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  چکیده

هاي پزشکی، ردیابی حرکت در بینایی رایانه یکی از مباحث بسیار مهم است که کاربردهاي زیادي در زمینه
منظور از ردیابی اهداف، تعقیب اهداف در تصاویر ویدیویی، با استفاده از اطلاعات . نظامی، نظارتی و صنعتی دارد

ردیابی مبتنی بر رنگ . اي داردردیابی در کاربردهاي نظارتی و نظامی اهمیت ویژهدرنگ بودن بی. باشدهدف می
ها و محاسبات درنگ سهم بسزایی دارد، زیرا براي استخراج این ویژگی نیازي به الگوریتمهاي بیدر ردیابی

نتقال و تغییر همچنین این ویژگی به دلیل اینکه مستقل از تغییرات هندسی چرخش، ا. اي وجود نداردپیچیده
 .هاي جزیی استتغییرات و حتی انسداد گونه نیااندازه شی است، داراي پایداري مناسب در برابر 

 داراي معایبی ساده ویژگی این اما. است رنگ آن هیستوگرام تصویر، یک رنگ توصیف براي ویژگی نیتر ساده
ر هدف د هاي مختلفقسمت کانیم يها یژگیو به مربوط اطلاعات که شودمی سعی آن رفع براي. است

عملگرهاي شکل . ها نظیر بافت بهره برده شودشود و یا از هیستوگرام دیگر ویژگی لحاظ هیستوگرام هدف
اي از راه هاي مختلفی از جمله ناحیه بندي و آشکارسازي نواحی، در تصاویر ماهوارهدر الگوریتم اٌریاخشناسی 

هاي استخراج شده از توان ویژگیبه اینکه با تغییر اندازه عناصر ساختاري میبا توجه . شوددور استفاده زیادي می
این عملگرها را نسبت به تغییر مقیاس مقاوم ساخت، در این پایان نامه این ایده معرفی شد، که از خروجی این 

هدف،  بافت لاعاتبراي استخراج اط نامه پایان این در. هاي مناسبی براي ردیابی استخراج شودعملگرها، ویژگی
 استفاده مورد یالگوریتم ردیاب دقت و کارایی، افزایش پایداري براي به کار گرفته شده و شکل شناسیعملگرهاي 

بافت با  در ادامه علاوه بر معرفی این ویژگی بافت، روشی جدید از ترکیب این ویژگی. گرفته شده است قرار
قادر به  ،که جایی میانگین در اهداف داراي بافت ارائه شده استویژگی رنگ به منظور ردیابی با الگوریتم جاب

  . تخمین اندازه هدف باشد

گر این است که این روش در مقایسه با دیگر روش جابجایی میانگین از آزمایشات نشان آمدهنتایج بدست 
در اندازه ابعادشان  و داراي تغییراتباشد اهداف داراي بافت می هایی که در صحنه يتر مناسبداراي عملکرد 

  .  بهبود بخشد را نسبت به الگوریتم جابجایی میانگین،و توانسته تا حدود زیادي دقت الگوریتم باشد می

  

  هیستوگرام، میانگین بافت، جابجایی ، ویژگیرنگ ردیابی مبتنی بر :کلید واژگان
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  مقدمه - 1 فصل
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  پیشگفتار -1- 1
با توجه به . باشد، در تصاویر ویدیویی میمورد نظرا اهداف چندگانه تعقیب خودکار هدف ی ،ردیابیمنظور از 

به ایجاد و توسعه شیاء متحرك در تصاویر ویدیویی، نیاز ا 1اهمیت و کاربرد روزافزون آشکارسازي و ردیابی
 ییها ستمیساز عمده کاربردهاي چنین . شودهاي خودکار، با کارایی بالا بیش از پیش احساس میسیستم

 :به موارد زیر اشاره کرد توان یم

  هانظارت بر کیفیت فرایندهاي صنعتی و خودکارسازي کارخانه-1

  هاي مختلفکاربرد نظارتی و مراقبتی از مکان-2

  با انسان رایانهارتباط مفهومی و بر بینایی رایانه کنترل مبتنی -3

هاي حمل و نقل هوشمند، تشخیص خودکار شماره پلاك، پیشگیري و یا آشکارسازي خودکار سامانه-4
  هاي ترافیکی تصادف، استخراج پارامتر

  ...ها و هاي نظامی مانند آشکارسازي خودکار اهداف دریایی، موشککاربرد-5

  یص پزشکی هاي تشخسیستم-6

- سپس در فریم. هاي ردیاب قبل از آنکه شی مورد ردیابی قرار گیرد، ابتدا باید آشکارسازي شوددر سیستم

گذاشته و ردیابی را  ریتأثتواند بر روي ردیابی وامل زیادي میع. دهاي مختلف، با توجه به مدل هدف ردیابی شو
  :به موارد زیر اشاره کردتوان ها میخارج کند، که از جمله آن حشیصحاز مسیر 

هاي متوالی تغییرات شدت روشنایی موجب تغییر رنگ هدف در طول فریم: تغییرات شدت روشنایی محیط 
و براي ردیابی صحیح باید  باشیمبا یک مدل ثابت رنگی قادر به ردیابی صحیح هدف نمی شود، در این صورت،می

 .مقاوم هستند، مانند بافت استفاده شود هاي که در مقابل تغییرات شدت روشناییاز ویژگی

شود که داراي شکل مشخصی بوده و فاصله گفته می ايشی صلب به شی: شی 3یا غیر صلب بودن 2صلب
با یک حرکت چرخشی و  توان یمصلب را شی  نقاط يبعدسه  در حرکت. همواره ثابت است ،از هم آن شی نقاط

حرکتی مختلفی  يها مدلت دو بعدي نیز حرکت جسم صلب با در حال. یک حرکت انتقالی سه بعدي مدل کرد

                                                        
١ Tracking 
٢ Rigid 
٣ Nonrigid  
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شامل ترکیبی از چندین شی صلب است، مانند بدن انسان که یک شی  1شی شبه صلب .باشد یمقابل تخمین 
داراي شکل ثابتی  صلب ریغشی . تشکیل شده است...شبه صلب است و از اجزاي صلبی مثل دست، سر، ران و 

 معمولاًکند، مدل حرکتی شی غیر صلب، ک که هنگام پر شدن شکل آن تغییر پیدا میباشد مانند یک بادکننمی
ویژگی رنگ به دلیل وابسته نبودن به ابعاد هدف براي ردیابی . باشدیک مدل ثابت نمی به صورتقابل تعریف 

سام غیرصلب بنابراین براي ردیابی اج. اجسام غیر صلبی که داراي رنگ ثابتی هستند بسیار موثر خواهد بود
  .  اندهاي ردیابی مبتنی بر رنگ مورد توجه بسیار قرار گرفتهالگوریتم

اگر هدف به طور . شود پوشیده و پنهان شدن یک جسم توسط جسم دیگر را انسداد نامیده می:  2انسداد
نگ آید که با مدل کردن رجزیی در پشت جسم دیگري با رنگ غیر مشابه قرار گیرد انسداد جزیی پیش می

هاي ردیابی مبتنی بر مدل رنگ باشیم، اما اگر انسداد کامل باشد دیگر الگوریتمهدف قادر به ردیابی صحیح می
هاي هاي آن در فریمسپردن ویژگی و به خاطرباشند، لذا باید از روي تاریخچه حرکتی هدف قادر به ردیابی نمی

توانند با تخمین مکان گرها تا حدودي میت تخمیندر این حال. هاي بعدي به دنبال هدف گشتقبلی، در فریم
 .  هاي قبلی ردیابی صحیحی انجام دهندهدف، با توجه به سرعت و جهت حرکت هدف در فریم

شکل اهداف مختلف اعم از . باشدمنظور از تغییر نمود هدف، تغییر زاویه دید هدف می : 3تغییر نمود هدف
یک شی صلب  4تلف داراي تفاوت باشند به طور مثال مکعب روبیکتواند از زوایاي مخصلب و غیر صلب می

در این حالت یا براي . تواند با یک مدل رنگ تعریف شوداست، که از هر وجه داراي رنگی متفاوت است و نمی
ها مانند بافت براي ردیابی این هاي مشترك وجهشود یا از ویژگیزوایاي مختلف جسم مدلی مجزا تعریف می

  . شودداف استفاده میگونه اه

در  مثال. باشدتر از محیط یکنواخت میشلوغ ردیابی اجسام به مراتب سخت يها طیمحدر  :شلوغی محیط
باشد همچنین به دلیل بافت زیادي که در این با هدف زیاد می هم رنگها احتمال حضور اشیاي این محیط

ها استفاده باشد در این گونه محیطیابی دقیق هدف نمیها وجود دارد ویژگی بافت نیز به خوبی قادر به ردمحیط
  . رسدگرها براي ردیابی مناسب به نظر میاز تخمین

                                                        
١ Pseudo rigid 
٢ Occlusion 
٣ Aspect change 
٤ Rubik's Cube 
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بودن و یا نبودن  1درنگبیه ب توان یمدارد  ریتأثاز جمله عوامل دیگري که بر عملکرد الگوریتم ردیابی  
انوري هدف و حرکت و لرزش دوربین اشاره سیستم در زمان مجاز اجراي برنامه ردیابی، حرکت مانوري یا غیر م

 .کرد

  هدف پایان نامه -2- 1
این . باشدمی 2درنگ، الگوریتم جابجایی میانگینهاي سریع و پایدار در ردیابی بییکی از مشهورترین روش

اي که مدل هیستوگرام آن بیشترین شباهت را با جستجو به دنبال ناحیه ي هاي متوالی در ناحیهروش در فریم
ن روش در توان به ناکارآمدي ایاز معایب این روش می. گرددهیستوگرام رنگی هدف داشته باشد، میمدل 

ف متحرك اهدادر ردیابی بلادرنگ  .محسوس است، اشاره کرد تغییرات در اندازه ابعادشانردیابی اهدافی که 
یر نکنند به دلیل حرکت هدف یا زیرا حتی اگر ابعاد هدف تغیند شودهمواره ابعاد تصویر هدف دچار تغییرات می

- تغییرات اندازه هدف در تصویر هدف وجود دارد بنابراین براي ردیابیهدف و دوربین  دوربین و تغییرات فاصله

.  شوددرنگ و طولانی مدت الگوریتمی که بتواند تغییرات ابعاد هدف را ردیابی ضروري احساس میهاي بی
رنگ در زمینه دچار ایی حساس بوده و در صورت وجود اهداف همهمچنین این روش به تغییرات شدت روشن

با افزودن اطلاعات بافت به منظور  نیانگیم ییجابجاهدف این رساله بهبود الگوریتم . شود مشکل جدي می
- اطلاعات نسبت به بزرگلازم است که این  ابی اهداف داراي بزرگنماییبراي ردی. باشدتخمین اندازه هدف می

ي عملگرهاي شکل ابراي استخراج اطلاعات بافت از روشی جدید بر مبن. مقاوم باشند نمایی هدفوچکنمایی و ک
هاي در الگوریتم راًیاخعملگرهاي شکل شناسی . باشندشناسی استفاده شده که قادر به تخمین ابعاد هدف می

با . شوده دور استفاده زیادي میاي از رامختلفی از جمله ناحیه بندي و آشکارسازي نواحی، در تصاویر ماهواره
هاي استخراج شده از این عملگرها را نسبت به توان ویژگیتوجه به اینکه با تغییر اندازه عناصر ساختاري می

تغییر مقیاس و تغییر چرخش مقاوم ساخت، در این پایان نامه این ایده معرفی شده است که از خروجی این 
  .ردیابی استخراج شودهاي مناسبی براي عملگرها، ویژگی

                                                        
١ Real time 
٢ Mean shift 
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  ساختار پایان نامه -3- 1
هاي صورت گرفته مرتبط با موضوع مورد ها و پژوهشمروري بر روش، در ادامه این رساله، در فصل دوم 

روش شار نوري، تطبیق مشخصه ردیابی نظیر  هايدر این فصل چارچوب کلی الگوریتم. بررسی، انجام یافته است
 گرهاو تخمین هاي مبتنی بر مدلروش، )شبک فعالم هیا شبک(ال، مش فعال ، پیرامون فع)یا تطبیق ویژگی(

  .شودهر روش پرداخته می يایو مزامورد بررسی قرار گرفته و به بررسی معایب 

- هایی چون رنگ و بافت مورد بررسی قرار میهاي مبتنی بر ویژگیبه طور خاص الگوریتمم در فصل سو 

هاي ردیابی که تاکنون هاي رنگ و بافت در الگوریتمهاي استخراج ویژگیره روشدر ابتدا مختصري دربا. گیرند
هاي مبتنی بر جابجایی و هاي ردیابی مبتنی بر رنگ به دو دسته الگوریتمالگوریتم. ایمارائه شده است، پرداخته

  .اندتقسیم شدهن هاي مبتنی بر تخمیدیگري الگوریتم

 یابیرد يبرا یشناس شکل يعملگرها از استفاده با اسیمق از مستقل يهایژگیو استخراجبه در فصل چهارم  
  .شده استپیشنهاد  هایی براي ردیابی اهداف داراي بافتالگوریتمو   پردازیممی اسیمق رییتغ يدارا یرنگ اهداف

ابجایی در مقایسه با الگوریتم جآن  یعمل جینتا و يشنهادیپ يهاتمیالگور يساز ادهیپبه در فصل پنجم  
  .ورده شده استآمیانگین 

مندان در این زمینه گیري و پیشنهادهایی براي ادامه کار براي علاقهبندي، نتیجهجمعدر فصل ششم نیز 
  .آورده شده است
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  هاي ردیابی حرکتمروري بر روش -2 فصل
   


