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一 种基于图像匹配的地面交通标志实时识别方法 
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摘 要 地面交通标志检测识别是智能驾驶领域的一个研究方向，实时性、准确率是该研究的重点。图像匹配的方法 

是常用的模式识别方法。文中介绍了一种结合先验知识和图像匹配的地面交通标志检测识别方法。算法包括两部 

分：预处理和检测识别。预处理阶段 包括 图像压缩、感兴趣区域提取、形态学处理、中值滤波和逆透视等步骤，实现图 

像降噪和正畸，为检测识别做准备。检测识别阶段包括轮廓提取、面积过滤、图像匹配等步骤，目的是判断待测图像是 

否含有地面交通标志及其种类。实验证明，该算法实时性好、鲁棒性强、准确率高。 
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Abstract Ground traffic sign detection and recognition are the hotspot of the intelligent driving．Timeliness and accura— 

cy are the requirements of the study．Image matching method is commonly used in detection and identification．This arti- 

cle introduced a method for ground traffic sign detection and recognition combined with image matching and prior know- 

ledge．Algorithm consists of two parts．preprocessing& detection and identification．Preprocessing stage includes image 

compression，region of interest extraction，morphological processing ，median filtering and inverse filtering perspective， 

ma king image noise reduced and orthodontic SO as tO tO prepare for the detection and identification．Detection and identi— 

fication stages include contour extraction，filtration area，image ma shing，in orc【er to determine whether the test image 

containing ground traffic signs and its species．Experimental results show that the algorithm  has a better perfor-mance． 
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1 引言 

伴随着汽车数量的增加，一系列的交通问题、能源问题和 

环境问题随之产生。人们对汽车环保性、安全性、智能性提出 

了更高的要求，各种新技术不断出现，其中智能交通系统应运 

而生。智能交通系统是一个集检测、识别、控制、通信和计算 

机等技术为一体的综合信息系统。地面交通标志(导向箭头) 

的检测与分类是其研究内容之一r1]。道路标志是重要的交通 

安全设施，可以向驾驶员、行人等传递准确的信息，指引车辆 

在规定区域内行驶。然而，许多驾驶员可能因各种原因，未及 

时留意到道路标志信息，导致道路交通事故的发生[2]。准确 

地识别地面交通标志能够减少交通事故的发生。智能化是汽 

车发展的新趋势，识别道路标志、障碍物等是其研究重点。地 

面交通标志的准确检测，能够给予智能车准确的引导信息。 

地面交通标志属于地谣标线的一部分 ，对于地面标线的 

研究主要集中在车道线方面 ，地面交通标志检测识别的文 

章很少。 

地面交通标志的检测识别通过地面交通标志的形状特征 

进行判断，取得了一定的成果[6-8]。通过边缘检测算法识别标 

志的边缘，提取能显著代表地面标志的形状特征，从而进行识 

别。边缘检测算法中的 canny算子，在图像边缘检测中取得 

了一定效果[9113]，能够有效地检测地面交通标志的边缘。特 

征提取方面，地面交通标志的形状信息明显。Hu不变矩是 

模式识别领域常用的信息提取方法，它具有尺度不变性和旋 

转不变性[14-18]。视频采集设备采集到的地面交通标志，若产 

生一定的形状畸变 ，可以通过提取 Hu不变矩特征来进行识 

别。 

文献E6]中，提出了基于Hu不变矩和轮廓投影的路面标 

志识别方法。方法使用7个不变矩作为标志的主要信息，并 

使用路面标志在其各轮廓线段方向投影高度和轮廓线段方向 

进一步区分轴对称标志。文献E7]提出了以车道线为标准建 

立感兴趣区域，采取边缘检测、特征提取、设计分类器的思路， 
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当车辆以匀速 v_s行驶时，从首次可以检测识别地面交 

通标志到车辆无法检测地面交通标志的时间为： 

Ls一(5l_啪 x— —z)／ ． (3O) 

结束语 基于该算法的软件已经成功应用于北京汽车工 

业控股有限责任公司C70和 C30汽车上。成功行驶 500小 

时以上，运行稳定，算法鲁棒性强，实时性好。对重度污损的 

地面交通标志的识别将是以后研究的重点。 
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