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福瑞泰克，智能驾驶技术领航者



福瑞泰克 ADAS产品线
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前视摄像头

前向雷达

侧向雷达

智能驾驶域控制器

• PA(TJA+ICC)
• AEB/FCW
• LKA/LDW
• ACC (S&G)
• IHBC
• TSR
• Driver Monitoring 
• Lane change with 

Confirmation
• Right Turn Assist
• ……..



福瑞泰克自动驾驶产品线
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智能驾驶域控制器

 采用传感器-控制器-执行器-交互系统四层结构

 系统有一定的冗余性，提高行驶安全

• 传感器：异构传感器FOV交叉

• 控制器：主备份工作方式

• 执行器：前后制动独立控制

• 交互系统：车端/后台人员介入制动

 车载终端信息显示

 安全员信息提示

 后台的远程通讯和监控

驻车系统 转向系统 制动系统 驱动系统

视觉系统

GPS/RTK/IMU

激光雷达

超声波雷达

毫米波雷达

车载终端显示

后台远程监控

DP

自动驾驶主控制器

Ethernet

私CAN

4G/5G

车身控制器其它设备 触控屏

车身网络CAN

底盘网络CAN

自动驾驶备份控制器

V2X OBU设备



提纲
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 福瑞泰克ADAS产品开发和仿真流程

 福瑞泰克L3域控制器架构

 智能驾驶商业化落地的一些思考



福瑞泰克 ADAS产品开发流程

功能需求
设计

子系统需
求设计

模块需求
设计

功能设计

模块功能
验证

子系统功
能验证

实车功能
验证

FD&R

FR

SWCD

Model

Vehicle
Test

MIL/HIL
ECU-HIL

Func.
Test

Unit Test

测试用例 > 4000 测试用例

技术文档 > 4300 需求文档

仿真平台

车辆测试

Unit/MIL/HIL测试用例
车辆测试用例
自动化测试脚本

功能需求文档
系统需求文档
软件模块设计需求文档

MIL模型开环仿真
ECU HIL硬件开环仿真
ASDM HIL闭环仿真

性能评价标准
采集与测试设备

MIL/HIL 仿真平台

标定/匹配/测试标准

模型代码 Matlab/Simulink 模型
ASDM完整Matlab模型
模型生成的全套源代码
完整的开发工具链

完善的V模型开发流程 成熟的开发工具链

核心知识产权
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集成调试、测试流程和工具链

完备的DVM文档和丰富的测试案例

Debug testDevelopmentFeature test

SPAS test

ECU-HIL test

HIL test

Veh test

Error ?

N

Replay test/debug

Resim test

Y

Source code ok?N

Model ok?

Y

N

Function unit test

Code 
generation

Model 
fixing

Regression test

Resort 
others to 

debug 
HW

Y

New source code

If CLV needed

Release

Integration 
release

System release

System 
integration 

release

System 
integration 

release

Function  
release

If OLV needed
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感知HIL

城区工况下的多目标检测
过弯工况的目标检测和追踪

城区工况行人不按规则横穿
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仿真与实车测试 - MIL

完善的SPAS仿真平台

➢ 具有丰富的场景、道路和目标配置

➢ 具有完整的车辆动力学、传感器感知及驾驶员模型

➢ 可自动地精确计算行人、车辆的行驶轨迹、碰撞边界

➢ 具有Batch批量测试与自动化判读

AEB闭环仿真效果接近实车测试

Data
baseRoadMaker

ScenarioMaker

ASDM
VDDM
STM

Brk Cha Dln

Drv Env Pwp

Ste Ele Trn

7-DOF Vehicle Dynamic

Test case

Sensor
Fusion

Automatic 
Evaluation
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仿真与实车测试 - ECU HIL
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仿真与实车测试 - ECU HIL
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道路信息
雷达输出

车辆姿态 参数配置

测试自动化

接口模型 控制模型 车辆模型

控制请求 车辆信息
雷达信号

❶

❷

❸

❹

XCP观测

XCP

CAN

Ethernet

XCP标定

仿真软件计算并渲染仿真场景

感知系统根据算法给出控制请求

dSPACE实时系统实时veDYNA

仿真车辆系统

PC运行Controldesk进行监控标

标定以及AutomationDesk自动化

测试

福瑞泰克系统HIL台架实现闭环仿真
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福瑞泰克 HIL台架实现闭环仿真
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系统性能验证

实车采集各传感器数据

上传数据中心

Offline生成融合真值航迹

对比被测航迹与真值航迹

day_goodweather night_goodweather

car_x 58692/59798=98.15% 83236/90951=91.51%

car_y 56257/59798=94.07% 85667/90951=94.19%

car_vx 58999/59798=98.66% 90139/90951=99.10%

car_vy 56951/59798=95.23% 88672/90951=97.49%

ped_x 2272/2675=84.93% 8115/10576=76.73%

ped_y 2159/2675=80.71% 8630/10576=81.59%

ped_vx 2604/2675=97.34% 9755/10576=92.23%

ped_vy 2636/2675=98.54% 10330/10576=97.672%

对结果进行自动处理并输出报告

回灌被测传感器数据
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福瑞泰克 L3域控制器EE架构

ASDM4+

Front Radar

Front Camera

CAN-FD2

Gateway
(VGH)

Corner Radar 
(left-front)

Corner Radar 
(right-front)

Corner Radar 
(left-rear)

Corner Radar 
(right-rear)

Vehicle Dynamics 
Control (VDDM)

Chasis

Ethernet

CAN/CAN-FD

Ethernet

Infotainment ECU

MAP

Body Control

Cluster

SRS

Backbone Flexray
Flexray1

Flexray

DMS Camera

CAN

ADS Controller 1

ADS Controller 2

Safety Controller

ETH Switch

ASIL-B

ASIL-B

ASIL-D

ASIL-D

Side Camera

Round-View CAM x 4 Ultrasonic x 12

Ethernet

SerDes

CAN-FD4
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福瑞泰克 L3域控制器功能失效路径分析



自动驾驶和ADAS的不同愿景
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智能驾驶域控制器
VS.

自动驾驶场景 ADAS场景



自动驾驶商业化的几个问题
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智能驾驶域控制器

• To B 还是 to C 的商业化模式？

• To C 的市场有多大，还能延续多久？

• 安全还是休闲？

• 技术与成本的关系



自动驾驶商业化的几个问题
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智能驾驶域控制器

• ADAS需要激光雷达吗？

• 成本 vs. 体验



自动驾驶商业化的几个问题
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智能驾驶域控制器

• L3功能 vs. L3系统

• 相同功能，不同功能安全等级
• 预期与非预期功能安全
• 脱手、接管次数和用户体验



Corner Case
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智能驾驶域控制器



ADAS的市场背景

体
验

成本

L2级别以下ADAS功

能

L2+级别的

ADAS功能
(e.g. HWA)

L4封闭场景

Robo

taxi

ODD内
L2.9/L3

体验式
L3

FLC

DCU1

DCU2/
DCU3

• L2 ADAS目前将来都是量最大的市场

• 初级L2+(e.g. HWA)在成本可控前提下
能提高体验

• 体验式L3（包括低成本AVP）增加了
HDMap，DMS等额外输入，提供了更
高级别的功能。但系统安全性无法保
障，需要用户随时介入，体验有限。

• L3/L2.9系统可以在ODD范围内长期脱
手脱眼。但传感器配置和成本会有所
增加。

• L4封闭场景和Robotaxi代表的L4在特
定领域有固定市场空间。



ADAS和自动驾驶如何实现商业化落地

⚫ ADAS路线和自动驾驶路线齐头并进

⚫ 从ADAS向上演进

⚫ 能够实现快速的商业化落地

⚫ 在产品的迭代中，不断地沿途下蛋

⚫ 从自动驾驶向下演进

⚫ 系统架构的统一化

⚫ 选择合适的落地场景

⚫ 第一个真正商业化量产的自动驾驶系统，一定是介于
L2和L4之间

⚫ 应用5G技术，把单车的小交通，演变成所有车辆和
道路网联化的大交通



谢谢聆听
Thank you


