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加油站信息管理系统利用信息技术对油品销售 !油
料配给等进行实时 !高效 !智能的监控和管理 "从而极大
地降低了运行和管理成本 "减少投入 "以较低代价获取
最佳的经济价值 &因此具有明显的经济和社会效益 # 国
内的大型钢铁 !交通物流 !港口码头等企业都有内部加
油站为本公司车辆加油 "而且油料在生产成本中占据了
很大比重 $ 利用 ’( 卡技术可在一定程度上实现对车辆
的用油统计和管理 " 但无法完全杜绝用油中的漏洞 &存
在 ’( 卡用于非对应车辆加油现象 $ 利用加油车辆的车
牌信息判别是否为授权加油车辆 "可最大程度地保证加
油车辆的合法性 "提高用油管理的等级 "能在较大程度
上杜绝用油漏洞 $
加油站管理系统通过摄像头对进入加油站的车牌

进行图像抓拍 " 并对抓拍的图像进行号码自动识别 "获
得数字化信息来进行有关的管理和控制 "对登记过的合
法车辆授权加油机进行加油 $车牌识别的工作过程分为
两个步骤 %一是确定车牌在整个图像中的位置 &二是车
牌号码字符识别 " 即从车牌图像中识别出车牌号码 "并
输出车牌号码字符串 $ 在加油站中 " 基于防爆考虑 "拍
照时不能进行补光 "采集的图像较暗 "尤其在晚上更为
突出 "因此研究一种快速有效的车牌定位技术显得尤为

必要 $
国内外学者对车牌定位进行了广泛的研究 "提出了

许多算法 "如基于数学形态学的方法 ) !*"该方法利用选
取合适的结构元素使车牌区域形成闭合的连通区域 "通
过这些连通区域的筛选可以将车牌找到 " 运算量较小 "
但识别准确率不高 &基于神经网络的方法 ) # +,*则需把图

像特征输入神经网络进行学习 "计算量很大 "同时存在
网络局部收敛 !车牌定位时间长等问题 &基于 -./01 变
换进行直线检测的方法 ) %*"计算量较大 "对于边框小 !连
续的车牌 "需附加大量的运算 &基于彩色图像的车牌分
割方法 ) 2*一般将输入的 345 彩色图像转换成 -’6 空间
的彩色图像 "需进行大量的浮点运算 "然后进行色彩分
割 "再进一步定位车牌 "计算量很大 &基于模糊逻辑的方
法 ) 7*需要在图像属性域和模糊域之间变换 "实时性比较
差 $ 本文在利用迭代法生成二值图像的基础上 "利用行
扫描技术 "结合车牌图像的字符特征 "研究了一种适合
加油站使用的车牌定位技术 "为后续的字符识别提供技
术支持 $

! 图像的灰度化
视频采集系统输出的是 #% 位真彩图像 &彩色图像包

含大量的颜色信息 "图像信息更加丰富 &但也存在存储

加油站管理系统中的车牌定位技术研究
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摘 要 ! 针对加油站管理系统中的车牌定位问题 #在对彩色图像灰度化的基础上 #利用迭代法进
行图像分割 #利用行扫描技术并结合车牌字符特征 #实现了车牌的准确定位 #实验证明了该方法的有
效性$
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图 ! 灰度化后的图像

图 # 迭代法后二值图

空间大 !计算量大等缺点 "为此要把彩色图像转换为灰
度图像 # 将彩色图像转换为灰度图像的方法有以下三
种 $

&!’最大值法 "使 !%"!# 的值等于三值中最大的一
个 "即灰度级

"()*+,! -" -# . ,!.
该方法会形成亮度很高的灰度图像 &

,#.平均值法 -使 !%"%# 的值等于三值和的平均值 "
即 /

"(,!0"0# . 12 ,#’
该方法会形成较柔和的灰度图像 &

,2’加权平均值法 "根据重要性或其他指标给 !%"%
# 赋予不同的权值 "并使 !%"%# 的值加权平均 -即 /

"( $%!&$’"&$(#
$%&$’&$(

,2’

这一方法以损失色调和饱和度为代价保留了亮度信息 &
本文采用的加权平均法公式为 $

"("32!0"34$"0"3!!# ,%’
对一幅彩色图像进行灰度化 "其结果如图 ! 所示 &

! 图像阈值分割
直方图阈值法是灰度图像广泛使用的一种分割方

法 "它基于对灰度图像的这样一种假设 $目标或背景内
部的相邻像素间的灰度值相似 "但不同目标或背景上的
像素灰度差异较大 "反映在直方图上 "不同目标或背景
对应不同的峰 &选取的阈值应位于两个不同峰之间的谷
上 "以便将各个峰分开 -典型的方法有 5678 方法 %最大熵
方法等 & 基于直方图的方法要求直方图是双峰的 "即要
有明显的谷底以便选取阈值 & 由于车牌图像中 "相对于
车牌区域来讲 "背景比较复杂 "图像不一定有明显峰值 "
因此本文采用迭代法来获取阈值 "因为迭代法不要求直
方图有明显的双峰 & 迭代法方法如下 /

&! .求出图像的最大灰度值和最小灰度值 "分别记为
"9:;%"9<="使初始阈值为 /

)("34# &"9:;0"9<=. &4.

&#.在 * 步 "根据 *>! 步计算的阈值 -将图像分割为
背景和目标 "并利用式 ,?.计算目标和背景的平均灰度 "
’ , + - , .为像素点 , + - , .的灰度级 /
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"则停止 "否则转至步骤 &#.&

直到两组的平均灰度值不再发生改变 "这时得到的
就是所需要的阈值 &利用上述方法对图 ! 进行图像分割
后的结果如图 # 所示 &

" 行扫描的车牌定位技术
"#$ 车牌行扫描
牌照区域区别于其他区域的最明显的特征是 $牌照

区域有按一定标准排列的字符 "不仅字符和车牌底色在
灰度上存在跳变 " 且在车牌区域有丰富的边缘存在 "呈
现出规则的纹理特征 "具体可归结为该区域水平方向灰
度变化频度比较高 & 记图像中第 + 行灰度变化函数为 ;
& + . &"’ +’< ."< 为图像的高度 - 使用水平扫描线获取整
幅图像每行的灰度变化值 "即二值化后图像由黑到白或
由白到黑的变化频率 &由于车身和背景的水平灰度变化
值要低于车牌区域 "据此设计的行扫描技术如下 /

&!.统计二值化后图像第 + 行的灰度变化值 "采用的
公式为 $

; & + .(!
& + - , .

! &B.

其中 & + - , .为满足以下条件的像素点坐标
’ & + - , .("CD’, + - ,0!.(#44 EF
’ , + - , ’(#44DD’, + - ,0!’(( "

,$’

’ , + - , ’表示在像素点 , + - , ’上的灰度级 & 即横向扫描线扫描
到的像素点 "其值的变化从黑点变到白点 "或者从白点
变到黑点 "这时统计的数据加 !"整行扫描完获取的就
是第 + 行的灰度变化值 &
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图 & 密度法获取车牌区

图 ’ 利用车牌特征选区条状

(#)求出图像行灰度变化值大于零的行的灰度变化
平均值 !计算公式为 "

!"#*

$

% *!
! & + % ,

$

% *!
!!

当 & ( % ,-" ! (!",

(.,对 & + % ,进行拷贝 !得到 &’ + % ,后 !去除所有 & + % ,小于
!"( 的行 !即将这些行的 & + % ,置为 "# 对图 # 进行行扫描
后的结果如图 . 所示 #

!"# 车牌区块状化
利用上文所述方法进行车牌扫描后 !其结果可能把

车牌区域的某几行去除 !当然车牌区域大多数行仍然保
留着 !所以要进行区域块化 !以保留完整的车牌区域 #根
据实际情况和实验表明 ! 在车牌区域中行灰度变化值 &
+ % , -" 和 & + % , *" 的变化间距不会超过某个数值 )!!因为
车牌区域的字符是连贯的 !而且车牌周围的背景比较稳
定 !所以以行距 )! 作为归并车牌区域的阈值 # )! 在实际

中可以取一个合适数值 !如 ’ 或 &#
具体算法如下 "
+!,遍历所有 % +"" %"$ ,!只要满足 & + %*!,-"//& ( % ,*

"0进行步骤 (#,!否则继续步骤 (!, 1
(#,令 + ,%!满足 +- % -)!//+"$$若存在 & ( + , -"!则可

以使 % 到 + 这几行的 & ( + ,* &’( + ,!即让其恢复原值 !完成区
域块化 $

(.,去除零散区域 # 由于车牌在整幅图像中的宽度
不可能小于 )# 个像素 0同时实验结果表明以 )# 取 !"2!’
作为去除零散区域的阈值比较合适 # 首先查找满足 & + %*
!,-"//& + % , *" 的行 !则第 %3! 行为此区域的边界 !从此
边界开始向下搜索 )# 个像素 !如果存在 & + % , *"!说明此
区域的行宽不足 )#!则去掉此零散区域 !即令 & + % ,*"$

+%,判断是否 %#$!如果是则退出0否则继续步骤+!,#
利用此算法对图 . 进行处理的结果如图 % 所示 #

!"! 利用车牌特征选取条状区域
在剩余的矩形区域中 !统计每个矩形区域中灰度跳

变点总数 ! 将总数最大的那个区域确定为车牌区域 !如
图 ’ 所示# 若此区域不存在! 则认为图像中无车牌图像#

接着!要在可能的条状区域中选择车牌可能在的块状区域#
原始车牌中每个字宽 %’ 44! 字高 $" 44! 间隔符宽 !"
44!每个单元间隔 !# 44!根据这些尺寸 !可以得出车牌
区域中字高和字的总长比值约为 !5’#
经过前面的筛选 ! 留下的条状区域必然紧贴字符 !

假设可能的每个条状区域的行高为 .! 按照 !5’ 的比
例 !获取此条状区域中所有 /#’/ 的块状区域 0计算这
些块状区域的灰度变化值 0 + % ,!其中最大的 0 + % ,值对应
的块状区域即为可能的车牌块状区域 #
!"$ 密度法获取精确位置
由于车牌区域字符纹理的复杂性 !其单位面积的灰

度变化值应该是最大的 !若可能的第 % 块车牌区域的灰
度变化值为 0 + % , 0面积为 1 + % ,!就可得到灰度变化值的密
度为 2 + % ,# 比较所有的密度值 !则最大的密度值对应的
区域即为车牌区域 # 其中 !

2 + % ,* 0 + % ,
1 + % , +!!,

利用此法获取的车牌区域如图 & 所示 #

$ 实验
在 6788& $" 环境下开发车

牌定位系统 0 在 9:;<=>4 (#?#@,
79A%# @B 内存 的计 算机上 对

图 . 车牌行扫描后图像

图 % 车牌区块化
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图像大小 &像素 样本数量 平均定位时间 &’( 定位准确率 &)
*%"#%+" !"" #"$ $,
,#"#*%" !"" -.* $*
! "#%#,*+ !"" %$, $+

表 ! 车牌定位试验结果

-"" 幅车辆图像进行车牌牌照图像获取测试 ! 试验结果
如表 ! 所示 " 车牌定位总有效率在 $*)以上 ! 算法中 "
由于在车牌区块化的过程中对车牌行扫描中去除的车

牌区域进行了复原 "因此车牌没有出现漏检区域 "但是
出现了将非车牌的背景区域也包含进来的情况 "算法有
待进一步改进 !

本文针对加油站管理系统中的车牌定位问题展开

研究 "在灰度化的图像上进行迭代法分割图像 "并采用
行扫描技术结合车牌字符特征 "对车牌区域进行了准确
定位 !本文提出的定位算法计算量小 #处理速度快 !实验
结果表明 "其总有效率达到了 $.$以上 "具有较高的检
测速度和准确率 !
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