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为了提升交通驾驶安全管理水平，匹配人工智能技

术模块，能在图像识别处理的基础上，共建有效的交通

监督控制体系，提升驾驶员的驾驶体验，为安全交通提

供保障。

一、机器人交通标志识别技术背景

近几年，深度学习融入到交通行业成为了重要的研

究方向，匹配人工智能应用功能模式，就能对学习样本

数据的内在规律和表示层次予以综合分析，获取相关图

像、声音的基础上，能为数据处理提供支持。最关键的

是，深度学习本身就是复杂的机器学习算法，配合语音、

数据挖掘、机器学习、机器翻译、自然语言处理等模块，

能在实现个性化技术处理目标的同时，发挥机器模仿视

听和思考的优势作用，推动智能技术的进步，也为机器

人交通标志识别技术的转型升级提供了完整的技术支持。

二、卷积神经网络技术概述

1. 组成

卷积神经网络技术体系主要分为以下三个基础层级，

分别为卷积层、池化层和全连接层。本文以某个图像识

别过程为例。

1）在实际操作过程中，输入对应的图像特征矩阵坐

标信息，记为 [1，32，32]。

2）进入第一个卷积层，因为坐标信息具备三个卷积

核，所以，特征矩阵会转变为 [3，32，32]。

3）到达池化层，此时，要对窗口尺寸进行设置，设

定设置参数为 2，则矩阵转变为 [3，16，16][1]。

4）进入第二个卷积层，此时，特征矩阵依据进入情

况转变为 [5，16，16]。并且，利用采样窗口为 2 的池化

层对其进行处理，得出矩阵参数为 [5，8，8]。

5）进入全连接层，此时，要将矩阵进行展开处理，

将其展开为一行，就得出 5*8*8=320，此时整个体系中

就具备 320 个神经元，全连接层内 80 个神经元，最终参

数为 80*320。

2. 操作

在应用技术应用体系中，要整合操作模式和应用流

程，维持相关操作的规范性，确保标志识别结果的合理性。

1）卷积层应用内容。① Same Padding，依据卷积

核的尺寸大小，结合实际需求对图像矩阵的边界予以实

时性填补处理，维持其平衡度和合理性。并且，要利用

卷积后的特征要求，维持尺寸参数的一致性。② Valid 

Padding， 不 进 行 卷 积 操 作。 ③ 自 定 义 Padding， 按 照

output=（input+2*padding-kernel）/stride+1 进行计算，其

中，output 表示的是整个体系输出矩阵的大小、input 表

示的是整个体系输入矩阵的大小，而 padding 则表示填充

的具体数量，kernel 表示卷积核的尺寸 [2]。

2）池化层，利用卷积后的特征图完成特征数值的提

取处理，要舍掉一些冗余不重要的特征信息和数据，以

便提升学习效率。目前，较为常见的池化处理方式分为

Max Pooling。需要取得 n*n 中最大的样本数值，将其作为

采样后的基础数值，落实相关的处理工作。

三、基于卷积神经网络技术的机器人交通标志识别

模型

在明确卷积神经网络技术要点的基础上，就要结合

实际应用要求和规范，打造更加贴合标准流程的机器人

交通标志识别模型，确保相关要素和内容都能发挥基本

作用，维持应用的规范性和科学性。

1. 模型的建立

（1）基本流程

针对任意一张交通标志的图像信息，在应用机器人

交通标志识别模型的过程中，要利用颜色矩、信息熵、

相关性和对比度四个基本参数分析模块对其进行解读分

析，有效评估相关内容，并且保证能对其进行图像复杂

度的读取。

之后，要结合复杂度分类网络输入特征数据的相关

流程，评估综合计算结果，全面分析对应的参数信息，

着重依据数值划分复杂度等级，主要分为复杂度 1、复杂

度 2、复杂度 3。
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最后，要依据复杂度的差异性，结合前期网络训练

结果，确保在自适应选择体系最优卷积神经网络分析模

式的同事，确保交通标志分类管理和控制的合理性。

（2）集成网络

集成网络是整个神经网络模型的关键，在完成前期

复杂度分类后，就要利用改进 BP 神经网络，实现对应隐

含层功能的激活。需要注意的是，第一层的激活函数是

Relu、第二层的激活函数是 Sigmold、第三层的激活函数

是 Softmax。然后，网络体系中每一层利用的神经元格式

就能结合应用标准进行设定和处理 [3]。

要想全面提升网络参数的优化效能，就要配合粒子

群优化算法，建立完整的权值分析模式和偏置数值评估

模式，有效获取交通标志训练集的图像集成，而对应的

交通标志分类网络则要选择相应的卷积子网络。在经过

多次测试后得出，复杂度 1 对应的适合网络是 LeNet-5、

复杂度 2 对应的适合网络是 AlexNet、复杂度 3 对应的适

合网络是 VGG-16。

① LeNet-5，主要包括 7 个基础的网络层卷积神经网

络模式，输出层激活函数选取的是 Softmax，卷积层卷积

核尺寸为 5*5，网络的输出要借助全连接层，打造完整的

数据分析和数据汇总模式，并且确保相关数据处理和对

接应用的规范性。

② AlexNet，主要是由 5 个卷积层和 3 个池化层、3 个

全连接层构成，在实际应用体系中，网络结构要分为上

下两个基础部分，匹配两个不同的 CPU 能大大提升应用

效率和运行水平，要想进一步优化器输出结果的稳定性，

就要对局部进行归一化处理，确保数据分析的合理性。

值得一提的是，配合 Dropout 正规则处理模式，还能避免

过拟合 [4]。

③ VGG-16，在实际应用体系中，包括 16 个基础的

可训练参数的网络层模式，但是，尽管网络层数量较多，

其整体结构较为简单，在网络深度增大的过程中，图像

的缩小比例和通道增加比例会依照相应的规律完成，确

保感知区域内应用效果的最优化。

2. 数据集

在整个模型中，训练集、验证集和测试集共同构成

了系统的数据集，主要是对扩增等情况进行处理，避免

数据不足对模型拟合效果产生影响，打造更加完整的图

像分析模式。并且，借助对原始图像予以随机角度中心

旋转或者是图片平移、剪切等处理方式就能实现信息数

据的扩增，大大减少了工作难度，也为有效实现数据处

理识别提供保障。

与此同时，数据扩增中，还能将新数据集和原始数

据集进行近似一致的分布处理，了解新元素的处理方式，

选择对应的图片予以转换后，得到的新图片就能及时存

储在新的图片集合中，为后续交通标志读取的便捷性提

供保障，还能最大程度上避免集合合并产生的困扰。

3. 模型的实现

为了验证基于人工智能卷积神经网络的机器人交通

标志识别模型的应用效果，建立相应的训练和测试 [5]。

对应参数见表 1：

表1　卷积神经网络训练参数设置一览表

序号 名称 参数数值

1 数据集 选取国内交通标志

2 网络模型 选取 LeNet-5

3 优化设备 Adam

4 激活函数 Relu

5 迭代周期 200

在选定相应参数模式后，利用对应的操作完成分析，

在迭代周期增加的额基础上，训练集以及测试集的损失

参数也会减少，当网络迭代周期达到 200 时，网络测试

集的均方误差数值约为 0.001，此时，就证明整个系统采

取自适应人工智能技术体系，能有效发挥机器人交通标

志识别功能，完成相应标志的识别和提醒。

与此同时，可以在测试数据集和网络训练集参数一

致的状态下完成网络模型的对比分析，最后说明基于卷

积神经网络的人工智能应用平台效果更好。

四、结束语

总而言之，要想提升车辆交通标志智能识别的实效

性，就要明确技术应用要求，确保能基于卷积神经网络

体系，发挥人工智能技术的优势作用，匹配相应的复杂

度分类模型完成图片复杂度的计算分析，然后调取相应

的读取方式和激活函数，有效评估相关内容，以实现实

时性标志警告处理，提升交通标志识别的科学性和准确

性，也为城市交通可持续发展奠定坚实基础。
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