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摘要：通过融合颜色和边缘特征并进行目标真实性验证研究车牌的定位，提出了融合颜色特征与灰度边缘特征的车牌定

位算法，解决了复杂环境下车牌定位困难的问题。车牌具有固定的颜色搭配和丰富的字符边缘，融合二者的定位算法可

提取出所有侯选目标。利用车牌伴生与互补特性进行目标真实性验证，实现带反馈的定位，提高了定位准确度，适用于

复杂环境下目标数量、类型不确定的车牌目标检测。对复杂环境下获取的９８１幅彩色图像进行实验，实验结果表明，车

牌目标定位准确率超过了９９％，验证了算法的有效性。
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１　引　言

　　在大型停车场、不停车收费管理站、各类交通

卡口等复杂环境下的车牌自动识别系统中，车牌

目标检测定位是一个工程难题。因为复杂环境下

获取的车辆图像中，车牌目标有无、车牌数目多

少、车牌类型均不能确定，因此，车牌的准确定位

在很大程度上影响着最终的目标识别结果。目前

车牌定位技术主要有３大类：（１）基于空间信息的

灰度图像处理方法。该方法常在灰度边缘检测后

使用数学形态学、区域生长法、灰度直方图定位或

在 Ｈｏｕｇｈ变换提取车牌边界线后进行定位
［１４］。

使用算法的优点是：对一般边缘特征不复杂的车

牌能够快速定位；缺点是：当车辆的前脸边缘异常

复杂，车牌图像对比度较小，光照不均匀时，很难

准确定位，误识率较高。（２）基于颜色特征的彩色

图像处理方法。该方法主要利用背景颜色或彩色

边缘颜色进行车牌定位［５６］。使用算法的优点是：

利用车牌区域颜色特征进行目标检测，符合人的

视觉感知，对一般车身颜色与车牌区域颜色明显

不同的车辆定位率很高；缺点是：因为彩色图像为

三维空间，因此处理速度较灰度图像慢；对于车身

颜色与车牌区域颜色接近，车牌褪色等情况，需要

附加较多判别，也很难准确定位。（３）融合定位方

法［７８］。车牌区域包含边缘、颜色、纹理等特征，融

合以上特征的定位方法优点是：在不复杂情况下

定位快速准确，优于任何一种使用单一特征的定

位算法；但在复杂情况下，目标数量、类型不确定

时，前期如果有一处出错，后面的融合判决就不正

确；若前期阈值设得较低，融合算法可提取全部疑

似目标，但非目标也被包含在内，造成“错误报警”

较多，也很难准确定位到真正目标。在复杂环境

下，本文利用空间边缘信息与颜色空间信息相融

合完成目标的前期检测，然后利用车牌区域背景

与字符伴生与互补特性进行目标真实性验证，避

免“一次决定型”误导，排除错误报警，实现带反馈

的目标准确定位，本算法适用于目标数目、类型不

确定的复杂环境下的车牌目标定位。通过实测图

像实验验证了其定位的准确度和有效性。

２　融合颜色与边缘信息的车牌定位算法

　　 根据最新公共安全行业标准ＧＡ３６２００７，新

标准取消了外籍车号牌（黑牌），我国现在可分为

３类车牌———蓝牌（蓝底白字）、黄牌（黄底黑字）、

白牌（白底黑字和红字）。而车牌区域（ＡＯＬＰ）具

有颜色搭配固定，牌照中字符笔画之间形成频繁

的边缘跳变，即车牌区域包含固定的颜色特征和

丰富的边缘信息。

２．１　颜色提取算法

ＡＯＬＰ颜色包含蓝色、黄色、白色、黑色、红色，

而图像中的其它颜色与ＡＯＬＰ无关。若对整幅原

始图像提取５类颜色区域，则车牌必在其中。采用

颜色量化方式将感兴趣区（ＡＯＩ）在同一灰度图像

犐′中表示出来。假设犆（狓，狔）为原始图像犐中（狓，

狔）点在ＨＳＶ空间的犎，犛，犞 颜色分量值，犆犻（狓，狔）

（犻∈［０，５］）为（狓，狔）点上的选中颜色的犎，犛，犞 的

颜色分量值，选中颜色为ＡＯＬＰ颜色，按出现概率

顺序分为：蓝色（犻＝５）、黄色（犻＝４）、白色（犻＝３）、黑

色（犻＝２）、红色（犻＝１）和其它（犻＝０）；犵（狓，狔）为结果

灰度图像犐′中（狓，狔）点上灰度值。对于（狓，狔）∈

犐，犆狉（狓，狔）∈犆（狓，狔），若犆狉（狓，狔）∈［犆犻（狓，狔）（１－

犜），犆犻（狓，狔）（１＋犜）］，则有：

犵（狓，狔）＝犻×θ，犻∈［０，５］， （１）

其中，犜为选中颜色的容许度，犜∈［０，１］；θ为灰

度量化的幅度（本文取５０）；其结果值域犵（狓，狔）

∈［０，２５０］。

对颜色分割后得到的图像犵（狓，狔）提取车牌

背景颜色区域，进行二值化处理，方法为：

犖犻（狓，狔）＝
１　犵（狓，狔）＝犻×θ（背景）

０　犵（狓，狔）≠犻×θ（非背景｛ ）
犻∈［３，５］．

（２）

　　本文利用 ＨＳＶ模型中的 犎 和犛 分量鉴别

蓝色、黄色、红色区域，利用犞 分量区分白色和黑

色区域。因为在犞 分量很高或很低或者犛 分量

很少时，犎 无法准确描述颜色，则取约束条件为

０．１５＜犞＜０．９，且犛＞０．１。选取一种车身与车

牌颜色相同的实测图像进行测试，颜色ＡＯＩ提取

结果如图１所示，其中坐标图代表图像大小及行

列方向，坐标单位为像素（ｐｉｘｅｌ）。为简化图像表

示，坐标方向和坐标单位未在图中标注，本文中所

有图像表示均采用此种约定。
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（ａ）原图像（蓝牌蓝色车身）

（ａ）Ｏｒｉｇｉｎａｌｉｍａｇｅ（ｂｌｕｅｃａｒｗｉｔｈｂｌｕｅｌｉｃｅｎｓｅｐｌａｃｅ）

（ｂ）蓝色ＡＯＩ

（ｂ）ＢｌｕｅＡＯＩ

（ｃ）黄色ＡＯＩ

（ｃ）ＹｅｌｌｏｗＡＯＩ

（ｄ）白色ＡＯＩ

（ｄ）ＷｈｉｔｅＡＯＩ

图１　ＨＳＶ空间提取的车牌ＡＯＩ结果

Ｆｉｇ．１　ＥｘｔｒａｃｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｏｆＶＬＰｃｏｌｏｒＡＯＩｉｎＨＳＶｓｐａｃｅ

２．２　犃犃犇犐牌照边缘检测算法

ＡＯＬＰ中存在７个字符，水平方向梯度值变

化频率较高，利用差分方法提取边缘，一方面可简

化计算，另一方面可避免横向车身装饰边缘噪声

的影响［１０］。同时选取边缘的绝对累积差分图像

（ａ）Ｓｏｂｅｌ

（ｂ）ＡＡＤＩ

（ｃ）ＮＡＤＩ

（ｄ）ＰＡＤＩ

图２　提取的Ｓｏｂｅｌ、ＡＡＤＩ、ＮＡＤＩ、ＰＡＤＩ结果

Ｆｉｇ．２　Ｅｄｇｅｒｅｓｕｌｔｓｏｆｓｏｂｅｌ，ＡＡＤＩ，ＮＡＤＩ，ＰＡＤＩ
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（ＡＡＤＩ）保证提取的边缘尽量完整，防止融合结

果为空。表示为：取水平差分边缘算子犈＝｛－１，

－１，０，＋１，＋１｝，首先将原始彩色图像犐转化为

灰度图像犐″，对于任意（狓，狔－２），（狓，狔－１），（狓，

狔），（狓，狔＋１），（狓，狔＋２）∈犐″，其各点对应的灰度

值为犳（狓，狔－２），犳（狓，狔－１），犳（狓，狔），犳（狓，狔＋

１），犳（狓，狔＋２），则犈算子的ＡＡＤＩ表示为：

犳（狓，狔）＝｜－犳（狓，狔－２）－犳（狓，狔－１）＋

犳（狓，狔＋１）＋犳（狓，狔＋２）｜． （３）

利用式（３）对整幅图像进行运算，得到差分结果

犳（狓，狔），然后按式（４）定义得到二值化图像犉（狓，

狔）。

犉（狓，狔）＝
０　犳（狓，狔）＜犜（非边缘）

１　犳（狓，狔）≥犜（边缘
烅
烄

烆 ）
， （４）

其中，犜为二值化阈值，采用经典的犗ｔｓｕ方法自适

应地选取。图２是图１图像的ＡＡＤＩ结果，犈与

常用的Ｓｏｂｅｌ算子相比，去除了大量水平边缘并

能保留车牌特征；犈算子的ＡＡＤＩ提取的边缘为

正向累积差分ＰＡＤＩ和负向累积差分 ＮＡＤＩ之

和，为较完整的车牌纵向边缘。

２．３　融合颜色与边缘的车牌定位算法

车牌区域既包含固定的颜色特征，也具有字

符跳变边缘特征，采用“与”关系获取目标，可以大

大缩小目标范围。按照车牌出现概率依次提取车

牌背景颜色 ＡＯＩ区域二值图像 犖５（蓝色），犖４

（黄色），犖３（白色）分别与边缘信息融合，融合过

程为：

（１）犻＝６；

（２）按照公式（３）和（４），通过犈算子 ＡＤＤＩ

得到边缘二值图像犉；

（３）犻＝犻－１，若犻＜３，３种车牌检测完毕，退

出检测过程。

（４）否则，按照公式（１）和（２）选取车牌背景

颜色ＡＯＩ二值图像犖犻，将其与边缘融合，结果图

像犆犻＝犖犻牔犉；

（５）将犆犻进行数学形态学闭合，得到狀个侯

选车牌区域；

（６）若狀＜１，返回（３）；

（７）若狀≥１，附加判别条件逐一进行验证，确

定是否为车牌区域，并判为犻类车牌；返回（３）；

图１，图２融合定位及字符分割结果见图３。

（ａ）“与”融合定位结果

（ａ）Ｌｏｃａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｂｙ“ａｎｄ”ｆｕｓｉｏｎ

（ｂ）车牌目标定位、分割及二值化处理结果（蓝牌）

（ｂ）Ｒｅｓｕｌｔｓｏｆｌｏｃａｔｉｏｎ，ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎａｎｄｂｉｎａｒｙｆｏｒ

ＶＬＰ

图３　颜色与边缘融合后提取的车牌目标及二值化结果

Ｆｉｇ．３　ＲｅｓｕｌｔｓｏｆＶＬＰｌｏｃａｔｉｏｎ，ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ，ｂｉｎａ

ｒｙｂｙｆｕｓｉｎｇｃｏｌｏｒａｎｄｅｄｇｅｆｅａｔｕｒｅｓ

３　车牌目标真实性验证方法

　　 以上融合定位算法是将符合人的视觉感受

的颜色特征和车牌字符跳变的边缘特征进行融合

定位得到的，若不进行目标真实性验证，整个过程

属于“一次决定型”，若其中一处有错误，将导致后

续工作均是错误的。算法中若阈值设的较低，可

以将所有车牌目标提取出来，同时一些非目标区

域也被提取，常称为错误报警。为排除错误报警，

定位侯选车牌后，应进行目标真实性验证，确保融

合定位的准确性（算法步骤７）。

３．１　伴生与互补特性

车牌区域具有这样的特征：背景区域犃（蓝

色、黄色、白色）与字符区域犅（白色、黑色、黑色有

时有红色字符）是相伴而存在的，并且每种颜色在

整个车牌区域中各占有一定比例，且犃∪犅＝１，

即车牌区域的伴生特性；并且在车牌区域只有这

几种颜色对存在，各颜色区域是相互跳变的，背景

颜色区和字符颜色区非此即彼，犃∩犅＝Φ，换言

之，背景颜色区域的负片与字符颜色区域相关度

极高，理想情况下是重合的，珡犃∩犅＝犅，定义为车

牌区域的互补特性。这种颜色特征是其它区域不

具备的，称为车牌区域字符与背景的伴生与互补

特性。
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３．２　伴生与互补特性验证方法

（１）背景占有率。对融合后得到的侯选区域

进行数学形态学闭运算，得到大小为犔×犠 连通

区犐犻，由变量犻决定背景颜色，对每个连通区域的

背景像素点进行统计，设个数为狀犻，犖犻 为背景二

值图像，则有：

狀犻＝ ∑
（狓，狔）∈犐犻

犖犻（狓，狔），

犖犻（狓，狔）＝
１　犵（狓，狔）＝犻×θ（背景）

０　犵（狓，狔）≠犻×θ（非背景｛ ）
，

（犻＝１，２，３）． （５）

计算连通区域中背景所占比率狉
（犫）
犻 ，

狉
（犫）
犻 ＝狀犻／（犔×犠）＝ ∑

（狓，狔）∈犐犻

犖犻（狓，狔）／（犔×犠），

（犻＝１，２，３）． （６）

（２）字符占有率。统计连通区犐犻中的字符像

素点，设统计个数为犿犻，犕犻 为字符二值图像，则

有：

犿犻＝ ∑
（狓，狔）∈犐犻

犕犻（狓，狔），

犕犻（狓，狔）＝
１　犵（狓，狔）＝（犻－２）×θ（字符）

０　犵（狓，狔）≠（犻－２）×θ（非字符｛ ）
，

（犻＝１，２）． （７）

计算字符在连通区域中所占比率狉
（犮）
犻 ，

狉
（犮）
犻 ＝犿犻／（犔×犠）＝ ∑

（狓，狔）∈犐犻

犕犻（狓，狔）／（犔×犠），

（犻＝１，２，３）． （８）

注意，白牌车字符为黑色与红色的组合，即

犿犻＝ ∑
（狓，狔）∈犐犻

犕犻（狓，狔），

犕犻（狓，狔）＝

１　犵（狓，狔）＝（犻－２）×θ或犵（狓，狔）＝（犻－１）×θ

０　犵（狓，狔）≠（犻－２）×｛ θ

（犻＝３）． （９）

若侯选区域犐犻是车牌目标，则连通区域中字

符和背景占有率有一定比例限制，各自处于一定

范围内，即狉
（犫）
犻 ∈［ｍｉｎ（犫），ｍａｘ（犫）］，狉

（犮）
犻 ∈［ｍｉｎ

（犮），ｍａｘ（犮）］，ｍｉｎ（犫），ｍａｘ（犫），ｍｉｎ（犮），ｍａｘ（犮）

分别为背景与字符最小、最大占有率。ｍｉｎ（犫），

ｍａｘ（犫），ｍｉｎ（犮），ｍａｘ（犮）的选取方法：在每类颜色

选取５０个车辆牌照，包括全部像素点数最少的汉

字和字母及数字的车牌，也包括像素点数最多的

汉字和字母及数字的车牌，计算不同车牌中背景

和字符的占有率，画出直方图，借助直方图观测值

犎（犫），犎（犮），若犎（犫）∈［ｍｉｎ（犫），ｍａｘ（犫）］，犎（犮）

∈［ｍｉｎ（犮），ｍａｘ（犮）］则有 ｍｉｎ（犫）≤狉
（犫）
犻 ≤ｍａｘ

（犫），ｍｉｎ（犮）≤狉
（犮）
犻 ≤ｍａｘ（犮），（犻＝１，２，３）。经实验

得知，字符所占比例不超过３７％，且小于背景最

小占有率。即，狉
（犫）
犻 ∈［ｍｉｎ（犫），ｍａｘ（犫）］，狉

（犮）
犻 ∈

［ｍｉｎ（犮），ｍａｘ（犮）］，（犻＝１，２，３），且 ｍｉｎ（犫）＞ｍａｘ

（犮）。现将背景与字符占有率进行归一化处理，因

字符、背景占有率应各自处于一定范围内为佳，以

范围中间为界，小于中间值时，属于越大越优型；

大于中间值时属于越小越优型，若超出该范围，归

一化结果快速减少，并可能成为负值；趋于中间范

围时，归一化结果为１。设犚
（犫）
犻 ，犚

（犮）
犻 表示狉

（犫）
犻 ，狉

（犮）
犻

归一化结果，则有，

犚
（犮）
犻 ＝１－

［ｍｉｎ（犮）＋ｍａｘ（犮）］－２狉
（犮）
犻

ｍａｘ（犮）－ｍｉｎ（犮）
＝

狉
（犮）
犻 －ｍｉｎ（犮）

１

２
［ｍａｘ（犮）－ｍｉｎ（犮）］

犚
（犫）
犻 ＝１－

［ｍｉｎ（犫）＋ｍａｘ（犮）］－２狉
（犫）
犻

ｍａｘ（犫）－ｍｉｎ（犫）
＝

狉
（犫）
犻 －ｍｉｎ（犫）

１

２
［ｍａｘ（犫）－ｍｉｎ（犫

烅

烄

烆
）］

　，

ｉｆ狉
（犮）
犻 ＜

１

２
［ｍａｘ（犮）－ｍｉｎ（犮）］，狉

（犫）
犻 ＜

１

２
［ｍａｘ（犫）－ｍｉｎ（犫）］为越大越优型； （１０）

犚
（犮）
犻 ＝１－

２狉
（犮）
犻 －［ｍｉｎ（犮）＋ｍａｘ（犮）］

ｍａｘ（犮）－ｍｉｎ（犮）
＝

ｍｉｎ（犮）－狉
（犮）
犻

１

２
［ｍａｘ（犮）－ｍｉｎ（犮）］

犚
（犫）
犻 ＝１－

２狉
（犫）
犻 －［ｍｉｎ（犫）＋ｍａｘ（犮）］

ｍａｘ（犫）－ｍｉｎ（犫）
＝

ｍｉｎ（犫）－狉
（犫）
犻

１

２
［ｍａｘ（犫）－ｍｉｎ（犫

烅

烄

烆
）］

　，

ｉｆ狉
（犮）
犻 ≥

１

２
［ｍａｘ（犮）－ｍｉｎ（犮）］，狉

（犫）
犻 ≥

１

２
［ｍａｘ（犫）－ｍｉｎ（犫）］为越小越优型，（犻＝１，２，３）．
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　　（３）字符与背景的伴生特性。同一图像的字

符与背景是相伴而存在的，二者占有率之和犚
（１）
犻

应介于０～１之间，若为车牌目标犚
（１）
犻 理论上为

１，实际应用中，由于噪声点影响，犚
（１）
犻 应接近１，

则检测区域字符与背景区域的伴生特性表示为：

犚
（１）
犻 ＝狉

（犫）
犻 ＋狉

（犮）
犻 ＝

犿犻
犔×犠

＋
狀犻
犔×犠

＝
犿犻＋狀犻
犔×犠

（犻＝１，２，３）．

（１１）

　　（４）字符与背景的互补特性。求背景二值图

像负片 珡犖犻 与字符二值图像犕犻 的相似度犚
（２）
犻 。

图像匹配可使用序贯相似性检测算法（简称ＳＳ

ＤＡ），对于二值图像，ＳＳＤＡ 可简化为两图像异

或，由此得到：

犇犻＝ ∑
狓，狔∈犐犻

犕犻（狓，狔）珡犖犻（狓，狔）　（犻＝１，２，３），

（１２）

犇犻表示两图像中不同像素点的总数，犇犻 越小，则

字符与背景负片越相似。两图像相似度定义为：

犚
（２）
犻 ＝１－

犇犻
犔×犠

　（犻＝１，２，３）， （１３）

若背景负片与字符区域不同点较少，则犇犻 较小，

后项接近０，则上式结果趋于１；反之，背景负片与

字符区域不同点较多，最大等于整个区域犔×犠，

后项分式结果为１，导致相关结果为０，即犚
（２）
犻 ∈

［０，１］。

（５）字符与背景相关度定义。结合伴生与互

补特性，且要求检测区域字符与背景面积占有率

满足一定范围要求，定义背景与字符的相关度函

数ｃｏｒｒ犻（犕犻，犖犻）为

ｃｏｒｒ犻（犕犻，犖犻）＝狑１犚
（１）
犻 ＋狑２犚

（２）
犻 ＋狑３犚

（犫）
犻 ＋狑４犚

（犮）
犻

（犻＝１，２，３）， （１４）

其中，狑１，狑２，狑３，狑４ 为相关参数的权重，且狑１＋

狑２＋狑３＋狑４＝１。上式整理为：

ｃｏｒｒ犻（犕犻，犖犻）＝狑犻
犿犻＋狀犻
犔×犠

＋狑２（１－
犇犻
犔×犠

）＋

　　狑３犚
（犫）
犻 ＋狑４犚

（犮）
犻 　（犻＝１，２，３）． （１５）

相关度函数后项为字符与面积占有率的基本要

求，若狉
（犫）
犻 ，狉

（犮）
犻 不处于各自范围内，归一化结果会

快速偏离１，甚至出现负值，导致ｃｏｒｒ犻结果较小，

可直接判为非目标；否则，狉
（犫）
犻 ，狉

（犮）
犻 处于各自要求

范围，归一化结果应接近１，由前两项可以看出，

背景负片与字符区域不同点越少，犇犻 越小，而犿犻

＋狀犻接近整个区域面积犔×犠，则分式结果接近

１，最终ｃｏｒｒ犻接近１；反之，背景负片与字符区域

不同点越多，说明互补特性不满足，前项和后项分

式结果均偏离１，导致相关结果很快偏离１；另外，

若伴生特性不满足，犚
（犫）
犻 ，犚

（犮）
犻 ，犿犻＋狀犻均与整个区

域面积相差较大，也将导致相关结果很低。

表１　伴生与互补特性验证结果

Ｔａｂ．１　Ｒｅｓｕｌｔｓｏｆｃｏｎｃｏｍｉｔａｎｔａｎｄｃｏｍｐｌｅｍｅｎｔｃｏｎｆｉｒｍａｔｉｏｎ

（ａ）背景区域及占有率 （ｂ）字符区域及占有率

狉
（犫）
１ ＝０．５４１１ 狉

（犮）
１ ＝０．２７４９，犚

（１）
１ ＝０．８１６１

（ｃ）“与”融合及相似度值

犚
（２）
１ ＝０．８７２７，Ｃｏｒｒ１＝０．８９９３

如上所述，当相关度函数ｃｏｒｒ犻 很大（大于某

个阈值ε）时，有理由认定检测区域为真实目标，

且判定目标为第犻类结果；否则将其排除，转去提

取下一侯选区域，重复上述验证过程。表１给出

整个目标真实性验证过程。为简化计算复杂度，

本文中狑１，狑２，狑３，狑４ 取１／４。

４　车牌定位识别实验结果与分析

　　 本文实测彩色ＲＧＢ图像全部来自山东烟台

滨海停车场、同三高速收费站及潮水卡口，图像中

车牌目标数量、类型均不确定。为不失一般性，获

取原图像为背景复杂的停车场一角，如图４（ａ）所

示，定位过程见图４。首先在ＨＳＶ空间提取颜色

ＡＯＩ区域，见图４（ｂ）；接着使用差分算子犈 的

ＡＡＤＩ提取边缘，见图４（ｃ）；然后从颜色 ＡＯＩ中

分别提取蓝、黄和白色区域见图４（ｄ）、４（ｇ）、４

（ｎ），融合颜色和边缘提取所有疑似目标，即蓝、

黄、白牌疑似目标分别见图４（ｅ）、４（ｈ）、４（ｏ）；最

后对提取的疑似目标进行伴生与互补特性验证，

结果见图４（ｆ）、４（ｍ）、４（ｐ）。算法对图像中包含

多个目标或不存在目标等情况自适应地进行检

测，通过伴生与互补验证可将其中的非车牌区排

除，既能提取包含的不同类型的所有目标，又能将
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（ａ）原图像

（ａ）Ｏｒｉｇｉｎａｌｉｍａｇｅ

（ｂ）彩色ＡＯＩ

（ｂ）ＣｏｌｏｒＡＯＩ

（ｃ）ＡＡＤＩ边缘

（ｃ）ＡＡＤＩｅｄｇｅ

（ｄ）蓝色ＡＯＩ

（ｄ）ＢｌｕｅＡＯＩ

（ｅ）融合定位蓝牌

（ｅ）Ｆｕｓｉｏｎｌｏｃａｔｉｏｎｏｆｂｌｕｅｌｉｃｅｎｓｅｐｌａｔｅ

（ｆ）伴生与互补检验

（ｆ）Ｃｏｎｃｏｍｉｔａｎｔａｎｄｃｏｍｐｌｅｍｅｎｔｃｈｅｃｋ

（ｇ）黄色ＡＯＩ

（ｇ）ＹｅｌｌｏｗＡＯＩ

（ｈ）融合定位黄牌

（ｈ）Ｆｕｓｉｏｎｌｏｃａｔｉｏｎｏｆｙｅｌｌｏｗｌｉｃｅｎｓｅｐｌａｔｅ
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（ｍ）伴生与互补检验

（ｍ）Ｃｏｎｃｏｍｉｔａｎｔａｎｄｃｏｍｐｌｅｍｅｎｔｃｈｅｃｋ

（ｎ）白色ＡＯＩ

（ｎ）ＷｈｉｔｅＡＯＩ

（ｏ）融合定位白牌

（ｏ）Ｆｕｓｉｏｎｌｏｃａｔｉｏｎｏｆｗｈｉｔｅｌｉｃｅｎｓｅｐｌａｔｅ

非目标通过验证排除，提高定位算法的鲁棒性。

实验中选取各类复杂环境下的图像９８１幅，准确

定位９７５幅，准确率为９９．４％，例外的６例中有３

（ｐ）结论

（ｐ）Ｃｏｎｃｌｕｓｉｏｎ

图４　复杂背景多目标定位过程

Ｆｉｇ．４　Ｍｕｌｔｉｏｂｊｅｃｔｌｏｃａｔｉｏｎｐｒｏｃｅｓｓｕｎｄｅｒｃｏｍｐｌｅｘ

ｅｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔｓ

例不具备检测条件，无法分辨真实颜色；另３例中

车牌被遮挡后只存在小部分区域，不具备后续识

别条件。本文算法能检测到目标，但在真实性验

证中目标被排除掉，不进入目标识别阶段。本算

法在 １．８ＧＨｚ＼２２４ ＭＢ 内存的单机上使用

ＭＡＴＬＡＢ编制的算法，定位花费时间在５ｓ之

内，改为ＶＣ程序在实际工程中使用完全能够达

到快速定位的使用要求。

５　结　论

　　 提出了融合颜色特征与灰度边缘特征的车

牌定位方法，并对检测目标进行伴生与互补真实

性验证，可实现带反馈的判别，提高了算法的鲁棒

性，适用于复杂环境下车牌目标数量、类型不确定

情况下的定位。通过对各类复杂环境下获取的

９８１幅实测车辆图像进行测试可知，该方法目标

定位准确度超过９９％，证明该方法具有很好的定

位准确度和工程实用性。而且在系统要求检测不

同类型的车辆等情况时，可根据车牌的颜色特征，

提供有效的数据分类支持。
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