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图像识别原理

通过摄像头（视觉）获取外界的实时图像。01

随后利用单板电脑对获取到的图像进行筛选处理分析。02

03 最终将分析过后的图像传输给主控板，主控板则根据接收到的图像进行判断。

视觉识别是什么？



QUESTION  

？
不同图像有着许多特点如：

形状、观察时的变形、颜色的不同等等，

如何让机器在各种情况下都能很好地分辨出不同图像呢？

图像识别原理



数据收集

首先需进行数据收集，以识别路标为例，首先要采集大量“目标路标”的照片，做成

数据集，要求尽可能多的从不同角度、不同光线、不同状态下进行拍摄，不同状态的

数据图片越多，最终识别的成功率和准确性也就越高。

“图像识别”步骤

图像识别原理



格式转换

有了数据集之后，我们就要对数据集进行格式转换，让它们成为计算机能读懂的语言。一张图片在电

脑中是由三个n*m的RGB通道储存，三个通道的像素点一一对应，每个像素点上的RGB值组合起来的

颜色就是这个像素点的颜色。我们所做的操作就是把一个个像素点上的RGB变为一个n*m*3的矩阵，

然后再把t张图片整合起来。

“图像识别”步骤

图像识别原理



特征工程

在转换了图片格式之后，我们还需要一个转换器来增加数据集的数量。因为在计算机视觉的训练过程

当中，海量的数据集对训练效果的影响是非常显著的，使用keras自带的ImageDataGenerator，可

以对图像进行随机变色，拉伸，在一定角度内旋转等等功能，是一个非常简单而且有效的增强数据集

的方式。

以上这些对图片的处理过程在深度学习建模过程当中统称为特征工程，特征工程是深度学习过程当中

至关重要的一部，跟建立模型的重要性相同。

“图像识别”步骤

图像识别原理



建立模型

卷积神经网络是深度学习当中使计算机视觉得到极大发展的算法之一，对于大型图片的处理有很好的

效果。相比较其他神经网络，卷积神经网络需要考量的参数更少，使之成为一种颇具吸引力的深度学

习结构。在计算当中，考量参数的多少相当于使用的内存的大小，使用卷积操作可以在保持预测效果

优良的情况下大大缩小所需参数的数量。通过卷积神经网络，我们可以建立相关的路标模型。

“图像识别”步骤

图像识别原理



效果呈现

模型建立成功后，就可以对图像进行识别，以识别路标为例，下图中左上角方框内是图片的类别，右

边的百分比是得到这个类别的可能性。

“图像识别”步骤

图像识别原理



图像识别——模块介绍
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图像识别——模块介绍

图像识别模块

该模块在【钛星库】——【探索者×1】当中。

该模块用于获取数字识别和路标识别信息，由一个布尔型变量（布尔型变量只有真和假两个值）帮助

获取返回值。

模块中有9个选项可选择，分别对应是否检测到需要识别的数字、路标或图像。若检测到，则返回“1”

即检测到相应数字或路标；若未检测到，则返回“0”即未检测到相应数字或路标。



图像识别——模块介绍

图像识别模块

视觉模块上传至智能车后，智能车会有一段等待启动的时间，大约30~50秒。启动过程

中两侧灯带会一直闪烁，当启动完成后，两侧灯带会常亮1秒后熄灭，表示启动完成。

在识别路标、图片等图像时，还需要一个模型加载的过程，因此在启动完成后还需要等待

30-40秒，模型即可加载完成，模型加载完成会有相应的语音提示。



02 小试牛刀



左转 右转

小试牛刀——路标识别



“路标识别”模块

小试牛刀——路标识别



当智能车检测到左转路标后原地左转90度，当检测到右转路标后原地右转90度。

综合实践

小试牛刀——路标识别



小试牛刀——数字识别



“数字识别”模块

小试牛刀——数字识别



当智能车检测到1号数字后亮红色灯，

当智能车检测到2号数字后亮绿色灯，

当智能车检测到3号数字后亮蓝色灯，

否则不亮灯。

综合实践

小试牛刀——数字识别



小试牛刀——图像识别

公园 办公区



“图像识别”模块

小试牛刀——图像识别



当智能车检测到公园后亮蓝色灯，

当智能车检测到办公区后亮白灯，

否则不亮灯。

综合实践

小试牛刀——图像识别



03 影响图像识别的因素



QUESTION  

？
这几个任务在实现时容易出现什么问题？

影响图像识别的因素



在收集路标数据时，由于拍摄角度、光线强度、相机本身情况的不同，会得到不同形状、

不同明暗的数据集，进而影响识别的准确率。

影响图像识别的因素

影响图像识别的因素



当识别物体在画面中占比很小时，得到的信息就会很减少，识别难度增加。

影响图像识别的因素

影响图像识别的因素



当画面中环境复杂时，会增加识别的难度。

影响图像识别的因素

影响图像识别的因素



智能车在运动状态下会增加识别难度。

影响图像识别的因素

影响图像识别的因素



在收集路标数据时，照片要在多角度、多光线下进行拍摄。

提高识别率的方法

路标放置在摄像头较近的位置，使路标在画面中占比较大，同时减小环境影响。

识别路标时，尽量保持摄像头处于静止状态。

影响图像识别的因素



04 图像识别防抖设置



防抖设置

办
防抖就是防止抖动、保持平稳的意思，换句话说，如果摄像头识别一

次图像有可能识别不准确，那我们就多增加几次识别的机会，让摄像

头能够稳定的识别图像。



防抖设置

具体步骤

声明四个变量:

分别为“数字识别”、“数字1防抖计数”、“数字2防抖计数”、“数字3防抖计数”。

以“数字识别”为例：



防抖设置

具体步骤

设置一个“重复....满足条件”，在循环次数内识别数字：

如果识别为数字1，则“数字1防抖计数”+1；

如果识别到数字2，则“数字2防抖计数”+1；

如果识别到数字3，则“数字3防抖计数”+1。

当“数字1防抖计数”+“数字2防抖计数”+“数字3防抖计数”>10次，即跳出循环。（累计次数可

自行调整，原则上不超过10次，识别次数过多会导致卡机）



防抖设置

具体步骤

接下来判断三个“防抖计数”谁更大：

如果“数字1防抖计数”>“数字2防抖计数”+“数字3防抖计数”，证明在刚才10次识别

颜色中，有一半以上识别到了数字1，那么就判定为摄像头识别到的是数字1，将“数字识

别”赋值为1。



防抖设置

具体步骤

最后将3个计数全部清零，即赋值为0。



防抖设置

完整程序



综合实践

任务要求

修改刚才的数字识别亮灯程序，将防抖设置应用到数字识别亮灯任务中。

当智能车检测到1号数字后亮红色灯，

当智能车检测到2号数字后亮绿色灯，

当智能车检测到3号数字后亮蓝色灯，

否则不亮灯。



综合实践

程序参考



THANKS!
地址：上海市浦东新区祥科路111号腾飞科技楼1号楼3F

电话：021-38755889   网址：www.taistar.cn

邮箱：contact@taistar.cn

mailto:service@taistar.cn

