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基于分块和滑动窗口的车牌定位方法 

葛建芳，朱玲玲 
(南通大学 计算机科学与技术学院，江苏 南通 226019) 

摘 要：车牌定位是车牌识别系统的关键环节．提出了一种利用分块和滑动窗口快速定位车牌的新方法．首先，进 

行垂直边缘的检测；然后利用分块和滑动窗口的方法进行搜索，产生车牌候选区域；最后经过判别得到车牌区域， 

并对边界加以调整．实验结果证明这种算法具有定位准确、效率高、适应性强的特点． 
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Locating License Plate Based on Block Segmentation 

and Sliding W indow M ethod 

GE J ian-fang，ZHU Ling-ling 

(SCh~I of Computer Science and Technology，Nantong University，Nantong 226019，China) 

Abstract：License plate location is the most crucial step in License Plate Recognition(LPR)system．A new and effi- 

cient algorithm for license plate location is proposed．The contribution of this algorithm is that we combine block seg～ 

mentation method and sliding window method SO as to gain a more fast and robust one．The system consists of three 

major stages．First，vertical edges are detected．Then，generating candidate regions by block segmentation and slid～ 

ing window method．Finally detemine license plate and revise the boundaries of it．Experimental results shows that 

the proposed method has high accuracy and robustness． 
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1 引言 

车牌 识 别技 术 (License Plate Recognition， 

LPR)是计算机视觉与模式识别技术在智能交通领 

域的重要研究课题，在交通流量检测、交通控制与诱 

导、不停车收费、违章车辆监控等方面有着广泛的用 

途和良好的应用前景．车牌定位是车牌识别的基础 

与关键，其结果直接影响着字符分割和识别的准确 

率．因为存在诸多问题，比如图像背景复杂，车辆种 

类繁多，颜色变化多端，以及不同天气变化而导致的 

不同光照条件，因此牌照正确定位难度较大，到目前 

为止，仍是一个没能很好解决的问题． 

所谓车牌定位，就是根据车牌具有的特征，运用 
一 定的方法检测车牌在车辆图像中的位置，确定其 
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所处区域并提取出来．车牌定位中可以使用的特征 

主要有：(1)纹理特征：车牌区域内含有多个字符，因 

此边缘丰富；(2)几何特征：车牌形状为矩形，且宽高 

比符合一定的比例；(3)颜色特征：我国车牌主要由 

4种类型组成：蓝底白字，黄底黑字，黑底白字，白底 

黑字；(4)其他特征：如车牌的边框特征，灰度统计特 

征等．目前的车牌定位方法绝大多数是基于前三种 

特征的 ’ ． 

本文在边缘检测的基础上，运用静态分块和动 

态滑动窗口的方法搜索车牌区域，较传统的数学形 

态学方法具有计算简单、速度快、自适应性强的优 

点．因为综合利用了边缘、几何形状和颜色等特征， 

定位准确率较高． 
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2 车牌定位方法 

图 1 汽车灰度图像 

图 2 垂直边缘检测 

图 3 二值化边缘图像 

2．2 分块搜索高边缘密度区域 

本文采用文献[1]提出的静态分块思想来检测 

边缘密集的区域．我国车牌中字符一般呈水平排列， 

个数、字符大小以及牌照尺寸都按照国家标准制作． 

由于字符在牌照内均匀分布，将整幅图像划分成若 

干子块后，位于牌照区域的子块与牌照一样具有边 

缘密集的特征． 

假设 边 缘 图 像 宽 度 为 WIDTH，高 度 为 

HEIGHT，把图像按行、列均分成宽度 W个像素，高 

度h个像素的子块，则总的子块数为(WIDTH／w) 

*(HEIGHT／h)．定义子块的边缘密度公式为 

Den-- (3) 

式中，Den为边缘密度， 为子块中边缘像素点的个 

数．计算每个子块的边缘密度，当边缘密度大于阈值 

丁时，该块予以保留，否则剔除之．本文采用了与文 

献[1]不同的实现方法，使用了一个(WIDTH／w)* 

(HEIGHT／h)的矩阵，来描述所有子块的情况．对 

于边缘密度大于阈值 丁的子块，相应位置的元素置 

1，其他的元素置 0．以后相邻子块的合并、候选区域 

的生成只要针对该矩阵进行操作，而不需要对原边 

缘图像操作，这样大大减少了数据量，提高了计算的 

速度． 

在本文的实验中 叫取值为 20，h取值为 10，边 

缘密度阈值 T取为 0．15．图 4是对图 3中图像的搜 
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索结果．小矩形框框定的是边缘密度大于阈值的 

子块． 

图 4 分块搜索结果 

在得到边缘密度大于阈值的所有子块后，按四 

连通的原则把相邻子块合并，形成连通区域，并求得 

它们的最小外接矩形(minimum enclosing rectan— 

gle，MER)．为了描述 MER区域的性质，先定义两 

个概念： 

MER宽高比： 

ratio= (4) 
11MEN 

式中，W~砸R和 H慨 分别为 MER的宽和高． 

MER矩形度： 

R一 (5)  ̂ 1、n ＼u／ 
1 D IlUIIl 

式中，EBnum表示 MER中边缘密度大于阈值的子 

块数，TBnum表示 MER中总的子块数．通过矩形 

度的计算，可以衡量 MER中连通域与矩形的相似 

程度． 

对所有 MER区域，按车牌的几何拓扑特征进 

行初步筛选： 

(1)宽度应不小于 3(以子块为单位)，若过小后 

续字符分割与识别难以进行； 

(2)考虑到拍摄角度问题，宽高比设置为 2～7； 

(3)有时因为倾斜原因，车牌在图像中表现为平 

行四边形，所以对矩形度的要求适当放宽，设置为不 

小于 0．6． 

凡不符合上述条件的区域，予以剔除．其结果必 

为下列三种情况之一： 

(1)剩下 1个 MER区域，则这个区域就认为是 

车牌区域； 

(2)剩下 0个 MER区域，造成这个结果的原因 

可能是车牌附近存在垂直边缘干扰，使得车牌与干 

扰区域粘连在一起，形成了很不规则的区域； 

(3)剩下 2个以上 MER区域，则还需要进行进 
一 步的判别． 

2．3 滑动窗口搜索高矩形度块区域 

车牌与干扰 区域粘连在一起 的例子如 图 5 

所示． 

图 5 车牌与干扰区域粘连 

在符合车牌宽度要求的各个 MER区域中，依 

次用符合宽度、宽高比要求的大小不同的窗口滑动， 

计算滑动窗口内的矩形度．取矩形度超过阈值 0．6 

且矩形度最大的连通域作为车牌候选区域．如果同 
一 MER区域有多个连通域具有相同的最大矩形 

度，则取尺寸最大者．图 6上方图形表示图5图像中 

的粘连区域，依次使用大小为 6×4，6x3，6x2，5× 

4，5×3，⋯，4×2的滑动窗口搜索后，获得矩形度最 

大、尺寸最大的区域如图6下方所示．将搜索得到的 

块区域作为车牌候选区域． 

图 6 搜索高矩形度区域 

2．4 候选区域判别与边界调整 

当存在多个候选区域时，进行如下步骤的筛选： 

(1)车牌通常含有许多短小的水平边缘．用 So— 

bel水平算子检测水平边缘，过滤掉长边缘．剔除水 

平边缘很少的候选区域．用这样的方法通常可以去 

除类似垂直散热器这样的干扰．如果仅剩下一个候 

选区域，则认为这个区域就是车牌区域，否则继续 

筛选． 

(2)引入颜色信息，辨别候选区域．取候选区域 

的彩色图像，按如下转换关系将 RGB模型转换到 

HSI模型． 
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经过大量实验发现蓝、黄、白、黑四种颜色在 

HSI空间的分布规律，如表 1所示．在HSI颜色空间 

中，蓝色和黄色色相区分比较明显，蓝色所辖范围较 

大，而黑色与白色主要靠饱和度与亮度划分． 

表 1 车牌颜色在 HSI空间的分布 

扫描车牌候选区域，分别统计上述四种颜色像 

素点的个数．按序计算下列比例： 

P (BW)一 (蓝像素点+白像素点)／(M *N) 

(10) 

P (YB )一 (黄像素点 +黑像素点)／(M*N) 

(11) 

P (WB )===(白像素点+黑像素点)／(M*N) 

(12) 

式中，M 和N 分别表示候选区域的高与宽(以像素 

为单位)．若三个比例值都小于 0．7，则认为不是车 

牌区域，予以排除．通过层层筛选，通常最后能产生 

正确的车牌区域． 

基于分块思想的车牌定位算法，存在的缺点是 

车牌的边界的确定不够精确，当一个子块跨越车牌 

与背景时，可能将背景划分给车牌，也可能把车牌边 

界处的一些像素归为背景，导致字符的笔画缺失一 

小部分，对于较小尺寸的车牌影响较大，将给分割和 

识别带来困难．为了避免这种情况，对车牌区域的上 

下左右边界作小的调整．以对左边界的调整为例加 

以说明．如图 7(a)所示，从上到下依次用一个子块 

大小的窗口向右滑动，直至窗口内的边缘密度大于 

阈值且当前列存在边缘像素为止，以当前列作为边 

界．上下不同窗口确定的左边界若不一样，则以偏左 

的为准．右边界以及上下边界的调整与此类似．图7 

(b)是调整边界前的粗定位车牌区域，图 7(c)是调 

整后的对照图． 

匿二 
(a)la3右滑动窗口 

— —圈  

霉国圈圈 冒圈豳豳 
(b)调整前 (c)调整后 

图 7 左边界的调整 

最后，提取出车牌，供下一阶段处理使用．若后 

面字符切分和字符识别的结果反馈信息表明定位错 

误，则还可以在所有满足大小要求的 MER区域中 

用滑动窗口再度搜索． 

3 实验结果与分析 

算法是用 VC++编程实现，在 CPU P4 2 

GHz，内存 512 MB机器上运行的．用 200幅场景不 

同、光照条件不同、拍摄角度不同、大小各异的图像 

进行实验，其中包含的车牌大小从 80×20～340× 

128不等．实验证明，总有效率可达 96 以上，且每 

幅图像定位时间在 0．25 S左右．其中定位失败的图 

像是由于下列因素影响： 

(1)车牌区域曝光过度，对比度过低，边缘检测 

结果不理想； 

(2)车牌尺寸过大，边缘密度未能达到阈值； 

(3)车牌严重倾斜，高宽比超出所设定的范围． 

对于上述的第一种情况，准备通过在定位前加 

入对图像的增强处理来解决．对于第二种情况，是由 

于车牌的垂直边缘点会随车牌的增大而增长，但其 

增长的速度落后于车牌面积的增长．本实验中设定 

的阈值适用于大小在 80×2O～256×85的车牌．若 

要使本算法适用于检测更大尺寸的的车牌，根据大 

车牌处于大的车辆图像中的一般规律，可以在边缘 

检测之前，对过大的车辆图像进行缩小处理，这样还 

可减少数据量从而加快计算速度．第三种情况的解 

决有待于进一步研究． 

4 结束语 

车牌定位是公认难度较大的图像分割问题．本 

文基于车牌的边缘和形状特征，提出了运用分块和 

滑动窗口的方法来定位车牌，具有计算简单、速度快 
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生了海量、高维、分布式、动态等复杂数据，传统支持 

向量在处理大规模高维复杂数据时存在很多弊端， 

例~HU Jl练速度过慢，时间消耗代价过大，分类精度不 

足等．针对这些问题，国内外很多学者提出了许多解 

决方案，在其基础之上，本文提出基于模糊 c均值 

聚类隶属度的支持向量机，通过利用 FCM 算法对 

训练样本集进行预处理，提取出所有可能的支持向 

量进行 SVM训练，并使用原始数据集对训练结果 

进行验证．经实验证明，本文提出的算法在保证 

SVM分类精度的同时，大大提高了训练速度． 
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的特点．能提高复杂垂直边缘背景干扰下候选车牌 

提取的准确性，从而进一步提高整体车牌定位的检 

测率．实验结果表明算法对图像背景、车牌大小和位 

置的限制较少．该方法简单、高效、具有较强的通用 

性和较高的实用价值． 
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