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1.一种基于图像的交通信号灯识别装置，其特征在于，包括：

行车速度反馈模块，用于在车辆行驶时实时反馈当前车辆行驶速度；

信号灯图像存储模块，用于存储车辆以不同速度行驶时用车载摄像头预先摄制的交通

信号灯图像，预先摄制的交通信号灯图像分别存在子图库内，每个子图库以速度进行标识；

图像实时采集模块，用于采集车辆在行驶过程中用车载摄像头拍摄车辆前方图像，并

将图像传递给疑似信号灯区域提取模块；

疑似信号灯区域提取模块，用于接收图像实时采集模块采集的图像，提取图像中红色、

黄色和绿色的所有高亮区域，并测量高亮区域距离路面的高度，如果存在高度大于阈值的

高亮区域，直接将该高度大于阈值的高亮区域定义为疑似信号灯区域；如果存在高度小于

阈值的高亮区域，则从第三方地图中调取当前路况信息，当路况信息为施工路段时则将高

亮区域定义为疑似信号灯区域，当路况信息为非施工路段时则将高亮区域忽略；

第三方地图路况信息调取模块，用于接收疑似信号灯区域提取模块的指令，从第三方

地图中调取当前路况信息并反馈给疑似信号灯区域提取模块；

图像匹配模块，用于根据行车速度反馈模块反馈的当前车辆行驶速度调取信号灯图像

存储模块中相应的子图库，并将疑似信号灯区域中的图形与相应的子图库中的图像进行匹

配，若匹配成功，则将该图形定义为交通信号灯，并将结果传递给语言提示模块，如果匹配

不成功，则将图形定义为非交通信号灯；

语言模块，用于接收图像匹配模块的匹配结果并向驾驶员播放相应语言提示。

2.根据权利要求1所述的一种基于图像的交通信号灯识别装置，其特征在于，行车速度

反馈模块用于在车辆行驶时实时反馈轮轴的实时转速，并通过轮轴的实时转速和预先设置

的车轮直径计算当前车辆行驶速度。

3.一种基于图像的交通信号灯识别方法，其特征在于，包括以下步骤：

步骤一：车载摄像头预先摄制车辆以不同速度行驶时的交通信号灯图像，并存储在信

号灯图像存储模块的子图库中，每个子图库以速度进行标识；

步骤二：在车辆行驶过程中，图像实时采集模块车载摄像头拍摄的车辆前方图像，并将

图像传递给疑似信号灯区域提取模块；

步骤三：疑似信号灯区域提取模块接收图像实时采集模块采集的图像，提取图像中红

色、黄色和绿色的所有高亮区域，并测量高亮区域距离路面的高度，如果图像中存在高度大

于阈值的高亮区域，直接将该高度大于阈值的高亮区域定义为疑似信号灯区域；如果存在

高度小于阈值的高亮区域，则从第三方地图中调取当前路况信息，当路况信息为施工路段

时则将高亮区域定义为疑似信号灯区域，当路况信息为非施工路段时则将高亮区域忽略；

步骤四：行车速度反馈模块在车辆行驶时实时反馈当前车辆行驶速度；

步骤五：图像匹配模块根据行车速度反馈模块反馈的当前车辆行驶速度调取信号灯图

像存储模块中相应的子图库，并将疑似信号灯区域中的图形与相应的子图库中的图像进行

匹配，若匹配成功，则将图形定义为交通信号灯，并将结果传递给语言提示模块，如果匹配

不成功，则将图形定义为非交通信号灯；

步骤六：语言模块接收图像匹配模块的匹配结果并向驾驶员播放相应语言提示。

4.根据权利要求3所述的一种基于图像的交通信号灯识别方法，其特征在于，行车速度

反馈模块在车辆行驶时实时反馈轮轴的实时转速，并通过轮轴的实时转速和预先设置的车

权　利　要　求　书 1/2 页

2

CN 108564802 B

3



轮直径计算当前车辆行驶速度。
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一种基于图像的交通信号灯识别装置与方法

技术领域

[0001] 本发明属于图像识别技术领域，尤其涉及一种基于图像的交通信号灯识别装置与

方法。

背景技术

[0002] 目前，汽车辅助驾驶正处于蓬勃发展时期，汽车辅助驾驶是指在汽车驾驶工程中，

通过汽车辅助驾驶系统的电子设备智能识别道路情况，辅助驾驶员驾驶汽车。

[0003] 在汽车行驶过程中，汽车辅助驾驶系统对道路交通信号灯的识别必不可少，目前，

已经大量存在针对交通信号灯识别的现有技术，对于悬挂道路上方的交通信号灯的识别技

术已经日趋成熟。

[0004] 然而，在一些道路施工路段，为了维持交通秩序，交通部门会在道路旁设置临时的

交通信号灯，这一类交通信号灯往往很矮，高度不足3米，这一类道路交通信号灯与路上车

辆的行车尾灯等光源混杂在一起，导致汽车辅助驾驶系统难以正确识别。

发明内容

[0005] 为解决上述技术问题，本发明提供一种基于图像的交通信号灯识别装置，其特征

在于，包括：

[0006] 行车速度反馈模块，用于在车辆行驶时实时反馈轮轴的实时转速，并通过轮轴的

实时转速和预先设置的车轮直径计算当前车辆行驶速度。

[0007] 信号灯图像存储模块，用于存储车辆以不同速度行驶时用车载摄像头预先摄制的

交通信号灯图像，预先摄制的交通信号灯图像分别存在子图库内，每个子图库以速度进行

标识。

[0008] 图像实时采集模块，用于采集车辆在行驶过程中用车载摄像头拍摄的车辆前方图

像，并将图像传递给疑似信号灯区域提取模块。

[0009] 疑似信号灯区域提取模块，用于接收图像实时采集模块采集的图像，提取图像中

红色、黄色和绿色的所有高亮区域，并测量高亮区域距离路面的高度，如果存在高度大于阈

值的高亮区域，直接将该高度大于阈值的高亮区域定义为疑似信号灯区域；如果存在高度

小于阈值的高亮区域，则从第三方地图中调取当前路况信息，当路况信息为施工路段时则

将高亮区域定义为疑似信号灯区域，当路况信息为非施工路段时则将高亮区域忽略。

[0010] 第三方地图路况信息调取模块，用于接收疑似信号灯区域提取模块的指令从第三

方地图中调取当前路况信息并反馈给疑似信号灯区域提取模块。

[0011] 图像匹配模块，用于根据行车速度反馈模块反馈的当前车辆行驶速度调取信号灯

图像存储模块中相应的子图库，并将疑似信号灯区域中的图形与相应的子图库中的图像进

行匹配，若匹配成功，则将图形定义为交通信号灯，并将结果传递给语言提示模块，如果匹

配不成功，则将图形定义为非交通信号灯。

[0012] 语言模块，用于接收图像匹配模块的匹配结果并向驾驶员播放相应语言提示。
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[0013] 本发明还提供一种基于图像的交通信号灯识别方法，其特征在于，包括以下步骤：

[0014] 步骤一：车载摄像头预先摄制车辆以不同速度行驶时的交通信号灯图像，并存储

在信号灯图像存储模块的子图库中，每个子图库以速度进行标识。

[0015] 步骤二：在车辆行驶过程中，图像实时采集模块的车载摄像头拍摄的车辆前方图

像，并将图像传递给疑似信号灯区域提取模块。

[0016] 步骤三：疑似信号灯区域提取模块接收图像实时采集模块采集的图像，提取图像

中红色、黄色和绿色的所有高亮区域，并测量高亮区域距离路面的高度，如果图像中存在高

度大于阈值的高亮区域，直接将该高度大于阈值的高亮区域定义为疑似信号灯区域；如果

存在高度小于阈值的高亮区域，则从第三方地图中调取当前路况信息，当路况信息为施工

路段时则将高亮区域定义为疑似信号灯区域，当路况信息为非施工路段时则将高亮区域忽

略。

[0017] 步骤四：行车速度反馈模块在车辆行驶时实时反馈轮轴的实时转速，并通过轮轴

的实时转速和预先设置的车轮直径计算当前车辆行驶速度。

[0018] 步骤五：图像匹配模块根据行车速度反馈模块反馈的当前车辆行驶速度调取信号

灯图像存储模块中相应的子图库，并将疑似信号灯区域中的图形与相应的子图库中的图像

进行匹配，若匹配成功，则将图形定义为交通信号灯，并将结果传递给语言提示模块，如果

匹配不成功，则将图形定义为非交通信号灯。

[0019] 步骤六：语言模块接收图像匹配模块的匹配结果并向驾驶员播放相应语言提示。

附图说明

[0020] 图1一种基于图像的交通信号灯识别装置的工作流程图。

具体实施方式

[0021] 下面结合附图，对实施例作详细说明。

[0022] 本发明的一种基于图像的交通信号灯识别装置与方法的工作原理如图1所示。

[0023] 本发明提供一种基于图像的交通信号灯识别装置，包括：

[0024] 行车速度反馈模块，用于在车辆行驶时实时反馈轮轴的实时转速，并通过轮轴的

实时转速和预先设置的车轮直径计算当前车辆行驶速度。行车速度测量和反馈已经是现有

技术中很成熟的技术，可以通过轮轴的转速和车轮直径计算得出。

[0025] 信号灯图像存储模块，用于存储车辆以不同速度行驶时用车载摄像头预先摄制的

交通信号灯图像，预先摄制的交通信号灯图像分别存在子图库内，每个子图库以速度进行

标识。

[0026] 车辆在高速行驶过程中用车载摄像头拍摄的交通信号灯(圆形的红灯、圆形的黄

灯、圆形的绿灯、箭头形的红绿灯等)图像会发生变形，为了便于识别交通信号灯，先让车辆

以不同速度(如0-100千米每小时的速度范围内，每5千米每小时为一档，将0-100千米每小

时的速度范围分为21个档，分别为0千米每小时、5千米每小时、10千米每小时......100千

米每小时)行驶，用车载摄像头预先摄制交通信号灯图像，再将预先摄制的交通信号灯图像

存储在信号灯图像存储模块，然后按照不同速度将预先摄制的交通信号灯图像分别存在子

图库内，每个子图库以速度进行标识。
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[0027] 图像实时采集模块，用于车辆在行驶过程中用车载摄像头拍摄的车辆前方图像，

并将图像传递给疑似信号灯区域提取模块。

[0028] 疑似信号灯区域提取模块，用于接收图像实时采集模块采集的图像，提取图像中

红色、黄色和绿色的所有高亮区域，并测量高亮区域距离路面的高度。

[0029] 如果存在高度大于阈值的高亮区域，直接将该高度大于阈值的高亮区域定义为疑

似信号灯区域。比如将阈值设置为3米，由于一般的汽车尾灯等干扰光源的高度普遍低于3

米，所以高度大于3米的高亮区域是信号灯的概率较大，直接定义为疑似信号灯区域。

[0030] 如果存在高度小于阈值的高亮区域，则从第三方地图中调取当前路况信息，当路

况信息为施工路段时则将高亮区域定义为疑似信号灯区域，当路况信息为非施工路段时则

将高亮区域忽略。因为对于非施工路段，交通信号灯高度都比较高，只有在施工路段摆放的

临时交通信号灯才会比较矮。

[0031] 第三方地图路况信息调取模块，用于接收疑似信号灯区域提取模块的指令从第三

方地图中调取当前路况信息并反馈给疑似信号灯区域提取模块。

[0032] 图像匹配模块，用于根据行车速度反馈模块反馈的当前车辆行驶速度调取信号灯

图像存储模块中相应的子图库，比如当车辆行驶速度为61千米每小时时，调取标识为60千

米每小时的子图库，并将疑似信号灯区域中的图形与相应的子图库中的图像进行匹配，若

匹配成功，则将图形定义为交通信号灯，并将结果传递给语言提示模块，如果匹配不成功，

则将图形定义为非交通信号灯。

[0033] 语言模块，用于接收图像匹配模块的匹配结果并向驾驶员播放相应语言提示。

[0034] 本发明的一种基于图像的交通信号灯识别装置的工作流程如下：

[0035] 步骤一：车载摄像头预先摄制车辆以不同速度行驶时的交通信号灯图像，并存储

在信号灯图像存储模块的子图库中，每个子图库以速度进行标识。

[0036] 车辆在高速行驶过程中用车载摄像头拍摄的交通信号灯(圆形的红灯、圆形的黄

灯、圆形的绿灯、箭头形的红绿灯等)图像会发生变形，为了便于识别交通信号灯，先让车辆

以不同速度(如0-100千米每小时的速度范围内，每5千米每小时为一档，将0-100千米每小

时的速度范围分为21个档，分别为0千米每小时、5千米每小时、10千米每小时......100千

米每小时)行驶，用车载摄像头预先摄制交通信号灯图像，再将预先摄制的交通信号灯图像

存储在信号灯图像存储模块，然后按照不同速度将预先摄制的交通信号灯图像分别存在子

图库内，每个子图库以速度进行标识。

[0037] 步骤二：在车辆行驶过程中，图像实时采集模块的车载摄像头拍摄的车辆前方图

像，并将图像传递给疑似信号灯区域提取模块。

[0038] 步骤三：疑似信号灯区域提取模块接收图像实时采集模块采集的图像，提取图像

中红色、黄色和绿色的所有高亮区域，并测量高亮区域距离路面的高度，如果图像中存在高

度大于阈值的高亮区域，直接将该高度大于阈值的高亮区域定义为疑似信号灯区域(比如

将阈值设置为3米，由于一般的汽车尾灯等干扰光源的高度普遍低于3米，所以高度大于3米

的高亮区域是信号灯的概率较大，直接定义为疑似信号灯区域)；如果存在高度小于阈值的

高亮区域，则从第三方地图中调取当前路况信息，当路况信息为施工路段时则将高亮区域

定义为疑似信号灯区域，当路况信息为非施工路段时则将高亮区域忽略。

[0039] 步骤四：行车速度反馈模块在车辆行驶时实时反馈轮轴的实时转速，并通过轮轴
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的实时转速和预先设置的车轮直径计算当前车辆行驶速度。行车速度测量和反馈已经是现

有技术中很成熟的技术，可以通过轮轴的转速和车轮直径计算得出。

[0040] 步骤五：图像匹配模块根据行车速度反馈模块反馈的当前车辆行驶速度调取信号

灯图像存储模块中相应的子图库，并将疑似信号灯区域中的图形与相应的子图库中的图像

进行匹配，若匹配成功，则将图形定义为交通信号灯，并将结果传递给语言提示模块，如果

匹配不成功，则将图形定义为非交通信号灯。

[0041] 步骤六：语言模块接收图像匹配模块的匹配结果并向驾驶员播放相应语言提示。

[0042] 上述实施例仅为本发明较佳的具体实施方式，但本发明的保护范围并不局限于

此，任何熟悉本技术领域的技术人员在本发明揭露的技术范围内，可轻易想到的变化或替

换，都应涵盖在本发明的保护范围之内。因此，本发明的保护范围应该以权利要求的保护范

围为准。
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