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  محمد جواد تناكيان
  

 )بهره مند شده است معاونت پژوهشي دانشگاه سيستان و بلوچستان لياين پايان نامه از حمايت ما(

   1390 پاييز



 
 

 

  بسمه تعالي

  تثبيــت ســازي بلادرنــگ تصــاوير ويــدئويي بــراي ارتباطــات ويــدئويي       ايــن پايــان نامــه بــا عنــوان     
 با  محمد جواد تناكيانتوسط دانشجو  مخابرات -مهندسي برق قسمتي از برنامه آموزشي دوره كارشناسي ارشد

اسـتفاده از مطالـب آن   . تهيه شده استخانم دكتر فرحناز مهنا آقاي دكتر رضائي و د پايان نامه يتاراهنمايي اس
به منظور اهداف آموزشي با ذكر مرجع و اطلاع كتبي به حوزه تحصيلات تكميلي دانشگاه سيستان و بلوچستان 

  . مجاز مي باشد
  

  محمد جواد تناكيان
                    

  
  
  
  

توسط هيئت داوران بررسي و درجـه  ....................... واحد درسي شناخته مي شود و در تاريخ ....... يان نامه اين پا
   .به آن تعلق گرفت.................. 

  
  
  
  تاريخ  امضاء نام و نام خانوادگي  

        :استاد راهنما

        :استاد راهنما

         :استاد مشاور
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        :2داور 

        :نماينده تحصيلات تكميلي



 
 

 

  تعهدنامه اصالت اثر                                     

  

مي كنم كه مطالب مندرج در اين پايان نامه حاصل كار پژوهشـي   عهدت محمد جواد تناكياناينجانب 

ابق اينجانب است و به دستاوردهاي پژوهشي ديگران كه در اين نوشته از آن استفاده شده است مط

اين پايان نامه پيش از اين براي احراز هيچ مدرك هم سطح يـا بـالاتر    .مقررات ارجاع گرديده است

  .ارائه نشده است

  .كليه حقوق مادي و معنوي اين اثر متعلق به دانشگاه سيستان و بلوچستان مي باشد

  

  محمد جواد تناكيان :نام و نام خانوادگي دانشجو                            

  امضاء                            

  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  



 
 

 

  
  :تقديم به

  

  پدرم
  .كه وجودش برايم همه مهر است

  .او كه پاكي و صداقتش الگوي هميشگي زيستنم است     
  ي ادب بر زمين مي نهم وودر برابر وجودش زان                            

  ت بر دستانشبا دلي مالامال از عشق و محب                                           
  .بوسه ميزنم                                                                                                    

   مادرم
  رسمباو كه توانش رفت تا به توانايي 

  .و مويش سپيدي گرفت تا رويم سپيد بماند         
  اشمن و دعاي خالصانهصداي روح بخشش دلگرمي                       

  .گره گشاي كار من است                                                                                 
  

  :و به ياد 
  .هاي شادي را دركنار يكديگر خاطره كرديمدوستان بسيار عزيزم كه دوستانه و هم مسير لحظه

  
  داديآقاي محمد امير االله

  اسفراينيآقاي شايان 
  پورآقاي رشيد عباس

  آقاي همايون جباري
  آقاي احسان وليان

  
  .شان، در انديشه و يادم، جاودانه كردندام را به همراهيهاي دانشجوييكه زيبايي سال

  

  



 
 

 

  سپاسگزاري
  

  : با تقدير و تشكر فراوان از 
  

  جناب آقاي دكتر مهدي رضائي

  .نش و پويايي من را در اين مسير ياري نمودنداستاد راهنماي عزيزم كه مهربانانه و با دا

  ناز مهناحسركار خانم دكتر فر

  .استاد راهنماي محترم كه بزرگوارانه من را به علم خويش همراهي نمودند

  

  

  
  
  

  
  
  
  
  
  
 
 
  
  
  



 
 

 

  :چكيده

  

در  .گرددهاي ناخواسته دوربين از تصوير ويدئويي ميو تكان هاسازي ويدئويي موجب حذف لرزشتثبيت  

 از الگوريتم اول .گرددمي پيشنهادهاي رقمي به كمك روش سازيبراي تثبيتالگوريتم جديد  چنداين پژوهش 

با توجه به شتاب و سرعت حركت كه كند استفاده مي IIR فيلتر پائين ساده با پاسخ ايمپالس نامحدود يا يك

دوربين حركات ناخواسته دوربين  با اعمال فيلتر روي مسير حركت و شوددوربين مشخصه فيلتر تنظيم مي

        ضريبكند تا فازي به الگوريتم قبلي اضافه مي يك سيستم دوم يالگوريتم پيشنهاد. شودذف ميح

به طور وفقي با توجه به مشخصات سرعت و شتاب حركت عمدي دوربين و همچنين  IIRسازي فيلتر هموار

برداري براساس سيستم فازي نيز در طول عمل فيلم همچنين خود. گرددتنظيم ميزان حركات ناخواسته 

در الگوريتم ديگري تركيب يك سيستم فازي . گرددو انطباقي تنظيم مي پيوستهمشخصات نويز دوربين به طور 

هاي براي ارزيابي عددي و مقايسه عملكرد الگوريتم نيز بعلاوه روشي. و يك فيلتر كالمن پيشنهاد شده است

پيشنهادي نشان  هايالگوريتم ي را براينتايج عملي و آزمايشي كارايي خوب. د شده استسازي پيشنهاتثبيت

  .دهندمي

  

 -  كالمنفيلتر  -رمزگذاري ويدئو  - تخمين حركت -سازي ويدئويي رقميتثبيت -وفقي  :كلمات كليدي 

  .بلادرنگ - مدل كردن حركت دوربين - ارزيابي عددي -فيلتر  IIR -تطبيق بلوك 
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جايي فريم فريم تثبيت شده به دليل جابه) الف(ايجاد نواحي تعريف نشده در . 30-3شكل 

  فريم اصلي) ب(اصلي، 

  هاي مجاورتعريف نمودن نواحي تعريف نشده در فريم تثبيت شده توسط فريم. 31-3شكل 

براي يك ويدئو نمونه در دو حالت تثبيت شده  PSNRمقادير محاسبه شده براي . 32-3شكل 

  و تثبيت نشده

هاي الي به كمك الگوريتمهاي متوجايي صورت گرفته ميان فريمتصحيح  جابه. 33- 3شكل 

  ] 39[ و ] 38[ارائه شده در 

 يهاتكان) الف(  شده گرفته قرار استفاده مورد يدئوهايو يهاميفر از يانمونه .1-4 شكل

 از يناش نيدورب ناخواسته يهاتكان) د ،ج، ب( هينقل لهيوس حركت از يناش نيدورب ناخواسته

  دست حركت

  دوربين. ته شده جهت تخمين حركتالگوريتم بكارگرف .2-4شكل 
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  زشيگان      -1-1

 يهااتيعمل ريسا و يسازفشرده بالا، يهايريپذكيتفك با يريتصاو جاديا مانند ريتصو ارتقاء يهاروش    

به در اين ميان . انداهميت بسزايي يافته رقمي تصويري يهارسانه يكاربردها شيافزا با ،يابيرد مانند بالا سطح

مانند موارد ياد شده يكي از مهمترين هسازي ويدئويي نيز تثبيت ،دليل افزايش كيفيت ديداري تصوير ويدئويي

سازي فريم در نظر بگيريم، تثبيت دوويدئويي را با  اگر ما يك تصوير. آيدهاي ارتقاء تصوير به شمار ميروش

   اي پردازش تصوير و ارتقاء تصوير به شمارهاي اساسي و پايهباشد كه يكي از عملياتيم همان ثبت تصوير

  .آيدمي

تفاده سا مورد هاي ويدئويي نيزتثبيت سازها آنكنار وجود دارد كه در زيادي كاربردهاي  واقعي زندگيدر     

تثبيت ترين كاربردهاي شناخته شدهترين و هاي فيلم برداري دستي يكي از محبوبدوربين. ديرگمي قرار

موجب سازي علاوه بر افزايش كيفيت ديداري ويدئو تثبيت شود كه در آنويدئويي محسوب مي هايكننده

از ديگر . گرددهاي ويدئويي نيز ميو همچنين موجب افزايش كارايي رمزگذاركاهش نرخ بيت داده بصري 

هايي از قبيل با محدوديتمعمولا  كه به ارتباطات ويدئوييتوان سازهاي ويدئويي ميكاربردهاي تثبيت

ضمن ايجاد تصويري در اين رابطه عمل تثبيت سازي . اشاره نمود هستندپهناي باند مواجه  هايمحدوديت

هاي ارتباطي به پهناي باند شود كه براي انتقال داده در كانالبا كاهش نرخ بيت داده باعث ميتر مطلوب

در  تري از پهناي باند موجود جهت انتقال دادهتوانيم استفاده بهينهبه اين ترتيب مي .داشته باشيمكمتري نياز 

 ويدئويي كاربردهايي چون هايتثبيت كنندهتوان براي مي علاوه بر اين .]1[داشته باشيم انتقال هايكانال

در هر  روي هم رفته. اشاره نمود. . . و  ]4[ورزشي ،]3[هوايي ، كاربردهاي]2[نظارتيمراقبتي و  ،نظامي

كاربردي كه در آن دوربين حين عمل فيلم برداري در يك شرايط پايدار و ثابتي قرار نداشته باشد مانند 

           ،و در حال حركت ديگري و يا هر نوع سكوي متحرك هاهاي نصب شده بر روي اتومبيلدوربين

توان مي را سازهاي ويدئوييها تثبيتعلاوه بر اين .استفاده قرار دادتوان مورد مي ويدئويي راهاي كنندهتثبيت

 .نيز بكار برد مختلفلرزشي هايي با دامنه نوسانات براي كاربردهاي بلادرنگ و براي شرايط گوناگون شامل ويدئو

داشتن دوربين كه ثابت نگه از آنجايي . دهدبرداري را انجام ميشخصي در حين راه رفتن عمل فيلم فرض كنيد

اي هاي ناخواستهها و لرزشدر اين شرايط خيلي مشكل است لذا ويدئو گرفته شده در معرض يك سري تكان

هايي هم وجود دارد كه شخص سري حركتهاي ناخواسته يكاز سويي ديگر علاوه بر اين تكان. گيردقرار مي
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تر جهت داشتن تصاويري مطلوبمهم نكته . نمايي و يا انتقالفيلم بردار خود به دوربين داده است مانند بزرگ

كه دهد را حفظ نماييم در حاليمي بردار خود به دوربينخص فيلمهايي را كه شكه ما بايد حركت اين است در

هاي حركتسازي ويدئويي تثبيت. هاي ويدئو حذف نماييمرا از فريم ي دوربينهاهاي ناخواسته و لرزشحركت

بردار به دوربين داده هاي عمدي كه توسط خود فيلمكه حركتكند در حاليعمدي دوربين را حذف ميغير

باز هم همچنين ممكن است با اينكه دوربين در جايي به طور ثابت قرار داشته باشد . نمايدميشود را حفظ مي

هاي نصب شده در باد بر روي دوربينگيرد نظير اثر بناخواسته قرار  هايلرزش ها وسري تكانتحت يك دوربين

ويدئو ديداري ها موجب كاهش كيفيت همه اين اثرات و لرزش وجودبا اين . ها و مراكز نظارتي و مراقبتيپارك

 كي يرورا  اءياشجداسازي  ايو  صيتشخ اتيعمل ميخواهيم كه ديكن فرض نيهمچن .گرددگرفته شده مي

و به ناخواسته  يهاها و لرزشتكان يحاو ييدئويو ريتصو كي باكه  يدر صورت. ميانجام ده ييدئويو ريتصو

 نخواهد يرا در پ يخوب جيكار مطمئنا نتا جهينت ،ميباش مواجهموجب آن با تصويري با كيفيت ديداري نامطلوب 

به  ديبا ييدئويو يسازتيسروكار دارند تثب ييدئويو يهاشپرداز يسركي با كه ييكاربردها در نيبنابرا .داشت

 شيافزابر  آن علاوه دنبالكه به . در مرحله اول قرار داده شود يكار اصل يپردازش برا شيمرحله پ كيعنوان 

 ريسا ييكارا شيموجب افزا دئو،يو يها ميناخواسته از فر يهاحذف تكان ليبه دل ريتصو يبصر تيفيك

  .گردديم زين رديگيصورت م دئويو يكه بر رو يريپردازش تصو يهااتيعمل

   هدف       -1-2

     .پذيردافزاري صورت ميافزاري و نرمسازي تصاوير ويدئويي به دو صورت سختروي هم رفته تثبيت    

ساز هاي تثبيتالگوريتم(افزاري هاي سختبرخلاف روش) ساز رقميهاي تثبيتالگوريتم(افزاري هاي نرمروش

د و نافزاري نياز دارسري تجهيزات و ادوات سختسازي به يكتثبيتكه جهت انجام عمل ) مكانيكي يا نوري

گيرند، نياز به هيچگونه تجهيزات اضافي ندارند و علاوه بر تنها براي كاربردهاي بلادرنگ مورد استفاده قرار مي

فته در تجهيزات بكار ر. گيرندكاربردهاي بلادرنگ براي كاربردهاي غير بلادرنگ نيز مورد استفاده قرار مي

   سازي نيز افزايش حجم و وزن دوربين موجب افزايش هزينه انجام تثبيتافزاري علاوه بر هاي سختروش

تر هاي ديجيتال امروزي كه رويكردي مبتني بر سبك وزن بودن و كوچكگردند كه اين ويژگي براي دوربينمي

   .بودن را دارند مفيد نخواهد بود

 سه شامل دو بعدي ساز رقميتثبيت هايسازي تصاوير ويدئويي به كمك الگوريتمتثبيتفرآيند  يكلطور به     

 بخش توسط كه يسراسر حركت بردار .باشديم ريتصو حيتصح و حركت حيتصح حركت، نيتخم مرحله
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 بيترت به جزء دو نيا كه. باشد ياصل جزء دو شامل است ممكن شوديم زده نيتخم نيدورب حركت نيتخم

 و هاتكان مانند نيدورب به شده اعمال يعمدريغ حركات و نيدورب يانتقال حركات مانند نيدورب يعمد حركات

بايست رو به منظور ايجاد تصاوير تثبيت شده مياز اين. باشنديم نيدورب به شده وارد ناخواسته يهالرزش

مهمترين چالشي كه . حركات غير عمدي و ناخواسته وارد شده به دوربين از حركات عمدي دوربين جدا شود

  و در عين حال دنبال كردن حركت دوربين )نويز( حذف حركات ناخواسته دوربيندر اين رابطه وجود دارد 

اند يا عمل دنبال حذف نويز خوبي داشتههايي كه در اين رابطه پيشنهاد شده است يا تاكنون الگوريتم .باشدمي

   و ارائه با است شده يسع پژوهش نيا در منظور نيهم به. اندكردن حركت دوربين را به خوبي انجام داده

   و يمحاسبات يدگيچيپ زانيم حداقل با ييدئويو يسازتيتثب اتيعمل انجام جهت يتميالگور يسازادهيپ

هاي ناخواسته دوربين از ها و تكانحذف لرزش، ضمن سازي رقميتثبيت هايالگوريتمبه كمك  يزماندرنگ

تري تر، استفاده بهينهتصاويري مطلوب تصوير ويدئويي و در عين حال دنبال كردن حركت دوربين جهت ايجاد

هاي ارتباطي، بخصوص براي كاربردهايي چون ارتباطات از پهناي باند موجود جهت انتقال داده در كانال

  .ئويي و كاربردهاي مربوط به موبايل كه قدرت محاسباتي كمتري را دارند را نيز فراهم شودويد

   نامهانيپا رئوس       -1-3

مشكل  انيو ب يسازتي، هدف از انجام تثبمقدمهباشد كه فصل اول شامل فصل مي 5اين مطالعه شامل      

انواع  .است شده ارائه فصل نيا در زين مطالب رئوسهدف از انجام اين پژوهش و نيز  هانيا بر علاوه .باشديم

مراحل مختلف  سومدر فصل  .اندسازي ويدئويي نيز در فصل دوم معرفي و بررسي شدهتثبيتهاي مختلف روش

. است شدهمورد بررسي قرار گرفته  مرحلهبراي هر ارائه شده  يهاروشتثبيت سازي ويدئويي رقمي و همچنين 

 ها به نوعي استفاده شده استهايي كه در اين مطالعه از آنو الگوريتمها روشاي از پيش زمينه هاعلاوه بر اين

و  يشنهاديپ الگوريتم اتيجزئم چهاردر فصل در ادامه . را نيز اين فصل تحت پوشش خود قرار داده است

      در پايان در فصل پنجم. اندارائه و مورد مقايسه و ارزيابي قرار گرفته شده شده حاصل جينتا همچنين

   .گيري و پيشنهادات ارائه شده استنتيجه
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  فصل دوم
  

  ييدئويوتصاوير  يسازتيتثبهاي روش 
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  مقدمه       -2-1

ترين عمومي ترين وويدئويي به عنوان يكي از اساسي تصاوير سازيتثبيت با توجه به آنچه كه اشاره نموديم    

سازي تصاوير جهت تثبيت گوناگوني يهاروش از اين رو تاكنون شودمحسوب مي يهاي پردازش تصويرعمليات

جهت را روش  سه توانمي روي هم رفته. پيشنهاد شده استكاربردهاي مختلف  دراستفاده  به منظور ويدئويي

  :اند ازسه روش عبارتاين  .دادمورد بررسي قرار  ويدئوييتصاوير  سازيانجام عمل تثبيت

 سازي ويدئويي مكانيكيتثبيت •

 سازي ويدئويي نوريتثبيت •

  سازي ويدئويي رقميتثبيت  •

  .باشندزير ميهاي قسمتهر يك از خاص خود براي هاي روشها داراي هر كدام از اين روش

 خمين و شناسايي حركت دوربينت •

 هاي تخمين زده شده حركت دوربينحركتناخواسته از ي هاحذف تكان سازي حركت وتصحيح •

  تصحيح تصوير •

 .باشدمرحله تخمين حركت، تصحيح حركت و تصحيح تصوير مي سهسازي شامل فرآيند تثبيت روي هم رفته

 هايتخمين و شناسايي حركت ،حركت وظيفه مرحله تخمين .نموديمها اشاره كه در پاراگراف قبلي نيز به آن

هاي تخمين زده شده حركت دوربين ممكن است حركت .باشدتصوير ويدئويي مي براي دوربينناشي از حركت 

هاي ها و تكانسري لرزشبردار به دوربين داده است شامل يكهاي عمدي كه خود فيلمعلاوه بر حركت

 هاياز حركت گونه حركاتتصاوير تثبيت شده نياز به حذف اينايجاد  رو به منظوراز اين ،اي نيز باشدناخواسته

گونه حركات بر عهده مرحله سازي حذف اينهاي تثبيتباشد كه در الگوريتمتخمين زده شده دوربين مي

گردد و سرانجام بخش تصحيح تصوير، فرآيندي است كه ويدئو تثبيت شده توليد مي .باشدتصحيح حركت مي

عمدي تشخيص داده هاي غيرهايي كه توسط مرحله تصحيح سازي به عنوان حركتحركتبراي اين كار از 

  .كنداستفاده مي ،اندشده

   روش سهباشيم بسته به نوع كاربرد يكي از  داشته ييويدئوسازي نياز به تثبيت يدر صورتي كه براي كاربرد    

لازم مناسب جهت انجام مراحل روش  گرفتن با در نظر هاي مكانيكي، نوري، رقميسازي به كمك روشتثبيت
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انتخاب پارامترها و نوع روش به كار رفته در  ،زيرا بسته به نوع كاربرد .گيردمورد استفاده قرار مي ،سازيتثبيت

ه و نتيجه نهايي كار داشت الگوريتم مورد استفاده سازي ويدئويي مي تواند تاثير بسزايي در كاراييعمل تثبيت

  .باشد

  سازي ويدئويي مكانيكيتثبيت       -2-2

سازي ويدئويي است كه در آن كليه مراحل تخمين و تصحيح سازي ويدئويي مكانيكي نوعي از تثبيتتثبيت    

سري سنسور در اين روش حركت دوربين به كمك يك. پذيردتصوير به كمك ادوات مكانيكي صورت مي

تواند هاي حركت دوربين ميسنسورها بسته به نوع كاربرد و جهتحركتي تخمين زده مي شود كه تعداد اين 

به عنوان نمونه در صورتي كه دوربين تنها در يك جهت قابل حركت باشد براي شناسايي ميزان . متفاوت باشد

تخمين حركت  سازي مكانيكيدر تثبيت. باشدجايي دوربين تنها يك سنسور مورد نياز ميحركت و جابه

از ميان سنسورهاي حركتي كه . پذيردگيري شتاب و سرعت حركت دوربين صورت مييله اندازهدوربين به وس

       توان بهروند ميبه كار ميگيري شتاب و سرعت حركت دوربين سازي مكانيكي براي اندازهدر تثبيت

ه به ترتيب براي يروها نوعي سنسور حركتي هستند كاها و ژسنجشتاب. يروها اشاره نموداها و ژسنجشتاب

مورد   ,Yaw )( Pitch, Rollهاي اي در جهتو سرعت زاويه (x, y, z) هايگيري شتاب خطي در جهتاندازه

  .دهديرو را نشان مياسنج و ژيك نمونه شتاب ،1-2 شكل .]5[گيرندمياستفاده قرار 

از . باشدبه يك موقعيت مرجع ميداشتن موقعيت دوربين نسبت سازي مكانيكي هدف ثابت نگهدر تثبيت    

هايي كه توسط سنسورهاي حركتي به عنوان حركت دوربين تخمين زده    رو در اين روش تمام حركتاين

  آنجائي كه  در  از  ].5[شوندميعمدي  وارد شده  به  دوربين  درنظر گرفته  هاي  غيراند  به  عنوان حركتشده

  

  .]5[سنجشتاب) ب(يرو، اژ) الف(يك نمونه  .1-2شكل 
 )ب(                                                      )       الف(                      


