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 چکیده

این مقاله یک روش براي استخراج ویژگی هاي ثابت متمایز از تصاویر است که می تواند براي انجام تطبیق مطمئن 
که شامل ویژگی هاي ثابت، مقیاس تصویر و   بین دیدگاه هاي مختلف یک شی یا صحنه مورد استفاده قرار گیرد.

نشان دهنده و ارائه کننده تطبیق مقاوم در سراسر طیف قابل توجهی از اعوجاج، تغییر دیدگاه هاي چرخش هستند، 
ویژگی هاي بسیار متمایز، به این  .، علاوه بر این سر و صدا، و تغییردهنده در روشنایی می باشند3Dسه بعدي 

بر یک پایگاه داده بزرگ  از ویژگی هاي معناست که از ویژگی هاي مجزا می تواند به درستی با احتمال بالا در برا
بسیاري از تصاویر همسان عمل نماید. این مقاله همچنین یک رویکرد از این ویژگی ها را براي تشخیص شیء 

  توصیف می نماید.
شناخت ها مطابق با ویژگی هاي منحصر به فرد یک پایگاه داده با توجه به ویژگی هاي اشیاء شناخته شده با 

جهت شناسایی خوشه متعلق به  هاف  یک الگوریتم سریع نزدیکترین همسایه، دنبال کردن یک تبدیلاستفاده از 
یک جسم واحد، و در نهایت انجام راه حل امنیتی از طریق حداقل رسانی مربعات جهت سازگار نمودن پارامترهاي 

  طرح است.
د را شناسایی نماید در حالی که دستیابی این رویکرد جهت تشخیص استوار می تواند اشیاء درهم و برهم و مسدو 

 به عملکرد زمانی واقعی است.
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  دمه. مق1
تطبیق تصویر جنبه ي اساسی در بسیاري از مشکلات  از نظر دیدگاه کامپیوتري، از جمله شی یا 

رکت از تصاویر متعدد، مکاتبات استریو، و ردیابی ح   3Dتشخیص صحنه، حل ساختار سه بعدي
این مقاله ویژگی هاي تصویري را مطرح می کند که داراي خواص بسیاري هستند، که آنها را  دارد. 

  براي تطبیق متفاوت تصاویري از یک شی یا صحنه مناسب ارائه می نمایند.
ویژگی هاي ثابت به پوسته پوسته شدن تصویر و چرخش، و تا حدي ثابت به تغییر در نور و نقطه 

آنها به خوبی در هر دو حوزه مکانی و فرکانس موضعی،  بستگی دارد.  3Dبعدي نظر دوربین سه
تعداد زیادي  می گردند. .سبب کاهش احتمال اختلال توسط انسداد، درهم و برهمی، و یا سر و صدا

  از ویژگی ها می توان از تصاویر معمولی با الگوریتم هاي کارآمد استخراج گردد.
سیار متمایز وجود دارد، که اجازه می دهد تا از ویژگی هاي تکی به علاوه بر این، ویژگی هاي ب

درستی با احتمال بالا در برابر یک پایگاه داده بزرگ با ویژگی هاي همسان استفاده گردد، و سبب 
  ارائه مبنایی براي جسم و تشخیص صحنه شود.

که در آن عملیات گران تر  هزینه استخراج این ویژگی ها با در نظر گرفتن یک رویکرد فیلتر آبشار،
  است فقط در مکان هاي که آزمون اولیه تصویب گردیده است به حداقل می رسد.

در زیر مراحل عمده محاسبات مورد استفاده براي تولید مجموعه اي از ویژگی هاي تصویر عبارتند 
  :از
مقیاس ها و  . تشخیص اکسترمم مقیاس فضا: مرحله اول شامل محاسبات جستجو با بیش از تمام1

این مسئله کارآمد با استفاده از یک تابع تفاوت گاوسی براي شناسایی نقاط  مکان هاي تصویري است.
  بالقوه ثابت با مقیاس و جهت گیري  مناسب اجرا شده است.

محلی سازي نقطه کلیدي: در هر محل کاندید، یک مدل دقیق مناسب براي تعیین محل و مقیاس  . 2
  کلیدي بر اساس اقدامات پایدار انتخاب شده است.نکات  وجود دارد.

انتساب جهت: یک یا چند جهت مکانی و نکته کلیدي بر اساس جهت گرادیان به تصویر محلی  . 3
همه عملیات هاي آینده بر روي داده هاي تصویر قرار دارد که نسبت به  اختصاص داده شده است.
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ی تبدیل شده است، در نتیجه سبب ارائه اختصاص جهت گیري، مقیاس، و محل هر یک از ویژگ
  ناپذیري این تحولات شده است.

. توصیف نقطه کلیدي: شیب تصویر محلی در مقیاس انتخاب شده در منطقه در اطراف هر نقطه 4
این مسئله به نمایندگی اجازه می دهد تا براي سطوح قابل توجهی از  کلیدي اندازه گیري می شود.

  ر در روشنایی تبدیل شود.اعوجاج شکل محلی و تغیی
این رویکرد به نام تبدیل ویژگی مقیاس نابسته (غربال کردن)، به عنوان تبدیل داده هاي تصویر به 
مختصات مقیاس ثابت نسبت به ویژگیهاي محلی است. یک جنبه مهم این روش این است که آن 

ده اي از مقیاس و مکان تولید تعداد زیادي از ویژگی ها سبب پر پوشش شدن تصویر در طیف گستر
 2000پیکسل شروع خواهد شد و  حدوداً   500×500یک تصویر معمولی  با اندازه   می گردد.

ویژگی هاي پایدار (اگر چه این تعداد بستگی به هر دو محتواي تصویر و انتخاب براي پارامترهاي 
توانایی تشخیص مختلف) دارد. به خصوص مقداري از ویژگی ها براي تشخیص شیء، که در آن 

ویژگی درست از هر  3اشیاء کوچک در پس زمینه به هم ریخته  است مستلزم آن است که حداقل 
شی براي شناسایی قابل اعتماد همسان اساسی است. براي تطبیق تصویر و تشخیص آن، غربال کردن 

می گردد. یک  ویژگی ها اول از مجموعه اي از تصاویر مرجع استخراج شده و در پایگاه داده ذخیره
تصویر جدید به صورت جداگانه با مقایسه هر یک از ویژگی تصویر جدید به پایگاه داده قبلی متصل 
شده و سبب پیدا کردن ویژگی هاي کاندید و تطبیق آن بر اساس فاصله اقلیدسی از بردارهاي ویژگی 

مسایه که می تواند این این مقاله الگوریتم هاي سریع  را یافته و نزدیکترین ه همسان می گردد. 
  محاسبات را به سرعت در پایگاه هاي داده بزرگ انجام دهد را مورد بحث قرار می دهد.

توصیف نکته کلیدي بسیار متمایز هستند، که اجازه می دهد تا از ویژگی هاي انفرادي براي پیدا کردن 
  .قواعد صحیح با احتمال مناسب در یک پایگاه داده بزرگ استفاده می شود

با این حال، در یک تصویر به هم ریخته، بسیاري از ویژگی هاي پس زمینه، براي بازي درست در 
قواعد  پایگاه داده  وجود ندارد، و ظهور بسیاري از قواعد نادرست علاوه بر آنهایی که درست است.

ت کلیدي  صحیح را می توان از مجموعه اي کامل از بازي ها شناسایی کرد و زیر مجموعه اي از نکا
که بر روي جسم و محل آن قرار دارد، مقیاس و جهت گیري در تصویر جدید در همه ي موارد فیلتر 
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شده است. احتمال این که چند ویژگی بر روي این پارامترها توسط شانس مشاهده می گردد، احتمال 
تعیین این  بسیار کمتري وجود دارد که هر رقابت با ویژگی هاي منحصر به فرد دچار خطا گردد.

خوشه سازگار می توان به سرعت با استفاده از یک پیاده سازي جدول هش کارآمد از تبدیل عمومی 
  .هاف انجام شود

ویژگی یا بیشتر تشکیل شده است که بر روي یک شی و طرح توافق دارد و سپس  3هر خوشه از 
ساخته شده است  که براي موضوع با تصدیق مفصل تر  همراه است. اول، یک برآورد حداقلی مربعی 

هر گونه ویژگی تصویري دیگر سازگار با این ژست  هر شی را در برخواهد داشت. آفین  یک تقریب
  شناسایی شده اند، و نقاط دورافتاده کنار گذاشته می شوند.

در نهایت، یک محاسبه دقیق با استفاده از احتمالات یک مجموعه خاص از ویژگی هاي نشان می 
ر یک شی ساخته شده، با توجه به دقت و صحت مناسب و تعدادي رقابت نادرست دهد که حضو
 .تمام این آزمون عبور را می توان صحیح با اعتماد به نفس بالا شناسایی کرد احتمالی است.

 
  تحقیقات مرتبط -2

برد.  توسعه و تطبیق تصویر با استفاده از مجموعه اي از نقاط مورد علاقه ي محلی را می توان به کار
 ) در تطبیق استریو با استفاده از یک آشکارساز پیش بینی کرده است. آشکارساز1981مراوئیک (

) بیشتر تحت تغییرات تصویري کوچک و نزدیکی لبه تکرار 1988توسط هریس و استفنز ( مراوئیک
  بهبود یافت.

بهبود  جهت 3Dهریس همچنین ارزش خود را براي ردیابی حرکت کارآمد و ساختارسه بعدي 
) نشان داد، و به طور گسترده اي آشکارساز گوشه هریس تا کنون براي 1992حرکت (هریس، 

در حالی که این ویژگی جهت تشخیص،  بسیاري از دیگر وظایف تطبیق تصویر استفاده شده است،
معمولا تشخیص گوشه نامیده می شود، و انتخاب فقط گوشه نیست، بلکه هر مکان تصویري است 

کاربرد اولیه استریو و ردیابی  .بزرگ  را در تمام جهات در مقیاس پیشین تعیین می نمایدکه شیب 
  حرکت کوتاه برد بوده، اما بعدها رویکرد براي مشکلات دشوار دیگر تمدید شده است.



  

  

  

   :دانشجویان محترم

 آزمایشگاه پروژه گروه برقو یا  کتابخانه دانشکده مهندسیبه  ها ایان نامهپمتن کامل جهت دسترسی به 
  .مراجعه فرمایید
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  نتیجه گیري -9
در این مقاله با توجه به تمایز، ما را قادر می سازد اعمال درستی براي یک نقطه  SIFT نقاط کلیدي

انتخاب  می شود بویژه مفید است. این  نقاط کلیدي از یک پایگاه داده بزرگ در رابطه با دیگر کلیدي
ی به تمایز سبب مونتاژ کردن یک بردار با ابعاد بالا به نمایندگی از شیب تصویر در یک منطقه محل

  دست می آید.
نشان دهنده ي ثابت چرخش تصویر و مقیاس قوي در سراسر طیف قابل توجهی از  نقطه کلیدي

  آفین بوده، علاوه بر این سر و صدا، و تغییر در روشنایی موثر است. اعوجاج
می توان با تصاویر معمولی، که منجر به قوت در استخراج اشیاء  نقاط کلیدي را تعداد زیادي از

بیش از یک طیف کامل  نقاط کلیدي واقعیت این است که ک در میان درهم و برهمی شده است.کوچ
از فلس شناسایی شده اند و بدان معنی است که ویژگی هاي کوچک و محلی براي تطبیق اشیاء 

بزرگ به خوبی براي تصاویر و  نقاط کلیدي کوچک و بسیار مسدود در دسترس هستند، در حالی که
را می توان از یک تصویر  نقطه کلیدي محاسبه کارآمد است، به طوري که چند هزار بسر و صدا سب

معمولی با عملکرد نزدیک به زمان واقعی بر روي سخت افزار استاندارد کامپیوترهاي شخصی 
جهت تشخیص شی ارائه شده  نقاط کلیدي استخراج کرد. در این مقاله نیز روشی براي استفاده از

براي شناسایی  هاف یف شده با استفاده از تقریب نزدیکترین همسایه، سبب تبدیلاست. رویکرد توص
خوشه  است که بر روي جسم در همه موارد مطرح است، تعیین حداقل مربعات، و تایید نهایی را در 

  برخواهد داشت.
لی ، ردیابی حرکت و تقسیم بندي، مح3Dدیگر کاربردهاي بالقوه شامل مشخصات مطابق با بازسازي 

سازي ربات، تصویر مونتاژ پانوراما، کالیبراسیون، و هر نوع دیگري است که نیازمند شناسایی و تطبیق 
  .است مکان بین تصاویر

 بسیاري از جهات براي تحقیق بیشتر در استخراج ویژگی هاي تصویر ثابت و مشخص وجود دارد.

مورد 3D رات کامل (سه بعدي) تست سیستماتیک بر روي مجموعه داده با دیدگاه و روشنایی تغیی
 .نیاز است
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