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摘要

随着汽车高级辅助驾驶（ADAS）的发展，环视摄像头数据既要传输至 ADAS 实现辅助泊车，也要传输至信息娱

乐（IVI）系统用于车载 360 环视显示，因此 360 环视系统与车载 ADAS 的硬件耦合使得车载 360 环视系统更加

复杂。本应用笔记首先介绍目前车载 360 环视系统常见应用场景以及显示需求，进而针对不同应用场景详细介绍

如何使用 FPD-Link 满足系统需求，从而帮助用户更快设计出满足显示需求车载 360 环视系统。
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1 引言

车载 360 环视系统主要通过四个摄像头实时捕捉车辆周围 360 度影像并合成一张全景俯视图，给驾驶员提供全方

位视野，从而帮助其更好地了解车辆周围的环境。该系统通常包括四个环视摄像头、图像处理单元（IVI SoC）、

显示器等关键组件。摄像头分别安装在车辆的前部、后部和两侧，捕捉不同角度的影像。随着汽车高级辅助驾驶

系统（ADAS）的快速发展，环视摄像头数据既要传输至高级辅助驾驶（ADAS）系统实现辅助泊车，也需要传输

至信息娱乐（IVI）系统用于车载全景显示，从而使得车载 360 环视系统与车载 ADAS 深度耦合，导致车载 360 环

视系统场景变得相对复杂。
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2 应用场景及需求

2.1 应用场景

如 图 2-1 所示，车载 360 环视系统通常由前后左右四路环视摄像头经过一级 SERDES 传输至车载娱乐系统

（IVI）构成，IVI SoC 将多个摄像头图像进行拼接以及图像优化。当汽车搭载 ADAS 应用时，环视摄像头数据既

需要传输至 IVI 系统实现全景应用，也需要传输至 ADAS 系统实现辅助泊车。根据 ADAS SoC 与 IVI SoC 是否为

单板系统，当前车载 360 环视系统主要分为以下两类：

1. 当 ADAS 与 IVI 系统非单板系统时，环视摄像头数据通常先送至 ADAS，ADAS 再通过额外串化解串器将环视

摄像头数据送至 IVI 系统，如 图 2-2 所示

2. 当 ADAS 与 IVI 系统为单板系统（舱驾一体方案）时，环视摄像头数据通过解串器不同 CSI 输出端口分别输

出至 ADAS 与 IVI 不同 SoC，如 图 2-3 所示。

图 2-1. FPD-Link 串化解串器（SERDES）传输示意图

图 2-2. 车载 360 环视系统双级 SERDES 传输典型框图
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图 2-3. 车载 360 环视系统单级 SERDES 传输典型框图

2.2 显示需求

车载 360 环视系统需要实时捕捉并显示车辆周围 360°的影响，因此四路环视摄像头数据需保持同步，避免显示错

位；以及当发生某路环视摄像头工作异常时（比如热插拔事件），其他路摄像头需保持正常显示，如 图 2-4 所
示。

图 2-4. 发生输入摄像头异常时车载 360 环视系统显示需求
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3 解决方案

FPD-Link Des CSI 输出支持两种聚合模式：同步模式以及非同步模式。为保持四路环视摄像头数据同步输出，车

载 360 环视系统中 FPD-Link Des CSI 输出通常采用同步聚合模式，但当 FPD-Link Des 使用同步聚合模式并发生

某路摄像头工作异常时，FPD-Link Des CSI 端口会停止输出导致系统黑屏，如 图 3-1。为保证当某路摄像头工作

异常时，其他摄像头仍正常显示，通常需要经历以下操作。针对不同应用场景，解决方案会有所不同，更详细操

作请参考下文。

1. 关闭 FPD-Link Des 异常输入端口转发，恢复 CSI 输出。

2. IVI SoC 将异常输入端口进行填冲黑色数据操作。

3. IVI SoC 在步骤 1 和 2 期间，使用上一帧图像进行显示，保证显示不会发生黑屏。

图 3-1. 发生输入摄像头异常时 FPD-Link Des 同步聚合模式 CSI 输出限制

3.1 单级 SERDES 传输全景应用

对于 图 2-1 和 图 2-3 应用场景，由于 IVI SoC 可通过本地访问环视 Des 得知具体哪路环视摄像头工作异常，从而

能将损坏摄像头填补为黑色数据，解决方案相对简单，如 图 3-2 流程图所示。
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图 3-2. 单级 SERDES 传输全景应用解决方案

3.2 双级 SERDES 传输全景应用

3.2.1 IVI SoC 支持 CSI-2 VCID 检测

当 IVI SoC 支持 CSI-2 虚拟通道（VCID） 检测时，IVI SoC 虽不能通过本地 Des 得知具体哪路摄像头损坏，但可

通过 FPD-Link Des 输出 CSI-2 VCID 检测得知该信息，从而将损坏摄像头进行数据填补为黑色数据，解决方案如

下。

ADAS SoC：

IVI SoC:

解决方案 www.ti.com.cn
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图 3-3. IVI SoC 支持 VCID 检测时双 SERDES 传输全景应用解决方案

3.2.2 IVI SoC 不支持 VCID 检测

当 IVI SoC 不支持 VCID 检测时，IVI SoC 需要通过 ADAS ECU 获取具体哪路摄像头损坏信息，因此解决方案涉

及软件和硬件，推荐解决方案如下。

图 3-4. IVI SoC 不支持 VCID 检测时双 SERDES 传输全景应用解决方案-硬件部分

为保证 ADAS ECU 与 IVI ECU 软件独立性，ADAS ECU 与 IVI ECU 之间通常不允许 I2C 通讯，因此利用 FPD-
Link GPIO 透传实现 ADAS ECU 与 IVI ECU 之间 UART 通讯，如 图 3-4 所示。软件部分如 图 3-5 所示。

ADAS SoC:
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IVI SoC:

图 3-5. IVI SoC 不支持 VCID 检测时双 SERDES 传输全景应用解决方案-软件部分
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4 总结

FPD-Link Des CSI-2 输出支持同步和非同步聚合模式，由于车载 360 环视系统需要四路环视摄像头数据保持同

步，因此 FPD-Link Des CSI 输出需要使用同步聚合模式。但当 FPD-Link Des CSI-2 输出采用同步聚合模式时，
具有当某路摄像头工作异常，FPD-Link Des 会暂停输出的痛点。本文详细分析各种车载 360 环视系统场景，给出

满足车载 360 环视系统显示需求的不同应用场景的系统解决方案。

5 参考文献
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