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用于违章停车车辆自动取证的四轴飞行器系统 
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摘  要：借助于计算机视觉技术实现了一种基于四轴飞行器的违章车辆取证系统。四轴飞行

器在巡检路段上空飞行过程中，通过训练好的支持向量机 (SVM)车辆检测算法自动检测视野中的违

章停车车辆。如违章停车车辆存在，四轴飞行器将根据视觉处理结果自动调整姿态，便于摄像头

以合适的尺度和角度识别车牌；最后通过模式识别技术捕捉视野中车辆的车牌并向地面站传输证

据。与传统的人工巡检和基于道路固定摄像头的方案相比，本系统更灵活、高效，可以作为交通

智能化管理新的解决方案。 
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A quadcopter system for illegally parked vehicle inspection 

ZHANG Peng，XIE Xuan，FENG Hui，HU Bo  
(Research Center of Smart Networks and Systems，School of Information Science and Engineering， 

Fudan University，Shanghai 200433，China) 

Abstract：A quadcopter system for illegally parked vehicle inspection is implemented by means of 

computer vision technology. When the quadcopter patrols a specific area，the system automatically detects 

illegally parked vehicles in vision through the pre-trained Support Vector Machine(SVM) detector. If the 

vehicle exists，the quadcopter adjusts its own attitudes to an appropriate place according to the processing 

results in order to recognize the plate license. The pattern recognition technology is applied to extract the 

plate license and transmit it to the ground station. Compared with the traditional manual inspection method 

and algorithms based on fixed cameras，the proposed system is more flexible and efficient，which can serve 

as a new solution to the intelligent traffic management. 
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随着城市的快速发展，城市交通日益发达，人们拥有的私家车的数量也逐渐增加，伴随而来的违章停车问题

亟待解决。传统的违章停车问题主要通过交警现场取证解决，不仅需要大量的人力财力，效率也比较低，且无法

实现实时监控。目前出现的智能监控系统 [1–3]等都是基于道路固定摄像头，存在成本高、监控视野受限和缺乏灵

活性等缺陷，也无法很好地解决管理违章停车的问题。四轴飞行器是多轴旋翼飞行器的一种，通过调节不同旋翼

之间的相对速度来调整扭矩，实现控制飞行器的姿态和位置 [4–5]。与固定翼无人机和直升机相比，旋翼飞行器因

具有三维空间中机动性强、具备悬停能力等特点，近年来得到了越来越多的关注 [6]。如文献[7–8]分别基于四轴飞

行器实现了气源定位(Gas Source Localization，GSL)的功能；文献[9]展示了如何基于开源软件 Paparazzi 实现基

于 GPS 的无人机群控制；文献[10]介绍了如何将 AR-Drone 作为机器人研究和教学的平台；文献[11]基于计算机

视觉和四轴飞行器实现了对一片区域的最大范围覆盖等。通过这些应用可以看出，四轴飞行器作为新的开发平台

将有很大的应用场景。本文利用四轴飞行器灵活轻巧的特征，使其搭载高清摄像头对特定区域进行自主巡航，实

现代替交警对该区域违章停放的车辆进行拍照取证的目的，作为解决违章停车问题新的解决方案。  

1    系统描述  

1.1 硬件系统框图  

该系统硬件由 3 部分构成，即地面站(Ground Station)、机载主控板和四轴飞行器飞行平台，硬件框图如图 1 
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.2 四轴飞行
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式中： 0[u′ =q

参数的状态矢
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.3 车牌识别
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现次数最多的识别结果作为最终结果。同时在识别

结束时，对车辆进行拍照取证，以方便之后的人工

排查，进一步减少误差。  
耗时分析：实验中车辆检测和车牌识别的耗时

如 表 1 所 示 。 车 辆 检 测 过 程 最 初 是 在 整 帧 图 像

(640×480 像素)中进行，平均耗时为 750 ms。在姿态

调整过程中，为了控制的稳定性和平滑性，将适合进行车牌识别的位置划定为理想状态附近的一片区域。通过调

整四轴飞行器控制输入的上限值，可以保证在连续 2 帧之间四轴飞行器位移比较小，不会产生在理想位置附近振

荡的情况。之后对车辆检测环节进一步优化，具体逻辑为：若前一帧没有检测到车辆，则在当前帧整帧图像中进

行车辆检测；如果检测到车辆，则将 2 倍车辆大小的区域划定为感兴趣区域(Region of Interest，ROI)，之后的车

辆检测在此 ROI 区域内进行。通过改进，可以减小车辆检测过程中的搜索范围，缩短耗时。实验结果表明，通

过该优化，车辆检测的平均耗时为 318 ms，较之前缩短了 57.6%，实时性更高。  

4  结论  

针对日渐增多的违章停车现象，传统的人工巡检和基于道路固定摄像头的方法都表现出相应的不足。本文基

于计算机视觉和灵活的四轴飞行器平台，搭建了一套违章停车取证系统。实验结果表明，该系统灵活，效率高，

可以与传统的人工巡检和基于道路固定摄像头的方案互补作为交通智能化管理新的解决方案。同时该系统也存在

不足，如车辆检测过程比较耗时，从车辆检测中获取的信息偏少等，接下来将进一步完善。  
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process average time/ms 
car detection without ROI 
car detection with ROI 
license recognition 

750 
318 
100 

表 1 车辆检测和车牌识别耗时 
Table1 Time consuming of car detection and license recognition


