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ه

 چکیده

 ادبیات رديابی با توجه به رويكردهای بسیییار زياد آن )به تعداد کاربردهای مختلف( بسیییار گسییترده و وسیییع اسییت. تاکنون

 متخصصان زيادی ) از گرايش الكترونیک ، مخابرات، کامپیوتر، کنترل و رياضی( رويكردهای مختلفی را برای حل مسئله رديابی

 شی ارائه داده اند. به علت گستردگی زيا د رويكردهای ارائه شده در خصوص رديابی شی تاکنون تحقیقات جامع زيادی در ر ابطه

 با ادبیات رديابی شی صورت نگرفته است اما تحقیقات جامعی در حوزه رديابی دو بعدی صورت گرفته است.

شتر شناخته ست. در واقع، الگوريتم های بی سی رويكردهای مطرح شده در حوزه رديابی دو بعدی ا  هدف از اين پايان نامه برر

، همچنین الگوريتمی سی ريع و کارآمد جهت پردازش  شییده در اين حوزه دسییته بندی و نقاض ضی عف و قو ت آنها بیان می

 بلادرنگ دنباله ويدئويی ارائه می شود .اين برنامه در هر لحظه ا شیا متحرک را ت شخیص داده و بلا فا صله م سیر حرکت آن را

.

ی شییودی

 رسم می کند.همچنی

 نرم افزار MATLAB داری جعبه ابزار هايی قوی جهت اخذ تصیییوير و همچنین پردازش تصیییوير می باشییید. جعبه ابزار

 Image Acquisition Toolbox داری توابع ب سیار مفیدی ا ست که به منظور اخذ ت صوير از سخت افزار های مت صل به

 کامپیوتر ا ستفاده می شود. بديهی ا ست جهت شنا سايی سخت افزار تو سط کامپیوتر بايد درايور سخت افزار بر روی کامپیوتر

سیارکاربر دی به نام imaqtool می باشد، با تنظمیات سیار ساده و ب نصب شده باشد. اين جعبه ابزار دارای محیط گرافیكی ب  

اولیه میتوان از اين جعبه ابزار جهت اخذ تصی وير با ويژگی های دلخواه از قبیل فرمت، تعداد فريم، اندازه و فضی ای رنگی

ن ساير پارامتر های حرکتی جسم مثل سرعت و شتاب لحظه ای آن را استخراج می کند

ی  و غ یرهی

 ا ستفاده نمود. برای ت شخیص اج سام متحرک در ت صوير از اين ايده ا ستفاده شده که در هر لحظه دو فريم از ورودی دريافت و

 تفاضل آن ها محاسبه شود. بدين ترتیب نقاض ثابت و يا بدون حرکت دارای تفاضلی برابر صفر بوده و فقط نقاض متحرک مقادير

 غیر صیییفر دارند. بديهی اسیییت بدلیل وجود نويز و همچنین ترییراتی جزئی در موقعیت دوربین بدلیل لرزش های حاصی یل از

حرکت دوربین به و سیله م وتور و غیره تمامی مقادير غیر صفر بد ست آمده از تفا ضل دو فريم بیانگر حرکت ج سم

. 

محیط و

ی

 نمی با شد در نتیجه از مقداری به عنوان مقدار آ ستانه ا ستفاده می شود. در نهايت آدرس درايه های مطلوب جهت محا سبات

 بعدی ذخیره می گردد که ن شانگر حرکت ج سم در ف ضای دو بعدی می با شد. اين داده های به و سیله برنامه نو شته شده در

 ف ضای MATLAB به صورت د ستورات کنترلی به برد وا سط آردوينو مگا 2560 که قبل مطابق اين د ستورات برنامه ريزی

  شده داده می شود تا د ستورات لازم را به داريور موتور ال 298 جهت حرکت دادن موتوری که دوربین بر روی آن تعبیه شده

بدهد با اين رو ش فرآيند پیاده سازی رديابی شی بصورت عملی انجام می گیرد.

 واژه هاي کلیدي:

، پردازش بلادرنگ .، Arduino، پردازش تصويررديابی شی ، جسم متحرک
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( و ولتاژ ورودی 160*120تصوير رسم شده فاصله از مبدا جسم در هر لحظه در اندازه تصوير ) 3-4شكل 

 L298 ...... 50ولت درايور  12ولت و  5

 Hyper terminal . 52نمايش خروجی مجازی الگوريتم پیشنهادی توسط نرم افزار  4-4شكل 

نمونه آخر مرکز سطح در اندازه تصوير  10تصوير نمودار رسم شده مسیر حرکت شیء )  5-4شكل 

 L298 ..... 53ولت  5( و ولتاژهای ورودی 640*480)

( و ولتاژهای 640*480تصوير رسم شده فاصله از مبدا جسم در هر لحظه در اندازه تصوير ) 6-4شكل 

 L298 ......... 53ولت درايور  5ورودی 
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 فهرست جدول ها  

 

 status  42نمايش ترتیب جابجايی داده ها در ماتريس   1-3جدول 

( و ولتاژهای 160*120اندازه تصوير )نمونه آخر در حالت 10برای statusداده های ماتريس  1-4جدول 

 51  ولت 12ولت و  5ورودی 

( و ولتاژهای 640*480نمونه آخر در حالت اندازه تصوير )10برای statusداده های ماتريس  2-4جدول 

 54 ولت ......... 5ورودی 
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 فهرست نمادها

 (SAD)  .........................................................................................................  قدرمطلق تفاضلمجموع 

 (SSD).   ... ................................................................................... ...... .......   مجموع مربعات تفاضل 

 (NCC) ..     ...        ....همبستگی تقاطی نرمالیزه شده    

 (GLCM)    ماتريس های هم اتفاقی سطح خاکستری     

 (LBP. )     ....توصیفگر بافت الگوی باينری محلی..  
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 مقدمهفصل اول: 

 

 

 

 مقدمه -1-1

 بسیار و چالش برانگیز مساله يک ويديويی، تصاوير زنجیره  از مختلف هایصحنه در متحرک ایشیا هایفعالیت درک

 شده جلب موضوع اين تجاری به های شرکت و موسسات محققان، از بسیاری توجه دلیل همین است. به پرکاربرد

 جمله آن از که است فراوانی دارای کاربردهای متحرک تصاوير در خاص ایشیا استخراج و تشخیص هایتكنیک است.

 راه از ارتباض هایسیستم ای،ماهواره تصاوير رادارها، بررسی مخابراتی )مانند کاربردهای همچون مواردی به وانتمی

 و مشخصات بررسی (، صنعتی )مانندMRIتصاوير  پزشكی )مانند بررسی امنیتی(، هایسیستم تجاری )مانند دور(،

 -1]اشاره کردديگر موارد  يا و مشخص( و مناطق هامكان از )مانند حفاظت نظامی شده(، تولید محصولات کیفیت

5].   
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 مقدمه

 های به سیستم نیاز ويديويی، هایدنباله در متحرک اشیا رديابی و تشخیص روزافزون کاربرد و اهمیت به توجه با

 می احساس پیش از ضروری بیش مواقع در خطر اعلام و حساس مناطق از نظارت برای بالا کارايی با خودکار نظارتی

 انسانی اپراتورهای به دادن آگاهی کمک و برای ويديويی های داده از استفاده نظارتی های سیستم نهايی هدف شود.

 آشكارسازی، برای سريع و اطمینان قابل قوی،های  الگوريتم به ها سیستم اين هوشمندسازی است. نظارت امر در

 به توان می نظارتی، های سیستم کاربردهای مهمترين از .دارد نیاز متحرک اشیا رفتار تحلیل و رديابی بندی، دسته

کرد. به  اشاره عمومی اماکن در امنیت تامین و شناسی جامعه و تحقیقات روانشناسی مصرف، بازار اقتصادی مطالعات

 های فروشگاه در سیستم اين نصب با توان می بازار، کنندگان مصرف استخراج سلیقه و ارزيابی برای مثالعنوان 

 درجه و خريداران حرکت ترتیب همچون مفیدی نتايج به و نمود بررسی و استخراج را حرکت خريداران مسیر بزرگ،

 مطالعات استفاده در کاربردها، اين از ديگر مثال يافت. دست فروشگاه در آنها چیدمان نحوه و کالاها بندی اهمیت

 چنین هم باشد. می غیره  و ها فرودگاه مدارس، ها، دانشگاه همچون آماری های جامعه روانشناسی و شناسی جامعه

 بخش اين در [10 -6].نمود ها استفاده بزرگراه و ها خیابان در رانندگان رفتار مطالعه در توان می ها تكنیک اين از

شود. در می اشاره مختلف های زمینه در شیء کاربردهای رديابیبه  سپس د.شو می ارائه شیء رديابی از تعريفی ابتدا

 .گیردمی انجام نامه ساختار پايان بر مرورینیز  انتها در شود. می بیان نامه پايان اهداف ادمه

 شیء رديابی تعريف -1-2

 صحنه حرکت در شیء که وقتی شیء يک حرکت مسیر تخمین ی مساله بعنوان تواند می رديابی شكل، ترين ساده در

 همچنین یردياب .دارد قرار تصوير کجای در زمان هر در شیء بدانیم خواهیم می ديگر بیان به شود. تعريف کند می

 سیستم خروجی از در اينصورت بیابد، را شود می اشرال زمان هر در شیء توسط که تصوير در ای ناحیه تواند می

 حرکت، تفسیر و تعبیر مانند مرتبه بالاتر های پردازش در توان می است رديابی مورد اشیا که رديابی و تشخیص

 .نمود استفاده آن نظاير و رفتار نوع تشخیص

 نظر است در بیشتر های تحلیل برای علاقه مورد که چیزی هر تواند می رديابی برای نظر مورد شیء ،شیء رديابی در

 راه حال در هوا، افراد در هواپیما جاده، در نقلیه وسايل آکواريوم، در ها ماهی دريا، در ها قايق مثال برای شود. گرفته

 توانند می که هستند اشیاز ا مجموعه يک آب درون حبابی يا بدن در سرطانی ی غده يک خیابان، و رو پیاده در رفتن

 .[11]باشند رديابی موضوع خاص حوزه يک در

 شیء رديابی کاربردهاي -1-3

 گسترش کاربرد با و است نشیما بینايی بالای سطح کاربردهای از بسیاری برای مقدماتی ی مرحله شی يک رديابی

 رديابی مهم چند کاربرد ادامه در شود. می افزوده آن اهمیت بر روز هر انسان ی روزانه زندگی ن درشیما بینايی های

 .است شده معرفی شیء
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 حرکت براساس بازشناسی -1-3-1

 شیءنوع  همان به مختص کاملا اشیا حرکات که داد قرار استفاده مورد کاربردهايی برای توان می را شیء رديابی

 دارد کاری چه مشخص کرد  واد د تشخیص حرکتشان نوع از ا راشیا عملكرد و هويت تابود  قادر توان می و است

 توده حرکت تحلیل پزشكی برای کاربردهای در او، رفتن راه طرز اساس بر فرد ،شناسايی نمونه برای دهد. می انجام

 بیماری، پیشرفت يا بهبود روند برای تشخیص اعصاب و مرز بیماران رفتن راه ی نحوه بررسی و تحلیل يا سرطانی های

 زمین روی دلیل هر به سالمند فرد يک اگر تا در منازل سالمند افراد موقعیت تعیین و رديابی ديگر ای نمونه برای يا

 برای شیورز کاربردهای در همچنین و داد اطلاع پزشكی به مراکز را وی موقعیت و داده تشخیص را او وضعیت بیافتد

 .رود بكار می مسابقه زمین در بازيكنان حرکت تحلیل

 خودکار نظارت -1-3-2

 تنها در امروزه کرد. استفاده نامطلوب رخدادهای يا مشكوک های صحنه تشخیص برای توان می شیء رديابی از

 عظیم از اطلاعات حجم اين پردازش که دارد وجود ها خیابان نظارت منظور به دوربین میلیون2 به نزديک انگلیس

 خريد، بازار ی نظامی، موزه، محدوده مترو، در کاربرد نمونه برای دارد. احتیاج خودکار نیمه و خودکار های تحلیل به

 آن تمامی يا هايی افراد به بخش و ورود است اهمیت دارای امنیتی لحاظ از که ديگری محل هر يا پارکینگ فرودگاه،

 انواع ها فرودگاه در ديگر، نمونه ای بعنوان هشدار دهد. رايانه شد ممنوعه منطقه آن وارد فردی اگر تا است ممنوع

 هرگز که هستند الگوها و از مكان ها ترکیبی و همچنین کنند حرکت متفاوتی الگوهای در بايد ها کامیون متفاوت

 فعالیت اين بتواند که ای رايانه سیستم توقف نمايد، فرود مسیر فعال در نبايد کامیون مثال برای بیافتند. اتفاق نبايد

 .خواهد بود مفید هشدار دهد يافت ای مساله اگر و نمايد رصد را ها

 ويديويی هاي فايل گذاري نمايه -1-3-3

 نمونه می برای رود. می بكار ويديويی های داده مجموعه میان از ويديو خودکار بازيابی و تفسیر برای شیء رديابی

 برد. نام جستجو موتورهای در محتوا براساس ويديو بازيابی و گذاری شاخص از توان

 رايانه و انسان متقابل ارتباطات -1-3-4

 وارد کردن منظور به چشم اشارات و حرکت رديابی ها، ژست بازشناسی شامل انسان رفتار تحلیل از کاربرد اين در

 و جانبازان دست برای دخالت بدون موشواره سیستم نمونه برای شود. می استفاده فرمان صدور و رايانه به اطلاعات

 ترتیب اين به کرد ذکر توانمی  را ای رايانه های بازی و ها سرگرمی ديگر ای نمونه برای حرکتی. و جسمی معلولان
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 آن به و کرده تفسیر و درک را رفتارهای کاربر و حرکات بدن، به سنسور اتصال به نیاز بدون تواند می کامپیوتر که

 دهد. پاسخ

 ترافیکی نظارت -1-3-5

 نمود استفادهترافیک  جريان به دهی جهت برای ترافیكی آمارهای بهنگام آوری جمعتوان برای  می شیء رديابی از

 .استفاده نمود محل يک از کنندگان بازديد آماری بررسی از آن در  يا

 نقلیه وسايل هدايت -1-3-6

 ويديوی دريافتی براساس موانع با برخورد از جلوگیری قابلیت و مسیر ريزی طرح برای توان می شیء رديابی از

 نمونه، برای اشاره کرد. ای جاده های رانندگی در آن از استفاده به توان می کاربرد اين فوايد جمله نمود. از استفاده

 توقف و راننده به با هشدار و کرده شناسايی را است اتومبیل مسیر در حرکت حال در که ای پیاده عابر توان می

 .نمود جلوگیری عابر با برخورد از نقلیه ی وسیله

 ديگر کاربردهاي -1-3-7

 هوا بینی وضع پیش برای ابرها و خاک و گرد شن، های طوفان ردگیری به توان می شیء رديابی ديگر کاربردهای از

 های سامانه متحرک در اهداف خودکار رهگیری و تشخیص به توان می آن نظامی کاربردهای از همچنین .اشاره کرد

 حالت شامل ها انسانواقعی  حرکات مطالعات به توان می آن کاربردهای ديگر از کرد. اشاره موشكی ضد و موشكی

 گرافیكی های شخصیت ی حرکت نحوه آوردن بدست آن از هدف که کرد اشاره رفتن راه ی نحوه و صورت های

 ذکر موارد به محدود شیء رديابی کاربرد های باشد. انسان واقعی های حرکت به شبیه بیشتر چه هر بطوريكه است،

 روز به روز ويديويی خودکار های تحلیل افزايش نیاز برای همچنین و ها رايانه شدن ارزانتر و سريعتر با و نیست شده

 .يابد می افزايش

 

 

 نامه پايان اهداف -1-4
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 مقدمه

 Imageجعبه ابزار  های ويژگی با بهره گیری از ءشی رديابی برای کلی چهارچوب يک نامه پايان اين در

Acquisition Toolbox  که دارای توابع بسیار مفیدی به منظور اخذ تصوير از سخت افزار های متصل به

کامپیوتراست ارائه می شود. هدف دسته بندی الگوريتم های بیشتر شناخته شده و بیان نقاض ضعف و قدرت آنها در 

و پیاده  متحرک ءپژوهش های علمی انجام شده است و دست يافتن به الگوريتمی ساده و کارآمد جهت رديابی شی

.اين استتهیّه شده الگوريتمی سريع جهت پردازش بلادرنگ دنباله ويدئويی  نامه پايانمی باشد، در اين  سازی عملی آن

 همچنین ساير پارامتر برنامه در هر لحظه اشیا متحرک را تشخیص داده و بلا فاصله مسیر حرکت آن را رسم می کند.

ست دو با بهره گیری از اين ويژگی های ب لحظه ای آن را استخراج می کندهای حرکتی جسم مثل سرعت و شتاب 

 .شودمیپیاده سازی الگوريتم پیشنهادی آمده و سخت افزار های موجود 

 نامه پايان ساختار -1-5

 اين در .شد خواهد آن مطالب بر مروری فصل هر ابتدای در که است شده تدوين کلی فصل پنج در نامه پايان اين

 بندی دسته و خواهد شد مرور تحقیق ی نهشیپی دوم فصل در شد. بیان آن کاربردهای و شیء رديابی از تعريفی فصل

 تحقیق ادبیات در رفته های بكار ويژگی سپس شد. خواهد ارائه شیء رديابی ی مساله حل های روش ترين متداول از

 الگوريتم سوم فصل در شد. بیان خواهد شیء رديابی ی مساله موانع و ها پیچیدگی انتها در و شد خواهد معرفی

عادلات م و از می باشد و تفريق فريم براساس نقاض شیء ی بر رديابینمبت می توان گفت که گردد می ارائه پیشنهادی

ز ادر روش رديابی شود. برده می بهرهاين معادلات  برحرکت جسم در فضای دو بعدی)معادلات نیوتن( و روابط حاکم 

. اين اندازه شودويژگی های خاصی از شیء مانند موقعیت، سرعت و شتاب استفاده می  استخراجبرای  معادلات اين

 رديابی شیء متحرک در فريم های متوالی تصويرگیری ها معمولا شامل محل شیء در تصوير است که با مكانیزم 

يكرد اين رو ين پژوهش انتظار نتیجه مطلوب ازبدست می آيد و با توجه به شرايط استاندارد در نظر گرفته شده در ا

 .وجود دارد و پیاده سازی عملی آن در رديابی شیء در حالت بهنگام)آنلاين (

 

 بندي جمع -1-6

 شیء اهمیت رديابی دلايل گرديد، سپس ارائه آن مفهوم مناسب درک برای شیء رديابی از تعريفی ابتدا فصل اين در

  .گرديد نامه معرفی پايان ساختار انتها در و شد بیان نامه پايان اهداف ادامه در شد. بیان آن های کاربرد ذکر با
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 مروری بر منابع

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 مروري بر منابعفصل دوم: 

 

 

 مقدمه

 می اند بررسی شده ارائه بعدی دو ی حوزه در اشیا رديابی حوزه در که هايی روش تحقیق ی نهشیپی فصل اين در

 های ويژگی ادامه، در .گیرند می بررسی مورد تمرکز بیشتری با رديابی و سازی مدل های روش بالاخص و شود

 مساله برای اصلی موانع و ها پیچیدگی انتها در و بررسی بیشتری داشته کاربرد شیء رديابی ادبیات در که مختلفی

 .شد خواهد بیان اشیا رديابی

 رديابی هاي روش بندي طبقه -2-1

 و وسیع گسترده بسیار دارد وجود مختلف کاربردهای تعداد به که زيادی بسیار رويكردهای به علت رديابی ادبیات

 مختلفی رويكردهای (رياضی و کنترل کامپیوتر، مخابرات، الكترونیک، های گرايش از) زيادی متخصصان تاکنون است.

 رديابی خصوص در ارائه شده رويكردهای زياد گستردگی به علت اند. داده ارائه شیء رديابی ی مساله حل برای را
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 مروری بر منابع

 در شده انجام تحقیق است. جامع ترين نگرفته صورت شیء رديابی ادبیات بر زيادی جامع تحقیقات تاکنون شیء

 مبتنی بیشتر که گرفته [ صورت13در ] اخیرا ديگری تحقیق است. گرفته [ صورت11]در  بعدی دو رديابی ی حوزه

 و است شده گرفته نظر در شده ارائه ءاشیکلی ا رديابی حوزه در که هايی روش بخش اين در است. قبلی پژوهش بر

 روش از دسته آن مثال اند. برای نگرفته مورد تحقیق قرار روند می بكار خاص  شیء يک برای تنها که هايی روش

 تنها که هايی روش يا کنند می استفاده سازی پیاده به عنوان اساس بدن 1شناسی جنبش از که افراد رديابی های

 نگرفته قرار نظر مد اينجا در نیستند مفصلی غیر ءاشیا برای قابل استفاده و اند رفته بكار مفصلی ءاشیا رديابی برای

[ 15] و [14] مراجع در است شده استفاده انسان رديابی برای مفصلی مدل های از آن در که مهمی است. کارهای

 بررسی مورد بعدی دو رديابی ی حوزه در شده مطرح های رويكرد تنها اين تحقیق در است. همچنین دسترس قابل

 مرجع به توانند می بعدی سه رديابی خصوص در گرفته انجام تحقیقات از اطلاع علاقمندان جهت است. گرفته قرار

 کنند.  مراجعه [16]

 ابتدا .آنها می باشد قدرت و ضعف نقاض بیان و شده شناخته بیشتر های الگوريتم بندی دسته بخش اين هدف

 استخراج های ويژگی براساس که  رديابی ادامه در می شود. بیان شیء رديابی و کردن مدل برای متداول رويكردهای

 بكار بیشتر  شیء رديابی ادبیات در که مختلفی های ويژگی مختصر بطور بیان و استتصوير  های پیكسل از شده

 . خواهد شد بررسی است رفته

 

 [: 2-1] از عبارتند  شیء رديابی و کردن مدل برای رفته بكار متداول های بازنمايی بطورخلاصه

 است های متمايزی ويژگی دارای که آن از خاصی نقاض توسط تواند می  شیء رديابی، نوع اين در : 2نقاض رديابی -

 گردند.  رديابی متوالی های فريم در شیء از مدلی بعنوان نقاض اين و گردد مدل

 گرفته آن قرار در شیء که مستطیل يا بیضی مانند اولیه شكل يک توسط تواند می شیء : 3هسته براساس رديابی -

 گرفته نظر در شیء به عنوان مدل شیء های ويژگی از شده تشكیل هسته يک يا و  4قالب يک و گردد متمايز است

 شود.  رديابی و

 ( مرزهای6نما )کناره کانتور بازنمايی گردد. مدل آن از دقیق ی محدوده توسط تواند می شیء:  5نما سیاه رديابی -

 از دسته اين می شود. در نامیده شیء نمای سیاه کانتور، درون ی ناحیه و کند می تعیین و مشخص را شیء يک

 است. متوالی های فريم در شیء نمای سیاه رديابی هدف رويكردها

                                              

 Kinematic 

 Point tracking 

 Kernel tracking 

 Template 

 Silhouette tracking 

 Contour 
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