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  چكيده
توجه زيادي را به عنوان  mean shift شده با بكارگيري الگوريتم رديابي بر مبناي هسته اصلي بهينه

يك  اًاساس mean shiftالگوريتم . هاي ويدئويي كسب كرده استدر رشته يك تكنيك موثر رديابي

در . صعود گراديان  است، كه براي پيدا كردن بابهاي  محلي طراحي شده است سازيروش بهينه

ها، ما نياز به جستجوي باب كلي يك تابع هدف داريم، مانند وقتيكه جابجايي هدف بسياري از رديابي

هاي هدف درون ناحيه مقدار بزرگ باشد بطوريكه هيچ يك از بخش توالي نسبتاًهاي مدر بين فريم

در اين شرايط، بابهاي محلي و كلي بر هم منطبق نخواهند شد و رديابي . دهي اوليه شده قرار نگيرد

 (PSO)سازي توده ذرات بهينهدر اين مقاله،ما يك الگوريتم . با شكست مواجه خواهد شد احتمالاً

 PSOالگوريتم . دهيمشود پيشنهاد ميانطباقي و ترتيبي را كه به سمت باب كلي تابع هدف همگرا مي

باشد كه از تركيب اطلاعات ترتيبي موجود در سازي اتفاقي ميانطباقي و ترتيبي يك تكنيك بهينه

بدست   PSOتغييرات انطباقي پارامترهاي و همچنين  ، PSOالگوريتم سنتي   پروسه رديابي درون

كه به  Bhattacharyyaدر شيوه رديابي ما، اين الگوريتم براي جستجوي باب كلي ضريب . آيدمي

باشد، هاي چگالي هسته اصلي از قالب هدف و كانديداي هدف ميعنوان يك تابع تشابه بين تخمين

مدل ابتدايي و همچنين ما يك استراتژي بروز رساني جديد كه بميزان تشابه بين  .نماييماستفاده مي

نتايج تجربي نشان  .دهيمكند را پيشنهاد ميظاهر جاري هدف براي بروزرساني مدل هدف توجه مي

روش رديابي  ،mean shiftبر مبناي الگوريتم استاندارد  أدهد كه در مقايسه با رديابي اشيمي

غييرات مقياس هدف آميز رديابي و تهاي متحرك سريع را بطور موفقيتپيشنهادي ما مي تواند هدف

  .را مديريت نمايدهاي كلي و جزئي و انسداد

  كلمات كليدي

   .سازي توده ذراتبهينهانطباقي و ترتيبي،  سازي توده ذراتبهينهرديابي بر مبناي هسته اصلي،   
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 تاريخچه و تعاريف كلي - ١-١

هاي خدادادي است كه اين امكان را براي انسان و اكثر موجودات قابليت بينايي ماشين يكي از نعمت

به . نمايد تا بتوانند محيط پيرامون خود را بررسي نموده و با آن ارتباط داشته باشندزنده فراهم مي

گانه از اهميت خاصي برخوردار بوده و حجم توان گفت كه اين قابليت در بين حواس پنججرات مي

. آيدكند توسط اين حس بدست ميآوري ميزيادي از اطلاعاتي كه انسان از محيط اطراف خود جمع 

به همين دليل براي مدت طولاني طريقه كاركرد سيستم بينايي مد نظر دانشمندان بوده و تحقيقات 

  . انجام گرفته استن زيادي در مورد آ

هاي مختلف و به وجود آمدن سيستمهاي متنوع دست ساز بشر اين فت علوم در زمينهبا پيشر

ها بوجود مساله همواره مد نظر مهندسين قرار داشته كه به صورتي قابليت بينايي را در اين سيستم

. اين امر موضوعيت پيدا نكرد 1970البته بخاطر ضعف در قدرت پردازش اطلاعات تا اواخر دهه  .آورند

هاي هوشمند و نيز افزايش سرعت پردازش اطلاعات در اواخر دوره مذكور ا با بوجود آمدن سيستمام

-باعث گرديد تا اين مساله صورتي جدي به خود بگيرد، زيرا در هوش مصنوعي اغلب موضوع برنامه

مورد نياز گردد و اطلاعات ها مطرح ميهاي هوشمند مانند ربات ريزي يا بررسي خودكار براي سيستم

يابي به اطلاعات سطح بالا، در اختيار تواند توسط يك حسگر تصويري براي دستكار ميبراي اين

  .سيستم قرار گيرد

بينايي ماشين بازه وسيعي از اطلاعات  آوري شده توسط سيستماز آنجاييكه اطلاعات بصري جمع

. ها را شامل گرددوده وسيعي از زمينهتواند محدها نيز ميشود، كاربرد اين گونه سيستمرا شامل مي

در زمينه أ هاي اخير مورد توجه قرار گرفته است، كاربرد رديابي اشيهاي مطرح كه ساليكي از كابرد

   .باشدميبينايي ماشين 

هاي اخير در دهه. ي از تصاويردر دنباله )أاشي(أ عبارت است از يافتن موقعيت شئ رديابي اشي

اند كه از آنها نيز هاي زيادي پيشنهاد شدهين زمينه انجام گرفته و الگوريتمتحقيقات زيادي در ا

  .باشندهاي قدرتمندي ميالگوريتم
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توان به هاي رديابي متصور شد، كه از جمله آنها ميتوان براي سيستمهاي زيادي را ميكاربرد

  : موارد زير اشاره كرد

 سعي ) اعم از زميني، هوايي، و دريايي( ها اين گونه سيستم :هاي هدايت خودكارسيستم

 .كنند تا بدون دخالت انسان خود را به هدف مورد نظر برسانندمي

 توانند با هاي امنيتي كه در نقاط حساس ميمانند سيستم :هاي نظارت و مراقبتيسيستم

 .رديابي افراد و تشخيص هويت آنها افراد مجاز و غير مجاز را تشخيص دهند

 هاي گيري و دنبال كردن اهداف يا براي فعال سازي سيستمبراي ره :نظاميهاي سيستم

 .پدافندي

 جود در محيط يا پيدا اي تعامل با محيط اطراف و جلوگيري از برخورد با موانع مورب :هاربات

 .كردن هدفي خاص و تعقيب آن

 حركت  براي ردگيري تغييرات آب و هوايي نظير روند :بيني آب و هوا هاي پيشسيستم

 .شودهاي موسمي بكاربرده ميها يا طوفانابر

 هاي هايي كه براي فرمان دادن به رايانه يا سيستمنظير سيستم :هاي رابط كاربريسيستم

را بررسي كرده و متناسب با حركت تشخيص داده ... متصل به آن وضعيت چشم، دست، و

گرمي واقعيت مجازي كه سعي هاي سركنند، و يا در سيستمشده فرمان خاصي را اجرا مي

هاي متصل به شخص با دنبال كردن حركت بدن و موقعيت كنند بدون استفاده از حسگرمي

 .دهدهاي مجازي را به فرد مياعضا و منطبق نمودن آن بر دنياي مجازي قابليت انجام كار

يك مشكل قابل  ، رديابي اشيأ هنوز به عنوانرغم اين تنوع در موارد كاربرديبا اين حال، علي

هاي موجود براي رديابي مستعد حساس بودن در شرايط بدين دليل كه روش باشد،بحث مطرح مي

  :توانيم ليستي از آنها را بر بشماريمما مي. مصنوعات مختلف هستندغير ايستا و 
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 شوددوربين ايجاد مي نسبت بهي حركت شئ كه بوسيلهو حالت شئ 1تغييرات مقياس .

 .حركات ممكن است ناگهاني باشدبعلاوه اين 

 هاي خارجي اعمال ها يا نيروبرخي از تصادمي كه بوسيلههاي شئ غير صلب دگرديسي

 .شودشده بر هدف ايجاد مي

 كه معمولا ،2تغييرات آهسته شدت روشنايي�شئ نسبت به منبع  حركت نرم يبوسيله 

تغييرات روشنايي روز يك براي مثال (شود نور و يا بالعكس با حركت نرم منبع نور، ايجاد مي

 ).كندتوليد مي آهسته شدت روشنايي

 كه يكي از مهمترين مشكلات شاخص براي رسيدگي  تغييرات ناگهاني شدت روشنايي

 .شودهاي ناگهاني منبع نور ايجاد ميي سوئيچينگ نور يا انسدادباشند، و بوسيلهمي

 شدت روشنايي پيچيده را مانند بازتابش داخلي كه ممكن است اثرات ، خواص ظاهر پيچيده

 .كندايجاد 

 ، مخصوصاهاسايه�يا و شود شود كه هدف بر خودش تابيده توليد ميوقتي هاي تابيده سايه 

 .بتابدرا بر هدف  ييهاسايه ،نزديك مختلف أاينكه اشي

  كه داراي  هاييزمينههاي بهم ريخته يا پسزمينهشئ رديابي شده كه بسبب پساستتار

 .شودباشند، ايجاد ميظاهري مشابه با هدف مي

  

  

 

                                                            
1 Scale 
2 Illumination 
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  هاي شدت روشنايياختلال

   
  حركات غير منتظره هدف

   
  در هم ريختگي و انسداد پس زمينه

. هايي كه نياز دارند در يك برنامه كاربردي رديابي اشاره شوندهاي روشني از اختلالمثال: )1-1( شكل

. شودها ايجاد ميهاي شدت روشنايي، كه بخاطر حركات منبع نور و تابش سايهاختلال: رديف اول

-انسداد هدف و استتار بسبب بهم ريختهگي پس: رديف سوم. حركات غير منتظره هدف: رديف دوم

  .زمينه

  
باشد كه در طراحي هر سيستم اهميت مي يابي هدف در پروسه رديابي يك موضوع باموقعيت

كنون هاي رديابي كه تاالگوريتم بسياري ازدر . شوداحساس ميز به بحث در مورد آن رديابي بصري نيا

پيدا  سازي تابع هدف برايبهينه جهت گراديان 4يا نزول 3سازي صعودبهينه از روشاست ارئه شده

- هاي موفقي كه اين الگوريتماما علي رغم كاربرد. كردن موقعيت منطبق بر هدف استفاده شده است

                                                            
3 Gradient ascent 
4 Gradient descent 
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هاي اساسي سازي فوق الذكر داراي محدوديتهاي بهينهاند، بدليل استفاده از روشهاي رديابي داشته

تابع هدف، و يا شكست خوردن در رديابي اشيا متحرك سريع، هاي محلي 5از قبيل گير افتادن در باب

  .شوندمي

كه بر مبناي يك سازي كلي بهينه جديد سعي داريم با ارائه يك روش در اين رساله حال ما

ها بر محدوديت 6رديابي بر مبناي هسته اصلي روش باباشد و تركيب آن سازي اتفاقي ميتكنيك بهينه

همچنين، . اند، غلبه نماييمهاي پيشنهادي پيشين با آن دست به گريبان بودههايي كه روشو كاستي

كلي هستند دچار مشكل نشويم، هاي جزئي و يا ما براي اينكه در تعقيب اهدافي كه دچار انسداد

ايم، و علاوه بر اين الگوريتمي را پيشنهاد دادهسازي فضاي ويژگي هدف را براي بروز جديدي استراتژي

جهت انتخاب انطباقي ابعاد هدف در مواردي كه اين ابعاد در طي رشته ويدئويي دست خوش تغيير 

  .ايمشوند، پيشنهاد دادهمي

 
 هاي اصليبخش - ٢-١

  :شودنامه به شرح زير خلاصه مياصلي پايانهاي بخش

بندي كرده و هاي مختلف دستهآنها را درون كلاس سپس هاي رديابي را بررسي وما روش .1

شئ و  كه از  ايهاي رديابي بر مبناي ارائهروش. نماييمهاي جديد را مشخص ميگرايش

توصيف هاي برجسته هر دسته را جزئيات روش ما و شونددهند دسته بندي ميآن ميحركت 

  .نماييمكرده و موافقين و مخالفينشان را بررسي مي

هايي و الگوريتم آن را بهمراه مزايا و معايب جزئيات روش سنتي رديابي بر مبناي هسته اصلي .2

 .نماييماند را به صورت خاص بررسي ميكه تاكنون براي بهبود اين روش پيشنهاد شده

بعلت كارايي بالايي كه  ،استوار بر چهارچوب رديابي بر مبناي هسته اصليما روش رديابي را  .3

سازي در اين روش سعي گرديده كه با استفاده از يك بهينه. دهيمارئه مي اين روش دارد،

                                                            
5 Mode 
6 Kernel 
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7سازي توده ذراتبهينهكلي كه بر مبناي الگوريتم 
شناخته شده  PSOكه با نام اختصاري   

- كه رديابي مي يو همچنين ارائه روشي براي بروز كردن قالب ارائه شده براي هدف ،باشدمي

كه بر مبناي هسته اصلي بودند  يهاي رديابي پيشينها و معايبي كه در روششود، بر كاستي

سازي توده بهينهالگوريتم توجه نماييد كه در اين پايان نامه از اين به بعد بجاي  .غلبه نماييم

 .بريماست را بكار مي PSOهر جا نياز باشد، نام اختصاري آن كه  ذرات

  
  كليت رساله - ٣-١

  :شوددهي ميهاي زير سازماننامه برطبق فصلپايان

  هاي مورد استفاده در رديابي مورد بررسي اجمالي روشاصول رديابي اشيا را بهمراه  2فصل

كنند اصولي كه از آن پيروي ميهاي رديابي بر مبناي بندي را براي روشدستهقرار داده و 

 .دهدارائه مي

  بهمراه مزايا و معايبي كه اين جزئيات روش سنتي رديابي بر مبناي هسته اصلي را  3فصل

اند هايي را كه سعي در بهبود و رفع نواقص اين روش داشتهارائه داده و الگوريتمروش دارد، 

هاي تجربي بر روي آوردن مثال بادر اين فصل سعي گرديده است كه . نمايدرا بررسي مي

 .هايش بخوبي بنمايش در بيايندكاستي ،براي اين روش رديابي هاي ويدئويي مختلفرشته

 دهد، كه روش رديابي را استوار بر چهارچوب رديابي بر مبناي هسته اصلي ارائه مي 4 فصل

آمد و همچنين استفاده از سازي كلي كاريك الگوريتم بهينهدر اين روش پيشنهادي، با بكار 

هاي رديابي مطرح يك روش بروزرساني مدل هدف، سعي در رفع نواقص موجود در روش

 .بدون افزايش پيچيدگي محاسبات و بطبع آن افزايش زمان محاسبه دارد 3شده در فصل 

  هاي ويدئويي مختلف تهنتايج بدست آمده از اعمال روش پيشنهادي بر روي رش 5فصل

 روش به هاي اين روش را نسبتدهد و پايداري و مزيتتحت شرايط گوناگون را ارائه مي

 .نمايدداده و بر روي آنها بحث مينشان  رديابي هسته اصلي سنتي
                                                            
7 Particle swarm optimization 
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  هاي تحقيقات آتي در آن بحث اي از رساله را ارائه كرده و همچنين مسيرخلاصه 6فصل

   .خواهد شد
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 2فصل 

  رديابي اشيأ 
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هاي رديابي اشيا در يك پروسه پايين به بالا با ارائه تكنيكسعي شده است كه اصول در اين فصل، 

بندي را براي همچنين ما در اين فصل يك طبقه. مختلف تاكنون بكار رفته مورد بررسي قرار بگيرد

دهند، لحاظ هايي كه مورد استفاده قرار ميتكنينكهاي رديابي بر اساس ماهيتي كه دارند و روش

و به آنها استناد شده است را بطور خلاصه  نماييم، و در هر دسته آثاري كه مورد توجه قرار گرفتهمي

  .  نماييمبررسي مي

  
 مقدمه -1- 2

قدرتمند، هاي توسعه رايانه. گرددرديابي اشيا يكي از كارهاي مهم در حوزه بينايي ماشين محسوب مي

هاي خودكار هاي با كيفيت و ارزان قيمت، و نياز روز افزون براي تحليلدر دسترس بودن دوربين

  .هاي رديابي اشيا معطوف ساخته استويدئويي توجه زيادي را به الگوريتم

  :سه گام اساسي وجود دارد جهت رديابي هدف موجود در آن در تحليل يك تصوير ويدئويي

 ورد نظرتشخيص شئ متحرك م 

 رديابي شئ از فريمي به فريم ديگر 

 تحليل مسير شئ جهت درك رفتار آن 

  :توان در موارد زير خلاصه نمودهاي رديابي شئ را مياز همين جهت كاربرد

 تشخيص انسان بر مبناي حركت، تشخيص خودكار اشيا، و : تشخيص بر مبناي حركت. ... 

 تشخيص حركات مشكوك يا وقوع  تحت نظر گرفتن يك موقعيت جهت: نظارت خودكار

 .حوادث غير مترقبه

 ايهاي چند رسانهها در بانكيابي خودكار ويدئونويسي و بازحاشيه: گذاري ويدئوييشاخص. 

 تشخيص اشارات و حركات، رديابي نگاه چشم براي ورود اطلاعات به : تعامل انسان و رايانه

 ... .كامپيوتر، و 

 هات ترافيكي جهت كنترل روند حركت ماشينبررسي وضعي: نظارت بر ترافيك. 
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 تعيين مسير و جلوگيري از برخورد وسيله با موانع موجود در مسير با : ناوبري وسايل نقليه

 .استفاده از تصاوير ويدئويي دريافتي

تواند به صورت مساله تخمين خط سير يك شئ در حال حركت ترين حالت، رديابي ميدر ساده

هاي ثابتي را به اشيا رديابي شده در به عبارت ديگر، ردياب برچسب. ف شوددر صفحه تصوير تعري

تواند بسته به حوزه رديابي علاوه بر اين ردياب مي. دهدمختلف ويدئويي اختصاص ميهاي فريم

  .گيري، مساحت، يا شكل را نيز در اختيار قرار دهداطلاعات وابسته به شئ مانند جهت

  :گرددتواند رديابي شئ را پيچيده نمايد كه بصورت زير خلاصه ميمشكلاتي وجود دارد كه مي

 ،از دست دادن اطلاعات به جهت تصوير كردن جهان سه بعدي در تصوير دو بعدي 

 ،وجود نويز در تصاوير 

 ،حركات پيچيده شئ 

 ئصلب نبودن يا چند بخشي بودن ش، 

 ،انسداد موضعي يا كامل شئ 

 ،شكل پيچيده شئ 

  موقعيت، وتغيير شدت نور در 

 احتياج به پردازش آني. 

براي مثال . تر نمودهايي بر حركت يا شكل اشيا سادهتوان با قرار دادن محدوديترديابي را مي

قيود . شود كه شئ داراي حركات نرم بوده و تغييرات ناگهاني نداردها فرض ميتقريباً در تمام الگوريتم

. توان در نظر گرفتبر مبناي يك اطلاعات قياسي مي بيشتري را از قبيل سرعت ثابت يا شتاب ثابت

-تواند براي سادههمچنين داشتن اطلاعات اوليه در مورد تعداد و ابعاد اشيا يا شكل و ظاهر آنها مي

   .سازي فرآيند بكار رود

هاي اساسي آنها معمولاً در تفاوت. استهاي زيادي براي رديابي اشيا تاكنون پيشنهاد شدهروش

  :شودگويي آنها به سوالات زير خلاصه ميي پاسخطريقه
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 چه نمايشي از شئ براي رديابي مناسب است؟ .1

 كداميك از خواص تصوير بايد مورد استفاده قرار گيرد؟ .2

 حركت، ظاهر، و شكل شئ چگونه بايد مدل شود؟ .3

. شوداي دارد كه رديابي در آن انجام ميتگي به محيطي و زمينهسگويي به اين سوالات بپاسخ

- گويي به اين سوالات در محيطاند، سعي در پاسخاي كه تاكنون پيشنهاد شدهمتنوع ابيهاي رديروش

  .اندهاي مختلفي را داشته

  
 نمايش شئ - 2- 2

براي مثال قايق روي سطح آب، ماهي . تواند بعنوان هر چيزي تعريف شوددر سناريو رديابي شئ مي

هاي در حال حركت در آسمان، مردم در حال تردد در درون تنگ، وسايل نقليه در جاده، هواپيما

اي از اشيايي باشند كه براي رديابي مورد توانند نمونههاي موجود در سطح آب ميخيابان، ويا حباب

در اين بخش ما در ابتدا . و ظاهرشان ارائه گردند قالبي توانند بوسيلهاشيا مي. گيرنداستفاده قرار مي

شود را توصيف كرده و سپس در مورد ها بكارگرفته ميشئ كه معمولاً در رديابي قالبهايي از نمايش

  .نماييمهاي ظاهر شئ صحبت مينمايش

 1- 2 شكل ( باشدي يك نقطه كه مركز ثقل ميشئ بوسيله. نقاط)a(( [1]  و يا بوسيله

مناسب در كل نمايش نقطه  .b(( [2](1-2 شكل ( شوداي از نقاط نمايش داده ميمجموعه

را  1-5-2بخش ( .اندي كوچكي را در تصوير اشغال كردهبراي رديابي اشيايي است كه ناحيه

 )ببينيد

 1-2 شكل ( ي يك مستطيل، بيضيشئ بوسيله قالب. هاي هندسي ابتداييقالب)c(،)d(( [3] 

هاي رابطه، 8ي انتقالهايي معمولاً بوسيلهبراي چنين ارائهحركت شئ . شودارائه مي... و غيره 

اگرچه . )را ببينيد 2-5-2جزئيات بخش براي (شود مدل مي 10، يا تبديلات انعكاسي9تناسب

                                                            
8 Translation 
9 Affine 
10 Projective transformation 
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هايي از اشيا صلب ساده مناسب هستند، با اين وجود هاي هندسي ابتدايي بيشتر براي ارائهقالب

 .روندبراي رديابي اشيا غير صلب نيز بكار مي

 1-2 شكل ( كندمحدوده شئ را تعريف مي نمايش كانتور .11سايه و كانتور شئ)g(،)h(( .

هاي سايه و كانتور شي ارائه. ))i(1- 2 شكل ( شودناحيه درون كانتور سايه شئ خوانده مي

 .[4]باشند هاي غير صلب و پيچيده مناسب ميقالببراي 

  

  
قطعه ) d(قطعه مستطيلي،  ) c(نقاط متعدد، ) b(مركز ثقل، ) a(. هاي شئنمايش: )1-2(شكل 

نقاط كنترل بر كانتور ) h(كانتور شئ كامل،  ) g(اسكلت شئ،  ) f(قطعه چند قسمتي،  ) e(بيضوي،  

  سايه شئ ) i(شئ، و  

 

 اند كه هاي مختلفي تشكيل شدهاز قسمت بخشيچنداشيا  .12بخشيچندهاي شكل مدل

است كه  بخشيچندبراي مثال بدن انسان يك شكل . گردندتوسط اتصالاتي به هم متصل مي

 شكل ( گردندها، و بدن تشكيل شده كه توسط مفاصلي به هم متصل مياز سر، پاها، دست

2 -1)e((. 

                                                            
11 Object silhouette and contour  
12 Articulated shape models 
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 تواند بوسيله بكاربري تبديل محور مياني به سايه شئ بندي شئ مي اسكلت .مدل اسكلتي

براي تشخيص دادن اشيا  قالباين مدل معمولاً بعنوان يك نمايش  .[5]استخراج شود 

تواند براي مدل كردن اشيا صلب و چندبخشي نمايش اسكلتي مي .[6] شودميبكاربرده 

 .))f(1-2 شكل ( بكاربرده شود

هاي توجه داشته باشيد كه ارائه. هاي ظاهري شئ وجود داردنمايش ويژگيچندين روش براي 

ظاهر شئ  هاي نمايشبرخي از روش. [7]هاي ظاهر براي رديابي ادغام شوند تواند با ارائهمي قالب

   .بشرح زير هستند

 تواند پارامتري باشد، هاي چگالي احتمال ظاهرشئ هم ميتخمينگر. چگالي احتمال ظاهر شئ

هاي پنجره، و يا غير پارامتري باشد، مانند [9] 13و تركيبي از تابع گوسي [8]مانند تابع گوسي 

رنگ و (هاي ظاهري شئ هاي احتمال ويژگيچگالي. باشد [3]ها و هيستوگرام [10] 14پارزن

مانند ناحيه (هاي قالب شئ هاي تصوير مشخص شده بوسيله مدلتواند از ناحيهمي) 15بافت

 .محاسبه شود) دروني يك بيضي يا كانتور

 يكي از . [11] شوندها ساخته ميهاي هندسي ساده يا سايهها با استفاده از قالبالگو. هاالگو

با اين . داردرا در خود نگاه مي ئمزاياي الگو اين است كه هر دو اطلاعات فضايي و ظاهري ش

و از  نمايندشود را رمز نگاري ميها تنها ظاهر شئ كه از يك تك منظر توليد ميوجود الگو

همين جهت تنها براي رديابي اشيايي كه حالت و ژست آنها تغييرات قابل توجهي در طي 

 .باشدپروسه رديابي ندارد مناسب مي

 ها از طريق مدل كردن همزمان قالب و ظاهر شئ توليد مياين مدل .16مدل ظاهري فعال-

هايي بر مشابه ارائه. گرددمعمولاً قالب شئ توسط يك مجموعه نشانه مشخص مي .[12]شود 

لاف آن در درون شئ توانند بر روي مرز شئ قرار گيرند يا بر خها ميمبناي كانتور، اين نشانه

                                                            
13 Mixture of gaussian 
14 Parzen window 
15 Texture 
16 Active appearance model 


