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111 概概概述述述
牌照捕捉 (LPC) 是指摄像机能够捕捉牌照的可读图像。它用于牌照识别 (LPR) 系统中，在
这些系统中，牌照被分析软件自动侦测和读取，适用于出入控制、停车管理或高速公路自
动收费放行等应用场合。

LPR系统的侦测率和准确度取决于所捕捉的图像的质量。专用型LPC摄像机随附有默认设置，
这些设置能够优化牌照捕捉，尽可能降低所需的配置工作量。出于这些原因，从噪声过滤、
增益处理，到自动对焦、日夜转换，众多功能全都经过了重新评估，并在真实的室外交通
场景中接受了测试。LPC所需的摄像机设置不同于大多数其他应用场合，因此使用专用型
LPC摄像机有助于节省大量时间和精力。

高分辨率是图像质量的重要组成部分之一。对于牌照捕捉，分辨率应足够高，方能解析字母
和数字——在图像中要解析的最小结构元素上，至少需要覆盖两个像素，但这个分辨率又不
应过高，否则图像数据量过于庞大，会降低软件分析速度。尤其是当LPR软件直接在摄像机上
运行时，分辨率通常不应高于200万像素。

如果不使用专用型LPC摄像机，则需要特别注意照明、安装和摄像机设置。下面提供了某
些较相关的建议：

• 在夜间使用人工红外照明。这种光对人眼不可见，不会晃到驾驶员的眼睛。

• 如果使用外置光源，请将其安放在尽可能靠近摄像机的地方。原因在于，牌照会将光直接
反射回来。安讯士LPC摄像机随附有经优化的集成式红外照明。

• 尽可能减小摄像机与汽车行进方向之间的夹角，这样就能够更好地查看迎面的牌照。
建议总角度小于30°。

• 摄像机的安置应确保它能够在适合预期车速的距离处捕捉牌照。速度越快，需要的捕捉距
离越长，否则在汽车离开摄像机视野之前，系统便没有足够的时间来读取牌照。此外，还
必须考虑摄像机景深和红外工作距离所带来的限制要求。

• 限制最大快门时间，以免产生运动模糊。推荐的最大快门时间取决于摄像机对准和车
辆速度。

• 限制摄像机的最大增益，以免牌照多度曝光。
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222 引引引言言言
牌照捕捉 (LPC) 是指摄像机能够捕捉可读牌照的图像。它是牌照识别 (LPR) 的前提，在牌照识
别中，由分析软件自动查找并读取牌照。

LPR系统的侦测率和准确度在很大程度上取决于所捕捉的图像的质量。作为识别链中的第
一道环节，LPC摄像机应在昼夜不停且不受天气条件影响的情况下，以非常高的清晰度
和对比度提供牌照图像。

本白皮书介绍了牌照捕捉的关键组成部分，涉及硬件选择、安装和配置。第3节介绍了安讯
士专用型LPC摄像机，这些摄像机能够提供卓越图像质量，且安装设置简单。第5、6和7
节详细介绍了使用安讯士摄像机对牌照成像的必要步骤。

333 背背背景景景
牌照识别 (LPR) 有着广泛的应用，其中包括出入控制、停车管理、高速公路自动收费放行等。

自20世纪70年代以来，LPR一直有着特定的形式，但直到最近，才演变成昂贵的大型系统。
随着网络摄像机的飞速发展，LPR系统的价格逐渐降低，灵活性越来越高，因此应用领
域也越来越广泛。

与牌照识别相似的系统有着众多的名称和缩略词，如：自动牌照识别 (ALPR)、自动车牌号识
别 (ANPR)、自动车辆识别 (AVI)、车辆牌照识别 (VLPR)、车辆识别标识符 (VRI)、汽车车牌
识别 (CPR)、汽车车牌读取器 (CPR) 等。

Figure 1. LPR系统的组成部分。1：牌照捕捉，2：软件算法，3：数据库或操作

LPR系统由一台或多台捕捉牌照图像（牌照捕捉）的摄像机组成。图像由直接在摄像机上运行
或者在远程服务器上运行的牌照分析软件进行处理。LPR软件自动查找并实时读取牌照。检测
到的车牌号码可以存储在数据库中以供将来使用，也可以用于触发特定操作，比如打开大门。

希望的情况是，LPR系统应找到并正确读取所有经过车辆的牌照。来自摄像机的图像质量
对于高侦测率和高准确度有着重要影响。没有哪种算法（无论它多么先进）能够从不清晰
的牌照图像中读取牌照。
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为了成功侦测到牌照，摄像机需要以适当的方式定位和对准。此外，LPC所需的摄像机设置也
不同于大多数其他应用场合。通用型摄像机的默认设置不适用于LPC，需要重新配置摄像机。
所有这些都让安装变得相当繁琐，而这只有通过专用型LPC/LPR摄像机来解决。

Figure 2. 夜间牌照捕捉。 左图：使用配置不当的摄像机。右图：使用安讯士专用型LPC/LPR
摄像机。

444 安安安讯讯讯士士士LPC/LPRLPC/LPRLPC/LPR摄摄摄像像像机机机
安讯士的专用型LPC/LPR摄像机旨在满足交通设施的严苛应用条件。部件经过精心选择，能够
耐受恶劣天气、强风和温度变化。

在安讯士LPC/LPR摄像机中，图像优化不仅限于快门时间和增益设置。对于这些摄像机，基础
图像处理部件专门针对LPC进行了重新配置。从噪声过滤、增益处理，到自动对焦、日夜转
换，众多功能全都经过了重新评估，并在真实的室外交通场景中接受了测试。

安讯士LPC/LPR摄像机的默认设置能够优化牌照捕捉，尽可能降低所需的配置工作量。

4.1 牌照捕捉助手

牌照捕捉助手是一款由安讯士开发的工具，帮助您正确对准和配置摄像机。
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对准摄像机时，牌照捕捉助手将自动为您提供反馈。这要得益于摄像机能够测量其在重力场中
的朝向。捕捉助手连续显示摄像机垂直角、摄像机水平角以及侧倾角，如果这些角度过大，
便会显示相关警告。它还能够实时计算捕捉距离，这个参数非常重要，难以通过肉眼估算。

Figure 3. 安讯士牌照捕捉助手将引导完成安装过程，并在上述任一角度过大时，显示警告。

对准完成后，摄像机将计算适用于具体场景的摄像机设置。只需按下“应用”按钮，便
可优化摄像机以执行牌照捕捉。

555 像像像素素素密密密度度度
为了确保读取车牌号，牌照在图像传感器上的成像像素应足够多，以便解析各字母和数字。
为了获得黑色字体与白色背景之间的较大对比度，在图像中要解析的最小结构元素上，至少
需要覆盖两个像素。对于标准欧洲牌照，这就意味着，如要解析各线条，在车牌的整个宽度
上需要74个像素。这只是清楚解析车牌号的基本需求，大多数LPR软件要求在车牌的整个
宽度上有大约100-150个像素。

Figure 4. 标准欧洲牌照的要成像的字母应覆盖至少75个像素，才能提供较大的对比度。大多
数LPR软件要求在车牌的整个宽度上有大约100-150个像素。
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从摄像机角度讲，牌照所覆盖的像素数量取决于图像传感器的分辨率和摄像机视野。

Figure 5. 场景宽度 (1) 取决于摄像机视野 (2)。

变焦镜头支持放大和缩小，因此能够针对具体场景自由选择相应的视野。

Figure 6. 牌照宽度上所覆盖的像素数量取决于摄像机分辨率和场景宽度。在这个示例中，分
辨率为1080x1920像素的摄像机放大到显示一条车道（4 m宽）（左图），以及缩小到覆盖几
乎两条车道（6.5 m宽）（右图）。牌照分别覆盖250个像素和154个像素。

视野取决于传感器规格以及摄像机镜头的焦距，此外还取决于可能因不同镜头而有显著
差异的镜头失真。

在第一个表格中，列出了在不同捕捉距离处为覆盖一条或两条车道而推荐使用的水平视野。

Table 5.1. 推荐的水平视野。

捕捉距离：

5 m (~16 ft) 10 m (~33 ft) 20 m (~66 ft) 30 m (~98 ft) 50 m (~164
ft)

1条车道 < 4
m (~13 ft)

33°–44° 17°–23° 9°–11° 6°–8° 3°–6°

2条车道 < 8
m (~25 ft)

62°–77° 33°–44° 17°–23° 11°–15° 7°–9°

第二个表格列出了为覆盖一条和两条车道而分别推荐使用的最低传感器分辨率。请注意，这
是对于标准欧洲牌照而言的，牌照越小，需要的分辨率可能越高。
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Table 5.2. 最低分辨率。

最低分辨率

1条车道，宽度 < 4 m (~13 ft) 100万像素（高清，720p）

2条车道，宽度 < 8 m (~25 ft) 200万像素（全高清，1080p）

分辨率较高的缺点在于，LPR软件分析每个图像所需的时间较长。这就增大了在车流密
集时遗漏某些车牌的风险。直接在摄像机上运行LPR软件时，建议所使用的分辨率不超
过200万像素。可以考虑使用多台摄像机来覆盖更多车道。另外，还需要核对LPR软件手册
中所提供的推荐分辨率。

666 红红红外外外光光光
夜间的牌照捕捉需要人工照明。通常使用的是红外光，这种光对人眼不可见，不会晃到驾驶
员的眼睛。大多数牌照都能够反射红外光，因此红外光能够提升牌照在黑暗或阴天环境下的
可见度和对比度。红外光可以来自摄像机内置的LED，也可以来自摄像机外置的红外光源。

6.1 红外工作距离

光强度随着与光源相距的距离（的平方）增大而减小。对于牌照这样的反光物体，事实上，
光源与物体之间的距离每翻一倍，就要求红外功率增大四倍，以便获得同等的物体可视度。

特定安装方式的最长可能捕捉距离取决于可用的红外功率、红外光入射角度以及摄像机对
红外光的敏感度。Axis OptimizedIR技术能够针对每个变焦级别优化摄像机集成式 LED 的
红外光入射角度。Axis Lightfinder能够尽可能增大内置红外LED的工作距离，降低对外
置红外光源和附加电源的需求。

由于LPC所需的快门时间较短，因此相比默认设置，摄像机收集到的光量较少。然而，牌照
较高的红外光反射率将提高牌照的亮度。总的来说，将摄像机用于LPC用途（快门时间为
1/500 s）时，红外工作距离将相比指定值减少大约50%。这不适用于专用型LPC摄像机，因
为这些摄像机的默认曝光时间短，并且因具体应用而异。

对于通用型安讯士摄像机，红外工作距离的指定值为默认值（快门时间通常不超过1/30 s），
这样的设定值适用于非反光性物体。对于安讯士LPC摄像机，红外工作距离的指定值为LPC的
默认值（快门时间通常不超过1/500 s），这样的设定值适用于非反光性物体。

6.2 外置红外光源

如果内置LED无法满足红外要求，或者如果摄像机未配备内置红外LED，则可以使用摄像机外
置红外光源。红外光源的光锥应以相关的变焦级别匹配摄像机视野。
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牌照由回归反射材料制成，这就意味着，无论光以何种角度投射到车牌，都会直接被反射回
来。使用外置红外光源时，反射的红外光将朝着光源反射。

Figure 7. 牌照就是回射器。它们将光反射回来。

出于这个原因，外置红外光源需要靠近摄像机放置，以免反射光能够实际投射到摄像机上。
摄像机拍摄的牌照图像的亮度和对比度随着红外光源远离摄像机而急剧降低。

Figure 8. 取决于摄像机与外置红外光源之间的距离（垂直于道路）的牌照相对对比度（牌
照与摄像机相距10 m）。

红外光源应平行于摄像机，从而确保红外光投射到位于摄像机视野范围内的道路部分。
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777 安安安装装装
摄像机安装通常是一个关键环节，因为一经安装，后期便难以改动。着手安装摄像机之前，
应花时间权衡相关事宜。

安讯士牌照捕捉助手旨在针对特定交通场景辅助安装、对准和微调。它能够实时显示相关角
度和距离，为您提供指导，在摄像机对准不佳的情况下，还能够发出警告。

7.1 摄像机位置

Figure 9. 安装位置 (1) 和捕捉距离 (2) 决定摄像机与汽车行进方向之间的垂直角度 (3)。与道
路中心相距的距离 (4) 决定摄像机与汽车行进方向之间的水平角度 (5)。

建议尽可能减小摄像机与汽车行进方向之间的夹角，以便更好地查看或多或少地位于正面的
牌照。建议将摄像机安置在车辆正上方（在图中，道路距离 = 0），但不要过高。建议摄像机
位置高于汽车前大灯，以免摄像机受到车灯的强光影响。

还建议避免将摄像机安置在靠近其他强光源（如路灯）的地方。否则可能影响摄像机的自动
曝光功能，导致光学元件产生眩光和反射。

附录2提供了一些表格，其中针对某些常用的安装高度、道路距离和捕捉距离，给出了摄像
机与汽车之间的夹角的计算值。
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7.2 摄像机对准

摄像机应朝向道路，确保相关车道位于图像中心。它应支持变焦，以便覆盖所需但不过多的
车道数。应调整摄像机的侧倾角，确保牌照平行于图像边缘。

Figure 10. 应对准摄像机，确保牌照平行于图像边缘。

摄像机与其所拍摄的道路部分之间的距离被称为捕捉距离。应谨慎选择捕捉距离，因为它会以
多种方式影响牌照侦测能力。在本章的其余部分，我们将讨论影响捕捉距离选择的不同参数。

7.2.1 景深

要清晰地读取牌照，摄像机需要合理对焦。但图像不仅在某个特定的距离处是清晰的，而且
在焦平面周围的一定距离范围内，也都是清晰的。这个范围的大小被称为景深 (DOF)。

Figure 11. 1：高度，2：捕捉距离或焦距，3：焦平面，4：景深。景深决定了保持图像清
晰的焦平面周围的范围。

可以通过减小光圈的方式，增大DOF。在安讯士摄像机中，光圈设置会针对当前照度等级自动
优化，通常不需要更改。光圈的减小应谨慎执行，因为它会限制摄像机在低光条件下的性能。
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7.2.2 可侦测范围

Figure 12. 可侦测范围可能受限于景深和分辨率。1：高度，2：捕捉距离（焦距），3：
垂直视角

可侦测范围是沿道路方向能够在图像中看到并读取牌照的距离范围。希望的情况是，可侦测
范围是摄像机的全视野，但这并不是都能够实现的。可侦测范围可能受限于摄像机的景深，
远处的车辆图像有时太小，无法被图像传感器很好地解析。

在捕捉距离较远时，雪、雨、雾等天气条件会严重限制可见度，进而限制可侦测范围。

在白天和天气良好的情况下，可侦测范围增大，捕捉距离也更远。对于高速行驶的车辆，必
须使用长捕捉距离，以便在汽车离开摄像机视野之前，有足够的时间来读取牌照。

7.2.3 推荐的捕捉距离

Table 7.1. 针对不同车速的最小捕捉距离

汽车速度 推荐的最小捕捉距离

10 km/h (~6 mph) 4 m (~13 ft)

30 km/h (~19 mph) 7 m (~23 ft)

50 km/h (~31 mph) 11 m (~36 ft)

80 km/h (~50 mph) 24 m (~79 ft)

100 km/h (~62 mph) 27 m (~89 ft)

130 km/h (~81 mph) 30 m (~98 ft)

推荐的最小捕捉距离取决于车辆的速度。表中的数据基于0.2 s的估计侦测时间，这就意味
着，LPR分析软件每秒可分析5帧。请注意，每秒的分析帧数可能因不同的LPR软件和不同的
处理器而异，而且还取决于图像分辨率。表中数据仅供参考。

在夜间，最大可能捕捉距离通常受限于红外工作距离。可以利用更强大的外置红外光源来改
善红外工作距离。

888 摄摄摄像像像机机机设设设置置置
摄像机设置对牌照捕捉有着重大影响。专用型牌照捕捉摄像机在交货时已拥有合适的默认设
置，几乎不需要调节。对于其他摄像机，则可能需要更改以下设置。
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8.1 最大快门时间

如果摄像机的快门时间过长，图像中的行驶车辆将产生运动模糊。最大快门时间取决于
摄像机对准和车辆速度。

Figure 13. 以1/30 s的快门时间拍摄高速行驶的汽车。

迎面驶近摄像机的汽车不会在图像中横向运动，而是随着距离靠近，图像变得越来越大。这
种效果通常可忽略。但一旦摄像机与运动方向之间存在夹角，汽车便会以取决于这个角度
的速度，在图像中横向运动。在大约1/30 s的正常快门时间下，横向运行速度将导致产生
运动模糊，因此需要限制最大快门时间。

下表显示了根据摄像机与汽车行进方向之间的夹角以及车辆速度推荐的最大快门时间。摄像
机角度可以通过附录2中的表格进行估算。

Table 8.1. 根据摄像机角度和汽车速度推荐的最大快门时间。1 ms = 1/1000 s。

汽车速度：

摄像机角度

30 km/h
(~19 mph)

50 km/h
(~31 mph)

80 km/h
(~50 mph)

110 km/h
(~68 mph)

130 km/h
(~81 mph)

5° 19.3 ms 11.6 ms 7.2 ms 5.3 ms 4.5 ms

10° 9.7 ms 5.8 ms 3.6 ms 2.6 ms 2.2 ms

15° 6.5 ms 3.9 ms 2.4 ms 1.8 ms 1.5 ms

20° 4.9 ms 2.9 ms 1.8 ms 1.3 ms 1.1 ms

25° 4.0 ms 2.4 ms 1.5 ms 1.1 ms 0.9 ms

30° 3.4 ms 2.0 ms 1.3 ms 0.9 ms 0.8 ms

请注意，快门时间较长时，摄像机获得的光将更多，这将增大红外光覆盖范围。例如：如果摄
像机安装角度为5°，而不是20°，则快门时间可以延长大约四倍，这将使得红外光覆盖范围
翻倍。安讯士摄像机数据表中的红外光覆盖范围是针对摄像机的默认最大快门时间给出的。

8.2 最大增益

由于牌照由反光材料制成，在受到高强度红外光照射时，牌照图像会呈高亮显示。周围物体
将暗得多，因为它们反射的光要少得多。这可能导致，牌照曝光过度，无法被读取。
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避免牌照曝光过度的较简单的办法是，限制摄像机的最大增益。确切地讲，最大增益的设置
取决于可用的红外光强度、与车辆相距的距离以及摄像机的感光度。在使用安讯士摄像机的
内置红外光时，9 dB至21 dB范围内的最大增益设置能够得到较不错的结果。

Figure 14. 最大增益设置将决定牌照在夜间的曝光方式。

8.3 WDR

宽动态范围 (WDR) 涉及图像动态范围的不同增强技术。WDR非常适合用于突显原本会被阴影
遮挡的细节，或者防止摄像机受到强光影响。

WDR可能导致行驶车辆的图像中产生运动伪影，这具体取决于WDR在特定摄像机中的实现方
式。如果摄像机规格没有相关要求，建议在捕捉牌照时，始终关闭WDR功能。

8.4 色调映射与对比度

色调映射用于增强图像阴暗部分的细节呈现。如果使用不当，则可能增强因车灯所致的眩
光，以及图像噪声。我们建议在将摄像机用于LPC用途时，降低色调映射量。在较早的摄像机
中，摄像机界面未提供单独的色调映射调节滑块，相关设置通过局部对比度调节滑块来执
行。因此，我们建议将局部对比度设置到大约20%。在较新的摄像机中，同时提供了色调
映射调节滑块和局部对比度调节滑块，对于这样的摄像机，建议将局部对比度稍微调高至
大约60%，同时将色调映射降低至20%。

摄像机上的对比度设置可用于加深夜间图像的背景暗度，同时提高牌照图像中白色部分的亮
度。但如果这个值设置得过高，则会使牌照图像变暗，反而加强了车灯的亮度。在摄像机
用于LPC用途时，建议将对比度小心地调高至大约60%。

Figure 15. 色调映射和局部对比度是牌照图像的亮度和对比度与图像噪声和眩光之间的平衡。

请注意，对于专用型LPC摄像机，这些设置已经默认针对LPC进行了优化，不需要更改。

999 牌牌牌照照照识识识别别别软软软件件件
捕捉到牌照的视频流之后，需要使用专门的分析软件从图像中提取车牌号码。LPR系统的性能
不仅取决于摄像机设置，而且还取决于LPR软件的配置。请参阅所用软件的说明手册。

LPR软件可以直接在摄像机上运行，也可以在远程服务器上运行。
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在远程服务器上运行LPR软件能够提供强大的处理能力，但需要将视频流传送到较远的地方，
这就需要占用较多的网络带宽。由于大量的视频流可能快速造成网络拥堵，因此在基于服务
器的系统中，难以大幅扩展摄像机数量。

直接在摄像机上运行LPR软件意味着，只需要将牌照字母和数字从摄像机传送到中央服务器
（但输出数据中通常也包含牌照快照和情景信息）。这就大大降低了对网络带宽的要求。这
样的分布式系统支持轻松扩展，因为在添加新摄像机时，不需要向系统中添加其他资源。

在摄像机上运行LPR算法的缺点在于，处理能力有限，这就使得每个图像的分析较为耗时。它
会限制可使用的最大分辨率，这就限制了每台摄像机能够覆盖的车道数。得益于通过AI和神经
网络技术助力开发新型图像分析工具，摄像机的能力逐渐提升。更高效的算法以及更强大的
嵌入式处理器，将缩减每个图像的分析时间，提升分布式系统的竞争力。
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101010 附附附录录录111：：：滤滤滤光光光片片片
在摄像机光路中增设滤光片，可以改善某些情形下的图像呈现。然后，它们通常会拦截大量
光，这将影响摄像机的低光性能，增大图像中的噪声量。

10.1偏振滤光片

正确对准的偏振滤光片可以降低平坦表面（比如，汽车挡风玻璃或路面）的反射。但它会
阻拦其中50%的光进入摄像机，而这可能对图像质量造成相当大的影响。牌照可见度的改
善非常有限。为此，我们建议不要将偏振滤光片用于LPC用途。但它适用于一般交通监
控，可（例如）改善车辆内部的可见度。

10.2红外带通滤光片

红外带通滤光片能够拦截可见光，仅允许红外光到达传感器。由于相比周围物体，牌照反
射的红外光要多得多，因此图像将较暗，只有牌照高亮显示，这可能有助于LPR算法识别
牌照。它也可以改善夜间对焦。

滤光片能够拦截来自车灯的灯光，防止镜头眩光和反光。这样就能够非常高效地滤除来自LED
车灯的灯光。但卤素灯发出的光有许多都在红外波长范围内，因此这种光无法被高效滤除。

Figure 16. 左图：来自LED车灯的灯光被红外带通滤光片拦截，从而高效降低了镜头眩光和杂
散光。右图：来自卤素车灯的灯光通过红外带通滤光片，增加了镜头眩光。这两个图像是几
乎同时拍摄的，所用的设置和对准都相同，并且均采用了配有红外带通滤光片的摄像机。

夜间模式（红外截止滤光功能关闭）的红外带通滤光片能够改善侦测率和准确度。在红外光
源关闭的情况下，需要移除此装置（在日间模式下，红外截止滤光功能开启）。
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111111 附附附录录录222：：：摄摄摄像像像机机机与与与汽汽汽车车车之之之间间间的的的夹夹夹角角角
摄像机与汽车行进方向之间的夹角的总角度可以通过以下公式计算得到。

摄像机与道路之间的横向距离：

其中，h是摄像机安装高度（单位：米），dr是道路距离（单位：米）。

摄像机与汽车之间的夹角：

其中，dt是摄像机与道路之间的横向距离（单位：米），dc是捕捉距离（单位：米）。

Figure 17. 方程式涉及安装高度h (1)、捕捉距离dc (2)和道路距离dr (4)。

建议总角度保持在30°以下。在下面的表格中，针对某些常用的安装高度、道路距离和捕
捉距离，计算摄像机与汽车之间的夹角。

17



Table 11.1. 0 m道路距离处的摄像机角度。红色字体表示角度过大，不适合LPC用途。

捕捉距离：

高度
5 m (~16 ft) 10 m (~33 ft) 20 m (~66 ft) 30 m (~98 ft)

50 m (~164
ft)

1.5 m (~5 ft) 17° 8.5° 4.3° 2.9° 1.7°

3 m (~10 ft) 31° 17° 8.5° 5.7° 3.4°

5 m (~16 ft) 45° 27° 14° 9.5° 5.7°

7 m (~23 ft) 54° 35° 19° 13° 8.0°

10 m (~33 ft) 63° 45° 27° 18° 11°

Table 11.2. 2 m (~7 ft) 道路距离处的摄像机角度。红色字体表示角度过大，不适合LPC用途。

捕捉距离：

高度
5 m (~16 ft) 10 m (~33 ft) 20 m (~66 ft) 30 m (~98 ft)

50 m (~164
ft)

1.5 m (~5 ft) 27° 14° 7.1° 4.8° 2.9°

3 m (~10 ft) 36° 20° 10° 6.9° 4.1°

5 m (~16 ft) 47° 28° 15° 10° 6.1°

7 m (~23 ft) 56° 36° 20° 14° 8.3°

10 m (~33 ft) 64° 46° 27° 19° 12°

Table 11.3. 5m (~16 ft) 道路距离处的摄像机角度。红色字体表示角度过大，不适合LPC用途。

捕捉距离：

高度
5 m (~16 ft) 10 m (~33 ft) 20 m (~66 ft) 30 m (~98 ft)

50 m (~164
ft)

1.5 m (~5 ft) 46° 28° 15° 9.9° 6.0°

3 m (~10 ft) 49° 30° 16° 11° 6.7°

5 m (~16 ft) 55° 35° 19° 13° 8.0°

7 m (~23 ft) 60° 41° 23° 16° 9.8°

10 m (~33 ft) 66° 48° 29° 20° 13°

Table 11.4. 7 m (~23 ft) 道路距离处的摄像机角度。红色字体表示角度过大，不适合LPC用途。

捕捉距离：

高度
5 m (~16 ft) 10 m (~33 ft) 20 m (~66 ft) 30 m (~98 ft)

50 m (~164
ft)

1.5 m (~5 ft) 55° 36° 20° 13° 8.1°

3 m (~10 ft) 57° 37° 21° 14° 8.7°

5 m (~16 ft) 60° 41° 23° 16° 9.8°
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表 11.3. 7 m (~23 ft) 道路距离处的摄像机角度。红色字体表示角度过大，不适合LPC用
途。 (续)

捕捉距离：

7 m (~23 ft) 63° 45° 26° 18° 11°

10 m (~33 ft) 68° 51° 31° 22° 14°
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