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01 颜色识别原理
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颜色识别——视觉识别

顾名思义就是计算机通过摄像头（视觉）识别、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关键信息提取、筛选、处理分析等。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、发布后续指令。

什么是视觉识别？

04 钛迈迪智能车就是利用视觉识别去进行车道线检测的。 



颜色识别——颜色识别原理
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颜色识别——颜色识别原理

使用摄像头采集单个（或实时）图像，再由计算机截取其中的有效图像信息，读取图像上每

个像素点的RGB值。
01

RGB值是由一组表示红色光、绿色光、和蓝色光强度的数字组成的。02

03 计算机会根据已知的颜色范围值，来判断图像属于哪种颜色，从而实现颜色识别的功能。

什么是颜色识别？

04
可以把摄像头想成电脑的“眼睛”，计算机用摄像头拍摄一张照片，上传至计算机中，计

算机再通过识别照片上像素点的RGB值来判断具体颜色。



颜色识别——颜色识别原理

图像裁剪：智能车模型上安装的

摄像头捕捉到的画面为第一视角

画面，智能车模型在行驶过程中

遇到色卡的情况通常为正对色卡。

因此仅需截取第一视角中部偏下

的一部分图像作为可用的图像信

息画面即可，其他画面可省略，

从而减少图像中的干扰。

浅析颜色识别

RGB颜色获取：由于色卡颜色

与赛道颜色偏差较大，因此只

需对截取部分的RGB值持续读

取并判断是否存在较大的变化

即可（此时应先排除白色的

RGB值）。当读取的RGB值

出现较大变化时，即为识别到

了色卡。回传该点RGB值，即

可保存色卡颜色。



02 颜色识别程序编写
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颜色识别——模块介绍

颜色识别模块

该模块在【钛星库】——【探索者×1】当中。

该模块用于获取颜色识别信息，由一个布尔型变量（布尔型变量只有0和1两个值）帮助获取返回值。 

模块中可选择红绿蓝三个选项，分别对应是否检测到红绿蓝3种颜色。若检测到，则返回“1”

即检测到颜色；若未检测到，则返回“0”即未检测到颜色。



颜色识别——模块介绍

颜色识别模块

该模块为视觉模块，因此上传至智能车后，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。
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颜色识别——小试牛刀

办任务介绍

检测到红色物品时亮红灯；

检测到蓝色物品时亮蓝灯；

否则不亮灯。



任务介绍：

检测到红色物品时亮红灯；

检测到蓝色物品时亮蓝灯；

否则不亮灯。

颜色识别——小试牛刀



03 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

次颜色有可能识别不准确，那我们就多增加几次识别的机会，让摄像

头能够稳定的识别颜色。



防抖设置

具体步骤

声明2个变量，分别为“红色计数”、“蓝色计数”并将其赋值为0。



防抖设置

具体步骤

设置一个“重复....满足条件”，在条件内识别颜色:

如果识别为红色，则“红色计数”+1；

如果识别为蓝色，则“蓝色计数”+1；

当“红色计数”+“蓝色计数”>4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

如果“ 红 色计数”>“蓝色计数”，证明在刚才4次颜色识别中，有一半以上识别到了 红 色

，那么就判定为前方为红色木块，亮红色：



防抖设置

具体步骤

如果“ 红 色计数”<“蓝色计数”，证明在刚才4次颜色识别中，有一半以上识别到了 蓝 色，

那么就判定为前方为蓝色木块，亮蓝色：



防抖设置

具体步骤

最后将红色计数与蓝色计数清零。



防抖设置

完整程序
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颜色跟踪——原理解析

办在识别颜色时，

如何判断识别物是否处于摄像头识别范围的中心？



以红色木块作为颜色载体：

颜色跟踪——原理解析

我们将摄像头能看到的图像称为可视图像，如图：



(160.0)(0.0)

颜色跟踪——原理解析

如以左上角为原点（0.0），向右取一条水平数轴，我们称为X轴，坐标为（160.0），所以X

轴的参数范围为0-160。



(0.120)

(0.0)

颜色跟踪——原理解析

以左上角为原点（0.0），向下取一条垂直数轴，我们称为Y轴，坐标为（0.120），所以Y轴的参数范

围为0-120，这里要注意一下，与真正的平面二维坐标不同，我们这里所有的值都取正值。



宽度

长度

颜色跟踪——原理解析

当可视图像中出现了可识别的颜色，我们为颜色区域定义一个长度和宽度：



视觉定位——原理解析

想要使颜色块在智能车摄像头画面中心位置，我们需要用到哪个参数？

X 轴

智能车左右平移，其实就是在水平方向上来回变化，而X轴是水平轴，所以我们需要通过X轴

的参数，来帮助智能车判断颜色块是否偏离中心，从而左右平移来校正位置。

注意：测试时应尽量保持色块与智能车之间的距离每次都大致相同，否则会由于色块在摄像头范围

内远近距离相差太大，而导致每次测试的X轴数据都千差万别。



颜色跟踪——原理解析

X轴的范围为0-160，

如果颜色块摆放在摄像头正中间，此时颜色的X轴参数是多少？

(160.0)(0.0)

80



颜色跟踪——原理解析

以80为颜色在正中间的参数，如果颜色块向左移动，参数会如何变化？

(160.0)(0.0)

80

颜色向左移动，参数变小



颜色跟踪——原理解析

以80为颜色在正中间的参数，如果颜色块向右移动，参数会如何变化？

(160.0)(0.0)

80

颜色向右移动，参数变大
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颜色识别——模块介绍

颜色识别校正模块

该模块在【钛星库】——【探索者×1】当中。

该模块可以识别红、绿、蓝三种颜色。

该模块可以获取前方识别到的颜色的X轴坐标、Y轴坐标、颜色长度、颜色宽度、颜色旋转角

度，通过调整上述参数，即可帮助智能车跟随颜色行驶：
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颜色跟踪——综合实践

办
程序逻辑：

A、我们给80一个±3的余量；

B、如果颜色识别模块获取的X轴坐标参数<77时，表示颜色块在中心点左侧，所以车需要向左平移；

C、如果颜色识别模块获取的X轴坐标参数>83时，表示颜色块在中心点右侧，所以车需要向右平移；

D、如果77≤颜色识别模块获取的X轴坐标参数≤83，表示颜色回到摄像头画面中间了，此时停止不动。

请同学们根据上述逻辑，将程序编写出来，识别颜色为红色。



颜色跟踪——综合实践

示例程序



颜色跟踪——综合实践

办上述程序中，如果当木块离开摄像头地可视范围，智能车会停止吗？

如果识别不到颜色，智能车获取的X轴坐标参数就会是0，0<77，所以智能车仍然会向左平移。

因此需要在前一程序的基础上增加<0停车的程序。



颜色跟踪——综合实践

示例程序



颜色跟随——综合实践

办
智能车在左右平移调整时，有时候会因为移过头而不停左右调整。如何用

缩小移动范围进行改进？



颜色跟随——综合实践

红色块在中心时X轴坐标参数是80，所以我们可以将左右调整的参数设定为——偏离中心的差值：

确定好偏离中心的差值，我们将差值乘以一个系数，转化成校准移动的距离（系数可根据智能车实际测试调整）。



颜色跟随——综合实践

注意：这里速度不要太快，否则可能导致智能车平移过头。



颜色跟随——综合实践

示例程序


