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基于单目视觉的道路车辆检测系统设计

王　海　 张为公　 蔡英凤

（东南大学仪器科学与工程学院，南京 ２１００９６）

摘要：为了减少车辆碰撞，设计了一个新的基于单目视觉的道路前方车辆检测系统．首先，建立一个基于 ＤＭ６４２
数字信号处理器的小型灵活硬件平台．然后，提出了一个２步车辆检测算法．第１步，采用车辆边缘和对称性融
合算法，设定较低阈值检测出所有可能车辆，该步骤对车辆有接近１００％的检测率（ＴＰ）和对非车辆有较高的误
检率（ＦＰ），即能获得图像中所有可能车辆；第２步，采用多尺度多方向Ｇａｂｏｒ特征对车辆样本进行表征，并用概
率神经网络对大量车辆和非车辆样本进行训练，从第１步获得的可能车辆中识别出正确的车辆．实验表明：所设
计的系统在不同道路、天气和光照条件下都具有很高的检测率和较低的误检率．
关键词：车辆检测；单目视觉；边缘和对称性融合；Ｇａｂｏｒ特征；ＰＮＮ神经网络
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