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 ردگيري حركات چندگانه با استفاده از فيلتركالمن

 
  2مقدم...  نصرا ، 1بهارك امين طينت

  لاهيجان  دانشگاه  آزاد اسلامي واحد 1
   دانشگاه تربيت مدرس2

 

 

 

                                                                چكيده                                    

ساس كه بر ا  به بررسي ردگيري حركات چندگانه با استفاده از فيلتركالمن پرداخته شده است،در اين مقاله،

هاي پيش زمينه تك فرضي بر مبناي مدل كلي اندازه  و مجموعه اي از مدلتركيب مدل پس زمينه هر پيكسل 

فيلتركالمن، تخمين موقعيت هدف براساس  اندازه گيري هاي . ء، موقعيت، سرعت و توزيع رنگ مي باشدشي

شده موقعيت  آوردن تخمين فيلتربه دستقبلي، و تخمين موقعيت بر اساس اندازه گيري هاي فعلي را براي 

ه مينيمم واريانس را كه تخميني حاصل شود ك اين  تركيب به طوري انجام مي گردد.هدف، تركيب مي نمايد

يك مدل قياسي از سرعت و جهت حركت معمول، براي .  بعبارت ديگر، داراي بهترين دقت مي باشد. داراست

مي رود كه براي تعيين سرعت هر يك از نمونه اشياء پيش زمينه استفاده مي  تخمين اوليه سرعت شيء بكار

 24ما بين (هاي ويدئويي  ستم، نزديك به آهنگ فريمسي.  گسترده استاين مدل معمولا يك فيلتر كالمن . شود

كافي است و اندازه هاي شيء مورد  با فرض اينكه تفكيك پذيري تصوير. كند كار مي)  فريم در ثانيه40تا 

در اين جا، دو مدل كه شامل . نظر، از اندازه شي اي كه در اندازه گيري اوليه استفاده شده خيلي فراتر نمي رود

هاي انسان و رديابي موتورسوارها مي باشد، بررسي مي شود ويك مدل استنتاجي خودگردان رديابي پرش 

پيشنهاد شده است كه فاكتورهاي مربوط به هر دو مدل را در خود دارد و با توجه به دريافت چند فريم اول از 

ها، انتخاب مي  مدل  يك تصوير، الگوريتم رديابي مربوط به تصوير مذكور را با توجه به بلاك دياگرام هاي 

در دو مدل محاسبه شده و ميزان دقت  روش مورد ن ناحيه انداه گيري شده و حقيقي سپس مقدار خطا بي .نمايد

  .                                                                                                هاي مذكور نشان داده مي شود استفاده در مدل

 

 آستانه گيري، متحركردگيري شيء تحليل  دنباله  تصاوير،  ،شكار سازي  حركتآ :كلمات كليدي
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  مقدمه 

و سالهاست كه محققان به پيشرفت و  بينايي ماشين يكي از زمينه هاي پر اهميت علم كامپيوتر مي باشد

ينايي انسان است و شايد به مهمترين هدف بينايي ماشين، شبيه سازي عملكرد سيستم ب. توسعه آن پرداخته اند

از . جرات بتوان گفت كه بزرگترين هدف بينايي ماشين ساختن يك ماشين داراي بينايي همه منظوره مي باشد

 مي رود كه بتواند خود را در محيط هاي دلخواه هدايت كند و اشياء را در مسير خود        چنين ماشيني انتظار

برسد، خود را برساند در واقع امروزه فاصله بينايي ماشين از بينايي انسان شناسايي نمايد و به مقصدي كه بايد 

سيستم بينايي انسان مانند ديگر . بسيار زياد است و هنوز در اين زمينه بسيار جاي تحقيق و فعاليت دارد

ز و تحليل سيستمهاي موجود در بدن انسان، بسيار قوي و قدرتمند عمل مي نمايد و با دارا بودن توانايي آنالي

ي پيشنهاد شده روش هاو  ها هدف نهايي همه الگوريتم. تصاوير به روابط فيزيكي موجود در صحنه پي مي برد

چنين هوشي . براي تفسير اطلاعات بينايي استدر اين تحقيقات، ايجاد يك ماشين داراي بينايي و هوش لازم 

اغلب اين نواحي، اشياء .  مي باشد    براي سيستمدر واقع قابليت پردازش تصاوير اشياء يا نواحي مورد علاقه

يكي از مسائل بسيار مهم در بينايي .  داراي حركت هستند كه سيستم مي خواهد آنها را تعقيب يا ردگيري نمايد

                  .                                                          ماشين، مساله بررسي حركت اشياء موجود در صحنه مي باشد

بهبود : ارتند ازكه عبمحدوده كاربردي اصلي نشات مي گيرد  به روش هاي پردازش تصوير از دو علاقه

 در ].1[حنه براي ادراك ماشيني مستقل  و پردازش داده هاي صسانيان تعبيراطلاعات تصويري به منظور 

ف عمده، يافتن روش هايي است كه قادر ه شده طي چند دهه گذشته، هد هاي تصويري ارايمجموعه الگوريتم

از جمله پيشينه ردگيري كه توسط محققان . به ارتقاي اطلاعات تصويري براي  تعبير و تحليل انسان باشد

  :صورت گرفته است ميتوان به موارد زير اشاره نمود

 Malik ]2[ ،ف شده و هاي متوق  سيستمي را جهت صحنه هاي ترافيك، نظير تغيير خط حركت، اتومبيل

يع با استفاده از تقط كالمن مي باشد و هاي موجود در صحنه ارايه نمود،كه مبتني بر فيلترشمارش كلي اتومبيل

  . له نويز غلبه كنداها توانست بر مس ه يك مدل حركت، براي حركت اتومبيلحركت با تفاضل پس زمينه و اراي

Coifmanنقليه در شرايط نامساعد مانند تغييرات نور،   آشكارسازي و ردگيري وسائط ،] 3[  و همكارانش

در روش آنها از گوشه بعنوان نقاط ويژگي استفاده . غيره را بررسي نمودند ها و رويهم افتادگي تصاوير اتومبيل

ها نواحي هستند كه شدت سطوح خاكستري در آنها بيشتر از يك جهت تغيير  بعبارت ديگر ويژگي. مي شود

اگر ويژگي يافت شود، فيلتر كالمن به روز در مي آيد . لمن براي ردگيري استفاده كردندآنها از فيلتر كا. كند

  . شود در غير اين صورت اين ويژگي، ديگر ردگيري نمي

Bertozzi اين . ]4[ه كردند ي و ردگيري وسائط نقليه ارايك سيستم براي آشكار سازيش  و همكاران

وسيله مي تواند جاده  اين. كار مي باشد، نصب گرديده است وسيله نقليه خود يككهARGO سيستم بر  روي

  .مسير صحيح حركت كند اين و دررا تعقيب نمايد 
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متقارن كلي  ، اين كه وسائط نقليه در حالت ]5[الگوريتم آشكارسازي آنها بر مبناي چند پايه استوار است 

 همچنين . مستطيل محيطي با نسبت طول و عرض تا حدي معين، مشخص مي گردند و توسط يكهستند

كه ابتدا با استفاده از روش كار به اين صورت است . شوند از تصوير واقع مي ها در يك  ناحيه مشخص اتومبيل

اتومبيل در آن جا باشد، معين مي ناحيه مورد علاقه كه احتمال دارد  هاي پرسپكتيو، موقعيت جاده و محدوديت

در يكي از طرفين اتومبيل موجود در صحنه، تنها استفاده از  به دليل وجود انعكاسات نوري احتمالي. شود

و عمودي  نيز  ر لبه هاي افقي دزيرا از تقارن .  دهدسطوح خاكستري جهت يافتن تقارن، نتيجه درستي نمي

ردگيري با محاسبه . و انجام مي شود مستطيل محيطي جستجآن براي تشخيصپس از . استفاده مي شود

  .                           همبستگي بين محتويات مستطيل محيطي در فريم قبلي،  با فريم فعلي انجام مي شود

ت  مزي. اشاره نمود]6[  و همكارانش Koller هاي پياده سازي شده مي توان به سيستم  از جمله سيستم

كمتر بودن پيچيدگي محاسباتي نسبت به  ه مبتني بر كانتور از شيء، مي باشد،وش آن كه يك اراياستفاده از ر

 جزيي رويهم افتادگي پيدا به طوربا اين وجود عدم توانايي در تقطيع اشيائي كه .  استيه مبتني بر ناحيهيك ارا

شيء، يك كانتور جديد ايجاد اگر در هنگام رويهم افتادگي بتوان براي هر . كرده اند وجود خواهد داشت

كانتور  آغاز يك  با اين وجود].7[را ردگيري نمود  نمود، حتي در صورت رويهم افتادگي نيز مي توان اشياء

  .  مي باشد       جديد، قسمت پيچيده اين روش

Zhong  ]8[  استفاده از محاسبه تفاضل بين دو فريم، جهت ردگيري اشياء متحركو ديگر همكارانش  با ،

در اين سيستم ابتدا يك ناحيه بصورت دستي . كليشه هاي تغيير شكل پذير را براي تطبيق اشياء ايجاد كردند

، و مرزهاي حركت جذب شده و با  يشه به نواحي داراي گراديان بالاسپس كل. براي ردگيري انتخاب مي شد

وجود اطلاعات  هاي آن، از مزيتيكي . داد هاي بعدي تغيير شكل مي تشابه خود با سطح خاكستري در فريم

مشكلي . تر مي نمايد هاي تصوير مقاوم هاي ويژگي سراسري وكلي مي باشد كه اين سيستم را نسبت به ضعف

كه در اين سيستم وجود دارد، محدوديت روش تقطيع آنست كه بدليل استفاده از تقطيع مبتني بر فيلتر سازي 

  .               مي باشدزماني، محيط يا پس زمينه ثابت مورد نياز

Tao                    در ].9[و همكارانش از مدل مخفي ماركوف، براي پياده سـازي الگـوريتم ردگيـري اسـتفاده نمودنـد 

روش آنها براي هر شيء متحرك موجود در صحنه، يك حالت در نظرگرفته مي شود كه پارامترهـاي موقعيـت     

وير انجام مي گردد و بر حسب حالت قبلـي و اسـتفاده از               با مشاهداتي كه در تص      .و تغيير اندازه را در خود دارد      

مـساله ردگيـري را     . توزيع احتمالهاي پسين مربوط به اشياء، راجع به حركت بين حالات تصميم گيري مي شود              

هـاي   كه توزيع  در حالتي . مي توان محاسبه يك توزيع احتمال پسين به ازاء مشاهدات انجام شده در نظر گرفت              

هـا   در روش آن  . ت تحليلي موجود نباشند، از نوعي روش نمونـه بـرداري اسـتفاده شـده اسـت                احتمالاتي بصور 

مسائلي نظير اضافه شدن شيء جديد، حذف يك شيء و همچنين رويهم افتادگي و بهـم چـسبيدگي اشـياء نيـز                      

  .مدل شده است
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  معادلات ديناميكي سيستم   1
  

.يا دور مي شود نزديك شعاعي به رادار به طوريك شيء متحرك  كنيدكه تصور
n
Xبعد  دهنده نشان

سرعت بعدي شيء را در صورت   وموقعيت.  رادار مي باشدزمان بين دو پويش متوالي T وnشيء در  لحظه

  .                    آوردبه دستبودن سرعت شيء،  از معادلات زير مي توان  ثابت

         nX n =
&  سرعت شيء در لحظه  

          

=+1   اگر  nn xx &&  سرعت شيء ثابت است       آنگاه                                        

          nnn xTxx &+=+1                                                                                     )1-1(  

          nn xx =+1&                                                                                     )1-2          (  

                                                      .                              اين معادلات را معادلات ديناميكي سيستم گويند

-1(كه دليل اختلاف، عدم دقت رادار نباشد، بـصورت رابطـه             ي توان در صورتي   مقدار تغيير سرعت را م           

د فوق است، به جـاي آنكـه   رمشخص نمي باشدكه دليل اختلاف كداميك از موا     كه واقعا  از آنجايي .  نوشت )3

  .               اضافه مي گردد)4-1(كل مدار فوق به سرعت تخميني اضافه شود، كسري از آن مطابق رابطه 

    

)1-3(                       
T

xy nn − 

)/)(( Txyhxx nnnnn −+= && )            1-4                                                                 (  

         

  . تواند به طور وابسته به زمان تغيير كند نشان دهنده اين است كه مقدار ميnh در nانديس 

 

راي آنكه بين تخمـين سـرعت       لذا ب .  علامت سرعت، قبل و بعد از اندازه گيري يكسان است          )4-1(در رابطه   

 مي توان استفاده    )5-1(تفاوت وجود داشته باشد از رابطه        n از  اندازه گيري و تخمين سرعت قبل از زمان            پس

  .                                                                                              ودنم

 

)                                                  1-5( 

  

انجام  ،  بر اساس اندازه گيريnدهنده  آنست  كه  اين  تخمن  سرعت  در زمان  ، نشانn−1انديس  دوم 

حـال رابطـه مطلـوب بـراي بـه روز درآوردن موقعيـت       . و قبل از آن صورت گرفته اسـت  n−1 درزمان   شده

  .                             هدف ايجاد ميشود

  

  

)/)(( *

1,

*

1,

*

, Txyhxx nnnnnnnn −−
−+= &&
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*شود، يعني فرض مي شود كه موقعيت هدف در           مانند قبل عمل مي   

1, −nnx    در حـالي  . تخمين زده شده باشد 

با استدلالي مشابه قبل، يعني مشخص نبودن تغيير سرعت يـا عـدم دقـت               .   را نشان مي دهد     nyكه رادار موقعيت  

رابطـه بـه روز در      . رادار، همه مقادير اختلاف اضافه نشده و تنها كسري از آن به مقدار تخميني اضافه مي گردد                

  . آوردن موقعيت هدف را مي توان بصورت رابطه زير نوشت

  )                    1-6(   )( *

1,

*

1,

*

, −−
−+= nnnnnnnn xygxx                                                     

  

hg كه به معادلات )7-1(درنهايت  زوج  معادله  سرعت و موقعيت هدف   معروفند، براي به روز در آوردن−

  .بكار مي روند nyپس از اندازه گيري بعد هدف،   ،nدر زمان 

 

                              

   )/)(( *

1,

*

1,

*

, Txyhxx nnnnnnnn −−
−+= &&  

   )1-7                                                                                                   (                    { 

)( *

1,

*

1,

*

, −−
−+= nnnnnnnn xygxx  

 .                                                               به معادلات بالا، معادلات فيلتر سازي مي گويند

 

                                                                                 ]:10[ فيلترسازي كالمن  1-1

هاي ردگيري   در سيستم. مي باشد تخمين پارامتر بر مبناي مشاهدات نويزيروش يك كالمن، فيلتر سازي

پارامترهاي تخمين زده شده . متعددي، از اين فيلتر جهت تخمين پارامترهاي اشياء متحرك استفاده شده است

 ممكن يك مدل حركت با سرعت ثابت،. باشدتوسط فيلتر كالمن، معمولا موقعيت و سرعت اشياء متحرك مي 

ت وجود داشته باشد يا ممكن است هدف در هر لحظه شتاب داشته باشد و يا بچرخد و سرعت يك هدف اس

  .ها ثابت نمي باشد در همه زمان

  .     ه نمودي ارا) 8-1(كالمن، فيلتر جواب مساله را بصورت روابط 

)(/ *

1,

*

1,

*

,1 −−+ −+= nnnnnnnn xyThxx &&  
  )1-8         (                                      

)( *

1,

*

,1

*

1,

*

,1 −+−+ −++= nnnnnnnnn xygxTxx &                                         
      

 

 &n             nxسرعت شيء در لحظه                                                                                    

                ny                    موقعيت واقعي شيء                                                                                         
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*

,1 nnx ه گيري هاي انجام شده تا   بر اساس اندازn+1  تخمين زده شده هدف در لحظه  نشان دهنده موقعيت+

  .كرد كه مربع خطاي تخمين را مينيمم كالمن، در واقع تخميني را پيدا نمود.مي باشد n و خود nلحظه

                                                                                                      

                                                                                                                  هاي مورد بررسي انواع رديابي  2

  : مورد بررسي قرار مي گيرد رديابي دو  نوع، در اين جا

در اين . جهت هاي مختلف، صورت مي گيردي يك انسان كه به صورت تصادفي در پرش هارديابي  .1

 رنگ و همچنين محاسبه مساحت هدف مورد نظر، گين شدت سطوح خاكستري و يا توزيعانحالت، از روي مي

  .مي توان تخمين وضعيت بعدي هدف نسبت به وضعيت قبلي آن در فريم  قبلي را محاسبه نمود

، كه توسط يك دوربين ثابت، كه درون يك ماشين كار گذاشته شده )موتورسيكلت(رديابي دو وسيله نقليه . 2

، تا چند فريم متوالي، وجود چراغ جلوي )در فريم اوليه(لت اوليه در اين رديابي، از حا .است، صورت مي گيرد

و همچنين  دور نماي كستري وسائط نقليه، تاثير گذاشته موتور سيكلت ها، در توزيع رنگ و شدت سطوح خا

ه يكي از آنها، در موقعيت چراك. آنها تاثير منفي مي گذاردسبه صحيح مساحت هر يك از آنها، در محا

مي شويم موتور سوارها به دوربين   از ديگري قرار گرفته است و هرچه به فريم بعدي نزديك تردورتري

  . نزديك تر شده و طبعا، از لحاظ مساحت و اندازه بزرگتر از فريم هاي قبلي خود تصوير برداري مي شوند

  

                           
  

 .لا مي باشد يك نما از پياده سازي مطالب با:1-2تصوير شماره 

  راه حل 

، )موتورسيكلت ها(كه در آنها،  هدف ها  هايي فريم. شودله استفاده مي  براي حل مسااز روش دسته بندي،

از لحاظ مساحت و ميانگين شدت رنگ به يك صورت بوده در يك دسته قرار مي گيرند و با توجه به دسته 

 نزديكترين فاصله هدف در فريم قبلي نسبت به فريم رنگ، محاسبه بندي آنها، و با توجه به محاسبه ميانگين

  .مي توان احتمال وجود هدف موردنظر را در فريم بعدي،  پيشگويي نمود       بعدي انجام شده و 

  

  

  

 

 

www.SID.ir



Arc
hi

ve
 o

f S
ID

�م، 	�ن، ��ل  
 �� ��ت ��ر�د� و � ری�      � �� ا � �	�  �$٨#"�ر  ، ٨ ��ر  

  
  

                                                                                        

 

 

 

 

 

                          

     

     

                                                              

                                  

 

      

    

    

     

  

  

  
  .يك نمونه كلاسه بندي از فريم هاي رديابي موتور سيكلت ها را نشان مي دهد  :2-2شكل 

  

    جداول نواحي قابل پيش بيني 3

جدول زير نواحي اندازه گيري شده و نواحي با مقادير پيش بيني شده در فريم هاي مختلف رديابي وسائط 

آمده، مقدار درصد خطاي بين اين ي به دست  نواحميانگين با توجه به. نقليه،  توسط فيلتركالمن را نشان ميدهد

  .   به  بعد شيء دوم از صحنه خارج مي شود26با  توجه به جدول  زير،  از فريم .  دو ناحيه محاسبه گرديده است
  

  ميانگيناندازه گيري شده نواحي  شماره فريم

 ) سطر وستون(

اندازه  نواحي به  نسبت  خطامقدار )سطر ستون و( نواحي پيش بيني شده  ميانگين 

 ستون و سطرگيري شده 

 1  شيء)88و145,5( 9  فريم

 2  شيء)90و133(

 1شيء)  97,5و 169,5(

 2  شيء)97,5و 81,5(

0,1          0,16 

0,08        0,38 

 1  شيء)81و147,5( 22فريم  

 2  شيء)81,5و130(

 1شيء) 106,5و175,5(

 2  شيء)106,5و 81(

0,3          0,18 

0,3          0,37  

 1شيء)  92,5و 132,5( 24فريم 

 2  شيء)97,5و65,5(

 1شيء) 109,5و162,5(

 2  شيء)109,5و 74(

0,18        0,22 

0,12        0,12  

 1  شيء)90و125( 26فريم  

 

  0,29        0,19 1  شيء)72,5و88,5(

 1  شيء)92,5و50,5( 37فريم  

 

  0,75        0,21 1  شيء)7,5و88,5(

   محاسبه مقدار خطا در رديابي موتورسوارها  نسبت به  نواحي اندازه گيري شده:1-3دول ج

 

www.SID.ir



Arc
hi

ve
 o

f S
ID

 %  & ()'ا ,�ر+*                                                                                                                                                                  .- و 

  

جدول زير نواحي اندازه گيري شده و نواحي با مقادير پيش بيني شده در فريم هاي مختلف رديابي پرش 

 آمده، مقدار درصد خطاي به دستبا توجه به ميانگين نواحي . هاي انسان،  توسط فيلتر كالمن را نشان ميدهد

  .  گرديده است بين اين دو ناحيه محاسبه

                                                     
 شماره فريم

 

اندازه گيري شده نواحي 

 ) سطر وستون ( ميانگين

نواحي پيش بيني شده  ميانگين 

 )سطر ستون و( 

اندازه گيري شده  نواحي   نسبت به خطامقدار

 ستون و سطر

  0,163             0,24 )78,5و142,5( )104,5و122,5( 2فريم  

  0,077            0,235 )76,5و143( )100و155( 8فريم  

  0,263            0,206 )77و145,5( )97و197,5( 10فريم 

  0,210            0,189 )77و164( )95و135,5( 15فريم  

  0,77              0,20 )75,5و143( )95و80,5( 18فريم  

  0,32              0,26 )77و144( )104,5و109( 24فريم  

 0,24              0,26 )76و142( )103و164,5( 26فريم  

  0,23              0,24 )78و143( )103و115,5( 30فريم 

   محاسبه مقدار خطا در رديابي پرش انسان  نسبت به  نواحي اندازه گيري شده:2-3جدول 

  

    نمودار خطاي بين نواحي حقيقي و پيش بيني شده 4

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

  
    نمودار خطاي موجود در رديابي حركت موتورسوارها نسبت به سطر وستون:2- 4نمودار
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 ردان                                                                         گ مدل استنتاجي خود5

 هدف فاصله  مانند ،كه مي تواند تغييرات يكسري فاكتورهاي خاصر اين قسمت مدلي پيشنهاد مي گردد د

را روي  شئ ، جهت حركتمينه، پس زتغييرات  ، نسبت به دوربينئاندازه ش شئ ، شدت روشنايي  ،دوربين از

رام هاي گهاي موجود، ديا ها به هر كدام از مدل فريم اوليه ورودي،  بررسي نموده و با توجه به شباهت آن

.  انتخاب نموده و تابع مناسب را براي رديابي حركات چندگانه مورد بررسي، اجرا مي نمايدk مربوط به آنها را

.                                                                كالمن و با خطاي مي نيمم مي باشدصحيح با استفاده از فيلترله، يك روش مناسب جهت رديابي خروجي حاص
  

      بررسي مدل در صورت وجود اغتشاش 5-1

چرا . ندمورد نظر، قابل اطمينان نيستدركار انجام شده،  عواملي مانند گوشه ها، به علت اندازه وابسته اشياء  

 زيادي كه شباهت اشياء به پس زمينه در بعضي موارد مي تواند باعث تكه تكه شدن پيش زمينه و ايجاد تعداد

 اگر اين فاصله زير آستانه معين ، با مدل، مرتبط استDكمترين فاصله  ، توسطيك پيكسل.  پيكسل تكي شود

،  اندازه رنگ پيكسل،  ) 5 يا4معمولا (اصله بالاي آستانه، اما زير آستانه دوم باشد اگر اين ف).  5/2معمولا (باشد 

با تركيب گاوسي رنگ در مدل و با گرفتن حداقل فاصله اندازه رنگ از هر ميانگين تركيب گاوسي مقايسه مي 

                                                                        : نه ما، شامل نمونه هايي است برايمدل پيش زمي با توجه به اينكه . شود

                      .     تك نقطه دو بعدي، براي معرفي مركز شيء داده شده در سطح تراز زمين:موقعيت

بـسته بـه    (در جهـت حركـت      ) همتراز زمين (گاوسي هاي يك بعدي،  براي معرفي اندازه شئ بعنوان نوسان             :اندازه

                                                                                        ).  يتموقع

پياده سازي ديگري نيز ).در سطح تراز زمين(بردار سرعت  مقادير منفرد براي بيان ميانگين چرخش :سرعت

                                                                                         .اين مقادير از فيلتركالمن گسترده شده استفاده مي كندبراي تخمين 

                                     .   دقيقا به همان روش مدل پس زمينه، يك تركيب گاوسي براي معرفي رنگ كل شيءاستفاده مي شود:توزيع رنگ
 

 

  
 ن پيش زمينه نماي تكه شد:1-5شكل 

  اطلاعات سرعت بررسي  5-2

اين امرباعث . در اجراي اوليه،  هيچ مطلبي از اطلاعات مسير حركت و يا سرعتهاي معمولي داده نشده است

هاي اوليه ضعيف مي تواند باعث شكست   كميت.مي شود كه سرعت و جهت حركت به صفر بر آورده شود

اوليه بكار برده شود،  ميانگين  اگر فرضيه سرعت صفر). ي دورخصوصادر مسافتها(در مدل وسيله نقليه شود 

مدل در پشت قسمت مركزي وسيله نقليه متحرك پنهان مي شود، تا زمانيكه سرعت باندازه واقعي تربرآورد 

  . شود
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راه حل . يابي مي شودبر نسبت جهت دريافتي وسيله نقليه اثر مي گذارد و اين امر باعث ضعف ردجهت انتقال، 

آنجائيكه از . ساخت يك مدل اوليه از سرعت و جهت حركت معمولي در مسير حركت استاين مساله، 

 هر مورد ،اتومبيل ها معمولا در يك جهت با يك سرعت محدود و در همان قسمت از مسير، حركت مي كنند

  .قبلي بر مبناي  مشاهدات قبلي بايد بر آوردي مستدل از جهت حقيقي وسرعت يك وسيله نقليه جديد باشد
  

                                                                                                 معيار هماهنگي متغير 5-3

ن تصوير تقسيم صحيح معيار جريا. (توزيع هاي مدل با معيار متغير براي هر پيكسل به روز مي شوند

با معيار پايين ) پيكسل هايي كه با توزيع پس زمينه در تعدادي فريم تناسب دارند(پيكسل هاي ثابت، ) ورودي

اين معيارها  بدين . هايي كه بعنوان پيش زمينه دسته بندي شده اند،  به روز مي شوند  پيكسلتري نسبت به

  .  صورت مي باشند

                                                                                                 
                               Rinput / Nbgd,        where    Nbgd < Nmax 

       Rupdate =   {                                                                                                                       
                                               Rinput / Nmax,         otherwise                                                1-5(رابطه(  

 
 Rupdate = Update rate 

  Rinput = Input Framerate 

 Nbgd = No. of consecutive background frames 

 Nbgd = Threshold on frame rate division (typically 30 frames / 1 sec) 

 

بايد توجه داشت .  كمك مي كند روش حاسباتيبصورتي قابل توجه به كاهش هزينه هاي ماين معيارها، 

هاي پيش زمينه وپس زمينه را كه به صحنه وارد مي شوند، از هم  رات بين مدليكه طرح شرح داده شده، تغي

. نتيجه اين است كه ميزان هماهنگي بالايي،  براي پيكسل هاي شي پيش زمينه بكار مي رود.  متمايز نمي كند

 روشي وجود  اگر.  شمار آيند  به دروهاي با سرعت پايين، جزء مدل پس زمينهدر نتيجه ممكن است كه خو

  محيطي هايي كه تغيرات رنگ در اثر تغييرات شي ء پيش زمينه و پيكسل هاي  پيكسل داشته باشد كه بين

وجه ت .يابدممكن است كاهش  اشياء پيش زمينه هاي وابسته به  پيكسل هماهنگي نرخ  ، قائل شود است، تمايز

ها بصورتي   اگر محدوده اي از پيكسل،به اين نكته مهم است كه نرخ هماهنگي هرگز نبايد به صفر كاهش يابد

به مدل پس زمينه ضميمه  تغييرات محيطي كه ايجاد مي شود، ،اشتباه جزء اشياء پيش زمينه طبقه بندي شوند

انه در مورد ما الزام بر اين بوده كه آنچه خوشبخت. فرضيه خطا در طول زمان افزايش خواهد يافت  ونخواهد شد

اين   شامل سرعت غير صفر لازم در فاز مقدار دهي اوليه باشد ومدل پيش زمينه دسته بندي مي شود،بعنوان 

                                                                                         .  موضوع مشكلي ايجاد نكرده است
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 موتورسوارها نمايش گراف  پياده سازي :1-5گراف

  

 فريم اول را از لحاظ خصوصيات 300 ثانيه، 10 مثال اين مدل در به طور بيانگر مطالب بالا است 2-5 گراف

 در 1-5كه خصوصيات جدول هايي هر يك از مدل .مورد پردازش قرارداده و ارزيابي مي نمايدمشخص شده، 

  .    يري لازم در مورد اجراي الگوريتم مربوطه انجام مي شودگآنها صدق نمايد، تصميم 
                                               

  

  

 

 

 

 

  

  

  
  

   نمونه اي از فاكتورهاي مورد استفاده مدل استنتاجي خودگردان:1-5جدول

 فاكتورها 2مدل 1مدل

 بين از دورهدففاصله  متغيير ثابت

 شدت روشنايي متغيير ثابت

  نسبت به دوربينئاندازه ش متغيير ثابت

 پس زمينهتغييرات  متغيير ثابت

 جهت حركت معين نامعين
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 مدل استنتاجي خودگردان نمايش گراف  ::::2-5گراف

 

                                            نتيجه گيري                                                

هاي  گرديد،كه بر پايه فرض ويژگي ي مختلف رديابي اشياء متحرك بررسيروش هادر اين مقاله، 

اين فرضيات همخواني رنگ براي پس . همچنين ثابت بودن دوربين مي باشد عمومي درباره صحنه و شيء و

نتايج كار در  بخش پياده .  سرعت براي شيء  متحرك مي باشد و همخواني زمينه و موقعيت محلي، اندازه

تخمين زده شده با استفاده از  و حقيقي  ناحيهخطا بين % 20دقت در رديابي، و %  80دهنده  سازي، نشان

 عمومي سازي كاربرد، دو روش اشاره شده، با استفاده از يك مدل استنتاجي تركيب براي. كالمن مي باشدفيلتر

 كه در صورت وجود تغييرات آب و هوايي، مبين است با توجه به تحقيقات انجام شده، . شده استو پيشنهاد

و در صورت وجود اغتشاش بعلت بكارگيري الگوريتم حذف نويز، كه با  خوبي جواب مي دهد اين سيستم به

يستم مقاوم است گردد، س بررسي وجود آن در همسايگي شيء و با استفاده از يك آستانه معين، نويز حذف مي

و در صورت عدم بكار گيري الگوريتم حذف نويز، و وجود مطابق با آنچه گفته شد، مي باشد و دقت رديابي 

فاوت كار تكه افزايش مي يابد% 10اغتشاش در تصوير، تخمين خطا بين ناحيه حقيقي و اندازه گيري شده به 

 يكجا در يك به طور در آن تشخيص و ردگيري كه  را نشان ميدهدKollerه شده اين سيستم با سيستم اراي

ثابت بودن . يكه نويز مي توانست باعث تشخيص اشتباه اشياء گرددبه طورحوزه زماني و مكان قرار نداشت 

اينكه پردازش در ساختار درختي اهش مي دهد با توجه به دوربين در اين سيستم، پيچيدگي محاسباتي را ك

 تعداد فريم هاي هر n  مي باشد كه m در مبناي O(log n)تم موتور سوارها انجام مي گيرد، پيچيدگي در سيس

بعلت  است كه Bertozziه شده  مي باشد در مقابل آن، سيستم اراي تعداد دسته بندي هاي مورد نظرmدسته و 

 بين جهت ردگيري وسائط نقليه و با توجه به حفظ فاصله قانوني نصب دوربين بر روي يك وسيله نقليه خودكار

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