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本发明公开了一种车载流媒体后视视觉显

示方法，包括如下步骤：后视影像采集、后视影像

拼接和矫正、后视影像显示；本发明的有益效果

在于，本发明在车辆后方三个方位配置摄像装

置，提供无盲区的影像画面，配合AT89S51系列单

片机，提高影像拼接、矫正等处理能力的同时也

能保证画质清晰，即使在光线较弱的夜间，也能

获得高清的车辆环视全景影像；本发明在车辆的

方向盘旋转时，摄像装置也会朝相同方向进行转

动，因此能够获得更加全面的转弯方向的后视影

像，避免转弯方向出现视觉盲区而引发不必要的

交通事故；本发明在后视影像的处理过程中增加

了像素点的灰阶值比较和清晰度比较，并采用补

光的方式改善后视环境亮度，提高后视影像的色

彩质量。

权利要求书1页  说明书3页  附图1页

CN 111836006 A

2020.10.27

CN
 1
11
83
60
06
 A



1.一种车载流媒体后视视觉显示方法，其特征在于，包括如下步骤：

步骤1，车辆根据方向盘的旋转方向和旋转角度调节的三个摄像装置的朝向，分别采集

车辆正后、左后和右后方的后视影像；

步骤2，处理器根据步骤1后视环境的亮度，通过触发补光装置启动以及自动调节摄像

装置光学参数进行后视环境补光；

步骤3，当三个所述摄像装置采集的后视影像的清晰度大于预设清晰度时，处理器对三

个方向的所述后视影像进行拼接和畸变矫正；

步骤4，处理器将步骤3拼接和矫正后的后视影像发送至车载流媒体显示。

2.根据权利要求1所述的一种车载流媒体后视视觉显示方法，其特征在于：所述步骤2

中通过检测后视影像每个像素点的灰阶值，当检测的灰阶值低于预设灰阶值，触发所述补

光装置、自动调节摄像装置光学参数。

3.根据权利要求2所述的一种车载流媒体后视视觉显示方法，其特征在于：所述步骤2

中的补光装置通过调整输入电流调节所述补光装置的光学参数。

4.根据权利要求1所述的一种车载流媒体后视视觉显示方法，其特征在于：所述步骤3

采用加权融合法对拼接影像的拼接缝进行消除。

5.根据权利要求1所述的一种车载流媒体后视视觉显示方法，其特征在于：所述摄像装

置包括鱼眼摄像头；三个所述摄像装置分别安装在车辆后备箱盖中央、左刹车灯下方和右

刹车灯下方，且安装在电动云台上以调节方位。

6.根据权利要求1所述的一种车载流媒体后视视觉显示方法，其特征在于：所述处理器

为AT89S51系列单片机。

7.根据权利要求1所述的一种车载流媒体后视视觉显示方法，其特征在于：所述步骤3

包括如下步骤：

步骤3.1，处理器对比所述后视影像的清晰度与预设清晰度，判断二者大小；

步骤3.2，如果后视影像的清晰度大于预设清晰度，处理器将三个所述后视影像拼接、

畸变校正；

步骤3.3，如果后视影像的清晰度小于预设清晰度，处理器对清晰度较低的摄像装置发

送重新录制指令，同时通过所述车载流媒体提醒驾驶员。

8.根据权利要求7所述的一种车载流媒体后视视觉显示方法，其特征在于：所述步骤

3.2包括如下步骤：

步骤3.2.1，处理器将三个所述后视影像的重复部分拼接得到畸变影像；

步骤3.2.2，处理器将车辆ADAS系统采集的车辆速度、加速度和转角参数，并采用你想

出发模型对步骤3.2.1拼接的畸变影像作畸变校正，得到真实的所述后视影像。
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一种车载流媒体后视视觉显示方法

技术领域

[0001] 本发明涉及车辆后视技术领域，尤其涉及一种车载流媒体后视视觉显示方法。

背景技术

[0002] 我们在查看车内后视镜时，有时会被汽车的后排乘客、后座头枕、后挡车贴或运动

型汽车外部的水平尾翼等物体，遮挡住部分向后的视野，影响驾驶者观看汽车后方视野的

景物；传统汽车设计时，一般会优先保障驾驶者透过玻璃观看前方的视野，同时兼顾驾驶舱

部件比例美观等因素，汽车在夜晚无路灯的道路行驶时，后方无车辆或其他光源时，无法通

过后视镜观看汽车后方视野；在后方有车辆跟进时，后车大灯的强光照射也会影响驾驶者

对后方视野中车辆或其他物体的方向、距离、形状的判断。

发明内容

[0003] 本发明需要解决的技术问题在于，提供一种车载流媒体后视视觉显示方法，通过

增加摄像装置的数量，并将色彩质量比较纳入处理器的处理流程，解决后视影像质量低、后

视影像覆盖范围窄等问题。

[0004] 为了实现上述目的，本发明的技术方案是：一种车载流媒体后视视觉显示方法，包

括如下步骤：

步骤1，车辆根据方向盘的旋转方向和旋转角度调节的三个摄像装置的朝向，分别采集

车辆正后、左后和右后方的后视影像；

步骤2，处理器根据步骤1后视环境的亮度，通过触发补光装置启动以及自动调节摄像

装置光学参数进行后视环境补光；

步骤3，当三个所述摄像装置采集的后视影像的清晰度大于预设清晰度时，处理器对三

个方向的所述后视影像进行拼接和畸变矫正；

步骤4，处理器将步骤3拼接和矫正后的后视影像发送至车载流媒体显示。

[0005] 优选的是，所述步骤2中通过检测后视影像每个像素点的灰阶值，当检测的灰阶值

低于预设灰阶值，触发所述补光装置、自动调节摄像装置光学参数。

[0006] 优选的是，所述步骤2中的补光装置通过调整输入电流调节所述补光装置的光学

参数。

[0007] 优选的是，所述步骤3采用加权融合法对拼接影像的拼接缝进行消除。

[0008] 优选的是，所述摄像装置包括鱼眼摄像头；三个所述摄像装置分别安装在车辆后

备箱盖中央、左刹车灯下方和右刹车灯下方，且安装在电动云台上以调节方位。

[0009] 优选的是，所述处理器为AT89S51系列单片机。

[0010] 优选的是，所述步骤3包括如下步骤：

步骤3.1，处理器对比所述后视影像的清晰度与预设清晰度，判断二者大小；

步骤3.2，如果后视影像的清晰度大于预设清晰度，处理器将三个所述后视影像拼接、

畸变校正；
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步骤3.3，如果后视影像的清晰度小于预设清晰度，处理器对清晰度较低的摄像装置发

送重新录制指令，同时通过所述车载流媒体提醒驾驶员。

[0011] 优选的是，所述步骤3.2包括如下步骤：

步骤3.2.1，处理器将三个所述后视影像的重复部分拼接得到畸变影像；

步骤3.2.2，处理器将车辆ADAS系统采集的车辆速度、加速度和转角参数，并采用你想

出发模型对步骤3.2.1拼接的畸变影像作畸变校正，得到真实的所述后视影像。

[0012] 综上所述，本发明的有益效果在于：

（1）本发明在车辆后方三个方位配置摄像装置，提供无盲区的影像画面，配合AT89S51

系列单片机，提高影像拼接、矫正等处理能力的同时也能保证画质清晰，即使在光线较弱的

夜间，也能获得高清的车辆环视全景影像；

（1）本发明在车辆的方向盘旋转时，摄像装置也会朝相同方向进行转动，因此能够获得

更加全面的转弯方向的后视影像，避免转弯方向出现视觉盲区而引发不必要的交通事故；

（2）本发明在后视影像的处理过程中增加了像素点的灰阶值比较和清晰度比较，并采

用补光的方式改善后视环境亮度，提高后视影像的色彩质量。

[0013]

附图说明

[0014] 图1是本发明一种车载流媒体后视视觉显示方法的工作流程图。

[0015]

具体实施方式

[0016] 以下结合附图进一步说明本发明的实施例。

[0017] 请参见附图1所示，一种车载流媒体后视视觉显示方法，包括如下步骤：

步骤1，车辆根据方向盘的旋转方向和旋转角度调节的三个摄像装置的朝向，分别采集

车辆正后、左后和右后方的后视影像，当车辆向右转弯时，三个所述摄像装置均向右转动，

当车辆向左转弯时，三个所述摄像装置均向左转动，当车辆向直行时，三个所述摄像装置均

处于中位，通过此方法使得车辆能够采集更多转向方向后方的视觉影像，避免转弯方向出

现视觉盲区；

步骤2，处理器根据步骤1后视环境的亮度，通过触发补光装置启动以及自动调节摄像

装置光学参数进行后视环境补光，其中，补光装置通过调整输入电流调节所述补光装置的

光学参数从而调节环境亮度，摄像装置通过改变光圈大小来实现亮度的调节；

步骤3，当三个所述摄像装置采集的后视影像的清晰度大于预设清晰度时，处理器对三

个方向的所述后视影像进行拼接和畸变矫正，从而获取清晰度较高的车辆3D全景的车辆后

视影像，方便驾驶员了解车辆后方的状况，为实现自动驾驶和自动泊车提供基础；

步骤4，处理器将步骤3拼接和矫正后的后视影像发送至车载流媒体显示，方便驾驶员

更加直观的获得车辆后视影像。

[0018] 优选的是，所述步骤2中通过检测后视影像每个像素点的灰阶值，当检测的灰阶值

低于预设灰阶值，触发所述补光装置、自动调节摄像装置光学参数，提高后视环境的亮度，

使得所述摄像装置获得质量更高、色彩更饱满的车辆后视影像。
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[0019] 优选的是，所述步骤3采用加权融合法对拼接影像的拼接缝进行消除，使得三个所

述后视影像拼接后不会出现黑线等影响直观视觉效果的缺陷。

[0020] 优选的是，所述摄像装置包括鱼眼摄像头；三个所述摄像装置分别安装在车辆后

备箱盖中央、左刹车灯下方和右刹车灯下方，且安装在电动云台上以调节方位。

[0021] 优选的是，所述处理器为AT89S51系列单片机。

[0022] 优选的是，所述步骤3包括如下步骤：

步骤3.1，处理器对比所述后视影像的清晰度与预设清晰度，判断二者大小；

步骤3.2，如果后视影像的清晰度大于预设清晰度，处理器将三个所述后视影像拼接、

畸变校正；

步骤3.3，如果后视影像的清晰度小于预设清晰度，处理器对清晰度较低的摄像装置发

送重新录制指令，同时通过所述车载流媒体提醒驾驶员。

[0023] 优选的是，所述步骤3.2包括如下步骤：

步骤3.2.1，处理器将三个所述后视影像的重复部分拼接得到畸变影像；

步骤3.2.2，处理器将车辆ADAS系统采集的车辆速度、加速度和转角参数，并采用你想

出发模型对步骤3.2.1拼接的畸变影像作畸变校正，得到真实的所述后视影像。

[0024] 以上所述仅为本发明的优选实施例，并非因此限制本发明的专利范围，凡是利用

本发明说明书内容所作的等效结构变换，或直接或间接运用附属在其他相关产品的技术领

域，均同理包括在本发明的专利保护范围内。
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图1
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