
 

بر  یمبتن یها یژگیبا استفاده از و ییایخودکار اهداف در ییشناسا 
 یشبکه عصب بند و طبقه یمحل ینریبا یالگو

  ۲علیرضا بهراد و ۱سیبه رحمانین
   nsrahmani@shahed.ac.ir ، دانشگاه شاهد، یمهندس یدانشجوی دانشکده فن ۱

   behrad@shahed.ac.ir ، دانشگاه شاهد، یمهندس یاستادیاردانشکده فن ۲

  دهکیچ

در . شـود یانجـام م یر و شـبکه عصـبیمستخرج از بافت تصـو یها یژگیوبا استفاده از  یخودکار کشت ییشناسا یبرا یدین مقاله روش جدیدر ا
 شـود یاسـتخراج مـ) LBP(یمحلـ ینریبـا یبر الگو یبافت مبتن یژگیهدف مورد نظر استخراج گردیده و از ناحیه مورد نظر و یروش ناحیهن یا

آمـوزش  یاز شـبکه عصـب. شـود یه آمـوزش داده میسه لا MLP یبه شبکه عصب یرکشتیو غ یر کشتیتصاو یشده برا استخراج یها یژگیسپس و
و بـدون آن تسـت و  یکشـت یر متعـدد حـاویشـده بـا تصـاو یتم معرفیالگور. شود یر استفاده میو محل آن در تصو یص کشتیتشخ یداده شده برا

نشان  یشیج آزمایسه شده است که نتای، مقاشده یساز ادهیپ opencvکه با استفاده از نرم افزار  haar یها ج روش مشخصهیبا نتاج بدست آمده ینتا
درصـد حاصـل ۹۹٬۶۶ص درسـت یگاه داده مورد استفاده نرخ تشخیبرای پا یشنهادیپ در روش. است یشنهادیعملکرد مناسب روش پ ی دهنده

  .شده است

  یدیلکلمات ک

 .، شناسایی خودکار هدفاستخراج ویژگی، شبکه عصبی ی باینری محلی،الگو 

 

  مقدمه - ۱

باشـند  مـییی ها از سیستم (ATR)یاب خودکار  ی هدفها سیستم
. گیرنـد قـرار می مـورد اسـتفاده  میی نظـاها افزار که در اکثر جنگ

ــن سیســتم درآن اســت کــه نقــش انســان را از  ها مزیــت عمــده ای
حالـت کلـی  در .نماینـد می و تعقیـب حـذفشناسایی ی ها فرایند

سـایر اهـداف  توانند کشتی، تانک، خودرو، هواپیمـا و میاهداف 
ــه سیســتم  باشــند  ATR (Automatic Target Recognition)ک

ا ر هــا روی تصــویر ورودی آن هــا پردازش از  یامجموعــهتوســط 
توســـط یکـــی از  تصـــویر ورودی سیســـتم. کنـــد میآشکارســـازی 
متــری، رادار  ماننــد رادار امــواج میلــی ربرداریتصــویسنســورهای 

 شـودمـیدوربین مادون قرمـز حاصـل  یزری، دوربین ویدئویی یال

]1[.  

بلـوک اصـلی تجزیـه  ۴کلاسیک به  ATRاجزای یک سیستم 
ــد از  می ــردازش،  پــیش -۱شــوند کــه عبارتن ــدی ناحیه -۲پ  -۳ بن

  ].2[یبند طبقه -۴، استخراج ویژگی

ای اولیـه را روی تصـویر بـه منظـور هـ پردازش: پیش پردازش
بالابردن کیفیت آن و آماده کردن آن برای دیگـر مراحـل پردازشـی 

هـا شـامل فیلتـر کـردن تصـویر بـرای  ایـن پردازش. دهـد انجام می
از تصویر، بالابردن کنتراست برای   clutterحذف یا کاهش نویز و 

ن ها و یـافتن پیرامـو بهتر شـدن وضـوح تصـویر، آشکارسـازی لبـه
  . باشد اشیاء موجود در تصویر و نظایر آن می

بنـدی نقـاط تصـویر را  ایـن قسـمت عمـل ناحیـه: بندی ناحیه
هـای ماننـد اعمـال  تواند توسـط روش این عمل می. دهد انجام می
  .]3[صورت پذیرد یا رشد نواحی حد آستانه

بنـدی  پـس از اینکـه تصـویر ورودی ناحیـه: استخراج ویژگـی
ایــن ویژگــی هــا . شــود ناحیــه اســتخراج میهــای هــر  شــد، ویژگی

 .باشند... های هندسی، بافتی، مکانی و  توانند شامل ویژگی می

ــدی طبقه ــن بخــش ویژگی: بن ــه  ای ــده را ب ــتخراج ش ــای اس ه
ی هــا روشبرخــی از  .کنــد مــیبنــدی  مــورد نظــر طبقــههــای  کلاس
ــد طبقه ــرایبن ــرار  ATRالگــوریتم هــای  ی کــه ب ــورد اســتفاده ق م
ی ها نزدیکترین همسایه، تشخیص دهنده K: بارتند ازگیرند، ع می

ــده طبقه، (quadratic) خطــی و درجــه دوم ــدی کنن ــر  بن ــی ب ی مبتن
  .ی عصبی چند لایهها شبکه  و درخت

تقسـیم خودکار هـدف بـا اسـتفاده از  شناسایی] 2[مرجعدر 
هـای تغییرناپـذیر  مرز هدف به منظور به دست آوردن ویژگی بندی
 هـایبردارسـپس  شده است،مادون قرمز انجام تصاویر  در هدف

و با اسـتفاده از محاسبه شده رای تصویر و عمومی ب محلی ویژگی
 میـانگین در ایـن روش. دشـو مینجام ا یبند طبقهشبکه عصبی  3

پذیرفتـه بـه عنـوان جـواب  های خروجی هر شـبکه عصـبی جواب
 مرجـع در .باشـد هدف مورد نظر در این مقاله تانـک می .شود می

 از و )هواپیمـا( ی هـدفبند طبقهعصبی برای  از روش شبکه] 4[

هـای بـافتی  تبدیل ویولت برای استخراج ویژگیگشتاور زرنیک و 
 هـای کـاهش از روش] 5[در مرجـع . شـده اسـتتصویر اسـتفاده 
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