
 

 

فارسی  پلاک شناخت اساس بر هوشمند ترافیک کنترل سیستم       

  راننده انگشت اثر با شناسایی همزمان

 
 و ترافیک و مرکز کنترل  ونقلحملکارشناس معاونت      محمد علی علویان مهر

 ترافیک شهرداری شیراز                                  
  

 چکیده

ترافیکی و کنترل بهینهه مدهدودیای استخراج اطلاعات  یبرا دیجد یحاضر، به ارائه نگرشمقاله 
موجود کهه بهه اسهتهادز از  ینگرش یا یمقاله به جا نیا یشنهادیپردازد. در روش پ یم طرح ترافیک،

ابط پردازند، از رو یآن م قیدق ماتیدر تنظ نیدورب هیا زاویو  یکج ،یینمامبنا چون درجه بزرگ یایاش
 یاخذ شهدز، قابهل حصهول مه ییوئدیو ریاز خود تصاو میمستق صورتبهکه  شودمیاستهادز  ای سادز

یوشمند مرکز کنترل تقاطعات،  یایسامانه مانند 1یوشمند ونقلحملترافیک و  کنترل یایسامانهباشند. 
 اجتنها  حاضر نقش حال مکانیزز ثبت تخلف، در یایسامانهیمگانی و  ونقلحملپیشرفته  یایسامانه
 .و روان سازی جریان ترافیکی و ثبت وقایع سطح شهر را به عهدز دارنهد ونقلحمل در کنترل ناپذیری

 اثهر بر اسهاس یا رانندز شناسایی و اتوماتیک خودرو بصورت شناسایی پلاک شدز، پیشنهاد معماری در
 پلاک در این مقاله بهرای تشخیص بخش .شوندمیانگشت بیومتریک که با یم ترکیب شدز اند بررسی 

تشخیص دادز شدز  نمونه رابطه کاراکتر یای فارسی بر اساس مقایسه .است شدز فارسی اقتباس حروف
اقلیدسهی  فاصهله معیهار بهه شهبیه بسیار ، کهشوندمیتشخیص دادز  شدز، با نمونه یای سادز و نرمالیزز

 دیجیتهال تصهاویر از ابتکهار خاص، یای برخی پردازش سامانه، در این عملکرد بهبود منظور به .یست
 و اتومبیهل پهلاک شناختن رسمیت به و استخراج به قادر سامانه این که یطوربه بهرز گرفته شدز است،

سیسهتم  .باشهیم )انعکاس نور(براق  شرایط یا و کم نور در اگر حتی است، آن با مرتبط یای شخصیت
حاصهل  تها اطمینهان کنهدمیبه سیستم کنترل ترافیک پیشنهاد شدز کمک  درواقع 2تشخیص اثر انگشت

 و بهاا خصوصهی حهریم حهظ با یای مکان به ورود خودرو، جهت درون راستی آزمایی رانندز شود از
 نتهای  .دارای مباحث امنیتی یسهتندامنیتی، مثل مددودز طرح ترافیک و مکان یای که  یای مددودیت

این سامانه بهرای در  عملکرد باای و دیندز کارایی نشان سازی و پیادز سازی الگوریتم پیشنهادی، شبیه
 .اتوماتیک است ترافیک کنترل یایسیستم یک عنوانبهنظر گرفتن آن 

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

   alavianmehr@gmail.com 

1. Intelligent Transportation Systems 

2. Fingerprint Recognition System 
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فاصله اقلیدسی، سامانه تشخیص اثر انگشت، سامانه تشخیص پهلاک خهودرو،  واژگان كلیدي:

 پردازش تصاویر ترافیکی.

 

 . مقدمه1
 ریهنظ یاییبایهدف کیهتراف قیهتدق یدر رشهته ریپردازش تصو ریاخ یایسالدر 

 هیهنقل لهیو شمارش وس هینقل لیوسا بندیدسته حادثه، صیتشخ انسداد جادز، صیتشخ

 و سهرعت جههانِ در معمهول فعالیهت خودرو جهز  ونقلحمل امروزز،بکار رفته است. 

 صهورتبهبر این اساس، احتمال تخلف از قهوانین توسهط افهرادی کهه  .است یآورفن

وجود دارد. عهلاوز بهر ایهن، جلهوگیری از  اندکردزالکل مصرف  مثالعنوانبه یرقانونیغ

 درواقهع. یسهتگیر و سهخت تخلهات و اعمال دستی قوانین راینمایی و رانندگی وقت

 یهایدوربینیوشمند ثبت تخلف، نیازمند مشهایدات از طریهق  یایسامانهیدف تولید 

 یهایترافیکدسهتی و روی تمهامی  صهورتبهنظارت تصویری، بدون انجام دادن امور 

ترافیکهی اسهت. البتهه نظهارت  یایشکنیقانونفوری علیه  یایواکنشر و یمچنین مسی

توسههط نیرویههای پلههیش بههایوش و  توانههدمیفههوری فقههط  یههایواکنشدقیههق و 

انجام شود که )که فقط نیازمند مشایدات بدون انجهام دادن کهاری( تها  یریناپذیخستگ

. از سهوی دیگهر، کننهدیممهدرن بهه وجهود آمهدز اسهتهادز  ییهایتکنولوژحدودی از 

مجوزیای خاصی برای شناسایی صاحبان اصلی خودرویا وجود دارد. این مجوزیها بهه 

 را تشههخیص دیههد، دنبههال و شههکنقانونکههه راننههدگان  دیههدیمپلههیش ایههن اجههازز را 

تهرین مربوط به خودرویا، پلاک خودرو رایه  شدزاشارزجریمه کند. در میان مجوزیای 

یهای ابزار برای ایداف شناسایی و تاییهد اسهت. یکهی از قابهل اعتمهادترین تکنولهوژی

. پهردازش تصهویر اسهت ییهاتمیالگوریابی و استهادز از تشخیص پلاک خودرو، دست

کمهک بهه پلهیش  یهاتکنیکاین  ( 2001، 2و یونتانی و کوگا 2002و یمکاران،  1)بایلی

که کنترل قابهل اعتمهادتری بهر روی جریهان ترافیکهی داشهته باشهد و یمچنهین  کندمی

 فراوانههی یههایپژویشتهها از قههوانین پیههروی کننههد. اخیههرا   کنههدمیراننههدگان را یههاری 

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Bailey 

2. Hontani and Koga 



 .. . با فارسی یمزمان پلاک شناخت براساس یوشمند ترافیک کنترل سیستم

 

103 

 کنتهرل ترافیهک ارائهه شهدز  یایسیسهتمدر حوزز پهردازش تصهاویر دیجیتهالی، بهرای 

تشخیص خودکار پلاک خودرویا بهر اسهاس روش پهردازش  یانهیزماست. یکی از این 

 ارائهه شهدز در  یهایروش(. 1999و یمکهاران  2و پهارک 2012، 1)اتانسهو تصویر است

 یههای فههرمیههای قبلههی، یههک سیسههتم کنتههرل ترافیههک را بههر اسههاس پلههتپههژویش

 مثههال، در مقالههه عنوانبهههانههد. تشههخیص خودکههار پههلاک خودرویهها، پیشههنهاد کههردز

(Siti Norul Huda Sheikh Abdullah, 2006 ،)و  ایخوشههعصبی چند  یایشبکه

برای استخراج مکان شمارز پلاک خودرو و یمچنین کاراکتریای مهرتبط بهه  یاهیچندا

اخیهر روی تشهخیص اتوماتیهک پهلاک  یایپژویشاست. یکی دیگر از  شدزگرفتهکار 

ارائه شدز است. در ایهن روش ارائهه  (2011، 3)استانا، شارما، سین  یدر مقاله خودرویا

اسهت. در  برزمهاناسهتهادز شهدز بسهیار پیچیهدز و  4انتشهار -شدز، شبکه عصهبی پهش

، یک بسهته تشهخیص پهلاک معرفهی (2012)اتانسو،  کار ارائه شدز در مقاله نیدتریجد

ای یک دقت معتدل بهرای شدز که فقط برای استخراج حروف اتین سازگار است و دار

. در یسهتاستخراج مکان پلاک خودرو و سپش پروسه تطبیق حروف پلاک با کهاراکتر 

نامبردز در باا، امکان تخلف از قوانین مانند استهادز از پهلاک تقلبهی و  یایروشتمامی 

ارائهه  یایروشدیگری یم در  ییایکاستیا سرقت خودرو ینوز وجود دارد. کمبود و 

تشخیص اتوماتیک پلاک خهودرو.  یایسیستمشدز در قبل وجود دارد، بخصوص برای 

اما در این مقاله یک طرح جدید و نوآورانه تشخیص پهلاک خهودرو بهه یمهراز کسهب 

یویت رانندز بر اساس تشخیص اثر انگشت ارائه شدز است. روش ارائه شدز اسهتخراج 

ر تدقیقهات قبلهی مهورد توجهه قهرار یهای اسهت کهه دو تشخیص پلاک شامل ویژگی

، مانند ملاحظات شب و روز و پایین بودن میزان سطح پیچیدگی از نظر درگیر اندنگرفته

 معمولی. کامپیوتریایکردن پردازش سریع توسط 

 

 

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Atanossov 

2. Park 

3. Asthana, Sharma and Singh  

4. Back Propagation Neural Network 
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 میفر کیپردازش . 1-2
ضهیح دادز تو 2بعد مراحل ذکر شدز در فلوچهارت الگهوریتم شهکل  یایبخشدر 

 .شوندمی

 است: ریشامل موارد ز زیمنبع تداخل دارند. نو نیاز چند زینو یکیتراف ییاعکش

 فلهل و نمکی نویز. 1

 )لکه( نویز پیچشی .2

کهایش  یپروسهه بهرا نیدر ا .حضور دارنددر اجزا  فرکانش باا  زیدو منبع نو یر

عمل اطلاعهات لبهه کهه  نیو در ا شودمیاستهادز  نیانگیم لتریفرکانش باا از ف زینو نیا

 یسهت ریتصهو یدیهکل یژگیو کی یالبه .شوندمیحهظ  باشدیم یاتیح تمیالگور یبرا

یمچنان برجسته  یاآن یکیتراف یصدنه رامونیپ یینادر روش رییکه با وجود تغ یطوربه

 نیانگیم لتریپردازش شدز با ف شیپ یایعکشدر قسمت بعد از  تمیالگور .مانندمی یباق

 .کندمیاستهادز 
 

 متحرک يآشکار ساز لبه .1-3

 یزمینههپشمتدهرک از  ییهااسهتخراج قسهمت یمتدهرک بهرا یلبه یآشکارساز

متدهرک  ا یو اشه شهدزپاک زمینههپشسپش . رودمیبه کار  ریمختلط در یر رشته تصو

 .شوندمیمدل  نییتع

 sobel به روش گرادیان گیري مبتنی بر ماسک لبه آشکارسازي. 1-3-1

I(i,j)  تا  اندشدزمطرحآن  یاییمسایهاست که پردازش خواید شد. یکسلییمان پ

اسهتهادز  کسهلیپ کی یبرا 3×3 یگییمسا کینه.معموا  ایکنند که آن لبه است  نییتع

 پردازش استهادز شدز است. یبرا 3×3 یپنجرز کیمورد  نیدر ا .شودیم

 sobel یلبهه یدامنهه .باشهندمی 8Iتها   1Iییمسهایهیشهت  ،j,i(I( کسهلیپ یبرا

 :شودیمداسبه م ریز صورتبه

𝐼𝑆(𝑖, 𝑗) = √U2 + V2                         (1)  
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U=(I5+2I6+I7)-(I1+2I2+I3)                                                             )2(  

 

V=(2I8+I1+I7)-(I3+2I4+I5)                                                             )3(  

مرکهز پنجهرز  عنوانبهرا  یجار کسلیبا پ 3×3 یپنجرز کیباا  یمداسبات پروسه

اسهتهادز شهود تها  توانهدمیآسهتانه  کیه آمد، به دستاندازز  بعدازآنکه .دیدمیحرکت 

 کسهلیپ کمتر از آستانه بود، sobel ینه. اگر دامنه ایدر لبه یست  کسلیکند که پ نییتع

نبودز تها ادعها کنهد  یقو یپاسخ به اندازز کاف کهبدان معناست  نیخذف خواید شد و ا

 میکنهیوابسته است. ادعا م ریتصو اتیآستانه مناسب به مدتو کیکه لبه است. انتخا  

 .شودمیآشکار  sobel یلبه ساز آشکار با یالبه شتریکه ب
 

 متحرک يلبه يآشکارساز. 1-3-2

 .شهوددر این پروسه از تهاوت تصاویر برای استخراج اطلاعات حرکت استهادز می

 وجود دارد: "تهاوت"دو نوع متد اصلی یا هدر نوشت

 زمینهپشتهاوت  (1

 تهاوت بین فریمی (2

ندارد؛از یر فریم کهم  اینقلیه یلهیوسک فریم مرجع که ییچ یزمینهپشدر تهاوت 

 ، نیهازکنهدمیشود. در کاربرد دنیهای واقعهی، زمهانی کهه نهور مدهیط سهریع تغییهر می

حال حاضر را بازتا  کنهد.این  یزمینهپششود تا  روزبهمنظم  طوربهاست فریم مرجع  

 یانقلیههه یوسههیلهبهها ربههودن یههک فههریم وقتههی یههیچ  توانههدمیریم مرجههع فهه

 توسهط زمینههپشتصهویر  روزرسهانیبهآید. چنهدین متهد بهرای  به دستوجود ندارد 

پیشنهاد شدز است ولی این متدیا کند و بسیار  (1991و یمکاران،  2؛ کیم1987، 1)چوی

مطابقت داشهته  real timeپردازش  یایبا احتیاج تواندمیمداسباتی یستند و بنابراین ن

آوردن فریمهی کهه یهیچ  به دسهتمتراکم و شلوغ  یایبزرگرازباشد و علاوز بر این در 

غیرممکن  تقریبدر آن نباشد و یمچنین نور حال حاضر مدیط را داشته باشد  ایوسیله

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Choi 

2. Kim 
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مخهتلط و  یزمینههپشبنابراین از روش تهاوت بین فریمهی بهرای حهذف کهردن  است.

. از تههاوت (1994، 1)لی، کهیم و کهیم شودآشکارسازی وسیله نقلیه متدرک استهادز می

مشترک را که متنهارر بها ناحیهه  یفاصلهبین عکش قبلی و بعدی استهادز کردز و سپش 

 یلبههتهاوت بین فریمی را بها آشهکار سهاز  ؛یپروسهاستخراج کرد. در  یستمشترک 

sobel .استهادز شدز و یر تصهویر را بها اسهتهادز از  درپیپیاز سه عکش  ترکیب کردیم

 متدرک را جدا کنیم. زمینهپشتصویر قبلی و بعدی پردازش کردیم تا 

عملیهات  متدهرک، یلبههآشکارسهازی  ین مراحل شامل مراحهل پهیش پهردازش،ا

( نشهان دادز 1این مراحل در شهکل شهمارز ) .یست مرز یجعبهاستخراج  مورفولوژی،

 شدز است.

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 
 : الگوریتم پردازش یک فریم ویدئویی براي تشخیص شیء متحرک1شکل 

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Lee, Kim, Kim 

 شروع

 پیش پردازش

 آشکارسازی لبه متحرک

 عملیات مورفولوژیک

 )شامل افزایش و فرسایش(

 استخراج حدود شی متحرک

 پایان
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 متحرک ايههآوردن لک دستبه  ي( برایشناس ختی)ريعملگر مورفولوژ .1-4

 وجهود دارد. یییهاشکاف یالبهدر  شهیشد یم فیمتدرک که توص یعکش لبه در
متدهرک را ارتقها  ییالبههاست کهه  ازین ه،ینقل لهیاز وس هینما کیآوردن  به دست یبرا
بخهش  کیهبها  یو گسهترش مورفولهوژ شیفرسها یارتقا توسهط عملگریها نیا .میدی

 اتیهحذف جزئ یو گسترش برا شیفرسا درپیپی. اعمال شودمیمناسب انجام  ایسازز
 اتیهجزئ یبر رو ریو بدون تاث باشندیم ایساززکه کوچکتر از بخش  ریاز تصو یخاص
 .رودمیکار هتر  ببزرگ

آوردز  میفهر کیه ی( برا2در شکل) یمورفولوژ اتیلبه و عمل سازیآشکار مراحل

 شدز است.
 

 مرز يجعبهاستخراج  .1-5
آوردن اطلاعهات مقیهاس مسهتقیما از عکهش بهه جهای اسهتهادز از  به دستبرای 

 اسهتهادزروابط سادز و شناخته شدز یندسی درون تصویر از  کالیبراسیون واضح دوربین،

یک نمونهه  دییم.یا انجام می. این کار را با ساختن یک جعبه مرز در اطراف لکهشودمی

 ( نمایش داد ز شدز است.3در شکل)

(، توضهیح جهامع و کهاملی از 2ذیل است. بخهش) یایبخشادامه مقاله متشکل از 

(، نتای  شهبیه سهازی روش 3. بخش )کندمیسیستم کنترل ترافیک پیشنهاد شدز را بیان 

یهن مقالهه و مزایا، معایب طرح کنترل ترافیک ارائه شهدز در ا شودمیارائه شدز را شامل 

ایهن مقالهه  (5( مورد بررسی و آنالیز قرار گرفته است و درنهایهت بخهش )4در بخش )

 .کندمینتیجه گیری را اعلام 
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 سازي لبه و عملیات مورفولوژي: تصاویري از مراحل آشکار2شکل 

 
 : ترسیم حدود اشیاي متحرک آشکارسازي شده3شکل 

 

 . روش پیشنهادي2

توضیح دییم، مراحل مسهتقل  ترگستردزو  ترواضحبرای اینکه روش ارائه شدز را  
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 .شودمیمجزا توضیح دادز  طوربهروش ارائه شدز را در چهار بخش  

 

 . اكتساب و پیش پردازش تصویر2-1
اولین مرحله از این الگوریتم ارائه شدز شامل چندین فعالیت خاص پردازشی زیهر  

 .یست

 مهم است یملاحظه: این مرحله شامل دو 1اکتسا  تصویر .الف

 ابزار اکتسا  تصویر (1

 زاویه و عدم تقارن خاص دوربین (2

به کیهیت و شهرایط مرحلهه قبهل وابسهته  شدتبهپردازش تصویر: این مرحله  . 

زیر توضهیح دادز  صورتبهارائه شدز  درروشپیش پردازش ارائه شدز  ییاتحالاست. 

 .شودمی

: تصویر اکتسا  شدز شاید نیاز داشهته باشهد بها توجهه بهه 2برابری ییستوگرام (1

 کمبودیای کنتراست و رزولوشن تنظیم مجدد شوند.

: این پیش پردازش بکار گرفته شدز، تا نواحی نسبتا نایمگن را 3انتسار نایمگن (2

 کنهدمیی تصهویر را نیهز حههظ یالبههیموار کند. این پیش پردازش یمچنین اطلاعات 

کهه  یاشوندزی که برای استخراج مناطق ضروری است. فرمول بازگشتی و تکرار طوربه

 :دشومیزیر تعریف  صورتبهمرتبط با انتشار نایمگن است 
 

𝐼(𝑥. 𝑦)𝑆+1 = 𝐼(𝑥. 𝑦)𝑆+1 + 𝜆 𝐼(𝑥. 𝑦)𝑆 
𝑇 ∇𝐼(𝑥. 𝑦)𝑠 (4                               ) 

         

𝐼که ∈ {𝑅, 𝐺, 𝐵}    رنگی است و  ییاکانالجز𝐼(𝑥. 𝑦)  کانال رنگ در مرحلهS 

اسهت. ایهن پریهود از ثبهات  [0,0.25]یک ثابت خاص متعلق به پریود  λاست. پارامتر 

.𝐼(𝑥∇ .کندمیعددی اطمینان حاصل  𝑦)𝑠تهرین یمسهایه پیکسهل یک بردار از نزدیهک

 زیر نوشته شود: صورتبه تواندمیتصویر با اختلاف آن، که 

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Image Acquisition 

2. Histogram Equalization 

3. Anisotropic Diffusion 
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𝛻𝐼(𝑥. 𝑦)𝑠 = (𝛻𝐼(𝑥−, 𝑦)𝑠, 𝛻𝐼(𝑥+, 𝑦)𝑠, 𝛻𝐼(𝑥, 𝑦+)𝑠, 𝛻𝐼(𝑥. 𝑦−)𝑠 )𝑇 (5        )  

 

 ضریب بردار یدایت استهادز کرد. مانند: روزرسانیبهبرای  توانیماز عبارت باا 

𝐶(𝑥. 𝑦)𝑠 = (𝐶(𝑥−, 𝑦)𝑠, 𝐶(𝑥+, 𝑦)𝑠, 𝐶(𝑥, 𝑦+)𝑠, 𝐶(𝑥. 𝑦−)𝑠 )𝑇                 (6)  

 

گونهه کهه در رساندز شدز یمهان روزبه( در یر مرحله 6)معادله بردار  بیالبته ضر

 :دینیبیم (7مههعههادلههه )

𝑔(∇𝐼) =
1

1+(
‖𝛻‖

𝑘⁄ )2
                                                                (7)  

 

مقادیر مختلهی به خهود   Kو   λ یپارامتریامختلف  یکاربردیااز سوی دیگر، در 

اسهت. بهرای ایهن  k=10و  λ=0.2مثال، در پردازش تصویر پزشکی  عنوانبه. رندیگیم

کهه ایهن مقهادیر  میکناشهارزباشد و باید به ایهن نکتهه می 7/1 و 30برابر با  kو  λمقاله 

 .اندآمدزدستبه( 1)اکتشافی صورتبه
 

 استخراج ناحیه پلاک. 2-2

برای این یدف، ازم است که چند پردازش تصویر خاص اسهتهادز کنهیم، یکهی از 

اسهت یرچنهد خهود  2برای استخراج ناحیه پلاک، موروفولهوژی یاپردازش نیترمعمول

موروفولههوژی یههک روش مخصههوص پههردازش تصههویر بههرای اسههتخراج ناحیههه پههلاک 

 .باشدمین

که تصویر پیش پردازش شهدز را  است یضرورموروفولوژی،  فازیایبرای تکمیل 

را قطعهه قطعهه کنهیم. ایهن  3توسط چند فیلتر تشخیص لبه خاص ماننهد سهوبل و کنهی

فیلتریا، قطعه بندی قابل اعتمادی را از مناطق شهکل پهلاک در تصهویر خهودرو ایجهاد 

تها منطقهه دقیهق پهلاک اسهتخراج  کندمی. سپش، پردازش موروفولوژیکی کمک کندمی

تابع یهای موروفولهوژیکی مهورد اسهتهادز بهرای ایهن یهدف، فرسهایش شود. بیشترین 

 ، پر کردن ناحیه و استهادز از خواص ناحیه ای است.4تصویر

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Heuristically 

2. Morphology 

3. Sobel or Canny Filters 

4. Image Dilation 
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 . مرحله تشخیص كاركترها2-3
بعد از استخراج ناحیه پلاک، زمان آن است تا کاراکتر یای فارسی چاپ شدز روی 

ز از حروف و اعهداد معمهول پلاک را تشخیص دییم. برای این یدف، یک مجموعه داد

( نمهایش دادز 4فارسی تهیه شدز که بعضی از حروف و تمامی اعداد در شهکل شهمارز)

شدز است. قبل از پروسه تطبیق کاراکتر، کاراکتریا باید مشخصا و به صراحت اسهتخراج 

شوند. برای رسیدن به این یدف، یک ییستوگرام تغییرات روشنایی کاراکتریهای پهلاک 

ش دادز شههوند. ایههن ییسههتوگرام خههاص، اطلاعههات کههافی بههرای اسههتخراج بایههد نمههای

 .دیدمیکاراکتریای چاپ شدز روی پلاک را به ما 

 

 
 : مثالی از استخراج ناحیه پلاک به همراه كاركترهاي آن4شکل 

 

کنهد را نشهان از این پلاک تعداد پیکسل یایی که ناحیه پلاک اشهغال مهی xمدور 

تعداد یک یای یر ستون از پلاک اسهتخراج شهدز اسهت را نمهایش   y، و مدوردیدمی

. یک ناحیه پلاک باینری شدز نمونه و ییستوگرام روشنایی ستونی اش در شهکل دیدمی

 ( نمایش دادز شدز است.5)

ر یای فارسی زمان تشخیص یر کهاراکتر و سهمبل دوتهایی بعد از استخراج کاراکت

 حروف فارسی یا اعداد است.
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 گرام كاركترهاي باینري پلاک استخراج شده بر اساس روشناییو: هیست5شکل 
 

کامهل  صورتبه(، شمارز پلاک 8با به کارگیری یک ارتباط نرمال بر اساس رابطه ) 

 کنتههرل ترافیههک  یایسیسههتمو نتههای  آن آمههادز بههرای اسههتهادز در  شههودمینمایههان 

 باشد.می
 

R(m, n) =
∑ ∑ 𝐼1(𝑗,𝑘)𝐼2(𝑗−𝑚+

𝑀+1

2
,𝑘−𝑛+

𝑁+1

2
)𝑗𝑖

[∑ ∑ |𝐼1(𝑗,𝑘)|2]𝑗𝑖
1/2

[[∑ ∑ |𝐼2(𝑗−𝑚+
𝑀+1

2
,𝑘−𝑛+

𝑁+1

2
|𝑗𝑖

2
]1/2

                 (8)  

 

 مرحله تشخیص اثر انگشت .2-4

اگرچه شمارز پلاک یک پروندز کافی برای تشهخیص خهودرو اسهت امها یویهت  

رانندز و ارتباطش با آن خودرو ملاحظات یویتی بیشتری می خوایهد. درمیهان یمهه راز 

یای ممکن برای تشخیص رانندز بر اساس پردازش تصویر، تشخیص اثر انگشت یکهی 

یها اسهت. اثهر انگشهت یکهی از ترین روش موجهود دناز پر طرفدارترین و قابل اطمینان

با ضریب تمایز، دوام و کارایی بااسهت. در شهکل شهمارز  1بیومتریک یای بیولوژیکال

(، سیستم تشخیص اثر انگشت بکار گرفته شدز و روش تطبیق مرتبط با آن بر اسهاس 6)
ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1 Biological Biometrics 

ده
 ش

ج
را

خ
ست

ک ا
لا

ز پ
ن ا

تو
 س

هر
ی 

ها
ک 

ی
 

 کند اشغال می را تعداد پیکسل هایی که ناحیه پلاک
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نمایش دادز شهدز اسهت. فلوچهارت کامهل عملکهرد سیسهتم  1مدل مخهی مارکو -یک 

( نمایش دادز شدز است. نهایتا برای تبدیل این کار بهه 7شکل شمارز ) کنترل ترافیک در

یک سیستم کنترل ترافیک تجاری با خواص کاربر پسند، نیاز منهد یهک رابهط گرافیکهی 

که در این روش، بر اساس توانایی یای رابط گرافیکی متلب، ارائه شدز است. در  یست

یستم کنترل ترافیک امن ملاحظه شهدز رابط گرافیکی ارائه شدز، تمامی جنبه یای یک س

 است.

 

 

 

 

 

 

 
 

  
 
 تطبیق دهنده و تشخیص دهنده اثر انگشت جهت سندیت رانندگان خودرو: طرح 6شکل 

 

 

 
ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1 Hidden Markov Model 

 منطقه مرجع اثر انگشت نقطه مرجع

 توپولوژی حالت ویژه

اکتسابی تصویر  

الگو عملگر  

 ذخیره الگوی

 شده

 استخراج پیش پردازش

  ویژگی

دهنده تطبیق  

نهایی تطبیق  

 

 واحد تطبیق اثر انگشت
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 سیستم كنترل ترافیک اتوماتیک پیشنهادي: دیاگرام كامل 7شکل 

 

 . نتایج شبیه سازي طرح پیشنهادي3

بعد از توضیح سیستم کنترل ترافیک ارائه شدز در بخش قبلی، زمان آن اسهت کهه  

تعدادی از نتای  شبیه سازی را برای به نمایش گذاشتن کارایی و عملکرد خهو  روش 

 شروع

ورود تصاویر خودرو از 

 دوربین

تصویر خودرو باینری 

 شده

پردازش پیش  

استخراج لبه ای تصویر و نرم 

 کردن با نفوذ آنزوتروپیک

مورفولوجیکال عملیات  

شب و روز فرایند تعیین  

اجازه ورود 

 ندارد

استخراج ناحیه پلاک خودرو به 

 همراه کارکتر های فارسی

فرایند تاییدیه اثر انگشت 

 راننده

خودرو و راننده اجازه ورود 

 دارند

پلاک شناخته 

 شده؟

راننده مورد 

 تایید است؟

 پایان

 خیر

 بله

 بله

 خیر
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 گردد.ارائه می 1ارائه شدز ارائه دییم. برای این یدف، ضوابط عینی و ذینی

 

 اجزاي روش ارائه شده 2. نتایج عینی3-1

یمانطور که در بخش قبل ارائه شهدز اسهت، طهرح پیشهنهادی توانهایی تشهخیص 

. نتهای  تشهخیص یسهتشمارز پلاک خودرویا را در یر دو شرایط روز و شب را دارا 

( نمهایش دادز شهدز 8پلاک خودرو برای یر دو شرایط روز و شب در شهکل شهمارز )

پهلاک خهودرو، در ایهن  است. بهتر است به این اشارز کنیم که تمامی مراحل تشهخیص

تصاویر با لیبلینگ )نامگذاری( متوالی نشان دادز شدز اند. دربارز سیسهتم تشهخیص اثهر 

 ،ز است که نتهای  آن منتشهر شهدز اسهتانگشت، یک روش شناخته شدز و ارزیابی شد

بنابراین در این بخش ما به نتای  دیداری سیستم تشخیص پلاک اتوماتیهک بسهندز مهی 

 کنیم.
 

 

 
 

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Subjective and Objective Criteria 

2. Objective Results 

1 2 3 
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 : فرایند پیاده سازي تشخیص پلاک خودرو پیشنهاد شده در موقعیت هاي شب و روز8شکل 
 

بازر   -3، هااي تصاویربا استفاده از آشکارسازي لبه 1بخش بندي -2، تصویر اصلی خودرو -1
-پركردن ناحیاه -4، مورفولوجیکالنمایی تصویر خودرو آشکار شده با استفاده از فرایند عملیات 

استخراج شماره پلاک با استفاده از اساتخراج  -6، پاک كردن نواحی غیرضروري -5، هاي تصویر
 هاي پلاک و كاركترهاي پرینت شدهناحیه

 

 روش ارائه شده یابیارز 2یذهن جینتا. 3-2

  ینتا نیا است. دادز شدز شینما (1شمارز )قسمت در جدول  نیمربوط به ا  ینتا

حهدود  را برای پلاک کیاتومات صیارائه شدز در تشخ کیکنترل تراف ستمیس یدقت باا

 .دیدمیمختلف نشان خودرو  ریتصو 100
 

 

 

 

ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ  

1. Segmentation 

2. Subjective Results 

4 5 6 
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 : نتایج روش تشخیص پلاک پیشنهادي1جدول 

 واحد سیستم تشخیص پلاک خودرو تعداد دقت روش پیشنهادی درصد دقت روش پیشنهادی

%95 100/95  استخراج ناحیه پلاک 

 بخش بندی 95/92 %96.84

 تشخیص کارکتریا 92/85 %92.4

 

 محدودیت سیستم كنترل ترافیک اتوماتیک براي تشخیص پلاک هاي فارسی .4

براساس سیستم کنترل ترافیک ارائه شدز و نتای  شبیه سازی، خیلی مهم است کهه  

خودروی یدف، در یک مدل مناسب، برای یهک تصهویر مناسهب، قهرار گرفتهه باشهد. 

غیهر  صهورتبهبعضی وقایع خاص ممکن است باعث شود سیستم ترافیکی ارائه شهدز 

طلو  تابش شهدی نوریها در روز منتظرز یا نامناسب عمل کند. بعضی از این شرایط نام

یا نور و شهافیت بسیار کم در شب است. یکسری نقص یای دیگر یم وجود دارند کهه 

مثهال،  عنوانبههکمتر مضر یستند. اما ممکن است باعث بد عمل کردن سیسهتم شهوند. 

باعهث اشهتباز گهرفتن یهک خهودرو بها  توانهدمیاشتباز کردن یک حرف با حرف دیگر 

حتی متوقف کهردن یهک خهودروی مجهاز از ورود شهود. بعضهی از  خودروی دیگر یا

( نمهایش دادز 9در شکل شمارز ) شوندمیحروف فارسی که معموا با یم اشتباز گرفته 

 شدز اند. 

 

 
 

 : حروف فارسی كه منبع اصلی اشتباه در روش كنترل ترافیک پیشنهادي هستند9شکل 
 

ود که یک ست جدیهد از بهردار یهای برای تشخیص چنین مشکلاتی، پیشنهاد میش

خاص برای یر سمبل حروف یا عدد استخراج شوند سپش بهر اسهاس ایهن برداریهای 

خاص، یک فاصله ای روش قابل اطمینان و سادز بهرای مقایسهه تمهامی کهاراکتر یهای 

 فارسی مورد استهادز قرار گیرد.
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 گیري. نتیجه5
در این مقاله یک سیستم کنترل ترافیک عملی و قابل اجرا ارائه شهدز اسهت. ابهزار 

 یهایروشپایه و اساسی استهادز شدز در این مقالهه، پهردازش تصهویر دیجیتهال اسهت. 

خاص برای تشخیص اتوماتیک پلاک خهودرو مهی تواننهد روی یهر پهردازش سهیگنال 

اجهرا شهوند. امنیهت ایهن روش کهامپیوتری اسهتهادز و  CADدیجیتالی یها پلهت فهرم 

پیشنهادی نیز توسط تشخیص اثر انگشت تضمین شهدز اسهت. در کهل مزایها و برتهری 

 زیرخلاصه کرد: صورتبهسیستم کنترل ترافیک ارائه شدز را می توان 

 ( اصول برنامه نویسی سادز و قوی در مراحل پردازش زیر:1

 تشخیص اتوماتیک پلاک خودرو الف(    

 اثر انگشت  ( تشخیص    

 سیستم کنترل ترافیک موثر و با کارایی باا در موقعیت یای روز و شب (2

( قابلیت انعطاف در مباحث امنیتهی و حههارتی در شهرکت یها و سهازمان یهای 3

 مختلف

ی کافی سادز اسهت کهه در درکل، سیستم کنترل ترافیک ارائه شدز موثر و به اندازز

 مورد استهادز قرار گیرد.کنترل ترافیک دنیای واقعی 
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