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جداسازي روزمينه از زمينه، در بسياري از كاربردهاي نظارت تصويري  :چكيده
 روشي است "تفاضل زمينه"شود و   يبه عنوان اولين و مهمترين قدم شناخته م

ش، هر فريم را با مدلي از اين رو. شود  يكه معمولاً براي اين منظور استفاده م
اي متفاوت به  هايي از آنرا كه بطور قابل ملاحظه صحنة خالي مقايسه كرده و ناحيه

  .كند رسند به عنوان نواحي روزمينه مشخص مي نظر مي
كند كه در آن ابتدا هر  اين مقاله روش جديدي براي تفاضل زمينه ارائه مي

NNتصوير به بلوكهاي  ني تفكيك شده و سپس ويژگيهاي  يكسا×
ها،  ها محاسبه شده و سابقة مقادير هر يك از اين ويژگي اي از بلوك كننده تعيين

با ورود هر فريم جديد، اين . گردد ي گوسين مدل مي به صورت تركيبي از توزيعها
شوند آنگاه توزيعهاي گوسين مدلهاي  توزيعها با روش سريعي بهنگام مي

شوند و هر  كنندة زمينه هستند ارزيابي مي تن توزيعهايي كه بيانتركيبي، براي ياف
بلوك بر اساس اينكه مقادير ويژگيهاي آن جزو كداميك از توزيعها باشد در دو 

  .شود بندي مي كلاس زمينه و روزمينه دسته
افزاري اين روش روي كامپيوتر شخصي، حاكي از عملكرد  سازي نرم پياده

مستقل از سرعت حركت ( بر اجسام متجاوز به صحنهقابل قبول سيستم در برا
، اضافه يا كاسته شدن اجسام داخل صحنه، نويز تصويربرداري و تغييرات )آنها

ناخواستة صحنه است و سرعت بالا و نياز به حافظة كم، آنرا براي درصد بالايي از 
  .سازد كاربردهاي بلادرنگ مناسب مي

  
 جداسازي ، تفاضل زمينه،ها بي از گوسين تركي، بلوك بندي تصاوير:كليد واژه

  .رو زمينه

  مقدمه - 1
سيستمهاي نظارت تصويري خودكار، معمولاً بسته به نوع كاربرد 

شوند؛ كه معمولاً در اين ميان  مراحل مختلفي از تشخيص را شامل مي
هدف . گردد تشخيص تغييرات صحنه، اولين و مهمترين آنها محسوب مي

تك   در تك2 و زمينه1احي مربوط به روزمينهاز اين مرحله، جداسازي نو
هايي از تصوير است كه در  روزمينه، قسمت. هاي سري تصاوير است مفري

زا داشته باشند؛ در نقطة مقابل، هر  حين نظارت، تغييراتي حساسيت
اين . اي از تصوير كه جزو روزمينه نباشد، مربوط به زمينه خواهد بود ناحيه

اند و يا اينكه با توجه به كاربرد  تغييري نبودهنواحي يا شاهد هيچگونه 
اشتباه سيستم . اند تعريف شده براي سيستم، اين تغييرات طبيعي تلقي شده

به كاهش دقت كاري  بندي غلط روزمينه به عنوان زمينه، منجر در كلاس
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1. Foreground 

2. Background 

  .گردد سيستم و در حالت عكس، باعث افزايش هشدارهاي نابجا مي
صحنه بايد علاوه بر اينكه اشياء متجاوز يك سيستم تشخيص تغييرات 

دهد بايد نسبت به  به صحنه را مستقل از سرعت حركت آنها تشخيص مي
جابجايي، مفقود شدن يا آسيب ديدن اجسام داخل صحنه نيز حساس 

مانند حركت (باشد؛ اين در حالي است كه حركت اجسام داخل صحنه 
 ناشي از تصويربرداري و ، تغييرات شرايط نوري محيط، نويز)برگ درختان

شود نبايد  مواردي اينچنين كه از آنها به عنوان تغييرات ناخواسته ياد مي
گيري شود و سيستم بايد در مقابل آنها مقاوم  موجب بروز اشتباه در تصميم

هاي  همچنين به دليل اهميت زمان پاسخ در اكثر كاربردهاي سيستم. باشد
هاي بلادرنگ را نيز به   به سيستمنظارتي، بايد كلية ملاحظات مربوط

  .هاي اين سيستم افزود مجموعة پيچيدگي
 روشي است كه در برابر اكثر شرايط موجود در ئههدف از اين مقاله، ارا

هاي واقعي، رفتاري مناسب ارائه كند و سرعت اجراي آن روي  محيط
اله ادامة مق. كامپيوتر شخصي، براي درصد بالايي از كاربردها مناسب باشد

 به بررسي كارهاي انجام شدة دوم در بخش :متشكل از اين قسمتها است
، به تشريح الگوريتم جديد اختصاص سومشود؛ بخش  قبلي پرداخته مي
گردد؛ بخش   ارائه ميچهارمسازي عملي در بخش  دارد و نتايج پياده

  .بخش مقاله خواهد بود گيري نيز پايان نتيجه

  قبلي شدة  انجام كارهاي - 2
ون محققين زيادي، در رابطه با جداسازي روزمينه از زمينه كار تاكن
اند كه البته با  اند و الگوريتمهاي متعددي در اين رابطه ارائه نموده كرده

ها را به چند  توان اصول به كار رفته در اين الگوريتم تر، مي نگاهي كلي
  .دستة فراگير تقسيم كرد

يي است كه در برخي از ها ، از شيوه3روش مبتني بر جريان نوري
مهمترين نقطه ضعف اين . ]2[و ] 1[ها به كار گرفته شده است مسيست

اين . روش، فرض اولية آن مبني بر حركت دائمي اجسام روزمينه است
، موجبات عدم ]4[و ] 3[خصوصيت به همراه پيچيدگي محاسباتي بالا 

   .استقبال محققين از آن را در اين كاربرد فراهم آورده است
، عنوان روشي است كه به نظر، تنها براي 4روش مبتني بر ويژگي

منظوره مناسب بوده و استفاده از آن براي تشخيص دايرة  هاي تك سيستم
باشد؛  هاي تعريف نشده عملي نمي وسيعي از اجسام روزمينه در محيط

  . به كار گرفته شده است]5[اي از اين روش در  نمونه
؛ ]10[تا ] 6 [هاي متوالي است تفاضل فريمروش ديگر، روش مبتني بر 

به اين ترتيب كه در آن از اطلاعات تفاضل دو يا چند فريم متوالي، براي 
 مبتني بر   نيز همانند روش در اين روش. شود استخراج روزمينه استفاده مي

جريان نوري، فرض بر حركت دائمي اجسام متجاوز واقع شده است و در 
رفته شدن تصاوير، حركتي از خود نشان ندهد به صورتيكه جسم در حين گ

  .عنوان روزمينه شناخته نخواهد شد
 

3. Optical flow 

4. Feature 

 گيري هوشمند تشخيص تغييرات صحنه به روش زمينه
 محمود فتحي و حسن شكوري
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  )ج(                   )ب (                  )الف(

  .نتيجة حاصل از تفاضل زمينه) ج( ،تصوير مدل زمينه) ب( ،تصوير فريم جاري) الف(: 1 شكل
  

             
  )ب       (         )الف           (     

  

             
  )د       (         )ج       (       

سازي  مدل )د(، توزيع مقادير پيكسل مزبور) ج(، فريم1000در طول ) 130،400(مقادير پيكسل ) ب( ،يك فريم نمونه از سري تصاوير تهيه شده در شرايط كاملاً ثابت) الف: (2 شكل
  .توزيع مقادير با يك توزيع نرمال

  
يك روش متداول، روشي موسوم به تفاضل زمينه است كه بسياري از 

. ]34[تا ] 11[اند  سازي شده كارهاي ارائه شده، بر اين پايه طراحي و پياده
در اين شيوه، اطلاعات صحنة خالي از روزمينه، تحت عنوان مدل زمينه 

شود؛ آنگاه در هر لحظه، تصوير جاري با اين مدل مقايسه  نگهداري مي
هايي از تصوير كه نسبت به مدل زمينه تفاوت قابل  ده و قسمتش

  ).1 شكل(شوند  اي دارند به عنوان روزمينه مشخص مي ملاحظه
عمدة تفاوت روشهاي مبتني بر تفاضل زمينه، به نحوة مدل كردن 

هاي ابتدايي، اين مدل  در روش. شود زمينه و ماهيت آنها مربوط مي
ث اصلي در آنها، شيوة انتخاب تصوير و متشكل از يك تصوير بود كه بح

  در . هاي آن متناسب با تغييرات صحنه بود سازي پيكسل نيز نحوة بهنگام
آخر به عنوان مدل زمينه مرحله ، اولين تصوير بدون هيچ تغييري تا ]24[

ها، تنها در  اين روش به دليل ماهيت متغير اكثر صحنه. شود نگهداري مي
  .باشد  و براي كاربردهايي با زمان كوتاه مفيد ميشرايط كاملاً كنترل شده

  

  تا ] 32[و ] 28 [،]23 [،]15 [،]14 [،]12[هاي طرح شده در  برخي روش
هايي را براي  ، با بكارگيري تصوير به عنوان مدل زمينه، شيوه]34[

اند كه از آن جمله  هاي آن عنوان نموده سازي مقادير پيكسل بهنگام
گيري و استفاده از فيلترهاي پيشگو اشاره  يري، ميانهگ توان به ميانگين مي
ها، كلاً در شرايطي كه سرعت تغييرات زمينه بسيار  اكثر اين روش. نمود

هاي  كندتر از سرعت تغييرات روزمينه باشد و نيز تصوير زمينه در بخش
اي از زمان قابل رؤيت باشد مفيد هستند ولي در شرايطي كه  ملاحظه  قابل

رك داخل صحنه، به علت كثرت، مانع از رؤيت زمينه باشند، اجسام متح
ها  بخصوص هنگامي كه حركت اجسام نيز كند باشد كارآيي اين روش

آنها  ها، پيكسل ، بجاي نگهداري مقاديرهاي ديگر شيوه. ]11 [آيد پايين مي
  .كنند سازي مي را با مقادير و پارامترهاي ديگر مدل

ر پيكسل از تصوير، سه مقدار در مدل ، به ازاي ه]W4 ]27در سيستم 
  مقدارحداقل مقدار سطح خاكستري آن، حداكثر: كردن نقش دارند

  متوالي فريم ميان دو   تفاضلي كه   مقدار خاكستري آن و حداكثر سطح 



5  گيري هوشمند  تشخيص تغييرات صحنه به روش زمينه:فتحي و شكوري

              
 )ج(         )ب           (        )الف(

توزيع مقادير پيكسل مزبور، كه يك نمودار ) ج(،  فريم متوالي1000در طول ) 260،550(نمودار تغييرات پيكسل ) ب(، بارانييك فريم نمونه از سري تصاوير در شرايط ) الف: (3 شكل
 .اي است چند قله

 

 
  )ب     (                    )الف(

  .]13 [كند ها را مدل مي ها كه داده  از گوسينمدل تركيبي) ب(،  فريم متوالي تهيه شده از سطح خيابان1000توزيع مقادير يك پيكسل در طول ) الف (:4 شكل
  

، هر پيكسل از تصوير زمينه ]25[سيستم ارائه شده در . مشاهده شده است
 فريم قبلي Nرا با واريانس مقادير پيكسل متناظر آن در طول 

  .كند مي مدل
 هاي يك زمينة كاملاً ، مقادير مربوط به پيكسل]Pfinder ]20سيستم 

؛ كه اين توزيعهاي )2شكل (كند  ثابت را، با يك توزيع نرمال مدل مي
نرمال، همراه با تغييرات تدريجي نور بهنگام شده و پارامترهاي آنها تنظيم 

 در محيطهاي داخلي، حاكي Pfinderسازي  نتايج حاصل از پياده. شوند مي
ز ناشي از از موفقيت اين سيستم در مقابله با تغييرات تدريجي نور و نوي
هاي خارجي  تصوير برداري است اما طبيعي است كه اين روش در محيط

كه اكثراً حاوي نواحي غيرثابت و متحرك هستند چندان مؤثر نباشد چرا 
هاي نواحي  شوند تا مقادير پيكسل ها سبب مي كه اين نوع از حركت

اي  قلهمربوطه همراه با زمان تغيير كرده و نمودار توزيع مقادير آنها چند
 ).3 شكل(شود 

، تركيبي از سه توزيع نرمال جهت مدل كردن مقادير ]13[در روش 
در اين شيوه، . ها، در يك كاربرد نظارت ترافيك استفاده شده است پيكسل

دار سه توزيع نرمال جاده، سايه و  سابقة مقادير هر پيكسل با تركيب وزن
 بهنگام كردن و براي يادگيري و نيز) 4 شكل(شود  خودرو مدل مي

 افزايشي كمك گرفته شده EM 1هاي اين توزيعها، از يك الگوريتم  پارامتر
اين شيوه اگر چه براي كاربردي خاص طراحي شده است و در اكثر . است

اي مبني بر  كنندة ايده شود ولي براي اولين بار، ارائه شرايط مفيد واقع نمي
 

1. Expectation Maximization 

ي نرمال  ز توزيعهاها با تركيبي ا سازي سابقة مقادير پيكسل مدل
  .است بوده

، با دريافت MITگريمسن و استافر در آزمايشگاه هوش مصنوعي دانشگاه 
 را براي محيطهاي خارجي توسعه دهند Pfinderاين ايده توانستند روش 

  و ] 11[آنها در . ها را حل كنند اي پيكسل قله ي چند و مشكل توزيعها
 2 توزيع گوسينkيبي از حداكثر ، سابقة مقادير هر پيكسل را با ترك]22[

)اند مدل نموده )53 ≤≤ k . ،هر توزيع گوسين داراي سه پارامتر ميانگين
باشد كه با گرفته شدن هر فريم جديد، اين پارامترها  واريانس و وزن مي

شوند و در   بهنگام ميK-meansبر اساس نسخة سريعي از الگوريتم 
الگوريتم ارائه شده براي اين . گردد  جديدي ايجاد مي يعصورت نياز توز
اي طراحي شده است كه به مرور زمان توزيعهاي مربوط به  منظور به گونه

ساير توزيعها  زمينه، صاحب وزن بيشتر و واريانس كمتري نسبت به
واريانس در آنها به   به همين دليل توزيعهايي كه نسبت وزن به گردند مي

  توزيعها باشد به عنوان توزيعهاي زمينه وجهي بيشتر از سايرميزان قابل ت
ها، هر پيكسل كه مقدار  بندي پيكسل  كلاس در مرحلة .گردند انتخاب مي

آن به يكي از توزيعهاي زمينه تعلق داشته باشد جزو زمينه و در غير 
  .شود بندي مي ساينصورت در دستة روزمينه كلا

 ارائه ]11[ها در  كيبي از گوسينطي گزارشي كه از عملكرد روش تر
ها،  شود كه اين روش در برابر شرايط نوري متغير، سايه شده است ادعا مي

  نويز تصويربرداري، و اضافه  حركت كند اشياء، حركت اشياء داخل صحنه، 
 

2. Gaussian Distribution 
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    )ب    (                 )الف(     

  

            
    )د    (                 )ج(     

  . تفاضليبندي تصاوير بلوكتصوير پس از ) د(تفاضل دو تصوير پيشين، ) ج(تصوير پس از حضور افراد در صحنه، ) ب(تصوير قبل از حضور افراد در صحنه، ) الف (:5 شكل
  

دهد؛ كه البته آزمايشات  و كم شدن اشياء صحنه رفتار مناسبي ارائه مي
نظير اين روش . نندك  انجام شده نيز كم و بيش اين ادعا را تصديق مي

 نيز به كار گرفته شده است و كار ما نيز در ]31[و ] 26 [،]18[بعدها در 
  .واقع در جهت بهبود اين روش ارائه شده است

 مطرح ]29[اي است كه فتحي و همكاران در  بندي تصاوير ايده بلوك
NNهاي  در اين روش هر تصوير به بلوك. اند نموده حت  يكساني ت×

ها  شود و بجاي پيكسل، اين سوپرپيكسل  عنوان سوپرپيكسل تقسيم مي
گيري بوده و در دو كلاس زمينه و روزمينه  هستند كه مبناي تصميم

  ).5شكل (شوند  بندي مي دسته
در  تصاوير بندي بلوك بكارگيري با ،]29 [در شده ارائه سيستم
زمينه،  لتفاض و ها فريم تفاضل بر مبتني تشخيص هاي الگوريتم

هاي مشابه مبتني بر پيكسل  گيري را نسبت به نمونه موفقيتهاي چشم
گيري،  توان به افزايش ثبات تصميم كسب نموده است كه از آن جمله مي

  .العادة سرعت و كاهش چشمگير حافظة مصرفي اشاره نمود بهبود فوق
   بندي تصاوير اين مقاله حاصل بكارگيري ايدة تلفيق دو روش بلوك

 است كه در ادامه، شيوة كار و ]11[ها   و روش تركيبي از گوسين]29[
  .شود نتايج آن تشريح مي

  بلوك بر مبتني هاي گوسين از تركيبي روش - 3
   كليات1- 3

 گوسين مدل k در روش جديد، بجاي آنكه مقادير قبلي هر پيكسل با 
NNهاي شوند، ترتيبي اتخاذ شده است تا تصوير به بلوك  ثابتي ×

هاي يك بلوك، بصورت يتقسيم شده و مقادير قبلي هر يك از ويژگ
با اين ترتيب، اگر مقادير قبلي يكي از . ها مدل شوند تركيبي از گوسين

}ويژگيها را در يك بلوك خاص، به صورت  }tXXX ,...,,  در نظر 21
هر . شوند وزيع گوسين مدل مي تkبگيريم اين مقادير، با تركيبي از 

 به عنوان ti,Σ و ti,µ با دو پارامتر t در لحظة iتوزيع گوسين 
وزن هر . شود  مشخص ميti,ωميانگين و واريانس توزيع، و نيز يك وزن 

 است كه به اين توزيع   بلي ويژگيدهندة درصدي از مقادير ق توزيع، نمايش
 محاسبه شده   با اين حساب، احتمال اينكه ويژگي. اختصاص داشته است

  :شود  باشد به صورت زير محاسبه ميtX، برابر باtدر لحظة 
( ) ( )∑ Σ×=

=

k

i
tititXtitXP

1
,,,,, µηω  )1(  

  :كه در آن
( ) ( )( )12

2

1

2

1 −Σ−−
Σ

=Σ µ
π

µη tXtX exp,,  )2(  
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  دههاي انتخاب ش  ويژگي2- 3
و نيز تعداد ويژگيهاي هر بلوك، متناسب ) k(تعداد توزيعهاي گوسين 

 kبا قدرت محاسباتي و نيز ميزان حافظه، قابل تغيير است ولي ما مقدار 
ي ما  ويژگيها. ايم  در نظر گرفته3 و تعداد ويژگيها را برابر با 5را برابر 

نگين و انحراف معيار؛ هر بلوك جداگانه محاسبه عبارتند از ميانه، ميا
مقادير اين ويژگيها ، عليرغم مقاومت بالا در برابر نويز و . شوند مي

اغتشاشات جزيي، نسبت به تغييرات عمده در بلوك، شديداً حساس 
ها،  هستند؛ همچنين سازگاري توزيع مقادير آنها با مدل تركيبي از گوسين

 اين ويژگيها هستند كه اته، از ديگر خصوصيبه همراه سادگي در محاسب
  .نهايتاً ما را به انتخاب آنها ترغيب نمود

NNها را   اگر اندازة بلوك ),,( در نظر بگيريم و × tyxI را 
),(مقدار پيكسل  yx  بلوك، در لحظةt فرض نماييم، مقدار اين 
  :شوند  به صورت زير محاسبه ميt لحظة ويژگيها، براي

( )[ ]
{ }NyxtyxImedianMed

MeantyxI
N

Dev

tyxI
NN

Mean

t

N

x

N

y
tt

N

x

N

y
t

≤≤=

−
−

=

×
=

∑∑

∑∑

= =

= =

,),,(

),,(

),,(

1

1

1

1

1 1

2

1 1

 )3(  

ها  در محاسبة ويژگيها ، تنها بر اطلاعات سطوح خاكستري پيكسل
هاي گوسين، صرفاً ع براي توزيΣ وµايم، در نتيجه مقدار   تكيه كرده

  .مقاديري عددي خواهند بود
  سازي پارامترهاي توزيعها بهنگام 3- 3

 توزيع گوسين خواهيم داشت k3بنابراين به ازاي هر بلوك از تصوير، 
. شوند  مشخص ميω وµ،Σها، با سه پارامتر عكه هر يك از اين توزي

تك توزيعهاي مدل  تكطبيعي است كه با ورود هر فريم جديد، بايد 
اساس   توزيع ياد شده، برk3تركيبي بهنگام شده و پارامترهاي هر يك از 

براي اين منظور، . ي بلوك تنظيم شوند مقدار محاسبه شده براي ويژگيها
  :ايم  استفاده شده است كمك گرفته]11[از روش برآورد سريعي كه در 

 توزيع گوسين مربوط به خود k روي ،tX   هر مقدار جديد ويژگي
شود تا مشخص شود كه اين مقدار به كداميك از توزيعها تعلق  چك مي

 تعلق i اين مقدار به توزيع  در رابطه زير صدق كنددارد؛ اگر مقدار مزبور،
  :خواهد داشت

( )Ntitit MaxX δδµ ××<− 252 ,/ ,,  )4(  

titiكه در آن ,, Σ=2δ و Nδ   دهندة انحراف معيار نويز  نمايشبه ترتيب
. دنباش ها، در شرايط كاملاً ثابت مي گوسي سوار شده بر روي مقادير ويژگي

 توزيع قرار نگرفت، توزيعي كه كمترين kاگر مقدار جديد در هيچيك از 
 مقدار ميانگين آن است و tXه احتمال را داراست، با يك توزيع جديد، ك

ولي در . شود داراي واريانس اولية بالا و وزن اولية كمي است جايگزين مي
 توزيع گوسين بصورت زير kهر صورت مقادير پارامترهاي هر يك از 

  :شوند بهنگام مي
( )

( )( ) ( )
( ) ( )( ) ( ) 1

2

11

11

1

11

11

1

−−−

−−

−

Σ−+−+Σ−=Σ

−++−=

+−=

tititittititi

titittititi

tititi

MXM

MXM
M

,,,,,,

,,,,,

,,,

µρρ

µρµρµ
αωαω

)5(  

tiMكه در آن، ، يك i به توزيع tXي است كه در صورت تعلق  متغير,
بوده و  نرخ يادگيري سيستم α همچنين. و در غير اينصورت صفر است

به طور  α1 مقدار. مقدار آن در محدوده مابين يك و صفر قرار دارد
 ، خواهد بود كه در آن مدتهايي دهنده تعداد فريم تقريبي نشان

كنند؛ به عنوان مثال اگر يك خودرو وارد  پارامترهاي توزيعها تغيير مي
 α1 اين خودرو به مدت تقريبي ،اي پارك كند صحنه شده و در گوشه

 ،شود ولي در صورت تداوم حضور فريم به عنوان جسم متجاوز شناخته مي
ين خودرو تحت عنوان زمينه فراگرفته حساسيت سيستم از بين رفته و ا

  :شود  نيز به صورت زير محاسبه ميρ. شود مي
( )11 −− Σ= tititX ,, ,,µαηρ  )6(  

، براي Σ وµشود كه پارامترهاي   مشاهده مي)5(مطابق با روابط 
نخورده  شوند، همانگونه دست توزيعهايي كه شامل مقدار جديدي نمي

   د؛ ولي در مورد توزيعهايي كه شامل مقدار جديد ويژگينمان باقي مي
  .دنكن هستند، تغيير مي

 شدند، مقادير وزنها هنگامپس از آنكه مقادير پارامترهاي همة توزيعها ب
  :شوند دوباره به صورت زير نرماليزه مي

∑
=

= k

i
ti

ti
ti

1
,

,
,

ω

ω
ω  )7(  

  تعيين توزيعهاي مربوط به زمينه 4- 3
 ذكر شده، توزيعهايي از مدل تركيبي كه سازي هنگاماساس روش ب بر

درصد بيشتري از ويژگيهاي محاسبه شده به آنها تعلق داشته باشند، به 
مرور صاحب وزن بيشتر و واريانس كمتري خواهند شد؛ بر همين مبنا 
براي تشخيص اينكه كداميك از توزيعها متعلق به زمينه و كداميك مربوط 

  :شود  هستند مطابق زير عمل ميبه روزمينه
titiاساس مقدار  برها ابتدا همة گوسين ,, δωشوند؛ اين   مرتب مي

با اين . يابد مقدار هم با افزايش وزن و هم با كاهش واريانس افزايش مي
روش، توزيعهايي كه بيشترين مقدار را داشته باشند جزو زمينه و باقي 

شوند؛ منتها براي تعيين حد فاصل  وب ميتوزيعها به عنوان روزمينه محس
 نمايانگر حداقل نسبتي از T. شود  تعريف ميTزمينه و روزمينه، پارامتر 

هاي يك بلوك است كه بايد به زمينه تعلق داشته باشد؛ به عبارت  داده
دهد و  زمينه را نشان مي، احتمال تعلق هر بلوك از تصوير به Tديگر 

ري تصاويري كه از سطح سمثلاً در . شود مطابق با نظر كاربر تعيين مي
يك خيابان برداشته شده است متناسب با ميزان رفت و آمد خودروها، 

  .يابد كاهش يا افزايش مي) كف خيابان(احتمال مشاهدة زمينه 
توزيع بالاي ليست به عنوان زمينه شناخته  T ،Bبا تعيين مقدار 

 B−1هاي  شود كه مجموع وزن  طوري انتخاب ميBمقدار . شوند مي
 توزيع بالاي B، و مجموع وزنهاي Tتوزيع بالاي ليست، كمتر از 

  :به عبارت ديگر. باشد Tليست، بزرگتر يا مساوي 

⎟
⎠

⎞
⎜
⎝

⎛
≥= ∑

=

b

i
ib TB

1

ωminarg  )8(  

  ها بندي بلوك  كلاس5- 3
توان در مورد زمينه يا  هاي مربوط به زمينه، براحتي مي عبا انتخاب توزي

 يك ازچ به هيtXروزمينه بودن هر بلوك تصميم گرفت؛ اگر مقدار 
   جزو ، ظر اين ويژگي بلوك مربوطه از ن توزيعهاي زمينه تعلق نداشته باشد،
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 مورد   شود؛ حال در صورتيكه از ميان سه ويژگي روزمينه محسوب مي

بندي كنند، در  ، بلوكي را جزو روزمينه دسته  بحث حداقل دو ويژگي
كثر يك بندي نهايي نيز اين بلوك، روزمينه خواهد بود؛ ولي اگر حدا سكلا

، بر روزمينه بودن آن اذعان داشته باشد بلوك مزبور همچنان جزو   ويژگي
  .شود زمينه محسوب مي

  هاي منفرد  حذف بلوك6- 3
هاي  ها، در مرحلة ديگري، بلوك بندي اولية بلوك پس از كلاس

ند شو اند، از روزمينه حذف مي منفردي كه به عنوان روزمينه مشخص شده
هاي روزمينه، علاوه بر  عمل فيلتر كردن بلوك. گردند ميو در واقع فيلتر 

اينكه اشتباهات ناشي از وجود نويز يا اغتشاشات احتمالي را برطرف 
. كند هاي روزمينه متمركز مي نمايد، توجه را روي محل تجمع بلوك مي

تك   تك8روش استفاده شده براي اين منظور، به سادگي، همسايگي 
ك از يند و در صورتيكه هيچك ررسي ميهاي انتخاب شده را ب بلوك
د، بلوك مزبور نيز جزو ن جزو روزمينه نباش،آن 8هاي همسايگي  بلوك
  .شود محسوب ميزمينه 
  ها  انتخاب اندازة بلوك7- 3

توان به  از عوامل دخيل در افزايش يا كاهش كارآيي اين روش، مي
بايد به نحوي اندازة بلوكها، . هاي تصوير اشاره كرد انتخاب اندازة بلوك

انتخاب شود كه اولاً كوچك بودن آنها، منجر به افزايش اشتباهات و 
دنبال ه كاهش پايداري نشود و ثانياً بزرگ بودن آنها نيز، افت دقت را ب

  . نداشته باشد
شده است و   ها به عهدة كاربر گذاشته در اين روش تنظيم اندازة بلوك

انتخاب كند كه كوچكترين جسم را به نحوي  شود كه مقدار آن توصيه مي

  . الورود به صحنه، لااقل به اندازة دو بلوك از تصوير باشد متجاوز محتمل

  سازي پياده نتايج - 4
به منظور ارزيابي عملي الگوريتم، سيستمي مبتني بر كامپيوتر شخصي 

 و با CCDدر نظر گرفته شده است كه در آن، تصاوير از طريق دوربين 
 وارد كامپيوتر شده، آنگاه الگوريتم تشخيص به واسطة برد فريم گربر

گردد و نتايج حاصله نيز روي  افزاري روي آنها اعمال مي صورت نرم
براي اين منظور از كامپيوتري با . شود صفحة مانيتور نمايش داده مي

  . استفاده شده استPentium II (Celeron 350MHz)پردازندة 
ور و با سري تصاوير تهيه هاي متعددي كه روي سيستم مزب آزمايش

شده در شرايط مختلف داخلي و خارجي انجام گرفته است حاكي از 
بدون توجه (عملكرد قابل قبول سيستم در برابر اجسام متجاوز به صحنه 

، مفقود شدن و يا آسيب ديدن اجسام داخل صحنه، )به سرعت حركت آنها
جسام متحرك متعلق نويز تصويربرداري، تغييرات تدريجي و ناگهاني نور، ا

هاي چندحالته و تغييرات شرايط آب و هوايي است ضمن  به صحنه، زمينه
 و N ،αآنكه در اين روش پارامترهاي تنظيمي، منحصر به سه مورد 

T شده و نيز سيستم جهت يادگيري زمينه نيازي به تخلية صحنه از 
 6هايي از عملكرد سيستم ياد شده در شكلهاي  نمونه. ينه ندارداجسام روزم

  . نمايش داده شده است10تا 

  گيري نتيجه - 5
هاي مبتني بر  روش جديد در مقايسه با روش تركيبي از گوسين

پيكسل، علاوه بر افزايش پايداري سيستم نسبت به اغتشاشات و افزايش 
هاي اشتباه را به دنبال ها، بهبود تشخيص و كاهش هشدار پذيري داده مدل

  .اي دارد داشته و افزايش سرعت و كاهش حافظة لازم در آن نمود ويژه
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05060( سازي صحيح زمينه عليرغم وجود اجسام روزمينه در صحنه مدل) ج(و  )ب(، )الف (:9 شكل // == α،T.(  
  

  

  
010950( مت در برابر جاروب شدن صفحة مانيتور مقاو:10 شكل // == α،T.(  

  
دهنده ميزان سرعت اجرا و كاهش حافظه لازم الگوريتم   نمايش1جدول 

باشد؛  هاي مبتني بر پيكسل مي جديد نسبت به الگوريتم تركيبي از گوسين
انتخاب شوند سرعت اجرا  10×10 ها  اگر ابعاد بلوك،بر اساس اين جدول

  .شود جويي مي در حافظه مصرفي صرفه% 97 شده و به مقدار  برابر6
تواند بستر مناسبي براي كارهاي آتي قرار  نتيجه اينكه اين روش مي

هاي  بگيرد و در حال حاضر، عناوين تكميلي جديدي نظير انتخاب ويژگي
ها، تعميم الگوريتم به تصاوير رنگي،  سازي اطلاعات بلوك بهتر براي مدل

ها   بلوكابعاد و نيز T پارامتر ،ضريب محدودة تعلق توزيعهاوفقي نمودن 
در دستور تحقيقات آتي قرار دارد كه به ثمر رساندن هر يك از آنها 

 .تواند به بهبود تشخيص كمك كند مي
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ناسي مهندسي برق گرايش الكترونيك را در  دوره كارش1363 در سال محمود فتحي

 مدرك كارشناسي ارشد خود را 1366در سال . دانشگاه علم وصنعت ايران به اتمام رساند
در گرايش مهندسي كامپيوتر از دانشگاه برادفورد انگلستان اخذ نمود و دوره دكتري خود 

مپيوتر و پردازش  از دانشگاه يوميست انگلستان در زمينه مهندسي كا1370را در سال 
  .تصوير به پايان رساند

 در دانشگاه علم وصنعت ايران دانشكده كامپيوتر مشغول به فعاليت 1370او از سال 
هاي مورد  زمينه. باشد و در حال حاضر به عنوان دانشيار در اين دانشكده فعاليت دارد مي

  .وتري مي باشدعلاقه نامبرده، پردازش تصوير، معماري كامپيوتر و شبكه هاي كامپي
  

 مدرك كارشناسي خود را در رشتة مهندسي كامپيوتر 1377 در سال حسن شكوري
 موفق به 1379از دانشگاه صنعتي شريف دريافت نمود و در سال ) افزار گرايش سخت(

اخذ مدرك كارشناسي ارشد مهندسي كامپيوتر در گرايش هوش مصنوعي و رباتيك از 
 ال حاضر عضو هيأت علمي حنامبرده در . ددانشگاه علم و صنعت ايران گردي

 جهاد دانشگاهي صنعتي شريف بوده و در زمينة اتوماسيون صنعتي مشغول به 
  .باشد كار مي

 


