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摘要 图象分割是图象理解 的一个关键性环节
。

本文 针对动态汽车牌照 目标与汽车背景 的分割间题提出了一种有效

的快速算法
。

该算法简洁
,

可用硬件实现实时处理
。

它的基本思想是多层 次分割
,

每 次分创 时尽皿 减少分析 的范 田
。

该

算法塞于人识别牌 照的过程
,

具有一定的智能性
‘

这种 多层次图象 目标与背景快速分割的思想也可 用于其它类似场合
.

关截词 : 图象识别
,

自动分割
,

汽车牌照识 别

1 前 言

所谓图象分割技术(Im a g e s e g m e n t a tio n )

即将所需要 的有一定意义 的目标图象从其背景

图象中分离出来
。

它是图象理解的关 键 性 环

节
。

这种技术广泛用于文字处理
、

医学图象
、

遥感图象
,

机器视觉系统等等
。

其主要方法为

根据区域 的均匀性用区域扩展方 法
〔‘一“ ’

或 用

直方图域值法
〔弓一 “

’
‘“ ’
来分割目标与背 景

;
利

用边界灰度变化信息
〔 7 一

“
’

‘6 ’
来进 行 分 割

。

由于上述方法 的算法比较复杂
,

难于满足

实时处理要求较高的场合
,

用硬件实现较困难
。

本文针对汽车牌照 目标与汽车背景图象的分割

提出了一种多层次快速分割算法
。

该方法的思

想也可用于其它类似的目标与 背 景 的 分割
。

在汽车牌照识别过程中
,

第一步要进行牌

照区域与背景的分割
。

面 对行驶的汽车进行图

象输入
,

要保证牌照上汉字省名及数字号码 的

正确识别
,

则必须使得所输入的图象有足够的

分辨率
。

又因为汽车在道路上位置 的不 确 定

性
,

为此我们采用 1 0 2 4 x 5 1 2或i o 2 4 x l o 2 4高

分辨率的摄象机输入景物图象
。

对于这样庞大

的图象阵列
,

分割是非常困难的
,

主要是因为

速度慢
,

内存 占用太大
。

为了提高 分割速度
,

本文在分析了人识别牌照过程的基础上
,

提出

了三步分割方法
,

即多层次快速分割方法
:

( r ) 将高分辨率图象变换成低分辨率图

象
,

并对低分辨率图象进行横向灰度统计得到

投影表T( i)
。

根据投影表T( 约的波峰波谷比值

定出牌照的大致所在区域w (￡:
,
艺: )

。

( 2 ) 在区域W (i , ,
￡

2
)上进行纵向边 界

提取后得到纵向纹理图
,

并由此定出牌照的可

能位置N p (i
, K 君)

。

( 3 )在所定出的可能牌照位置N P( ￡, K : )

上进行纹理分析判定出最有可能是牌照的位咒

且令此位置为牌照的位置
。

这种方法的实质是一种多层次启发式搜索

分割
,

它基于一定的句法思想
,

各个步骤所采

用的计算简洁
、

速度快
,

易于用硬件实现
,

可

达到实时的要求
。

2 目标与背景的多层次快速分割

2
.

1 第一次分割 (缓冲器位置查找)

汽车本身具有一定的特点
,

一般情况下
,

牌照都挂在缓冲器上或附近
,

本次分割的主要

意图是大致确定出缓冲器 的位置
。

将输入的5 1 2 x 5 1 2或5 1 2 x 1 0 2 4⋯高分辨

率的图象划分成一系列大小相同的子图象
。

子

图象的大小可根据计算机的处理速度而定
,

处

理速度低者子图象可大些
,

如 5 x 4 , i 6 x s
,

⋯ ;处理速度高者可采用较小的子图象2 X Z ,

4 x 4 ,

⋯
o

下面举一实例加以说明
。

由于图象尺寸及

打印纸 的限制
,

假设 1 28 火 1 28 图象为原高分辨

率图象
,

见图 1
。

收到本文的时间是 19 8 7年 3 月 2 日
。
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图 1 高分辨率图象I
。 1 二 , :

图 3 水平方 向统计降投 影表 T (幻

求所划分 的每个子图象的灰度均值

·(: , 勺卜 [丝氢
s“

,

, ,

]/
‘“

! · “2 ,

T (乞) =
E

a (i
,

j) i = i ,
⋯

, n

i , 1

瓦1 = 4 , 8 , 1 6 ,

⋯

瓦: = 4 , 8 ,
1 6

,

⋯

这样便可把高分辨率图象I
二 1 二 。 :

变换成低

分辨率图象 灯 : 二

百: ,

如图2所示
。

a( 乙
,

们 为子

图象的灰度均值
,

也为低分辨率图象七
工 ,

百
:

的

象素
。

其中 n ; n : , n , , n :

为图象的尺寸
。

n ,

<

n l , 称 : < n : 。

图 2 为一2 5 x 12 5的原高分辨率图象I
, , 、 , :

经过划分
,

得到1 6 x 16 的子图象
,

并对子图象

求灰度均值后用均值代替原子图象的每个象素

后得到的新低分辨率图象灯
: 、

百
: 。

我们知道
,

汽车的缓冲器在车轮的上方
。

由于光线的照射
,

无论是散射 光
,

还 是 直 射

光
,

缓冲器至车轮底部这部分
’

的平均灰度比缓

冲器至缓冲器以上这部分 的平均灰 度 要 暗 一

些
。

这样就会在图象中呈现出一条 明 显 的 边

界
。

在投影表 T( i) 中反映为陡变的 边 沿
。

因

此
,

只要能从T( 约表中找到这样 的一个边沿
,

便可定出缓冲器的位 置
。

程序中自动检测投影表 T( i) 的波峰T( M)

和波谷T (m )
。

当第一次出现

旦竺上里迪 2) ; :

且T (M ) 一 T (m )) ; 2

M 一 m

图 2 低分辨率图象I夏1 : : :

(M> 水)

则认为查到缓冲器
,

其中拼
, , 拼2

为设定 的经

验域值
。

通过实验证明
,

该方法是有效 的
。

当然

这样的边沿还有许多种其它形式的搜索方法
。

当找到这样的边沿后
,

便可在低分辨率图

象中对应地给出一适当宽度条形区 域 W (艺
: ,

i :
)
。

1 1 = i * + W
艺: = 艺* 一 W / 2

其中W为牌照 的图象宽度
。

在此条域W (云
, , i :

)做纵向边界提 取
,

即

使用纵向边界抽取模板
:

0 1

对低分辨率图象灯
: 、

育
:

的象素沿水平方向

累加产生一个投影表T( i) ,
如图 3 所示

。

一 2 0 2

一 1 0 1
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使可得 到图 4 所示 的条域 w (i , ,
￡2 ) 内 的

纵向边界纹理图
。

夔夔
:::

鳅簿簿吧吧吧汽积
司司渭外三

勺

俩必 遥遥

毅毅毅粼粼飘飘

图 4 条域W (八
,
玄2 ) 内的纵向边界纹理 图

之所 以采取纵向边界提取算法提取边界是

因为在该条域W (i
工 , 艺: )中唯有牌照区域具有

较多和较密集的纵向边界
。

有了这样 的纹理差

异
,

便可根据纹理分割 的方法容易地分割出牌

只只
。

本次分割中
,

我们仅仅采用了 简 单 的 平

均
,

投影
,

求投影表T (动的第一个上升边沿
,

条域 w (云
, , 云2 ) 内的边界提取

,

算法简 捷
,

使硬件设计容易
,

用硬件可 以达 到实时处理的

要求
。

2
.

2 第二次分割 (牌照可能位置的确定)

前面 已述
,

牌照 的纵向边界纹 理 与 条 域

W (i
, , 乞:

) 中其它纹理结构存在明显的差异
。

因此下面的任务是如何根据纹理结构的差异定

出牌照 的位置
。

Fe lic ia M 〔 ‘’ l综述了纹理分析的一 般 性

方法
。

为了提高速度
,

我们将牌照的纹理分析

分为两步
,

首先要查到密集纹理的位置
,

这样

的位置可能多于一个
,

并定义此位置为可能牌

照位置 ; 其次
,

再在这些可能牌照位置处匹配

整个牌照区域或类牌照区域的纹理特征
,

定出

最有可能是牌照的位置
。

从条域W (i
1 , 乞:

) 中根据纵向边界轮廓 由

下至上逐行查找
,

若某行中有较密集的变化序

列且序长又符合要求
,

初步定义为牌照的可能

位置
。

为便于分析问题
,

我们定义了牌照基元
,

即牌照经纵向边界抽取后某一行上的行纹理基

元
。

牌照基元即一序 列
,

该 序 列 由
“ O ” 和

“ i ”
组成

,

p 姿= {。
‘} == 1 , 0 , o ,

’ ‘ ’
,
0

, 1

该序列的特点是中间为
“ 0 ” ,

两个端点

为
“ 1 ” 。 “ O ” 和 “ 1 ”

是在纵向边界提取

时被定义的
,

当经边界模板运算后值大于某一

设定域值 时为
“ 1 ” ,

否则为
“ O ” 。

该序列具有一定的长度 招
,

当招小于给定

的某域值时
,

就认为是牌照基元
,

反之
,

为非

牌照基元
。

仅仅定义牌照基元和非牌照基元
,

是无法

获得牌照的可能位置
。

因为该行中 或 该 条 域

W (i
, i :

)的其它行 上
,

有的基元虽符合牌照丛

元定义
,

但它在 比此基元稍长的一段 内再无或

出现间断的牌照基元
。

此时
,

若认为它是牌照的

可能位置
,

将会得到许多不正确的分割结果
,

而且会增添后面的区域纹理匹配时的不必要的

负担
。

为此
,

我们认为牌照基元必须有一定的

连续性
,

方可认为是牌照可能位置
。

牌照的可

能位置可由下述方法确定
。

p 君= {I(艺
,

j)}j= 瓦;
,

一
,

(丸井
十 : 一 1 )}a n d

{I(i
,

j) = 1 ,

声== 北君
,

产= (k昙十
: 一 1 }

a n d

{I(i
,

j) = 0 ,

声年 k君
,

j今 (k ; + , 一 1 )}

招= k 若
十 : 一 瓦宕

L “ 二
乙绍

当L .

》 c时
,

则认为它是牌 照 的 可 能 位

置
,

可表示为

N P = (i
, k盆)

当L “

< 。时
,

则认为非牌照可能位置
。

第二次分割的过程可见图 5示出的流程图
。

2
.

3 第三次分割 (区域纹理匹配 )

本次分割是继上次分割后
,

在牌照可能位

置 N P( i , 北护(k = 1 ,
⋯

,
w )选取和牌照大小一致

区域
,

利用和牌照 区域大小一样区域 内的整个

纹理及其它一些特征进行 区域纹理匹配
,

否定

掉假区域
,

定出真正的牌照 区域
。

其过程见图
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氏氏
,

_

~
, .

万
一

几
一 _

}}}
当当吐埃蚀 班小们们们 记录下该段的位置置
剩剩余部分分分分分分分分分分分分

从从每个记录的位置置
调调 第三次分割割

全全部程序序

结结束束

向向上再进一行行

本本条域无牌照
,

继续续

查查找下一条城城

「嘛
‘

杨砂碗匆 }

从 (￡
, kp勺 开始查找下层字的底部和下层字上顶边

并求出下层字高 (查找时
,

同时进行行纹理分析)

i = 玄+ 1

下层 字的字高是否满足

合w < 字“<

令w

{
否 ”

所有位置是否查完?

1是
’ 一 ’

查到

牌照

未查到牌照

图 6 区域纹理及特征匹配流程图

图 5 牌照行纹理的分割 及分析流程 图

6 所示的流程图
。

我们匹配时所用的是模板的几何特征
。

由

于在实际摄取图象时
,

摄象机的位 置是 固 定

的
,

而且拍摄点是固定的
。

因此
,

所摄入的牌

照大小不会有很大的变化
。

可用牌 照 的 统 计

字长及统计字高作为特征值
。

新牌照 (图 7 )

由两层字符组成
。

上层字 (汉字省名和两个数

字) 和下层字 (5 个数字)
。

上层字和下层字分

别都具有一定的字高和字长
,
由此可设定牌照

轮廓的特征矢量为

图 7 新型牌照

户宁J上声上J
产

tJ

�

高长高长字字字字层层层层上下上下

厂

令f
,
为模板特征矢量

当}}f ‘ 一 f
:

当 }}f‘一 f
:

}卜 c
时

,
N 尸为真正牌照位置

1}> c 时
,

N 尸为假牌照位置

其中
e = m i n { }If

‘ 一 f
‘1}} 乞= r

, 2 ,

⋯

到此
,

汽车牌照便从其汽车背景中分割出

来了
。

结果见图 8
。

3 结 论

本文提出了一种有效的牌照 目标与汽车背

景的快速分割方法
。

该方法的特点是逐层尽量

图 8 牌 照分割结果

缩小分割范围以提高分割的准确性
。

应用了智

能性搜索和句法识别的基本思想
。

它的 另一特

点是运算速度快
,

算法简洁
,

可用硬件实现
,

满

足实时处理的要求
。

计算机给出的分割结果证

明这种方法是有效的和精确的
,

分割准确率达

90 % 以上
。

本方法的思想可用于其它类似的场

之‘

口
O
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