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 مقدمه -1-1

در  هاي علمی نقش مهمی راهاي جدید حاصل از پیشرفتآوريامروزه به کارگیري فن     

 کند. با ورود هر چه بیشتر ابزار آلاتی که بر پایه این تغییر سبک زندگی بشر بازي می

هاي بیشتر بالا رفته است. یش به سمت بكارگیري آنها در عرصهاند ، گراها ساخته شدهتكنولوژي

توان براي آن هاي تكنولوژي است که کاربردهاي فراوانی را میزمینه این یكی از 1ماشینبینایی 

است. در دو دهه اخیر همزمان با  2هاي بینایی ماشین ردیابی تصویري. یكی از شاخهذکر کرد

پردازش تصویر رشد و توسعه  رشد روزافزون قدرت پردازش کامپیوترها، اصول و روش ها در زمینه

هاي متعددي نیز اند. در این میان روشکردهها ي بر این روش[ نویسندگان مرور1. در ]اندیافته

 در زمینه ردیابی تصویري ارائه شده است. 

بیشتر این تحقیقات بر پایه در طول زمان است.  آنهافرایند مكان یابی  هدافدر واقع ردیابی ا

اطلاعات مربوط به عمق از بین  ط یک دوربین است و از آنجا که در این حالتردیابی اهداف توس

 توانود. البته اطلاعات سه بعدي را میردیابی به صورت دو بعدي  انجام شبایست میرود، می

[ از 2استخراج کرد. مارگاریت و تران]نیز توسط یک دوربین با تصویر برداري از زوایاي مختلف 

در فضاي سه بعدي کمک گرفتند. روش دیگري که  3كارسازي اهدافهمین روش براي آش

 ها را دو یا چند دوربین است. این سیستماستفاده از  ،اطلاعات سه بعدي را حفظ می کند

 به جاي استفاده از یک دوربین از دو یا حتی هادر این سیستمنامند. می 4هاي استریوسیستم

یک  شامل هاينسبت به سیستم ها. از مزایاي این سیستمشودتعداد بیشتري دوربین استفاده می

یر را تحت تاث تغییر شدید میزان نور که ظاهر هدفدوربین این است که عملكرد بهتري در زمان 

بر د نکنایجاد می هاهاي دیگري که این سیستمچنین از مهمترین تفاوتدارند. هم ،قرار می دهد

است که همان پنهان شدن هدف توسط  یک دوربین طرف کردن چالش جدي سیستم هاي شامل

                                                 
Machine Vision 1 

Visual Tracking 2 

Target Detection 3 

Stereo 4 
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ها که . از نوع خاصی از این سیستمگویند 5رفتگی در همیک جسم یا هدف دیگر است که به آن 

 د. شوهدف مورد نظر استفاده میبراي بدست آوردن فاصله  استداراي دو دوربین با فاصله کم 

 

 کاربردهای ردیابی تصویری سه بعدی -1-2

در هاي مختلفی به کار گرفته شده است. یري در فضاي سه بعدي در زمینهتصوردیابی      

 پردازیم.ه تشریح بعضی از این کاربردها میاین قسمت ب

 6نظارت بر ترافیک و مدیریت شهری

به  و منجر باشدافیک میها امري سودمند در مدیریت ترنظارت تصویري بر ترافیک بزرگراه

 راهم فنیز یابی تصویري قابلیت نظارت هوشمند بر ترافیک را شود. ردکاهش آمار تصادفات می

سازد و در تشخیص تخلفاتی نظیر رانندگی با سرعت غیر مجاز و یا انجام حرکت هاي خطرناک می

و  تنین قادر به پیش بینی بعضی از تصادفاکند. همچاگ رفتن، به خوبی عمل مینظیر زیگ ز

 [.3،4،5تردد وکم تردد است]هاي پر مدیریت ترافیک با تشخیص مسیر

 7تحلیل رفتار انسان

در  ماز ردیابی سه بعدي براي ردیابی کل بدن انسان و یا قسمتی از آن نظیر سر و یا چش

شود. به عنوان مثال از ردیابی چشم براي درک این موضوع که کاربردهاي مختلف استفاده می

توان استفاده کرد. ت و مراکز خرید می، در تجارکندبخش از صحنه نظر اشخاص را جلب میکدام 

وژیک را لردیابی انسان به منظور تشخیص و تحلیل نوع راه رفتن افراد به عنوان یک خصیصه بیو

 .[7,6]اي دیگر در بخش شناخت نوع اهداف نام بردتوان به عنوان نمونهمی

                                                 
Occlusion 5 

Traffic Monitoring and Management 6 

Human Behavior Analysis 7 
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 8راهبری روبات

 بعدي است. ردیابی تصویريیري سه هاي کاربرد ردیابی تصوها از مهترین زمینهي روباتراهبر

تواند وبات میکند و بدین ترتیب ربه تشخیص موانع موجود در مسیر میبات را قادر ورسه بعدي، 

مسیر درستی را براي رسیدن به هدف و یا ادامه مسیر انتخاب کند. بدین ترتیب استفاده از روبات 

 [.8،9شود]ن میبراي انسان خطرناک است، ممك حضور در آنجادر جایی که 

 و صنعت بازی های رایانه ای 9واقعیت مجازی

اي و برقراري ارتباط بین انسان و رایانه بكار هاي رایانها ردیابی سر و دست در زمینه بازياخیر

 سر و دست،رفته است. در این کاربردها با ردیابی یک شی و یا قسمتی از بدن انسان مانند 

 [.13]اعمال نمود هاییبه رایانه فرمان توانمی

 نظارت و امنیت

هاي مترو استفاده ت و ایستگاهاز ردیابی سه بعدي در نظارت بر اماکن عمومی مانند ادارا

این  تواند شامل تشخیص حرکات مشكوک و تجمعات در اماکن ممنوع باشد.شود. نظارت میمی

 [.11،12کاربردهاي ردیابی سه بعدي است ]ترین کاربرد از معمول

 

 های اصلی در یک سیستم ردیابیبخش -1-3

 ردیابی تصویري اهداف شامل دو مرحله اصلی است.     

 آشكارسازي هدف .1

 ردیابی هدف .2

                                                 
Robot Navigation 8 

Virtual Reality 9 
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حله مرحله اول این است که بتوان هدف را شناخت و محل آن را در فریم اول پیدا کرد و در مر

ا پید اي محل هدف، کاندیدایی را بربه این صورت که در هر فریم .شوددوم این هدف ردیابی می

. پیش بینی محل هدف مشخص گرددمحل دقیق هدف در آن فریم  ،تا بوسیله آشكارسازي ردهک

اي هکند. روشرحله ردیابی را کامل میم ،بر اساس این پیش بینیآشكارسازي در فریم بعد و 

 شود.ه آنها پرداخته میزیادي براي هر دو مرحله پیشنهاد شده است که در فصل بعد ب

توان ، میانسان است و با تغییرات کوچكی در الگوریتم ارائه شده ،این پایان نامه نوع هدف در

هاي ز این رو در ادامه به بررسی چالشد. انموآن را براي ردیابی انواع دیگر اهداف نیز استفاده 

 پردازیم.این چالش ها میپیش روي ردیابی انسان و روش هاي مقابله با 

 

 ی آشکارسازی و ردیابی اهدافهای پیش روچالش -1-4

شوند عمولا در شرایط زیر دچار مشكل میهاي موجود آشكارسازي و ردیابی اهداف مروش     

 ها شد.اي به بعضی از این چالشآید. در قسمت مقدمه اشارهیین میو کارایی آنها پا

آن در چند هم رفتگی است. در این حالت  هدف یا قسمتی از  ها دریكی از مهمترین چالش

هم رفتگی می تواند به دلیل وجود یک جسم در پس زمینه شود. این در فریم از دید خارج می

گیرد و یا ممكن است که در سیستم میجسم بین دوربین و هدف قرار  حالت یک ایندر باشد و 

اهداف چندگانه این مشكل بین دو هدف بوجود آید. اگر این شرایط منجر به گم کردن هدف 

هاي شود. یكی از ایرادات روشبه بروز خطا در ردیابی آن هدف میدر یک فریم شود منجر  حتی

[ این است که با ارتقا آنها از ردیابی یک 14]Mean Shift[ و 13]13مبتنی بر پارتیكل فیلتر

دهند و در قسمت یهدف به چند هدف کارایی پایینی را در شرایط در هم رفتگی از خود نشان م

                                                 
Particle Filter 13 



6 

 

[ مشكل ادغام اهداف با ارائه یک قاعده 15دچار مشكل می شوند. در] 11ادغام کردن جداسازي و

 در پارتیكل فیلتر حل شده است.  13براي معادله مشاهده 12حذف احتمالات

تغییر میزان نور محیط است.  ،چالش دیگري که در آشكارسازي و ردیابی اهداف وجود دارد

شود. در این شرایط ممكن است مرحله اجسام میر رنگ تغییر میزان نور محیط باعث تغییر د

آشكارسازي دچار مشكل شود و نهایتا بازدهی سیستم را پایین آورد. براي این منظور محققان 

اند ولی تعداد کمی از را بكار برده YUVو  RGB ،HSV ،YIQهایی از قبیل 14فضاي رنگ

هاي مقاوم در هم از خصیصه [13و ] [16اند. در]موفق به کسب نتایج رضایت بخش شدهآنها 

 برابر تغییر میزان نور استفاده شده است.

ه شود. این مشكل نیز هاي ردیابی نباید سایه اهداف به عنوان یک هدف شناختدر سیستم

هایی است که می تواند بازدهی سیستم ردیابی را کاهش دهد. اگر تمهیدات لازم یكی از چالش

رک بودن سایه هدف، سیستم آن را به عنوان یک هدف مجزا اندیشیده نشده باشد به دلیل متح

[ یک مدل رنگ جدید 17کند. در]ن را نیز جز ناحیه هدف قلمداد میمی شناسد و یا اینكه آ

نجر به که م دهدرا تشخیص می 15ارائه شده است که تفاوت بین درخشدگی و رنگی بودن

ها و بكارگیري ایه بر رنگ پیكسلتاثیر س [ با در نظر گرفتن18در]شود. تشخیص سایه می

 سعی در تشخیص ناحیه سایه  شده است.  ،محدودیت فضایی ناشی از وصل بودن سایه و هدف

با دو مشكل اساسی برخورد  ،هاي ردیابی که تعداد اهداف از قبل مشخص نیستدر سیستم

هیم و یا یک هدف را به عنوان دو هدف تشخیص دآشكارسازي کنیم. ممكن است در مرحله می

دو یا چند هدف به عنوان یک هدف شناخته شود. در این صورت اتخاذ یک روش جداسازي و 

 ادغام مناسب لازم است.

                                                 
Splitting and Merging 11 

Probabilistic Exclusion Principle 12 

Observation Equation 13 

Color Space 14 

Chromaticity 15 
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 های پیش روی آشکارسازی و ردیابی اهدافچالشحل  -1-5

باشد. در تصاویر دو بعدي، عمق ها در این زمینه میترین چالشدر هم رفتگی از اصلی     

شود. از این رو از زاویه دید دوربین اگر جسمی پشت فته محسوب میاز دست رجزو اطلاعات 

محو شده است در حالی که در فضاي سه بعدي آن جسم محو نشده  ،جسم دیگري قرار بگیرد

وان به تاستریو میاست و قابل ردیابی است. همانطور که قبلا نیز گفته شد با استفاده از دید 

شود که ردیابی نیز باید به صورت سه ین بحث مطرح میي دست یافت. حال ااطلاعات سه بعد

ه مختصات سه بعدي ردیابی در هر مرحلر ؟  قابل ذکر است که در این بعدي انجام شود یا خی

یابی سه بعدي که ال بالا باید گفت که علاوه بر ردشود. اما در جواب سومحل هدف کشف می

نیز  16اویه دید از زاویه دوربین به زاویه دید بالابا تغییر ز ،داراي پیچیدگی محاسباتی بیشتر است

توان ردیابی را انجام داد که در این صورت به دلیل اینكه از نماي بالا در هم رفتگی وجود می

 .ندارد، ردیابی دو بعدي نیز میسر خواهد شد

 راست. د هاي ردیابی اهدافهاي مطرح شده در سیستمیر میزان نور زمینه از دیگر چالشتغی

هر  باشند، تغییر میزان نور زمینه براي کوتاههایی که داراي فاصله یک سیستم استریو با دوربین

دو یكسان است. با بكارگیري معیار همبستگی براي دو پیكسل متناظر در دو تصویر که با تغییر 

 ایجاد نخواهد شد.آشكارسازي میزان نور در دو فریم تغییر نخواهد کرد، مشكلی در قسمت 

جلوگیري از شناخت سایه اهداف به عنوان بخشی از هدف و یا حتی هدفی مجزا موضوع بسیار 

مهمی در افزایش کارایی یک سیستم ردیابی است. در سیستم ردیابی سه بعدي، اطلاعات سه 

بعدي اهداف قابل دستیابی است. با دانستن معادله صفحه زمین، ناحیه زمین قابل شناسایی است 

شود به راحتی متحرک در صحنه روي زمین تشكیل می ناحیهسایه به عنوان یک  و از آنجا که

 قابل تشخیص است و مشكلات ناشی از تشخیص آن به عنوان ناحیه اي از هدف قابل حذف است.

                                                 
Top View 16 
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ه را توان سایافتد نیز با تعیین یک ناحیه مطلوب میدر مواردي که سایه روي دیوار میهمچنین 

 هد بود، حذف کرد.جز این ناحیه نخواکه 

رفتگی  در همهمان طور که گفته شد ایجاد دید بالا کمک مهمی در راستاي حل مشكل 

هاي دیگر این روش این است که انسان را که به عنوان هدف در اینجا فرض کند. از مزیتمی

هدف  هتوان با یک بیضی نمایندگی کرد. اندازه این بیضی بر اساس اندازاز دید بالا می ،شده است

ندارد و در صورت نزدیكی بیش  دتغییر کمی دارد. از طرف دیگر در هم رفتگی در نماي بالا وجو

اي را می توان براي آشكارسازي جداسازي و ادغام نه چندان پیچیدهاز حد دو هدف به هم، روش 

 اهداف و تعیین تعداد آنها ارائه داد.

 

 هاسر فصل -1-6

رور سر فصل مطالب ائه شده است. در این قسمت به مفصل ار هفتاین پایان نامه در      

 دهیم.مالی در مورد هر فصل را ارائه میپردازیم و توضیح اجهاي بعد میفصل

 

 فصل دوم : پیشینه تحقیق

هاي پردازیم. روشام شده مرتبط با ردیابی اهداف میدر این فصل به معرفی کارهاي انج

دهیم و مزایا و معایب هر کدام را عنوان ررسی قرار میهاي متفاوت مورد بمختلف را از دیدگاه

م و یا کنیهاي بكار رفته بررسی میها را از نقطه نظر تعداد دوربینکنیم. به عنوان مثال روشمی

 کنیم.آنها را مقایسه می ،هاقابلیت پیش بینی قسمت ردیابی روشاز لحاظ 

 

 


