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本项目产品的软件算法层面的**技术：

多帧观测融合：由于单帧深度数据噪音多，且准确率低、无权重。通过结合运动轨迹**和深度传
播，融合多帧深度数据，通过自定义评分过程，对每个模型点运算出得分，保证真值点得分比较
高，方便筛除噪音和统计模型尺寸。

基于GPU的双目立体匹配：采用半全局匹配算法，多方向扫描，采用全局能量函数**小化用做视
差真值选择。原始算法*支持单个图层双目匹配运算深度，自主设计了针对该项目的多图层数据融
合，加强了深度匹配的鲁棒性，能够有效填充大纹理匹配空洞问题；同时结合车辆目标运动轨
迹**，将有效深度进行多帧传播融合及优化，进一步增强深度运算的准确性。

三维虚拟线圈触发：采用三维空间ROI（Region Of Interest，感兴趣区域）***剔除检测区域以外的
无效深度数据点，每个GPU线程投影一行像素深度到三维空间，统计出车辆运行方向检测区域内
的有效点云数量直方统计图。该直方图作为触发器，感知检测区域的车辆到来、经过、离开信息，
较之于传统地磁感应线圈，准确率高、触发不受车辆运行速度影响（地磁会受速度影响导致漏
检）。

汽车路测感知仪国内外形势。黄浦区信息路测仪信息中心

视缘汽车路测仪的硬件涉及到的**技术有：

定制的高质量广角镜头：广角镜头确保安装高度有限的情况下，使有效检测区域比较大。高质量
的广角镜头保证：1.左右相机进光量一致，减小深度匹配误差；2.畸变小，增加有效检测区域范
围；3.图像准确性高，镜头质量高保证了拟合的畸变系数能够更加接近物理畸变模型，从而保证
图像畸变矫正后能够更贴近真是场景。

多相机曝光融合：采用多路相机整体灰度融合策略，智能感知环境亮度的变化，统一调整所有三
维传感器的曝光时间。提供稳定有效的曝光控制，并且曝光控制*在无车通过的时间断内，保证车
辆通过过程的光度恒定假设。

高速**辨率数据采集：比较高49帧的2560*960数据采集传输，保证视差足够大，采集两帧间车行
距离足够小，观测帧数量更多。
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    上海业务前景路测仪联系方式汽车路测感知仪主要用于目前智慧交通领域的治超、卡口
和**城市拥堵等方面的底层数据获取。

视缘车载路测仪产品特点

●以不同图例显示在地图平台中以不同颜色图例形式显示测试结果

●具备频谱显示、星座图显示和多径信号测试功能

●具有解调/解码功能（DRA+解码），并可将实时记录解调/解码音频数据

●具有网口USB蓝牙等多种数据接口，可将解调后的音频输出

●WINDOW操作系统，采用高亮度10.1寸电容触摸屏，操作简便，显示清晰

●天线因子系数可自动加载，无需后期换算

●在路测模式下，实时自动记录测试结果，并根据测试要求调节采样间隔

●设定发射台站后，可以自动计算测试距离和方位角数据

●覆盖分析软件可以信号覆盖状况

●自动进行数据统计分析，根据分析结果测试报告自动生成，模板可编辑

●可支持MAPX地图平台和GOOGLEEarth地图平台

目前在中国的智慧交通市场，汽车路测感知仪改变了智慧交通比较低层数据获取的方式方法，谈
到竞争，其实汽车路测感知仪的竞争对手是固定的地感线圈、二维摄像等底层数据获取方法。

视缘路测感知仪采用三维视觉技术获取路面车辆信息，主要市场竞争优势如下：

简单便捷，汽车路测感知仪不需要安装其他的大量传感设备，每根道路只需要一套，AI算法嵌入传
感设备中，按中心智能需求分门别类地给定中心智能所需要的数据。它形成多中心的对等网络，
检测数据以分布式账单形式存储，数据直接对交通管理部门通讯，垂直管理，***直接方便。

    汽车路测感知仪哪家公司的好？
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汽车路测感知仪基于GPU的双目立体匹配：采用半全局匹配算法，多方向扫描，采用全局能量函数
**小化用做视差真值选择。原始算法*支持单个图层双目匹配运算深度，自主设计了针对该项目的
多图层数据融合，加强了深度匹配的鲁棒性，能够有效填充大纹理匹配空洞问题；同时结合车辆
目标运动轨迹**，将有效深度进行多帧传播融合及优化，进一步增强深度运算的准确性。 目前国
内外道路的路测感知设备主要有地感线圈、二维摄像头、物理**等，路侧端三维感知设备等。国
内外在比较低层车辆信息获取方面，主要是以地感线圈、二维图像或者视频的方式解决。三维信
息获取路面车辆信息的本产品还尚属***，同时，本产品开创了三维视觉技术在路面车辆信息获取
上的先河。 汽车路测感知仪是什么？上海业务前景路测仪联系方式

汽车路测感知仪型号规格。黄浦区信息路测仪信息中心

本项目产品的软件算法层面的**技术：

投影测量：构建的三维模型为三维空间的点云离散点，将其投影到世界坐标系中，得到俯视投影、
侧视投影，采用得分统计分割，得到车辆目标的外廓尺寸。

多帧观测融合：由于单帧深度数据噪音多，且准确率低、无权重。通过结合运动轨迹**和深度传
播，融合多帧深度数据，通过自定义评分过程，对每个模型点运算出得分，保证真值点得分比较
高，方便筛除噪音和统计模型尺寸。

多车道实时同步建模：该部分为运算汽车外廓尺寸的算法**，基于光度直接匹配，相隔帧都会有
数以万计的观测点，拟合两帧间同一辆车辆的运动轨迹，准确率高、鲁棒性强，是建模的基础。
该部分所有**运算均于GPU内部实时运算，保证了系统的实时性。

三维虚拟线圈触发：采用三维空间ROI（Region Of Interest，感兴趣区域）***剔除检测区域以外的
无效深度数据点，每个GPU线程投影一行像素深度到三维空间，统计出车辆运行方向检测区域内
的有效点云数量直方统计图。该直方图作为触发器，感知检测区域的车辆到来、经过、离开信息，
较之于传统地磁感应线圈，准确率高、触发不受车辆运行速度影响（地磁会受速度影响导致漏
检）。

黄浦区信息路测仪信息中心

视缘（上海）智能科技有限公司是一家有着雄厚实力背景、信誉可靠、励精图治、展望未来、有
梦想有目标，有组织有体系的公司，坚持于带领员工在未来的道路上大放光明，携手共画蓝图，
在上海市等地区的商务服务行业中积累了大批忠诚的客户粉丝源，也收获了良好的用户口碑，为
公司的发展奠定的良好的行业基础，也希望未来公司能成为*****，努力为行业领域的发展奉献出
自己的一份力量，我们相信精益求精的工作态度和不断的完善创新理念以及自强不息，斗志昂扬
的的企业精神将**视缘（上海）智能科技有限公司和您一起携手步入辉煌，共创佳绩，一直以来，
公司贯彻执行科学管理、创新发展、诚实守信的方针，员工精诚努力，协同奋取，以品质、服务
来赢得市场，我们一直在路上！


