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 پردازش تصوير در امنيت وكنترل خودرويي وانساني

 هرائيقعلي

E-mail: ali_ghahraei@yahoo.com 

 چكيده

تر طح دنيا چهاراهسدر مي زياد فيكاهايي وجود دارد كه به دليل بايست با توجه به بار ترافيكي خيابانهاي همواره

ديد كافيد كه به دليل نداشتنندر جاده ها وجود دار جهت كنترل آن اقدام نمود ونيز نقاط خطر سازي,منتهي به آن 

و نيز مكانهايي وجود دارند كه جهت محافظت از آنها مي يا همواره مشكل سازند بايست همواره تحت كنترل نگهبانها

و(اپراتورهاي دوربينهاي مدار بسته قرار گيرند و پستهاي نگهباني  ...).سكوهاي ديده باني

و در نهايت در اين راستا مي باي و آناليز اطلاعات ست سيستمي ارائه شود كه با استفاده از بينايي ماشين قادر به تشخيص

را به دنبال داشته باشد و صرفه جويي در هزينه ها و افزايش دقت . نتيجه گيري دلخواه ما شود

و هر كدام  3Dاز اين سناريو ها توسط نرم افزار بنابراين براي دستيابي به اين اهداف در طول مقاله راهكارهايي پيشنهاد

Max و عكسهاي گرفته شده .پردازش شده است  Labviewتوسط نرم افزار,شبيه سازي

و شرايط در پايان ياد آور مي شوم كه از لحاظ اينجانب بازدهي سيستمهاي ارائه شده با توجه به سناريوهاي گوناگون

.باشدمي%88محيط طبيعي به صورت ميانگين

 مقدمه-1

و خودكار جهت هدف از اين مقاله ارائه سيستمي هوشمند

و انساني مي و امنيت ترافيك خودرويي .باشد كنترل

براي اپراتورهاييجايگزينكهبه عبارت ديگر سيستمي

و, دوربينهاي كنترل ترافيك  نگهبانهاي سكوهاي ديده باني

جدوباشد پستهاي نگهباني دينيز راهكارها وديدگاههاي

و خودرويي وافزايش امنيت جاده اي را جهت كنترل انساني

.شامل گردد

هر كدام از اين سيستمها شامل دو مبحث كلي سخت افزار

پرداخته بدانكه در بخشهاي بعدي باشدو نرم افزار مي

ديجيتال مبحث سخت افزار شامل نوع دوربين.شده است

)transfrer protocol-Frame rate-base 

resoulution-Color mode ,..(.,نوع سيستم پردازش

توپولوژي شبكه انتقال,و سيستم پردازش فاصله دوربين,

...و

پردازش تصويرو مبحث نرم افزار شامل توابع وفرآيندهاي

پر باشد مي دازش را به دنبالكه نتيجه دلخواه از فرآيند

.دارد

ازمزيت كلي سيستم :هاي ارائه شده عبارتند

كر-  دن ويا حذف نقش نيروي انسانيكم

 افزايش دقت وتصميم گيري بهينه-

تر- فيك وافزايش ايمنياافزايش كنترل خودرويي وكاهش

اي جاده

 افزايش كنترل انساني وافزايش امنيت-
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كاهش,اقتصادي از طريق كاهش ترافيك بهره وري-

و,تصادفات  كاهش اپراتورهاي دوربينهاي مدار بسته

و .ايش امنيت اجتماعيافز نگهبانها

ميا :باشد ين مقاله شامل دو بخش كلي

و امنيت خودرويي-1-1 :كنترل ترافيك

:باشدكه اين بخش نيز شامل دو مبحث كلي مي

و بزرگراهراچهارو تخلفات كنترل ترافيك-الف :هاه ها

اين بخش در مورد سيستم تشخيص خورويي وترافيك در

تشخيص تخلفات چهارراهيزنوها ها وبزرگراه چهار راه

.صحبت مي كند

ان اين نوع پردازش مي جام تواند توسط دوربينهاي چهارراه

:اهداف زير را دنبال كردو شود 

شناسايي وآناليز ترافيك در خيابانهاي منتهي به چهارراه-

و حتي در مواردي كمك  وگرفتن تصميم در كنترل چراغها

به تخليه خود چهار راه

تخ- قرار,ردكردن چراغ قرمز(لفات چهار راهيشناسايي

و در صورت امكان برداشتن)گرفتن در خط عابر پياده

طي مراحل شناسايي پلاك  عكس براي

و اطلاع به مسئولين-  شناسايي تصادفات احتمالي

و خورد احتمالي,شناسايي ازدهام-  تشويش ويا زد

و-ب اين بخش شامل سيستمهايي:اي امنيت جاده كنترل

و مي كه با شناسايي موانع احتمالي بر سر اتوبانها جاده شود

و ها ها مكانهايي از جاده كه به دليل ديد ناكافي براي راننده

مي,دنباش ناامن مي به راننده ها اقدام .نمايد جهت هشدار

مياين سيستم جاه به كار كه آينه هاي محدب ايي رود

قو:مانند(كاربردي ندارند وامت,دارسپلهاي  ...)داد اتوبانها

 اين نوع پردازش از ديد دوربينهاي نصب شده بر روي

ميپايه ها به كاربرد متفاوت انجام شود وارتفاع آن بسته

.متر وبالاتر5( باشد مي (

:مزاياي اين سيستم عبارتند از

پوشش محدوده زياد از بزرگراه ويا خيابان براي تشخيص-

 عبوري موانع احتمالي براي خودرو هاي

در- به دليل محدوديت ايمن سازي نقاطي از جاده كه

.باشند ساخت ويا خطاهاي مهندسي مشكل ساز مي

و ترافيك اقتصادي از طريق كاهش تصادفات بهره وري-

و, هاي بعدي ..بهينه سازي راه ها با كمترين هزينه

در زير يك نمونه از اين پلهاي خطر ساز حدفاصل اتوبان

و واقع در جنوب شهر اصفهانفه واتوبانص شهيد كشوري

.نمايش داده شده است

 نمايي از يك پل خطر ساز-1شكل

و امنيت محيط-1-2 :كنترل انساني

و حركات اين بخش در مورد سيستمهاي تشخيص انسان

و,تجمع,دويدن(ابتدايي انساني و در نهايت..)زدو خورد

س ميشناسايي رفتارهاي خطر .نمايد از گفتگو

از كاربردهاي اين مبحث مانند در حال حاضر برخي

و,نگهباني هاي محلي  نگهباني هاي پستهاي ديده باني

به نگهباني هاي  مورد استفاده, دوربينهاي مدار بستهمجهز

مي گيرد .قرار

و برخي ديگر در آينده وجود خواهند داشت مانند

و جامع سيستمهاي توكنترل خودكار كه سط شهري

وضعيت, دوربينهايي كه در اقصي نقاط شهر وجود دارند

و خورد, درگيري,مردم  سرقت,تجمع هاي غير مجاز,زد
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مي دهد به مسئولين گزارش .و كلا نا امني را

و امنيت خودرويي-2 :كنترل ترافيك

هاكنترل تراف-2-1 :يك وتخلفات چهارراه هاو بزرگراه

و :سخت افزاري نكات نرم افزاري

تر- به پردازش سريعابراي فرآيند تشخيص فيك نياز

به شرايط  نمي باشد اما براي Real-timeودستيابي

وشناسايي تخلفات چهارراهي   بايد سيستم پردازش برنامه

ايجاد شود Real-timeبه نحوي باشند كه شرايط پردازش

منظور بدين) فرم در ثانيه5يا4به طور تقريبي پردازش(

به طور(پردازش را روي تصويرهايي با رزولوشن متوسط 

سفيد color modeو در صورت امكان) 640*480مثال

مي) Gray scale(خاكستري و قسمت انجام دهيم

) ROI )Region Of Interestانتخابي براي پردازش 

به هدف پردازش محدود به وسط چهارراه ويا خيابان بسته

از شود مي شناسايي ابتدايي تخلف اقدام به تهيهو پس

تصوير با رزولوشن بالا از محدوده خودرو تشخيص داده 

به فرآيند هاي تشخيص پلاك ,شده جهت ارجاع

.مي نماييم

كه در نماي- موضوع پرسپكتيو براي ما مسئله ساز است

توان ابتدا تصوير را كاليبره كرد ديد وسط چهارراه مي

منظور از كاليبره(. پردازش را انجام نمود وسپس فرآيند

نا است فرآيندي,كردن تصوير كه در طي آن تصوير

مي,مسطح به نظر اين والبته راه حل ديگر) رسد مسطح

و سپس  objectابتدا تشخيص كلي است كه خودرو

به اين سوال انجام شده تشخيص جهت حركت و پاسخ

كه از كدام طرف آمده خلاف يا درستو تشخيص ابتدايي

.انجام گردد, بودن حركت

با توجه به نماي,تشخيص ترافيكالبته براي موضوع

دوربين وپرسپكتيو ديده شده ديگر فرآيند كاليبراسين كارآمد 

و مقايسه  نمي باشد كه براي رفع اين مشكل وتشخيص

كه در قسمت شبيه  ترافيك راه حل جديدي ارائه شده

.بيان شده استسازي همراه با مثال عملي 

و كاهش بار ترافيكي Real-timeبراي ايجاد شرايط-

مركز كنترل بهتر است سيستم پردازش در نزديكي دوربين

و علامت گذاري  و تصوير نهايي پردازش شده قرار گيرد

 به مركز انتقال يابدP#Gشده با فرمت 

 UDPبهتر است از نوعو پردازشگر دوربينبين پروتكل-

از)ت انتقال بيشتربراي سرع(  به مركز وپروتكل انتقال

انتخاب)براي اطمينان از درستي انتقال( TCP/IPنوع 

.شود

يك-  سخت افزار سيستم پردازش مي تواند از

PersonalComputer  ياIndustrial Computer 

 RAMو2Ghz*2دو هسته اي cpu با مشخصات

2GHz  و ترجيحا حافظه از نوعFlash وEthernet 

support تشكيل شده باشد كه با استفاده از سيستم عامل

 Real-timeدستيابي به هدف پردازش Embeddedهاي 

.شود امكان پذير مي

.شبيه سازي يك چهار راه انجام شده است1-4در بخش

اي-2-2 :كنترل وامنيت جاده

و سخت افزاري :نكات نرم افزاري

م نكات اين سيستم شبيه دويقسمت پيشين باشد با

:تفاوت

به ايجاد شرايط- نمي Real-timeدر اين سيستم احتياجي

و تشخيص نهايي ميتواند تا  ثانيه از زمان بوجود4الي2باشد

در(آمدن مانع به طول بيانجامد به ذكر است كه لازم

كه سرعت ست برايازيادو تعداد خودروها قسمتهايي

م به پردازش سريع )باشديتشخيص بهتر احتياج

بالاو سرعت در اين سيستم نيازي به ارسال ديتا با حجم-
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به مركز نمي باشد وتنها گزارش مانع همراه با عكس كفايت

.كند مي

مي,تكميل كننده اين سيستم- باشند اجزاي هشدار دهنده

شوند مانند تابلوهاي روان كه قبل از آن قسمت نصب مي

ثر توان با حداكمي وحتي با استفاده از اين سيستم نيز

تا,متر5اي خط دوربين را تخمين فاصله مانع بوجود آمده

به را و از آن جهت هشدار ها زد ي در حال حركتننده

.استفاده نمود

:كنترل انساني وامنيت محيط-3

و سخت افزاري :نكات نرم افزاري

دو- الگوريتم بكار رفته در اين قسمت تا حدودي شبيه به

.باشد قسمت قبل مي

مي- تا  Real timeبايست عمليات پردازش انجام شود

ها را تشخيص داد وبه طور  objectبتوان مسير حركت

.كلي ارتباط دو تصوير را پيدا نمود

مي- حركت,انسان objectتوان وارد شدن بسته به هدف

و objectتجمع, انسان objectسريع  را تشخيص ... ها

ت داده ي بعدي .صوير واضح از آن ها تهيه نمودو در مرحله

 شبيه سازي-4

سه سناريو بررسي جهت شبيه سازي مورد در اين قسمت

:قرار گرفته است 

 سناريو چهار راه-

 سناريو تشخيص مانع-

 سناريو تشخيص انساني-

به خاطر محدودييت در گرفتن تصاوير واقعي در ارتفاع

و شبيه  3DMaxهركدام از اين سناريوها در محيط  سازي

فرآيند پردازش توسط نرم, پس از گرفتن تصاوير مورد نظر

I#و Labview 8.2افزار  Vision Toolbox انجام شده

.است

 سناريو چهارراه-4-1

.را در نظر بگيريد2شكليك چهار راه مانند

 نماهايي از يك چهار راه-2شكل

از2شكلدر بانهاي يك چهار راه خياتمام نمايي هايي

بر رويرا الگوريتم نرم افزار ارائه شده.شود مشاهده مي

)3شكل(كنيممييكي از اين نماها اجرا 

 قرار دادن تور فرضي بر قسمتي از چهارراه-3شكل

بدين جهت ابتدا تصوير را از تصوير پايه چهارراه

absolute different يك آنسري فيلتر وپس از گذر از

و نموده thresholdرا  وپس از حذف تكه هاي كوچك
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مي نمودنپر به آناليز اطلاعات .نماييم سوراخها اقدام

ك به اين گونه است به مستطيله ابتدافرآيند آناليز خيابان را

كه پرسپكتيو) شكل راست(كنيم هاي فرضي تقسيم مي

فاده از سپس با است,باشد ديده شده مانند سمت چپ مي

به ايجاديك شبكه تور فرضي ميكنيم  شكل ديده شده اقدام

ميوفرآيند آناليز را با استفاده از اين   شبكه توري انجام

كه در شكل .تاس روي قسمتي از خيابان اجرا شده3دهيم

به اين گونه كه ما براي هر ذوزنفه ضريب آناليز αاست

هاي سفيد به برابر است باتعداد پيكسلαتعريف ميكنيم كه

.كل پيكسلهاي ذوزنقه

به كل خانه هايαحال با جمع كردن  ديده شدهها وتقسيم

.آيد در خيابان مقداري نسبي از ميزان ترافيك بدست مي

شك

 شكل نهايي براي مرحله آناليز ترافيك-4ل

حتي البته نوع تقسيم بندي با توجه به موقعيت دوربين

.باشد نامنظمميتواند 

رد هاي انجام شده درستي اين روش در تشخيص طبق برآو

درمي%85به طور تقريبيترافيك  كه باشد اما از آن جهت

كنترل چراغها اين ميزان خطا براي سبز يا قرمز كردن چراغ 

به اين الگوريتم اعتماد كرد اهميت ندارد مي البتهاو توان

مي بيند كه سيستم   بايد توجه كرد كه اپراتور همان نما را

.بيند مي

مي6نماي ديده شده از ارتفاع تقريبي و متر  واضحباشد

كه هر چه ارتفاع دوربين بالاتر رود ميزان خطاي ما است

.شود كمتر مي

به عنوان عاملي توان از ميزان در شب مي نور در خيابان

.جهت تقريب ترافيك استفاده نمود

 سناريو تشخيص مانع-4-2

ميقسمتي از يك بزرگ5شكلدر كه راه را مشاهده كنيد

شكل سمت راست شكل اول وشكل سمت چپ پس از 

.از شكل اول گرفته شده است)3تا1(ثانيهtطي زمان 

ش

 نماهايي از يك جاده در دو زمان-5كل

باشد با تفاوت مراحل پردازش تقريبا شبيه قسمت قبل مي

از.در فيلتر هاي اعمالي   در آخرين مرحله نيز با استفاده

مي shape detectingتوابع  اقدام به تشخيص خودروها

كه تصاوير به صورت .تبديل ميشوند6شكلنماييم

5تصاوير نهايي از فرآيند پردازش وآناليز تصاوير شكل-6شكل

به علت سانحه كه كه دو خودرويي مشاهده مي شود
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كه اين خو د ساكنند در هر دو شكل مكانهاي يكساني دارند

.باشد معياري براي تشخيص موانع به وجود آمده مي

 سناريو تشخيص انسان-4-3

در زير نمايي از دوربينهاي كنترل حركت انساني را مشاهده

كنيد مي

و دوربيناز شبيه سازي شده نمايي-7شكل  يك محيط به همراه انسان

در. متر در نظر گرفته شده است6ارتفاع تيرهاي ديده باني

و وسط را مشاهده8شكل نمايي از دوربينهاي سمت راست

.كنيد مي

 دو نما از دو دوربين در يك لحظه-8شكل

ي مورد به گونه ايست كه منطقه و دوربينها مكان پايه ها

كه با افزايش ارتفاع.نظر ما را پوشش دهند واضح است

مي يابد .دوربينها وسعت ديد افزايش

و آناليز را روي نماي دوربين راست اعمال عمل پردازش

.كتيم مي

ش

چپ-آناليز شده تصوير:سمت راست-9كل  قسمتي ازپردازش:سمت

مي شود كه در مرحله نهايي سيستم)شكل راست(مشاهده

به تشخيص  شد Objectبيناي ما قادر .ها

 يك نمونه واقعي-4-4

ر4در شكل ا يك نمونه واقعي از فرآيند تشخيص خودرو

.نماييد مشاهده مي

. موتور بستگي به تنظيمات نرم افزار داردobjectتشخيص

 يك نمونه واقعي-4شكل

 پيشنهاد براي ادامه كارو نتيجه گيري-5

و ميزان موفقيت تشخيص الگوريتم پيشنهادي جهت سيستم

و بزرگراهها ترافيك ميزان تخلفات,%85در چهار راه ها

ج,%80خودرويي  سيستم كنترلو%98اده اي ايمني

و امنيتي بسته به مكان كاربرد محيط باز, محيط بسته(انساني

مي باشد%100تا%80وهدف از تشخيص بين...)و  متفاوت

مي گردد و ادامه كار موارد زير پيشنهاد :براي بهبود روش

با استفاده از الگوريتم)نماهاي خالي(بهبود تصاوير پايه-

. هاي پيچيده تر

يا- و بكارگيري الگوريتمهايي نظير شبكه هاي عصبي

Edgeالگوريتم هاي  detecting براي تشخيص...و

قس,مطمئن تر ودقيقتر موانع و انسان ها در متهايي خودروها

و باش از تصوير كه مبهم مي و افزايشد ميزان موفقيت

.ضريب اطمينان

 سپاسگزاري

و راهنمايي هاي شايان بي دريغ دكتر در پايان از زحمات و

شاه ميرزايي استاد محترم گروه برق دانشگاه آزاد نجف آباد

و كارشناس ارشد طراحي گروه اتوماسيون شركت فولاد 

و سپاسگزاري را دارم .تكنيك اصفهان كمال تشكر


