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1. 绪论
智能交通系统（ITS）作为一种实时、高效、准确的管理系统

是世界公认的面向交通拥堵的有效解决方案[1]。其中车辆检测是智

能交通系统的研究的热点和重点。目前车辆检测方法主要有超声波

检测、雷达检测、红外检测、地感线圈检测、视频检测方法等。较

其他方法而言，基于视频图像处理的检测技术具有明显的优点，

如成本低廉、应用范围广、可提供大量全面的交通管理信息[2]。此

外，车辆检测技术也是其他研究领域如车牌识别的重要基础。因此

车辆检测技术不论在应用领域还是在理论研究领域都具有重要的意

义。

由于在实际环境下，车辆检测容易受到复杂环境变化、阴影和车

辆遮挡的影响，造成检测率减低。为此本文提出了一种基于垂直投影

和虚拟检测带的车辆检测方法。算法的基本思想如下：根据车辆比一

般的干扰物如行人更宽这一特征，首先计算运动目标的垂直投影值，

然后在视频图像的合适位置设置一个虚拟检测带来避免此类现象的发

生。实验结果表明，该算法不仅能有效地检测出车辆，而且运行时间

短。

2. 车辆检测及关键帧提取
2.1视频图像灰度化
一般情况下，摄像机所拍摄的是彩色视频图像，算法首先要进

行图像灰度化。因为彩色图像被直接处理会极大地降低算法的运行速

度，最终导致时间开销过大而无法满足实时性要求。本文采用公式

（1）进行图像灰度化。

   （1）
其中I为处理后的灰度图，R，G，和B是颜色分量。
2.2运动目标检测
目前运动目标检测有：光流法[3]、背景差法[4]和帧间差法[5]。由于

光流计算方法相当复杂，而且抗干扰性差，一般无法做到实时处理，

背景差法很容易受到外界的干扰如光照造成检测率较低。而帧间差法

计算简单，能快速有效地从图像序列中检测出运动目标区域，而且对

于动态环境有很强的自适应性，因此本文采用帧间差法来进行运动目

标的检测。公式（2）可获得二值化后的帧间差值图。

  （2）

其中 表示连续两帧相减后的差值图， 表示在像素点

处时刻 的灰度值， 是二值化阈值。

2.3垂直投影
在对二值化后的帧间差分图进行垂直投影计算之前，本文采用形

态学滤波（开运算）进行噪声去除。

根据进过大量实验，本文将虚拟检测带（400*30）设置在视频图
像的中央位置，从而计算垂直投影值f[i]并进行均值化。

f[i]=( f[i-2]+ f[i-1] +f[i] +f[i+1] +f[i+2])/5  (3)
其中i表示在二值化后图像矩阵中列的序号。
3车辆检测算法实现与评估
Step 1: 当前帧与背景图像相减，求检测带上的背景差并取绝对

值。   
Step 2:采用固定阈值T1（T1=20）对背景差值图进行二值化。 
Step 3:对二值图像进行形态学滤波（开运算），去掉噪声 。
Step 4:计算均值化后的投影值f[i]并统计投影值大于T3（T3=15）

的次数，用该值表示当前帧检测带的变化大小。

Step 5: 初始化begin=0.（begin=0表示没有车辆经过检测带，
begin=1表示车辆正经过检测带）。

Step 6:统计前9帧内检测带变化值大于T2（T2=10）的帧数。当
begin=0时，如果帧数大于6且当前帧的变化值也大于T2，则表示有车
辆正要经过检测带，截取当前帧图像并令begin=1。当begin=1时，如
果帧数不大于3帧，则表示此时检测带内已无车辆，令begin=0。

经过以上步骤，基本上可以检测出车辆。检测结果如下图所示。

图1为视频截图，图2为检测结果。
 

图1 车辆检测视频截图

 

图2 检测结果
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摘要：由于交通视频场景复杂，传统的帧差法在进行车辆检测时误差较大。为此本文在传统帧差法德基础上提出一种基于垂直投影和虚拟检
测带的车辆检测法并提取该交通视频关键帧。首先采用帧差法提取运动目标，然后通过运动目标的垂直投影值与阈值的比较结果来判断是否该运

动目标为车辆，最后根据判断结果来进行交通视频关键帧的提取。实验结果表明，该方法有较好的鲁棒性，能够有效的检测车辆并提取含有车辆

的视频帧。
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3. 实验结果评估
  我们选取一段视频来验证本文算法的有效性。在图1当中，为示

意起见，虚拟检测带用红色标记，而在实际的检测当中，将其隐藏。

很明显在图1当中存在行人的干扰，如果在运动目标检测时只采用传
统的连续帧差法，势必造成检测不准确。而通过设置检测带的方法避

免了行人的干扰，从而提高了检测率。

为了量化算法的性能，我们统计了该段视频的总帧数、提取到

的关键帧数，计算了压缩率、车辆检测正确率和每一关键帧的提取时

间，测试数据如表一所示。其中压缩率=（总帧数-关键帧数）/总帧
数。关键帧的提取实际上也是一个视频压缩的过程,压缩率越大, 说明
关键帧提取越少，也即提取效率越高。

表1  实验结果

性能指标 视频

总帧数 1844

关键帧数 12

正确率 91.67%

压缩率 99.34%

提取时间 <1毫秒

4. 结论
本文主要研究了在视频序列中检测运动目标的方法，通过分析当

前车辆检测存在的典型问题，提出了基于垂直投影和虚拟检测带的算

法。以本文所列举的视频为例，我们的检测正确率达到91.67%，对实
际应用效果具有明显的改善作用。
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平均值为0.000000。
综合比较纯语音SFR与非纯语音SFR，0.009038/0.000000=无穷

大。纯语音中静音帧的比率要远远高于音乐和非纯语音中静音帧的比

重。可见SFR适合区分纯语音与非纯语音。

3. 总结与期待
本文介绍了语音识别的原理以及实现方法，通过对具体语音文件

的计算得出合适区分每种语音类型的特征从而自动评判所占频道的节

目播出类型，对于我们智能化地管理广播频道具有非常大的帮助。从

后续的实际应用的结果看，其识别准确率达到90%以上。因为采集的
是实际复杂信道内的广播音频文件而非理想文件，这会在一定程度上

影响识别结果，但这种影响无法避免，我们可以做到的是继续优化识

别算法，训练语音模型，将语音识别技术与广电应用越来越紧密地结

合在一起，发挥更大的作用。
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