








  87اسفند  ..............................................................................................س ملي كاربردهاي مهندسي نرم افزار مجموعه مقالات اولين كنفران

 5

  
  
  : نمودار خطاي بين نواحي حقيقي و پيش بيني شده -4

                           
                                   نمودار خطاي موجود در رديابي پرش هاي انسان نسبت به سطر وستون   :1-4نمودار                              

                                  
                                        طر وستون    نمودار خطاي موجود در رديابي حركت موتورسوارها نسبت به س:2-4نمودار 

 
  :    بررسي مدل در صورت وجود اغتشاش-5
 بـا مـدل، مـرتبط       D  يك پيكسل ، توسط كمتـرين فاصـله            

اگـر  ).  5/2معمولا  ( اگر اين فاصله زير آستانه معين باشد         ،است
 4معمـولا  (اين فاصله بالاي آستانه،  اما زيـر آسـتانه دوم باشـد     

تركيب گاوسي رنگ در مـدل و بـا         با  ،  اندازه رنگ پيكسل،      )5يا
گرفتن حداقل فاصله اندازه رنگ از هر ميانگين تركيب گاوسـي           

مدل پيش زمينه ما، شامل     با توجه به اينكه      .  مقايسه مي شود  
  . توزيع رنگ ، سرعت،اندازه ،  موقعيت:نمونه هايي است براي 

                                                                        
                                                                     

                  
ــكل  ــه    :1-5شــ ــيش زمينــ ــدن پــ ــه شــ ــاي تكــ                                                  نمــ

                                   

                                                    :  معيار هماهنگي متغير-6
 توزيع هاي مدل با معيار متغير براي هر پيكـسل بـه روز                    

پيكـسل  ) تقسيم صحيح معيار جريان تصوير ورودي     . (مي شوند 
ا معيار پايين تري نسبت به پيكسلهايي كه بعنوان         هاي ثابت،   ب    

ايـن  .  پيش زمينه دسته بنـدي شـده انـد،  بـه روز مـي شـوند             
  .  معيارها  بدين صورت مي باشند

   
                 Rinput / Nbgd,        where      Nbgd < Nmax  
                                                         

   Rupdate={                                                    
                                                    

                       ,otherwise                         Rinput / Nmax )   ١-٦(رابطه  
                                                

 
   Rupdate = Update rate 
   Rinput = Input Framerate 

   Nbgd =  No. of consecutive background frames 
   Nbgd =  Threshold on frame rate division (typically 30 frames / 1 sec) 

     
  
  
  
  
  



  87اسفند  ..............................................................................................س ملي كاربردهاي مهندسي نرم افزار مجموعه مقالات اولين كنفران

 6

   اين معيارها،  بصورتي قابل توجـه بـه كـاهش  هزينـه هـاي               
يد توجه داشـت  كـه طـرح         با.  محاسباتي  روش كمك مي كند     

رات بين مدلهاي پيش زمينه وپس زمينه       يشرح داده شده،  تغي    
نتيجـه  .  را كه به صحنه وارد مي شوند، از هم متمايز نمي كنـد         

اين است كه ميزان  هماهنگي بالايي،  براي پيكسل هـاي شـي              
اســت كــه    ممكــن  نتيجــه در.  پــيش زمينــه بكــار مــي رود

 شـمار      به  مدل پس زمينه     جزء  ، با سرعت پايين    خودروهاي
   .آيند

  

                                                              :          ردان  گمدل استنتاجي خود -7
در اين قسمت مـدلي پيـشنهاد مـي گـردد كـه مـي توانـد                      

 هـدف از   فاصـله   ماننـد     ،تغييرات يكـسري فاكتورهـاي خـاص      
،  نـسبت بـه دوربـين   ئاندازه ش ـ شئ ،   ييشدت روشنا   ،دوربين

فريم اوليـه  k  شئ ،  را روي جهت حركتپس زمينه، تغييرات 
   از  آنها به هر كدام    ورودي،  بررسي نموده و با توجه به شباهت          

مربوط به آنها را انتخاب نمـوده و       موجود،    هاي  رام  گديا مدلهاي
ي،  اجرا   تابع مناسب را براي رديابي حركات چندگانه مورد بررس        

خروجي حاصله،  يـك روش مناسـب جهـت رديـابي            . مي نمايد 
. صحيح با استفاده از فيلتر كالمن و با خطاي مي نيمم مي باشد            

 10بطور مثال اين مـدل در        . بيانگر مطالب بالا است    1-7 گراف
 فريم اول را از لحـاظ خـصوصيات مـشخص شـده،             300ثانيه،    

هر يـك از مـدلهايي      . مايدمورد پردازش قرارداده و ارزيابي مي ن      
يـري لازم در    گ كه  اين خصوصيات در آنها صدق نمايد، تصميم        

    .مورد اجراي الگوريتم مربوطه انجام مي شود
  

   
          

 تورهاي مورد استفاده مدل استنتاجي خودگردان  فاك :1-7دول    ج                                                                                                          
          

 
مدل استنتاجي خودگرداننمايش گراف   : 1-7گراف           

 
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  

  1مدل
        

  2مدل
   

        فاكتورها

    ثابت
       

 متغيير
      

       از دوربينهدففاصله 

    ثابت
       

        شدت روشنايي  متغيير

    ثابت
       

 نسبت به ئاندازه ش متغيير
   دوربين

    ثابت
       

تغييرم پس زمينه      تغييرات    

          جهت حركت  معين  نامعين
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   : نتيجه گيري 
  متحرك   اشياء  رديابي  مختلف روشهايدراين مقاله،       

ي   م  دوربين  بررسي  گرديد،  كه بر پايه  فرض ثابت بودن
   % 80    نشاندهنده،نتايج  كار  در  بخش  پياده سازي. باشد
 و     حقيقي   بين  ناحيه خطا   % 20 و  رديابي،    در دقت

در . كالمن مي باشد فيلتر  از  استفاده  زده  شده  با  تخمين
   نسبت به   خطاي موجود در رديابي پرش هاي انساننمودار

،  ) ستون (  مختصات  سريع  هنگام  تغيير  در ،سطر وستون
ناهمگني ما بين مقدار پيش بيني شده و حقيقي بوجود مي 

     قابل  مختصاتي  سريع  كه اين تغييرات  ولي زماني  آيد،
       . ويت  نباشد،   مقدار خطاي  مذكور   مينيمم مي گرددر

براي عمومي سازي كاربرد، دو روش اشاره شده،  با استفاده از 
با توجه  .   و پيشنهاد شده است استنتاجي  تركيب   يك مدل

 ست  كه  در  صورت  وجودابه  تحقيقات  انجام  شده،  مبين  
دهد و تغييرات آب و هوايي، اين سيستم  به خوبي جواب مي 

در صورت وجود اغتشاش بعلت بكارگيري الگوريتم حذف نويز، 
اده از يك  با استف  و كه با بررسي وجود آن در همسايگي شيء

دقت   و  آستانه معين، نويز حذف ميگردد، سيستم مقاوم است
 صورت   و در  . مي باشد شد،  گفته  آنچه   با   مطابق  رديابي

 در   اغتشاش وجود  نويز، و  حذف الگوريتم   عدم  بكار گيري
  به تصوير، تخمين خطا بين ناحيه حقيقي و اندازه گيري شده

ه تفاوت كار اين سيستم با سيستم ارائه افزايش مي يابد ك% 10
 ردگيري   و  را نشان ميدهد كه در آن تشخيصKollerشده 

بطوريكه   نداشت   مكان قرار بطور يكجا در يك حوزه زماني و
ثابت بودن . نويز مي توانست باعث تشخيص اشتباه اشياء گردد

 مي   كاهش را  محاسباتي  دوربين در اين سيستم، پيچيدگي
   سوارها ر موتو  سيستم  در  پيچيدگي   آن،  به  توجه بادهد 

O(log n) در مبنايmمي باشد كه    n   تعداد فريم هاي هر
   در  مي باشد  تعداد دسته بندي هاي مورد نظرmو  دسته 
 است كه  بعلت نصب Bertozzi آن، سيستم ارائه شده  مقابل

يري وسائط دوربين بر روي يك وسيله نقليه خودكارجهت ردگ
با توجه به حفظ فاصله قانوني بين اتومبيلها و تنظيم  نقليه و 

سرعت خود نسبت به سرعت جاده و محيط،  محاسبات پيچيده 
  .   اي دارد
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