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基于 yolov4的车辆提醒系统
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【摘 要】随着人们生活水平的不断提高，交通越来也便利的同时，安全隐患也逐年上升，行人安全意识不足导致交通事

故发生频率逐年增加，与此同时目标检测算法相对成熟，我们将 yolo v4算法进行了重新训练模型，采用 VOC数据集来设

计并训练了一个无红绿灯路口的车辆提醒系统，用于减少在光照不足，夜间照明条件不良的情况下提醒是否有车辆靠近，

引导行人安全过马路，通过对模型结果分析，可以得到该模型可以在实际运用中具有很好的效果。

【关键词】目标检测 ;yolov4算法 ;行人安全 ;深度学习

1 引言
人们的生活水平的提高的同时，交通出行工具的

选择越来越多样，道路以及道路上的车辆越来越多，随

之而来就是出现的安全隐患越来越大，据我国统计年鉴

显示 ,2014—2018年的交通事故发生量分别为 196812 

187781 212846 203 049和 244937,交通事故发生量总

体呈现出明显上升的趋势 ,2018年交通事故发生量达到

了历年的最高值。城市公路在我国公路体系中占据重要

地位 ,也是交通事故的高发区域 [1]，所以面对这一系

列惨剧的发生，无时无刻不提醒我们提高行人过马路安

全的重要性。

随着深度学习的近年来的火爆，目标检测算法近

年来采用了很多改进，目前主流的算法包括两大类，一

类是以 R_CNN[2]为代表的生成可能区域并进行 CNN提取

特征再将其放入分类器分类并修正位置，另一类是以

yolo算法为代表的对预测物体进行回归，前者注重于

准确率高后者注重于速度快，而本文中的 yolo算法随

着几代更新能够基本达到拥有快速的检测速度和高召回

率。

2.人脸检测 yolo算法
2.1.yolo算法概述
yolo算法是 Redmon等 [3]在 2015年提出的第一个

单目标检测方法算法，通过滑动窗口得到不同大小的

检测窗口，然后采用非极大抑制算法 [4]（Non-Maximum 

Suppression,NMS)的方法得到一个目标的检测框以及

分类别，yolo将整个图片分成 S*S的格子，然后判断

检测目标中心点的位置，将其得到的 boxes值写入存放

对应的格子里，得到一个三维张量作为输出结果。yolo

算法由于检测速度快，检测准确高的特点在工业实践中

具有广泛的应用。

2.2.yolov4的改进
2.2.1网络结构改进
yolov4[5]采用的是 CSPDarknet53是在 Darknet53[6]

的基础上，依据 CSPNet算法修改了 backbone结构，其

基础实现思路如图 1所示 .将基础层复制的特征映射图

发送到下一层，从而将基础层的特征映射图分离出来，

避免了因网络层次过深导致信号丢失的问题，重用特征

可以减少计算量，这可以在提高模型的精度的同时减少

计算机量。

图 1CSPDarknet53结构图

2.2.2 特征提取改进
SPP模块主要是通过加入最大池化层来增加特征的

接受范围，只需要加入少量的计算代价就可以使性能大

大提高。FPN又名特征金字塔，原模型的 FPN模块是通

过自顶向下的上采样方式传递目标的强语义特征，但是

对目标的定位信息传递较少。针对原模型的定位问题，

新模型在 FPN模块的后面添加一个自底向上的金字塔结

构的 PAN模块，该模块通过改进 PANet[7]结构得到，

这不仅解决了检测中尺度问题还提升了网络的鲁棒性。

经过 SPPNet与 PANet处理后，模型输出的特征维度大

小分别为（13,13,75）、（26,26,75）、（52,52,75），
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特征中包含更多的细节和语义信息，能让特征处理层更

好的利用这些特征进行分类及回归。[8]

2.2.3 检测框改进
最开始的 IOU_Loss[9]计算检测框和目标框之间的

重叠面积，GIOU_Loss解决了 IOU边界框不重合时出现

的问题，而 DIOU_Loss在 IOU和 GIOU的基础上，同时

考虑了边界框中心点距离信息；CIOU_Loss在 DIOU的

基础上加入了边界框宽高比的尺度信息考虑因子，得到

的如下图 2的公式。通过改进了非极大抑制算法，让其

对密集的物体也有着较高的检测。

图 2CIOU_Loss公式

3实验及结果分析
3.1实验环境
本实验在百度开发的 AiStudio平台，使用平台

提供的 GPU算力，相当于 TeslaV00，CPU：4CoresRAM 

32GB进行的

3.1系统实现流程
本系统如下图 3所示，由两个部分组成，包括指

示灯用告知行人附近是否有车，以及将检测算法嵌入进

红外电子摄像头中。红外摄像头通过实时检测路上车辆

信息并返回给给指示灯，行人在夜间照明条件不良车辆

通过指示灯得到路口车辆状况时，若指示灯亮红灯证明

有车靠近，若指示灯亮绿灯证明无车路口安全，从而保

护行人安全和车辆行车安全。

图 3系统流程图

3.2训练集准备
本实验采用百度 AiStudio上 VOC车辆数据集，总

共包含 60000张图片。大部分图片取自路面监控，大多

数图片主要由如下图 4所示含有多个类所组成。yolov4

中提供了不同大小的 anchor的目标检测，本实验主要

针对的是小目标检测，原模型采用了 20个分类，而本

实验只采用 car类，bus类，van类，others类这四个类，

因此在进行数据清洗之后只会提取到训练图片中有 car

类，bus类，van类的数据的目标框的位置和类别用于

训练，其他类均是 others类。标签文件中存放了原模

型中的 20分类在照片出现的所有分类的类名和位置信

息由于本文所采用的数据集，对于大多是基于晴天的数

据，对于晚上的数据收集难度较大，故应用对于夜晚识

别准确度没有那么高。可能会出现一些漏检问题。不同

的天气所带来的光照条件，都会给实时检测带来影响会

导致检测准确度不同从而影响检测结果。因此本文基于

上述在问题在选择安装路口的时侯选取具有良好的夜间

照明系统条件下实施。

图 4数据集

3.3训练模型
总数据量有 60000张图片，将其按 9:1的比例划

分为训练集和测试集，将其路径分别保存到训练文本和

测试文本中，但是 yolov4算法中会对数据进行一些数

据增强和数据处理，例如从而使数据量加大，训练采用

的学习率为 0.001，通过对 VOC车辆数据中的图片中的

汽车，公交，货车来获得图片中的每一张照片对应类的

位置，然后通过文本里的图片路径在 yolov4原模型的

基础上重新训练自己的模型得到模型权重，通过模型权

重来评估模型的好坏，最后通过模型来评估所要检测的

图片。

3.4套用模型
将路口监控视频每隔 7帧保存一张图片，在主函

数调用 video2frame(path0,path1,7)函数，分别传入

视频所在路径，图片保存路径与分帧间隔三个参数，将

视频进行分帧，方便后续功能的处理 [10]，将得到的

图片用模型去检测，通过判断检测结果然后向 led提示

灯返回相应的结果，若存在则返回 1，对应的 led灯亮

红灯，不存在则返回 0，led灯亮绿灯。这样就可以间

接达到实时监测的目的。

3.5模型效果展示及分析
为了验证模型的准确性和可行性，本文通过对模

型的 MAP函数如下图 5所示来进行分析，由图可以看出

当整个实验训练到第 30轮时，MAP的精度会达到 70%

左右，MAP总体从第一轮开始呈现出上升的趋势，模型

的 loss值从第五轮之后保持在 0.94左右，可以得出整

个模型趋向于收敛，后续的收敛速度较慢，说明模型对

车辆数据具有较好的学习能力。
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图 5MAP图

通过对实际图片检测得到图 6的检测结果，可以

看出模型在能够检测出所有的车辆，说明模型在检测效

果还是很好的。在实际测试效果的时候，此模型在检测

准确率可以达到 :>=90%,误报率：<=5%,这里的误报率

是对车辆类型识别错误，但是在实际投入使用我们只需

要检测出是否有车，所以不会对实际应用产生影响。

图 6.实际检测图

虽然模型在检测上具有很好的效果，但是数据量

收集不够，缺少多场景下的数据集，导致模型精度不是

很高，同时现实条件下所考虑影响因子过多，例如行人

和车辆的行驶路线，车辆的行驶速度与摄像头的捕获速

度都会对此系统产生巨大的影响，这也是我们接下来要

对这个系统进行改进的地方。

4小结
本文通过在 yolov4的基础上进行了一系列的调整，

得到自己的模型，yolov4的一些调整小技巧使数据集

更加丰富，又因为引入了 CSPDarknet53使得计算量没

有较大的提高，训练速度相比于同类网络依旧很快，通

过在 yolov4的模型基础上采用 VOC车辆数据集来训练

对类的重新选取得到新的模型权重，对实验结果的分析

我们可以进一步来得到模型效果，相比较于现在一些其

他的目标检测模型，yolov4在车辆识别精度和识别速

度上要优于其他模型，随着人民生活水平的提高，人们

对道路安全的重视将会越来越重视，所以此模型的精度

和速度可以在实际运用中具有重大意义。
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