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  چكيده

ي پژوهشگران علم  اي از تصاوير ويدئويي، يكي از موارد مورد علاقه تشخيص اشياء متحرك در دنباله

هاي تشخيص الگو  توان يكي از شاخه اين مسئله را مي. هاي اخير بوده است بينايي ماشين در سال

هاي عصبي رو به گسترش بوده و تحقيقات زيادي  دههاي اخير، علاقه به شناسايي كنن در سال. دانست

  .در اين زمينه صورت گرفته است

- ي فازي در طرح حاضر، تشخيص سه كلاس از اشياء متحرك با استفاده از يك شناسايي كننده

سه . هاي مرسوم از جمله روش عصبي مقايسه گرديد عصبي انجام گرفته و نتايج حاصل، با ديگر روش

، و )2كلاس(، حيوان خانگي)1كلاس(اتومبيل: ته شده در اين طرح عبارتند ازكلاس در نظر گرف

براي شناسايي و تشخيص اين سه كلاس، چهار ويژگي خاص كه صرفا از پارامترهاي ). 3كلاس(انسان

خروج از مركز بيضي : اين چهار ويژگي عبارتند از. شوند، ارائه گرديد هندسي شكل استخراج مي

در ادامه، مفيد و كافي بودن اين چهار . ي شكلي، جهت گيري و ضريب سختيمعادل، ضريب پيچيدگ

  .ويژگي با استفاده از نتايج، اثبات گرديد

براي شناسايي اشياء، از يك سيستم فازي نوع سوگنو، بهينه سازي شده با الگوريتم آموزش 

تصاوير نويز دار و نتايج حاصل از تصاوير تست، . ي پس انتشار، استفاده شد هيبريد در يك شبكه

هاي  شناسايي كننده. ي ديگر مقايسه گرديد تصاوير داراي انسداد، با نتايج مشابه پنج شناسايي كننده

ي ميانگين، شناسايي  ترين همسايگي، كمترين فاصله هاي نزديك مورد مقايسه شامل شناسايي كننده

شده بر مبناي درخت تصميم  ي ساخته ي عصبي و شناسايي كننده ي بيزي، شناسايي كننده كننده

عصبي -ي فازي ها حكايت از مطلوب و قابل اعتماد بودن نتايج شناسايي كننده نتايج مقايسه. اند بوده

  .دارد

هاي فازي، دسته بندي، تشخيص شيء  بينايي ماشين، تشخيص الگو، سيستم: كلمات كليدي

  عصبي تطبيقي- ي فازي متحرك، شناسايي كننده
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. در دو دهه اخير، فعاليت هاي زيادي در زمينه مسائل مربوط به بينايي كامپيوتري انجام شده است

را ... ن نظارت و ديده باني، تشخيص چهره، هدايت ربات و دامنه اين فعاليت ها حوزه هايي همچو

يكي از اهداف اصلي در بينايي كامپيوتري طراحي ماشين هايي بوده است كه . پوشش مي دهد

يك ماشين براي اينكه هوشمند و مفيد باشد، بايد . هوشمندانه تر و يا به صورت انسان نما عمل كنند

اخيراً تكنيك هاي بينايي ماشين كه . زي شده است، درك كندقادر باشد محيطي را كه در آن جاسا

  .بر شبكه هاي عصبي و يا سيستم هاي فازي بنا شده اند، پيشنهاد شده اند

 

  مروري بر تشخيص شيء در تصاوير 1- 1

اولين مرحله، جداسازي سوژه از پس زمينه . شناسايي اجسام متحرك شامل سه مرحله اصلي است

. و مرحله سوم شناسايي جسم است. بردار ويژگي شيء مورد نظر استمرحله دوم استخراج . است

. تكنيك هاي شناسايي جسم معمولاً از شكل يك جسم به عنوان بردار ويژگي استفاده مي كنند

به عنوان ابزارهاي اوليه  2و كدگذاري زنجيره اي 1استفاده از روش هاي دنباله گيري خطوط خارجي

در بعضي از مطالعات، . رجي براي استخراج بردار ويژگي مطرح استبراي ضبط موقعيت نقاط لبه خا

                                                             
1
 -Contour Following 

2
 -Chain Coding 



٣ 

 

و ضرايب آن براي نقاط لبه استفاده شده اند كه اين مسئله به دليل ) DFT(تبديل فوريه گسسته 

علاوه بر ضرايب فوريه، ضرايب . نامتغير بودن اين ضرايب با وجود چرخش، تغيير مكان و سايز است

1ويولت
نيز به عنوان ويژگي شناخته  2استخوان بندي ستاره اي. ژگي استفاده مي شودنيز به عنوان وي  

در بعضي منابع و مطالعات يك ضريب فشردگي به صورت نسبت مساحت به مجذور محيط . شده است

ثابت  ]1[.تعريف شده است و براي كلاسه بندي انسان و وسيله نقليه مورد استفاده قرار گرفته است

ت به انتقال و چرخش، نامتغير هستند نيز براي شناسايي اجسام با اشكال مختلف كه نسب 3هاي مماني

در بعضي مراجع هفت مورد از ثوابت مماني استاندارد شده به عنوان . مورد استفاده قرار گرفته اند

  ]2[ .ويژگي هاي شكلي انسان و اتومبيل مورد استفاده قرار گرفته اند

، تغييرات در 4ينايي به خاطر مسائلي همچون انسدادعمل شناسايي جسم در سيستم هاي ب

ژست، نورپردازي ضعيف، تغيير در ابعاد اجسام و چرخش در صفحه و خارج از آن با مشكلاتي مواجه 

يك سيستم تشخيص ممكن است در طي فرآيند تشخيص با قسمتي و يا تمام موارد  ]3[ . .مي شود

مشكل . ن است در ايجاد مسائل ذكر شده دخيل باشدفاكتورهاي مختلفي ممك. ذكر شده، مواجه شود

به . ممكن است در اثر ضعف دقت سنسور، شرايط محدود و يا طبيعت مورفولوژيك جسم به وجود آيد

عنوان مثال تشخيص يك شيء غيرصلب همچون عابر پياده، به دليل داشتن درجات آزادي بالا با 

انسان، عمل تشخيص عابر پياده را به يكي از  طبيعت بندبند و مفصل دار بدن. سختي همراه است

از طرف ديگر بدنه هاي صلب همچون . مشكل ترين عمليات هاي تشخيص شيء تبديل كرده است

اين . وسايل نقليه با توجه به كاربرد قطعي و مشخص شان با سختي كمتري شناسايي مي شوند

دنه صلب دارند، قابليت تغيير شكل ندارند مسئله مي تواند ناشي از اين واقعيت باشد كه وسايل نقليه ب

مسائل ديگر همچون تغييرات در . در اغلب موارد در آن ها وجود ندارد 5و مسئله خود انسدادي

. نورپردازي، تغيير ژست و انسداد همچنان به عنوان يك مشكل حتي در اجسام صلب باقي مي مانند

ا بايد شناسايي كند، يك پاسخ قطعي بله فارغ از اينكه يك سيستم تشخيص شيء، چه نوع جسمي ر

يك الگوريتم تشخيص . يا خير در ابتداي امر، در پروسه تشخيص شيء، مي تواند گمراه كننده باشد

شيء قدرتمند بايد عدم قطعيت را در پروسه تشخيص تا هنگامي كه آخرين مرحله تشخيص كامل 

يي ماشين بر مبناي تشخيص لبه، قطعه به عنوان مثال اگر يك سيستم بينا ]3[ . .شود، حفظ كند

و زيرسيستم هاي ديگر بنا شده باشد، بايد اجازه ظهور تعدادي عدم قطعيت را  6بندي ، مطابقت شكل

                                                             
1
 -wavelet 

2
 -Star Skeletonization 

3
 -Moment Invariants 

4
 -Occlusion 

5
 -Self-Occlusion 

6
 -Shape Matching 
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خير را تا زماني كه پاسخ تمام زيرسيستم ها /در هر يك از اين زيرسيستم ها بدهد و جواب قطعي بله

د برمبناي خروجي هاي تمامي زيرسيستم ها به طور تصميم نهايي باي. آماده شود، به تأخير اندازد

  .همزمان اتخاذ شود

 

  هاي تشخيص پس زمينه روش 2- 1

ي تصاوير ويدئويي و زمينه منوط به تشخيص وجود حركت در دنبالهء موجود در پسجدا كردن اشيا

ت كه ها و الگوهاي متعددي ارائه شده اسبراي تشخيص حركت، الگوريتم. بالاخص در فريم حاضراست

  .شودها اشاره ميبه بعضي از آن

-تفريق پيش: هاي تشخيص حركت را به چهار گروه كلي تقسيم كردتوان روشبه طور كلي مي

جا كه تمركز اين از آن. هاي مكاني و فلوي نوريهاي زماني و ديدگاههاي آماري، ديدگاهزمينه، ديدگاه

يعني استخراج بردار ويژگي و (بندي است تهي دوم و سوم فرآيند دسنامه بر روي مرحلهپايان

اي زمينه اشارهسازي پسشده براي مدلهاي پيشنهاد، تنها به تعداد معدودي از روش)ءشناسايي شي

  . شودگذرا مي

 Heikkila and Silverالگوريتم  .1

ر توان گفت كه دزمينه است به طور خلاصه ميهاي مبتني بر تفريق پيشاين روش از جمله روش

  :كندي زير تبعيت ميزمينه از رابطهاين روش، مدل پس

Bt+1=αIt+(1-α)Bt                                          )1-1(  

 

هاي مصنوعي ايجاد شده پشت ثابت نرخ تغييرات است كه براي جلوگيري از دنباله αكه در آن 

ي زير صورت استفاده از رابطههمچنين تشخيص حركت با . شودسر اشياء كم تحرك قرار داده مي

  :گيردمي

|It (x,y)-Bt (x,y)| > Th                                    )1 -2(  

 

ي زمينه از حد آستانه، اختلاف مقدار فريم حاضر با مدل پسP(x, y)چنانچه در يك پيكسل 

اين روش در . شودنما در نظر گرفته ميبخصوصي بيشتر باشد، آن پيكسل جزء تصوير پيش

تصحيحاتي هم براي جبران سازي تغييرات روشنايي ناگهاني و ظهور اشياء ثابت جديد و همچنين 

 ]4[. ها در نظر گرفته شده استجبران سازي نوسانات روشنايي نظير نوسانات شاخه

 Pfinderروش  .2
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  .گردندرساني ميي يك مقدار واحد به روززمينه به وسيلههاي پيشدر اين روش پيكسل

Bt=α It +(1-α) Bt-1                                            )1-3(  

 

اين روش براي شروع . اندي ميانگين و كوواريانس مدل شدهزمينه به وسيلههاي پسپيكسل

 ]5[.ي خالي دارنداحتياج به يك منظره

  cutlerروش  .3

گر پيكسل در فريم حاضر در ا. فريم آخر است Nنما تخمين ميانگين زماني در اين روش پيش

  :شودي متحرك در نظر گرفته مينما و بخشي از ناحيهشرط زير صدق كند، به عنوان پيش

∑ |�	∈�,
,� It (C) –Bt (C)| > kσ                        )٤-١(  

 

σ   تخمين ايجاد شده آفلاين از انحراف استاندارد نويز وk باشديك ثابت از قبل انتخاب شده مي. 

]6[ 

 مدل ميانه .4

زمينه استفاده شده سازي پيشدر اين روش به جاي ميانگين مقادير و پيكسل، از ميانه براي مدل

ي مقادير پيكسل داراي ميزان دقت تشخيص حركت بهتري ادعا شده است كه استفاده از ميانه. است

ل ميانگين و همچنين مدل نسبت به مدل ميانگين بوده و داراي پيچيدگي زماني كمتري نسبت به مد

 ]7[ .باشدتركيب گاوسي مي

 .)باشدهاي آماري مياين روش از جمله روش( مدل تركيب تطبيقي گاوسي .5

  :شودگاوسين مدل مي kي در اين روش هر پيكسل از تصوير به طور جداگانه به وسيله

P(It)=∑ ���� i,t η(It;	�i,t , ∑�,�  )                             )1-5(  

 

∑همچنين  . باشدمي 5تا  3از قبل مشخص و بين  kتعداد  =�,�  �2
i,t I  يك تابع .باشدمي

  : شودگاوسي در فضاي دو بعدي به صورت زير تعريف مي

�(x,y)=
�

���� �
�(�����)

� �                                                )1 -6(  
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  .شود ديده مي 1-1نمايش تصويري اين توزيع در شكل 

 

  

σو ) 0و0(توزيع گاوسين دو بعدي با ميانگين   1-1شكل = 1  

 

باشد اما در عمل بهتر است كه به صورت تئوري، توزيع گاوسي در هر جايي از صفحه غير صفر مي

 1برابر  σماسك گاوسي با  2- 1شكل . انحراف استاندارد بيشتر از سه برابر ميانگين را صفر قرار دهيم

 ]8[.دهد را نشان مي

 

  
  σ=١ي تابع گاوسي با  تخمين گسسته 2- 1شكل 

 

 اختلاف دو فريم متوالي .6
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طبق فرمول . كنداي بر مبناي اختلاف هر فريم با فريم قبلي عمل مياين روش به طور بسيار ساده

  :زير

|framei  - frame i-1| > Th                                           )1 -7(  

 

اگر در فريم فعلي اختلاف يك پيكسل با پيكسل متناظر درفريم قبلي از يك حد آستانه فراتر 

اين روش معايبي دارد كه در . شودي متحرك در نظر گرفته ميرود، پيكسل مذكور، جزئي از ناحيه

  :شودزير ذكر مي

 .باشدي تخميني فقط فريم قبلي ميزمينهپس •

 .كندر شرايط خاص سرعت شيء و نرخ فريم كار ميفقط د •

 .باشدحساس مي Thخيلي به آستانه  •

براي رفع ضعف اين روش، يك روش هيبريدي شامل اختلاف سه فريم متوالي با يك مدل تفريق 

الگوريتم هيبريدي نواحي متحرك را در ويدئو بدون معايب . زمينه تطبيقي توسعه داده شد پيش

در اين روش از اختلاف سه فريم متوالي براي . نمايدبندي ميزمينه، قطعهفريق پيشاختلاف زماني و ت

  :اين الگوريتم به صورت زير است ]9[.شودنما بودن هر پيكسل استفاده ميتعيين پيش

|It –It-1| +| It –It-2| > Th                                                 )1-8(  

 

  .ستفريم حاضر ا  Itكه 

زمينه، احتياج به ي حاضر با توجه به ثابت بودن منظره و مشخص بودن مدل پسنامهدر پايان

شايان ذكر است كه تركيب روش پيشنهاد شده با يك روش . هاي فوق نبوده استاستفاده از روش

شده ي اين كار تلقي شود كه در قسمت پيشنهادات ارائه تواند به عنوان ادامهزمينه ميتشخيص پس

 .است

 

 هاي استخراج ويژگي روش 3- 1

هاي گذشته مورد هاي استخراج ويژگي كه در مقالات و پژوهشدر اين قسمت به تعدادي از روش

چگونگي ايجاد بردار ويژگي از يك تصوير گرافيكي داده شده، . شوداند، اشاره مياستفاده قرار گرفته

آن  1ي يك شيء در مرزهاي خارجيربارهاطلاعات اصلي د. باشدموضوع مهمي در تشخيص الگو مي

  .شودبه همين جهت تقريبا در تمامي موارد، از اطلاعات مرز اشياء استفاده مي. شود يافت مي

                                                             
1
 - boundary 
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گر فوريه جهت استخراج ويژگي استفاده شده است چرا كه اين از توصيف ]10[در مرجع 

يير مقياس، براي يك شيء ارائه گر، مقدار يكتايي را بدون توجه به چرخش، جابجايي و يا تغتوصيف

هاي درجه توان با ناديده گرفتن مولفهمزيت ديگري كه براي اين ابزار ارائه شده است، كه مي. دهدمي

  . سازي و كوچك نمودبالا، حجم داده را فشرده

به عنوان نمونه . بندي ابزارهايي با يك درجه آزادي ارائه شده استدر اين مقاله روشي براي دسته

ها متغير است و به عنوان وجه ي فك آنشود كه زاويهتصاوير چند نمونه ابزار ديده مي 3-1در شكل 

چهار نوع كلاس خروجي در اين پژوهش در نظر گرفته شده و در . كندها عمل مي تفاوت اصلي آن

  . ته استنهايت با تعدادي ابزار خارج از كلاس و تعدادي تصوير داراي نويز مورد آزمايش قرار گرف

 

  
 ]10[موارد اشياء مورد استفاده با يك درجه آزادي و در چهار كلاس مختلف  3- 1شكل 

 

قرار گرفته در بالا، براداشته  CCD در اين پژوهش تصوير يك شيء با استفاده از يك دوربين

بزارها به همچنين در اين روش، ا. اندبوده) انبردست(اشياء مورد استفاده، ابزارهاي صنعتي . شده است

  .اند و به همين جهت امكان انسداد نيز وجود نداشته استصورت تك تك در مقابل دوربين قرار گرفته
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 1با استفاده از عملگر سوبل. اندذخيره شده 256×256اطلاعات تصوير به صورت يك ماتريس 

قعيت مرزي به دست هاي موها، اطلاعات دادههاي تصوير به دست آمده و با استفاده از تصوير لبهلبه

تعداد نقاط  L(ذخيره شده است  m<L>1براي  (x[m],y[m])اين اطلاعات به صورت . آمده است

به  3گرهاي فوريهنقاط داده، توصيف 2يي گسستهسپس، با استفاده از تبديل فوريه). باشدداده مي

≥k>0ازاي  # −   : با استفاده از روابط زير به دست آمده است 1

a[k]=
�
% 	∑ &'()�*+,�-. /0%0��                                    )1-9(  

b[k]=	�% 	∑ 1'()�*+,�-. /0%0��                                   )1-10(  

 

كز ي مرفقط اطلاعاتي را درباره) a[0]  و b[0]يعني(در روابط فوق  dcهاي جا كه مؤلفهاز آن

  :در ادامه روابط زير را داريم. شونددهند، اين دو مؤلفه كنار گذاشته ميشيء ارائه مي

r[k]=2|3'4)|� + |6'4)|�                                          )1-11(  

s[k]=
7')
7'�)    1<k≤ # − 1                                            )1-12(  

 

جا به در اين. دهندرا نشان مي b[k]و  a[k]مقدار قدر مطلق اعداد مختلف   |b[k]|و  |a[k]|كه 

نسبت به تغيير مقياس، نامتغير  s[k]نسبت به چرخش و انتقال و  r[k]شود كه راحتي ملاحظه مي

  .شودگر فوريه شناخته ميبه عنوان توصيف s[k]گر نامتغير توصيف. هستند

هاي فركانس پايين شناخته فوريه، چند مقدار اوليه تحت عنوان قسمت گرهاياز ميان توصيف

با  s[k]هاي فركانس پايين قسمت. دهندهاي فركانس بالا را تشكيل ميشوند و بقيه، قسمتمي

فركانس بالا، در واقع  هايدر حالي كه قسمت. شونداستفاده از شكل كلي يك شيء تعيين مي

فركانس بالا به راحتي و به شدت تحت تأثير  جا كه قسمتاز آن. دكننجزئيات شكل را مشخص مي

فركانس پايين، نقش كمتري در شناسايي شيء دارد، معمولا  گيرد و در مقايسه با قسمتنويز قرار مي

  . استفاده شده است s[k]ضريب ابتدايي  16در اين مقاله از . شودكنار گذاشته مي

توانند در شناسايي رايب موجك مربوط به شكل يك شيء نيز ميگرهاي فوريه، ضعلاوه بر توصيف

 ]11[. مورد استفاده قرار گيرند

                                                             
1
 - Sobel Operator 

2
 - Discrete Fourier Transform 

3
 - Fourier Descriptors 


