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Abstract 

The method used to identify and track humans in this research is based on 

edge detection. After subtracting the foreground from the background, 

using the edging method, the edges of the foreground areas are obtained; 

Then, the identification algorithm identifies people from top to bottom and 

removes them from the image. Finally, by using the Gaussian probability 

distribution, people are tracked according to their position in the previous 

form. This algorithm works well in crowded places and does not suffer 

from overlaps. Considering that stereo images are used in this study, the 

distance of people to the camera can also be determined. 

Keywords: human identification, human tracking, Gaussian distribution, 

edge detection. 

 
 
 
 
 
 

  

 
1 Kateb university, Kabul, Afghanistan 

 [
 D

ow
nl

oa
de

d 
fr

om
 jo

ts
.k

nu
.e

du
.a

f 
on

 2
02

6-
07

-0
4 

] 

                             1 / 12

https://jots.knu.edu.af/article-1-39-en.html


 

 

 سال
 دوم

ماره 
، ش

ی 
، دوم

هار
ب

 
14

03
 

 

88 

 

 یعلوم فن یقیتحق - یفصلنامه علم

 )ص( النبیینخاتم پوهنتون
 1403 بهار، دوم ، شماره دوم سال

  98 - 87صفحه 
 

   تصاویر روی از  انسان   ردیابی و  شناسایی

 2، محمدرحیم طاهری1محمدناظم جعفری 

 چکیده
  . کند میگیری عمل براساس لبهدر این تحقیق برای شناسایی و ردیابی انسان  شدهاستفاده روش

ه  ب  زمینههای نواحی پیشهلب  ،گیریلبهروش    استفاده از  بازمینه،  زمینه از پسپس از تفریق پیش 
  حذف  تصویر  از  از بالا به پایین شناسایی واشخاص را    ،الگوریتم شناسایی  سپس  ؛د نیآدست می

  ، فرم قبلی  شان درتوجه به جایگاه با افراد  توزیع احتمال گوسی، استفاده از  بادر نهایت  .کند می
می در  شوند. ردیابی  الگوریتم  بههای  مکان  این  مقابل    در  و  کند میعمل    یخوب شلوغ 

استفاده    یی در این مطالعهتصاویر استریو  توجه به اینکه از  با   شود.مشکل نمی  ها دچار پوشانیهم
 .کردتوان تعیین می نیز  افراد نسبت به دوربین راۀ فاصل  شود،می

 گیری.لبه توزیع گوسی، انسان، ردیابی انسان،شناسایی   :واژگان کلیدی
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 مقدمه. 1

بینایی ماشین ۀ  های تحقیق در حوز دنبال آن ردیابی انسان از زمینهشناسایی و بهتاکنون،  از دیرباز  
اهمیت  است بوده   دلیل  موضوع،  .  سامانه این  در  آن  فراوان  کنترل  کاربردهای  و  امنیتی  های 
 . ، است ... های قطار و اتوبوس ونظیر ادارات، ایستگاه ،ومیهای عموآمد مردم در مکانرفت 

یا کامل، تغییرات   جزئیپوشانی  دلیل هم، بهاند کارهایی که تاکنون در این زمینه صورت گرفته
سایه وجود  محیط،  دوربین  فاصله  و  نوری  به  ضعف  ،نسبت  از  .  اند داشتههایی  معمولًا  یکی 

کردن  هاحلراه برطرف  گذشتهضعفی  برای به  ،دوربین  چند   از  استفاده  ،های  خصوص 
 شوند. نقاط صحنه از چند زاویه دیده می ،در این حالت  ؛است  ،پوشانیهم

های استریو،  های استریو استفاده شده است. دوربین در این پژوهش، از تصاویر دوربین 
دهند که شدت روشنایی تصویر  می ها هستند، تصویرهایی ترین شکل این سامانه که ساده 

نزدیک  اشیای  یعنی  است؛  متغیر  دوربین  تا  شئ  فاصلۀ  به  توجه  روشن با  هستند.  تر،  تر 
به  انسان  ردیابی  و  شناسایی  برای  استریو  های  دوربین  از  کف«،  معمولًا  »نقشۀ  صورت 

 شود. نقشۀ کف« استفاده می   با   »دید دوربین« و »ترکیب دید دوربین 
صورت از بالا به پایین،  از بینایی استریو به  2000بار، بایمر در سال اولین  احتمالًا برای 

[؛ او از دوربین استریو برای شناسایی و شمردن  4یعنی »نقشۀ کف«، استفاده کرده است ] 
به  بایمر  کرد.  استفاده  تلفیق  افراد  از  دوربین،  دید  محل  استریوی  تصاویر  بررسی  جای 

یری که به نقشۀ محل قرار گرفتن افراد ب  طور عمودی از بالای  ا اورتوگرافیگ محیط )تصو
شود( تصویری به دست آورد که آن را »نقشۀ کف« نامید. او از مدل مخلوط  سر گرفته می 

گوسی و فیلتر کالمن جهت ردیابی افراد استفاده کرد که در این الگوریتم فقط از اطلاعات  
 ی استفاده شد.  محل قرار گرفتن افراد در »نقشۀ کف« برای ردیاب 

سالیناز الگوریتم شناسایی خاصی برای شناسایی و ردیابی چند نفر با استفاده  - موناز 
بر نقشۀ کف و ارتفاع، از »نقشۀ رنگ« نیز برای  [. او علاوه 5از »نقشۀ کف« ارائه داد ] 

شناسایی و ردیابی افراد استفاده کرد؛ همچنین، از فیلترینگ جزئی برای ردیابی استفاده  
موناز کر  توسعه - د.  الگوریتم  بعداً  همکارانش  و  کار  شده داده سالیناز  به  نسبت  ای 

] قبلی  کردند  معرفی  آن 6شان  نامیده  [.  اطمینان«  »نقشۀ  که  جدیدی،  کف  نقشۀ  ها 
کرد. نقشۀ اطمینان  شد، معرفی کردند که اطلاعات استریوی هر پیکسل را ثبت می می 

نسب  )کدام شئ  اشیا  شناسایی  بهبود  می برای  استفاده  نزدیک است(  به دوربین  شد؛  ت 
به  ردیابی  و  شناسایی  حالت،  این  می در  صورت  یر  تصو روی  مستقیم  با  طور  و  گیرد 

پوشانی جزئی و  توان به مسائلی مانند هم استفاده از اطلاعات مربوط به عمق اشیا می 
 ابهام در ردیابی رسیدگی کرد. 

ه براساس اطلاعات عمق )استریو( بالاتنه و  ناندا و همکارانش الگوریتمی ارائه دادند ک 
ها استفاده از دوربین استریویی  [. مشکلی الگوریتم آن 7کند ] دست افراد را شناسایی می 
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ها هنوز مورد توجه  کرد؛ اما ایدۀ آن بود که فقط افراد ثابت را در فاصلۀ کم شناسایی می 
 محققان است. 

شناسای - موناز  الگوریتم  همکارانش  و  و  سالیناز  دوربین«  »دید  براساس  انسانی  ی 
[. این الگوریتم برای کاربردهای رباتیک، که دوربین درحال  8فناوری استریو ارائه دادند ] 

ها با استفاده  زمینه نبود. آن حرکت است، پیشنهاد شد. در این الگوریتم نیازی به مدل پس 
که شامل دو بیض  انسان،  از  با مدلی  توأم  فیلترینگ جزئی،  نیم از روش  و  تنۀ  ی برای سر 

می  شناسایی  را  افراد  بود،  آن بالایی  برای  کردند.  جزئی  فیلترینگ  از  روش  این  در  ها 
به  افراد  می شناسایی  استفاده  مجزا  پردازش  صورت  جداگانه  را  افراد  یعنی  کردند؛ 

 کردند. می 
داده بودند؛  سونگمین جیا و همکارانش ردیابی را با استفاده از فضای دید دوربین انجام 

این الگوریتم، که برای کاربردهای رباتیک طراحی شده بود، مناسب فضای بیرون و داخل  
جای استفاده از یکی از فضاهای ردگیری، با استفاده از هر دو  ها به [. آن 2ساختمان بود ] 

به   کاربردها  در  بهتری  نتایج  توانستند  کف،  نقشۀ  و  دوربین  دید  یعنی  ردگیری،  فضای 
آور  موناز دست  بین  - ند.  رابط  کاربرد  که  استریو،  الگوریتم  یک  همکارانش  و  سالیناز 

ها همچنین الگوریتم استریویی که بدون مدل  [. آن 9ماشین و انسان داشت، ارائه دادند ] 
می پس  عمل  ] زمینه  دادند  ارائه  که  8کرد،  رباتیک،  کاربردهای  برای  الگوریتم  این  [؛ 

جای ردیابی روی  شد. این مطالعه به د، استفاده می ها در آن درحال حرکت هستن دوربین 
قبلی  کارهای  مانند  کف«،  می نقشۀ  فیلترینگ جزئی صورت  از  استفاده  با  گرفت.  شان، 

زمینۀ  بندی پس همراه مدل یانگ زو در مطالعۀ خود از ترکیب دید دوربین با نقشۀ کف به 
 [. 3فعال استفاده کرد ] 

 روش تحقیق . 2
گیری،  با استفاده از روش جدیدی، براساس لبه  انسان   یی و ردیابی پژوهش، شناسا  این   در 

می  به انجام  لبه شود.  الگوریتم  نتایج  استریویی،  تصاویر  از  استفاده  به دلیل  طور  گیری 
که  هستند  مطلوب  و  واضح  مشکلاتی   کامل  می   نظیر   بر  غلبه  همچنین  انسداد  کنند؛ 

  شود، قابل دستیابی هستند. می  تفاده اطلاعات عمقی افراد، که در کاربردهای مختلف اس 
نسبتاً شلوغ    های محیط   در   افراد   ردیابی   براي شناسایی و   تواند می   شده طراحی   سامانه ي 

 استفاده شود. 
استفاده وبسایت  تصاویر  از  تحقیق  این  در  شده  [1]شده  و  استخراج  با    هاسازیشبیهاند 

matlab 2018  اند صورت گرفته . 
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 اصلی  ۀ سامان.  2.1

ترتیب بررسی هر بخش به  که  صورت زیر است شناسایی و ردگیری به ۀ  بندی کلی سامانبخش
 خواهد شد. 

 اصلیۀ : نمودار سامان 1 شکل

یق پیش . 3  زمینه زمینه از پس تفر
بیشتر روش تصویرمانند  ابتدا  انسان،  شناسایی  تصو  زمینهپیش   های  از  پس را  تفریق یر  زمینه 

طور بهدلیل وجود نویز و تغییرات نوری،  به   ،تصویر حاصلدر    )افراد(  زمینهی پیش اشیاکنیم؛  می
با استفاده از حد آستانه .  ر نیستند صف  زمینه،پس   هاییعنی پیکسلجدا نیست؛    زمینهپس   کامل از

از حد کمتر  هایی که سطح روشنایی  پیکسل  توانمی  گرفته شده است(  در نظر  11اینجا    )در
  2  ها در شکلحاصل از این عملیاتۀ نتیج  ؛صفر و بقیه را خودشان در نظر گرفتدارند،  آستانه  

کامل طور  به   ها پس از تفریقکسل زیرا بیشتر پی؛  گیری لازم است . حد آستانهقابل مشاهده هستند 
 شوند. صفر نمی

یر یرت زمینهپس تصو  فریق دو تصو

یزآستانه  گیری و حذف نو

 ردگیری 

 شناسایی

 پیش پردازش 

 گیری )کنی(لبه
 

یر  زمینهپیش تصو
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 ؛زمینهزمینه از پس تصویر تفریق پیش . ج ؛زمینهتصویر پیش . ب ؛زمینهتصویر پس . الف: 2 شکل
 گیریتصویر حاصل از آستانه. د

 حذف نویز و پیش پردازش  . 4
در که  گذشته  مرحل   تصویری  دست  ۀ  باید  ،  آمد به  و  نیست  استفاده  قابل  بعدی  مراحل  برای 

  ها این عملیات  انجام شوند؛آمده،  وجودهای احتمالی بهجهت حذف نویز و حفره   هاییعملیات
باز بازاعماد. هرکدام از  ن شو[ انجام می13]  ه کردن و بست  با استفاده از عمل  ،  ه کردنو بست  ل 

 . هستند دو عمل گسترش و سایش از ترکیبی 
 گیری لبه . 5

کنی هایی که در آشکارساز لبه[ استفاده شده است. داده13برای تشخیص لبه از آشکارساز لبه ]
 : هستند  صورت زیر، بهاند شده استفاده 

0.3: شده در فیلتر گوسیانحراف معیار استفاده  •  ؛=

 ؛0.1= بالاییۀ حد آستان •

 .0.04= پایینیۀ حد آستان •

 )ب( )الف(

 )د( )ج(
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به   توجه  )با  به(3  شکلنتیجه  )افراد(  نواحی  از  ،  و  شناسایی  ؛  مجزا هستند یکدیگر  خوبی 

کند تا  )شناسایی( کمک می بعد ۀ گیرد و به مرحل خوبی صورت میشناسایی نواحی به ،بنابراین
 .حاصل شودبهتری نتیجۀ 

 گیرکنیلبهها توسط : آشکارسازی لبه3 شکل

های مرزی را از بین  یعنی حفره   ؛کنیم، ترمیم میه کردنو بست  حاصل را با عملیات باز  تصویر
ۀ  نتیج  -د ن شوکه مرزها دنبال می  -شناساییۀ  می بریم. اگر در مرزها گسستگی باشد، در مرحل 

مربوطه  ۀ  که مرز ناحی  ،یعنی باعث عدم شناسایی یا حذف نواحی  ؛شودمطلوب حاصل نمی
کند.  شود. شناسایی اشتباه یا عدم شناسایی، روند کلی الگوریتم را دچار مشکل مییست، مین

ۀ شود تا در مرزها گسستگی به وجود نیاید. نتیجاین مرحله تکرار می   ،شناساییۀ  از هر مرحل پس  
 بعد )شناسایی( آماده است.ۀ شود. تصویر حاصل برای مرحل دیده می 4 این عملیات در شکل

 شناسایی  . 6

 کند: میالگوریتم شناسایی به این طریق عمل 

 ؛ کند سمت چپ، شروع به اسکن میو از بالا  •
 ؛ کند اولین پیکسل غیر صفر را پیدا می  •

 ؛شودبعد میۀ وارد مرحل به یکدیگر چند پیکسل غیر صفر اتصال درصورت  •

 ؛ کند از سمت چپ و سمت راست، مرزها را دنبال می •

شناسایی و    ،ناحیه و غیر صفر بودن مرکز ناحیه در تصویر اصلی، فرددرصورت اتصال   •
 ؛شوددر غیر این صورت فقط ناحیه حذف می و شوداز تصویر حذف می

 یابد. این روند تا پایان تصویر ادامه می •
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 نواحی مشترک  حذف نکردن  نواحی مربوط به فرد مورد نظر و، حذف  مزیت این الگوریتم 
د، بدون  نخطوطی که ممکن است حین اجرای الگوریتم باقی مانده باشهمچنین نقاط و   ؛است 

جدید  فرد  آید به  یاینکه  می  ،شمار  حذف  تصویر  شدت    .(4شکل  )د  نشواز  و  مختصات 
 شود.ذخیره می X هر ناحیه )فرد( در بردارۀ روشنایی مرکز ثقل و مختصات بالاترین نقط

 : شناسایی4شکل 

 ردیابی  . 7
صورت گیرد، ردیابی    یاگر شناسایی دقیق  .شناسایی داردۀ  با مرحل   یمستقیمۀ  رابطردیابی افراد  

شده براساس توزیع احتمال گوسی  شود. الگوریتم ردیابی استفاده می مواجه    یمشکل کمتربا  
 به شرح زیر است: آن روند کار  که  کند عمل می

شدت    براساس  آید،میشناسایی فرم اول یا فرم قبلی به دست  ۀ  در مرحل ، که  X  ابتدا بردار •
 ؛شودروشنایی مراکز ثقل افراد مرتب می

 ؛شودذخیره می Aگیرد و مختصات افراد در بردار شناسایی در فرم جدید صورت می •

)2با استفاده از توزیع احتمال گوسی  • ,0, )N x احتمال قرار گرفتن هر فرد در مکان ،
x  را با توجه به بردار  X   قبل( محاسبه و در بردارۀ  )محل افراد در مرحل  D-  های که سطر  
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برابر   شناسایی   تعدادبا  آن  مرحل افراد  در  ستونۀ  شده  و  افراد    هایقبل  تعداد  برابر  آن 
 ؛دهد قرار می -شده در فرم جدید است شناسایی

که مقدار  شود  میترتیب( بررسی  )بهاین بردار    برای هر ستون  ،D  بردارتکمیل  از    پس •
که شدت روشنایی این نقطه با شدت روشنایی مرکز صورتیکدام سطر بزرگتر است. در

قبلی احتمالثقل  و  انتخاب  باشد(،  نداشته  زیادی  )اختلاف  باشد  متناسب  های  اش 
 ؛شودمتناظر این نقطه در سطرهای بعدی صفر می

 ؛ شودجایگزین می X در A اظرمختصات متن •

 ؛شودانجام می Dهای این روند برای تمام ستون •

محل این فرد    ،ستونی وجود داشت که برای آن سطری )مکان جدید( پیدا نشده بود  اگر •
  این فرد از  ، شود و اگر این عمل چندبار تکرار شد اش در نظر گرفته میهمان مکان قبلی

 شود. حذف میفهرست 

  و   جدید است  ،که سطری وجود داشت که ستونی از آن غیر صفر بود، این فرددرصورتی •
و مختصات آن در شود می شده افزوده افراد شناسایی فهرست به که هنوز شناسایی نشده 

X  شود.می اضافه 

 شود.این روند برای هر فرم جدید تکرار می •

 : اند شده در این مرحله استفاده زیر های داده •
o 6  معیار مورد استفاده در تابع گوسی: انحراف =. 

o  :5حد اکثر تغییر شدت روشنایی قابل قبول . 

 : الف. ردگیری فرم اول؛ ب. ردگیری فرم دوم 5شکل 

 )ب( )الف(
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یتم  ویژگی . 8  های الگور

 ؛توانند از هرطرف قاب وارد صحنه شوند افراد می ✓

یعنی   ؛کند ، حذف میاست  مرزهایی را که فقط متعلق به فرد مورد ردیابی  ،این الگوریتم ✓
 ؛ کند نواحی بسته را خراب نمی

 ؛ های دیگر(توانند نسبتاً زیاد باشند )نسبت به الگوریتمتعداد افراد مورد ردیابی می ✓

 شود؛می هر زمان که فرد جدیدی وارد صحنه شده باشد، شناسایی ✓

که نسبت به دوربین   شوند یعنی اول افرادی ردیابی می  ؛شودانجام میترتیب  ردیابی به ✓
 ند.  هست ترنزدیک

 و دوربین مشخص است.  یکدیگر نسبی افراد نسبت به ۀ فاصل  ✓

 . هستند افراد نسبت به دوربین ۀ ها متناسب با فاصل مستطیل ✓

 گیرینتیجه. 9

برای شناسایی و ردگیری انسان ارائه شده است.   گیریلبهبر  مبتنی  یجدید در این مقاله، روش  
افراد همدهد و مکانهای میشناسایی در محیطخوبی در  نتایج    ،این روش پوشانی هایی که 

دلیل شدت روشنایی متفاوت هر  به  ، روی تصاویر استریو  گیریلبههای  . الگوریتمدهدمی،  دارند
 دهند.مطلوبی میۀ ناحیه، نتیج

 : ردگیری )یک نمونه دیگر(   6شکل
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 توان به موارد زیر اشاره نمود: می که د ند در آینده صورت گیرنتوان کارهایی می

 شود(.دید بیشتر )با پیشرفت تکنولوژی این کار محقق میۀ  های با حوزاستفاده از دوربین  •

وسیعی را ۀ توانند حوزشوند و می زمان پردازش میاستفاده از چند دوربین استریو که هم  •
 ر دهند. تحت پوشش قرا

  ، نظیر ماشین  ،تواند برای اشیااین کار می  ؛ما شناسایی و ردیابی انسان را بررسی کردیم •
 ها صورت گیرد. حیوان یا محل و جابجایی اشیا در کارخانه

مناسبمتأسفانه   استریویی  تصاویر  به  ی،نتوانستیم  متوالیکه  باشی فربهمی فر  و  صورت  د،  ن م 
جبران    زمینهپس   بنابراین سعی کردیم این نقیصه را با استفاده از تصویر  دسترسی داشته باشیم؛

سپس با توجه    یم؛انجام دادرا  ابتدا روی تصویر اصلی، الگوریتم شناسایی  برای این کار  .  کنیم
افراد به مها  آن  مختصات  ،به روند حرکتی  با توجه  پیدا کردیم.  قبلی   ،افراد  تصاتخرا در فرم 

رد سپس  و  است  الگوریتم  گیری  شناسایی  شده  انجام  اصلی  فرم  دیده همان  کهدر  که  طور 
 . شده است خوبی انجام شود، شناسایی و ردگیری به می

 تشکر نماییم. این مطالعه [ بابت تصاویر 1سایت ]وب لازم است از  پایاندر 
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