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基于激光扫描技术的行人检测方法研究 

张志刚 孙立才 汪 沛 

(北京林业大学理学院 北京 100083) 

摘 要 基于激光测距传感器，通过激光扫描实时获取周围环境的激光点云数据，并处理和分析点云数据，实现时环 

境中行人的检测。提出的行人检测算法基于实时获取的点云数据，采用帧逐差的方法初步确定行人所对应的点云，并 

通过估计行人身体尺寸和对应点云数量来提 高检测率。实验中测试了角分辨率、扫描频率、行进路线以及行进速度的 

多种组合下行人检测的准确率，通过分析激光传感器参数配置对行人检测的影响及不同行进方向上的检测性能，得 出 

最优传感器配置和检测方案。实验结果验证 了利用激光测量传感器检测行人的方法的可行性，并得 出了初步的检测 

步骤及思路。 
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Research oil Pedestrian Detection Method Based on Laser Scanning 

ZHANG Zhi-gang SUN Li-cai W ANG Pei 
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Abstract The pedestrian detection in environment is based on the laser sensor．By laser scanning，the point cloud data 

can be acquired from current environment，which will be analyzed later．The pedestrian detection mentioned here iS on 

the basis of the point cloud data，which are appointed by every frame in the initial phase，and then the exact point cloud 

of different size of human body is estimated．We applied combinations of angular resolution，scanning frequency，pro— 

cessing route，and processing speed to check the accuracy．W e also analyzed the parameters from the laser sensor and the 

detecting performance in different directions to get a optimal plan for the settings of sensor．This paper aims at measu- 

ring the possibility of using a laser gauging sensor in the pedestrian detection，and suggesting a preliminary procedure 

for the detection． 
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1 引言 

行人检测技术作为一项重要且十分普遍的基础性技术， 

在交通安全、安防监控、人流监测等方面有着不容忽视的应用 

价值l_1I2]。在交通安全方面，随着我 国居民汽车保有量的不 

断提高，每年的交通事故数量与 日俱增，而在交通事故中行人 

往往容易受到严重伤害 2̈．。]。及时有效地检测到行人，可以 

保护行人安全，减少由行人引发的交通事故；在安防监控方 

面，自动运行的行人检测系统可以代替彻夜值班的工作人员 

全天候实施监控，预防盗窃等犯罪行为，同时节约人力、物 

力L3“ ；在人流监测方面，该技术可以及时准确地帮助管理人 

员控制人群数量，避免踩踏悲剧。从这些方面不难发现，行人 

检测技术是一项在社会各个领域都不可或缺的重要技术。 

目前，行人检测的主要方法有计算机视觉检测和基于激 

光雷达的检测两种l_3]。 

计算机视觉检测从算法特点上可以分为基于外形特征的 

检测和基于运动特征的检测_2]。基于外形特征的检测主要通 

过图像处理提取出行人的轮廓、纹理和灰度信息进行行人检 

测。检测过程中往往需要与模板库中的行人模板进行比对， 

得到相关特征的相似度，再通过为不同特征分配合理的权值 

以及预设的相似度阈值完成行人检测[2]。基于运动特征的行 

人检测将重点放在行人行走时腿部的运动规律上。通过提取 
一 系列图像中行人腿部运动的周期性规律，与预设的行人步 

态模板进行比较 ，计算相似度，最终实现行人检测[2]。基于计 

算机视觉的检测方法原理简单、易于实现，且成本较低，因此 

得到了广泛的发展。但是由于该方法受周围环境如光照的影 

响较大，行人较多时相互遮挡，导致行人特征难以提取，且由 

于模板有限，在复杂环境中往往力不从心。此外，由于一般拍 

摄得到的是二维图像 ，丢失了环境的深度信息[a]，也使得这种 

检测方法存在隐患。 

激光雷达是一种基于激光测距原理的主动式传感器，恰 

好可以弥补视觉跟踪所丢失的深度信息[5]。其主要过程包 

括 ：采集数据、图像分割、提取特征、目标分类。在识别过程中 

通过神经网络等方法训练机器，可以得到各个特征在相似度 

中的最优权值，从而大大提高检测的准确性 如 Hubjing 

Zhao等人用单线激光雷达，利用类似决策树判别的方法实现 

了行人检测l6]。由于激光雷达采用主动式测量手段 ，对周围 

环境依赖少，不受光照等条件的影响，适应性较强，测量精度 
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