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  هدف در صحنه با استفاده از تبديل هوشمندِ فضاي رنگآشكارسازي

 
 هادي صدوقي يزدي
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 sadoghi@sttu.ac.ir: پست الكترونيك

 
 

فضاي رنگ تصـوير بـه   .  هدف و زمينه استهدف از ارائة اين مقاله آشكارسازيِ هدف در صحنه با تبديلِ بهينة فضاي رنگِ          :چكيده
شود بنحوي كه الگوهاي يادگيري هدف و زمينه به بهتـرين كـارايي        تبديل مي  GA و   PSO هايِيك فضاي جديد با استفاده از الگوريتم      

دو خوشـة   بـه ايجـاد     رنگِ بهتر منجر     فضاي تبديلِ    .شود  بندي استفاده مي    معيارِ خوشه جداسازي از   ارزيابيِ  براي  . در جداسازي برسند  
در فضاي جديدِ بدسـت  . شود يستفاده ماجستجو  الگوريتمهايِ زشِبراشود كه به عنوان تابع  ميفشرده و دور از هم       هدف و غيرِهدفِ  
ه با استفاد . شود  بند بيز تعيين هدف از غيرِ هدف ممكن مي          آيد و با استفاده از طبقه       هدف و غيرِهدف بدست مي    گوسيِ  آمده تابع توزيع    

% ٢٨و فاصلة الگوهاي آزمون از زمينه نسبت به فضاي اوليـة            شود    بخوبي جدا مي   رديابي گلايدر    دراز روش پيشنهادي هدف از زمينه       
 . شود بهتر مي

 
 .بند بيز ، طبقهGAو PSOهايِ هدف، تبديل فضاي رنگ، الگوريتمآشكارسازي  :كلمات كليدي

  
 مقدمه-١

هـاي اصـلي در    ز دغدغه يكي ا  ،آشكارسازيِ هدف در تصاوير   
سيســتمهايِ . و رديــابي هـدف اسـت   سيسـتمهاي درك تصـوير  
 انتخـاب ويژگـي      ديدِ مختلفِ  ةويازدو  آشكارسازيِ هدف را از     

بررسـي  تـوان     مي ]٩ و ،٨،  ٧،  ٦[ و تابعِ هدف     ]٥ و ،٤،  ٣،  ٢،  ١[
مـورد  رنـگِ هـدف     ب و تغييـر ويژگـي       در اين مقاله انتخا    .كرد
اريخچة اسـتفاده از رنـگ در رديـابي        با مروري بر ت   . ه است توجّ

هدف در فضاهايِ مختلف رنـگ، جايگـاهِ ايـدة ايـن مقالـه كـه             
تبديلِ هوشمندِ فضايِ رنگ براي آشكارسـازيِ هـدف از زمينـه            

 .  شود است، بيشتر روشن مي
 رديـابي هـدف را بـا اسـتفاده از           ١٩٩٧ل و همكـارانش در      يسِهِ

يم مركزِ خوشة رنـگِ     در اولين فر  . ]١٠[ويژگي رنگ انجام دادند   
بوسيلة كاربر انجام   تعيين هدف   اين كار    درآيد    هدف بدست مي  

 ١٩٩٧پاپاجورجيو در رسالة كارشناسي ارشدِ خـود در         . گيرد  مي
كه در زمينة آشكارسازيِ هدف در ويديو بود از يادگيريِ رنـگِ            

ايوينز و همكـارش در      .]١١[استفاده كرد  RGBهدف در فضايِ    
نرمـاليزه   RGBاستفاده از رنگِ آن در فضـاي         هدف را با     ١٩٩٨

 .]١٢[كنـد   شده كه مستقل از تغييرات روشنايي است، رديابي مي        
 :بصورت زير استآنها فضاي نرماليزة پيشنهادي 

)١( 
I
BB

I
GG

I
RR === ˆ,ˆ,ˆ  

BGRI عبارت از Iكه    .باشد  مي=++
ه از هيسـتوگرام    يكي از روشهاي رديابي بر اساسِ رنـگ اسـتفاد         

 و شناسـايي    ١زنـي شـيء      و از آن براي برچسب     ]١٣[رنگ است 
فضاي رنگ كـوانتيزه    هيستوگرام رنگ،   در   .]١٤[شود  استفاده مي 

محاسـبه   )Bin(رنـگ در هـر بـين        فراوانـي   شـود و سـپس        مي
 از ايـن    ،شود و براي ردگيريِ هر تكة قابل توجـه در صـحنه             مي

 . شود هيستوگرام استفاده مي
ت مختلفي در استفاده از نوع فضاي رنگ وجود دارد مـثلاً        نظريا

بدليلِ ولي   ]١٥[دانند   را كافي مي   Hue استفاده از    ٢در رديابي لب  
راد مختلـف مشـكلاتي     تداخل رنگِ لب بـا پوسـت بـدن در اف ـ          

بنـديِ و     كه براي غلبه بر آنها از روشـهايِ خوشـه         آيد    بوجود مي 
شـبيه بكـارگيريِ از     .]١٦[كنند  رنگ استفاده مي  فازيِ  هيستوگرام  

 بـه تخمـين تـابع       ،يرنگ ـهايِ    تكه در ردگيريِ    هيستوگرام رنگ 
                                                 
1 Object Labeling 
2 Lip Tracking 
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در يك فضايِ خاصي در اين قبيل كارها  . پردازند  ميتوزيع رنگ   
گوسيِ مخلوط  تابعِ توزيعِ   گوسي،  تابع توزيعِ   با تخمين   از رنگ   

 بـراي   هـايِ عصـبي     استفاده از شـبكه   يا با   و  رنگِ هدف و زمينه     
، ١٨،  ١٧[پردازنـد    بـه رديـابي مـي      رنگِ هدف و زمينه،   شناسايي  

 .]١٩و
مشكلاتي تبديلِ فضاهاي رنگ از دير باز مورد توجه بوده است           

همچون تاثير روشنايي بر فضاهاي رنگ يا يـادگيريِ بهتـرِ يـك             
بـراي   .باشـند    از آن جملـه مـي      ،فضايِ رنگ در مورد يك هدف     

، RGB  ،YUVانواع فضـاي رنـگ همچـون        كاربردهايِ مختلف   
YCbCr  ،YIQ  ،I1I2I3  ،HIS و  CMY  تبديلِ  .]٢٠[اند  معرفي شده

 به سطوح خاكستري از دير باز در بسياري از          RGBفضاي رنگ   
ممكن است ايـن تبـديل      . ]٢١[كاربردها مورد استفاده بوده است    

ساده در راستايِ شناساييِ بهتر انجام شود و در نتيجه ويژگيهايِ           
 كـه منجـر بـه       ، يافتـه بدسـت آيـد      مناسب در اين فضاي تبديل    

فضاي رنـگ بـه    تبديلِ   ]٢٢[در  . جداسازيِ مناسبِ الگوها گردد   
 با استفاده از تبديل كورهنن لئو انجام شده است و اين            ،رنگ  تك

  . شناسايي چهره آزمون شده استتبديل در 
فضاي رنگ آشكارسـازيِ هـدف      در مقالة حاضر با تبديلِ خطي       

شـود ايـن     انجام ميHIS و RGBيِ رنگِ از زمينه بهتر از فضاها  
بدسـت   PSO1ژنتيك و    الگوريتمهايِ   تبديلِ خطي با استفاده از      

در ادامة مقدمه، مروري كوتـاه بـر كاربردهـايِ مختلـفِ            . آيد  مي
شود تا جديد بـودن اسـتفاده از           و ژنتيك مي   PSOالگوريتمهاي  

 .اين دو الگوريتم در تبديلِ فضاي رنگ روشنتر گردد
 
 و ژنتيك PSOمروري بر كاربردهايِ الگوريتمهايِ  -١-١

 از روشهاي جستجوي هوشمند PSOالگوريتمهاي ژنتيك و 
است كه بترتيب مبتني بر تكامل موجودات و هوش جمعي 

يك دسته از ، در هر مرحله از اجراي الگوريتم ژنتيك. است
به هر نقطة فضاي . شوند نقاط فضاي جستجو پردازش مي

شود و بر روي مجموعة  ه نسبت داده ميجستجو يك رشت
هاي  سپس رشته. شود عملگرهاي ژنتيكي اعمال مي، ها رشته

شوند تا نقاط جديدي در فضاي جستجو  بدست آمده ديكد مي
در آخر براساس اين كه تابع هدف در هر يك از . بدست آيد

ها در  احتمال شركت دادن رشته، اين نقاط چه مقدار باشد

                                                 
1 Particle Swarm Optimization 

توان يك روش   ژنتيك را مي الگوريتم. شود ن ميمرحله بعد تعيي
دار دانست كه به تدريج به سمت  سازي تصادفي جهت بهينه

 اين الگوريتم در كاربردهاي .]٣٤[كند نقطه بهينه حركت مي
در طراحي فيلترهاي مورد استفاده . بسياري استفاده شده است

، طراحي قطعات با تكنولوژي ]٣٥[سيم  هاي بي در شبكه
MEMS ]سازي مدار براي افزايش بازدهي مدار  ، بهينه]٣٦

 طراحي ،]٣٨[، طراحي فيلتر با پاسخ فركانسي دلخواه]٣٧[
  . ]٤١، و٤٠[دهي ويژگيها  و انتخاب و وزن]٣٩[كننده تقويت

PSO  يـــك روش محاســـبات تكـــاملي اســـت و برگرفتـــه از
 ستسازي رفتار اجتماعي پرندگان، ماهيها و يا از اين قبيل ا شبيه

در . ]٤٤، و ٤٣، ٤٢[شـود   سازي از آن استفاده مـي     كه براي بهينه  
گيـري، هـر عضـو از دو نـوع اطلاعـات اسـتفاده                فرآيند تصميم 

اولين اطلاعات برگرفته از تجربيات انفراديشان است كه        . كند  مي
تاكنون بهترين وضعيت آنها چه بوده است و دومـين اطلاعـات            

ست كه بهترين عضو مجموعـه      بر تجربياتِ ديگر اعضاء متّكي ا     
اعضاء داراي يك سرعت هسـتند كـه موجـب          . كدام بوده است  

اي دارند كـه مسـيرِ        شود و حافظه    حركت در فضايِ جستجو مي    
. دارد  بهترين وضعيتِ آنها را بر طبق تابع ارشيابيِ آنهـا نگـه مـي             

هـر عضـو بـه      .  اسـت  رين عضو گروه هم داراي تـابع ارزش       بهت
ام iعضـو   . باشد  بعدي مي  N در فضاي    عنوان يك نقطة جستجو   

)بصــورت  )iNiii xxxX ...,,, ــي=21 ــان داده م ــود و   نش ش
pbesti  ــه وضــعيتِ گذشــتة ــارت از  i ك ــين عضــو اســت عب ام

( )iNiii pppP ,...,,  اســت همچنــين وضــعيت بهتــرين =21
)عضو عبارت از     )gNggg pppP ,...,, سـرعت  .  اسـت  =21

ام برابـر   i و براي عضو     هر عضو به معني نرخ جابجايي آن است       
( )iNiii vvvV ,...,, در طـي هـر تكـرار الگـوريتم         .  است =21

 .كند سرعت هر عضو بصورت زير تغيير مي
)٢( 

( ) ( )k
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شود كه سرعت هر عضو متاثر از سرعت قبليِ  ملاحظه مي
آن و با يك ضريب اتفاقي به وضعيت نسبي آن با بهترين حالت 

ن با يك ضريب اتفاقي از وضعيتِ بهترين خودش و همچني
. شود و ضمناً سرعت هر عضو محدوديت دارد عضو وابسته مي

بار ابطة زير سپس با استفاده از اين سرعت وضعيت آن عضو 
 . ]٤٣و ، ٤٢[گيرد شكل مي

11 ++ += k
in

k
in

k
in vxx  )٣( 
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اين الگوريتم هم، كاربردهاي بسياري دارد از آن جمله 
، طراحي فيلترهاي ]٤٥[طراحي مدارات كنترلي توان به  مي

، و در ]٤٧[ RFهاي  ، طراحي تقويت كننده]٤٦[ديجيتال 
 . اشاره كرد]٤٨[الكترومغناطيس 

فصلِ دومِ مقاله مروري كوتاه بـر انـواع روشـهاي آشكارسـازيِ             
ومِ اين مقالـه سـاختارِ الگـوريتم      سدر فصلِ   . هدف از زمينه دارد   

م مقالـه نتـايجِ   چهـار شـود و فصـلِ     يپيشنهادي توضـيح داده م ـ    
حاصــل شــده از آزمــون و مقايســة روشِ پيشــنهادي در تبــديلِ 

 روي يك پايگاه دادة  HIS و   RGBفضايِ رنگ و فضاهايِ رنگِ      
فصلِ پايـاني شـامل     . شود  هدف بحث و بررسي مي      دف و غير  ه

 .گيري و پيشنهادات است نتيجه
 
 آشكارسازيِ هدف در صحنه -٢

 يك سيستم تحليل صحنه آشكارسـازي هـدف         يكي از اجزاءِ  
هـاي صـحنه بـه        ، پيكسل آشكارسازيدر بلوك   . در صحنه است  

توانـد بـر      مـي  كه   دوش ميپس زمينه و اشياء داخل صحنه تقسيم        
هـا و     ها، ناحيه، بافت، رنگ، گوشه       لبه اساسِ ويژگيهايي همچون  

 .]٢٣[يا اطلاعاتِ حركتـي اشـياء داخـل صـحنه باشـد           كانتورها  
در گروهي  يي براي شناسايي زمينه پيشنهاد شده است كه         روشها
 ]٢٥[در  .]٢٤[شـود  مـدل مـي  پويا  يا  ثابت  زمينه بصورت   از آنها   

اي توزيـع     در مقالـه  . شـود   زمينة وفقي با فيلتر ديجيتال انجام مي      
براي نقاط زمينه در نظـر گرفتـه شـده          يا مخلوط گوسي    گوسي  
 توزيـع نگنجـد، بـه       اي در ايـن     در اين كار چنانچه نقطـه     . است

عنـوان زمينـه      عنوان شيء داخل صحنه و در غير اينصـورت بـه          
براي محاسبة پارامترهاي مدل به پيشـينة نقطـه در     . شود  تلقي مي 

فريمهـاي قبلـي نيــاز اسـت تـا پارامترهــاي مـدل گوسـي پيــدا       
ــود ــتفاده از   .]٢٧، ٢٦[ش ــا اس ــي ب ــة وفق ــار ديگــري زمين  در ك
آيد، شـرايطي بـراي        بدست مي  گر كالمن و اعمال قيودي      تخمين

مسئله فرض شده است كه تغييرات شرايط نوري آرام و محـيط            
 .]٢٩، ٢٨[تقريباً ايستان از آن جمله است

روي ويژگيهايِ اشياء داخل صحنه تاكيـد       در برخي از روشها     
شود كه    شود و بر اساسِ اين ويژگيها شيء از صحنه جدا مي            مي

در دو  .  ذكر شـد رنـگ اسـت       از جملة اين ويژگيها همانطور كه     
 از  ، پس از تعيين مرزهاي شيء متحـرك       ]٣١،  ٣٠[امان    كار قبلي 

HSI          در .  تكة آشكار شده براي رديابيِ شيء استفاده شده اسـت
. ]٣٢[انجام شـد   RGBفضايِ  يادگيريِ زمينه در    كار اخيرمان نيز    

در مقالة حاضر رديابي با دوربـين متحـرك بـراي آشكارسـازيِ             
تـوان    ويژگيِ مهم كه براي جداسازي مـي      . شود  م مي گلايدر انجا 

از آن استفاده كرد رنگِ گلايدر و زمينه است كه بـا تاكيـد روي               
كنيم تبديلي را بيابيم كه بهترين جداسـازي          اين ويژگي سعي مي   

ن تصوير گلايدر و زمينه بدست آيد كـه در فصـل بعـدي بـه                بي
 .پردازيم روش پيشنهادي مي

 
ر صحنه با استفاده از تبديل      آشكارسازي هدف د   -٣

 هوشمندِ فضاي رنگ
روي پـردازد كـه       اين بخش از مقاله به آشكارسازيِ هدف مي       

ايـن بانـك    . شـود    انجام مي  يك بانك تصاوير هدف و غيرهدف     
هـاي مختلـف      ها و جهت    شامل تصاوير انواع گلايدر در مقياس     

 تصـوير غيـر گلايـدر    ٦٥ تصـوير گلايـدر و      ٨٤است كه شامل    
 . نشان داده شده است١اي از آنها در شکل  ونهاست نم

 

 

 
هايي از تصاوير گلايدر در بالا و غير گلايدر در   نمونه:١شكل

 پايين
 

روش پيشنهاديِ آشكارسازيِ هـدف مبتنـي بـر تبـديل     الگوريتم  
 . آمده است٢هوشمندِ فضاي رنگ در شكل 

A. Initialize W, T 
B. While (Evaluation smaller than   T) 

B.1. Color Conversion of RGB Space 
with W weights 

B.2. Evaluation of Conversion 
B.3.Finding W 

End While 
 الگوريتم روش پيشنهادي: ٢شكل 
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 RGBبراي توضيح الگوريتمِ شكلِ فوق ابتدا رابطة تبديلِ فضاي     

 : شود ارائه مي ).B.1قسمت (
IWC *=  )٤( 

 
 كه

[ ]Tzyx CCCC =  )٥( 
 

  و
















=

333231

232221

131211

www
www
www

W  )٦( 

 
 و

TBGRI ][=  )٧( 
 

 در شـكل    .B.3قسـمت   ( با يك الگوريتم هوشمند      ijwوزنهاي  
، بايـد  ٤پس از تبديل فضاي رنـگ بـا رابطـة         . آيد  بدست مي ) ٢

د كه به ايـن منظـور       فضاي رنگِ جديدِ بدست آمده ارزيابي شو      
. شود  روي پايگاه تصاوير گلايدر و غيرگلايدر اين كار انجام مي         

 كه بيان كنندة ميزان فاصلة هـدف از غيرهـدف اسـت             رابطة زير 
شود و هر چه اين مقدار بيشـتر          روي اين پايگاه داده محاسبه مي     

 . باشد نشان دهندة بهتر بودن فضاي رنگِ بوجود آمده است

classwithin

classbetween

d
d

Evalution =  
)٨( 

 
ــه  ــدر و    classbetweendك ــروه گلاي ــز دو گ ــين مراك ــلة ب  فاص

 است پس از محاسـبة       غيرگلايدر است و براي محاسبة آن كافي      
، فاصـلة ايـن دو مركـز را         K-meansمركز هر كـلاس بـا روش        

 كافي است فاصلة هر     classwithind بدست آوريم و براي محاسبة    
هر كلاس را تا مركز آن كلاس بيـابيم و مجمـوع تمـام       نمونه از   

اين فواصـل بـراي هـر دو كـلاس برابـر فاصـلة درون كلاسـي                 
ملاحظــه . )٢الگــوريتم پيشــنهادي شــكل  .B.2قســمت (اســت

دو گروه تصاوير گلايدر و غير گلايدر       فاصلة مراكزِ   اگر   شود  مي
و در عين حال هر گروه كـاملا        در فضاي جديد رنگ زياد شود       

كه بيـان   شود   مي ارزشيابي بزرگ    شرده باشد در اين حالت تابعِ     ف
طراحيِ يك تبديلِ مناسب از فضـاي رنـگ اسـت كـه در              كنندة  

بهترين جداسازي هدف و غيرهـدف انجـام        فضاي بدست آمده    
در هر تكرار الگوريتم تا زمان همگرايي وزنهاي جديـد         .شود  مي

بطـور    PSO و   هاي ژنتيـك    با الگوريتم  فضايِ رنگ    براي تبديل 
نتـايج در فصـل بعـدي       . شود  جداگانه بدست آمده و مقايسه مي     

 .شوند بررسي مي
بايـد  پس از همگرايي الگوريتم و بدست آمـدن بهتـرين تبـديل             
آن و  تابع توزيع هدف و غيرهدف بدست آيد تـا بـا اسـتفاده از               

 پيكسلهايِ هدف و ١ در حالت زمان واقعي]٣٣[يك طبقه بند بيز  
 . شوندجدا غيرهدف 

 
 ج الگوريتم پيشنهاديينتا -٤

 روي مجموعة تصاوير گلايدر و      ٢ارائه شده در شكل     الگوريتم  
)  نشان داده شده است    ١در شكل   از آنها   هايي    نمونه(غيرگلايدر  
بـا احتمـال     ابتدا با استفاده از الگوريتم ژنتيـك      . شود  آزمايش مي 

ــش ــري٠١/٠ ٢جه ــة   ٩٨/٠ ٣ و همب ــرازش رابط ــابع ب  و ٨ و ت
اســتفاده )  بيتــي١٦ متغيــر ٩( ژن ١٤٤روموزومهــاي بــا طــول ك

كند كه تبديل      را ارائه مي   ٤وزنهاي رابطة   هر كروموزوم   . شود  مي
ايـن تبـديل روي پايگـاه داده اعمـال          . شود   را سبب مي   ٤رابطة  

 فاصلة تصاويرِ هدف و غير هـدف و         ٨شود و سپس با رابطة        مي
 همچنين ميزان تـراكم     ميزان نزديك بودنِ تصاوير هدف از هم و       

نتيجة بدست آمده نشان    . شود  گيري مي   مجموعة غيرهدف اندازه  
. باشـد  دهندة ميزان كارايي تبديلِ پيشنهادي توسط كروموزوم مي   

را نتيجـه   ٨٢/٣ تكرار الگوريتم ژنتيك تابع ارزيابي       ١٠٠٠پس از   
 ). ٣شكل (دهد مي

شـود و در كمتـر از         نيز انجام مـي    PSOاين كار توسط الگوريتم     
دهنـدة    دهـد كـه نشـان        را مي  ٨/٣ تكرار تابع ارزيابي نتيجة      ٢٠٠

 .نسبت بـه ژنتيـك اسـت    PSOسرعت بالايِ همگرايي الگوريتم     
 مقـدارِ   RGBقابل توجه است كه فاصلة الگوها در فضاي رنگِ          

ايـن فاصـله را     % ٢٨ بدست آمـد و ايـن تبـديل توانسـت            ٩٦/٢
 .آمده است) ٩(رابطة بديل بدست آمده در ت. افزايش دهد

 

                                                 
1 Real-Time 
2 Mutation 
3 Crossover 
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  تكرار الگوريتم ژنتيك ١٠٠٠ در ٦تابع ارزيابي رابطة : ٣شكل 

 

)٩( 















=

9004.01076.00090.0
4111.09591.02245.0
0678.06629.03911.0

W  

نتيجة اعمال تبديل بدست آمده روي دو تصوير نمونه در شـكل     
 آمده است البته در جسـتجوي هـدف لزومـي بـه اعمـال               ٥ و   ٤

ت و اين نمايش صرفا براي نمـايش     ير نيس .تبديل روي كل تصو   
رسد كـه     در اولين نگاه بنظر مي    . اثر تبديل روي كل صحنه است     

ــبيه اصــلاح كنتراســت و    ــگ ش ــديل در فضــاي رن ــديل تب تع
 .  است١هيستوگرام

 چند نمونه از آشكارسازي هدف از زمينه بـا اسـتفاده از             ٦شكل  
توجـه  بايد به اين نكته     . تبديلِ فضاي رنگ نشان داده شده است      

كنـد و در      شود كه در اولين فريم كاربر هـدف را مشـخص مـي            
فريمهاي بعدي پس از تبديل فضاي رنگِ ناحية جسـتجو عمـل            

شـود و     انطباق كه يك كوروليشـنِ دو بعـدي اسـت انجـام مـي             
قابل ذكر . دهد بالاترين شباهت موقعيت اصلي هدف را نشان مي   

ن نزديـك  است كه اگر هدف در عمق حركت كند يا بطر دوربـي     
 . يابي هدف كمك كند شود بايد كاربر به سيستم در دوباره

ي  جستجوي ناحية محدود   ،يك نكتة ديگر در رديابي هدف     
است زيرا در صورت جسـتجوي كـلِ تصـوير ممكـن        از صحنه   

 آمـده   ٧است اهدافِ كاذبي پيدا شـود همـانطور كـه در شـكل              
  .است

 

                                                 
1 Histogram equalization 

 
 )الف(

 
 )ب(

يل فضاي رنگ تصوير الف با  تبد-تصوير اصلي ب-الف: ٤شكل 
 )٩(رابطة 
 

 
 )الف(

 تبديل فضاي رنگ تصـوير الـف بـا          -تصوير اصلي ب  -الف: ٥شكل  
 )٩(رابطة 
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 )ب(

 تبديل فضاي رنگ تصوير الف -تصوير اصلي ب-الف: ادامه: ٥شكل 
 )٩(با رابطة 

 

 
 )الف(

 
 )ب(

بديلِ چند نمونه از آشكارسازي هدف از زمينه با استفاده از ت: ٦شكل 
 فضاي رنگ

 
 

 
 )ج(

 
 )د(

چند نمونه از آشكارسازي هدف از زمينه با استفاده از : ادامه: ٦شكل 
 تبديلِ فضاي رنگ

 

 
براي رفعِ  (آشكارسازيِ اهدافِ كاذب در جستجوي كلِ تصوير      : ٧شكل  

شود كـه ابعـادِ       اين مشكل عموماً ناحية كوچكي از تصوير جستجو مي        
 )بستگي داردآن به سرعتِ جابجايي هدف 
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  و پيشنهادهاگيري  نتيجه-٥
كـه    RGBاين مقاله به ارائة يك تبديلِ خاص فضاي رنگ          

بـراي پيـدا    . پرداخت  منجر به آشكارسازيِ بهترِ هدف بيانجامد،       
 است تا پيكسـلهاي     ٣*٣كردنِ فضاي رنگ، نياز به يك ماتريسِ        

RGB              ه از  را به فضاي جديدِ دلخواه ببرد كه اين كار بـا اسـتفاد
نتايجِ حاصل شده از اين     . شد  انجام   PSOالگوريتمهاي ژنتيك و    

داد ولي آزمايشها بر سـرعتِ   دو الگوريتم كارايي هر دو را نشان       
دارايِ نكـاتِ   ايـن مقالـه      .دلالـت داشـت    PSOبيشترِ همگرايي   

  و جديدي همچون تبـديل فضـاي رنـگ بـا توجـه بـه كـاربرد               
اين . بودز الگوريتمهايِ هوشمند    پيداكردنِ اين تبديل با استفاده ا     

روش روي يــك پايگــاهِ داده از تصــاويرِ گلايــدر و غيرِگلايــدر 
بـر كـارايي فضـايِ تبـديلِ         آزمون شد و نتايجِ بدست آمـده دالِّ       

 .بدست آمده، بود
شود براي افزايشِ كارايي الگوريتمهاي شناسايي        پيشنهاد مي 

 بـراي شناسـايي     مثلا. از تبديلِ مناسبِ فضاي رنگ استفاده شود      
توان از ايـن روش       صورت و آشكارسازيِ آن و ديگر الگوها مي       

 .استفاده كرد
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