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 امير نيك بخت

:استاد راهنما
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بهيروانينوشيفرم صورت جلسه دفاع دانشگاه صنعتيكپ كه مهمور
 استيليلات تكميتحص

و كامپيوتر:نام دانشكده  برق

 بخت امير نيك:نام دانشجو

 ردگيري اهداف هوايي در تصاوير مادون قرمز:نامه يا رساله عنوان پايان

:تاريخ دفاع

 برق:رشته

 الكترونيك سيستم:گرايش

و نام خانوادگي سمت رديف  امضا دانشگاه يا مؤسسه مرتبه دانشگاهي نام

 دكتر محمدرضا كرمي استاد راهنما1

 استاد راهنما2

 استاد مشاور3

 استاد مشاور4

 استاد مدعو خارجي5

 استاد مدعو خارجي6

 استاد مدعو داخلي7

 استاد مدعو داخلي8



ب

و اصالت نتايج تأييديه يومعنويت ماديو مالكي صحت

 باسمه تعالي

 الكترونيك سيستم-برقدانشجوي رشته 914120062به شماره دانشجويي بخت امير نيكاينجانب

مي كارشناسي ارشدمقطع تحصيلي تحت عنوانيدكتررساله/ارشد نامهي نتايج اين پايان نمايم كه كليه تأييد

و محمدرضا كرمي دكترييبه استاد راهنماردگيري اهداف هوايي در تصاوير مادون قرمز حاصل كار اينجانب

و موارد نسخهبد و تصرف است شده از آثار ديگران را با ذكر كامل مشخصات منبع برداري ون هرگونه دخل

و مقررات حاكم.ام ذكر كرده درصورت اثبات خلاف مندرجات فوق، به تشخيص دانشگاه مطابق با ضوابط

آ( و و نشريات و تكثير كتب و قانون ترجمه و مصنفان و قانون حمايت از حقوق مؤلفان ثار صوتي، ضوابط

و انضباطي  و حق هرگونه اعتراض درخصوص ...) مقررات آموزشي، پژوهشي با اينجانب رفتار خواهد شد

و مجازات را از خويش سلب مي و تعيين تخلف و تشخيص در ضمن، مسؤوليت. نمايم احقاق حقوق مكتسب

و مراجع ذي و حقوقي و قضايي( صلاح هرگونه پاسخگويي به اشخاص اعم از حقيقي ي به عهده) اعم از اداري

و دانشگاه هيچ در ضمن تمام.گونه مسؤوليتي در اين خصوص نخواهد داشت اينجانب خواهد بود

پايو معنويماديدستاوردها يروانينوشيمتعلق به دانشگاه صنعتيرساله دكتر/ ان نامه ارشديحاصله از

م ايبابل و هيباشد قبييچ گونه ادعاينجانب .ال آن ندارمدر

و نام خانوادگي  بخت امير نيك:نام

و تاريخ :امضا



ج

 نامه برداري از پايان مجوز بهره

و با توجه به محدوديتي كه توسط استاد راهنمـا برداري از اين پايان بهره نامه در چهارچوب مقررات كتابخانه

:شود، بلامانع است به شرح زير تعيين مي

.رساله براي همگان بلامانع است/ نامه برداري از اين پايان بهره�

.رساله با اخذ مجوز از استاد راهنما، بلامانع است/ نامه برداري از اين پايان بهره�

.ممنوع است.................................... رساله تا تاريخ/ نامه برداري از اين پايان بهره�

:اساتيد راهنمانام استاد يا

:تاريخ

:امضا



د

:تقديم به
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و قدرداني : تشكر
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و با استفاده از دوربيكيتين موقعيند تخميفرا رايا چند هدف در طول زمان ويتعقن .نديگويم1ييويديب
ــتعق وي ــازييدئويــب ــنموضوعاتعلمبيناييماشــينيتر مهميكي گوناگونيازجملــهيهايكاربرباشــدكهداراييم
ــتميسدر ــارتيها ســــــــــــ ــي،رابط2نظــــــــــــ -،خانههايهوشمند،كنترلترافيك،هواشناســــــــــــ

سيو همچن]1[هايميانانسانوماشين،فشردهسازيويديو،ستارهشناسي ].2[نظامياستيهاستمين
ميتعقيف هدف مورد علاقه برايتعر دريبرا.سازنديب را، كاربردها معلوم سيمثال دريك ستم نظارت افـراد

دريحال عبور به عنوان هدف خواهند بود، در صورت سيكه اجسام پرنـده در آسـمانييستم پدافند هوايك
وركنترل مسقيم جمع آوريزمان واقعيĤمار ترافيكبه منظ، مانند ترافيكبر نظارت].3[باشنديماهداف مورد نظر 

با موانع بر پايه تصـاوير ويـدئويي از جملـه ريزي مسيرو جلوگيري از برخورد برنامه،ناوبريوسايل نقليه.كترافي
.]4[باشد كاربردهاي ديگر تعقيب ويدئويي مي

مي توانـد بـه عنـوانتخمين مسـير يـك شـيء زمانيكـه در حـال حركـت مـي، رديابي در ساده ترين شكل
راي به عبـارت ديگر،ردياببـه اشـياءرديابي شـدهدرفريم هايمختلفتصـوير ويديوييبرچسـب.باشد،تعريف گردد

ــ تعيــين مــي ــر اين،بســته بهــدامنهرديابي ردگيرعــ.دنماي ــ،لاوه ب د اطلاعــات بيشــتري از هــدف از مــي توان
.فراهم نمايدراو ياشكلآن، مساحت، گيري جملهجهت

:دگيرياشياءمي تواندبه دلايل زير پيچيده گرددر
باز-  دليل پرتوافكني دنياي سه بعدي بر روي تصاوير دو بعديه دست دادن اطلاعات
و اغتشاش در تصاوير-  نويز
 حركت هاي پيچيده شيء-
و يا مفصل دار شيء-  شكل غير صلب
 گي شكل شيءپيچيد-
 تغييرات روشنايي منظره-
و الزامات پردازش زمان واقعي- .نيازمنديها

در بـه عنـوان مثـال،.رديابي را ساده نمودظاهر اشياءسازي حركتو ياساده در واقع مي توانبا اعمالمحدوديتدر
ميه.كنيم كهحركتشيصافو بدونتغييرات ناگهانياست اكثرالگوريتم هايرديابيفرض مي تـوان بـا اعمـال مچنين

و شتاب جسم را براسا .اطلاعات پيشين استخراج نمودسمحدوديت سرعت
ت و مورد در يك سناريوي رديابي، هدف را مي ناليز قرارآوان به عنوان هر چيز مورد علاقه براي دنبال نمودن

در. نموددادن، تعريف  به عنوان مثال، قايق در دريا، ماهي داخل آكواريوم، وسايل نقليـه در جـاده، هواپيمـا
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و يا حباب در آب مجموعه اي از اشياء هستند كه ممكن است براي ردگيري هوا، راه رفتن مردم در جاده ها،
يكآو  .مهم باشند، خاص كاربردناليز در

ميميب شامل مراحل مختلفيتعقنديفرا هريباشد كه يگونـاگونيهـاتميك از مراحـل از الگـور ي ـتوان در
ايكي. استفاده نمود ويهدف از تصوين مراحل جدا سازياز و ويژگـي هـا ها، استفاده از مؤلفـه از روشيكير

و يا سطوح روشناييها . باشديمي هدف مانند ردگ
ــاملنحوهنمايش  بهطوركليمباحثرديابيهدفهايمتحركمتضمندوموضوعاستكهشــــــــــــــــــــــــــــــــ

در.بهبودهمزماندرهردويĤنهاباعثغلبهبرمشكلاتنمايشهدفميشـود. محدودههدفوتعيينموقعيتĤنميشـود)توصيف(
وقتيكه در صحنه حركت مي كند تعريف واقع رديابي، مي تواند بعنوان مسئله تخمين مسير حركت يك شي 

در ردياب مـي توانـد ناحيـه. به بيان ديگر مي خواهيم بدانيم در هر زمان در كجاي تصوير قرار دارد. شود اي
و تصوير كه توسط شي در هر زمان اشغال مي و به اين ترتيـب از خروجـي سيسـتم تشـخيص شود را بيابد،

و نظـاير آن هاي مرتبه توان در پردازش رديابي مي  و تفسير حركت، تشـخيص نـوع رفتـار بالاتر مانند تعبير
.استفاده نمود

هايهدفبدستĤوردبه انتخابنوعفيلترمورداستفادهدرالگوريتمرديابيوتكنيكايجادرابطهمياناطلاعاتيكهميتوانازويژگي
استازسيسـت فرضهايمربوطبهكاربرديكهقرار نحوهحركتهدف،اطلاعاتذخيرهشدهمربوطبههدفدرفريمهايقبليوپيش

.مرديابيشود،بستگيدارد

ــتگي چگونگيتركيبنمايشمحدودههدفوتعيينموقعيتهدفبهميزاناهميتهريكدركاربردردياببســــــــــــــــــــ
ــورت.دارد درصورتتركيبدرستĤنها،دقتوموثربودنرديابيافزايشچشمگيريمييابدمثلاًدررديابيصــــــــــــــــــــ

ــورتيكهدر  يكفرددربينجمعيتĤنچهمهماستنحوهنمايشهدفاستتاچگونگيحركتĤن،درصــــــــــــــــــــــــــ
.تمهاينظارتياصلحركتهدفودوربيناهميتبيشتريداردسيس

ــگ دركاربردهايبلادرنــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ
محدوديتدراستفادهازحافظهميكروپروسسورداريمازاينروبايدتاآنجاكهامكانداردازمحاسباتپيچيدهاجتنابكنيم،بهه

.بهصورتگسستهدرزمانانجامميشود1مينخاطرفرمولهكردنروابطدرسيستمهايپويا
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ايـن روش در برابـر. نامه روشي براي رديابي تصاوير مادون قرمز اهداف هوايي ارائه مـي گـردد در اين پايان
و موانع(هاي جزئي كلاتر ها،)مانند ابر و همچنين لرزش و يا سروسيستم،مانورهاي هدف ي ناشي از دوربين

و از خروجي مي مقاوم بوده و در سيستمتوان هاي آن . رهگيـري اسـتفاده نمـود هاي نظارتي، امنيتي، تعقيب
اين روش مانند اكثر روش هاي ردگيري نياز دارد تا در هر فريم قسمتي از تصوير داخل پنجره جستجو باشد
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و پيدا نمودن آن، لحاظ نشده است-و مد حافظه جهت تكميـل.و يا الگوريتمي جهت جستجوي مجدد هدف
.گردداين الگوريتم لازم است اينگونه تمهيدات به آن اضافه 

ابتدا روش استخراج. مي شود به بهبود نقاط ضعف آن پرداخته Mean Shiftدر اين پژوهش با بررسي روش
مـدل كانديـد با بهبود در اسـتخراج مدل هدف با استفاده از روش حذف پس زمينه اصلاح مي گردد سپس 

ميهدف  و در نهايت با طراحي يـك جبـران اثرات پس زمينه كاهش ك يابد نترلـي سـعي در كـاهش كننـده
و كمك به ردگيري هدف در مواقع عبور آن از كلاتر مي گردد .خطاي ماندگار ردگيري

�������� ������ ��� 

. اين پايان نامه در پنج فصل كلي تدوين شده است كه در ادامه به شرح مختصر هر فصل پرداخته مـي شـود
ك و برخي از و موضـوع كـاري ايـن در اين فصل، كليات مبحث ردگيري اشاره گرديد ابردهاي آن اشاره شد،

در فصـل دوم. پژوهش كه در حوزه ردگيري تصاوير مادون قرمز اهداف هـوايي مـي باشـد، معرفـي گرديـد 
و روش از آنجايي كه موضوع پژوهش در مورد تصـاوير مـادون. هاي متداول ردگيري ارائه مي گردد تاريخچه

ميقرمز است روش مطرح در اين زمينه مورد بر در فصل سوم الگوريتم پيشنهاد شـده ارائـه. گيرد رسي قرار
و بهينه سازي
بند ريتم هاي طبقهمي گردد اين الگوريتم كه بر پايه الگو هاي انجـام پذيرفتـه مي باشد، ارائه

و در فصل آخر. تشريح مي گردد و ارزيابي بر روي اين الگوريتم ارائه مي گردد در فصل چهارم نتايج تست ها
شد تيجهن و پيشنهادهايي براي كارهاي آينده ارائه خواهد .گيري
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 مروري بر منابع


