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一、 摘要 

    本研究為影像處理應用於道路環境，主要偵測辨識交通號誌燈、速限標誌和

車牌。以裝設在行動載具上的攝影機接收影像，經由一系列的處理過程，擷取紅

綠燈的燈色及行車速限號誌，判斷出目前道路環境後，做出警示的效果，以達到

行車安全。另外我們以靜態方式處理車牌辨識，以方便特殊場合使用。 

    本研究所使用的系統為 C++ Builder，利用前處理篩選出目標物，再與訓練

資料中的模組相互比對，並對應各個情況的修正法，達到辨識和自我校正的功

能。 

二、 動機與目的 

    隨著工業技術的進步，交通工具的費用也越來越低，進而交通工具也逐漸的

普及化。因此，各種輔助駕駛的智慧型系統，例如：自動變速、停車輔助、導航

系統等，也逐漸的隨著人們的需求而誕生，但也由於交通工具的普及化，於駕駛

過程中駕駛者可能因突來的環境因素，或一時的注意力分散等原因，忽略掉交通

號誌燈及交通標誌的存在，進而延伸出安全性的問題。 

    為了降低這類意外的發生，本專題試著提出一套系統，目的在於針對交通號

誌進行主動式偵測，即時的判斷出當前的交通號誌燈及速限標誌，達到有效輔助

及提醒駕駛者的功能。 

    而車牌辨識的應用在於一些特殊場合，如監視系統或停車監控。方便快速針

對車牌連帶資料進行後續處理。 

    本研究主要採用影像處理的方式，影像處理技術的優點在於它能擷取較大的

範圍、單位時間內能擁有的資訊較雷達感測器多、可依照演算法的不同做出各式

應用，同時它的成本低廉，所需要的設備如：CCD 攝影機成本遠低於雷達掃描

器，因此在開發上具有很大的優勢。 

三、 研究內容 

    本研究主要以交通號誌燈、交通速限標誌以及車牌辨識為三大研究重點。前

兩項以動態呈現，在單純環境下進行主動式的偵測辨識。而最後者以靜態方式呈

現，主要是應用於監控系統。 

    而我們主要的設計理念是將我們所需要偵測的目標範圍先進行 HSV 色彩轉

換[12]，把不適合的像素濾掉。然後再利用測圓法[2]找到目標物，再針對不同

目標進行不同方式辨識。以號誌燈來講，主要是利用目標物的顏色進行判斷；速

限標誌則是對目標物進行數字分割及樣板比對，辨認出速限數字。而車牌辨識[4]

則是利用車牌定位後，進行字元辨識。上述想法如下表(一)。 
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交通號誌燈
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辨識結果

速限標誌
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辨識結果
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樣板比對

辨識結果

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

表一：系統架構圖 

 

    將上述三個程式進行系統整合，我們設計一個可以切換三種模式的平台。

當切換至指定模式時，本系統將執行指定的程式。使用者可將自行錄製的影

片放進系統裡，或甚至未來可以將本系統直接做即時偵測，實用性大大提

升。 

四、 結果與討論 

    本研究在初步執行階段，是先以單張圖片進行偵測辨識。燈號辨識部分

測試 100張圖片，正確辨識者 73張、偵側到卻沒有正確辨識者 18張、完全

沒偵測者 9張，正確辨識率 73%；速限辨識部分測試 100 張圖片，正確辨識

者 52張、偵側到卻沒有正確辨識者 44張、完全沒偵測者 4張，正確辨識率

52%；車牌辨識部分測試 50張圖片，正確辨識者 24張，偵側到卻沒有正確

辨識者 20張、完全沒偵測者 6張，正確辨識率 50%。 
    而在燈號及速限的部分，我們有嘗試使用影片做即時偵側。在低於 10 
km/hr 的速度，且環境單純下，在燈號辨識的部分效果明顯，正確率也很高。
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但在速限部分效果就沒很高。 
    由上述結果顯示，三者都是偵測成功率較高，辨識成功率卻不盡理想。

主要的判斷錯誤可能是因為範圍的像素不足判斷條件，或因天候光線，或因

環境複雜度，或因字元的規格不一等種種因素，而導致在辨識上有很大的出

入。我們在未來會將引入其他不同的判斷方法，極大可能的校正及修改系統，

力求將系統更完善。 
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