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استفاده  هیمقدار اول یسازنهیبه یبرا Kmeans یبندشهخو تمیلگور. در مرحله اول، امیکن یابیو رد ییشناسا یزمان واقع
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 DEEP، ریاخ یهاسالدر  یاجسام در زمان واقع یابیرد نیو همچن یابیو رد صیتشخ تیخود است و از قابل یقبل
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 مقدمه  -1
بالا و در  تیفیک ،یقو یوترهایشود . گسترش روز افزون کامپ یمحسوب م نیماش یینایب یدر حوزه یکار مهم یش یابیرد

کاربرد  شیباعث افزا لمهایف خودکار لیو تحل هیتجز یروزافزون برا ازیو ن متیارزان ق یبردار لمیف یها نیدسترس بودن دورب
 : (2018همکاران، )چن و وجود دارد ییویدیوی ها لمیف لیو تحل هیدر تجز یدیگشته است. سه گام کل اءیاش یابیرد

 متحرک مورد نظر یش ییشناسا -
 میبه فر میفر ایاش یابیرد -
 رفتار آن صیتشخ یبرا یحرکت ش لیو تحل هیتجز -

 یزدن به ش برچسبی عنی یابیرد گریباشد . به عبارت د ریدر آن مس یش کیو حرکت  ریمس فیتواند شامل تعر یم یابیرد
شکل  ای، مساحت یریمانند جهت گ زیرا ن یگریتواند اطلاعات د یم یابیرد ن،یعلاوه بر ا ر،یمختلف تصو یها میمورد نظر در فر

 :باشد دهیچیپ ریز لیتواند به دلا یم اءیاش یابیقرار دهد. رد اریجسم در اخت
 یسه بعد یواقع یایاز اطلاعات دن یدست رفتن بخش از .1

 یدو بعد ریبه تصو لیدر زمان تبد
 ریدر تصاو زینو .2
  یش یدهیچیحرکات پ .4
 یبند بند بودن ش ای یشبکه ا ریغ تیماه .0

 یش ی دهیچیپ شکل .0
 مسدود بودن جسم ای ناقص .6
 در نور صحنه راتییتغ .7
 به پردازش بلادرنگ اجیاحت .8

در هر  ابیاست و ممکن است رد یمتوال یها میدر طول زمان در فر یش ییاز جابجا یریمس جادیا ،یش یابیمنظور از رد
 یش انیم ارتباطی و برقرار یش صی. تشخ(2000)دلال و همکاران، نظر داشته باشد ریرا ز ریاز تصو یکم یلحظه از زمان، منطقه

 میدر هر فر یجداگانه، محدوده ش حالت . درردیمختلف ممکن است به صورت جداگانه با مشتر ک صورت پذ یها مینمونه در فر
حالت دوم  در)همان(. کند یم یابیمربوطه را رد یها، ش میفر در سراسر ابیو سپس رد دایپ یش صیتشخ تمیبه کمک الگور

 یش میدر هر لحظه، در هر فر دباش اطلاعات مرتبط یو به روزرسان یقبل یها می)مشترک( با استفاده از اطلاعات بدست آمده از فر
شود. سپس  یداده م صیظاهر تشخ ایبا استفاده از شکل  ایاش یابیهر دو روش، رد درشود.  یم یابیو رد صیتشخ دیدر منطقه جد

نقطه  کیبه شکل  یشود. مثلا اگر ش یدر نظر گرفته م یشکل آن، مدل رییتغ ایبراساس شکل جسم و بسته به نوع حرکت و 
استفاده شود از  شینما یبرا یضیمانند ب یاگر از شکل هندس ایآن استفاده کرد  یبرا یتوان از مدل انتقال ینشان داده شود تنها م

 توان بهره برد. یمناسب م یریتصو راتییتغ ای afline یل حرکتمد
است.  یحرکت دو بعد نیتخم یفصل، تمرکز رو نیاست. در ا ییدئویپردازش و ستمیاز هر س یحرکت، قسمت مهم نیتخم

 یکردن، فشرده ساز لتریف ،یبردار نمونه نرخ رییاز کاربردها مثل تغ یعیکه دامنه وس نیعلاوه بر ا ،یحرکت دو بعد نیتخم
محسوب  یساختار سه بعد نیتخم زیحرکت و ن نیتخم در پردازش و لازم شیپ یشود، اغلب مرحلها یرا شامل م رهیو غ ییدئویو
که  نیماش یینایب یکاربردها یمثال، برا یبرا متنوع باشند اریتوانند بس یم حرکت نیتخم یشود. بسته به نوع کاربرد روش ها یم

محدود  یاستفاده شود، مجموعه ا یحرکت حرکت سه بعد یاستخراج ساختار و پارامترها یبرا یحرکت دو بعد یدر آن از بردارها
 ،ییدئویو یساز فشردهی کاربردهای برا گر،یطرف د از کند. یم تیدر نقاط مشخص کفا یحرکت دو بعد یو پراکنده از بردارها

کد شود  ،یمرجع کدشده قبل میبراساس فر دیکه با میفر کیحرکت در  ییگو شیپی و برا شوند یزده م نیحرکت تخم یبردارها
خطاها  ینیب شیحرکت و پ یکد کردن بردارها یاستفاده شده برا یها تیتعداد ب دنیبه حداقل رسان ،ییروند. هدف نها یبه کار م

کردن مشخصات حرکت وجود  خصمش یاستفاده شده برا یها تیزده شده و تعداد ب نیدقت حرکت تخم نیب یاست. چالش
نباشد، منجر  یکیزیف یاز حرکت واقع قیدق یانیزده شده ب نیکه حرکت تخم یممکن است هنگام یحت (.2014)لو و همکاران، دارد

 . )همان(شود یخوب در نظر گرفته م نیتخم کیاز حرکت شود لذا همچنان  یمطلوب ینیب شیپ به
در  جیهوشمند به تدر یرینظارت تصو یها ستمی، سیو هوش مصنوع یا انهیرا یینایب عیسر شرفتیبا پ ،ریاخ یدر سال ها

سه  یها دارا تمیالگور نیکرده اند. ا شنهادیرا پ یسنت صیتشخ یاز روشها یاریبس محققان اشکال مختلف به کار گرفته شده است.
 ییپنجره کشو کیاز  یهستند. انتخاب منطقه به طور کل یها و طبقه بند یژگی، استخراج وهیمشترک از جمله انتخاب ناح ندیفرا
ها از هدف  یژگیدارد. پس از انتخاب منطقه، و یش صیدر تشخ ینقش مهم یژگیو استخراج کند. یاستفاده م شیمایپ یبرا

 ازین HOGکه به  بیش یامهاستوگری( و هSIFT) اسیمق رییتغ یهایژگیمانند و کیکلاس یهایژگی، ونیشوند. بنابرا یاستخراج م
 صیتشخ یبرا ریبرگشت پذ یچشیپ یعصب ی، استفاده از شبکه هانیبر ا علاوه شوند. ینشان دادن هدف طراح یبرا دیدارند با

 استفاده شده است. ندیفرا نیدر ا یاساس تمیپروژه به عنوان الگور نیاجسام در ا
 

 یش یابیرد -2
(، X,5, 7) مکان در زمان او در ریشده در تصو افتیدر x ءیموضوع است که ش نینشان دادن ا ،یابیبا رد یابیریهدف مس

 یابیرد یبرا یمختلف یها و دستاوردها روش ( است.x,y,z'+و در مکان )1شده در زمان  افتهی ریدر تصاو yمشابه  ءیهمان ش
 شنهادیحباب پ ییایریرا بر اساس مس ییایریمس تمیکار، ما الگور نی. در امیداد حیشده است که در فصول قبل توض شنهادیپ ءیش
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حاصل شد  هک دئویدر سکانس و نهیپس زم قیحاصل از تفر یهر ش یبودن آن است. برا عیسر تمیالگور نیا یاصل ازی. امتمیکرده ا
 یحباب برا نی. از امیکن یم یابیشد، مرکز آن حباب را رد جادیا دیجد ییحبا دئویو میفر کی. اگر در میریگ ینظر م در حباب کی

. هر میکن یمتحرک است، اضافه م یکه شامل شزیرمطابق شکل  ،یاصل میرا به فر ریحرکت استفاده و سپس تصو لیو تحل هیتجز
 .(1558همکاران، )واپنیک و است ازین میاز دو فر شتریب تمیالگور نیا یمتحرک است. برا یش کیحباب نشان دهنده 

در هر  لهیشدن هر وس یطبقه بند یجا از چگونگ نیدر ا
در  یمتحرک فعال در هر زمان، سرعت ش یایتعداد اش م،یفر

 دیکه در د یمدت زمان یدر ط یسرعت ش نیانگیهر زمان، م
شود.  یم ینگهدار یقهایسا. )آن( منطقه بوده است نیدورب

ثبت  یاز محل هابا استفاده از اطلاعات موجود  یسرعت ش
( در X,Y,Zدر مکان ) X ی. اگر شدیآ یم شده از آن به دست

مشاهده شود  یزمان ریدر تصو یسه بعد یجهان یها یهماهنگ
است )با  یمشابه یابیریکه متعلق به مس X یو اگر همان ش

( در x,y'2'باشد( در مکان ) زیموفق آم یابیریمس نکهیفرض ا
سرعت  رد،یمشاهده قرار گ( مورد τ+tی)روش زمان یابیریمس

 گردد. یم ارائهزیر به صورت فرمول  یآن

 
 یاصل ریاضافه کردن حباب به تصو -1 شکل

 (1991واپنیک و همکاران، )مآخذ: 

(1) √(x − xτ)2 + (y − yτ)2 + (z − zτ)2

τ
 

سرعت متوسط مجموع  یبرا حال شود. دایپ یابیآن در زمان در رد یبا استفاده از اطلاعات مکان یاست سرعت ش ممکن
 .شود یم میتقسیی شامل جابجا یها میبه مجموع فر انیو در پا میبر یها را به کار م ییجابجا

 است. یابیرد یشناختن اغلب سامانه ها یمعادله برا نیتر یاصول کجای یابیمعادله رد ی:ابیرد معادله

(1) Pr=
𝑃𝑡𝐺𝑡𝐴𝜎

(4𝜋)2𝑅𝑡4
 

 

 متحرک یش صیو تشخ یخود حرکت نیتخم یروش ها بر اساس چگونگ یبند میتقس -2-1
ثابت توسعه داده شده  یها نیدورب یمتحرک که برا یش صیتشخ یروش ها میتوان ینم میدید لیطور که در بخش ف همان

پس  قیتفر یها تمیالگور افتهی رییرو انواع تغ نی. از امیمتحرک مورد استفاده قرار ده نیدورب یدر کاربردها میاند را به طور مستق
 نیو همکارانش ا میروش ها شد. ک نیبه ا یاشارات زیداده شده اند که در بخش قبل ن سعهتو یو شار نور یو تفاضل زمان نهیزم

 کیموزائ کردیکرده است، که عبارتند از: رو یانجام عمل تطبیق در چهار گروه دسته بند یآنها برا کردیروش ها را بر اساس رو
  نیدورب یسمدل هند کردیو رو یژگیو قیتطب کردیرو ،یشار نور کردیرو نه،یپس زم
 

 فیلتر کالمن 2-2
گر است که یک تخمین (Kalman Filter) فیلتر کالمن

از تخمین حالت قبل و مشاهده فعلی برای محاسبه تخمین 
کند و یک ابزار بسیار قوی برای ترکیب حالت فعلی استفاده می

ها است. در برخی موارد، توانایی نامعینیاطلاعات در حضور 
فیلتر کالمن برای استخراج اطلاعات دقیق خیره کننده 

 برای بهینه حلراه عنوان به که هاستمدت کالمن فیلتر است.
قرار  استفاده مورد هاداده بینیپیش و ردیابی کارهای از بسیاری

 .گیردمی
 

 گر()مآخذ، پژوهش کارایی فیلتر کالمن -2شکل 

تواند آزادانه در یک جنگل حرکت کند. این ربات برای آنکه مسیریابی کند، باید ایم که میفرض کنید ربات کوچکی ساخته
 دهیم که شامل موقعیتنشان می →xkxk→ ربات را با (State) ضعیت یا حالت .بداند دقیقاً در کجا قرار گرفته است

(Position) و سرعت (Velocity) است: 

→xk=(→p,→v)xk→=(p→,v→) 

دهند. در مورد این ربات، حالت شامل موقعیت و حالت یا بردار حالت، شامل اعدادی است که پیکربندی سیستم را نشان می
تواند اطلاعاتی درباره مقدار سیال یک مخزن، دمای موتور خودرو، موقعیت انگشت سرعت است. برای مثال، حالت یک سیستم می

 .گیریملمسی یا هر مورد دیگری باشد که ما بسته به نیاز، آن را در نظر می کاربر روی صفحه
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با  GPS رباتی که درباره آن بحث کردیم، یک سنسور
متر دارد که مقدار تقریباً مناسبی است. اما لازم  10دقت تقریباً 

متر نیز در  10تر و کمتر از است موقعیت ربات به صورت دقیق
هایی وجود دارد و ها و گودالصخره جنگل در اختیار باشد، زیرا

اگر ربات چند قدم اشتباه گام بردارد، ممکن است مثلاً درون 
به  GPS گودالی بیفتد و دچار مشکل شود. بنابراین، وجود

 .تنهایی برای مسیریابی ربات کافی نیست
ممکن است چیزهای دیگری نیز درباره ربات بدانیم. مثلاً 

شود و همچنین، ها ارسال میبه موتور چرخهایی دانیم فرمانمی
اگر ربات در جهت خاصی حرکت کند و مشکلی برایش پیش 
نیاید، همان جهت حرکت قبلی را ادامه خواهد داد. اما اطلاعاتی 

 .درباره حرکت ربات در دست نیست

 
 )مآخذ، پژوهشگر( فیلتر کالمن موقعیت یابی با-3شکل 

بینی کامل تواند دقیقاً تعیین کند که چه اندازه حرکت کرده است و در نتیجه، پیشهای ربات، نمیچرخبنابراین، تعداد دور 
هایی دهد که البته غیرمستقیم بوده و صطلاحاً نامعینیاطلاعاتی را درباره حالت ربات به ما می GPS سنسور .نخواهد بود

دهد که غیرمستقیم بوده و با نایقینی یا نامعینی همراه کت ربات به دست میما نیز، اطلاعاتی را درباره چگونگی حر بینیپیش .دارد
 .است

  
4فریم شماره  65فریم شماره    

 در دنباله فریم دوم  MSEمقدار خطا با معیار  -3شکل 

  
11فریم شماره  94فریم شماره    

 فریم های نمونه از دنباله فریم دوم -4شکل 

 

 نیا لیاست. دل یشنهادیروش پ نیدنباله مربوط به اول نیعملکرد در ا نیتر فیشود، ضع یمشاهده م 4همانطور که در جدول 
را در  نیدورب هیزاو رییتغ یبه خوب 71و  06 یها میفر سهیذکر شد. مقا یقبل میاست که در رابطه با سکانس فر یلیامر مشابه دل

توانست هدف را  زین Mean Shift تمینکرد، الگور یچندان رییتغ ریابعاد تصو نکهی. با توجه به ادده ینشان م میدنباله فر نیطول ا
داشت. مشابه دنباله  یفیذکر شد عملکرد نسبتاً ضع یکه در دنباله قبل یلیبه همان دل CAM Shift تمیکند. الگور یابیرد یبه خوب

در  تمیالگور نیدهد که قدرت ا ینشان م نیاست. ا یشنهادیپ تمیالگور نیدنباله مربوط به دوم نیعملکرد در ا نی، بهتریقبل
 متحرک چقدر است. نیدورب کیبدست آمده از  ریتصاو یابیرد

کنند.  یجهت حرکت م کیشود. هر دو هدف در  ی، از دو انسان به عنوان هدف استفاده ممیدنباله فر نیدر ا: دنباله فریم سوم
 یابی، ردجهیدهد. در نت یمشابه رخ نم تیموقع کیقرار دادن اهداف در  ایتار شدن  دهیسرعت اهداف، پد لی، به دلنیعلاوه بر ا

به طور همزمان حرکت اهداف را  دیبا یابیرد ستمیدو مجموعه س نجایکه در ا است نیهدف است. تفاوت ا کی یابیهمان رد باًیتقر
 است. میفر 50دنباله شامل  نیدنبال کنند. ا
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در  MSE اریبا مع 1هدف شماره مقدار خطا  -6شکل 

 سوم میدنباله فر

در  MSEبا معیار  2مقدار خطا هدف شماره  -5شکل 

 دنباله فریم سوم
 

  
11فریم شماره  61فریم شماره    

  
13فریم شماره  96فریم شماره    

 سوم مینمونه از دنباله فر یها میفر -1شکل 

 
موجود مربوط  یروشها نیعملکرد در ب نیکه بهتر افتیتوان در ینحوه حرکت اهداف، م نیو همچن نیبا توجه به حرکت دورب

دارد.  یفیضع ییقبل ذکر شد، کارا یکه در قسمت ها یلیبه دلا CAM Shiftاول و دوم است. روش  یشنهادیپ یها تمیبه الگور
در  یی، خطاجهیاساس فرکانس رنگ است. در نتکاملاً بر  نیانگیم Shift، روش میرد، همانطور که قبلاً بحث کنیعلاوه بر ا

-0، طبق شکل نیمشهود است. همچن 6-0در شکل  نیاست. ا نهیرنگ روشن مشابه پس زم یوجود دارد که دارا 2هدف  یابیرد
 شود. ینم دهیتر است، د کی، که تار1هدف  یابیخطا در رد نی، ا0

انسان بودند. به  یقبل یها میشود. اهداف در فر یبه عنوان هدف استفاده م، از دو خودرو میدنباله فر نیدر ا :دنباله فریم چهارم
، با توجه به ساختار سفت و میدنباله فر نی، در اجهیداشتند. در نت یادیشکل ز رییمختلف تغ یها می، آنها در طول فرلیدل نیهم

شود. حرکات  یم دییامر تأ نیا نگاه به جدول، اداشته باشند که ب یخوب اریعملکرد بس دیبا یشنهادیپ یها تمیسخت اهداف، الگور
 است. 50دنباله  نیا یها میشود. به طور مشابه، تعداد فر یسوم در نظر گرفته م میبه عنوان دنباله فر زیدنباله ن نیاهداف در ا

 

  
در  MSEبا معیار  1مقدار خطا هدف شماره  -1شکل 

 دنباله فریم چهارم

 MSEبا معیار  1مقدار خطا هدف شماره  -9شکل 

 در دنباله فریم چهارم
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11شماره  میفر 21شماره  میفر   

 چهارم میدر دنباله فر MSE اریبا مع 2مقدار خطا هدف شماره  -9شکل 

  
63شماره  میفر 96شماره  میفر   

 چهارم مینمونه از دنباله فر یها میفر -11شکل 

 
عملکرد را دارند.  نیاول و دوم بهتر یشنهادیپ یها تمیشود که الگور یمرحله، مشاهده م نینمودارها و جداول ابا توجه به 

 تمیبهتر از قبل عمل کرده است. الگور میدنباله فر نیدر ا HSVرنگ  یتنوع در فضا شیافزا لیبه دل CAM Shift تمیالگور
Mean Shift نسبت داد.  طیرنگ مح یدر فضا رییتوان به تغ یآن را م یاصل لیدارد که دل نهیزم نیادر  یفیعملکرد نسبتاً ضع

 رهیرنگ هدف ت نیقرار داد. تفاوت ب یدو منظور متفاوت مورد بررس یبرا تمیالگور نیا یموضوع را با توجه به مقدار خطا نیا یو
روشن  یبه طور کل میدنباله فر نیا نهیزمپس  یرنگها، گریاز هدف روشن تر است. به عبارت د شتریب اریبس طیتر و رنگ مح

 هستند.
ها در جهت مخالف حرکت  لی، از دو خودرو به عنوان هدف استفاده شده است. اتومبمیسکانس فر نیدر ا: دنباله فریم پنجم

 دهی. پدمیمشابه روبرو هست تیمحو شدن و هم قرار دادن اهداف در موقع دهیها، هم با پد میفر ی، در طول توالنیکنند. بنابرا یم
که اهداف در جهات مختلف  نیدو هدف است. با توجه به ا یهمپوشان وعقاب نقطه شر نیشود. ا یشروع م 00محو شدن از قاب 

، ندهیهدف در قاب آ تیموقع حیصح ینیب شی، با پبیترت نیمهم است. به ا اریبس یتوال نیکالمن در ا لتریکنند، نقش ف یحرکت م
لازم به  نیداده شده است. همچن شانن ریدر شکل ها و جدول ز یساز هیشب جیشود. نتا یم یریجلوگ یابیرد ستمیس یاز خطاها

 است. میفر 142شامل  میدنباله فر نیذکر است که ا
 

  
در  MSEبا معیار  1مقدار خطا هدف شماره  -11شکل 

 دنباله فریم پنجم
در  MSEبا معیار  2مقدار خطا هدف شماره  -11شکل 

 دنباله فریم پنجم
 

 اریچارچوب بس نیاهداف در ا یابیدر رد یشنهادیپ یشود که روشها یبدست آمده، مشاهده م یبا توجه به جداول و نمودارها
 یشروع م 00محو شدن از قاب شماره  دهیکه پد افتیتوان در یها، م میفر بیروشها بوده است. با توجه به ترت ریموفقتر از سا

 بای، تقریمتوال میفر نیچند یبدان معناست که برا نیدهد. ا یرا پوشش م 1طور کامل هدف  به باًیتقر 2، هدف 100شود. در قاب 
 ی، تا حدودندهیآ یمورد نظر در قابها تیموقع ینیب شیبا استفاده از پ یشنهادیپ یشود به روشها ینم دهید 1از هدف  یاثر چیه

به  نیانگیم Shift تمیمورد نظر در الگور هیدهد. ناح یرا ادامه م یابیشدن کامل، رد دیناپد طیدر شرا یمشکل را حل کرده و حت
کند. در صورت  یم رییتغ زی، در صورت محو شدن، منطقه مورد نظر ننیکند. بنابرا یمنطقه حرکت م یها کسلیسمت مرکز جرم پ

را  گریهدف د کیبه اشتباه  استاوقات ممکن  یگاه یکند و حت یم رییتغ اریروش بس نیهدف در ا هی، ناحیتار زانیم شیافزا
 یم نیشکست همچن نیموفق نبوده است. ا میدنباله فر نیاهداف در ا یابیدر رد CAM Shift تمی، الگورنیکند. همچن یابیرد

در صورت تار شدن  یروش حت نیکه عملکرد ا دیتوان فهم ی، م11-0محو شدن باشد. با توجه به شکل  شیاز افزا یتواند ناش
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دچار  یابیرد ستمیدهد و س یخود را از دست م یسازگار ییتوانا تمی، الگوریتار نیا شیقبول بوده است. اما با افزا لقاب یجزئ
 شود. یم یادیز یخطاها
 
 

  
14شماره  میفر 11شماره  میفر   

  
112شماره  میفر 131شماره  میفر   

 پنجم مینمونه از دنباله فر یها میفر -13شکل 

 

 نتیجه گیری
 نیدارد. ا یابیرد یروش ها ییدر کارا ییبسزا ریتأث نیشود که حرکت دورب ینامه، مشاهده م انیپا نیبا توجه به اطلاعات ا

در  یابیرد یبرا یروش خاص چیتاکنون ه نکهیخطا در فصل قبل به وضوح قابل درک است. با توجه به ا ینمودارها یامر با بررس
. علاوه میکرده ا شنهادیهدف پ نیبه ا یابیدست یرا برا یینامه روش ها انیپا نیاست، در ا شدهن جادیتلفن همراه ا نیدورب طیشرا
 جهیتوان نت یبه دست آمده، م ی. با توجه به داده هامیکرد یابیمختلف ارز یها میفر ی، ما عملکرد آنها را با استفاده از توالنیبر ا

روش  نیمتحرک و ثابت هستند. اول یها نیدورب طیدر شرا یابیبه رد درقا یشنهادی، هر دو روش پگرفت که در وهله اول
از سه محور نسبت به  کیو هدف در جهت هر نی، اگر دوربگریدر برابر چرخش ندارد. به عبارت د ییمقاومت بالا یشنهادیپ
اول و دوم به  میدنباله فر یابیبه دست آمده از رد جی. نتاردیگ یقرار م ریروش به شدت تحت تأث نیبچرخند، عملکرد ا گریکدی

با  یابیرد تیروش قابل نیگذرا است، ا گریکدیو هدف نسبت به  نیکه حرکت دورب گرید طیدهد. در شرا یرا نشان م نیا یخوب
داده است.  شیافزا اریروش را بس نیا یی، کاراتیموقع ینیب شیپ کلمن و لتریاستفاده از ف نیرا دارد. همچن ییدقت نسبتاً بالا

 نیکه ا افتیتوان در یها م میفر یاست. با مشاهده توال SIFTنقطه  قیتطب تمیعمدتا بر اساس الگور یشنهادیپ تمیالگور نیدوم
 یادی، مقاومت زمیروش اشاره کرد نیا حیمختلف را دارد. همانطور که در توض یها تیدر موقع قیدق اریبس یابیرد تیقابل تمیالگور

 هدف دارد. اندازه رییدر برابر چرخش و تغ
 یمرتب ساز یها تمیو الگور YOLOبهتر  صیبر اساس تشخ یش یابیو رد صی، تشخءیش صیبه منظور حل مشکل تشخ

 اریآن را بس DEEPSORTو سپس استفاده از  YOLO صیتشخ تمیشد. بهبود الگور شنهادیپ یابیو رد صیتشخ یبرا قیعم
 هیمقدار اول یساز نهیبه یبرا K-means تمی، از الگوریشکل کشت یها یژگی، بر اساس واول انجام داد. یو در زمان واقع عیسر

 تمیاز الگور قیعم یاستفاده شد. مرتب ساز اءیاش یابیرد یبرا قیعم یابیرد تمیالگور از استفاده شد، که زمان آموزش را کوتاه کرد.
 یها تمیالگور ریکند و سا یاستفاده م شرفتهیپ قیعم یمرتب ساز اتیتجرب سهیبا مقا اءیاش یابیرد یبرا YOLO صیتشخ

قرار گرفت. بر  لیو تحل هیمورد تجز TLD نیدر چند KCF ،MIL ،MOSSE ،Median ،TLDمانند  کیکلاس یجستجو
دهد  یارائه م دهیچیپ یدر صحنه ها یشتریعملکرد ب یایمزا قیعم یمرتب ساز تمیکه الگور مینیب ی، ما ملیو تحل هیاساس تجز

 استفاده کرد. یزمان واقع اتیتوان از آن در عمل یم نیمقاوم است. بنابرا نیو در برابر تداخل مانند انسداد و حرکت دورب
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