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  چكيده
سازي يك سيستم تشخيص وسايل نقليه مبتنـي بـر تحليـل اجـزاء رنـگ در فضـاي        در اين مقاله، طراحي و پياده

RGB هاي مختلـف(روز، شـب،    آلود و...)، زمان هاي آن از جمله شرايط جوي مختلف (باراني، برفي، مه ارائه و چالش

چنين وجـود مشـكلاتي در سـطح جـاده مـورد بررسـي قـرار گرفتـه         )، ترافيك سنگين، وجود سايه و همظهر، بعدازظهر

زمينه اسـت   وزرساني مدل پساز به ساخت و براست. هدف اين مقاله پيشنهاد روشي براي تشخيص وسايل نقليه بدون ني

در ايـن روش بـراي غلبـه بـر مشـكلات       هاي مختلف به صورت مطلوب و با دقـت بـالا عمـل كنـد.     كه بتواند در چالش

سازي هيستوگرام و براي استخراج اشـياء در حـال حركـت     نايي و شرايط جوي مختلف از نرمالحاصل از تغييرات روش

هـاي تشـخيص داده    ي ناحيـه ستري و جريان نوري استفاده شده است. در پايان بـراي جسـتجو  از مقدار مشتق سطح خاك

اسـتفاده شـده    SVMبنـد   و دسته HOGگر  چنين براي جدا كردن خطوط و علائم از وسايل نقليه از توصيفشده و هم

دهد كـه روش پيشـنهادي    يد كرده و نشان ميكارايي اين روش را تأي VDTD  ها روي پايگاه داده نتايج آزمايش است.

  كند. هاي مشابه عمل مي در شرايط جوي تركيبي و هم چنين در ترافيك سنگين بهتر از روش
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  مقدمه
هـا، نيـاز بـه     افيكي در جـاده هاي نظارت تر با توجه به اهميت و استفاده گسترده سيستم

شـود. سيسـتم نظـارت     سازي يك سيسـتم دقيـق بـراي ايـن امـر احسـاس مـي        طراحي و پياده

زمينه و تشخيص  بندي وسايل نقليه در پيش ترافيكي، سيستمي است كه كار تشخيص و دسته

ظـارتي  هـاي ن  دهد. حساسـيت بـالاي سيسـتم    زمينه را انجام مي خطوط و علائم جاده در پس

اي برخـوردار شـود. در    له در ماشين بينـايي از جايگـاه ويـژه   مند باعث شده كه اين مسئهوش

له پيشـنهاد شـده اسـت ولـي فقـط تعـداد       هاي زيادي براي حل اين مسـئ  ير روشهاي اخ سال

سايه و   هايي مثل شرايط جوي تركيبي، تغييرات روشنايي، ها به بررسي چالش كمي از روش

جـوي و    ثيرات روشنايي، سـايه، شـرايط  أش پيشنهادي براي حذف تدر رواند.   غيره پرداخته

سازي هيستوگرام يا به عبارت ديگر از گسترش ميـانگين هيسـتوگرام و بـراي     زماني از نرمال

تشخيص اشياء در حال حركت نيز از مقدار حاصـل مشـتق سـطح خاكسـتري و همچنـين از      

هـاي تشـخيص داده شـده و     ناحيـه ييـد  أجريان نوري استفاده شـده اسـت. در نهايـت بـراي ت    

اسـتفاده شـده اسـت. در     SVMو  HOGهمچنين براي جدا كردن خطوط و علائم جـاده از  

يـك روش تركيبـي براسـاس تحليـل رنـگ و تشـخيص لبـه بـراي         مقاله تسـاي و همكـاران   

تشخيص وسايل نقليه استفاده شده است. در اين روش يـك مـدل تبـديل فضـارنگ جديـد      

تواند وسايل نقليـه را در شـرايط    نقليه معرفي شده است. اين روش ميبراي تشخيص وسايل 

يـك  ژانـگ و همكـاران    .)٢٠٠٧هسيه و فـان،   (تساي، آب و هوايي مختلف تشخيص دهد

يانگ و فانـگ،   دادند (ژانگ، وو،چارچوب چندسطحي براي تشخيص وسايل نقليه توسعه 

بندي و ردگيري در بزرگراه با  قطعه يك سيستم )٢٠٠٨(كانهر و بيرچ فيلد  . در مقاله)٢٠٠٨

مقالـه وارگـاس و   پائيني دارد معرفي شده است. در  استفاده از يك دوربيني كه كيفيت نسبتاً

 ١زمينـه  زمينه از پيش يك الگوريتم جديد بر مبناي فيلتر آلفاـدلتا براي تفكيك پس همكاران

 گين اسـتفاده شـده اسـت   هاي سـن  معرفي شده كه در مسيرهاي داخل شهري به ويژه ترافيك

                                                                                                                             
1 Foreground 
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له را بـه دو  ئمس ـمقاله خيردوسـت و همكـارانش   . )٢٠١٠و ميلا و توريال و باررو،  (وارگاس

هاي مشكوك بـه وجـود    يد آن تقسيم كرده كه در بخش اول ناحيهأيبخش توليد فرضيه و ت

(خيردوسـت   گردند مي تأييدها  شود و در بخش دوم اين ناحيه وسايل نقليه تشيخص داده مي

. در بخش اول براي شناسايي از اطلاعاتي ماننـد سـايه، بافـت    )٢٠١٠و منجمي و جمشيدي، 

تصوير و تقارن نقاط كليدي، بدون داشتن دانش قبلـي از جـاده و خطـوط جـاده بهـره بـرده       

لـي و همكـاران   مقالـه   .اسـتفاده شـده اسـت    HOGيد نيز از الگوريتم أياست و براي بخش ت

هاي مبتنـي   هاي وسايل نقليه را براي توليد فرضيه و روش موجكهاي مبتني بر سايه و  روش

. )٢٠١٥(لـي و ليـو و وانـگ و نـي و ون،      فرضيه پيشنهاد داده است تأييدبر حركت را براي 

(تساي و هوانـگ   هاي مبتني بر يادگيري همانند؛ تركيب ويژگي هار و آدابوست البته روش

(نيكنژاد و تـاكئوچي و ميتـا    ين بردار پشتيبانو ماش HOGاستفاده از  )،٢٠١٠و تساي و چن، 

(كيم و بايك و پـارك و كـيم،    و آدابوست HOGتركيب الگوريتم  )،٢٠١٢و مك الستر، 

بند مبتنـي بـر حـداقل     ، طبقه)٢٠١٠(سيوارامان و تريودي،  چارچوب يادگيري فعال )،٢٠١٥

و (آلونسـو و سـالگادو   ) ٢٠٠٨(آرسپيد و سالگادو و نيتو و ژارگوزر،  Mahalanobisفاصله 

و يــك  And-Or، تشــخيص وســايل نقليــه بــا اســتفاده از تركيــب گــراف  )٢٠٠٧و نيتــون، 

. در عملكرد قابـل قبـولي را ارائـه دادنـد      )٢٠٠٧(لي و لي و تيان و ياو،  استنتاج پائين به بالا

 يك روش تركيبي مبتني بر الگوريتم ژنتيك و  تشيخص حركـت   مقاله انگوين و همكاران

. مقالـه  )٢٠١٣(انگوين و انگـوين و لـي و ژئـون،     براي شناسايي وسايل نقليه ارائه شده است

هـا   هاي برجسته نماي پشـت ماننـد پـلاك و چـراغ     از قسمت  )٢٠١٤(تيان و لي و لي و ون، 

هايي مانند بافت  ها از ويژگي براي تشخيص استفاده كرده است كه براي استخراج اين بخش

 ،هاي مبتني بر حركت اي و تحليل رنگ بهره برده است. در روش ي ناحيهها تصوير، ويژگي

سـاكن تشـخيص داده     شـود و وسـيله نقليـه    متحرك به عنوان وسيله نقليه شناخته مـي  ئهر ش

زمينه هستند، كـه بـراي    ها نيازمند ساخت مدل پس بيشتر اين روش ،شود. از طرف ديگر نمي

هاي مبتني بـر تحليـل فضـارنگ     كنند. روش ا استفاده ميهاي اوليه ر اين كار تعدادي از فريم

ممكن است در بعضي شرايط كه وسيله نقليه مشكي در زير سايه قرار   )٢٠١٢(وو و ژانگ، 
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روش  يـك مقاله  يندر اتشخيص ندهد. به همين دليل براي رفع مشكلات مذكور، را  گرفته

و كاهش  يصتشخ يزانم يشفزاا يبرا ياطلاعات حركت يبر فضارنگ به همراه بررس يمبتن

  .ارائه شده است يستمس يخطا

شـود. سـپس بـه نحـوه      در ادامه ابتدا به بررسي اجمالي سيستم پيشنهادي پرداخته مي   

هـاي مشـكوك كشـف شـد، در      كـه ناحيـه   بندي كردن تصوير پرداخته و پـس از ايـن   قطعه

  شود. ها پرداخته مي اين ناحيه تأييدبخشي جداگانه به نحوه 

 شناسي پژوهش وشر

دهنده شماي كلي سيستم پيشنهادي است كه از چند مرحله تشكيل شـده   نشان ١شكل 

ييـد  أاست. سيستم پيشنهادي از دو مرحله كشف نواحي مشكوك به وجود وسـايل نقليـه و ت  

ــدا فــريم  ــواحي تشــكيل شــده اســت. ابت ــا اســتفاده از  ايــن ن   )٢٠١٢(وو و ژانــگ،   HEهــا ب

بندي كردن تصاوير از روش محاسبه مقدار حاصـل از   سپس براي قطعه شود. سازي مي نرمال

بـا بررسـي نتـايج ايـن     شـود.   اسـتفاده مـي    )٢٠١٢(وو و ژانگ،  GDVM١ مشتق خاكستري

قسمت مشخص شد كه روش مذكور براي مواردي كـه شـرايط نـوري يـا موقعيـت وسـايل       

چنـد نمونـه از ايـن     ٣ ر شـكل دهـد. د شود كارايي خود را از دست مـي نقليه دچار تغيير مي

تغييرات نشان داده شده است. براي رفع اين مشكل از اطلاعات حركتي استفاده شـده اسـت   

در پايـان بـراي تاييـد نـواحي تشـخيص داده شـده از        كه نسبت به اين تغييرات مقاوم اسـت. 

هـا   استفاده شده اسـت. كـه در ادامـه بـه جزئيـات هـر يـك از ايـن بخـش          HOG٢الگوريتم 

  اهيم پرداخت. خو

                                                                                                                             
1 gray-level differential value method 
2 Histogram of oriented gradients 
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 يشنهادي. فرايند روش پ١شكل 

   HEبا  سازي نرمال
قابل قبولي   كه سيستم بتواند در شرايط مختلف جوي پايداري در اين بخش براي اين

هيسـتوگرام محاسـبه شـده و ميـانگين سـطح       RGBهـاي   داشته باشد، روي هر يك از كانـل 

  .)٢٠١٢و و ژانگ، (و شود محاسبه مي )١رابطه (خاكستري هر فريم توسط 

ܯ  )١  رابطه =
∑ ݅ ∗ ଶହ଺(݅)ݏ

௜ୀଵ

∑ ଶହ଺(݅)ݏ
௜ୀଵ

 

پارامترهاي شيفت چپ (آلفا) و راست (بتا) حاصل مي شود. در نهايت  )٢رابطه (سپس توسط 

مقادير هيستوگرام با توجه به اين كه در ناحيه چپ است يا راست، در يكي از اين پارامترهاي شيفت 

  ).٢٠١٢قادير جديد هيستوگرام حاصل مي شود (وو و ژانگ، ضرب مي شود و م

  )٢  رابطه

ߙ =
128
ܯ

 

ߚ =
128

255 − ܯ
 

ܮܰ = ܮܫ ∗  ߙ
ܴܰ = ܴܫ ∗    ߚ

 ورودي تصوير

 HE با استفاده از متد تصوير سازينرمال 

 

 يو اطلاعات حركت GVDMبا استفاده از روش  يااش يقطعه بند

 متحرك اشياءو جدا كردن  تركيب

 نهايي تاييد
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 ١٢٨-٢٥٦ناحيـه چـپ در بـازه     ٠-١٢٨ه در ادامه ناحيه خاكستري سمت چپ در بـاز 

سـت در  به ترتيب مربوط به مقادير جديد سمت چپ و راسـت ا   NRو  NLشود و  نرمال مي

  جزئيات مربوطه نشان داده شده است. ٢شكل 

  
  )٢٠١٢(وو و ژانگ،  يستوگراماستخراج ه .٢شكل 

سازي هيستوگرام از ميانگين مربعات خطا استفاده شده است بـه   ثير نرمالأبراي ارزيابي ت

) ٣اين صورت كه خطاي ميانگين مربعات بين تصوير اصلي و نرمال شده، با استفاده از رابطـه ( 

  كنيم. حاسبه ميم

݂ܧ  )٣  رابطه = ඩ
1

ܰܯ
෍ ෍ ሾ݂1(ݔ, (ݕ − ,ݔ)2݂ ሿ2(ݕ

ܰ−1

0=ݕ

1−ܯ

0=ݔ

 

 ٣ به ترتيب نشان دهنده طول و عرض تصـوير اسـت. در شـكل     Nو  M)، ٣در رابطه (

  .دهد در شرايط جوي مختلف را نشان مي HEنتايج تصاويري از اعمال 
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Rainy day  

 
Rainy day 

 
Noon  

 
Noon  

 
Sundown   

Sundown  

 
Rainy Night 

 
Rainy Night 

 
Afternoon 

 
Afternoon 

سمت چپ  يرو تصاو ياصل يرسمت راست تصاو تصاوير مختلف. يجو يطدر شرا HE يجنتا .٣شكل 
  HEبعد از اعمال  يجنتا


