
  

  :دهيچک

 شـدت   يهـا  داده.  سالهاست كه مورد استفاده قـرار گرفتـه اسـت          ير دوبعد ياده از تصاو  ر با استف  ي تصاو ييشناسا

 يبعد  سه يها  استفاده از داده   .رنديگ يط قرار م  ي مح يير شدت روشنا  يير چرخش چهره و تغ    ي چهره تحت تاث   ييروشنا
ن دو ي ـ ايادي ـ حـد ز توانـد تـا   يباشد م ـ ي مييابد و مستقل از شدت روشنايتواند در فضا چرخش     ين جهت كه م   ياز ا 

ن زده  ي سر تخم  ي هيزاوشعاع   و كانتورهاي هم   ي سه بعد  يها ق با استفاده از داده    ين تحق يدر ا . مشكل را برطرف سازد   
 ـ ي ك نقطهيشوند، با استفاده از داشتن     ي چرخش داده م   يبعد  سه ير در فضا  ين تصاو يشود و سپس ا    يم ن ي تطـابق ب

 ي هي ـر تحـت زاو ي چـرخش داده و تـصو  يبعـد   سهيز در فضاي را نير دوبعديتوان تصو ي م يبعد  و سه  ي دوبعد ي داده
دهد كه بـا   ي نشان م FRAV3Dي گاه دادهي پاي بر رويشنهاديتم پي الگورياده سازيج پي نتا.دلخواه را استخراج كرد

 مـورد   يقبـول  نداشتند، با نـرخ قابـل        يياد امكان شناسا  يل داشتن چرخش ز   ي كه به دل   يرين روش تصاو  ياستفاده از ا  
  . قرار گرفتندييشناسا

  ريشعاع، چرخش تصو  همي، كانتورهاير سه بعديتصو: كليد واژه

  

  مقدمه -1

در خلال سالهاي گذشته، تقاضا براي ايجاد امنيت از طريـق           
1سنجي روشهاي زيست 

هـاي   استفاده از داده  .  گسترش يافته است   
خـط، چهـره وعنبيـه       زيستي متفـاوتي ماننـد اثرانگـشت، دسـت        

شنهاد شده است كه در بين آنها استفاده از تـصاوير چهـره بـه               پي
ها از   دليل داشتن ماهيت غيردخالت كنندگي به نسبت ساير داده        

 عملكـرد روشـهاي     .سهولت تصويربرداري بيشتري برخوردار است    
شناسايي برمبناي تـصاوير دوبعـدي چهـره تحـت تـاثير شـرايط              

ي محيط، تغييـر    محيط است و مواردي مانند تغيير شدت روشناي       
و غيره  زاويه تابش نور، تغيير زاويه چهره، حالت چهره، تغيير سن           

   .دهد عملكرد اين روشها را تحت تاثير قرار مي

هـاي   تـوان بـا اسـتفاده از داده    بسياري از اين مشكلات را مي  
هـاي شـدت روشـنايي چهـره         عمق چهره بجاي يـا در كنـار داده        
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هاي عمق چهره داراي اين خاصيت هـستند          داده .[4] برطرف كرد 
كه مستقل از شدت روشنايي محـيط بـه اطلاعـات ثـابتي منجـر               

اطلاعـات عمـق    هاي استخراج شده     شود، به اين دليل كه داده      مي
هـا را ميتـوان در       همچنين اين داده  . هستند و نه روشنايي محيط    

 تحـت زاويـه     بعدي چـرخش داده و تـصوير مـورد نظـر           فضاي سه 
ها براي غلبـه   توان از اين داده بنابراين مي .دلخواه را استخراج كرد  

  .بعدي استفاده كرد ي چهره نيز در تصاوير سه بر مشكل زاويه

توان بـه   بعدي را مي  مبتني بر تصاوير سه روشهاي شناسايي
در يـك دسـته از ايـن روشـها فقـط از            . بنـدي كـرد    دو نوع دسته  

ها مانند   و روشهاي قابل اجرا بر روي اين داده       هاي سه بعدي     داده
ي   در دســته.[6] [5] شــود انحنـا و بردارهــاي نرمـال اســتفاده مـي   

هـاي   بعـدي بـه صـورت مـاتريس        هـاي سـه    ديگري از روشها داده   
ي شـدت    ده ،كه مقدار عمق چهره بجاي دا      شوند بيان مي دوبعدي  

 برروي  بندي دوبعدي  كلاسروشنايي قرار گرفته است، و روشهاي       
در روش دوم نياز است كه تصاوير قبل        . شود ها اعمال مي   اين داده 

 ي غيرروبرو بازشناسي هويت افراد با استفاده از تصاوير چهره
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2از شناسايي تراز  
 شوند كه بـا اسـتفاده از روشـهايي ماننـد             

3
ICP 

   .شود  انجام مي[9] شهاي برمبناي ويژگي، يا رو[8] [7] 

الگوريتم پيشنهادي به اين صورت است كه ابتدا بـا اسـتفاده            
بعدي چهـره پيـدا      از يك روش دقيق موقعيت بيني در تصوير سه        

شـعاع و بـرازش يـك        شود، سپس با استفاده از كانتورهاي هم       مي
زاويه تصوير چهره در جهت محور      بيضي بر روي نقاط استخراجي      

z   پس از آن كانتور استخراج شـده چـرخش         . شود  ها محاسبه مي
با در نظر گرفتن نقاط راست و چپ تصوير زاويه صـورت            . يابد مي

ي صورت در جهـت      براي زاويه . آيد ها بدست مي  yدر جهت محور    
ها اين فرض در نظر گرفته شده است كه براي تراز شـدن             xمحور  

ي بـين    ي زين اسبي بالاي بيني و ناحيـه         ن جهت ناحيه  سر در اي  
بنابر اين در تصوير با تعيين      .  باشند zبيني و لب داراي يك مقدار       

 آنها زاويه تصوير بدست     zموقعيت اين نقاط و با استفاده از مقدار         
حال زاويه چهره در هر سه جهت محورهاي مختصات         . آمده است 

ليل نبود تطابق يـك بـه يـك     در اين مرحله بد   . بدست آمده است  
بعدي به صورت دستي يك نقطه در هر   بين تصوير دو بعدي و سه     

پـس از آن    . گذاري شده تا اين تطابق ايجاد شود       دو تصوير علامت  
بعدي چرخش يافتـه و پـس از آن بـا اسـتفاده از               ابتدا تصوير سه  

بعـدي، تـصوير دوبعـدي نيـز         تطابق بين تـصاوير دوبعـدي و سـه        
دليل استفاده از تـصاوير دوبعـدي بـراي    . رده استچرخش پيدا ك 

شناسايي اين است كه اين تصاوير در صورت استفاده در روشهاي           
 .]3[ زيرفضايي داراي اطلاعات تفكيك پـذيري بيـشتري هـستند         

 توضـيح   2 در بخـش     .ي ايـن مقالـه بـه ايـن صـورت اسـت             ادامه
 .ي استفاده شده آورده شـده اسـت        دهمختصري در مورد پايگاه دا    

 به توضيح روش تعيين مكان بيني پرداخته شده و در           3بخش  در  
 روش  5 در بخـش     . الگوريتم تخمـين زاويـه آمـده اسـت         4بخش  

 الگوريتمهـاي شناسـايي     6چرخش تصاوير دوبعدي و در قـسمت        
نتـايج عملـي    7 در قـسمت  . انـد  استفاده شده توضـيح داده شـده      

بندي مطالب پرداختـه      به جمع  8 ي و در بخش   الگوريتم پيشنهاد 
  .شده است

   مورد استفادهي گاه دادهيپا -2

 اســتفاده شــده FRAV3Dي  از پايگــاه دادهدر ايــن تحقيــق 
 حالت مختلف   16 فرد در    106 تصاوير    حاوي داده  اين پايگاه  .است

 8 عـدد، داراي چـرخش       6اين حالات شامل تصاوير روبـرو       . است

 تـصوير بـا   2  و باز، يـك تـصوير خنـدان   عدد، يك تصوير با دهان  
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در اين پايگاه داده از هر فـرد        . باشند  مي كمتغيير شدت روشنايي    
يك تصوير دوبعدي كه حـاوي      . در هر حالت دو تصوير وجود دارد      

بعدي  اطلاعات شدت روشنايي تصوير چهره است و يك تصوير سه     
 تصوير دوبعدي و 1 شكل در .كه حاوي اطلاعات عمق چهره است

بعـدي اطلاعـات     وير سه در تص . است بعدي يك فرد آورده شده     سه
  .اند خاكستري رنگ نشان داده شدهعمق به رنگ 

 
، تصوير )سمت راستشدت روشنايي، اطلاعات (تصويردوبعدي: 1 شكل

  )ت چپعمق، سماطلاعات (بعدي سه

  ينيت بيموقعن ييتع -3

شتر مــورد توجــه قــرار يــ كــه بي نقــاطير دوبعــديدر تــصاو
 ين ـي ب ير سه بعـد   ي در تصاو  يت چشمها است ول   يرند موقع يگ يم

تم ين در الگور  ي است، همچن  ي بهتر يريك پذ يت تفك ي خاص يدار
ل استفاده از ان در ادامـه       ي بدل ينيت ب ين موقع يي ما تع  يشنهاديپ

 ير سـه بعـد    يدر تـصاو  . ت برخـوردار اس ـ   يا ژهي ـت و ي ـكار از اهم  
در .  بارز اسـت يژگي چند و ي دارا يني در حالات مختلف، ب    ،صورت
 ـ     يك تـر  ي ـ نزد ين ـير روبـرو ب   يتصاو  يا دارا ي ـن  ين نقطـه بـه دورب

باشــد، در صـورت وجــود   ين ارتفـاع از ســطح صـورت م ـ  يترشي ـب
نكـه  يل ا يبدل. باشد يگر صادق نم  ي د يژگين و يچرخش در چهره ا   

 مختلـف امكـان     ياي ـست كـه در زوا     ا يك روش ي يهدف ما طراح  
 مــستقل از چــرخش يهــا يژگــياســتفاده داشــته باشــد، لــذا از و

 ي اطلاعـات  ي ر از جملـه   ي تـصو  ي اطلاعات انحنـا   .ميا استفاده كرده 
 مقـدار  يت صـورت دارا   ي ـهستند كه مـستقل از چـرخش و موقع        

ار ي ـ بـا مع   يژگ ـين و ي ـن است كـه ا    يل آن هم ا   ي دل . هستند يثابت
 ـ ي ـكـه تـابع موقع     مثل فاصله    يخارج ده ين اسـت سـنج    يت دورب
شـود و   يده م ـيت نقاط درون چهره سـنج    يبا موقع شود، بلكه    ينم

دا ي ـر پيي سر تغ  ييا جابجا يت نقاط نسبت به هم با چرخش        يموقع
ن صورت اسـت    ير انحنا به ا   ي تصو ي در فضا  يني ب يژگي و .كند ينم

 يبرا. ر صورت است  ين انحنا در تصو   يشتري ب ي دارا ينيه ب يكه ناح 
لتر اعمال شده است يك في ينير بي تصوي بر روينين مكان بييتع

بـا  . كنـد  ي را جمع م   ينيل به ابعاد ب   يك مستط ير درون   يكه مقاد 



 چشمها ي و نقاط درون   يني مكان ب  لترين ف ياعمال ا 
4
ر يبارزتر از سا   

 ـ ي ناح .نقاط خواهد شد   ، يل داشـتن گـود    ي چـشمها بـدل    يه درون
 ين مقــدار منفــيشتريــ بيدارار انحنــا ي، در تــصوينــيبــرخلاف ب
 اطلاعات عمـق  يك فرد در فضاير چهره يتصو2 شكل در .هستند
 .لتـر آورده شـده اسـت      ير پس از اعمال ف    ير و تصو  ي تصو يو انحنا 

ر در  ي در تـصو   ينيت ب ير مشخص است موقع   يهمانطور كه در تصو   
 در  .باشـد  ي م ـ يز مشخـص  ي تمـا  يلتـر دارا  ير پس از اعمال ف    يتصو
 يني مشابه بيادي زيز انحناي اطراف صورت نيموهار ي تصاويبرخ
 در نظـر    ي مكان ينيت ب ي حذف آنها موقع   يكردند كه برا   يجاد م يا

اد بـوده و در  ي ـ زي انحنـا  يلتـر شـده دارا    ير ف يگرفته شد كه تصو   
ن ي ـ اياده سـاز ي ـ پ. وجود داشته باشـد ي منفي آن دو انحنا   يبالا

 FRAV3D ي گـاه داده  يپار از   ي تـصو  1400ش از   يب يروش بر رو  

  ]1[  .ه استداد را نشان يشنهاديتم پيالگور% 99,6دقت 

  

 
بالا سمت ( متوسطي انحناري تصو،)بالا سمت چپ(ي اصلريتصو : 2 شكل

 .]١[ ) نييپا( شدهلتري فري، تصو)راست

  هين زاويتخم -4

5شـعاع    هـم  يه از كانتورهـا   ين زاو ي تخم يبرا
 اسـتفاده شـده     

ك كره با سطح صـورت بدسـت        ين كانتورها در اثرتقاطع     ي ا .است
 استفاده از ي دهي ا.آورده شده است3 شكلن مسئله در ي ا.نديآ يم
 ـ ين كانتورها برا  يا و همكـارانش    Pearsن بـار توسـط دكتـر        ي اول
 ي  بدست آمده بسته به نقطه     يكانتورها. [10] د شده است  شنهايپ

 را بـه    ين ـيق ب ي ـن تحق ي ـ در ا  . متفاوت خواهنـد بـود     ، كره يمركز
 حاصـل از    ي در نظـر گرفتـه و كانتورهـا         كره يعنوان نقطه مركز  

ك ي ـ4 شـكل  در. ميكن ـ يتقاطع كره با سطح چهره را محاسبه م ـ
توان بـه    ين نقاط را م   ي ا .ن كانتورها آمده است   ينمونه از محاسبه ا   

 بـه عبـارت      در نظر گرفـت    ي قطب يفاصله در فضا   عنوان نقاط هم  
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 ي  محاسبه يبرا .ك مرجع يكسان از   ي يگر نقاط با فاصله شعاع    يد
 ين ـيكـسان از ب ي ي شـعاع ي  فاصـله ي كه دارا  ين كانتورها نقاط  يا

 )1( ي  مورد اسـتفاده در معادلـه  ي  رابطه.اند بودند استخراج شده

  .آمده است

 

)1(  
( ) ( ) ( )2nose

2
nose

2
nose ZZYYXXI −+−+−=

  

ن ي ان است كهيشعاع ا  همي استفاده از كانتورها يها تياز مز 
 از نقطـه    ل اسـتفاده  ي چهـره بـدل    ي انحنـا  يژگيكانتورها همانند و  

6مرجع
ت ي ـل اسـتفاده از هـر سـه موقع        ين بـدل  ي و همچن ـ  ي داخل 

كنند و ثابت خواهنـد      ير نم ييتحت چرخش چهره تغ    نقاط   يمكان
 دارد يا هيــنكــه چهــره فــرد چــه زاوين مــستقل از اي بنــابرا.مانــد

   .كسان خواهند بودي بدست آمده يكانتورها

 
ك كره با سطح ي از تقاطع يمده ناش بدست آيكانتورها: 3 شكل

 [10] صورت

 
ر يتصو(يني تا برفاصلهي، تصو)،بالاسمت چپ(ي اصلريتصو: 4 شكل
 برازش شده يضي، ب)نييچپ،پار يتصو(شعاع  همي، كانتورها)راست،بالا

  ]٢[  )نييرراست،پايتصو(

 يضي ـك ب ي ـر  ي بدست آمده از تصو    ي كانتورها  از يكي يبر رو 
هـا  x بـا محـور   يضي ـ كـه قطـر بـزرگ ب   يا هي ـزاو. شود يبرازش م 

ر يتـصو . باشـد  يها م ـzه چهره در جهت محور     يانگر زاو يسازد ب  يم
 .دهـد  ي برازش شده را نشان م ـيضيك بي4 شكلسمت راست در 
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ي زاويه بيضي كه همـان زاويـه چهـره در جهـت              سبهپس از محا  
بـراي  .  است y و   xباشد، نوبت به زوايا در جهت محور          مي zمحور  

 تقارن  يمه راست و چپ چهره دارا     ي ن  كه اين فرض اين موضوع از    
ارتفـاع    و از فـرض هـم      y محـور    ين در راسـتا   ي تخم يهستند برا 

 لـب   يو بـالا   ين ـيربي با نقطه ز   يني ب ي بالا ين اسب يبودن نقطه ز  
 هـا از    z پس از چرخش چهره در جهت محور         .استفاده شده است  

ه در جهـت    ي ـ محاسـبه زاو   ينقاط سمت راست و چپ كانتور بـرا       
م در جهـت  ي تنظ ـي بـرا يني ب ير و بالا  ي ز ي  و از دو نقطه    yمحور  
ن مرحلـه بـا     ي ـ در ا  يشنهادي ـ روش پ  . استفاده شده است   xمحور  

 دقـت   ي دارا ين ـي مكـان ب   نيـي توجه به وجود خطا در مرحلـه تع       
ــا خطــا% 98 يبــالا  درجــه در هــر ســه جهــت 10 كمتــر از يب

  .]2[باشد ي مختصات ميمحورها

  چرخش چهره -5

د ير چهره با  ين زده شده، تصو   ي چهره تخم  ي هيبعد از آنكه زاو   
 .دير روبرو بدست آ   يافته تا تصو  يش  ه چرخ ين زاو ي ا يبه اندازه منف  

 ي بـرا  يي شدت روشنا  يها هق هدف ما استفاده از داد     ين تحق يدر ا 
توان در فـضا     ي نم يها را به راحت    ن داده ي افراد است، اما ا    ييشناسا

 عمق چهره استفاده شده     يها ل از داده  ين دل يبه هم . چرخش داد 
 بـا اسـتفاده از      يبعـد   سـه  يهـا  ن صورت كه ابتدا داده    ي به ا  .است
ر روبـرو محاسـبه     يس چرخش، چـرخش داده شـده و تـصو         يماتر
ر ين نقاط تصو  يك ب يك به   يشود و پس از آن با داشتن تطابق          يم

 ـاي يز در فضا چرخش م ـ    ي ن ير دوبعد ي تصو يبعد  و سه  يدوبعد  .دب
 يبعـد   و سـه   ير دوبعـد  ي تصو يها از است كه داده   ين كار ن  ي ا يبرا

ر ين كـار ابتـدا تـصاو      ي ـ ا يبـرا .  هم منتطبق شـوند    يچهره بر رو  
 شده و   يبعد ر سه ي تصاو ي هانداز گاه داده هم  ي موجود در پا   يدوبعد

 ي س معادله ي از ماتر  ي سه بعد  يها  چرخش داده  يبراپس از آن،    
 يبعـد   سه يها ن صورت كه ابتدا داده    ي بد . شده است   استفاده )2(

ل شـده و سـپس در     يتبـد ) 3 (ي  همانند معادله  يبه صورت بردار  
 يهـا  ن حالـت داده   ي ـ در ا  .شـوند  يضرب م  )2( ي معادلهس  يماتر
 ابتـدا   ير دوبعـد  ي چرخش تـصاو   ي برا .اند افتهي چرخش   يبعد سه
، سطر سـوم    شود ي م ليبد) 3(ي    مشابه معادله  يها ر به داده  يتصو

 ير در فـضا   ي كه اطلاعات عمق تصو    R*Dس حاصلضرب   يدر ماتر 
 ي كـه حـاو    ي دوبعد يها س داده يوم ماتر د هستند با سطر س    يجد

ل بـردار   ي با تبد  .شوند ي جابجا م  ، هستند يياطلاعات شدت روشنا  
 چـرخش   ير دوبعـد  ي تـصو  ،سيك ماتر ي بدست آمده به     يها داده

) 4 (ن روش در معادلـه    ي ـ ا ياض ـي معـادلات ر   .ديآ يافته بدست م  ي

  .آورده شده است
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 پنهـان شـده بودنـد، در        ير اصـل  ي از نقاط كه در تـصو      يبرخ
 ن زده ي تخم ـ مكعبي يابي افته با استفاده از درون    ير چرخش   يتصو

ر نقـاط   يپنهان شـده از سـا      يمكانها كه   يالبته در صورت  . اند شده
 5 شكلدر . ن شده استيگزير فاصله داشته باشد، با صفر جايتصو

انـد در    محاسـبه شـده  يابي ـ  با اسـتفاده از درون  ينينقاط اطراف ب  
ن يگزي سـمت چـپ بـا صـفر جـا         ي  كه نقـاط اطـراف گونـه       يحال
 ي هي ـر است كه از زاويك تصوي5 شكلر سمت چپ ي تصو.اند شده

 قابل مشاهده 5 شكل همانطور كه . شده استيربرداريروبرو تصو
 فرد  ي از روبرو  ري با تصو  ياديافته شباهت ز  ير چرخش   ياست تصو 

 بـرش  ين ـير افراد بر اساس مكـان ب ين مرحله تصاو ي پس از ا   .دارد
  . گردنديكساني ابعاد ير داراي تصاويتمامشوند تا   يداده م

 
، )وسط(افتهير چرخش يو تصو )سمت راست(ير اصليتصو: 5 شكل

  )سمت چپ(گاه دادهي موجود در پاير روبرويتصو



  افراد ييشناسا و يژگياستخراج و -6

 وجـود دارد كـه از       ي متفـاوت  يها راهها  يژگي استخراج و  يبرا
 ICAو LDA  وPCA مثـل  ي آمـار ي از روشـها آن جمله استفاده

 ليــتحل  كــه از Eigenfaceدو روش  قيــن تحقيــادر . باشــد يمــ
 8يجداساز خط ـ ل  ي كه از تحل   Fishefaceروش   و   7ي اصل يالمانها

 ي بـرا  . استفاده شده اسـت    يژگي استخراج و  يكند برا  يماستفاده  
ار ي ـ بـا مع   يگين همـسا  يكتـر ياز روش نزد  هـا    يژگي و يبند كلاس
  . استفاده شده استL1ا نرم ي 9نمنهت

   Eigenfaceروش  6-1

  Turk & Pentland توسـط 1991  در سال Eigenfaceروش 

 بـراي   PCAپيشنهاد شد كه از تحليل المانهاي اصلي يـا همـان              
 با بردارهاي متعامـد  يرفضاييتا بتواند ز  كاهش بعد استفاده كرده

 بهترين حالـت   پراكندگي داده ها را بهيرفضاپيدا كند كه در آن ز     
 ييرفـضا يهـا بـه ز     ن روش هدف انتقال داده    يدر ا  .[11] نشان دهد 

ن ي ـ ا ي بـرا  . را داشـته باشـند     ين پراكندگ يشترياست كه در آن ب    
ــ جديرفــضايك زيــمنظــور در  ن يــي تعي متعامــديد بردارهــاي

 ـ ين پراكنـدگ  يشتري ـبهـا    شوند كه با انتقال داده     يم هـا   ن داده ي ب
انس ي ـس كوواري ماتري ژهي وين منظور بردارهاي اي برا .ديبدست آ 

 انتقـال اطلاعـات اسـتفاده       ي شده و از آنها بـرا      اطلاعات محاسبه 
فـرض  ،  شود  صورت عمل مي   براي اعمال اين روش بدين     .شود يم
ر باشد كـه از پـشت سـر هـم قـرار دادن              يبردار تصو iAم كه   يكن

 از كنـار هـم قـرار        Xس  يماتر. ر بدست آمده است   ي تصو يسطرها
 آن سـتون كه هر    يل شده است بطور   ير تشك ي تصو يدادن بردارها 

] ر اسـت  يك تـصو  ي ـشامل   ]N321 A...AAAX ن ي ـدر ا  .=
د ي ـآ يبدست م ) 5( ي  معادله ي انس از رابطه  يس كووار يحالت ماتر 
 .ن استيانگيبردار مψكه در آن 

)5(    
T

i

N

1i

i )X()X(
N

1
Q ψ−ψ−= ∑

=

 

س يمـاتر  )λ(ژه  ي ـر و ي و مقـاد   )V(ژه  ي ـ و يپس بردارها س 
 بردارهـا و    ي  پـس از محاسـبه     .شـوند  يرا محاسـبه م ـ   انس  يكووار
 به  ي از صعود  ژهير و يب مقاد يا به ترت  ژه ر ي و يژه، بردارها ير و يمقاد
د بـا   ي جد ي را به فضا   هياول يها سپس داده . شوند ي مرتب م  ينزول

*)( ي استفاده از رابطه   ψ−= XVXP
T   انتقـال  . شود يممنتقل

 يت مهـم دارد كـه باعـث فـشردگ         ين مز ير فضا ا  ين ز يها به ا   داده
 بـا ورود هـر      .شـود  يجه كاهش حجم محاسبات م    يها و در نت    داده

                                                           
7
 Principal Component analysis  

8
 Linear Discriminant Analysis  

9
 Manhattan  

 و سـپس بـه      شـده ن كـم    يانگي ـ ابتـدا از م    يي شناسـا  ير برا يتصو
  .گردد يد منتقل مي جديرفضايز

  Fisherfaceروش  6-2

 از ي اصــليل المانهــايــ اســتفاده از تحلي بجــاايــن روشدر 
 ي اصـل  يل المانها يدر تحل . شود ي استفاده م  يل جداساز خط  يتحل

ن يشتري ـ ب  اسـت كـه در آن      ييرفـضا يهـا بـه ز     هدف انتقـال داده   
ن ي ـ ضـعف ا   ي نقطـه . ها وجـود داشـته باشـد       ن داده ي ب يپراكندگ

ن كلاسها را   ي ب يها  داده ين است كه نه تنها پراكندگ     يل در ا  يتحل
 يهـا   داده ي بلكـه پراكنـدگ    ، است ي مثبت ي  كه نكته  ،كند ياد م يز
 كـه   ين استفاده از روش   يبنابر ا . دهد يش م يز افزا يك كلاس را ن   ي

 يپراكندگر در   ييتغن كلاس را بدون     ي ب يها ده دا يبتواند پراكندگ 
منجـر   يبهتر ي جهيبه نت ش دهد   يك كلاس افزا  ي درون   يها داده

ها بـه     داده ي از اطلاعات وابستگ   يل جداساز خط  ي تحل .خواهد شد 
 يهـا   داده يكنـد پراكنـدگ    ي م يكند و سع   يكلاس استفاده م  هر  

 ـ يهـا   داده ي را كـاهش و پراكنـدگ      يدرون كلاس   را  ين كلاس ـ ي ب
 مربوط به هر كـلاس را بـه         يها گر داده ي به عبارت د   .ش دهد يافزا

 مختلـف را از هـم دور        ي مربوط به كلاسها   يها ك و داده  يهم نزد 
 و  يكلاس ـ  درون يس پراكندگ ين كار از دو ماتر    ي انجام ا  ي برا .كند

 ـ يپراكندگ  يس پراكنـدگ  ي مـاتر  .شـود  ي اسـتفاده م ـ   يكلاس ـ ني ب
انس هـر   ي ـس كووار يورت مـاتر   هر كلاس به ص    ي برا يكلاس درون

 ي  آن طبـق رابطـه       محاسبه يبرا. شود يف م يها تعر  كلاس از داده  
ن آن كـلاس كـم      يانگيك كلاس را از م    ي ي  هر داده  )6(ي   معادله

jم كـه در آن      يكن ـ ي خود ضرب م ـ   ي كرده و در ترانهاده   
iXي داده 

i ام كــلاسj ام وjψن كــلاس يانگيــبــردار مjس ي مــاتر.ام اســت
 ي پراكندگ يها سين ماتر ي كل از مجموع ا    يكلاس  درون يپراكندگ

  .ديآ يهركلاس بدست م

)6(  ( ) ( )∑
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iN

1i

jj
i

Tjj
i

i
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S  

ق ي ـاز طر  )7( ي  طبق معادله  ين كلاس ي ب يس پراكندگ يماتر
د ي ـآ ين هر كلاس بدست م   يانگي م يها انس داده ي كووار ي محاسبه
ــرا ــ مي  آن دادهي  محاســبهيو ب  ي ن هــر كــلاس را از دادهيانگي

 كـه در  ميكن ي خود ضرب مي و در ترانهادهن كل كم كرده  يانگيم
  .ها است  دادهن كليانگي مψام و iن كلاس يانگيمiψآن 
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)ي ماتريس    حال بردارهاي ويژه   ) B
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w SS
 را محاسبه كرده    −

 توسـط   1-6 شـده در بخـش       ها را همانند روش توضـيح داده       داده



ايجـاد شـده منتقـل        بـه زيرفـضاي    ي بدست آمده   بردارهاي ويژه 
  .كنيم مي

  يج عملينتا -7

 اجـرا   FRAV3D ي گـاه داده  ي پا ي بـر رو   يشنهاديتم پ يالگور
گـاه  ين پا يح داده شد ا   يتوض -2  همانطور كه در بخش      .شده است 

ر آن از روبـرو     يتصو6باشد كه    ي هر فرد م   ير به ازا  ي تصو 16 يدارا
ح ي توض ـ ي روشـها   ،سهي ـمرجـع مقا  ك  ي ـ داشـتن    يبـرا . باشد يم

 ياده سـاز  ي ـر روبـرو پ   ي تصاو ي ابتدا بر رو   -6 شده در قسمت      داده
. سـت ا ار اسـتفاده شـده    ي ـج بدست آمده بـه عنـوان مع       يشده و نتا  

 چـرخش اعمـال     ير دارا ي تصاو ي بر رو  يشنهاديتم پ يسپس الگور 

 بـه همـان     ي بازشناس يبرار روبرو بدست آمده آنگاه      يشده تا تصو  
ر ي تـصو  6ر از   ي تـصو  4 لـذا  .اند  ارسال شده  يي شناسا يها تميالگور

ر ي دو تـصو    و   در نظر گرفتـه شـده      ي آموزش ي روبرو به عنوان داده   
اسـتفاده  مـورد   ار  ي داشتن مع  يبراش  ي آزما ي گر به عنوان داده   يد

ان  دور ير كه دارا  ي تصو 8 مانده ير باق ي تصو 10  از .است قرار گرفته 
 ييتم شناسـا يبه الگور پس از چرخش  بودند، z و  y،xحول محور   

  . آورده شده استييج نهاينتا1 جدولدر اند كه  ارسال شده

 نتايج پياده سازي: 1 جدول

  Eigenface  Fisherface 

  %99,03  %96,3  تصوير روبرو

  y 53,33%   80,00%چرخش حول محور

  y 61,68%  82,24%چرخش حول محور

  y 91,58%  97,19%چرخش حول محور

  y 89,71% 89,71%چرخش حول محور

  x 85,84%  93,39%چرخش حول محور

 x 83,80% 94,28%چرخش حول محور

  z  85,85%  88,68%چرخش حول محور

  z  83,96%  96,23%چرخش حول محور

  %89,8  %81,1  ميانگين بازشناسي 

  نديجمع ب -8

نــرخ  باشــد مــشخص مــي1 جــدولهمــانطور كــه از نتــايج 
 بدست آمده براي تصاويري كه بدليل داشتن چـرخش          بازشناسي

 مقـداري   با روشهاي موجود بـه راحتـي قابـل شناسـايي نبودنـد،            
 با افـزايش زاويـه      .باشد نزديك به نرخ بازشناسي تصاوير روبرو مي      

ي  هـا بـدليل رخـداد پديـده    yمحـور  چهـره بخـصوص در جهـت    

10سازي پنهان
يابد، كه اين موضوع نيـاز   نرخ بازشناسي كاهش مي 

نهـان تـصوير را     به استفاده از روشهايي براي بازسازي قسمتهاي پ       
گيـري از    استفاده از فرض تقارن چهره و كمـك       . دساز ضروري مي 

د توان ي تصوير مي   شده آن براي بازسازي اطلاعات قسمتهاي پنهان     
به افزايش نرخ بازشناسي منجـر شـود كـه ايـن مـسئله موضـوع                

  .باشد تحقيق بعدي ما مي

   سپاسگزاري

ــران   ايــن تحقيــق از حمايــت مركــز تحقيقــات مخــابرات اي
برخوردار بوده كه بدين وسيله از مسئولين محتـرم ايـن سـازمان             

  .شود تشكر مي

 عمراج
هاي چهره، براي  استخراج خودكار ويژگيزاده، دوستاري، بهراد،  بساق ]1[

، MVIP2008، شناسايي هويت مستقل از زاويه در تصاوير سه بعدي
  تبريز

 بعدي  در تصاوير سه صورتي تخمين زاويهزاده، دوستاري، بهراد، بساق ]2[

  ، چهاردهمين كنفرانس انجمن كامپيوتر ايران، تحت بازبينيچهره

 يرصاو استفاده از تين بيسهمقا:  تا عمقيياز شدت روشنازاده،  بساق ]3[

، چهاردهمين يت هوي بازشناسيوي سناريك در ي و سه بعديدوبعد
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