
  

  

  

  

  

  

AI NR 环境搭建和使用手册 

 

 

 

文档版本 V1.5 

发布日期 2025-12-18 

仅
限
深
圳
市
安
远
威
视
科
技
有
限
公
司
使
用



i 

 

前  言 

概述 

本文档主要说明 AI_NR 在模型训练阶段时候的具体安装、数据采集、训练使用以及部

署和调试的方法。 

产品版本 

与本文档相对应的产品版本如下。 

产品名称 产品版本 

  

读者对象 

本文档（本指南）主要适用于以下工程师： 

● 技术支持工程师 

● 软件开发工程师 

修订记录 

修订记录累积了每次文档更新的说明。最新版本的文档包含以前所有文档版本的更新

内容。 
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修订日期 版本 修订说明 

2024-12-21 V1.0 DI版本发布。 

2025-03-07 V1.1 

修改和完善 DI版本中相关描述问题。 

第 3 章节描述 

添加相关 yml参数详细说明。 

第 2.3章节描述 

修改 finetune 阶段实际训练的 pth 模型文件，图

片文件，log文件位置与文档描述不符的地方。 

第 2章描述 

补充 AI ISP 文档 2.2指 2.5 章节各阶段缺少必要

步骤描述。 

第 2.6章描述 

补充在 quant_deploy阶段缺少 txt文件生成的操

作说明。 

2025-06-03 V1.2 
添加 ai_isp_toolchain 工具链的使用，添加数据采

集的格式和要求，修改部分 yml 字段。 

2025-08-20 V1.3 

添加更详细的数据采集步骤和 ai isp.bin 的使用操

作，以及相关文档排版问题，添加 5AINR调优过

程及 Q&A。 

添加采集场景示意图，以及 aitoolchain时候完整

编译文件示意图。 

2025-09-29 V1.4 
添加一些实际操作和检查的相关步骤。 

更新 gpu相关支持说明。 

2025-12-18 V1.5 添加一些异常调试图片和修改 bnr部分说明。 
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1 环境搭建 

1.1 硬件环境搭建 

硬件要求 

Linux 开发环境 

GPU环境 

显卡：至少 6G显存以上,能运行对应的 cuda版本 

Cuda：推荐 10.2版本 

Python 和 torch 环境 

软件包和环境管理：linux推荐安装miniforge/miniconda 

Python 环境依赖：工具附属环境包 

当前工具环境参数： 

python:3.8.13 

pytorch :1.10.1 

pytorch_cuda:11.3 

 

目前工具暂不支持 NVIDIA Blackwell等 RTX50 系列架构及更新版本的 GPU，会有

sm_120 架构支持问题；支持 RTX40系列和 RTX30 系列等同系列架构 cpu。 

硬件环境搭建好后，输入 nvidia-smi查看显卡信息，nvidia 驱动信息和最高支持的

cuda版本。 
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 查看硬件信息 

 

1.2 安装 miniconda 

1. 安装miniconda 

 conda –version 

 

检查miniconda是否安装成功 

2. 激活miniconda环境 

复制我司 pytorch AIBNRtools_env_xx（xx为当前 env发布时间）环境到

miniconda/envs/路径下解压并查看 conda 环境，输入 conda info –envs，显示

AIBNRtools_env_xx; 

# conda environments: 

# 

base                  /path_to/miniconda3 

AIBNRtools_env_xx     /path_to/miniconda3/envs/ AIBNRtools_env_xx 

进入 envs/AIBNRtools_env_xx /bin 目录，修改依赖路径，将第一行 #！/xxx，改

为自己的 AIBNRtools_env_xx下 bin 环境路径。 
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 修改 Python 解释器位置 

 

检查环境变量，检查有没有miniconda 环境变量，添加环境变量。 

不同 shell环境可能激活miniconda环境方式不同，以 tcsh为例，输入 echo $0,

可以查看当前 shell环境,输入 printenv查看当前环境变量。 

 查看当前环境路径 

 

添加miniconda环境变量；setenv PATH 

"/usr/local/sbin:/usr/local/bin:/usr/sbin:/usr/bin:/sbin:/bin:/usr/games:/usr/local/ga
mes:/snap/bin :/path_to/miniconda3/bin" 

输入 Conda init，可在窗口查看是否激活环境，需要重启窗口 

 conda init 
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1.3 运行 ai_nr 

切换 conda 环境，切换成功后前面会有括号显示当前路径 AIBNRtools_env_xx 

输入 conda activate /path_to/miniconda3/envs/ AIBNRtools_env_xx 

AISAserver03:~/miniconda3/envs> conda activate AIBNRtools_env_xx 
(AIBNRtools_env_xx) AISAserver03:~/miniconda3/envs> 

切换成功后可以检查 cudnn 环境是否存在 

import torch 

print(torch.backends.cudnn.version()) 

输出 8200 

新建目录，复制相关对应版本 AIBNRtools_build_xx 文件到目录下，cd build主目录

下，执行 

python3 main.py --yaml-path /path_to/AIBNRtools_build_xx/options/4M/04a10/ 
config_04a10_template.yml 

即可运行程序（其中 yml中包含很多参数，可以选择使用不同参数，详见文档第三部

分）。 
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2 环境实际运行流程 

工具使用完整流程： 

1. 确认当前需调优 sensor的基础信息，包括：数据位宽、bayer pattern、分辨率、

最大 Again对应的 iso值。 

2. 采集当前 sensor的噪声参数、fpn。 

3. 使用当前 sensor采集多组训练数据，同时需要提供 awb 及 ccm 信息。 

4. 在 config.yml 中添加 sensor id 以及对应的噪声参数。 

5. 根据 sensor 基本信息修改 config.yml 中 data及 preprocess相关字段信息。 

6. 调整 preprocess, augmention相关配置进行数据处理后，得到以.h5 为后缀的训

练数据。 

7. 调整model、log、loss、train等字段进行两阶段的 float模型 finetune训练操

作。 

8. 以训练好的 float模型为基准进行两阶段量化训练操作。 

9. 训练后调整 infer字段，确认当前模型效果。 

10. 调整 deploy字段得到模型部署文件。 

 

共计六个阶段 

1. preprocess 

2. float_finetune 

3. float_inference 

4. quant_finetune 

5. quant_inference 

6. quant_deploy 

 

工具的逻辑架构如下： 仅
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 工具逻辑架构 

  

2.2 数据准备 

生成训练集+生成验证集 

数据需求如下，工具使用前须知 

在工具使用之前，用户需首先准备一些必要信息，其中包括： 

1. 确认需微调的 sensor的噪声参数（共五个）。 

2. 确认需微调的 sensor的 fpn（需包含黑电平信息）。 

3. 确认需微调的 sensor的 Bayer pattern、Again 最大值。 

4. 确认需微调的 sensor的分辨率。 

5. 提前准备适配该 sensor分辨率的对应预训练浮点模型。 

6. 提前采集该 sensor的真实数据，包括 raw序列，对应的meta 信息，awb 以及

ccm 信息。数据存放格式为每组数据存放一个文件夹，文件夹以 iso值命名，文

件夹内需存放。 

1) ***.raw 

2) ***.txt(前缀名和 raw数据需保持一致) 

3) awb.txt 
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4) ccm.txt 

2.2.1 采集前注意事项 

2.2.1.1 RAW 采集前检查 

步骤 1 检查镜头清晰度。 

● 使用镜片布轻微擦拭镜头。 

● 对镜头进行调焦，直到镜头最清晰为止。 

 

每对焦时在光线明亮的环境，确认镜头无脏污使用专业对焦卡或其他可分辨清晰度的

场景，务必保持最佳清晰度，同时镜头无暗区死角，下面为使用的对焦卡图片。 

 常用的对焦卡 

       

 

步骤 2 检查 AE 配置。 

● 检查需采集的最大 ISO能否达到，环境光调到接近 0 Lux后，check ISO能否达

到最大的采集 ISO；若 ISO有被限制，需检查 ae rout&exposure auto里面的

sensor A&D gain&ISP d gain 的参数范围。 

● 检查 sensor的 D gain；需保持 1024，在 exposure auto 下把 sensor D gain，设

置max=min=1024。 

步骤 3 检查采集场景。 

● 一般需要有高饱和度场景，如如红色的对联，红色的中国结。 

● 确认采集画面是否有出现过曝的地方，若有需调整拍摄画面或 ae compensation

设定。 

● 采集时色温尽量保持在 5000k~6000k 色温之间。 

仅
限
深
圳
市
安
远
威
视
科
技
有
限
公
司
使
用



 

8 

 

 

 一些缺少鲜艳色彩可能带来的问题，例如红色格子 

 

步骤 4  检查 BLC设定。 

确认是否为标准的 blc值，如果不确认可以先标定，设置标定后的 BLC值后，可通过

sensor_ex.h将 BLC op_type 设 1，为manual mode。 

步骤 5 检查 sensor 采集位宽及是否带 ir cut。 

● 一般需采集 12bit，若本身 sensor为 10bit，使用 isptool启动时需将 sensor.ini的 

bit_width 由 1 改为 2，sample则对应修改代码中 bit位。 

● 若没有带 ir cut，需要添加。 

 

采集时一直保持 ir cut打开，要过滤掉红外光，不然会有干扰，白天的话颜色会异常；

夜间模式也保持和白天一样，都过滤掉红外光，保持一致。 

步骤 6 提前做好 AWB,CCM标定，在采集的时候会使用到这些参数。 

相关部分可参考《图像质量调试工具使用指南》中关于 awb，ccm的标定模块。 

步骤 7 采集前先 bypass ae，保证采集途中 ae不发生变化。 

2.2.1.2 采集 sample 

可以使用 sample_vio 1 或者 isptool 工具启动的全离线模式进行采集。 
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 sample_vio 1全离线模式启动图片 

  

 Cat /proc/umap/vi查看模式（仅离线模式可以抓图） 

  

使用 sample_vio 1 的时候，同时使用 isptool- -c 启动连接 pqtool，可以实时查看当前

的曝光,awb.ccm等信息。 

 启动 pqtool 

  

 

 工具连接成功 
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 采集数据要求 

 

 

采集时候使用我司大内存芯片进行采集，例如 7606，如果使用 7206小内存单板，采

集上限 4M分辨率可能只能采集 3帧左右，采集数量不够。 

 

1. Benchmark 和 distill_data 

采集数据可以直接使用我司 pqtool工具。 

 pqtool采集界面 

 

勾选 raw_info，同时会采集出实时的 info，包含曝光相关信息，如下图所示。 
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 采集 raw图像信息 

 

可以在 pqtool中的 raw yuv analyzer工具中查看我们抓拍的 raw图。 

  

可预先采集一帧画面观察角度，清晰度，曝光等是否符合要求。 

● 采集一帧 raw数据，确认 raw数据的画面是否有异常，是否有出现镜像或倒置；

若有需调整，查看 sensor数据手册下对应的镜像和倒置控制寄存器； 

如 sc485sl反向，控制寄存器设置为 0x66; 输入 i2c_write 0x5 0x60 0x3221 0x66 

2 1 

● 抓取 capture raw时，若 pq tool提示内存容量不够，使用 isptool 可设 sensor.ini 

vb 的 pool的 block_cnt = 100，sample 则修改对应的 vb 大小位置，采集 100 帧

需要 100个 vb 以上 

输入 Cat /proc/umap/vb 可以查看当前 vb 池使用情况 仅
限
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 确认 vb数量 

  

2. Awb/ccm 信息 

采集数据时，当前环境 Awb/ccm 信息可以从 pqtool上读取出来。 

 awb/ccm信息 

  

Awb 和 ccm 的具体格式信息。 

Awb 和 ccm 的具体格式信息如上图。长短帧和 benchmark、蒸馏数据记录 awb、

ccm 信息，也可以通过回灌 raw再板端读取。 

 

每一个对应的 iso下，都有一个对应 awb和 ccm的文件，用于指导当前 iso的色

彩。 

3. 泊松高斯噪声参数 

其中标定泊松高斯噪声参数可参考我司文档《图像质量调试工具使用指南》中

BayerNR标定部分，通过 pq tool中的 isp calibration tool 生成

alg_nr_calib_info.h 和 alg_nr_k_curve_info.h 泊松高斯噪声参数，新版工具的

nr/k和 nr/b曲线都支持验证。 
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 nr标定界面 

  

 

上图中的 iso显示和实际采集时候 iso有关，并非是标准 100，200类似，可能会

有微小浮动，注意和采集时候的信息一致即可，NR K 和 NR B cureve应为单调

递增趋势。 

 泊松高斯噪声和导出的 nr k/b值 

 

 实际标定出的高斯泊松噪声值 
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NR 标定参数分两段拟合显示 以 iso6400 为分界，上面部分是小于 iso6400 的拟

合参数，下面部分是大于 iso6400的拟合参数，在 ainr的 yaml中一般使用下面的

拟合参数。 

采集真实场景，框出 ROI判断亮度方差是否正常。 

可参考文档《图像质量调试工具使用指南》BayerNR 标定部分关于标定区域验证

的操作指南。 

 nr参数在线标定验证 

  

上板测试当前噪声模型下传统 BNR效果，左边为正常 nr参数，右边为异常 nr参

数，异常参数会有明显噪声形态的问题。 
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 nr参数标定异常对比 

 

4. Fpn数据采集 

直接采集黑帧，采集 100~200帧黑帧（带 bl），采集 fpn的时候保持镜头全黑，

不能有一点光透入；fpn.raw就是 again打满，ispdgian=1,sensor dgian=1 倍的黑

帧。 

 

FPN采集黑帧的时候，曝光时间采用和实际最暗场景时使用的曝光时间一致即

可，例如最暗 12fps，曝光时间使用 83ms 即可，曝光时间越短，fpn 上所能暴露

的坏点越少，label所学习的去坏点能力也越弱。 

FPN是和 sensor强绑定数据，如果更换采集的 sensor，需要一并更换对应的 fpn

数据。推理的时候也同样需要使用对于的 FPN 

部分 sensor出厂时带有 dpc 矫正功能，依据实际情况来决定是否打开，有些

sensor打开 dpc 之后对图像清晰度模糊影响较大，建议关闭。 

 

2.2.2 采集蒸馏 Raw 数据 

步骤 1 设置当前室内室外 iso下需要采集 Raw数据的 fps，一般为当前 iso下对应的 fps即

可； 

步骤 2 调整环境光到对应的 ISO后，设置 AE bypass enable；采集的时候，前方采集视场区

域不要用灯光,将灯光布置在采集设备之后；固定 ae的目的是，采集的时候，轻微转

动角度，ae 可能会有轻微变化，但是这个变化不太大，所以可以固定 ae 去采集；如

果转动角度之后，ae 变化很大，过曝或者过暗，就需要重新调整环境布置。下图是一
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个比较理想的灯光布置图，可以使采集设备转动角度的时候，前方采集场景灯光较为

均匀； 

 采集场景示意图 

采集场景

光源A 光源B

采集设备

转动角度

 

 

下面是我司其中一个实际采集场景的灯光配置，采集实验室的长宽为 7m*7m的一个

方形实验室。 

 采集场景实际布置 
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 过曝场景 

 

上图是一个不太合适的左边场景过曝的场景示意图，可能出现偏粉问题，训练时过曝

光区域也是无效数据。 

步骤 3 采集 10 帧，图像中须有人物运动；作为一个采集视角； 

步骤 4 每抓完 10帧，需调整角度继续采，一组数据需 10个视角，水平 5个，降低视角 5

个，可刚好覆盖当前采集场景即可；采集完当前 iso 下的 10个角度之后，再调整环境

亮度，继续下一个 iso的采集，iso 越高，raw图越黑，如下图所示。 

 旋转角度示意图 
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 iso1w场景的实际 raw图 

 

 iso8w场景的实际 raw图 

 

 iso25w场景的实际 raw图 

 

 

在采集数据时有视场角变化但是 ae是固定的，尽量保持前方视场角灯光均匀。亮区多

了（例如前方或者侧面有灯光）就有可能存在过曝的可能，过曝区域会影响训练数据

质量，导致 NAN 等问题。 

步骤 5 获取当前 awb&ccm 参数并保存，一般需覆盖 iso_1w-iso_max，中间 iso 均匀过渡； 

步骤 6 在 pqtool中打开采集的 raw图，观察图像亮度是否正常，采集结点是否正确，要求非

AINR模式下采集，如果为 ai 模式下采集的图，图像会明显偏亮；下图是左边是较高

iso下，非 ai 模式下采集的图像，右边是 ai 模式下采集的图像。 
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 较低环境亮度下两种模式下采集的图像 

 

 

 

训练使用的蒸馏数据是 again打满以后采集，nr标定数据是采集到 againmax 下的，

因为 Againmax后面的增益都是数字增益，噪声参数可以拟合出来的；蒸馏数据是训

ai的，ai处理的场景都是 againmax 以上的场景。 

采集的蒸馏 Raw数据低 ISO段 ISO分布密度高，高 ISO段 ISO分布密度低，比如

iso1w,iso3w,iso5w,iso8w,iso11w,iso15w,iso20w，如下图所示是一个 again_max 128

倍和 ispdgain_16倍的 sensor的一个采集例子。 

 一组蒸馏数据格式示意 
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2.2.3 采集 Benchmark Raw数据 

        Benchmark Raw主要是再 float infer和 quant infer 阶段推理验证模型效果使用。 

步骤 1 设置当前需要采集 Raw数据的 fps，一般为当前 iso下对应的 fps即可； 

步骤 2 调整环境光到对应的 ISO后，设置 AE bypass enable； 

步骤 3 采集 100帧，图像中须有人物运动；人物先运动再点 pq tool capture 采集； 

步骤 4 获取当前 awb&ccm 参数并保存； 

步骤 5 继续调整环境光到合适的 ISO采集，一般需覆盖 iso 1w-iso_max，中间 iso均匀过

渡。 

步骤 6 采集完蒸馏数据，benchmark 和 fpn 之后，就可以开始训练，下图是训练大致步骤。 

 训练大体流程图  

preprocess

Training process

Float_finetune
Quant_finetun

e
Quant_deploy AItoolchain

Float_inference

Quant_inference

Distill_data

Fpn.raw

.h5 float.pth quant.pth deploy.onnx .xmm

benchmark

benchmark

Fpn.raw

Fpn.raw

board

 

2.3 preprcess 

preprcess 是通过大模型生成当前蒸馏数据的 noise-clear raw数据对。 

步骤 1 配置 yml文件。 

state 配成：preprocess， 

substate配成：preprocess_sm 

步骤 2 在 data字段填写 bit,max_dgain,max_iso,bayer_pattern 等参数。 

填写当前 sensor id, 以 04a10为例 

sensor_id    : "04a10"  

步骤 3 同时再 yml 末尾填写 sensor的高斯泊松标定参数。 

04a10: 

  KA : 0.0001316532 仅
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  KB : 0.0195275507 

  BA : 0.0000000310 

 BB : -0.0000002260 

 BC : 0.0101759057   

步骤 4 填写 fpn 路径和 bit。 

fpn_dir      : " /path_to/fpn.raw" 

fpn_bit      : 12 

步骤 5 填写 distill_data 数据路径。 

data_dir     : "/path_to/distill_data" 

填写 dump路径，这里回生成一个 time_sensor_preprocess.h5文件用于保存

preprocess的结果 

dump_pre_root      : './preprocess' 

步骤 6 在 preprocess 字段填写 teacher模型的路径。 

teacher      : "./checkpoints/pretrained_model/teacher_ect.pth" 

height和 width即是当前 sensor宽高 

步骤 7 运行程序，运行结束后，在 dump_pre_root路径下，会生成当前数据集的可视化结果

(input-label)，可以用于判断 preprocess 过程是否正常,当前目录也会生成相关打印

log，下面是生成的 noise-clear raw数据对。 

 input-label 

 

 

sensor驱动中 ispdgain_sep_thd和 yml文件中的max_dgain 保持一致，AINR 模式

下，ispdgain在 FE和 BE进行分别配置的阈值，当 ispdgain 小于等于

ispdgain_sep_thd时，生效点在 FE；当 ispdgain大于等于 ispdgain_sep_thd 时，不

超过阈值部分在 FE 生效，其余部分在 BE生效。 

我司的 ai 是在 again_max启动之后才会运行；again_max越小，启动 ai 的 iso 越

小；a/b参数小数点较多，极易填错，请仔细核对。 
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2.4 float_finetune 

float_finetune 是用于训练生成浮点调试小模型。 

步骤 1 输入 state 和 substate如下设置。 

state: "float"              

substate: "float_finetune"    

步骤 2 填写训练数据 h5 路径，即上一步 preprocess 生成的 h5。 

train_root   : "/path_to_h5/" 

train_name   : ["xxxxx.h5"] 

valid_name   : "xxxx.h5" 

rain_name 是训练集，valid_name 是验证集，（验证集数量可以少一些） 

 

在原有数据的基础上添加新数据的方法。 

1．将采集的新数据训练生成新的 new1_h5。 

2. 将原来的 train_name   : ["old1.h5"，"old2.h5"]添加上新的 h5，即， 

train_name   : ["old1.h5"，"old2.h5"，"new1_h5"] 

   这样新的数据就会和原来的数据一起在 floatfine阶段训练。 

步骤 3 在 train 字段设置 stage 1，和 epoch 的数量。 

stage           : 1      # [1, 2]，一阶段二阶段分别写 1 ，2 

start_epoch     : 0 

total_epoch     : 60 

步骤 4 在model字段下，填写 save_root和 save_freq，save_root是当前步骤保存 pth，

log，以及中间 train_dump 小图的路径。 

save_root        : "./checkpoints/" 

save_freq        : 1000 

步骤 5 默认初始化 float_finetone模型位置，使用对应分辨率的.pth,网格 net_name选为对应

的大小，例如 2688*1520分辨率选择 4M。 

net_name           : "4M_12g"   

best_float_model   : "./checkpoints/pretrained_model/4M_12g_float_ect.pth" 

训练中途会输出一些 pth模型文件, 可以选择 PSNR 较高的，用于下一步量化使用。 仅
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 float_finetune输出 pth 

 

在打印中包含了当前训练的 psnr信息。 

 打印中读取 psnr信息 

 

一些中途转换出来的小图，在当前 pth 路径下 train_dump保存了对应的训练小图和

debug 信息。 

 

 

在 train_dump 路径下生成 input，label，predict相关图像。 
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 浮点训练结果(input-label-predict) 

 

 

finetune 时概率可能损失值为 nan，首先看下 train_dump的小图有没有异常，若数据

有问题的时候，可能 nan；检查下 yml 里面的 fpn bit sensor bit是否正确，黑帧最好

有个 100帧。 

同时可以先检查下 input和 label 的内容能不能对应上，检查下颜色亮度是否也一致，

如果所有数据都是正常的，尝试调小一下学习率，batch size 可以试下调大一点，例如

24，32，同时 raw loss 可以去掉尝试。 

建议 float_finetune 训练到 60epoch 以上。 

2.5 float_inference 

float_inference可以直观看到 float_finetune 训练的结果。 

步骤 1 输入 state 和 substate如下设置。 

state: "float"             # ["preprocess", "float", "quant"] 

substate: "float_inference" 

步骤 2 float_inference使用的是 float_finetune训练出来的 pth 模型,使用的是 psnr值较高时

对应的 pth模型。 

best_float_model   : "./path_to/best_float_model.pth" 

步骤 3 同时在 data字段填写 benchmark 的路径,用于推理。 

infer_dir    : "/path_to/benchmark/" 

infer_result : './results/aibnr' 
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步骤 4 infer 字段下的 select_iso  用于选择只推理当前 iso下的 benchmark。 

select_iso        : False  

select_range      : [[6000, 20000]] 

步骤 5 跑完 float_inference之后查看输出结果，在 result文件对应的目录下，其中对应的

debug 信息也在此目录下面。 

 float_inference生成结果 

 

 float_inference效果展示 

 

 

如果 float_inference出效果的部分区域涂抹感较严重，并且调整纹理相关的参数，如

果这部分区域效果也不大，可以调下motion loss；motion loss 的含义是，图像高频信

息可以体现出来运动，5通道主要是用来做运动检测的，所以对应的 loss 就叫

motion loss，实际上 5 通道就是输出的图像边缘。 

2.6 quant_finetune 

quant_finetune是用于将浮点调试小模型转化成量化调试小模型。 

quant_finetune分为两个阶段 

每个阶段 60 轮，调整到 20~30轮也可，在 train 字段设置不同的 stage 

stage           : 1      # [1, 2]，一阶段二阶段分别写 1 ，2 
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start_epoch     : 0 

total_epoch     : 60 

2.6.1 1阶段 

步骤 1 输入 state 和 substate如下设置。 

state: "quant"             

substate: "quant_finetune"     

train_root，train_name，valid_name 和上阶段 floatfinetune 一致就可以 

步骤 2 在model选择上阶段 float_finetone上阶段选出来的 pth 用于量化。 

步骤 3 best_float_model   : "./path_to/best_float_model.pth "。 

在model字段下，填写 save_root和 save_freq，save_root是当前步骤保存

quant_finetune_stage1_pth,log,以及中间 train_dump 小图的路径 

save_root        : "./checkpoints/" 

save_freq        : 1000 

步骤 4 运行后，在当前 save_root路径下会生成量化后 pth，log，以及 dump 的训练图像。 

 quant_finetune生成文件 

 

在 train_dump 路径会生成当前训练的 input，label，predict图像。 

 quant_finetune 生成图像 
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 量化训练结果(input-label-predict) 

 

2.6.2 2阶段 

步骤 1 Stage 2阶段的设置基本于 stage 1 一致，需要修改 best_quant_model，训练上阶段

的量化模型。 

best_quant_model   : "./path_to/quant_finetune_stage1.pth" 

其中 best_quant_model是上个 stage1 阶段训练的 quant_finetune_stage1.pth 

步骤 2 同样在 save_root下会保存 quant_finetune_stage2_pth,log,以及中间 train_dump 小图

的路径，生成的 pth会用于 quant_inferrence 和下一步的 depoly。 

 

建议 quant_finetune训练到 10 epoch 以上。 

在 quant 训练两个阶段的时候，在原有数据的基础上添加新数据的时候，同样需要将

quant阶段的 h5 同步修改。 

1．将采集的新数据训练生成新的 new1_h5。 

2. 将原来的 train_name   : ["old1.h5"，"old2.h5"]添加上新的 h5，即， 

train_name   : ["old1.h5"，"old2.h5"，"new1_h5"] 

   这样新的数据就会和原来的数据一起在 quantfinetune阶段训练。 
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2.7 quant_inference 

quant_inference可以直观看到 quant_finetune训练的结果。 

步骤 1 输入 state 和 substate如下设置。 

state: " quant "             # ["preprocess", "float", "quant"] 

substate: "quant_inference" 

步骤 2 quant_inference使用的是 quant_finetune_stage2 二阶段量化训练出来的 pth模型。 

" best_quant_model   : "./path_to/quant_finetune_stage2.pth" 

步骤 3 同时在 data字段填写 benchmark 的路径,用于推理, 推理的数据与上次 float_infer 使

用的推理数据一致。 

infer_dir    : "/path_to/benchmark/" 

infer_result : './results/aibnr' 

步骤 4 infer 字段下的 select_iso  用于选择只推理当前 iso下的 benchmark。 

select_iso        : False  

select_range      : [[6000, 20000]] 

步骤 5 跑完 quant_inference 之后查看输出结果，在 result文件对应的目录下，其中对应的

log信息也在此目录下面。 

 quant infer生成文件 

 

 quant infer 效果展示 
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2.8 quant_deploy 

步骤 1 在 RAW/YUV分析工具的主界面上，点击左边的“Local File”单选框。输入 state 和

substate： 

state: "quant"             # ["preprocess", "float", "quant"] 

substate: "quant_deploy"     

步骤 2 其中使用的是 quant_finetune_stage2 二阶段量化训练出来的 pth 模型。 

best_quant_model   : "./path_to/quant_finetune_stage2.pth" 

步骤 3 padding_h，padding_w，input_shape三个参数需要随分辨率改变,padding_w固定为

32，padding_h 计算公式： 

padding_h =
(⌊

ℎ
(𝑟𝑜𝑤_𝑛𝑢𝑚 ∗ 32)

⌋ + 𝑝𝑠_ℎ) × 16 −
ℎ

(𝑟𝑜𝑤_𝑛𝑢𝑚 ∗ 2)

2
 

参数如上设置，one step deploy，打开一次性跑完三个阶段的 deploy 

one_step_deploy   : True 

步骤 4 设置 deploy_iso，在部署的时候同时推理此 iso下的图像。 

deploy_iso        : [12000, 13000] 

deploy_path       : './deploy' 

步骤 5 运行后，输出相关_tvm.encrypted 模型，对接下一步 tvm 编译使用，以及对应的权重

txt,log,对应 iso 的 infer图像也在此文件夹下面。 

其中对应的 bin 文件里面包含了图像信息，可以与下一步工具链对齐效果使用 

针对 7206 版本的部署，需要额外做一个操作，即使用 toolchains/ai_toolchain 工具中

的 aiisp_tool 指令： 

./aiisp_tool 2688 1520 12 BGGR 

其中”2688”为 senor图像的宽,”1520”为 sensor图像的高，”12”为要部署的模

型为 12bit，若部署 10bit模型则需改成”10”，”BGGR”为 sensor图像的 Bayer格

式，和训练时的设定保持一致，会生成一个 aiisp.bin，在下一步使用。 

 

quant deploy最后阶段可以会报“The model has overflow!!!!”的报错，这个时候可以

先定位是 qaunt1 阶段的溢出还是 quant2阶段的溢出;使用 quant 1 阶段的结果去

deploy，如果没有溢出，则是 quant2 阶段训练导致的溢出。 
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发生溢出的时候，可以先使用前面几个 epoch 训练的 pth查看是否溢出，如果溢出可

以采用调小学习率，调大 batch size的方式重新训练 quant阶段，如果还是溢出的

话，可以打开 overflow_protect，overflow_val 值越大，保护越强，但是精度会降低。 

overflow_val 理解，假设原来是 1e-8 ； F_max - F_min = 2e-6，新设置的 1e-5。原

来 S =  1e-8，effective_range = max(2e-6, 1e-8 ) = 2e-6,  原来刻度 = (2e-

6) / 255， 改大后 S=1e-5 , effective_range = max(2e-6, 1e-5) =  1e-5，现在刻

度 = (1e-5) / 255，导致量化间隔  (2e-6) / 255----> (1e-5) / 255 变大，原本细微的数值

差异（在 2e-6 范围内）现在会被映射到更粗糙的刻度，导致量化噪声增大，精度下

降。 
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3 相关参数说明 

3.1 工具配置说明 

工具使用是通过修改 config.yml文件来实现，每个参数的使用说明如下： 

参数名称 取值范围 描述 

state "preprocess" 
"float" 
"quant" 

控制工具功能状态，其中“preprocess”表示对数据进行处

理，“float”表示浮点模型的训练，推理等操作，”quant”表示量

化模型的训练，推理，部署等操作。状态为“preprocess”

时，substate参数无效。 

substate "float_finetune" 
"float_inference" 
"quant_finetune" 
"quant_inference" 
"quant_deploy" 
"preprocess_sm" 

“float_finetune”：浮点模型微调训练 

“float_inference”：浮点模型推理配置浮点模型操作时，state

需设为”float” 

“quant_finetune”: 量化模型训练 

“quant_inference”：量化模型推理 

“quant_deploy”：量化模型部署配置量化模型操作时，state需

设为“quant” 

"preprocess_sm"：小模型训练数据生成 

3.2 quant 字段 

控制模型量化过程中的一些参数配置，一般采用默认值不做修改。 

参数名称 描述 

a_qconfig 激活值的量化配置 

w_qconfig 权重的量化配置 

quantizer 量化器选择 

observer 观察器选择 

bit 量化位宽 

symmetric 是否对称量化 
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per_channel 是否逐通道量化 

backend 量化模型部署类型 

overflow_protect 量化溢出保护开关（一般不建议打开，除非 deploy 部署报错的时

候再打开） 

overflow_val 量化溢出保护阈值 

3.3 data 字段 

所有训练数据以及推理数据相关的基础配置。 

参数名称 描述 取值范围 

bit 当前 sensor的数据位宽 10/12/16 

max_dgain 当前 sensor的最大 isp dgain值，

该值可调试，一般不超过 32 倍，

max_iso较大时，可设置为 16，

max_iso较小时，可设置为 32 

1-64 

max_iso 当前 sensor Again最大，所有

Dgain为 1 时对应的 ISO值 

100-200000 

bayer_pattern 当前 sensor的 Bayer 格式，其中

0 代表 R，1代表 G，2代表 B，

RGGB表示为[0,1,1,2]，BGGR 表

示为[2,1,1,0]，其他依此类推 

[0,1,1,2], [2,1,1,0]等组合，

目 前 支 持

RGGB,BGGR,GRBG,GBRG

四种格式 

sensor_id 当前 sensor的标识，用于确定噪

声数据 

用户自定义字符串 

fpn_dir 当前 sensor fpn 的路径，值为~ 时

代表不做 fpn 操作，若指定 fpn路

径，则默认做 fpn，支持包含 bl 的

fpn和不包含 bl 的 fpn 

~：表示空 

或用户自定义的字符串 

fpn_bit fpn文件的 bit位宽，不包含 bl 的

fpn，该值需设成 8，否则 fpn_bit

应和 sensor 数据位宽保持一致 

8/10/12/16 

data_dir 用于训练采集的真实数据存放路

径，这些数据会经过预处理以及数

据增广过程而生成训练数据。 

用户自定义的字符串 

train_root 训练数据的存放路径 用户自定义的字符串 

train_name 训练数据的名称，以.h5 为后缀 用户自定义字符串，以.h5 为
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后缀 

valid_name 验证数据的名称，以.h5 为后缀，

训练数据和验证数据在同一目录下 

用户自定义字符串，以.h5 为

后缀 

dump_pre_root 数据预处理中间结果存放位置 用户自定义字符串 

infer_dir 推理数据的存放路径 用户自定义字符串 

infer_result 推理结果的存放路径 用户自定义字符串 

3.4 preprocess 字段 

数据预处理的基础配置。 

参数名称 描述 取值范围 

teacher 大模型的存放位置 用户自定义字符串 

height 当前 sensor的图像垂直方向像素

个数 

2-10000 

width 当前 sensor的图像水平方向像素

个数 

2-10000 

pch_size 预处理分块的图像大小，一般为

默认值 

128 

overlap 预处理取块时 overlap值，一般为

默认值 

2 

num_frames 一个场景的 raw数据选取帧数，

训练数据 10 帧以上，验证数据 2

帧以上 

2-10 

awb_exists 是否存在 awb 和 ccm参数 True/False 

save_img_log 是否保存中间预处理图像 用户自定义字符串 

save_img_freq 保存图像的频率 50/100/200/500 

device 生成数据用的 GPU 编号 取决于卡的数量： 0-num-1 

3.5 augmention 字段 

数据增广的基础配置。 

参数名称 描述 取值范围 

diversity_on 是否对数据进行多样性增广，默认

打开 

True/False 
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smooth_on 是否对 label 进行平滑操作 True/False 

smooth_model 平滑模型地址，采用默认值 用户自定义字符串 

smooth_ratio 平滑程度，0 为不做平滑，1 为强度

最强 

0~1.0 

smooth_range 需要对 label 进行平滑操作的 iso 范

围 ， 可 设 定 多 个 范 围 ，

smooth_ratio 也需添加对应平滑强

度。 

[0-9999999] 

enhance_on 是否对 label 纹理进行增强 True/False 

enhance_ratio 纹理增强的程度，值越大增强幅度

越大，一般范围为 0~2 

0~2.0 

enhance_range 需要纹理增强的 iso 范围，可设定

多个范围，enhance_ratio也需添加

对应增强程度 

[0-9999999] 

saturate_on 是否进行 label饱和度调整 True/False 

saturate_ratio 饱和度的调整程度，值越大，饱和

度增强程度越大，值大于 1.0 时饱

和度增强，值为 1.0时饱和度不做

变化，值小于 1.0 时饱和度衰弱，

一般范围设定在 0.5~1.5 

0.5~1.5 

saturate_range 需要做饱和度调整的 iso范围，可

设定多个范围，saturate_ratio也需

添加对应饱和度调整程度 

[0-9999999] 

crop_size 数据增广的 crop尺寸，一般采用默

认值 

64 

data_size 数据增广输入数据的尺寸，值和

preprocess字段下 pch_size 一致，

一般采用默认值 

128 

Bpc_on 去坏点开关 True/False 

Bpc_value 去坏点强度 0.98 #建议 0.9~0.99之间，

越小强度越高 

3.6 log 字段 

训练过程中打印 log 的基础配置。 
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参数名称 描述 取值范围 

debug 是否对训练中间结果进行保存 True/False 

log_file 运行过程 log文件名称 用户自定义字符串 

 

3.7 model 字段 

模型的基础配置。 

参数名称 描述 取值范围 

save_root 模型保留路径 用户自定义字符串 

save_freq 模型保存频率，控制多少次迭代

后保存一次模型文件 

500/1000/1500 

net_name 选择模型对应的分辨率，可选项

为“2M_3g” “2M_5g” “4M_8g” 

“4M_12g” “8M_19g”，在选择分辨

率时，可以根据就近原则选择，

如 sensor数据为 3M则选择”4M

“模型，数据为 5M，同样选择”

4M“模型，数据为 6M，则选

择”8M“模型。 

“2M_3g”  
“2M_5g” 
“4M_8g” 
“4M_12g” 
“8M_19g” 

best_float_model 预训练浮点模型地址，注意该模

型文件需要适配设定的分辨率。

量化时，浮点模型地址也是存放

在这里。 

用户自定义字符串 

best_quant_model 预训练量化模型地址，该模型为

量化二阶段训练的初始模型，量

化部署时，量化模型地址也是存

放在这里。 

用户自定义字符串 

3.8 train 字段 

训练过程的基础配置。 

参数名称 描述 取值范围 
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stage 取值为 1/2，代表浮点或量化模型

训练的阶段 

1/2 

start_epoch 训练起始 epoch 数 0~500 

total_epoch 训练终止 epoch 数 0~500 

learning_rate 训练学习率 0.000001~0.01 

batch_size 训练 batch_size 1~16 

inp_channel 输入通道数，默认为 6，不做调整 6 

out_channel 输出通道数，默认为 5，不做调整 5 

valid_step 每隔多少次迭代跑一次验证集 0~1000 

dump_freq 每隔多少次迭代 dump 一次中间结

果 

0~1000 

device 训练用 GPU编号 取决于卡的数量： 0-num-1 

3.9 infer 字段 

模型推理的基础配置。 

参数名称 描述 取值范围 

select_iso 是否设定 iso范围进行推理 True/False 

select_range 设定需要推理的 iso 范围 [0-9999999] 

device 推理用 GPU编号 取决于卡的数量： 0-num-1 

infer_num 每个场景推理的帧数 1~frame_num （ frame_num

为 raw数据的帧数） 

awb_exists 是否存在 awb 和 ccm参数，若

存在，则推理直出结果使用提供

的 awb和 ccm参数进行色彩调

整，否则使用默认参数进行色彩

调整，建议使用真实 awb和 ccm

参数 

True/False 

row_num 分块推理时，垂直方向分块个数

（一般不做调整） 

1 

col_num 分块推理时，水平方向分块个数

（一般不做调整） 

4 

sharp_on 推理输出 RGB 图时是否需要做

锐化，默认做锐化 

True/False 
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sharp_ratio 锐化的程度，一般设定为

1.0~2.0 

1.0~2.0 

Integration_bit 推理结果输出数据位宽，一般和

sensor数据位宽一致 

10/12/16 

3.10 deploy字段 

模型部署的基础配置。 

参数名称  描述 取值范围 

one_step_deploy 量化模型部署开关，默认打开 True/False 

padding_h 垂直方向 pad数，如果

(Height/2)%16 =0,padding_h = 8 

否则 padding_h = ((height/2/16 

+1)*16 – height/2) / 2 

1-8 

padding_w 水平方向 pad数，默认 32 32,7206_8M 部署时为

16 

input_shape [1,4,height,width]，height为图像

高，width 为图像宽  

[1,4,height,width] 

deploy_iso 部署模型时的 iso设定，iso 范围

包含 infer_dir中的任意一组数据

iso即可 

[0-9999999] 

deploy_path 部署文件的存储路径 用户自定义字符串 

layer_bit 量化 bit位宽，12bit或 10bit 10/12 

deploy_channel 模型部署的输出通道数，一般不

做修改 

5 

need_dump 部署过程中是否需要保存一组真

实数据结果，一般不做修改 

True/False 

need_ab_fusion 是否需要做 ab_fusion，一般不做

修改 

True/False 

dump_channel 保存输出时的通道数默认 5，一

般不做修改 

5/4 

deploy_version 部署的版本，可选“7206”和

“7606” 

“7206” 
“7606” 
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3.11 loss 字段 

训练过程中 loss的基础配置，float和 quant都包含两个阶段不同的 loss配置。 

stage1：第一阶段 

参数名称 描述 取值范围 

float_finetune ["RGB_Loss", 
"RGB_Texture_Loss", 

"Motion_Loss",” RAW_Loss“]分

别指 RGB域的图像 loss, RGB域

的纹理 loss，运动 loss，raw 域

loss，字段不可修改 

["RGB_Loss", 
"RGB_Texture_Loss", 
"Motion_Loss",” 
RAW_Loss“] 

float_weight 分别对应上述每个 loss 的权重 0~2.0 

quant_finetune ["RAW_Loss", "RGB_Loss", 
"RGB_Texture_Loss", 
"Motion_Loss"] 

["RGB_Loss", 
"RGB_Texture_Loss", 
"Motion_Loss",” 
RAW_Loss“] 

quant_weight 分别对应上述每个 loss 的权重 0~2.0 

Stage2：第二阶段 

参数名称 描述 取值范围 

float_finetune ["RGB_Loss", "RGB_Texture_Loss", 
"Motion_Loss"] 

["RGB_Loss", 
"RGB_Texture_Loss", 
"Motion_Loss",” 
RAW_Loss“] 

float_weight 分别对应上述每个 loss 的权重 0~2.0 

quant_finetune ["RAW_Loss", "RGB_Loss", 
"Motion_Loss"] 

["RGB_Loss", 
"RGB_Texture_Loss", 
"Motion_Loss",” 
RAW_Loss“] 

quant_weight 分别对应上述每个 loss 的权重 0~2.0 

texture_ratio  用于提升量化第二阶段的纹理，默认

为 0，值越大纹理越多（texture ratio

可以不怎么调，除非发现 量化 2 阶段 

解析力下降过多，再增加） 

0~1.0 
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4 模型编译说明 

当使用 AINR 训练工具完成模型训练，并进行 quant deploy后，下一步就是对训练好

的模型进行编译得到 xmm文件后才可以在板端验证在线效果。模型编译和训练工具没

有集成在一起，因此需要单独配置编译工具环境。 

4.1 环境配置  

4.1.1 安装 docker 

硬件环境：在之前同样训练的硬件环境上即可 

输入 docker –version 打印当前 docker版本 

-- docker 版本建议在 24.0.2 及以上 

## 说明 

对应各个模块的版本： 

工具链版本 tag: AI_TOOLCHAIN_V020_V3010_124_xx（xx 是当前版本时间） 

量化工具版本 tag: MULTI_INPUT_MQB_FOR_AIBNR_V39_xx 

opensource_model_zoo版本: XM7206 分支 

4.1.2 创建容器环境 

因开源测试样例包 opensource_model_zoo太大，故做了分割处理，共有 4个连续的

分割文件： 

opensource_model_zoo.v3010.tar.gz.0 

opensource_model_zoo.v3010.tar.gz.1 

opensource_model_zoo.v3010.tar.gz.2 

opensource_model_zoo.v3010.tar.gz.3 

使用如下命令将其合并： 仅
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$ cat opensource_model_zoo.v3010.tar.gz.* > opensource_model_zoo.v3010.tar.gz 

 

同样，因工具链完整镜像包太大，也做了分割处理，共有 5个连续的分割文件： 

ubuntu18.04_xmtvm_AI_TOOLCHAIN_V020_V3010_124_xx.tar.0 

ubuntu18.04_xmtvm_AI_TOOLCHAIN_V020_V3010_124_xx.tar.1 

ubuntu18.04_xmtvm_AI_TOOLCHAIN_V020_V3010_124_xx.tar.2 

ubuntu18.04_xmtvm_AI_TOOLCHAIN_V020_V3010_124_xx.tar.3 

ubuntu18.04_xmtvm_AI_TOOLCHAIN_V020_V3010_124_xx.tar.4 

使用如下命令将其合并: 

$ cat ubuntu18.04_xmtvm_AI_TOOLCHAIN_V020_V3010_124_xx.tar.* > 
ubuntu18.04_xmtvm_AI_TOOLCHAIN_V020_V3010_124_xx.tar 

1. 加载工具链镜像： 

$ docker load -i ubuntu18.04_xmtvm_AI_TOOLCHAIN_V020_V3010_124_ 
xx.tar 

2. 创建及启动容器： 

$ docker run -dit --name ### --net=host --shm-size 32G 
ubuntu18.04_xmtvm:AI_TOOLCHAIN_V020_V3010_124_xx /bin/bash 

-- 这里的 ### 指代容器名字，自行命名 

3. 将测试样例包 opensource_model_zoo.v3010.tar.gz 拷贝进容器中： 

$ docker cp opensource_model_zoo.v3010.tar.gz ###:/root/xxxx/ 

-- 这里的 ### 指代第 3步创建的容器名字 

4. 进入容器: 

$ docker exec -it ### bash 

-- 这里的 ### 指代第 3步创建的容器名字 

可输入 docker ps -a 查看当前所有容器的状态列表 

5. 添加环境变量 

Export XMTVM_MODEL_ALIGN_BYTES=16 

4.1.3 测试容器环境 

1. 解压缩测试样例包: 

~/xxxx# tar xf opensource_model_zoo.v3010.tar.gz 
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2. 样例测试: 

~/xxxx# cd opensource_model_zoo/object_detection/yolov5 

~/xxxx# python build_coco.py 

等待测试完成即可。 

4.2 模型编译 

4.2.1 编译前确认 

在模型部署阶段需确认部署生成文件包含下述内容。 

 7206版本模型 deploy编译提供文件 

 

 7606版本模型 deploy编译提供文件 

 

仅
限
深
圳
市
安
远
威
视
科
技
有
限
公
司
使
用



 

42 

 

4.2.2 编译过程 

编译时需要区分 7206和 7606版本，然后按照 4.2.1 章节的方法，将 deploy生成的

内容存放在一个文件夹内。 

7606 

步骤 1 对于 7606 的模型编译来说，需要确认文件夹中包含下图文件。 

 7606模型训练文件 

 

 7606模型训练完整文件 

 

步骤 2 通常在编译前需要修改 aibnr.yaml中的model_aibnr_value_list字段，这部分内容在

部署文件中的 weight_list.txt中。将 weight_list.txt中的 down1_sequential_weight 中

的内容和 down1_conv_weight中的内容合并成一列填入model_aibnr_value_list 字段

即可。 

步骤 3 修改后执行 compile_model.sh即可。 

步骤 4 7606模型编译结果为四个 zip 文件，选取_00.zip，_01.zip和_03.zip 三个文件解压后

得到 3 个 xmm文件为编译后结果。 
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7606编译 8M19G模型时需要额外添加： 

group_partition_8M19G:True 

 

7206 

步骤 1 对于 7206 的模型编译来说，需要确认文件夹中包含下图文件 

 7206模型训练文件 
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 7206模型训练完整文件 

 

其中 aiisp.bin通过执行./aiisp_tool 来生成，仅 7206需要使用 aiisp.bin需要设定相关

的分辨率 bit位宽 bayer格式等信息，如下图 

 ai isp.bin生成方法 

 

步骤 2 aibnr_0x.yaml中的model_aibnr_value_list字段也是由 weight_list 生成，和 7606是

一致的。在编译 7206前同样需要修改 aibnr_0x.yaml 中的model_aibnr_value_list 字

段，这部分内容在部署文件中的 weight_list.txt中。将 weight_list.txt 中的

down1_sequential_weight 中的内容和 down1_conv_weight中的内容合并成一列填入

model_aibnr_value_list字段即可。 

步骤 3 在编译前需要修改所有的 aibnr_00.yaml，aibnr_01.yaml，aibnr_02.yaml，

aibnr_03.yaml文件，修改规则为，若部署 12bit模型，则将modify_io_type设为

uint12，且model_aibnr_num_and_stride的设定为：[x, width*1.5, width*1.5, 

width*1.5/2]，其中 x 对应 aibnr_0x.yaml文件中的”x”，若 aibnr_00.yaml，则 x 为

0。例如 2688*1520 12bit分辨率，则 aibnr_03yaml设置为[3,4032,4032,2016]。仅
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7206也支持 8M分辨率模型部署，例如 8M_19G_12bit, 

model_aibnr_num_and_stride的设定为：[x, 5760, 5760,2880],由于 7206npu性能限

制，8M分辨率下的帧率约为 10帧。 

步骤 4 若部署 10bit模型，则将modify_io_type 设为 uint10，且

model_aibnr_num_and_stride的设定为：[x, width*1.25, width*1.25, width*1.25/2]，

其中 x对应 aibnr_0x.yaml 文件中的”x”，若 aibnr_00.yaml，则 x为 0。例如 

2688*1520 10bit 分辨率，则 aibnr_03yaml设置为[3,3360,3360,1680]，NPU版本中

的 005 指代芯片 7205，020 指代芯片 7606，3010指代芯片 7206。 

 7206 yaml 

 

步骤 5 修改后执行 compile_model.sh即可。 

7206模型编译结果为 1个 neuron_network.xmm 文件。 

7606模型编译结果为 3个 neuron_network.xmm 文件。 
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5 AINR 调优过程及 Q&A 

5.1 固定参数检查 

5.1.1 固定参数验证 

驱动设定的 noise profile是否和训练一致 

驱动中 sep_thd参数是否与算法训练时的 isp dgain max 一致 

其中 sep_thd 取值在 16~24 比较合理，如果值太小，可能导致总的曝光量不够，如果

过大，可能会造成训练结果模糊 

5.1.2 proc 信息核对 

AINR模式下，pos_gain和 gau_gain 设为 64 情况下，将 iso 调至 AINR开启阈值以

上，通过 cat /proc/umap/npu查看 weight_a/b是否和部署时的 weight_list.txt一致，

计算当前 iso下 a,b值是否符合预期，计算逻辑是 k/255，b/255/255，然后乘以 4095

（12bit模型）或乘 1023(10bit模型）；以 sc485sl 为例,在 iso82354 场景下显示 iso-a-

b[82354][247][2] 

 cat /proc/umap/npu 信息 

  

 7206 sc485sl b k curve 

ka kb ba bb bc 

0.000187246 8.293E-07 6.4E-09 0.000000003 -7.10802E-05 

 

K=(ka*82354+kb)/255*4095=247 

B=(ba*82354*82354+bb*82354+bc)/255/255*4096=2 仅
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计算 weight_list 是否符合预期 

 weight proc信息 

 

weight_a 和 weight_b与 deploy阶段的 weight_list.txt中的一致 

其中：real bias = init bias + weight_a* a + weight_b * b 

 

5.1.3 模型阶段回灌数据仿真 

如果遇到无法对齐的问题，可以采集实际场景的 raw，使用 infer推理功能推理出模型

仿真效果，步骤如下 

抓取 10 帧以上（注意 fpn状态，如果是打开 fpn，在采集的时候也打开 fpn,并同步提

供 fpn.bin），ai model 是开启 ai时候的通路，linear model就是普通线性模式，两种模

式采集数据的时候，外界环境需要完全一致。 

1.原始输入（AINR off),下图 A raw 

2.NPU 输入（AINR on)，下图 B raw 

3.NPU输出（AINR on)，下图 C raw 

仿真和伪量化结果对比 

可以 1.B/C  RAW 对比直观感受 npu 的处理结果；2 使用 A raw进行 quant infer查看

效果是否有异常 ；3 使用 A raw进行 quant deploy得到 bin 文件，用于 aitoolchain

进行编译，查看 altoolchain 的结果是否正确 
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 采集 check raw流程图 

raw1 NPU RAW2

raw1

AI MODEL

LINEAR MODEL

B_RAW C_RAW

不添加 ISPDGAIN

添加 ISPDGAIN

A_RAW

Pipeline

Pipeline

 

 

 npu在 pipeline中的位置 

 

 

仅
限
深
圳
市
安
远
威
视
科
技
有
限
公
司
使
用



 

49 

 

 常规采集界面 

 

将 pqtool<MACRO ID="AINR_CAP_ENABLE" VALUE="0"/>修改为： 

<MACRO ID="AINR_CAP_ENABLE" VALUE="1"/>，打开 npu 采集 raw的开关。 

 打开 npu采集开关 

 

 显示 npu采集界面  
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模型训练的第五通道，输出的是灰度图，由两帧帧差得到，第五通道主要是边缘信

息，一些时阈噪声在高频区域跳动，相减更容易得到，npu输出的时候，只有四通道

数据。 

5.1.4 模型效果正确性 

大模型结果在蒸馏数据或者 benchmark 上没有明显 artifact，偏色或运动虚影等异常现

象,可以在 preprocess阶段，只放置一组蒸馏数据，然后将 save_img_freq: 1，这样就

能连续获得大模型推理的 dump 小图结果，方便对比；注意输入数据在 10帧以上，

同时注意 fpn 数据的准确性（黑帧在 100 帧以上）,左边为 artifact异常图像，右边是

正常图像。 

 Artifact 

 

使用 float_inference推理出 benchmark 的图片 

1.若存在竞品，则和竞品做对比，要求模型输出在噪声，清晰度，色彩，artifact等维

度不差于竞品 

2.若没有竞品，则和输入进行对比，要求模型输出在噪声，清晰度，色彩，artifact等

维度表现正常，也可以大模型的结果为目标；将同样的 raw通过 float_inference和

preprocess进行处理的 dump 小图结果对比；一般来说，ISO越高，小模型相比大模

型差异主要在清晰度和弱纹理维度可能会出现下降。 

量化阶段 

1.以浮点模型结果为基准，量化模型输出和浮点模型输出没有肉眼可见的差距，不能

出现明显解析力差异或颜色差异 仅
限
深
圳
市
安
远
威
视
科
技
有
限
公
司
使
用



 

51 

 

2.量化模型不能出现溢出，可用部署过程中的溢出校验来判定，直接将跑出来的模型

用 deploy部署测试一下即可，如果正确生成 onnx模型则代表模型没有溢出。 

部署阶段 

1.确认部署时设定参数是否正确： 

1）分辨率 

2）padding 设定 

3）bin文件分析 

以 2688*1520的 4M场景为例，deploy阶段产生的 bin文件可以用于我们分析。 

 2688*1520的 4M场景 deploy bin 

2688*1520

1344*760

336*760 336*760 336*760 336*760

Overlap_h:4
Overlap_w:32
padding_h:4
padding_w:32
[1.4.760.336]

352*810368*768 352*810400*768 352*810368*768352*810400*768

 

一些 5M 场景可能出现最后一块 slice 的尺寸可能和前面几块不一样，下面为

2880*1620 场景 
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 5M场景 deploy bin 

2880*1620

1440*810 360*810

Overlap_h:3
Overlap_w:32
padding_h:3
padding_w:32
[1.4.810.352]

352*810400*816 352*810432*816 352*810368*816

368*810

1440-368*3=336

368*810 368*810 368*810 336*810

352*810432*816

 

4）bit位宽 

5）平台（7206/7606） 

2.确认部署生成的文件完备性：onnx,weight_list.txt, input 和 slice数据 

3.确认 aiisp.bin的正确性 

编译阶段 

1.确认编译设定参数的正确性 

2.确认编译过程是否成功生成 xmm文件，7606 需要 3个，7206 需要 1个，是否生成

对应的 bin 文件，下图为 7206+mis40h1在 depoly阶段生成的 input_bin 和

output_bin,启动 output.bin 包含五通道数据，input；比较时采用 deploy1 阶段的模型

的相关模型数据在工具链比较，具体参数设置 

0).one_step_deploy = False 

1).Need abfusion = true 

2).Need dump = true 

3).Deploy channel = 4 
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 7206_mis40h1_10_bit 编译生成的Bin文件 

736*1520
800*1520

(input1.bin)
736*1520
736*1520

(input0.bin)
736*1520
800*1520

(input2.bin)
736*1520

736*1520
(input3.bin)

2688*1520
(input.bin)

1344*760*5
(output.bin)

672*1520
(output0.bin)

672*1520
(output1.bin)

672*1520
(output2.bin)

672*1520
(output3.bin)

 

3.可以使用 sensorstudio等软件解析上述 bin 文件，确认编译过程中得到的 tvm 仿真

结果与伪量化结果没有肉眼可见的差距，可解析出结果用于对比 

 

5.1.5 一些常见的命令 

DDR 总带宽查看：xmddr 指令； 

OS 系统内存：free指令，或者 cat /proc/meminfo； 

SDK媒体内存：cat /proc/umap/media_mem； 

cat /proc/umap/npu  -- 里面可以查看 npu 的利用率。 

5.2  B3D 和 AINR的耦合过程 

AI 生效和回叠的位置在工具中可以修改，如下图所示，注意 bnr 工具中

AinrPosSwitch和 CoringPosSwitch 位置的选择，一般两个都是 post 

 7206_mis40h1_10_bit deploy生成的Bin文件 

 仅
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 AI 生效的位置的示意图 

AinrPosSwitch_pre

AinrPosSwitch_post

CoringPosSwitch_pre

CoringPosSwitch_post

AI

B2D

B3D

AI B2D

AI B2D B3DRAW

B3D

B2D B3DRAW

AI

CoringPosSwitch_pre

CoringPosSwitch_post

 

 AI不同组合下回叠噪声生效的示意图 

Pre-pre Post_Pre Pre-post Post-post

B2D

AI AI AI

B2D

AI

raw
raw raw

raw

回叠raw

回叠raw
回叠raw

回叠AI

Next

Next

Next

Next

 

 

ai2d 和 B3D强耦合：先 2d 再 3d 过程如下 

在我们 bnr模块有三个选择，具体要看使用场景， 

传统模式  先 b2d ---> b3d; 传统 2d的前后帧做差异； 

pre:ai nr-->b2d ； 
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post :ai nr-->b3d  代替了传统 bayer2d，作为数据进来，主要参考的是 ai 的效果； 

post的情况，输入是 ai的结果作为前后帧去使用 

 

B2D 的噪声回叠，是模块 NoiseReserveEnable，SnrCoringWgt 以及

NoiseReserveLut。它回叠的是 B2D 的输入 

>当传统模式时，B2Dinput是原始的 raw，即回叠的原始的未降噪的 raw，特点是会把

噪声和细节都回叠上去。 

>当 AI开启，且位置为 pre，这个时候二选一选择器选 AI的结果作为 B2Dinput，那么

回叠的是 AI的结果。如果 raw先过一遍 AI再过一遍 B2D，两次降噪会非常糊了。pre

模式一般用于 debug 查看 AI的结果比较多，因为只有把 B2D 的降噪强度设为 1(最

弱)，B3D 关掉，那么这个时候就只有 AI的结果了。 

>当 AI开启，且位置为 post，这个时候 NoiseReserve 还是回叠的原始的 raw 

 

B3D 回叠，回叠的是算法处理过后的细节，已经去过噪声了, 可以根据 TnrLumaRatio

表，全设 256是默认回叠，也就是关闭 TnrLumaCompEnable时默认全回叠细节，开

启时可以根据亮度选择性回叠。表全 0时也就是不回叠细节，接近 AI结果(实际是 AI

经过时域降噪，但画面风格还是 AI比较糊的状态) 

5.3 AINR 调优过程 

AINR调优过程主要分成如下几个阶段；sensor噪声模型标定、AI模型训练、基础传

统通路检查和调试、AI通路调试。 

5.3.1 Sensor噪声模型标定 

噪声模型标定准确与否为整体通路效果好坏息息相关，sensor完成了正确适配后即可

点亮采集数据进行噪声标定；详细步骤参考工具调试指南： 

噪声模型标定注意事项如下： 

a.确认 sensor 去坏点模式关闭、sensor 端开启 dpc功能可能影响噪声模型和图像清晰

度表现。 

b.确认 ae的 sensorDgain为 1倍，AI模式下 SensorDgain默认不开启。 
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c.标定后的噪声曲线 K/B curve 需检验是否符合预期，若工具检查有问题则需重新确

认。 

5.3.2 AI模型训练 

其中需注意事情如下： 

a.模型训练中 blc 的设置值和 sensor驱动中 default值，必须与 againmax、dgain 为

1x 的时候标定的 blc值保持一致。 

 sensor.c 驱动参数 

  

 sensor.ex.h 驱动参数 
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5.3.3 基础传统通路调试 

噪声模型曲线标定完成后即可开始基础通路的调试，如果此通路效果大致符合预期，

则在此 tuning基础上加载 AI模型细调即可。此时的通路为传统通路效果，重点验证基

于已经标定的噪声模型的基础上传统降噪效果是否符合预期。验证方法如下： 

a.选取一个自动 ae 模式下、again 跑满、总体增益较大的暗环境，时域降噪均

bypass，只调试 bayer snr空域降噪强度。check 在多个强度下的空域降噪是否有明显

变化。若噪声涂抹状效果跟随空域强度变化而明显变化，则认为通路总体符合预期。 

b.在 a的基础上，设置 1.5 倍左右的中间空域强度，打开 bayer3dnr 时域开关，如果

tnr md在典型值下噪声能完成基本收敛，且运动保持较好，则此降噪通路大致符合预

期。 

c.以上验证均正常，即可调试其他如亮度，色彩、大致的降噪清晰度喜好调试为 AI通

路效果做准备了。 

  

5.3.4 AI通路调试 

AI模型完成训练后，即可加载此模型开始完成整体通路的 finetune。此时复用已经

tuning 过基础传统通路的 PQ效果参数。参数有如下两点要注意： 

a.bnr中有两个参数要切换到 ainr模式：ainrposswitch & coringposswitch 均选择

post； 

b.ainr中 ainr开关要使能、同时设置 switchthdlow & switchthdhigh的阈值，high > 

low ≥ againmax 下的 ISO。 

5.4  Q & A： 

1. AI相对于传统有哪些提升？ 

答：AI去噪相对于传统去噪更加干净，噪声更细腻；因此在同样暗环境下的效果相比

传统模式呈现出的信噪比更高，则有更大的能力满足更高或者极高增益下图像看清的

需求。亮度、色彩也能随之能在更高或者极高增益下保持和还原。 

AI在什么时候开启，是怎么决定的？ 

答：调试工具上开放了 AINR 模块接口，可以设置 ainr开启和关闭的 ISO阈值，建议

thdhigh > thdlow ≥ againmax 下的 ISO。 
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2. AI模式下，某场景的无论时域强度设置多大，噪声均无法收敛。 

答：此时可能是噪声参数标定结果不符合预期，请检查噪声标定曲线和标定流程是否

正确。 

AI模式下，极高 ISO图像容易出现渗透如何调试？ 

答：渗透问题通常为时域强度太强导致，建议先关闭 YUVTNR，观察此时的渗透 3. 

和噪声收敛情况，判断渗透是否跟 BayerTNR 强度强相关。若此时整体噪声跳动不

大、则可以微调降低 tnrmd 的阈值大小等手段；如果关闭 YUVTNR 后有改善，则同步

确认 YUVTNR 的 tnrmd 阈值大小、Mdwinsize 是否合理。 

3. AI模式下，运动物体较模糊如何调试？ 

答：可以先判断是否 STNR中 YNR 强度太强，如果关闭 YNR后还是模糊，再调整

BNR中运动回叠噪声强度。也可以同步调整 AINR模块中的 K/B增益值调试 AI降噪

强度。 

4. x_g的单位怎么换到 t算力上? 几个模型 4m，8m，2m的几个小模型是模型结构

类似的嘛? 以 4m_8g 为例，npu 利用率和对应的帧率大概是多少呢？

motion_loss如何去理解呢？ 

答：x_g*帧率*2/npu 利用率/1024=x(T)，模型结构类似，NPU 利用率不同的配置不太

一样，没办法给出一个准确的值。4m_8g 这档理论最大帧率可以到 27帧左右。7206

是 1T 算力，部署到 7206的 有 4M_8g, 2M_3g这两个，8M的都不支持。

motion_loss信息为辅助运动检测的信息。 

 

5. ai nr的 sample，是一定要使用 fpn.bin吗? 

答：sample默认写了去加载 fpn.bin，如果没有对应.bin就会报错，但不影响 ainr通

路，只不过没有 fpn.bin 的效果  

 

6. 常见问题以及调试手段(例如坏点、跳动、偏色、局部清晰度、伪纹理等) 

答：坏点、跳动、伪纹理属于细节过强类问题，可通过开启 smooth_on来缓解；偏色

首先需要查看训练数据对是否偏色，若正常，需查看测试场景与训练场景差异，如果

差异较大可补充测试场景训练数据；局部清晰度可通过调 loss调整。坏点可以通过调

节 bpc 强度来调节 

 

     7.   工具上 AINR的两个增益(高斯/泊松)是如何作用的？ 
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答：影响模型降噪强度，一般默认 64，调小后会让模型放出噪声。 
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