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摘　要： 针对复杂环境下的车牌定位，提出了基于 Ｌａｂ空间色彩分割的快速车牌定位新方法：首先充分利用 Ｌａｂ
空间色度分量 a的红绿色特性去除红绿色干扰；再利用 Ｌａｂ 空间色度分量 b 的蓝黄色特性，及蓝色和黄色数值
的差别，提取出蓝色区域和黄色区域，为实现快速定位，把蓝色区域和黄色区域合并；最后通过纹理识别，一次性
准确定位出蓝黄色车牌。 实验结果证明，该车牌定位方法定位快速、准确。
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0　引言
车牌定位是车牌识别的前提和基础，是车牌识别中的重要

环节，如何准确而迅速地定位出车牌的位置，一直是个热门话
题。 目前提出来的研究方法很多，常用的车牌定位方法主要分
为基于灰度特征分析的定位方法［１３］和基于车牌彩色特征分析

的定位方法［４７］两大类。 由于车身广告、环境干扰等因素的影
响，使得基于灰度特征分析的定位方法效果较差；基于车牌彩
色特征分析的定位方法由于检测复杂、计算量大、定位时间长，
应用也受到一定限制。

目前，常用的基于车牌彩色特征分析的定位方法主要是把
ＲＧＢ彩色图像转换为 ＨＳＶ彩色图像进行处理。 这是由于一般
彩色图像常用的 ＲＧＢ三原色模型中两点间的欧几里德距离与
颜色距离呈非线性关系，不便于进行图像的彩色分割。 而
ＨＳＶ模型不大容易受明暗影响，能较好地反映人对色彩的感
知和鉴别能力，在 ＨＳＶ空间中，颜色分量相应的欧几里德距离
与人眼感知的颜色差吻合得较好；在 ＨＳＶ 颜色空间上进行距
离和相似度计算，可以实现车牌图像的颜色分割，但光照、车牌
褪色、污损等原因会给颜色的准确分类带来很大困难，其中相

似度阈值的取值大小非常重要。 相似度阈值较低，易造成误
判；相似度阈值较高，可减小误判和杂色存在的可能性，但会使
系统对环境的适应能力下降，特别是对于因光线照射不均造成
的浅色或深色会造成误判断。

1　Lab 颜色空间
国际照明委员会（ＣＩＥ） 的 ＲＧＢ 颜色表示系统， 选择红

色、绿色、蓝色三种单色光作为三基色，利用红、绿、蓝三种基本
颜色进行颜色加法，可以配制出绝大部分肉眼能看到的颜色。
彩色电视机的显像管，以及计算机的显示器都是以这种方式来
混合出各种不同颜色效果的。 但是 ＲＧＢ 空间是颜色空间， 并
不适合人的视觉特性，同时 ＲＧＢ三原色模型中两点间的欧几
里德距离与颜色距离呈非线性关系，不便于进行图像的彩色分
割。 ＸＹＺ系统是在 ＲＧＢ系统的基础上用数学方法，选用三个
理想的原色来代替实际的三原色。

Ｌａｂ色彩空间是由 ＣＩＥ（国际照明委员会）于 １９７６ 年公布
的一种色彩模式， 基于人类对光的视觉光谱敏感度的数学色
彩模式。 在 Ｌａｂ色彩空间中，颜色之间视觉上的距离与颜色坐
标上的欧几里德距离成正比，因此具有一定距离的两点之间的
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色彩是均匀分布的。 Ｌａｂ 色彩模型是目前所有模式中色彩范
围（或称为色域）最广的颜色模式，自然界中任何一种颜色都
可以在 Ｌａｂ空间中表达出来。 这就意味着 ＲＧＢ等模式所能描
述的色彩信息在 Ｌａｂ空间中都能得以映射。 Ｌａｂ 中的数值描
述正常视力的人能够看到的所有颜色，人的肉眼能感知的色彩
都能通过 Ｌａｂ模型表现出来。

Ｌａｂ描述的是颜色的显示方式，而不是设备（如显示器、桌
面打印机或数码相机）生成颜色所需的特定色料的数量，所以
Ｌａｂ被视为与设备无关的颜色模型。 色彩管理系统使用 Ｌａｂ
作为色标，将颜色从一个色彩空间转换到另一个色彩空间。 它
是桌面系统中用来从一种颜色模式向另一种颜色模式转变的

内部模式。 它能毫无偏差地在不同系统和平台之间进行交换，
是一种与设备无关的色彩空间，无论使用何种设备（如显示
器、打印机、计算机或扫描仪）创建或输出图像，这种色彩模式
产生的颜色都保持一致。 Ｌａｂ 色彩模式不依赖于特定的设备，
这样确保输出设备经校正后所代表的颜色能保持其一致性，
不会受到任何硬件性能和特性的影响。 它弥补了 ＲＧＢ等模式
必须依赖于设备色彩特性的不足。

Ｌａｂ色彩空间是由一个亮度分量 L（ｌｉｇｈｔｎｅｓｓ），以及两个色
度分量 a与 b来表示颜色的。 L的值域为 ０ ～１００，a和 b的值域
都是－１２０ ～＋１２０，所有的颜色就以这三个值交互变化所组成。
a分量代表由绿色到红色的光谱变化，a分量包括的颜色是从深
绿色（ －１２０）到灰色（０）再到亮粉红色（ ＋１２０）；而 b分量代表
由蓝色到黄色的光谱变化，b分量则是从亮蓝色（ －１２０）到灰色
（０）再到黄色（ ＋１２０）。 因此，这种色彩混合后将产生明亮的色
彩。

2　颜色空间的转换
我国汽车车牌主要有蓝底白字车牌、黄底黑字车牌、白底

黑字车牌、黑底白字车牌几种特定的颜色组合。 最多的是蓝色
车牌和黄色车牌。 Ｌａｂ空间的 b分量刚好表示了蓝黄色分量，
因此，完全可以把 ＲＧＢ 图像首先转换到 Ｌａｂ 颜色空间，利用
Ｌａｂ颜色空间的 b 分量图像分割出蓝色车牌区域和黄色车牌
区域，实现车牌的准确定位。

为了实现图像从 ＲＧＢ 空间到 Ｌａｂ空间的转换，首先必须
把图像从 ＲＧＢ空间转换到 ＸＹＺ空间后，再从 ＸＹＺ空间转换到
Ｌａｂ空间。

式（１） 为颜色三刺激值 X、Y、Z 与 R、G、B之间的转换公
式。 其中 R、G、B的取值为 ０ ～１００。

X ＝０．５１６４R ＋０．２７８９G ＋０．１７９２B
Y ＝０．２９６３R ＋０．６１９２G ＋０．０８４５B
Z ＝０．０３３９R ＋０．１４２６G ＋１．０１６６B

（１）

再根据 ＣＩＥ１９７６均匀颜色空间 Ｌａｂ的计算公式：
L ＝１１６（Y／Y０ ） １／３ －１６ （２）

a ＝５００榾（X／X０ ）
１／３ －（Y／Y０ ）

１／３ 」 （３）

b ＝２００榾（Y／Y０ ）
１／３ －（Z／Z０ ）

１／３ 」 （４）

求得 Ｌａｂ颜色空间的色度值。 式（２）（４） 中， X０ 、Y０、Z０ 为标

准光源 Ｄ６５ 的三刺激值， 其值为 X０ ＝９５．０４５、Y０ ＝１００、Z０ ＝
１０８．２５５。 由上述公式可知， 只要给出颜色的 ＲＧＢ 值， 可求出
Ｌａｂ颜色空间的色度值［８］ 。

车牌识别中最难的是公交车车牌，因为公交车车身具有的
大量彩色广告及周围复杂的环境干扰，都会给车牌的准确定位
带来困难。

图 １所示为红色公交车图片，汽车周围存在大量树木、建

筑，由于车身、车窗反光，在阳光的照射下周围建筑物投影在车
身、车窗上，使车身与车窗上出现环境物投影，形成大量干扰条
纹，加之车身彩色广告文字的干扰存在，不管采用彩色特征法定
位，还是采用灰度特征分析法定位汽车车牌均容易出现误判。
根据转换公式首先把 ＲＧＢ 彩色图像转换到 Ｌａｂ 彩色空

间，可分别得到图像的 L分量、a分量、b分量图像。 由于 b分
量只显示蓝色与黄色信息，取出 b分量图像，就可提取出整个
图像中的蓝色与黄色信息，识别出蓝色与黄色车牌。 原始车牌
图像（图 １）在 Ｌａｂ颜色空间中的 b分量图像，如图 ２ 所示。 由
于 b分量表示的蓝黄色信息数值是－１２０ ～＋１２０，图 ２所示图
像是把 b分量信息数值移位到 ０ ～２４０ 后，再经归一化处理后
得到的图像。

由于 a 分量表示的红绿色信息数值为 －１２０ ＋１２０，图 ３
所示图像是把 a分量信息数值移位到 ０ ～２４０ 后，再经归一化
处理后得到的图像。

3　Lab 空间车牌色彩区域的分割

3畅1　蓝黄色区域的分割
根据 b分量信息数值表示的方式，蓝色和黄色的数值分别

占据数轴的两端，因此可以根据阈值把蓝色和黄色分割开来，
分别得到蓝色区域图像和黄色区域图像。 由于数值的中间值
附近表示灰度值，低数值部分表示蓝色，将 b 分量信息数值小
于阈值 T１ 的像素点认为是蓝色像素点，置为 １，而其他像素点
置为 ０，得到蓝色区域图像 bｂｌｕｅ，如图 ４ 所示。 其中阈值 T１ 应

小于中间值，以便去除黑白灰度干扰，即

bｂｌｕｅ（ i，j） ＝
１ ｉｆ［b（ i，j） ＜T１ ］

０ ｅｌｓｅ （５）

图像 bｂｌｕｅ为二值化黑白图像，图中黑色区域为非蓝色区
域，白色区域为蓝色区域。

将 b 分量信息数值大于阈值 T２ 的像素点认为是黄色像

素点，置为 １，而其他像素点置为 ０，得到黄色区域图像 bｙｅｌ，如
图 ５所示。 其中阈值 T２ 应大于中间值，以便去除黑白灰度干
扰，即

bｙｅｌ（ i，j） ＝
１　ｉｆ［ b（ i，j） ＞T２ ］

０　ｅｌｓｅ （６）

图像 bｙｅｌ为二值化黑白图像，图中黑色区域为非黄色区域，
白色区域为黄色区域。

3畅2　红绿色区域干扰的去除
在得到的黄色区域图像 bｙｅｌ（图 ５）中，可以看到车体红色

区域大量存在，必然会对黄色区域造成干扰，因此必须去除红
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色区域。 由于黄色是由红色与绿色组成，图像的红色与绿色区
域在 b分量图像中有较高的数值，用阈值 T２ 不便区分。 阈值
取值较高，可减小杂色存在的可能性，但会使系统对环境的适
应能力下降，对因车牌褪色、污损等原因形成的浅黄色车牌不
能识别。 因此，应首先把红色与绿色区域去除掉，以消除红色
与绿色区域对黄色区域的干扰。 由于 a分量显示绿色与红色
信息，而绿色和红色的数值分别占据数轴的两端，就可以利用
阈值分别提取去除出红色和绿色区域，留下非红绿色区域图像
arg，如图 ６所示，即

arg（ i，j） ＝
１ ｉｆ［T３ ＜a（ i，j） ＜T４ ］

０ ｅｌｓｅ（红绿色区域）
（７）

图像 arg为二值化黑白图像，图中黑色区域为红绿色区
域，白色区域为非红绿色区域。

再利用 a分量分割后的非红绿色区域图像 arg同归一化后
的 b分量图像（图 ２）相与，得到 b分量去除红绿色区域后的图
像 brg（图 ７），即

brg ＝arg＆ b （８）

为了实现蓝色车牌和黄色车牌的快速定位，将 b分量分割
后的蓝色区域图像 bｂｌｕｅ和黄色区域图像 bｙｅｌ合并后，同图像 brg
相与，得到 b分量去除红绿色区域后的蓝黄色区域图像 bby，如
图 ８所示。

4　车牌定位与提取
4畅1　图像纹理的获取

若直接对图像 bby进行边缘检测，去除红绿色区域后会在
原来图像的红绿色区域边缘形成新的干扰条纹，会对后续车牌
区域的准确定位造成干扰。 因此，对得到的归一化后的 b分量
图像（图 ２），用 Ｓｏｂｅｌ算子进行边缘检测。 由于只对字符的垂
直方向边缘感兴趣，故只使用垂直卷积核来检测，得到图像的
边缘检测图像，如图 ９所示。

由边缘检测获得的纹理图像是灰度图，将其转换为黑白二
值图，有助于提高后续运算的速度。

提高边缘检测图像对比度、提取边缘点，再进行中值滤波
去除干扰、适当膨胀，得到边缘点图（图 １０）。

将得到的二值化边缘点图像（图 １０）和 b分量去除红绿色
区域后的蓝黄色区域图像 bby （图 ８）相与，得到蓝黄色区域边
缘点图 （图 １１（ａ））。
4畅2　投影分割

从图 １１（ａ）可以看出车牌区域纹理得到了保留，而非车牌

区域的纹理大部分已被去除，此时可通过水平投影（图 １１（ｂ））、
垂直投影等步骤切割出车牌区域。 切割出的车牌如图 １２所示。

5　实验结果与分析
通过对 ２３２幅各种车牌图片进行分析，成功定位 ２２９ 幅，

其中有 ４幅由于环境干扰过于复杂，有与车牌区域极其相似的
干扰区域存在，或图像不清晰，不能实现准确的车牌定位，成功
率 ９８．３％。 在实验中把 b分量图像分割得到的蓝色与黄色区
域合在一起进行边缘检测等后续处理，虽然定位判别迅速，但
蓝色与黄色区域会造成相互干扰，有时会无法实现车牌的准确
定位。 前面未能实现准确定位的车牌图片中有 ２ 幅车牌图片
是此原因所造成的。 若对由 b分量图像分割得到的蓝色区域
图像和黄色区域图像分别进行边缘检测等后续处理，却可以准
确切割出汽车牌照。 因此可采用先定位判别蓝色车牌，再定位
判别黄色车牌，依次判别可进一步提高成功率，只是会增加时
间开销。

6　结束语
综上所述，针对复杂环境下的车牌定位，提出了基于 Ｌａｂ

空间色彩分割的快速车牌定位新方法。 由于该定位方法充分
利用了 Ｌａｂ颜色空间中 b分量只显示蓝色与黄色信息的特性，
直接提取出蓝黄色车牌，实现准确定位；同时由于运算在灰度
图及二值图上进行，速度快。 实验表明本算法具有很好的定位
效果和较快的运算速度。
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