
  

  

  چكيده

صاوير دو بعدي، شناسايي در حالاتي است كه تـصوير موجـود            يكي از مشكلات الگوريتمهاي شناسايي بر مبناي ت       
استفاده از پارامترهاي مستقل از زاويه ي تصاوير سه بعدي چهره اين امكان را به ما                . باشدنروبرو  از  براي شناسايي   

ن  بـه عنـوا     ي چهره  محل نقاط ويژه   تعيين   . مستقل از زاويه ي چهره انجام دهيم       بتوانيم يك شناسايي  مي دهد تا    
 در اين    الگوريتم تعيين نقاط چهره ي پيشنهادي      . لازم است  ، زاويه و اندازه   از نظر تنظيم چهره   يك مرحله مرتبط با     

بدين صورت كه ابتدا ميانگين انحناي موجود در تصوير را          . ر اساس انحناي موجود در تصوير عمل مي كند         ب تحقيق
با پيدا شدن مكان نوك بيني، در       . شود پيدا مي محل بيني   ك فيلتر براي حذف نويز      محاسبه كرده و پس از اعمال ي      

  ي پايگـاه داده   ايـن روش بـر روي        .ديم چشم ها مـي گـر      هاي داخلي  محل گوشه يك ناحيه ي محدودتر به دنبال       
FRAV3D    نتايج بدست آمده نشان مي دهد كه روش پيـشنهادي دقـت قابـل قبـولي در                 . پياده سازي شده است

  . و به زمان اجراي بسيار كمي نياز داردداردتعيين مكان نقاط چهره 

  

 ، شناسايي چهرهميانگين، انحناي  چهرهتصاوير سه بعدي -كلمات كليدي

  

  مقدمه - 1

مـك  درطي سالهاي گذشته گرايش به سمت شناسايي بـا ك         
 سيستم هاي بوجـود آمـده       . است مولفه هاي زيستي افزايش يافته    

وير چهره، عنبيه، اثـر     مي توانند اطلاعات فيزيكي افراد از قبيل تص       
انگشت و صدا را ذخيره كرده و از آنهـا بـراي تاييـد يـا تـشخيص                  

در ميان ايـن مشخـصه هـاي زيـستي،           .هويت افراد استفاده كنند   
 ــ ــصوير چهــره ان ــت  اســتفاده از ت ــر دخال ــدليل ماهيــت غي سان ب

1گي كننده
 آن و نياز كمتر به همكاري افراد مورد توجه قرار گرفته            

در  ناسايي چهره ي بر مبنـاي تـصاوير دو بعـدي          روشهاي ش  .است
مـشكلات اصـلي     .[1] نـد  رسيده ا  مطلوبي  به نتايج  شرايط مناسب 

                                                 
1 non-intrusive 
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 تغييـرات در زاويـه ي       و ا، تاثير تغييرات شدت روشنايي    اين روشه 
بـا توجـه     .دتواند به شناسايي اشتباه منجر شو      كه مي    چهره است 

به اينكه چهره انسان سـه بعـدي اسـت، اسـتفاده از اطلاعـات دو                
 بـا   .بعدي باعث از بين رفتن بخشي از اطلاعات تـصوير مـي شـود             

توجه به پيشرفتهاي انجام شده در زمينه ي تـصوير بـرداري سـه               
1جـاروب گـر هـاي     بعدي و كاهش قيمـت      

 ليـزري، شناسـايي بـا       
اص قـرار گرفتـه   اده از تصاوير سه بعدي چهره مورد توجه خ ـ        استف
 و سه    بعدي  تصاوير دو  استفاده از  با   ، شناسايي نوع در هر دو     .است

پــيش از انجــام  "2 آزمايــشي ويآموزشــ"تنظــيم تــصاوير  ،بعــدي
 شناسايي با استفاده از تصاوير سه بعـدي         .مي باشد لازم  شناسايي  

. ي چهره را جبران كنـد      چهره اين امكان را دارد كه تغييرات زاويه       

بعدي چرخاند، به طوري     توان در فضاي سه     بعدي را مي   تصاوير سه 
 يكـي از روشـهاي      .كه اين تصاوير پيش از شناسايي تنظيم شـوند        

3تنظيم چهره استفاده از تبديل هتلينگ     
 پيشنهاد  [2]  است كه در     

از تنظيم تـصوير ورودي بـا        براي تصحيح زاويه     [3] در  . شده است 
نظـيم تـصاوير بـر اسـاس        ت .استفاده كرده است  يك سطح عمومي    

 . [4]  از روشـهاي متـداول اسـت    ديگـر ويژگي هـاي چهـره يكـي   

ل تصاوير دوبعدي با اسـتفاده از دو نقطـه پـيش از شناسـايي حـو               
تـصاوير سـه بعـدي را       . شوند  و نسبت به اندازه تنظيم مي      zمحور  
توان با استفاده از سه نقطه حـول هـر سـه محـور مختـصات و           مي

   .نسبت به اندازه تنظيم كرد

 يك سيستم شناسـايي اتوماتيـك بـه يـك           به منظور داشتن  
 ويژگي هـاي مـورد نيـاز را بـه طـور دقيـق               سيستم نياز داريم كه   

در شناسـايي بـا كمـك    . طاي كمي داشـته باشـد  و خ تعيين كرده   
 داده هـاي    تصاوير سه بعـدي بـه دليـل اينكـه اطلاعـات موجـود             

هندسي چهره مي باشند تنظيم چهره به عنوان يك عمليات پيش           
ي  ويژگـي هـاي مـورد اسـتفاده       .يابد اهميت بيشتري مي  پردازشي  
 وجـود   چهـره  و سـه بعـدي    بعدي تصاوير دو تنظيم  براي  متفاوتي  

 مـورد   چهـره خـصوصيات محلـي      ، از جمله ي اين ويژگي ها      د،دار
 به طـور    .[7]  نقاط خاص در چهره مي باشد      و [6] ,[5]  استفاده در 

ــه  اســتروش كلــي  ــسبت ب ــالاتري ن فاده از نقــاط خــاص دقــت ب
تحقيق هدف ما پيـدا       اين درلذا  . [8] چهره دارد خصوصيات محلي   

 شامل نوك بيني و گوشه هاي        يك مجموعه نقاط خاص كه     كردن

 دليل استفاده از اين نقاط ايـن اسـت          .باشد مي داخلي چشم است  
در تمـامي   ه از اين نقاط براي تنظيم چهره كافي بوده و           استفادكه  

 داشته باشيم ايـن نقـاط در   x يا zحالاتي كه چرخش حول محور   
 و پنهان شدن آنها فقط در حالتي اسـت          هستندتصوير قابل رويت    

 يـك 1 شكل در . ها داشته باشيمyكه چرخش زيادي حول محور 

  .ها آورده شده استyتصوير با چرخش حول محور 

                                                 
1 Scanner 
2 Train , Test 
3 Hotelling 

 
  [8] هاyتصوير چهره با چرخش حول محور : 1 شكل

روشهايي براي تعيـين موقعيـت نقـاط خـاص در            در تمامي 
  ابتدا بينـي بـه عنـوان       سه بعدي چهره پيشنهاد شده است     تصاوير  

بارزترين نقطه پيدا شده و بر اساس موقعيت آن بقيه نقـاط مـورد              
 ،بـراي تعيـين مكـان بينـي در تـصاوير            برخي .نياز پيدا مي شوند   

 [9]  اند  عنوان بيني در نظر گرفتهبهرا نزديكترين نقطه به دوربين 

كـه  ،  انـد  ز را استخراج مي كرده    قاط مورد نيا  و از روي بيني ساير ن     
 x اين فرض در حالتي صادق است كه چرخش زيادي حول محور 

تصوير  از[10]   در. و در واقع تصاوير روبرو باشند نداشته باشيمy و
4چرخشي

.  براي پيدا كردن بيني و ساير نقاط استفاده شده اسـت           

 بار محاسـباتي زيـادي دارد كـه بـراي           تصوير چرخشي  استفاده از 
 و  بهبود عملكرد ابتدا يك سري مكان ها كه احتمال حضور بينـي           

 در آنها زياد است تعيين شده و سپس براي تعيين موقعيـت             چشم
 شده و با كمك كلاس استخراجتصوير چرخشي   در آن نقاط    دقيق  

SVMبند  
5

اده از ايـن    استف.  محل نقاط مورد نظر تعيين شده اند       
 در  .روش نياز به داده هاي اوليه و آموزش يك شبكه عـصبي دارد            

 را كـوانتيزه كـرده و    y براي تعيين بيني، زواياي حـول محـور          [8] 
هـاي   سپس تصاوير را حول اين محور چرخانده و در اين چـرخش           

 بـه عنـوان كانديـد در نظـر          متفاوت نزديكترين نقطه بـه دوربـين      
 از بـين    yپس از چرخش كامل تصوير حول محور        . شود گرفته مي 

ايـن روش تنهـا در      . شود  بيني تشخيص داده مي    ،اين نقاط كانديد  
توانـد   ها داشته باشـد مـي     yحالتي كه تصوير چرخش حول محور       

بيني را پيدا كند و در صورتي كه تـصوير چـرخش تحـت زوايـاي                
مقـرون بـه صـرفه نخواهـد      استفاده از اين روش ديگر داشته باشد  

هـاي درونـي چـشم از         براي پيداكردن بينـي و گوشـه       [3]  در   .بود
 بـراي يـك سـطح، بـا         . استفاده كرده است   HKروش قطعه بندي    

تــوان   مــي-K-  و انحنــاي گوســي-H- داشــتن انحنــاي ميــانگين
تعيـين كـرد   .  كرد تعيين2 شكلبا توجه به را  آنوضعيت ظاهري 

، ي زيـن اسـبي     كه به صورت انحناي روبه بالا، روبه پـايين، نقطـه          
 در اين حالـت بينـي نقطـه         . يا سطح صاف است    ، مينيمم ماكزيمم
  . را دارندمينيممهاي دروني چشم حالت   گوشه وماكزيمم

نهادي ما قادر به تعيين موقعيت بينـي تحـت هـر        روش پيش 
 و تنهـا محـدوديت آن   مي باشدz  و  x،y زاويه دلخواه حول محور

 در چرخش حـول محـور   در حالتي است كه بيش از نيمي از بيني       

                                                 
4 Spin Image 
5 Support Vector Machine 
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y   اين روش فقط از داده هاي ميـانگين انحنـاي          .  پنهان شده باشد
هاي آموزشي و   چهره استفاده مي كند و نيازي به استفاده از داده           

اي كـه     نقاط چهره را در همـان زاويـه        ،، همچنين كلاس بند ندارد  
 ـ .تصوير قرار دارد پيدا ميكند و نيازي به چرخش تصاوير نـدارد            ه  ب

بــه  نــسبت ســرعت محاســباتي بــالاتريايــن روش همــين دليــل 
   . زواياي مختلف پيدا ميكنندكه بيني را دردارد روشهايي 

 
نوع انحناي سطح با توجه به علامت انحناي ميانگين و : 2 شكل

  گوسي

 -1-2 بخـش در  : ن مقالـه بـه ايـن صـورت اسـت          ي ـي ا  ادامه

 و روش اسـتخراج     FRAV3D ي پايگـاه داده  توضيحاتي در مـورد     
 -2-2  بخـش  در   .داده ها و پردازشهاي مورد نياز آورده شده است        

آن توضـيح داده شـده      ي تصوير و روش محاسـبه       ها انحنا در مورد 
 شـده  آوردهروش استخراج بيني و چـشمها   -3-2  بخش در .است

 گيـري   نتيجـه  -4  و در قـسمت  تجربـي  نتايج -3  بخشدر  .است

  . استآمده

  ها استخراج ويژگي - 2

  استخراج تصاوير و پايگاه داده -2-1

پايگـاه  ايـن   .  مي باشد  FRAV3D مورد استفاده    پايگاه داده 
 بـه ازاي هـر سـه    كه تقريبـا باشد،   نفر مي106 حاوي تصاوير  داده

پايگـاه  صاوير موجـود در     ت ـ. [11] مرد تصوير يك زن موجود اسـت      
 Minolta VI-700   [12] بـــا اســـتفاده از دوربـــين داده

 اطلاعـات خروجـي ايـن دوربـين شــامل     تـصويربرداري شـده كـه   
 VRML اطلاعات بافـت چهـره ،تـصوير دوبعـدي، و يـك فايـل       

ان تـصوير معـادل     تو  در صورت نياز مي    .باشد مي،تصوير سه بعدي،    
در تمـامي حـالات      . استخراج كرد  VRML بعدي را از تصوير      2,5

شدت روشنايي محيط كنترل شده بوده و در هيچ يـك از تـصاوير         
 تـصويربرداري از     و نيـز هنگـام     از كلاه، عينك استفاده نشده است     

بـه  . كه چشمهاي خود را بسته نگه دارنـد   است  افراد خواسته شده    
كـه سـعي شـده تمـامي        است  ير گرفته شده     تصو 16ازاي هر فرد    

1حـالات را از قبيـل چـرخش در تمـامي جهـات، حالـت چهــره      
 و 

در هـر تـصوير فقـط       . [11] تغييرات شدت روشنايي را شامل شود     
 3 شـكل در  .يكي از پارامترهاي اشاره شده تغيير داده شده اسـت 

 يـك شـخص      سه بعدي و معـادل دو بعـدي        تصاويرچند نمونه از    
  .آورده شده است

 
   آنهاي و معادل دو بعدي سه بعدري تصاو:3 شكل

 
در در تصوير برداري سه بعدي به دليل وجود نويز هايي كـه          

برداري بوجود مي آيـد همچنـين مـشكلاتي كـه در            هنگام تصوير   
برداري از نقاط حاوي مو وجـود دارد دو مـشكل نويزهـاي             تصوير  
2پرت

 داراي  پـرت تـصاوير داراي نـويز       . و حفـره بوجـود مـي آيـد         
3جهش

ر داراي حفره اسـت بـه ازاي         هستند و در حالتي كه تصوي      
 پس از اسـتخراج     .نقاطي در تصوير هيچ مقداري موجود نمي باشد       

 از يـك    جهشبراي حذف نويزهاي    داده ها به صورت نقشه عمقي       
 يـابي مكعبـي     پر كردن حفره ها از روش درون      ي   و برا  ميانهفيلتر  

تــصوير داراي حفــره و معــادل  4 شــكلدر .اســتفاده شــده اســت
  . شده استآورده يابي شده آن درون

 
   شده آنيابي و معادل درون  حفرهي داراريتصو:4 شكل

                                                 
1 gesture 
2 Outlier 
3 Spike 
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   هاي تصويرانحنا -2-2

 گذرند را  ميS در سطح   Pي    هايي را كه بر نقطه     تمام منحني 

iC هــر كــدام از ايــن  .  در نظــر بگيريــدiC  هــا داراي يــك
و  -1κ- ها يكي كمينه  iκاز بين تمامي اين     . باشند ميiκانحناي

1ي اصـلي  هـا  انحنا ، به اين دو مقـدار      كه است -2κ- يكي بيشينه 
 

بـا   را   Pبراي  و انحناي گوسي    انحناي ميانگين   . گويند  مي Sسطح  
H و K   هـا در معـادلات       آن ي طـه  از راب   كـه  دهنـد   نمايش مـي

  .آمده است) 2و1(

)1(              21 *κκ=K  

)2 ( )(
2

1
21 κκ +=H   

 ي  باشد انحناي متوسط توسط رابطه     Sدر سطح    Pاگر نقطه   
  .شود  محاسبه مي)3( ي  معادله

)3 ( 
)(2

2
2

FEG

gEfFeG
H

−

+−
= 

E ،F و G  ــه ــلي اولي ــكل اص ــرايب ش  ض
2

 g و e ،f و 

ــه  ــستند3ضــرايب شــكل اصــلي ثانوي ــه از  . ه  شــكل اصــلي اولي

حالـت  ضـرب بردارهـاي متعامـد و شـكل اصـلي ثانويـه از                حاصل
   رابطـه  .[13] آيـد  بدسـت مـي   دو بردارهـاي متعامـد        درجه متقارن

 )4( )9( هـاي معـادلات      از رابطه  )3( ي    در معادله  مورد نياز ضرايب  

 . هستندقابل محاسبه
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 در صورتي كه در بخـشي از سـطح انحنـاي زيـادي داشـته             
انگين باشيم، هر دو انحناي كمينه و بيشينه و در نتيجه انحناي مي         

ي انحنـاي    بنابر اين پس از محاسـبه     .مقادير بزرگي خواهند داشت   
  .ميانگين بايد به دنبال نقاط با انحناي بالا بگرديم

  استخراج بيني و چشم ها -2-3

 بايـد بـه دنبـال نقـاط بـا           پس از محاسبه ي انحناي تـصوير      
 و   داده هاي حاصل حاوي نويز هستند      انحناي بيشينه بگرديم ولي   

 مي دانـيم    . نياز به فيلتر شدن دارند     ت مي باشد لذا   كار با آنها سخ   
                                                 

1 Principal Curvature 
2 First Fundamental Form 
3 Second Fundamental Form 

كه بيني حاوي بيشترين انحناي مثبت و چشم ها حاوي بيشترين           
براي اينكه اين نقاط در تـصوير       . باشند انحناي منفي در تصوير مي    

بارزتر شده و استخراج آن ساده تر باشد از يك فيلتر استفاده شده             
ت نقاط مورد نظـر را در تـصوير         كه تاثير نويز را كم كرده و موقعي       

 اين فيلتر يك فيلتـر جمـع كننـده اسـت كـه              .دهد بهتر نشان مي  
بينـي و   ي   محـدوده شـود كـه      همزمان با كاهش اثر نويز باعث مي      

 و  هـستند، در تـصوير واضـح تـر        چشم كه حاوي انحناي بيـشينه       
 نقشه عمقـي  يك تصوير 5 شكل  در. نشان داده بشوندبرجسته تر

  . آورده شده استقبل و بعد از فيلتر شدن تصوير ميانگين انحنا و

 
 لتري فري متوسط، تصوي انحناري تصو،ي اصلريتصو:5 شكل

  شده

ابتدا پس از اعمال فيلتر و بدست آوردن تصوير بهبود يافته،           
 براي اين كار در تصوير      .كنيم ميموقعيت بيني را در تصوير تعيين       

همانطور كـه   . فيلتر شده به دنبال بيشترين مقدار انحنا مي گرديم        
ي بينـي   مشخص است در محـدوده ي صـورت ناحيـه    5 شكل در

 پـس از تعيـين موقعيـت بينـي، بـه            .بيشترين ميزان انحنا را دارد    
براي جـستجوي    . دروني چشم مي رويم     موقعيت گوشه هاي   سراغ

ي چـشم هـا را در تـصوير تعيـين             محـدوده  تـر ابتـدا    بهتر و دقيق  
 حالتي كه چرخش چهره     ي تقريبي چشم ها در      محدوده .كنيم مي

 بـه   . بالاي بيني قرار دارد     درجه نباشد،  90 بيشتر از    Zحول محور   
 .كنيم ي بالاي بيني را در تصوير جدا مي        همين دليل ابتدا محدوده   

 تصوير فيلتـر شـده      انحنا در مقدار  كمترين  در اين حالت به دنبال      
ي محلـي داريـم كـه         به دليل اينكه در اينجا دو كمينه       .گرديم مي

تدا تصوير را بـه بـاينري تبـديل         ممكن است با هم برابر نباشند، اب      
4 به هم مرتبط   اجزاي سپس در    كرده و 

 كمينه مي  به دنبال مقادير  
نزولـي بـه    دا كردن مينيمم ها، آنها را به ترتيـب          پس از پي  . گرديم

كـه معـادل    هـا    دو مقـدار اول مينـيمم     . كنـيم  صعودي مرتب مـي   
را بـه عنـوان مكـان       ي انحنـاي مينـيمم هـستند         بيشترين انـدازه  

 يـك نمونـه   6 شكل در .گيريم هاي دروني چشم در نظر مي گوشه
 و معـادل بـاينري      آن قرار دارنـد   ي بيني كه چشمها در      تصوير بالا 

  .كنيد ي آن را مشاهده مي شده

                                                 
4 Connected Component 
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 شده ينري باري چشم و تصويبخش جداشده حاو: 6 شكل

 آن

 نتايج تجربي - 3

 اسـتفاده شـده     Matlabافـزار    براي پياده سازي ايـن روش از نـرم        
 -1-2  بخـش  كـه در     يا پايگاه داده روش پيشنهادي بر روي     . است

تصاوير با توجه به تقـسيم      . سازي شده است   توضيح داده شد پياده   
شـدند، كـه بـراي        دسته تقسيم مي   16 به   پايگاه داده بندي درون   

تـصاوير  در هر دسـته     .  استفاده شده است   دسته 14  از سازي پياده
 مربوط به يـك  تصاوير 7 شكل در .اند ه شدبررسي نفر 106تمامي 

ها در آن مشخص شده است آورده شده         نفر كه مكان بيني و چشم     
سازي با توجه به درست تعيـين شـدن موقعيـت            نتايج شبيه . است

  .آورده شده است1 جدولبيني و گوشه هاي چشم در 

 
 و يني بتي همراه موقعهي شخص كي ري تصو12: 7 شكل

 چشم

  

 چشم در آنها اي يني بتي كه موقعيريتعداد تصاو: 1 جدول

 . شده استداي پدرست

ي  زاويه
  تصوير

تعيين 
  محل بيني

تعيين 
محل چشم 

  اول

تعيين 
محل چشم 

  دوم

  %96  %98   %100  روبرو

  %95  %99   %99    روبرو

  %93  %98   %100  روبرو

  %96  %98   %99    روبرو

 25"چرخش 

 Yحول محور

100%  100%      93%  

  %96  %100  %99  25"چرخش 

  Yحول محور

 5"چرخش 

  Yحول محور

100%  100%  96%  

 5"چرخش 

  Yحول محور

100%  100%  100%  

  كمچرخش

  Zحول محور 

100%  100%  98%  

  زيادخشچر

 Zحول محور 

100%  100%  98%  

  %97     %99   %100  لبخند

  %97      %98   %98    دهان باز

چرخش حول 
   ، بالاXمحور 

 100%  100%  98%  

چرخش حول 
  ،پايينXمحور 

  99%   99%  96%  

دهد كه روش پيـشنهادي داراي       نتايج بدست آمده نشان مي    
صـحيح  تـشخيص   % 99,2تشخيص صحيح موقعيت بيني،     % 99,6

تشخيص صحيح موقعيت چشم    % 96,6ها و    موقعيت يكي از چشم   
  .ددوم را دار

روش پيشنهاد شده بدليل اينكه نيـازي بـه چـرخش تـصوير             
از فرض   اين روش    .سرعت بالاتري دارد   [8] ندارد، نسبت به روش     

كـه فقـط در زوايـاي كـم       ي نزديكترين نقطه به دوربين       شده ساده
 .كنــد  پيــشنهاد شــده نيــز اســتفاده نمــي[9] صــادق اســت و در 

 اين مزيت را دارد كه [10]  نسبت به روش ارايه شده درهمچنين 
ارد و از كـلاس بنـد       نياز به داده هـاي پيـشين بـراي آمـوزش نـد            

ي بين روش پيـشنهادي بـا     مقايسه2 جدولدر . كند استفاده نمي
  .روشهاي موجود آمده است

  

 ي روش پيشنهادي با روشهاي موجود مقايسه: 2 جدول

روش   
  پيشنهادي

چرخش 
تصاوير

 [8]  

نزديكترين 
  [9] نقطه

Spin 

Image     

  [10]  

زوايايي 
كه نقاط 
را پيدا 
  ميكند

تحت هر 
ي  زاويه

  دلخواه

فقط 
چرخش 
حول 

  هاyمحور 

تصاوير 
روبرو با 
چرخش 
  بسيار كم

تحت هر 
  ي دلخواه زاويه

زمان 
  اجرا

حدود 
  ثانيه1,5

 10حدود   بسيار كم  

  ثانيه

نياز به 
هاي  داده

  قبلي

  دارد  ندارد  ندارد  ندارد
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 گيري نتيجه -4

اين روش قابليت پياده سازي بر روي سيستمهايي را كه بـه            
1برخطصورت  

كنند را بدليل داشتن زمـان اجـراي بـسيار            كار مي  
 از نظـر بـار      .باشـد  ، دارا مـي    براي هر تصوير    ثانيه 1,5ر  كم ،حداكث 

، كنـد  محاسباتي بدليل اينكه فقط با انحناي متوسط سطح كار مي         
خطاي ايـن روش بـدليل عملكـرد        .  ندارد نياز به محاسبات زيادي   

 جستجوي بيني در    بخشسلسله مراتبي در صورت بروز اشتباه در        

 خطـاي پيـدا     .شـود   جستجوي چشم نيز دچـار اشـتباه مـي         بخش

آيـد و    كردن بيني بيشتر ناشي از موهاي اطراف صورت بوجود مي         
صورت حذف اين موها دقت روش پيشنهادي بالاتر خواهـد          كه در   

در صورت بهبود روش پيداكردن بيني و تمـايز بـين بينـي و                .بود
  .توان دقت الگوريتم پيشنهادي را افزايش داد دهان در تصوير مي

  

   سپاسگزاري

هش از حمايــت مركــز تحقيقــات مخــابرات ايــران ايــن پــژو
برخوردار بوده است كه بدين وسيله از اين مركز تشكر و قـدرداني             
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