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 چکیده

هاای گرها و دوربینپویشهای مختلف اخذ اطلاعات گسسته مانند امروزه با گسترش روز افزون روش
های نظاارت دیجیتالی، پردازش تصویر کاربرد فراوانی یافته است. اطلاعات بدست آمده توسط دوربین

ویا فیبر نوری به مرکاز کنتارل ترافیاک  GPRSتصویری در سطح شهر، توسط بسترهای ارتباطی مثل 
ی آماری تبدیل نشاوند نمای توانناد در هاشوند. این اطلاعات ویدئویی تا مادامی که به دنبالهارسال می

تصمیمات مدیریت شهری نقشی ایفا کنند. در این مقاله یک سیستم آنالیز تشخیص تعداد خودروهاا در 
ای آنها ارائاه شاده اسات. در ایان روش، اطلاعاات واحد طول و زمان به همراه تخمین سرعت لحظه

شوند. ابتدا تصاویر مربوط به هر فاریم بار می های ترافیکی تبدیلهای آماری شاخصویدئویی به دنباله
شوند که در برابر تغییرات نور مقااو  هساتند. اساس مدل مخلوط گوسی به تصاویر پس زمینه مدل می

شود تا اصطلاحا یک تصویر پس زمینه آموزش دیاده این عملیات در تعداد زیادی فریم بکار گرفته می
ش تصاویر ترافیکی، مدل کردن تصویر پس زمینه مورد توجه های سنتی پردازشده ایجاد شود. در روش

قرار نمی گرفت، و برعکس در روش ارائه شده، از این مدل جهات تشاخیص شای در حاال حرکات 
های اصلی ورودی به این سیستم و تصاویر پاس زمیناه شود. سپس با مقایسه تک تک فریماستفاده می

دلیل ممکن  2شوند. در این حالت به ص داده میآموزش دیده شده، خودروهای در حال حرکت تشخی

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  
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به دلیل وجود ساایه خودروهاای  -1است در تشخیص خودروها سیستم، دچار اشتباه محاسباتی شود. 
دلیل آماوزش ناصاحیح ه ب -2خودرو یا بیشتر تشخیص دهد.  2درحال حرکت، سیستم یک خودرو را 

اشاکال  2حال پیشانهاد شاده بارای حال  تصویر پس زمینه، تشخیص خودرو دچار اشکال شاود. راه
  مطروحه این است که بعد از مرحله تشخیص خودرو و کشیدن بلاو  دور آنهاا، ازالراوریتم ترکیا 

ها را که به دور خودروهاای تشاخیص داده شاده، کشایده شاده کنیم و بلو ها استفاده میکردن بلو 
ه روی هم افتادگی داشته باشند، با هام است را براساس فاصله اقلیدسی هر بلو  مجاور، در صورتی ک

و  Horn-Schunckهاای کنیم. سپس براساس الراوریتم جریاان ناوری باا ترکیا  روشترکی  می
Lucas- Kanade شود. ازاطلاعات سرعت لحظه ای هر سرعت لحظه ای هر خودرو تخمین زده می

خودرو و تعداد خودروها در واحد طول و زمان که به ترتی  به مفهو  حجم و چرالی ترافیکی اسات، 
های انجا  شاده و مقایساه نتاای  شود. با توجه به شبیه سازیجهت تخمین جریان ترافیکی استفاده می

سایر نتای  مقالات دیرر، عملکرد بالای روش ارائه شده در این مقالاه، بارای تشاخیص  بدست آمده با
الروریتم ترکیبی و آموزش صاحیح تصااویر پاس  خودرو و محاسبه دقیق تعداد آن، با توجه به استفاده

توان برای پاردازش تصااویر باا کیفیات ناامطلو  نیاز شود. همچنین این روش را میزمینه، اثبات می
 اده کرد.استف

های حمل ونقل هوشمند، جریان نوری، مدل مخلوط پردازش تصویر، سیستم: واژگان کلیدی

.گوسی  

. مقدمه و بیان مسئله1  
امروزه آمار دقیق تردد در محورهای شهری یا جاده ای از اهمیت زیاادی در خصاو   

ر برنامه ریزی و مدیریت بهتر شهری برخوردار است. تشاخیص و ردیاابی خودروهاا د

های پیشرفته پردازش تصویر بسیار کمک هزینه و با دقت یک تصویر به کمک الروریتم

، اسکنر مسطح، یا ضبط کنناده CCDخواهد بود. از جمله اجزا پردازش تصویر دوربین 

باشد. مهم این است کاه ایان اطلاعاات به همراه نر  افزار پردازش تصویر می ویدئویی

های ارتباطی به مراکز کنتارل ترافیاک تبادیل باه ویدئویی به هنرا  رسیدن توسط بستر

داده شوند تا بتوان جهت آمار گیری از آنها استفاده کرد. برای در  بهتر در ماورد یاک 

کنایم. یاک تصاویر را دیجیتالی در ادامه ارائه مای تصویر توضیحاتی را پیرامون تصاویر

 fمختصاات مکاانی اسات و  yو  xتوان بصورت یک تابع دو بعدی تعریف کرد که می

و  x ، yدامنه درهرمختصات یا شدت سطح خاکستری تصویر است. هنرامی که مقادار 
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f ایاد توجاه گویناد. بمتناهی، مجزا و گسسته باشند به این تصویر، تصویر دیجیتالی می

کرد که تصویر دیجیتالی ترکیبی از تعداد عنصر محدود است که هر کدا  مکان و مقادار 

هاای شاوند. بیناایی از حسها نقاط تصویر یا پیکسل نامیده میخاصی دارند. این المان

پیشرفته انسان است. پس شرفت انریز نیست که تصاویر نقش مهمی را در ادرا  آدمی 

ها، کااه چشمشااان منحصاار بااه بانااد مرئاای طیااف لاف انسااانکننااد. باار خاابااازی ماای

های تصویر برداری، تقریبا تمامی طیاف الکترومغناطیسای الکترومغناطیسی است، ماشین

توانناد روی پوشاانند و میرا که از اشعه گاماا تاا اماواا رادیاویی گساترده اسات، می

ت. گااهی پاردازش تصاویری عمل کنند که منبع ایجاد آنها، بارای انساان ناماانوس اسا

شوند که ورودی و خروجی آن تصویر است و یاا مجموعه عملیاتی تعریف می 1تصویر

هاای تصاویر های مطرح شده ایسات کاه از وییگیورودی تصویر و خروجی شاخص

های جزئای مثال محاسابه شادت میاانرین از یاک قابل استنباط است. بنابراین عملیات

شاوند. از طارف دیرار، ر در نظار گرفتاه میتصویر به عنوان عملیات پاردازش تصاوی

هایی وجود دارند که مقصد نهایی آنها استفاده از رایانه بارای تقلیاد حاس بیناایی حوزه

انسان است. بطور مثال در بینایی ماشین یادگیری، استنباط، نتیجه گیری و انجا  عملیات 

از هوش مصانوعی ها، شاخه ای شوند. این حوزههای بصری انجا  میبر اساس ورودی

خواهند از هوش انسان تقلید کنند. بر اساس نظریات مطرح شده، پردازش هستند که می

 پوشانی منطقی دارند.تصویر در شناسایی نواحی یا عناصر منفرد تصویر با یکدیرر هم

های حمال مانیتور کردن وضعیت ترافیکی یکی از ابزارهای مهم، در توسعه سیستم

و بینایی ماشین در آناالیز  های پردازش تصویراست. کاربرد روش( ITS)2ونقل هوشمند

های آمااری جهات جماع آوری های ویدئویی ترافیکای و تبادیل آنهاا باه دنبالاهدنباله

هاای دیرار جماع آوری اطلاعات ترافیکی بسیار دقیق تر و کم هزینه تر است از روش

، ناوری و اساتفاده از هاایی مانناد آشکارساازهای مااکروویواطلاعات ترافیکای. روش

های نص ، نرهداری باالا و همچناین های القائی، معمولا دارای هزینهسنسورها و حلقه

مسدود کردن مسیر حرکت خودروها جهت نص  خواهند بود. این در حالی اسات کاه 

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Image Processing 

2. Intelligent Transportation Systems    
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کنند و یا اینکه متوقاف معمولا در تشخیص خودروهایی که با سرعت کندی حرکت می

 شوند. ا دچار اشکال میههستند این نوع روش

هماواره کام و شاود های نظارت تصویری گرفته میتصاویر هنرامی که از دوربین

بیش همراه مقداری نویز باوده و در ماواردی نیاز دارای مشاکل محوشادگی مرزهاای 

گردناد. باشند که موج  کاهش وضوح تصویر دریاافتی میهای داخل تصویر مینمونه

هایی که به منظور کاهش عیاو  و افازایش کیفیات رااهری روشمجموعه عملیات و 

د. نشاومی محساو پاردازش تصاویر عملیاات  جز گیرد،تصویر مورد استفاده قرار می

های کار با تصویر بسیار وسیع است ولی عموماً محادوده ماورد توجاه در اگرچه حوزه

گای و  فشارده، 2، بازساازی تصااویر مختال شاده1چهار زمینه ی بهبود کیفیت راهری

بهبود تصاویر شامل  .گرددمتمرکز می 4 و در  تصویر توسط ماشین 3رمزگذاری تصویر

محو کننده و افازایش تاااد بارای بهتار کاردن کیفیات  فیلترهایی مثل استفاده از روش

ها در محیط مقصد است. بیناایی ماشاین دیداری تصاویر و اطمینان از نمایش درست آن

توان معنی و محتوای تصاویر را در  کارد ها مید که به کمک آنپردازهایی میبه روش

ها در کارهایی چون رباتیک استفاده شود. پردازش تصویر از هر دو جنبه نظاری تا از آن

 .های چشمریری داشته اسات و بسایاری از علاو  باه آن وابساته انادو عملی پیشرفت

ردازش تصویر مثاال زد، از جملاه آن های پتوان برای الروریتمهای متنوعی را میکاربرد

در اتوماسیون صنعتی، آنالیز تصاویر پزشکی، فشرده سازی ویدئو وتصویر، حمل ونقال، 

هواشناسی، شهرسازی، صنعت، کشاورزی, علو  نظامی و امنیتی، نجو ، پزشکی، باستان 

ال شناسی اشاره کرد. بطاور مثاشناسی، سینما، زمین شناسی، صنایع غذایی و حتی روان

تاوان های مختلاف یاک شاهر میهای مختلف از ساالبا مقایسه عکسدر شهرسازی،  

تاوان آن را قبل از سااختن یاک شاهر می .میزان گسترش و پیشرفت آن را مشاهده کرد

توسط کامپیوتر شبیه سازی کرد که به صورت دو بعدی از بالا و حتی باه صاورت ساه 

ن اسات باه نظار برساد. تصااویر های مختلف، یک شاهر  چطاور ممکابعدی از دید

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Enhancement 

2. Restoration 

3. Compression and Coding 

4. Understanding 
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رهاای مختلاف پاردازش فیلتتواناد توساط شاود، میای که از شهرها گرفتاه میماهواره

ایان کاه شاهر  ،شود و اطلاعات مختلفی از آن استخراا شود. به طور مثال فیلترتصویر 

هاای بیشاتری اسات و هماین طاور ها یا راهها، آ هایی دارای ساختماندر چه قسمت

 رد و یاا بااهایی که داخل یا خارا از شهر کشیده شاده اناد را تحلیال کاجادهتوان می

در اینجا  .شودمی مشخص شهر از قسمت هر ترافیک زمین، از هوایی یهاعکس گرفتن

 حااوزه حمال و نقال و ترافیااک تصاویر در پاردازش ماایلیم بیشاتر در  ماورد کاااربرد

های ترافیکی ارائه کنایم تشخیص شاخصتوضیحاتی را مطرح و روش جدیدی را برای 

 . کنیمهای پردازش تصویر را به آینده موکول میو کنکاش درمورد سایر حوزه

های پردازش تصویر برای تشخیص خودروهای در حال بعای از مهم ترین روش

های ثابت نظارت تصاویری در زیار حرکت و محاسبه سرعت آنها با بکارگیری دوربین

 آورده شده است.

 

 1. تعیین مقدار آستانه بر روی تصاویر ترافیکی1.1

 براساس و است، حرکت حال در خودرو تشخیص در روش ترین ساده روش این

 پاس تصاویر از مختلاف ناوری چرالی شکل دارای متحر  شی که است حقیقت این

 تصاویر از کوچاک ناحیاه یاک در ناور شادت آساتانه یک تعیین با. بود خواهد زمینه

 مقادار باه شادت باه روش ایان. داد تشاخیص زمینه پس تصویر از را خودرو توانمی

 یاک باه  مرباوط تصاویر نوری چرالی بر اساس نیز مقدار این که است، وابسته آستانه

)اساتوارت و دیراران،  شاودمی تعیاین آن زمیناه پاس تصویر مدل و مشخص خودرو

 کارد اساتفاده نوری تغییرات شمارش از توانمی آستانه مقدار کردن بهینه برای. 2(1994

 باا همراه حرکت درحال یهاسایه دلیل به خودروها اشتباه تشخیص و آشکارسازی اما،

 اجتناا  هساتند، اطاراف محایط باا یکسانی نور شدت دارای که روز، طول در خودرو

  .(2001، 4؛ پار 1990، 3)انکلمان است ناپذیر

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Thresholding 

2 . Stewart 

3 . Enkelmann 

4 . Park 
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 1تصاویر ترافیکیهای . آشکارسازی لبه1.2

 در نظار ماورد شای یهالباه در که است هاییوییگی اساس بر روش این عملکرد

 وجاود خاودرو مثال تصاویری نظاارت یهاادوربین از شاده گرفتاه دیجیتالی تصاویر

  ایمقایساه روش اینکاه، باه توجاه باا روش ایان .(1994و دیرران،  2ویل)بلوس دارد 

  شاده متوقاف خودروهاای توانادمی باشاد، نمای فاریم دو باه مرباوط تصویر دو بین

 3مورفولوجیکاال متحار  شای یهالباه آشکارساازی یهااروش. دهد تشخیص نیز را

  خودروهاا، یهالباه روش ایان در. (2001 4)وان، ناا  و لای، دارند وسیعی یهاکاربرد

  از اساااتفاده باااا. شاااوندمی داده نماااایش برجساااته جااااده یهالباااه باااه نسااابت

 یهااوییگی تاوانمورفولوجیکال می یهاعملیات سری یک همراه به تصویر، هیستررا 

هاای آشکارساازی ساه ناوع روش .آورد بدسات مکاانی حاوزه در را تصاویر یهالبه

گسستری اساسی در شدت تصویر یعنی نقطه، خط و لباه در ایان روش قابال ارزیاابی 

متاداول تارین روش  (.2003، 6؛ مون، چلاپاا و روسانفلد2002، 5)لی، لیو، لونگ است

تصویر است. به طور مثاال در  برای جستجوی گسستری در این روش، اعمال ماسک به

ضر  مقادیر سطوح شادت مجموع حاصل توانمی 3×3یک ماسک  این روش با اعمال

ضرائ  ماسک را محاسبه کارد. آشکارساازی یاک  ناحیه احاطه شده توسط ماسک، در

نقطه منفرد در ناحیه ای از تصویر با شدت ثابت یا تقریبا ثابت، از نظار مفهاومی بسایار 

باشاد کاه مرکاز میساده است. فقط نکته اینجاست که بیشترین پاسخ ماساک هنراامی 

(. 1995، 8؛ آ  و کاا 2004، 7)ساالیوان و دیراران ماسک واقع بر نقطاه منفارد اسات

همچنین هنرامی که مرکز ماسک در نواحی با شدت یکسان قرار گیرد مقدار پاسخ صفر 

 است. 
 

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Edge-based detection (spatial differentiation) 

2  . Blosseville 

3. Morphological 

4  . Won, Nam & Lee 

5  .  Li, Liu & Leung 

6  . Moon, Chellapa &Rosenfeld 

7  . Sullivan, et. al 

8  . Aach & Kaup 
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 1ها و دنبال کردن شی متحرک. روش تجمیع ویژگی1.3

 هندسای یهااوییگی کلای بطاور یاا و خاودرو، شکل و ابعاد براساس روش این

 ایان روی بار یهاایگاذاری کاد ساپس. شاودمی ساب  را الراویی تشخیص خودرو،

، 3؛ دوبوساون و جان2001، 2)کایم شاد خواهاد گذاشاته خاودرو هندسی یهاوییگی

 ایجااد تصویر از نقطه هر نور شدت زمانی سیرنال اساس بر توانندمی کدها این(. 1995

 پایش توانمی حرکت فیزیکی مفاهیم با آن ارتباط و کدها این بکارگیری با سپس. شوند

  .را داشت خودروها از آمده بدست مدل رفتار تغییرات زمینه در بینی

 

 4. روش جریان نوری1.4

جویناد کاه ( از این امار بهاره میOFرویکردهای موجود در روش جریان نوری )

تغییرات کوچک دارد، حال آنکه تغییار اساسای در راهر هر شی در حین حرکت اندکی 

دهد که شی مورد نظر در حال حرکت به داخل و خارا از هایی از تصویر رخ میگوشه

( در واقع نراشات مکاانی پیکسال OFجریان نوری ) (.2001، 5)تکمر پس زمینه است

یاا تصویر در یک فریم و در زمان خا  است به مکان و زمان دیرار از فاریم بعادی و

. به عبارت دیرر، تغییرات موقتی ساختار ساطح (2000، 6)جیاکتی، کامپانی و توره قبلی

دهد. همچنین این روش، اطلاعاات مرباوط باه خاکستری را در سری تصاویر نشان می

 دهاااد.ها و سااااختار فااااایی تصاااویر را ارائاااه میجاباااه جاااایی نسااابی پیکسااال

 اناد( اراده شادهOFجریاان ناوری )رویکردهای گوناگونی برای تخمین صحیح و موثر 

هاای زیار تقسایم بنادی توان آنها را به گروه. در حالت کلی می(2014، 7لی)لانا و ژیان

هاای وییگای محاور و روش -Gradient Base 2- Correlation Base 3 -1نماود. 

 چند گانه تقسیم نمود.

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Feature aggregation and object tracking 

2  . Kim 

3  . Dubuisson & Jain 

4. Optical Flow 

5  . Techmer 

6  . Giachetti, Campani & Torre 

7  . Jinhui Lana 
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 .های این مقاله با برنامه مطل  انجا  شده استتمامی شبیه سازی

 

 . الگوریتم پیشنهادی2
برخی از مسائل و موضوعات در کنترل و نظارت یک سیساتم ترافیاک اتوماتیاک 

وجود دارند کاه رعایات فاکتورهاا باعالا باالاتر رفاتن دقات و کاارایی بهتار سیساتم 

گردند. از جمله این فاکتورها محل قرار گارفتن دورباین، شارایط ترافیکای و تعاداد می

ر روناد طراحای الراوریتم تااثیر وسایل نقلیه عبوری، شرایط جوی و نوری است که با

مستقیم دارد. به عنوان مثال، فاکتور ازدحا  بیش از حد خودرو ممکن اسات سیساتم را 

دچار اشتباه در شمارش خودرو و محاسبه حجم ترافیکی کند یا شرایط جاوی و ناوری 

مناس  حاکم نباشد و یا با قرارگیری یک کامیون در کنار یک خاودرو دیاد دورباین را 

در تشخیص خودرو  سیساتم دچاار اشاکال شاود. اماا در  از این رواشکال کند، دچار 

الروریتم پیشنهادی توسط ما به دلیل اینکه بعد از تشاخیص خاودرو، از روش ترکیا  

شاود و در کنیم، در تما  موارد ذکر شاده مشاکل برطارف میها استفاده میکردن بلو 

 د بود.برابر تغییرات ناگهانی نیز سیستم مقاو  خواه

در این بخاش توضایحات روش پیشانهادی باجزئیاات کامال آماده اسات. روش 

 پیشنهادی برای تخمین وضعیت ترافیکی شامل چهار مرحله کلی است. 

 

 . توضیح کلی ساختار روش پیشنهادی2.1
هاای نظاارت تصاویری باه را ببینید. اطلاعات ویدئویی که توسط دوربین 1شکل 

به تصاویر یاا فاریم تبادیل شاده و توساط  نخستدر گا   رسندمرکزکنترل ترافیک می

شود. اعمال مدل مخروط گوسی به الروریتم مخلوط گوسی، تصویر پس زمینه ایجاد می

های یک ویدئو را شامل شود. در یابد که تما  فریمهر تصویر از ویدئو، تا آنجا ادامه می

 trainingلاه چنین حالتی تصویر پس زمینه دقیقی ایجاد خواهد شد. این مرحله را مرح

نااامیم. در گااا  دو ، بااا مقایسااه ای کااه تصااویرپس زمینااه بااا تصااویر اصاالی دارد می

شوند. در گا  سو ، دور هار خاودرو در حاال خودروهای در حال حرکت شناسایی می
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شاود. بناا باه دو دلیال حرکت کادر سبز رنری جهت تشخیص چشم انسان کشایده می

باا توجاه  -1خودروها دچار اشکال شود.  ممکن است الروریتم پیشنهادی در تشخیص

به اینکه در طول روز، خودروها دارای سایه ای هستند، که با خاودرو در حاال حرکات 

است، روش پیشنهادی ممکن است در تشخیص دچار اشکال شود ویک خاودرو را دو 

اگر تصویر پس زمینه به خوبی آموزش نبیند یا باه  -2خودرو و یا بیشتر تشخیص دهد.

شاویم. نشود، باعلا ایجااد خطاا در تشاخیص و شامارش خاودرو می trainح اصطلا

 1بنابراین برای حل این مشکل در گا  چهار  روش پیشنهادی، از الروریتم ترکی  کردن

هاایی کنیم. در این روش، بر اساس فاصله اقلیدسی هر بلاو ، بلو ها استفاده میبلو 

کنیم. بنابراین علاوه بر حل دو مشکل بالا می پوشانی دارند را با هم ترکی که با هم هم

هاای سرعت محاسبات نیز بالا خواهد رفت. باه دلیال آنکاه اگار بخاواهیم از الروریتم

استفاده کنیم، باعلا افزایش حجم محاسبات و کااهش سارعت محاساباتی  2حذف سایه

ناد. ماشویم و علاوه بر این مشکل دو  نیز تا حاد زیاادی بار قاوت خاود بااقی میمی

ها استفاده شده است. و در نهایت باا اساتفاده بنابراین از روش نوین ترکی  کردن بلو 

 و Horn-Schunckهااای کااردن روش  از الرااوریتم جریااان نااوری بااا ترکیاا 

 Lucas- Kanade شود.سرعت لحظه ای هر خودرو تخمین زده می 

 

 3. محاسبه مدل مخلوط گوسی2.2
تصویر اصلی یک تکنیک موثر وساده برای استخراا اشیای در تفریق پس زمینه از 

تواند پس زمیناه ای بارای تصاویر ایجااد کناد کاه حال حرکت است. اما روشی که می

دارای دقت زیاد باشد و صاحت الراوریتم را تاامین کناد اساتفاده از روش مخلاوط 

زیار  ، نحوه محاسبه مدل مخلاوط گوسای باه قارار2گوسی است. برطبق شکل شماره 

است. هر تابع گوسی بر اسااس دو پاارامتر مقادار میاانرین و انحاراف معیاار شاناخته 

 شااود. ابتاادا براساااس دو پااارامتر مقاادار میااانرین و انحااراف معیااارمربوط بااه می

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Merging Algorithm 

2. Shadow Removing  

3. Gaussian Mixture Model 
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 کنایم. تصاویر ترافیکی و مقایساه آنهاا باا هار پیکسال از تصاویر وزنای را ایجااد مای

 دار میااانرین بااا پیکساال ورودی بااه بااه ایاان صااورت کااه بااا محاساابه اخااتلاف مقاا

سیستم و مقایسه این اختلاف با مقدار انحراف معیار وزن را ایجاد و دائم باروز رساانی 

 کناایم. یااک ماادل مخلااوط های هاار تصااویر را آشکارسااازی ماایکنیم. سااپس لبااهماای

 کنایم کاه کنیم. ساپس بررسای مایگوسی را برای هر پیکسل لبه از تصویر، ایجااد مای

 سل با مقاادیر وزن ایجااد شاده همخاوانی دارناد یاا خیار. اگار همخاوانی لاز  آیا پیک

دساته بنادی کارده و در صاورتی کاه 1وجود داشت آنرا به عناوان تصاویر پاس زمیناه

کنناد. ایان دسته بنادی می2همخوانی ایجاد نشود پیکسل را به عنوان تصویر پیش زمینه

 ی تکاراریصااویر اطلاعاات ویادئوهای تصویر و برای تماامی تکار برای تمامی پیکسل

 (.2007، 5؛ ما و دیرران2013، 4و وو انروین؛ 2014، 3)وان شوندمی

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Background Image 

2. Foreground Image 

3  . Wan 

4  . Nguyen, Wu 

5  . Ma, et al 
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 : ساختار روش پیشنهادی1شکل 

 



 1393 زمستانهفتمشماره دو سال                       

  

   62 

 : ساختار مدل مخلوط گوسی2شکل 
 

 
(2) 

 
(1) 

 پیشنهادیای از تصویر پس زمینه ایجاد شده توسط روش : نمونه3شکل 

Video Frame

دسته بندی به 

عنوان تصویر پیش 

 زمینه

 تعیین پارامترهای اولیه میانگین و انحراف معیار

    آشکارسازی لبه های تصاویر ورودی

 ساخت مدل مخلوط گوسی برای هر پیکسل

 بروز رسانی مدل تصویر پس زمینه 

 وارد کردن تصویر بعدی

 دسته بندی به عنوان تصویر پس زمینه

آیا مقدار پیکسل با مدل 

زمینه  مخلوط گوسی پس

 همخوانی دارد یا خیر؟ 
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 ای از تصویر: تخمین هندسه جاده )طول، عرض و لبه جاده( به همراه نمونه4شکل 

 پیش زمینه  

 
  : تصویر گام ترکیب دو بلوک5شکل 
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 Merging: دسته بندی الگوریتم ترکیب 6شکل 

 

  3ای از تصااویر پااس زمینااه بااه همااراه اصاال تصااویر در شااکل شااماره نمونااه

 ، تصااویر تخمااین هندسااه جاااده 4قاباال مشاااهده اساات. همچنااین در شااکل شااماره 

 اشااکال مطاارح  2بااه همااراه تصاااویر پاایش زمینااه ای قاباال مشاااهده اساات کااه دارای 

 شده در مطال  قبل است. باه ایان معنای کاه کیفیات تصاویر پایش زمیناه باه خاوبی 

 آنچااه در نظاار گرفتااه شااده، نیساات. باارای رفااع ایاان مشااکلات عاالاوه باار 

 واهیم نماودهای مورفولوجیکال، از اعمال روش ترکیبای اساتفاده خایک سری عملیات

 (2007، 3؛ ژو و دیرران2011 2گونگ و دیرران؛ یین2014، 1)اوانجلیو

 

  ((Merging Algorithm. الگوریتم ترکیب 2.3
ی که دور هر خودرو جهات شناساایی یهاکنیم که آیا بلو در این گا  بررسی می

پوشاانی اتفااق افتااده باشاد آن را باا پوشانی دارند یا خیر. اگارهمکشیده شده است هم

محاسبات زیر تبدیل به یک بلو  مشخص جهت شمارش خودرو خواهیم کرد. هماان 
ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1   . Evangelio 

2   . Yinghong, et al 

3   . Zhou, et al 
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به عنوان مرکاز  b و  aنمایش داده شده است، اگر مختصات  5طور که در شکل شماره 

 بلو  در نظر گرفته شود، بر اساس رابطه اقلیدسی خواهیم داشت:
𝑙1 = 𝑙𝑐1𝑐2

cos(𝜃)   ,      𝑙2 = 𝑙𝐶1𝑐2
sin(𝜃), 

 𝑙𝑐1𝑐2
= √(𝑦𝑏 − 𝑦𝑎)2 + (𝑥𝑏 − 𝑥𝑎)2         (1) 

𝑙𝐶1𝑐2فاصله طولی و عرضی، و  𝑙2و  𝑙1، 1که در رابطه 
فاصله اقلیدسای باین دو  

، فاصله عرضی و طولی کمتار از نصاف مجماوع طاول و 2بلو  است. اگر طبق رابطه 

عرض مستطیل )بلو ( باشد بنابراین بین دو بلو  همپوشانی اتفاق افتاده است در غیار 

پوشانی اتفاق نیفتاده و مدل گوسی مخلاوطی جهات تشاخیص گونه هماینصورت، هیچ

 ه است. خودرو درست عمل کرد

(2  )                                 𝑙1 < (𝑛1 + 𝑛2)/2       یا 𝑙2 < (𝑚1 + 𝑚2)/2         

پوشانی اتفاق افتاده باشد تنها در چهار حالت زیرممکن خواهاد در صورتی که هم

 را ببینید. 6شکل شماره  بود.

اتفااق بیفتاد، هماان هاا های دو  و سو  برای بلو اما در صورتی که یکی ازدسته

طور که در شکل مشخص است بلو  خط چین به عنوان بلو  مرجع جهت شامارش 

شود. با این دسته بندی دیرر مشکلی که ممکان اسات در تشاخیص خودرو انتخا  می

ها جهت شمارش آنها و تخمین میزان چرالی و حجم ترافیک ممکن بود ایجااد خودرو

قیقی از تعداد خودروهاا را باه صاورت کااملا شود بر طرف خواهد شد و ما شمارش د

نمونه ای از تصویر را قبال وبعاد از اعماال  7مکانیزه خواهیم داشت.  در شکل شماره 

کنید. همان طاور کاه در شاکل مشاخص اسات، ها مشاهده میگا  ترکی  کردن بلو 

تعداد خودروها در یک عمق مشخصی از تصویر قابل شمارش است. عدد گوشه سمت 

دهاد.  در الای تصویر تعداد خودروها در تصویر را در عمق مورد نظر نشان میب -چپ

های دسته اول ویا چهار  اتفاق بیفتاد، ، هر گاه یکی از حالت6دسته بندی شکل شماره 

شاود و بلاو  بیرونای جاایرزین آنهاا بلوکی که در داخل قرار گرفته است حاذف می

 شود. ش خودرو استفاده میخواهد شد و به عنوان بلو  مرجع جهت شمار

به عنوان مثال الروریتم مدل مخلوط گوسی در تشخیص خودرو آمبولانس دچار ایراد 
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شده است و آن را دوبارشمارش کرده است. بلو  خودرو آمبولانس جزء دسته چهار  

است. بنابراین با حذف بلو  داخلی و مرجع قرار دادن بلو  بیرونی به  6شکل شماره 

 عنوان بلو  وارد شده در شمارش خودرو، شمارش دقیق تر خواهد شد. 
 ای از تصویر قبل و بعد از اعمال الگوریتم ترکیب: نمونه7شکل 

(Merging Algorithm) 

 

 

قبل از اعمال الگوریتم ترکیب تصویر   

 

 ترکیب                                                      الگوریتم اعمال تصویر بعد از

Detected Cars

Detected Cars
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. نتایج شبیه سازی3  
بخش نتای  شبیه سازی به دو بخش ارائه کیفیت و کمیت نتای  مرباوط باه روش 

ای بین روش پیشنهادی با روش دیرر مشاابهه تقسایم بنادی پیشنهادی و بخش مقایسه
 شده است.  

در بخش نخست، برای تخمین عملکرد روش پیشنهادی، نتای  حاصل از تصااویر 
ویادئو ترافیکای  50پیش زمینه و اصلی ارائه شده است. روش پیشنهادی را به بایش از 

باه اینکاه  آماده اسات. باا توجاه 8اعمال کرده ایم و نتای  دیداری آن در شکل شماره 
تصاویر آموزش دیده شده پس زمینه به درستی و دقیق از اصال تصاویر بیارون کشایده 

دیاده  Foreground Imageشده است، بنابراین کیفیت خوبی در تصاویر پیش زمینه یا 
هاای صاورت شود. همچنین در صورت هر گونه تشاخیص نادرسات باا پایش بینیمی

ها است، هار گوناه اده از الروریتم ترکی  بلو گرفته در روش پیشنهادی که همانا استف
 رسانیم.های ترافیکی را به حداقل ممکن میخطا در محاسبه شاخص

: تشخیص خودرو به روش مدل مخلوط گوسی به همراه الگوریتم ترکیب کردن 8شکل 

 ها، تصاویر پیش زمینه و اصلیبلوک

 
 پیش زمینهشیراز به همراه تصاویر  بلوار چمرانویدئو 

 

Video Frame

ForegroundClean Foreground

 
 پیش زمینه شیراز به همراه تصاویر پل باغ صفاویدئو 

 

Video FrameForeground
Clean Foreground
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در خصوص  25و  21های مرجع : مقایسه الگوریتم پیشنهادی با روش1جدول 

 شمارش خودرو و تخمین دقت

 هانمونه

تعداد 
واقعی 

خودروها 
 150در 

 دقیقه

 *روش مرجع  **روش مرجع روش پیشنهادی

تعداد 
 خودرو

(TF) 

دقت 
 محاسبات

(%) 

تعداد 
 خودرو

(TF) 

دقت 
 محاسبات

(%) 

تعداد 
 خودرو

(TF) 

دقت 
 محاسبات

(%) 

 ویدئو خیابان زند

 

901 

 

859 

 

95,44 

 

832 

 

92,34 

 

801 

 

88,90 

 ویدئو پل باغ صفا

 

856 

 

812 

 

94,85 

 

765 

 

89,36 

 

752 

 

87,85 

 ویدئو بلوار چمران

 

635 

 

584 

 

91,96 

 

549 

 

86,45 

 

512 

 

80,62 

 
میدان  - ویدئو

 دانشجو

 

599 

 

579 

 

91,66 

 

542 

 

90,48 

 

512 

 

85,47 

 
 ویدئو نیایش

 

501 

 

485 

 

96,80 

 

425 

 

84,83 

 

401 

 

80,03 

 
ویدئو خیابان 

 گمر 

 

389 

 

375 

 

96,40 

 

356 

 

91,51 

 

315 

 

80,97 

 (2007، )2(                   ** لیانو و دیستانس2011، )1گونگ لی و دیرران* یین
 

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1  . Yinghong Li, et al 

2  . Leano, C, Distance 

Video Frame

Video Frame
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ای اسات باین الراوریتم پیشانهادی و الراوریتم مرباوط باه جدول فاوق مقایساه

شود دقت محاسبات و تشاخیص . همان طور که ملاحظه می25و  21های مراجع روش

روش پیشنهادی در موارد بسیاری بالاتر است از الروریتم مراجع دیرار. بارای تخماین 

گردد.  بناا ریف میتع  Precisionو  Recallپارامتر دیرر نیز مثل  2دقیق تر الروریتم، 

و   عبارست است از نارخ آشاکار ساازی خاودرو درحاال حرکات Recallبه تعریف 

Precision  نرخ پذیرش اشتباه تشخیص است. نتای  نشان دهنده این اسات کاه دقات

 در صد است. 99تشخیص خودروها بالای 

Recall =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃+𝐹𝑁
× 100                                                                       (3) 

 و

Precision =  
𝑇𝑁

𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100                                                                 (4) 

 
پارامتر دقت شمارش و تشخیص  2: مقایسه کمی روش پیشنهادی بر اساس 9شکل 

 های دیگرخودرو با روش
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 گیرینتیجه

های پاردازش یکی از ابزارهای مهم اندازه گیری حجم ترافیکی استفاده از الروریتم

تواند همزماان، تخماین خاوبی از حجام، چراالی، طاول ترافیاک تصاویر است که می

و لحظاه ای خودروهاا  متوقف شده و در جریان، اندازه جریان ترافیک، سرعت متوسط

های دیرری مثل تشاخیص تصاادف، تشاخیص عباور از چاراغ قرماز، به همراه وییگی

های غیر مجاز را ارائاه دهاد. در ها و رفتار پر خطر و انحرافتشخیص قطع مداو  لاین

ای خودروها به هماراه تشاخیص و شامارش ن مقاله یک روش محاسبه سرعت لحظهای

های ترافیکای ارائاه شاده اسات. نتاای  شابیه خودروها جهت محاسبه برخی شااخص

های پاردازش تصاویر بسایار دهد که استفاده از الروریتمهای انجا  شده نشان میسازی

تواند خاودرو در حاال حرکات و یاا دقیق و دارای کارایی بالایی هستند و به خوبی می

رد پای پردازش تصویر قف شده را بطور مکانیزه تشخیص و شمارش کند. در نتیجه متو

شاود و بعاای از ایان کاربردهاا آنچناان باه در بسیاری از علو  و صنایع مشااهده می

 پردازش تصویر وابسته هستند که بدون آن، اساساً قابل استفاده نمی باشند.
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