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警笛声识别：拾取周围环境的声波后，过滤公路噪声；
在对警笛声进行信号增强后，与样本库匹配进行判别

警笛声源定位确认：生成警笛声源坐标，并将生成的警笛声

源坐标与云在线特殊车辆系统的定位坐标进行匹配确认

感知记录：在收到特殊车辆确认信息后，将周围环境感知

信息与无人车自身信息上传到礼让决策系统层
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避让决策：进行环境划分后，基于所处环境，通过行为决策

网络获取被控无人车动作策略
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