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 فصل اول

 مقدمه 

  



 

 

 

 

 

 مقدمه (1-1
عمليات و پردازش هايي كه در راستاي اناليز تصوير در زمينه هاي مختلف انجام شده است، به مجموعه 

 علم پردازش تصوير گويند.

تاكنون، موضوع پردازش تصوير، رشد فراواني كرده است. علاوه بر برنامه تحقيقات  2364از سال 

. گر چه اغلب اين مسائل با هم فضايي، اكنون از فنون پردازش تصوير، در موارد متعددي استفاده مي شود

نامرتبط هستند، اما عموما نيازمند روش هايي هستند كه قادر به ارتقاي اطلاعات تصويري براي تعبير و 

تصوير را ارتقا مي دهند يا اين  كنتراست  تحليل انسان باشد. براي نمونه در پزشکي شيوه هاي رايانه اي

يا ساير تصاوير پزشکي، سطوح شدت روشنايي را با رنگ، رمز  كه براي تعبير آسانتر تصاوير اشعه ايکس

مي كنند. متخصصان جغرافيايي نيز از اين روش ها يا روش هاي مشابه براي مطالعه الگوهاي آلودگي هوا 

كه با تصوير برداري هوايي و ماهواره اي بدست آمده است، استفاده مي كنند. در باستان شناسي نيز روش 

ير براي بازيابي عکس هاي مات شده اي كه تنها باقي مانده آثار هنري نادر هستند، مورد هاي پردازش تصو

استفاده قرار مي گيرد. در فيزيک و زمينه هاي مرتبط، فنون رايانه اي بارها تصاوير آزمايش هاي مربوط به 

كاربردهاي موفق ديگري موضوعاتي نظير پلاسماهاي پرانرژي و تصاوير ريزبيني الکتروني را ارتقا داده اند. 

از پردازش تصوير را نيز مي توان در نجوم، زيست شناسي، پزشکي هسته اي، اجراي قانون، دفع و صنعت 

 بيان كرد.

متعلق به ناسا شروع به ارسال تصاوير تلويزيوني مبهمي از سطح  7سفينه فضايي رنجر  61در اوايل دهه 

ي يافتن محلي براي فرود سفينه آپولو نيازمند اعمال ماه به زمين كرد. استخراج جزئيات تصوير برا

بدين ترتيب  نيروى جت قرار داده شد. (JPL) تصميماتي روي تصاوير بود. اين كار مهم به عهده لابراتوار

زمينه تخصصي پردازش تصاوير ديجيتالي  آغاز گرديد و مثل تمام تکنولوژي هاي ديگر سريعاً استفاده 

 هاي متعدد پيدا كرد.

جنبه هاي نظامي و جاسوسي بود كه  71و 61ابتدايي ترين كاربردهاي پردازش تصاوير ديجيتالي  در دهه 

باعث شد نياز به تصاوير با كيفيت بالاتر بوجود آيد. پس از آن مصارف ديگري براي تصاوير ديجيتالي  

جمله است. همچنين  در كشاورزي و جنگل داري از آن سطح زمين پيدا شد كه كاربرد تصاوير چند طيفي

با استفاده از تصاوير ديجيتالي  عملياتهايي مثل كنکاش نفت در سرزمين هاي دور افتاده و يا رديابي منابع 



 

 

 

 

 

 آلودگي شهري از داخل دفتر كار متخصصين آنها انجام شد.

اواسط  تا 71بزودي كاربردهاي زميني زيادتري براي پردازش تصاوير ديجيتالي  پيدا شد . از اواسط دهه 

پزشکي را متحول كردند. صنعت چاپ استفاده  MRI و اسکنر هاي CAT اختراع اسکنر ها ي 81دهه 

پردازش تصاوير ديجيتالي  وارد دنياي سرگرمي شد بطوريکه امروزه  81كننده بعدي بود. در اواخر دهه 

عملا مي بينند يعني  اين نقش به امر عادي تبديل شده است. بهمين ترتيب دنياي صنعت با روباتهايي كه

 متحول شد و هنوز هم در حال تحول است. بينايي ماشين در واقع با ظهور تکنولوژي

هر ساله با سريعتر و ارزانتر شدن كامپيوتر ها و ايجاد امکان پخش تصاوير با استفاده از تکنولوژي 

ويدئويي يک روش زنده ارتباطات، افراد بيشتري به اين تصاوير دسترسي پيدا مي كنند. كنفرانس هاي 

براي انجام كسب و كار شده اند و كامپيوترها ي خانگي توانايي نمايش و مديريت تصاوير را به خوبي پيدا 

كرده اند. خوشبختانه با بالاتر رفتن سرعت پردازش و فضاي حافظه كامپيوترها ديگر از بابت امکانات 

 ز اين روند رو به رشد ادامه پيدا مي كند.پردازش تصاوير نگراني ها كمتر شده است و روز به رو

علم پردازش تصوير، از علوم پركاربرد و مفيد در فنون مهندسي مي باشد و از دير باز مطالعات و 

 تحقيقات گسترده اي در اين زمينه صورت گرفته و پيشرفت هاي فراواني حاصل شده است.

ون و پس از گذشت مدت زمان سرعت گسترش اين پيشرفت ها به حدي بوده است، كه هم اكن

 كوتاهي مي توان تأثير پردازش تصوير را در بسياري از علوم و صنايع به وضوح مشاهده نمود.

در حالي كه برخي از اين كاربردها، ان گونه به پردازش تصوير وابسته است، كه بدون ان اساساً قابل 

 استفاده نمي باشد.

ت جامع و تخصصي در دنياي امروزي، روز به روز نقش نظر به اين كه علم پردازش تصوير به صور

 اساسي و مهم تري پيدا مي كند و در كشور ما نيز تقريباً در اغاز راه است.

مسئله بزرگي داده هاي تصويري و تلاش جهت حذف نويز و اختلالات تصويري نظير پارامترهاي 

ل متعدد ديگر در تصاوير دريافتي، از حاصل از منابع نوري نامناسب، عدم تناسب تركيب رنگ ها و عوام

 موضوعات بسيار مهم در كار با تصاوير و پردازش انها مي باشد.

امروزه با پيشرفت هاي متعددي كه در روش هاي اخذ اطلاعات گسسته مانند اسکنرها و دوربين هاي 

 ديجيتالي به وجود امده است، پردازش تصوير كاربرد فراواني يافته است.



 

 

 

 

 

ل از اين اطلاعات همواره در حد قابل توجهي داراي نويز و يا تيرگي محسوس بوده است و تصاوير حاص

در مواردي نيز داراي مشکل محو شدگي مرزهاي نمونه هاي داخل تصوير مي باشد، كه باعث كاهش 

 وضوح تصوير دريافتي مي گردد.

اي از دانش  شود كه شاخه پردازش تصاوير امروزه بيشتر به موضوع پردازش تصوير ديجيتال گفته مي

رايانه است كه با پردازش سيگنال ديجيتال كه نماينده تصاوير برداشته شده با دوربين ديجيتال يا پويش 

 شده توسط پويشگر هستند سر و كار دارد.

تصاوير  بهبود. است ماشین بینايي و تصاوير بهبود ي پردازش تصاوير داراي دو شاخه عمده

ر محوكننده و افزايش تضاد براي بهتر كردن كيفيت ديداري فيلت از استفاده چون روشهاييدربرگيرنده 

است، در حالي كه (تصاوير و اطمينان از نمايش درست آنها در محيط مقصد)مانند چاپگر يا نمايشگر رايانه

تا از توان معني و محتواي تصاوير را درك كرد  پردازد كه به كمک آنها مي بينايي ماشين به روشهايي مي

 آنها در كارهايي چون رباتيک و محور تصاوير استفاده شود.

در معناي خاص آن پردازش تصوير عبارتست از هر نوع پردازش سيگنال كه ورودي يک تصوير است مثل 

تواند يک تصوير يا يک مجموعه از نشانهاي  اي از يک فيلم.خروجي پردازشگر تصوير مي عکس يا صحنه

هاي پردازش تصوير شامل برخورد با تصوير به عنوان  وط به تصوير باشد.اغلب تکنيکويژه يا متغيرهاي مرب

شود. پردازش  هاي استاندارد پردازش سيگنال روي آنها مي يک سيگنال دو بعدي و بکاربستن تکنيک

كند ولي پردازش نوري و آنالوگ تصوير هم وجود  تصوير اغلب به پردازش ديجيتالي تصوير اشاره مي

 رود. هاي كلي است كه براي همه آنها به كار مي اين مقاله در مورد تکنيکدارند.

 پردازش تصوير چیست؟

به منظور ويرايش تصاوير انجام ميدهد  (به مجموعه عملياتي كه يک ماشين الکترونيکي)مثلا كامپيوتر

 گفته مي شود.  پردازش تصوير 

راي اين تعريف باشد.)به تمامي عملياتي كه در برنامه معروف شركت ادوبي مي تواند مثال خوبي ب: مثال

 (برنامه فوتوشاپ بر روي تصاوير انجام ميشود پردازش تصوير گفته ميشود



 

 

 

 

 

 بینايي ماشین چیست ؟

سيستم گرافيکي بشر قادر به تفسير و شناسايي شيء از پس زمينه ميباشد كه كامپيوتر با استفاده از 

ن ميتواند به اين قابليت برسد. اين يک تعريف و مثالي از بينايي الگوريتم ها و راه حل هاي بينايي ماشي

 ماشين بود

 تفاوت پردازش تصوير و بینايي ماشین چیست؟

توجه داشته باشيد كه در پردازش تصوير كامپيوتر از محتواي مفهومي و اشيايء داخل تصوير اطلاعي 

ولي در بينايي ماشين هدف اين است كه ندارد و فقط به عنوان مثال رنگ نقطه مشخصي را تغيير ميدهد 

 محتواي معنايي تصوير توسط كامپيوتر تفسير و درك شود

 کاربرد پردازش تصوير (1-2
امروزه با  .چشم به عنوان يکي از حياتي ترين حسگرهاي انسان نقش بسزايي در زندگي ما دارد

براي ما فراهم شده تا در  پيشرفت چشمگيري كه در ساخت پردازنده ها صورت گرفته است، اين امکان نيز

  ساخت روبات ها و سيستم هاي كنترلي از دوربين به عنوان يک چشم مصنوعي استفاده كنيم.

رد پاي پردازش تصوير در بسياري از علوم و صنايع مشاهده مي شود و بعضي از اين كاربردها آنچنان 

نمي باشند. كاربرد پردازش تصوير در  به پردازش تصوير وابسته هستند كه بدون آن، اساساً قابل استفاده

 هر يک از زمينه هايي كه بحث شد، بسيار گسترده است

 پنج كاربرد عمده پردازش تصوير را مي توان رباتيک ، سيستم هاي دفاعي ، مهندسي پزشکي ، كنترل

دايت صنعتي و گرافيک كامپيوتري عنوان كرد. در سيستم هاي رباتيک معمولا از پردازش تصوير براي ه

ربات و تشخيص اشيا استفاده مي شود. در سيستم هاي دفاعي براي يافتن هدف و يا رهگيري يک هدف 

متحرك پردازش تصوير يکي از قابل اعتمادترين روش هاي موجود مي باشد. در مورد كاربردهاي گرافيکي 

همگي با كاربردهاي  نيز يکي از معروفترين نرم افزارهاي مبتني بر پردازش تصوير فتوشاپ مي باشد كه

اين نرم افزار آشنا هستيم. تشخيص نوع بيماري نيز رايج ترين كاربرد پردازش تصاوير پزشکي است. در 

نهايت ، امروزه خطوط توليد صنعتي براي كنترل كيفيت محصولات توليد شده و همچنين كنترل حركات 

  .خط توليد از سيستم هاي مبتني بر پردازش تصوير بهره جسته اند



 

 

 

 

 

زمينه هاي كاربرد پردازش تصوير عبارتند از صنعت، هواشناسي، شهرسازي، كشاورزي، علوم اما ديگر 

نظامي و امنيتي، نجوم و فضا نوردي، پزشکي، فناوري هاي علمي، باستان شناسي، تبليغات، سينما، 

 ت.اقتصاد، روانشناسي و زمين شناسي كه در ادامه درباره هر كدام مختصراً بحث شده اس

 

 صنعت (1-2-1
امروزه كمتر كارخانه پيشرفته اي وجود دارد كه بخشي از خط توليد آن توسط برنامه هاي هوشمند 

بينايي ماشين كنترل نشود. خطاي بسيار كم، سرعت زياد، هزينه نگهداري بسيار پايين، عدم نياز به حضور 

ها به سرعت به سمت پردازش ساعته و خيلي مزاياي ديگر باعث شده كه صنايع و كارخانه  14اپراتور 

تصوير و بينايي ماشين روي بياورند. دستگاهي ساخته شده كه قادر است كيک هاي پخته را از كيک هايي 

كه نياز به پخت مجدد دارند، تشخيص دهد و آنها را به صورت اتوماتيک به بسته بندي بفرستد و كيک 

 ال كند.هايي كه نياز به پخت دارند را دوباره براي پختن ارس

يکي ديگر از دلايل استفاده از بينايي ماشين قابليت ديدن و اندازه گيري محصولاتي است كه ديدن يا 

عناصر تشکيل دهنده يک سيستم بينايي ماشين نرم  اندازه گيري آنها با چشم غير مسلح غير ممکن است.

بخش هاي مختلف خط توليد افزار هوشمند بينايي است كه ورودي خود را از دوربين هاي نصب شده در 

مي گيرد و بر اساس تصاوير دريافتي دستورات لازم براي كنترل ماشين هاي صنعتي را صادر مي كند. 

پردازش تصوير در تشخيص دماي كوره هايي كه هيچ وسيله ي مکانيکي و الکترونيکي تحمل دماي آنها را 

 بخشي از سازه ي مورد نظر را تشخيص دهند.ندارد، كاربرد دارد. دوربين هاي حرارتي مي توانند مشکل 

 

 صنايع چوب (1-2-2
 صنايع چوب يکي از پر كاربرد ترين صنايع در عصر حاضر است.

 اين صنعت قديمي روز به روز در حال پيشرفت در زمينه هاي مختلف آن مي باشد.

 اكنون ديگر صنايع چوب به يک صنعت آميخته با هنر تبديل شده است.

دانيم برش و حالت دهي از جمله مهمترين و كليدي ترين كار هاي صنعت چوب مي همان طور كه مي 

 باشد.



 

 

 

 

 

اما هميشه يک مشکل اساسي در برش صحيح چوب وجود داشت و آن هم اين بود كه چگونه چوب به 

حالتي برش شود كه كمترين ميزان اتلاف چوب را داشته باشد و نيز بعد از برش چگونه مي توان صحيح 

 را كنترل كرد. بودن برش

 اين مشکل نيز به راحتي توسط پردازش تصوير قابل حل است.

بعد از اين كه برش يک قسمت از چوب تمام شد ، با استفاده از يک دوربين آن قسمت را كنترل مي كنيم 

 تا نقصي از لحاظ برش وجود نداشته باشد.

 

 شمارش گر  (1-2-3

 ي باشد.بحث شمارش، جزء لاينفک بسته بندي كالاهاي مختلف م

زماني كه تعداد بسته بندي ها بالا رود ، اين كار يک كار خسته كننده و طاقت فرسا براي انسان به نظر 

 مي آيد.

 اما شايد ساده ترين كار در بحث پردازش تصوير ، شمارش باشد.

شمارش تعداد به خودي خود شامل چندين موضوع مي شود؛ از جمله : شمارش اجزاي داخل بسته بندي 

 . ... شمارش اجزاي روي نوار نقاله و، 

 

 اتوماسیون صنعتي (1-2-4
كنترل ماشين آلات و تجهيزات صنعتي يکي از وظايف مهم در فرآيندهاي توليدي است. بکارگيري 

هاي  كنترل خودكار و اتوماسيون روزبه روز گسترده تر شده و رويکردهاي جديد با بهره گيري از تکنولوژي

سازد. لازمه افزايش كيفيت و كميت يک محصول، استفاده از ماشين  ا فراهم مينو امکان رقابت در توليد ر

باشد. ماشين آلاتي كه بيشتر مراحل كاري آنها به طور خودكار صورت گرفته  آلات پيشرفته و اتوماتيک مي

ردازش هاي پ و اتکاي آن به عوامل انساني كمتر باشد. امروزه استفاده از تکنولوژي ماشين بينايي و تکنيک

ويژه در كنترل كيفيت محصولات ه است و كاربرد آن ب اي در صنعت پيدا كرده تصوير كاربرد گسترده

 شود. هاي خود هدايت شونده روز به روز گسترده تر مي توليدي، هدايت روبات و مکانيزم



 

 

 

 

 

بسياري توان دگرگوني اساسي در خطوط توليد ايجاد كرد.  با استفاده از تکنيکهاي پردازش تصوير مي

هاي صنعتي كه تا چند دهه پيش پياده سازيشان دور از انتظار بود، هم اكنون با بهرگيري از  از پروسه

 اند. از جمله منافع كاربرد پردازش تصوير به شرح زير است. پردازش هوشمند تصاوير به مرحله عمل رسيده

 افزايش سرعت و كيفيت تولي .2

 كاهش ضايعات .1

 اصلاح روند توليد .9

 نترل كيفيتگسترش ك .4

عدم اطلاع كافي مهندسين از تکنولوژي ماشين بينايي و عدم آشنايي با توجيه اقتصادي بکارگيري آن 

است كه در استفاده از اين تکنولوژي ترديد و در بعضي مواقع واكنش منفي وجود داشته باشد.  موجب شده

كرده و روند رشد آن چشمگير علي رغم اين موضوع، ماشين بينايي روز به روز كاربرد بيشتري پيدا 

مليات پردازش تصوير در حقيقت مقايسه دو مجموعه عدد است كه اگر تفاوت اين دو مجموعه ع است بوده

صورت محصول پذيرفته  از يک محدوده خاص فراتر رود، از پذيرفتن محصول امتناع شده و در غير اين

شود. اين  است، توضيح داده مي پياده سازي شدههايي كه در زمينه پردازش تصاوير  شود. در زير پروژه مي

ها با استفاده از پردازش تصوير، شمارش و اندازه گيري اشيا، تشخيص عيوب، تشخيص ترك، دسته  پروژه

 :دهند بندي اشيا و عمليات بيشمار ديگري را انجام مي

 

 ندازه گيري و كاليبراسيونا .2

 جداسازي پينهاي معيوب .1

 كدبازرسي ليبل و خواندن بار .9

 ازرسي عيوب چوبب .4

 ازرسي قرصب .5

 بازرسي و دسته بندي زعفران .6

 درجه بندي و دسته بندي كاشي .7

 بازرسي ميوه .8



 

 

 

 

 

 كاليبراسيون و ابزار دقيق .3

هاي اصلي در صنايع حساس  اندازه گيري دقيق و سنجش فواصل كوچک يکي از دغدغه

حد ميکرون را فراهم  باشد.دوربينهاي با كيفيت امکان كاليبراسيون با دقت بسيار بالا در مي

 اند. آورده

 

 حمل و نقل   (1-2-5
  خودرو پلاك شماره شخيص .2

  خيابان عرض از عبوري خودروهاي شمارش افزار نرم .1

9...... 

 درصورت. باشد مي دقيق آمار به دسترسي ريزي برنامه و مديريت در ها مولفه ترين مؤثر از يکي شک بي

 عنوان به. داد افزايش را وري بهره و كرد استفاده بهينه كنترل روشهاي از توان مي سريع و دقيق آمار وجود

 توان مي مناسب ريزي برنامه با باشد داشته وجود غذايي محصول يک مصرف ميزان از دقيقي آمار اگر مثال

 و كشاورز شدن متضرر و بازار در نابساماني احتمال لذا. كرد فراهم را آن اصولي عرضه و توليد زمينه

 مناسب آمار به دسترسي ريزي برنامه در فاكتور مهمترين شد بيان كه چنان. يابد مي كاهش كننده مصرف

 به مثال عنوان به. دارد بر در را زيادي هزينه معمولا و است گير وقت و پيچيده فرايند آمار تهيه اما است

 شمارش خيابان از عبوري خودروهاي بايد خيابان روشنايي ميزان كنترل يا ترافيک كنترل جمله از دلايلي

 انساني انگاري سهل امکان دارد، نياز زيادي هزينه شود، انجام انساني يا دستي صورت به اگر كار اين. شوند

 باشد داشته را عبوري خودروهاي شمارش توانايي كه مناسب دستگاه يک از استفاده پس دارد وجود نيز

 شده گرفته تصاوير از استفاده با كه است شده تهيه افزاري نرم فوق نياز به توجه با. است ممکن گزينه تنها

 امکان افزار نرم اين. كند مي شمارش را آنها تعداد و دهد مي تشخيص را عبوري خودروهاي خيابان عرض از

 باشد مي دارا را شب يا روز در استفاده

 



 

 

 

 

 

 هواشناسي (1-2-6
اكثراً از طريق تصاوير هوايي و ماهواره از آنجايي كه در علم هواشناسي تشخيص و پيش بيني آب و هوا 

اي انجام مي گيرد، پردازش تصوير در اين علم كاربرد زيادي دارد و دقت و سرعت پيش بيني آب و هوا و 

طوفان ها را بسيار بالا مي برد. جبهه هاي پرفشار، كم فشار، گردبادها و گرداب هاي بوجود آمده در سطح 

 د.كره زمين را مي توان مشاهده كر

 

 شهرسازي   (1-2-7
با مقايسه عکس هاي مختلف از سال هاي مختلف يک شهر مي توان ميزان گسترش و پيشرفت آن را 

 مشاهده كرد.

كاربرد ديگر پردازش تصوير مي تواند در كنترل ترافيک باشد. با گرفتن عکس هاي هوايي از زمين ترافيک 

 هر قسمت از شهر مشخص مي شود.

ان آن را توسط كامپيوتر شبيه سازي كرد كه به صورت دو بعدي از بالا و قبل از ساختن يک شهر مي تو

حتي به صورت سه بعدي از ديد هاي مختلف، يک شهرك چطور ممکن است به نظر برسد. تصاوير ماهواره 

رشود و اطلاعات ترهاي مختلف پردازش تصوير فيلتاي كه از شهرها گرفته مي شود، مي تواند توسط فيل

استخراج شود. به طور مثال اين كه شهر در چه قسمت هايي داراي ساختمان ها، آب ها يا  مختلفي از آن

راه هاي بيشتري است و همين طور مي توان جاده هايي كه داخل يا خارج از شهر كشيده شده اند را 

 تحليل كرد.

 

  کشاورزي (1-2-8
ش تصاوير گرفته شده از اين علم در بخش كشاورزي معمولاً در دو حالت كاربرد دارد. يکي در پرداز

 ارتفاعات بالا مثلاً از هواپيما و ديگري در پردازش تصاوير نزديک به زمين.

همچنين مي توان با مقايسه  در تصاوير دور به عنوان مثال مي توان تقسيم بندي اراضي را تحليل كرد.

را ديد. به عنوان مثال  تصاوير دريافتي در زمان هاي متفاوت ميزان صدمات احتمالي وارد به محيط زيست

مي توان برنامه اي نوشت كه با توجه به محل رودخانه ها و نوع خاك مناطق مختلف، به صورت اتوماتيک 



 

 

 

 

 

 بهترين نقاط براي كشت محصولات مختلف را تعيين مي كند.

ان تصاوير نزديک هم در ساخت ماشين هاي هرز چين اتوماتيک كاربرد دارد. امروزه ماشين هاي بسيار گر

قيمت كشاورزي وجود دارند كه مي توانند علف هاي هرز را از گياهان تشخيص بدهند و به صورت خودكار 

 آنها را نابود كنند.

براي مثال يکي از پروژه هاي جالب در بخش كشاورزي، تشخيص خودكار گل زعفران براي جداسازي 

 پرچم قرمز رنگ آن بوده است. 

 

  علوم نظامي و امنیتي (1-2-9
تصوير بخصوص بينايي هوشمند، كاربردهاي بسياري را در علوم نظامي و امنيتي دارند و اين پردازش  

كاربرد براي دولت اكثر كشورها بسيار مهم است. به عنوان مثال موشک هدايت شونده خودكاري وجود 

تمان كه دارد كه مي تواند روي در يک ساختمان قفل كند و حتي مي تواند به درز بين در و ديوار آن ساخ

حساس ترين جاي ساختمان است به راحتي نفوذ كند. اين موشک به صورت اتوماتيک اين قسمت را 

 شناسايي كرده و به سمت آن حمله مي كند.

دوربين هاي كه به صورت  .در مسائل امنيتي هم كاربرد پردازش تصوير كاملاً در زندگي ما مشهود است

 گي انجام مي دهند عکس برداري مي كند.اتوماتيک از ماشين هايي كه تخلف رانند

از سيستم هاي امنيتي ديگر مي توان سيستم تشخيص اثر انگشت اتوماتيک را نام برد. در لپ تاپ هاي 

 به آنها اضافه شده و مي تواند صاحب لپ تاپ را توسط اثر انگشت شناسايي كند. اثر انگشت جديد قابليت

دانشمندان ثابت كرده اند  حمل مي شود، چشم انسان است. كد امنيتي ديگري كه هميشه همراه انسان

موجود در مردمک چشم هر انسان منحصر به فرد است و هيچ دو فردي در دنيا وجود ندارند  كه پترن هاي

كه پترن هايي كه در مردمک چشم آنها وجود دارد دقيقاً مثل هم باشد. از همين روش براي شناخت افراد 

 ستفاده مي شود.و سيستم هاي امنيتي ا

در كل اين خواص بيومتريک در انسان بسيار زياد است. عرض و طول صورت، فاصله بين انگشتان دست، 

طول و عرض انگشت ها، فاصله ي بندها از يکديگر و حتي خط هاي كشيده شده كف دست و هزاران 

دوربين هايي وجود دارند خاصيت ديگر، تماماً خصوصياتي هستند كه براي انسان ها منحصر به فرد هستند.



 

 

 

 

 

كه به صورت ديد در شب، قادر هستند چيزهايي را كه ما نمي بينيم، ببينند و پردازش كنند.اسلحه هاي 

 خودكاري ساخته شده اند كه به صورت اتوماتيک و دقيق نشانه گيري مي كنند.

واند در علوم نظامي و پردازش تصوير همينطور با پردازش تصاوير گرفته شده از فاصله هاي دور هم مي ت

امنيتي كمک كند.به عنوان مثال دوربيني قادر است با سرعت بسيار زياد يک توپ را دنبال كند.اين مسئله 

 كاربرد بسيار زيادي در مسائل نظامي دارد.

مانند تشخيص حركت، تشخيص اثر انگشت، تشخيص چهره و تشخيص دست  ديگر كاربردهاي امنيتي

كاربردهاي نظامي مانند تشخيص و هدف يابي خودكار اهداف متحرك يا ثابت توسط و از خط يا امضا

 ميتوان نام برد موشک هاي هوا به زمين

 

 نوردي فضا و نجوم (1-2-11
ساخت دستگاه هاي اتوماتيک رصد آسمان و ثبت وقايع آسماني به صورت خودكار از كاربردهاي 

ز پروژه هاي جديد در بخش نجوم كه بخشي از آن ا   پردازش تصوير است كه امروزه روي آن كار مي شود.

  توسط سيستم پردازش تصوير انجام مي شود، تهيه نقشه سه بعدي از كل عالم كائنات است

پردازش تصوير در فضانوردي هم كاربرد زيادي دارد. در تصاوير دور مي توان سطح سيارات و همچنين 

 ز آنها استخراج كنيم.سطح قمرها را اسکن كرده و اطلاعات بسيار ريزي ا

ركردن عکس هايي است كه توسط تلسکوپ هاي فضايي مختلف از تكاربرد ديگر پردازش تصوير در فيل

 از فضا گرفته مي شود. جمله هابل

به صورت  X-RAY و IR كاربرد ديگر آن حذف گرد و خاك و جو سياره ها از تصاوير به كمک تصويربرداري

 ت.همزمان و تركيب اين تصاوير اس

در تصاوير نزديک هم كاربرد دارد، از جمله هدايت مريخ نوردها، فرود فضاپيماهاي بدون سرنشين و الصاق 

 تجهيزات جديد به ايستگاههاي فضايي به صورت خودكار.

 Google Earth كه اين برنامه دقيقاً مانند Google Mars از امکانات سايت گوگل، امکاناتي است به نام

سطح زمين را در هر زمان كه بخواهيد و در هر نقطه اي از  Google Earth ين تفاوت كهعمل مي كند با ا

دقيقاً همين كار را براي سطح  Google Mars زمين و از ارتفاع هاي بسيار پائين هم نشان مي دهد ولي



 

 

 

 

 

 سياره مريخ انجام مي دهد.

 

 پزشكي  (1-2-11
ت. در جايي كه ما نياز داريم تمام عکس يکي از مهمترين كاربردهاي پردازش تصوير در علم پزشکي اس

با ايجاد يک  ها با نهايت شفافيت و وضوح گرفته شوند زيرا ديدن تمام جزئيات لازم است. جراحي هاي ريز

سوراخ كوچک و فقط ديدن محل جراحي توسط پزشک، از راه دور و توسط بازوهاي رباتيک بسيار دقيق 

 انجام مي شوند.

از مغز و يا  MRI ، توليد تصاويرx انند ارتقاي ويژگي هاي تصاوير اشعهم ديگر كاربردهاي پزشکي

 و... است CTScan بهتصاوير مربوطه 

 

 فناوري هاي علمي  (1-2-12
اولين و مشخص  پردازش تصوير در افزايش سرعت پيشرفت هاي علمي تأثير فوق العاده داشته است.

لحظه هاي شگفت آوري كه در كسري از ثانيه  ترين تأثير آن را مي توان در علم عکاسي يا هنر ديد. شکار

اتفاق مي افتد، بالا بردن وضوح عکس هاي گرفته شده و ايجاد افکت هاي خيره كننده، از دستاوردهاي 

كمک زيادي داشته و تهيه نقشه هاي   gps همچنين در توسعه تکنولوژي پيشرفته   پردازش تصوير است.

ن، از كاربردهاي ديگر آن است. با به وجود آمدن اين علم، مسابقات سه بعدي از جاده ها در تمام نقاط جها

اين علم در پيشرفت علوم پايه فيزيک ، شيمي و   ربات هاي فوتباليست به صورت جدي دنبال شد.

مخصوصاً تحقيقات فيزيکي و مکانيکي، كمک فراواني كرده است. به عنوان مثال وسيله اي براي حمل و 

اي صعب العبور ساخته شده است. قبل از ساخت آن، رفتار چهارپايان در حالت هاي نقل كالاها در مسيره

مختلف توسط كامپيوتر تحليل و عيناً به دستگاه آموزش داده شده است.در كل پردازش تصاوير به علت 

سرعت زياد آن، در ساخت وسايل مکانيکي پر سرعت، كاربرد زيادي دارد. وسيله اي وجود دارد كه قادر 

 ت ، توپي كه با سرعت بسيار زياد به سمت پائين مي آيد را مهار كند.اس

 



 

 

 

 

 

 باستان شناسي    (1-2-13
در علم باستان شناسي تنها مدارك باقي مانده از دوران باستان، دست نوشته ها، نقاشي ها و غارنگاري 

ز كاربردهاي هاي قديمي است. تهيه تصاوير از بناهاي گذشته و بازسازي مجازي اين بناهاي تاريخي يکي ا

پردازش تصوير در اين علم است. همچنين مي توان نقاشي ها و غارنگاري ها را مورد پردازش دقيق قرار 

داد و شکل آنها را همان طور كه در ابتدا بوده اند، شبيه سازي كرد. حتي مي توان مکانهاي باستاني را از 

 كرد. زوايايي كه تصاوير مستندي از آنها وجود ندارد، شبيه سازي

امروزه يکي از پروژه هاي پر سر و صداي بازسازي بناهاي باستاني، بازسازي شهر روم باستان توسط 

دانشمندان ايتاليايي است. هم اكنون توريست ها با زدن عينک هاي مخصوص مي توانند در خيابان هاي 

 شهر روم باستان قدم بزنند.

 

 تبلیغات  (1-2-14
دي با تبليغات امروزي مي توان تأثير تکنولوژي را در تبليغات ميلا 81و  71از مقايسه تبليغات دهه ي 

كاملاً درك كرد. تغيير شکل تبليغات از اشکال مربع و زاويه دار به شکل هاي دايره اي، تغيير رنگ 

يکي از مهمترين فاكتورهاي فروش و دلايل بالا رفتن يا پايين آمدن فروش،  تبليغات و هزاران تغيير ديگر.

ه ي بسته بندي كالاست. پردازش تصوير مي تواند به ما كمک كند تا قبل از توليد يک بسته شکل و نحو

بندي آن را شبيه سازي كنيم. با ادغام كردن علم الگوريتم ژنتيک با پردازش تصوير مي توان برنامه اي را 

نظر كاربران نوشت كه به صورت اتوماتيک به ساختن بسته بندي هاي مختلف بپردازد و آنهايي كه از 

 زيباتر و جالب تر به نظر خواهند آمد را به ما معرفي نمايد.

 

 سینما  (1-2-15
اولين علمي كه پردازش تصوير در آن مورد استفاده قرار گرفت، هنر و سينما بود. يکي از تکنولوژي 

 است كه در آن يک كاراكتر انيميشني قادر است حركات دست انسان را تقليدحركت عکس  هاي برتر دنيا

 كند. امروزه اين سيستم جهت ساخت فيلم ها و بازي هاي كامپيوتري مورد استفاده قرار مي گيرد.

وجود دارد كه با آن قادرند تصاوير را شفاف يا تيره تر كرده و  در پردازش تصوير قابليتي به نام هيستوگرام



 

 

 

 

 

 ارهاي هيستوگرام بدهند.يا هر تغيير مورد نياز ديگري را روي تصاوير با توجه به منحني ها و نمود

در سينما براي اينکه تصويري شفاف به نظر آيد، با استفاده از يک كره ي نقره اي رنگ، تصاوير اطراف 

دوربين را هم ثبت مي كنند. بنابراين تصوير نسبت به محيط اطراف خود شفافيت غير قابل تصوري پيدا 

 مي كند.

 

 اقتصاد   (1-2-16
به نوعي مستقيم يا غير مستقيم باعث تغييراتي در اقتصاد گروهي از  در دنياي امروز تمام نوآوري ها، 

كشورها و يا كل دنيا مي شوند. پردازش تصوير هم، به صورت مستقيم و غير مستقيم در اقتصاد تأثير گذار 

است. در تبليغات، سياست، فضانوردي، كشاورزي، شهرسازي، سينما، پزشکي و علوم نظامي مي تواند تأثير 

ستقيمي در اقتصاد كشورها داشته باشد. همچنين از تأثير مستقيم آن در اقتصاد، مي توان به وجود غير م

شعبه هاي بانک بدون كارمند اشاره كرد. اين شعبه ها قادرند به صورت خودكار سريال چک ها و قبوض 

نک عادي را انجام پرداختي را بخوانند، نوع اسکناس ها را تشخيص دهند و تا حد زيادي از كارهاي يک با

 دهند.

 

 روانشناسي  (1-2-17
بحث تاثير رنگ در روحيه انسان اهميت بسيار زيادي دارد به طوري كه در روانشناسي گرايشي به نام 

روانشناسي رنگ وجود دارد. در اين علم در مورد رنگ ها و تأثير هر يک بر روح و جسم انسان صحبت مي 

را در چشم انسان دارد. در حالي كه رنگ سبز بيشترين تأثير را  شود. به عنوان مثال رنگ قرمز بيشتر تأثير

 در مغز انسان دارد.

همچنين رنگ آبي باعث ايجاد حس آرامش و اطمينان در انسان مي شود. به همين دليل در سخنراني 

 هاي اكثر سياستمداران دنيا از پرده آبي رنگ در پشت سر آن ها استفاده مي شود.

توان به راحتي تصاوير ثابت و متحرك را ويرايش كرد. به طور مثال رنگ آبي را براي  با پردازش تصوير مي

ايجاد حس اطمينان يا رنگ سبز را براي حس زيبايي و قرمز را براي ايجاد هيجان در تصاوير پر رنگ تر 



 

 

 

 

 

 كرد.

 

  زمین شناسي   (1-2-18
ها شناسايي و دسته بندي با پردازش تصوير مي توان كاني هاي مختلف را از روي رنگ و اندازه آن 

استفاده  كرد. همچنين در زمين شناسي براي پي بردن به مواد تشکيل دهنده كاني ها از روش پرتونگاري

مي كنند و پردازش تصوير در اين بخش مي تواند سرعت و دقت اين روش را بسيار بالا ببرد. كاربرد ديگر 

ب در سال هاي مختلف، در واقع روند تند شدن يا آن اين است كه دانشمندان با مقايسه كردن ارتفاع آ

 كند شدن كاهش آّب در سطح زمين را مورد بررسي قرار مي دهند.

 

 عملیات اصلي در پردازش تصوير (1-3
يک تصوير از لحظه ورود به سيستم پردازش تصوير تا توليد تصوير خروجي، به ترتيب مراحل زير را 

   :طي مي كند

اهميت بسياري دارد، تسلط كامل بر مفاهيم تکنيک هاي پردازش تصوير  آنجه كه در پردازش تصوير) 

است. به عنوان مثال خواهيم ديد كه چگونه تنها با چند تکنيک بسيار ساده پردازش تصوير مي توانيم يک 

 (سيستم دوربين امنيتي ايجاد كنيم.

  تبديلات هندسي: همانند تغيير اندازه، چرخش و... .2

 وشنايي، وضوح و يا تغيير فضاي رنگ رنگ: همانند تغيير ر .1

 تركيب تصاوير : تركيب دو و يا چند تصوير  .9

 فشرده سازي تصوير : كاهش حجم تصوير  .4

  معني با قطعات به تصوير ي قطعه بندي تصوير : تجزيه .5

 هاي تصوير  تفاوت تصاوير : به دست آوردن تفاوت .6

 ر ميانگين گيري : به دست آوردن تصوير ميانگين از دو تصوي .7

 



 

 

 

 

 

 سازي تصاوير فشرده (1-3-1
سازي تصاوير بايد حجم اطلاعات را تا جايي كه ممکن است كاهش داد و اساس تمام  براي ذخيره

 ها است. هايي از اطلاعات و داده سازي كنار گذاردن بخش هاي فشرده روش

روش  كند. اين سازي است كه ميزان و در صد كنار گذاشتن اطلاعات را مشخص مي ضريب يا نسبت فشرده

 يابد. باند و فركانس مورد نياز كاهش مي كند و پهناي تر مي سازي و انتقال اطلاعات را آسان ذخيره

سازي تصوير از اين اصل مهم  سازي وجود دارد. فشرده هايي متعدد و پيشرفته براي فشرده امروزه روش

ن ديده و تمايز آنها را كند كه چشم انسان حد فاصل دو عنصر تصويري نزديک به هم را يکسا تبعيت مي

تواند تشخيص دهد. همچنين اثر نور و تصوير براي مدت زمان معيني در چشم باقي مانده و از بين  نمي

 است. رود كه اين ويژگي در ساخت تصاوير متحرك مورد توجه بوده نمي

 

 JPEG روش (1-3-1-1
ترين  اولين و ساده JPEG شود سازي عکس و تصاوير گرافيکي ساكن استفاده مي از اين روش در فشرده

سازي تصاوير متحرك  سازي تصوير است به همين دليل در ابتدا سعي شد براي فشرده روش در فشرده

شدند وبا  مورد استفاده قرار گيرد. براي اين منظور تصاوير به صورت فريم به فريم مانند عکس فشرده مي

 لاش شد كه با مشکلاتي همراه بود.ها به هم ت براي ارتباط دادن اين عکس حركتيJPEG  ابداع روش

 

 MPEG روش (1-3-1-2
مگابيت بر ثانيه  5/2داع شد و در آن اطلاعات تصوير با سرعت حدود اب2331اين روش در ابتداي سال 

 651شد. با اين روش امکان ذخيره حدود  كرد كه در تهيه تصاوير ويدئويي استفاده مي انتقال پيدا مي

هاي  بيت MPEG يقه تصوير متحرك در يک ديسک به وجود آمد. دردق 71مگابايت اطلاعات معادل حدود 

كننده نيز ارسال  هاي كنترل و هماهنگ شوند و به همراه آنها بيت اطلاعات به صورت سريال ارسال مي

هاي اطلاعاتي را براي انتقال و ثبت اطلاعات صدا و تصوير  شوند كه موقعيت و نحوه قرارگيري بيت مي

 كند. تعيين مي

 



 

 

 

 

 

 MP3  شرو (1-3-1-3
 MP3 نيز روشي براي فشرده سازي اطلاعات صوتي به ويژه موسيقي است كه از طريق آن حجم زيادي

 شود. از اطلاعات صوتي در فضاي نسبتاً كوچکي ذخيره مي

 

 MPEG2روش    (1-3-1-4
تا  9شود و امکان دسترسي به اطلاعات  سازي بالاتري استفاده مي از ضريب فشرده MPEG2در روش 

شود در اينجا نيز هر فريم  هاي امروزي استفاده مي دي وي است از اين روش در دي انيهمگابيت بر ث 25

 تصويري شامل چندين سطر از اطلاعات ديجيتالي است.

 

 MPEG4 روش   (1-3-1-5
اين  شود. از اين روش براي تجهيزاتي كه با انتقال سريع يا كند اطلاعات سرو كار دارند استفاده مي

هاي  رائه تصوير با كيفيت بالا را دارد. مسئله خطا و جبران آن در مورد تلفنروش توانايي جبران خطا و ا

هاي  ها از اهميت زيادي برخوردار است. در شبکه ها و شبکه تاپ همراه و كامپيوترهاي خانگي و لپ

ه كنند به خوبي نمايش داد هاي سريع يا كند استفاده مي كامپيوتري بايد تصوير براي كاربراني كه از مودم

هاي تلويزيوني نيز استفاده  مناسب است. از اين روش در دوربينMPEG4 شود، در چنين حالتي روش

شود. ايده اصلي اين روش تقسيم يک فريم ويدئويي به يک يا چند موضوع است كه مطابق قاعده  مي

يشه آن دست هاي آن بتوان به شاخه تنه يا ر گيرند مانند درختي كه از روي برگ خاصي كنار هم قرار مي

تواند شامل يک موضوع صوتي يا تصويري باشد. هر كدام از اين اجزا به صورت مجزا و  يافت. هر برگ مي

 توان مقايسه كرد. جداگانه قابل كپي و يا انتقال هستند. اين تکنيک را با آموزش زبان مي

وند و ما با مرتب كردن آن ش كه در آموزش زبان كلمات به صورت مجزا و جداگانه قرار داده مي طوري همان

بار بنويسيم و هنگام مرتب  توانيم در چند جمله، كلمات مشترك را فقط يک سازيم و مي جملات خاصي مي

ها به كلمات مشترك رجوع كنيم، در اينجا هم هر يک از اين اجزا يک موضوع خاص را مشخص  كردن آن

ار ببريم و هنگام ساختن موضوع به آنها رجوع بار به ك توانيم اجزا مشترك را فقط يک كند و ما مي مي

توانند با موضوعات ديگر تركيب و مجموعه جديدي را بوجود آورند. اين  كنيم. هر يک از موضوعات هم مي



 

 

 

 

 

شود. براي مثال به صحنه بازي تنيس توجه  ميMPEG4 پذيري و كاربرد فراوان روش مسئله باعث انعطاف

حنه را به دو موضوع بازيکن و زمين بازي تقسيم كرد زمين بازي توان ص كنيد. در يک بازي تنيس مي

شود ولي بازيکن همواره در حال  همواره ثابت است بنا بر اين بعنوان يک موضوع ثابت همواره تکرار مي

حركت است و چندين موضوع مختلف خواهد بود. اين مسئله سبب كاهش پهناي باند اشغالي توسط 

هاي مربوط به اين موضوعات  توجه داشته باشيد كه علاوه بر سيگنال شود. تصاوير ديجيتالي مي

اي هم وجود دارند كه نحوه تركيب و قرارگيري صحيح موضوعات را مشخص  هاي هماهنگ كننده سيگنال

 كند. مي

 

 

 

 تصاوير انواع  (1-3-2
 

 تصاوير آنالوگ (1-3-2-1
ه دست ميآيند.از ب (عکس برداري )دوربين تصاويري مانند عکس هاي هوايي كه توسط سيستم هاي

 استفاده شده است،پس هيچ پردازشي نياز ندارد. آنجايي كه در اين عکس ها از فيلم عکاسي

 

 (تصوير آنالوگ )عکس هوايي كه نياز به اصلاح و پردازش ندارد



 

 

 

 

 

 تصاوير ديجیتالي (1-3-2-2
هر پيکسل داراي  تشکيل شده اند. (تصاوير سنجش شده كه از تعداد زيادي مربعات كوچک)پيکسل

 روشنايي آن پيکسل است. ميباشد كه بيانگر ميزان يک شماره رقمي

 ستون مياشند. به اين نوع تصاوير ، تصاوير رستري هم ميگويند.تصاوير رستري داراي سطر و

 

 ِ(DN .سمت راست و پايين)شماره هاي هر پيکسل(.پايين و سمت چپ)پيکسلها (تصوير بالا)ديجيتالي 

 

 مقادير پیكسلها (1-3-2-3
ميکند،رقم هاي  ژي مغناطيسي كه يک تصوير ديجيتالي  به هنگام تصوير برداري كسبمقدار انر

ارزش گذاري شده است.هر بيت ، توان يک به قوه  1صفر تا  يا بيت هارا تشکيل ميدهند كه از قوه  دوتايي

 156 بيت يعني 8بنابراين  حداكثر تعداد روشنايي بستگي به تعداد بيت ها دارد. ميباشد.(12بيت=2) 1

دليل است كه وقتي شما تصوير رستري از  دارد.به همين 155تا  1شماره ديجيتالي  كه دامنه اي از 

نشان  155تا  1افزاري ميکنيد تغييرات ميزان روشنايي را بين  را وارد نرم TM سنجنده خاصي مانند

 ميدهد.

 

 

 دقت تصوير (1-3-2-4
 4يعني  11تي ، حداكثردامنه روشنايي بي 1دقت تصوير بستگي به عدد پيکسل ها دارد.با يک تصوير 

را ندارد.تصوير  (حالت تصوير دقت )تفکيک پذيري لازم تغيير ميکند.در اين 9تا  1ميباشد كه دامنه آن از 



 

 

 

 

 

 است .كه دقت بالاتري دارد. 155تا  1دارد و تغييرات آن بين  156دامنه  بيتي حداكثر 8

 بيتي 8دقت تصوير  بيتي 9دقت تصوير 

 

 

 تصوير ترمیم (1-3-2-5
تصوير به وجود ميايد  در بيشتر تصاويري كه توسط ماهواره ها يا رادار ها ثبت ميگردند ، اختلالاتي در 

 كه به دليل خش ميباشد.

 افتاده ميباشد. و خطوط از جا  دو اختلال مهم در تصاوير چند باندي ، نواري شدن

 

 )نواري شدن)باندي شدن

در بين رديف ها  انتقال داده ها روي ميدهد.و يا تغيير پيکسلاشتباهي كه توسط سنجنده ، در ثبت و 

 ميتواند باعث ايجاد چنين اشتباهي گردد.

 

 

 )خطوط از جا افتاده ) خطا در تصوير

 از بين ميرود. اشتباهي كه در ثبت و انتقال داده ها روي ميدهد و در نتيجه، يک رديف پيکسل در عکس

  استيک رديف پيکسل در تصوير  باندي شدن



 

 

 

 

 

 

 يک رديف پيکسل در تصوير  باندي شدن

 

 بالا بردن دقت عكس (1-3-3
 يکي از كار هاي مهمي كه در پردازش تصوير انجام ميگردد، بالا بردن دقت عکس

هدف وجود دارد ولي  به منظور ديد و تفسير چشمي دقيق تر ميباشد.روش هاي بسياري براي نيل به اين

 فيلتر كردن ميباشد. و عملياتتصوير  مهمترين آنها ، افزايش تباين

 

 هیستوگرام تصوير (1-3-3-1

 
روشنايي تصوير و  در هر تصوير ديجيتالي  ، مقادير پيکسل ها بيانگر خصوصيات آن تصوير)مانند ميزان

 ميزان روشنايي تصوير ميباشد. ميباشد.هيستوگرام تصوير در حقيقت بيان گرافيکي (وضوح آن

 Y هر مقدار در محور بيان شده و ميزان فراواني X در طول محور (155-1مقادير روشنايي) براي مثال 

 بيان ميگردد.



 

 

 

 

 

 

 . در بالا و هيستوگرام مقادير پيکسل تصوير در پايين (155-1بيتي) 8تصوير 

 و محور قائم ، تعداد پيکسل ها ميباشد. 155-1محور افقي بين 

 

 

 

 تشخیص خودکار شماره پلاک خودرو (1-4
 
 

 تشخیص پلاک خودرودوربین سامانه ي  (1-4-1
باشد. سامانه  ترين اقلام اطلاعاتي جهت احراز هويت خودروها مي شماره پلاك خودرو يکي از مناسب

يک سيستم كاملاً مکانيزه است كه با استفاده از پردازش تصوير خودروهاي عبوري  تشخيص پلاك خودرو

از اين سامانه، نيازي به نصب و تجهيز كند. براي استفاده  از يک مکان، شماره پلاك آنها را استخراج مي

وجود ندارد. اين سامانه با استفاده از  (هاي راديويي يا برچسب GPSديگري )مانند  يخودروها به وسيله

كند و آن تصوير را جهت پردازش توسط  هاي مخصوص، تصويري از خودرو در حال عبور اخذ مي دوربين

هاي امنيتي و  توان در زمينه كند. از اين سامانه مي سال ميافزار تشخيص پلاك خودرو به رايانه ار نرم

 ترافيکي بسيار بهره گرفت.

 

 

http://fa.wikipedia.org/wiki/%D9%BE%D8%B1%D9%88%D9%86%D8%AF%D9%87:Lpr-ir-2.jpg


 

 

 

 

 

 کاربردهاي سامانه ي تشخیص پلاک  (1-4-2
 

 کنترل و اخذ عوارض ورود به محدوده طرح ترافیک  (1-4-2-1
ورود خودروها به منطقه مركزي شهر را به منظور كنترل  (امروزه شهرهاي بسياري )از جمله تهران

هاي سنتي )قرار دادن نيروهاي پليس در تمامي  اند. از آنجا كه استفاده از روش ترافيکِ آن محدود ساخته

هاي جديدي براي كنترل و اخذ عوارض ورود  هم پر هزينه و هم كم دقت است، راه حل (مبادي محدوده

ها )كه براي مثال در استکهلم و لندن  ا پيشنهاد شده است. يکي از اين راه حلبه محدوده پرتردد شهره

هاي تشخيص  استفاده از فناوري تشخيص پلاك خودرو است. در اين راه حل، دوربين (شود استفاده مي

شود. سپس  شوند و ورود هر خودرو به محدوده طرح ثبت مي پلاك خودرو در تمامي مبادي طرح نصب مي

شود تا عوارض ورود به طرح را تا زمان مقرر پرداخت  ش اخذ عوارض، فرصتي به راننده داده ميمانند رو

 كند. در غير اينصورت، راننده طبق قانون ملزم به پرداخت جريمه خواهد بود.

 

 ها به صورت خودکار  ها و بزرگراه اخذ عوارض جاده (1-4-2-2
اعث كند شدن حركت، ايجاد ترافيک، و به تبع ها ب از آنجا كه وجود مانع بر سر راه خودروها در عوارضي

ها پيشنهاد شده  هاي مختلفي براي حذف موانعِ موجود در عوارضي شود، راه آن آلودگي محيط زيست مي

باشد. در اين راه حل، خودروها  ها استفاده از سامانه ي تشخيص پلاك خودرو مي است. يکي از اين راه

كنند و سامانه ي تشخيص پلاك خودرو شماره پلاك آنها را ثبت  ور ميها عب بدون نياز به توقف از عوارضي

شود و راننده ملزم به پرداخت عوارض در زمان  كند. بر اساس شماره پلاك، عوارض مربوطه محاسبه مي مي

 مشخصي خواهد بود. در صورت عدم پرداخت عوارض در زمان مقرر، خودرو طبق قانون جريمه خواهد شد.

 

 فرمحاسبه مدت س (1-4-2-3
باشد. در اين كاربرد،  هاي ترافيک هوشمند مي تخمين مدتِ زمان سفر يکي از كاربردهاي مهم سيستم

توانند پيش از سفر به آمارها و اطلاعات مربوطه مراجعه كنند و تخميني از مدتِ زمان سفر  مسافران مي

هاي مناسب جهت اين  لميان مبدا و مقصد خود داشته باشند. سامانه تشخيص پلاك خودرو يکي از راه ح

رود. در اين راه حل، سامانه ي تشخيص پلاك خودرو در نقاط مختلف يک جاده نصب  كاربرد به شمار مي



 

 

 

 

 

و بنابراين مدت زمان سفر را به صورت تفکيک شده براي هر خودرو  (شود )براي مثال در مبدا و مقصد مي

توان با دقتِ مطلوبي، متوسط و  وها ميكند. با تحليل آماري اين مدت براي تمامي خودر محاسبه مي

گيري در اختيار عموم  هاي مختلف روز و هفته را در جاده اندازه گرفت و براي تصميم تغييراتِ آن در زمان

 قرار داد.

 گیري سرعت متوسط خودروها اندازه (1-4-2-4
 خاص سرعت خودروها را محاسبه يگيري سرعت كه در يک نقطه هاي معمولِ اندازه علاوه بر روش

هايي نيز جهت محاسبه سرعت متوسط خودروها در يک مسير وجود دارد. جهت  كنند، روش مي

باشد. تشخيص  گيري سرعتِ متوسط نياز به تشخيص هويت خودروها در ابتدا و انتهاي مسير مي اندازه

گيري سرعت  هاي مناسب جهت تشخيص هويت خودروها و به تبعِ آن اندازه پلاك خودرو يکي از راه

شوند  هاي تشخيص پلاك در چندين نقطه از مسير نصب مي باشد. در اين راه حل، دوربين سط آنها ميمتو

و با ثبتِ زمان تردد خودرو از مقابل هر يک از آنها، امکان محاسبه سرعت متوسط خودرو ميان هر دو نقطه 

ترمز كنند تأثير چنداني در  ها متوالي وجود دارد. در اين راه حل، حتي اگر رانندگان در مقابل اين دوربين

هاي مبتني  سرعت متوسط محاسبه شده در مسير نخواهند گذاشت و بنابراين تا حدي در مقايسه با روش

 برتري دارد. اي سرعتِ نقطهبر 

 ي عبور كرده از آنهاها و مرزها و گزارش سريع خودروهاي سرقت ديده باني معابر، گلوگاه .2

 ثبت اطلاعات ترافيکي دقيق و جامع از تردد خودروها در معاب .1

 

 

 

 

 
 

 

http://fa.wikipedia.org/w/index.php?title=%D8%AA%D8%B4%D8%AE%DB%8C%D8%B5_%D8%B3%D8%B1%D8%B9%D8%AA&action=edit&redlink=1&preload=%D8%A7%D9%84%DA%AF%D9%88:%D8%A7%DB%8C%D8%AC%D8%A7%D8%AF+%D9%85%D9%82%D8%A7%D9%84%D9%87/%D8%A7%D8%B3%D8%AA%D8%AE%D9%88%D8%A7%D9%86%E2%80%8C%D8%A8%D9%86%D8%AF%DB%8C&editintro=%D8%A7%D9%84%DA%AF%D9%88:%D8%A7%DB%8C%D8%AC%D8%A7%D8%AF+%D9%85%D9%82%D8%A7%D9%84%D9%87/%D8%A7%D8%AF%DB%8C%D8%AA%E2%80%8C%D9%86%D9%88%D8%AA%DB%8C%D8%B3&summary=%D8%A7%DB%8C%D8%AC%D8%A7%D8%AF+%DB%8C%DA%A9+%D9%85%D9%82%D8%A7%D9%84%D9%87+%D9%86%D9%88+%D8%A7%D8%B2+%D8%B7%D8%B1%DB%8C%D9%82+%D8%A7%DB%8C%D8%AC%D8%A7%D8%AF%DA%AF%D8%B1&nosummary=&prefix=&minor=&create=%D8%AF%D8%B1%D8%B3%D8%AA+%DA%A9%D8%B1%D8%AF%D9%86+%D9%85%D9%82%D8%A7%D9%84%D9%87+%D8%AC%D8%AF%DB%8C%D8%AF


 

 

 

 

 

 فصل دوم

 دستورات نرم افزارمتلب 
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 رمفاهیم رنگ وتصوي (2-1
 

در علم پردازش تصوير،رنگ وتصوير اساس كار با سيستم ها و ماشين هاي بينايي را تشکيل مي دهند. هر 

خاصي دارد كه ان را توسط الگوريتم هاي خود و نسبت به نياز سيستم كنترلي براي خود ورودي 

كاربر،كنترل مي كند. در سيستم هاي پردازش تصوير ورودي رنگ وتصوير است كه بعد از تبديل انها به 

سيگنال هاي ديجيتال با الگوريتم ها و فيلتر هاي متنوع انها را قابل كنترل مي نمايد. صنعت پردازش با 

در حال توسعه بوده و در اينده اساس كار روبات ها را تشکيل خواهند داد.ناگفته نماند كه اناليز تصوير 

اين علم در تمامي زمينه ها از جمله پزشکي و روباتيک ويا تشخيص جرم با اثر انگشت و در زمينه هاي 

هها كاربرد فوق پيشرفته هوا و فضا و كاربردهاي گسترده نظامي و هدف يابي هاي خود كار موشک ها و د

 ديگر وارد شده است و نمي توان ان را ناديده گرفت

. 

 پیكسل  (2-1-1

 تصاويري كه يک دوربين ديجيتال دريافت مي كند به صورت شکل زير مي باشد.

 

اين تصاوير از نقاط مربع شکل بسيار كوچکي تشکيل شده كه هر كدام از اين نقاط داراي رنگي خاص 

يگر،تشکيل يک تصوير را مي دهند.اگر به تصوير زير نگاه كنيد،در است كه با قرار گيري در كنار يکد

 صورتي كه تصوير را چندين برابر بزرگ كرده و به گوشه اي از ان توجه نماييد اين موضوع را خواهيد ديد
 

 
 اين نقاط رنگي پيکسل ناميده مي شود كه كوچکترين عنصر تشکيل دهنده يک تصوير ديجيتال است.

 

 
 اندازه تصاوير:ابعاد و  (2-1-2

يک دوربين هر يک از اين پيکسل ها را توسط حسگرهاي خود دريافت كرده و به اعداد ديجيتال تبديل 

مي كندوتعداداين پيکسل ها در يک تصوير اندازه تصوير را مشخص مي كند و براي اندازه يک تصوير از 



 

 

 

 

 

در عرض استفاده مي  تعداد پيکسل هاي موجود در تصوير،به صورت ضرب سطر در ستون يا طول

پيکسل در عرض باشد اين به معني  611پيکسل در طول و  811شود.براي مثال اگر يک تصوير داراي 

در ان تصوير مي باشد،و مي توان با استفاده از همين پيکسل ها  (811*611عدد پيکسل)481111وجود 

و تبديل انها به يک ماتريس،تصاوير را پردازش كرد.در اين روش هر ارايه ماتريس برابر با يک پيکسل در 

تصوير مورد نظر خواهد بود.هر چه تعداد اين پيکسل در يک تصوير بيشتر باشد،تصوير بزرگتر و همين 

فيت بالاتري خواهد بود.البته اين عامل تنها دليل بالايي كيفيت در يک تصوير نيست و طور داراي كي

 عامل اصلي مقدار بيت موجود در هر پيکسل است.

 

 تعداد بیت هاي يک تصوير: (2-1-3
براي  2و 1هر پيکسل بايد به صورت يک عدد بيان شود تا قابل پردازش باشد.در صورتي كه تنها از اعداد 

بيان كنيم،تصوير ما تنها داراي دو رنگ سياه و سفيد خواهد بود كه بدون هيچ سايه و نمايش پيکسل ها 

تغيير روشنايي خواهد بود.به اين نوع تصوير باينري گويند كه در ادامه به ان اشاره خواهد شد.حال در 

روشني  صورتي كه هر پيکسل داراي تعداد بيشتري بيت باشد،مي توان تصاوير را با كيفيت و سايه ها و

هاي بيشتري ديد.درتصاوير زير تفاوت تعداد پيکسل با رزولوشن و تعداد بيت هاي يک تصوير را ملاحظه 

 مي كنيد.

 

 
 

 

 روش شناسايي رنگ در يک پیكسل (2-1-4
براي شناسايي رنگ يک پيکسل به نرم افزار روش ها و مدل هاي مختلفي وجود دارد.اما براي نرم افزار 

 . مي باشد كه به دليل سادگي بيشتر استفاده شده است سه رنگ بهترين نوع مدل رنگ، مدل



 

 

 

 

 

 مدل سه رنگ (2-1-4-1

كه كوتاه شده ي كلمات ابي و سبز و قرمز است و اين سه رنگ اصلي براي تشکيل رنگ هاي  سه رنگ 

موجود در دنيا كافي مي باشد.در دوربين ها و تلوزيون ها هم كاملا از اين نوع روش يعني از سه رنگ 

از مکعب رنگ استفاده مي  سه رنگتوليد رنگ ها استفاده مي شود.براي نمايش يک سيستم  اصلي براي

 شود.مکعب رنگي را در شکل زير مشاهده مي كنيد.
 

بيتي استفاده مي شود.براي مثال در 91يا 26يا  8براي هر يک از رنگ هاي ابي و سبز و قرمز ،عددي 

براي هر يک از رنگ هاي سه گانه،سيستم مي تواند تا (8توان به 1بيت)برابر با عدد 8صورت استفاده از 

بيت  91.حال ببينيد با (155*155*155=26582975ميليون رنگ را تشخيص دهد) 26بيش از تعداد

براي هر يک از رنگ هاي سه گانه،چه تعداد رنگ قابل بررسي مي شود.در مطلب مقدار بيت هر پيکسل را 

به uint16-doubleرا با كلاس  91و26نمايش مي دهند و به همين صورت تصاوير uint8با نام و كلاس 

بيتي به يک پيکسل اختصاص دارد كه  91تا8نمايش در مي ايد. در نرم افزار هر يک از اين سه عدد 

تشکيل رنگ يک تصوير را مي دهد.اين سه رنگ اصلي به نسبت هاي مشخص در صورتي كه با همديگر 

 سفيد را تشکيل مي دهند.به تصوير ادم برفي زير نگاه كنيد.تركيب شوند،رنگ 

اين تصوير در حالت معمولي سفيد است حال هر يک از رنگ هاي قرمز و سبز و ابي را از اين تصوير جدا 

مي كنيم.دليل استفاده از اين تصوير تنها وجود رنگ سفيد در تمامي تصوير مي باشد و به شما نشان مي 

 تركيب سه رنگ اصلي مي توان رنگ سفيد را توليد نمود.دهد كه چگونه با 

مشاهده مي كنيد  كه هر يک از رنگ هاي جدا شده داراي سايه و روشني هاي مخصوص به خود را دارند 

 كه با تركيب با همديگر،تشکيل يک تصوير واحد را مي دهند.

 

 

 



 

 

 

 

 

 
 

 شناسايي تصوير براي متلب (2-1-5
ناسايي ان براي نرم افزار متلب بايد تصوير را قابل فهم براي سيستم براي اناليز و پردازش يک تصوير و ش

تبديل نمود.تنها زبان قابل فهم يک سيستم كامپيوتري اعداد مي باشد.به همين دليل تصاوير به صورت 

ماتريسي از اعداد تبديل مي شود كه نرم افزار تنها با اين اعداد در ارتباط است.البته براي تصاوير غير 

تنها به يک ماتريس نياز است،اما براي تصاوير رنگي به سه ماتريس جدا براي هر يک از سه رنگ  رنگي

نيازمي باشد و نرم افزار بايد هر ماتريس را جداگانه مورد برسي قرار دهد.نرم افزار مطلب  سه رنگ اصلي

 چهار نمونه از اين تصاوير را توليد و بررسي مي كند كه عبارتند از:

 ينريتصاوير با -2

 تصاوير رنگي با شاخص -1

 تصاوير غير رنگي با شدت نور-9

  سه رنگ تصاوير رنگي -4

 

 تصاوير باينري (2-1-5-1
 قرار گرفته  2و1تصاويري كه تنها داراي دو رنگ سياه و سفيد مي باشند و در ماتريس انها تنها اعداد 

اكثر برنامه ها تصاوير خود را در است.اين نوع تصاوير كاربرد فراواني را در زمينه پردازش تصوير دارند و 

ساده ترين پردازش در  نهايت به اين نوع تصاوير تبديل كرده و بر روي ان پردازش را انجام مي دهند.

مورد اين نوع تصاويرصورت مي گيرد و اين تنها به دليل تک بيت بودن پيکسل هاي اين نوع تصاوير 

 .(معني رنگ سفيد مي باشدبه  2به معني رنگ سياه و اعداد  1است.)اعداد 



 

 

 

 

 

 

 

 تصاوير رنگي با شاخص (2-1-5-2

تصاوير رنگي كه بعد از ورود به محيط مطلب ،تبديل به يک ماتريس به اندازه ابعاد تصوير شده كه ارايه 

هاي ان داراي اعدادي مي باشد. در اين نوع تصاوير،خود عدد ارايه و ماتريس مشخص كننده رنگ پيکسل 

 9رنگ به صورت  نيست بلکه عدد ارايه،شاخص يا شماره عددي از يک جعبه رنگ مي باشد.اين جعبه

ماتريس براي سبز و ابي و قرمز تعبيه شده است و در حافظه نرم افزار و با فراخواني تصوير و يا جعبه هاي 

فراخواني شده و به نمايش در  شاخصرنگ اماده همراه مي باشد كه توسط اعداد درون ماتريس تصوير 

 مي كنيد.  مي ايند.در شکل زير نمونه اي از اين نوع تصاوير را ملاحظه

 
 

 
 

 تصاوير غیر رنگي با شدت نور (2-1-5-3
اين نوع تصاوير غير رنگي با وضوح روشني و تيرگي هاي تصوير به صورت تک ماتريس در ابعاد تصوير مي 

باشد.به اين نوع تصاوير،تصاوير خاكستري گفته مي شود.ارايه هاي ماتريس اين تصوير تنها نشان دهنده 

 1ايه هاي تصوير هستند. در قديم ارايه هاي اين نوع تصاوير عددي بين  ميزان روشنايي و يا تيرگي و س

بيتي و شبيه به اعداد 8و تا سه رقم اعشار بود،اما در حال حاضر اين نوع تصاوير به صورت بيشتر تا  2تا 

دارند اين است  آر جي بيمي باشد.در حقيقت اين نوع تصوير تنها تفاوتي كه با تصاوير  سه رنگماتريس 

 كه نبود رنگ در تصاوير مي باشد.در شکل زير نمونه اي از اين نوع تصاوير را ملاحظه مي كنيد.
 



 

 

 

 

 

 

 تصاوير سه رنگ (2-1-5-4
ماتريس جداگانه براي رنگ هاي سبز و ابي و قرمز،كه هر  9اين نوع تصاوير رنگي كه تشکيل شده از 

از تصوير مي شود.در تصوير زير  درايه از سه ماتريس بعد از تركيب شده ،تبديل به رنگ كامل يک پيکسل

 يک نمونه از اين تصاوير را به همراه ماتريس هاي ان مشاهده مي نماييد.
 

 

 

 

 

 

 
 

 پردازش اولیه تصوير (2-2

 

 ورود تصاوير به نرم افزار مطلب (2-2-1
همانطور كه قبلا گفته شد نرم افزار مطلب تمامي تصاوير را به صورت ماتريس شناسايي ميکند .اولين 

مورد نياز در اين زمينه،دستور خواندن تصوير توسط نرم افزار استدستور   

 

A=imread(‘   نام فايل و مسير جاري تصوير  ’) 

توسط اين دستور تصوير مورد نظر شما كه در مسير جاري ذخيره شده است را فراخواني كرده و در 

استفاده  (;ستور از علامت )و به صورت يک ماتريس ذخيره مي كند.بهتر است كه در پايان د Aمتغيير 

مقدار قرار گرفته در متغيير را نمايش دهد و اين  ورودشود،چون نرم افزار مي خواهد بعد از زدن كليد 

را افزايش مي  CPUمتغيير ارايه هاي بسيار زيادي دارد و زمان را از دست خواهيد داد و ميزان درگيري 

 دهيد.به مثال زير توجه نماييد.

 



 

 

 

 

 

صورتي كه تصوير را در جايي كه برنامه ذخيره شده است قرار دهيد،ديگر نيازي به نوشتن مسير نکته:در 

 جاري نخواهد بود و نام و پسوند ان تصوير كفايت مي كند.

 

 

 دريافت اطلاعاتي کامل از يک تصوير (2-2-2
imfinfo(‘نام فايل و مسير جاري تصوير’) 

موجود مي باشد را در اختيار كاربر قرار مي دهد. اطلاعات كاملي را از يک تصويري كه در مسير جاري  
 

ن (2-2-3

مايش 

تصوير 

فراخواني 

شده با ابزار 

 ويرايش:
imsho

w(pic) 

بعد از دستور فراخواني تصوير شما براي ديدن تصوير در محيط نرم افزار از اين دستور استفاده 

كه در ان  picنماييد.البته ابزاري براي ترسيم و نوشتن متون در اين پنجره وجود دارد.اين دستور متغيير 

 تصوير ذخيره شده است را نمايش مي دهد.

 ب به حروف بزرگ و كوچک حساس است.نکته: فراموش نکنيد كه نرم افزار متل
 

 

 

 

 نمايش تصوير فرخواني شده با ابزار رنگ پیكسل: (2-2-4
imtool(pic) 

اين دستور هم مانند دستور قبل تصوير مورد نظر شما را نمايش مي دهد،اما به همراه نمايش تصوير دو 

هر پيکسل را به شما نشان  سه رنگپنجره ديگر هم باز مي شود كه امکاناتي نظير ديدن رنگ هاي 

در پنجره ديگر يکي از امکانات بسيار مناسب،استفاده از خط كش براي اندازه گيري مي .خواهد داد

 كه در ان تصوير ذخيره شده است را نمايش مي دهد. picباشد.اين دستور متغيير 

 مثال
 
 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 مايش هر نوع اطلاعاتي در پنجره هاي نمايشي:ن (2-2-5
title(type) 

اگر نياز داشته باشيد كه در هر پنجره نمايشي مانند نمايش تصوير و يا نمايش بردارها و در كل پنجره 

 ،متني يا عددي و يا مقدار متغييري را قرار دهيد،از اين تابع استفاده كنيد.شکلهاي 

 يد.قرار ده‘        ‘براي نمايش متون كافي است متن مورد نظر خود را در علامت 

 استفاده نماييد تا مقادير به رشته تبديل شود. num2strبراي نمايش اعداد بايد از دستور 

نکته:اگر از چند مقدار و متن براي نمايش مي خواهيد استفاده نماييد هر كدام را با علامت كاما جدا كرده 

 قرار دهيد. []و همگي را در داخل دراكت

 

 مثال:
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 انواع تصاوير: (2-2-6

 شاخص باينريقبلا در مورد انواع تصاوير در محيط نرم افزار مطلب توضيح كامل داده شد و انواع تصاوير 

مورد بررسي قرار گرفت.در اينجا به بررسي توابع اين نوع تصاوير و نحوه تبديل انها  سه رنگو خاكستريو

فزار مطلب فراخواني مي كنيد،به به يکديگر ،مي پردازيم.به خاطر داشته باشيد كه هر تصويري را كه نرم ا

ذخيره مي شود.براي تبديل اين تصاوير به انواع ديگر،از توابعي استفاده مي  سه رنگصورت يک تصوير 

شود كه در ادامه به بررسي انها مي پردازيم.بيشتر توابع مربوط به پردازش تصوير تنها بک نوع از انواع 

 نيازي شديد به تبديل اين نوع تصاوير را داريد. تصاوير را پشتيباني مي كنند.به همين دليل
 

 تبديل تصوير به باينري: (2-2-6-1
im2bw(pic,n) 



 

 

 

 

 

را مي توان به تصوير از نوع باينري  (سه رنگو شدت نورو شاخصتوسط اين دستور هر نوع تصويري )

 سه رنگشده،تبديل نمود.به مثال زير توجه كنيد.در اين مثال تصوير فراخواني شده كه همانطور كه گفته 

كه تعيين كننده ميزان مرز بين سياه و  2تا  1عددي بين  nمي باشد،به تصوي باينري تبديل مي شود.

 .را دارد0.5استفاده نکنيد،به صورت پيش فرض مقدار  nسفيد مي باشد.اگر از 

 

 
 :باينريدر تبديل تصوير به  (nپیدا کردن مقدار استانه رنگ )مقدار

 
در تابع  nهميشه نمي توان يک تصوير را به خوبي به يک تصوير باينري تبديل نمود.براي اينکه با تغيير مقدار 

im2bw  كيفيت تصوير خروجي تغيير اساسي مي كند.براي اينکه بهترين تصوير را از اين تابع بدست

بدست مي اورد و ديگر نيازي  را نسبت به تصوير اصلي ،به صورت اتوماتيک nبياوريم،دستوري است كه مقدار

 نداريم. nبه تغيير مقدار 

 تعیین مقدار استانه:
graythresh(pic) 

قرار داده مي شود. در مثال زير تفاوت استفاده  im2bwاين دستور به صورت زير استفاده شده و در تابع 

 كردن و يا نکردن از اين تابع مورد بررسي قرار گرفته است.تفاوت كاملا قابل احساس است.

 
 



 

 

 

 

 

 
 

 :تبديل تصوير سه رنگ به شدت نور (2-2-6-2
rgb2gray 

تبديل كرد.به مثال زير توجه  شدت نوررا مي توان به تصوير از نوع  سه رنگتوسط اين دستور تصوير 

 كنيد:

 
 

 
 ذخیره تصاوير: (2-2-7

در مورد ورود و نحوه نمايش تصاوير به صورت كاملا كاربردي و كافي توضيح داده شد.حال نوبت به نحوه 

ذخيره يک تصوير ايجاد شده رسيده است. در صورتي كه نياز به ذخيره كردن يک تصوير داريد از دستور 

 زير استفاده كنيد.

 imwrite(pic , ’مسير ذخيره و نام تصوير به همراه پسوند دلخواه ‘);

قرار دارد را در مسيري كه تعيين كرده ايد را با نام و پسوند  picاين دستور تصويري كه در متغيير 

دلخواه شما،ذخيره مي كند.در صورتي كه مسير را براي ذخيره انتخاب نکنيد و تنها نام وپسوند تصوير را 

نوشته شده است،ذخيره مي كند.   فرمان،نرم افزار تصوير را در مسير جاري كه در بالاي پنجره بنويسيد

 به مثال توجه كنيد.

 
 

:نرم افزار تمامي تصاويري را كه براي فراخواني پشتيباني مي كند،در زمان ذخيره هم پشتيباني نكته

 خواهد كرد.شما مي توانيد حتي فرمت تصاوير را هم تغيير دهيد.
 

 تغییر اندازه تصوير: (2-2-8
 pic2=imresize(pic,x) 



 

 

 

 

 

قرار مي  pic2تغيير داده و در متغيير  xرا به اندازه نسبت مقدار  picاين تابع اندازه تصويري در متغيير 

به اين معني مي باشد كه تصوير جديد برابر با تصوير اصلي مي باشد.در مثال زير  xبراي  2دهد.مقدار 

 درصد كوچک تر مي كنيم: 51اندازه تصوير را 

  

 البته مي توانيد اندازه تصوير خروجي خود را به اندازه دلخواه هم تنظيم نماييد مانند زير
 

 

 

  در مي ايد. ستون 211سطر در  51در اين مثال فوق تصوير به اندازه

 چرخش تصوير: (2-2-9
pic2=imrotate(pic,x) 

در جهت ساعت گرد و مقياس درجه ، چرخش داده  xرا به اندازه مقدار  picاين تابع تصويري در متغيير 

 قرار مي دهد.به مثال توجه كنيد: pic2و در متغيير 

 



 

 

 

 

 

 

 چیدن و جدا کردن بخشي از تصوير: (2-2-11
يکي از پركاربردترين ابزار براي پردازش تصوير،جدا كردن بخشي از تصوير مي باشد.براي مثال شما در 

يک تصوير تنها نياز به بخشي از تصوير را داريد و با اين روش ناحيه مورد نطر خود را جدا مي كنيد. اين 

شد تصوير داراي پيکسل كار باعث افزايش سرعت پردازش نيز خواهد شد، چون هر چه تصوير كوجکتر با

كمتر خواهد شد و در نتيجه انجام عمليات از سرعت   cpuهاي كمتري خواهد بود و در زمان درگيري  

 بالاتري برخوردار خواهد بود.
 

 چیدن و جدا کردن تصوير توسط موس: (2-2-11-1
pic2=imcrop(pic); 

 اين مقصود خود برسد.در اين روش كاربر با انتخاب ناحيه مورد نظر خود توسط موس مي تواند به 

حال دستور چيدن تصوير را نوشته و توسط كليک چپ ماوس ناحيه مورد نظر خود را انتخاب كنيد.حال 

، ناحيه مورد  crop imageبا كليک راست كردن بر روي ناحيه انتخاب شده در تصوير اصلي و گزينه 

 قرار مي گيرد: Aنظر جدا شده و در درون متغيير 

A=imcrop(p); 

 

 

 چیدن وجدا کردن تصوير با استفاده از مختصات ناحیه: (2-2-11-2
pic2=imcrop(pic,[  Y1    X1    Y2    X2  )]; 

در اين روش با وارد كردن مختصات سطر ها و ستون هاي ماتريس تصوير مي تواند به اين مقصود خود 

تعيين  y2وX2تعيين كننده مختصات سطر وستون نقطه برش است و مقادير  y1وX1برسيد.مقادير 

 كننده طول و عرض بخش مورد نظر مي باشد.براي درك بيشتر دستور به مثال زير توجه كنيد:

پيکسل به  711پيکسل به سمت راست و  811تا و به مقدار 11و ستون  111حال مي خواهيم سطر .

 سمت پايين تصوير را جدا كنيم: 



 

 

 

 

 

 

مشخص مي شود. براي  workspaceدر پنجره  نکته: اعداد سطر و ستون همان اندازه تصوير مي باشد كه

 نمونه تصوير اصلي و جدا شده كه در مثال وجود دارد داراي مشخصات زير مي باشد.

 

 

 

 نمايش مستطیل بر روي تصوير توسط ورود مختصات: (2-2-11
imrect(gca,[Y    X     width      height]) 

ان را از قبل تعييين كرده ايد را بر روي تصوير  Yو  Xدر صورتي كه بخواهيد مستطيل كه مختصات 

مختصات  YوXنمايش دهيد،از اين روش استفاده مي شود. اگر كادر اطراف مستطيل را در نظر بگيريد؛

اندازه ارتفاع  heightاندازه عرض مستطيل و  widthاست و  (نقطه شروع مستطيل )بال به سمت چپ

 مستطيل مي باشد. براي اشنايي بيشتر به مثال زير توجه كنيد. 

 

 

فیل (2-3

ترها و بهینه 

 سازي هاي تصاوير
. 

 نمودار هیستوگرام: (2-3-1
نسبت به شدت نور  (براي نمايش ميزان كنتراست تصوير)محور افقي شدت نور تنها در تصويرهايي از نوع 

شد. اين نمودار براي تصاوير دو بعدي ميزان دامنه شدت نور را مي با (تابيده شده به تصوير)محور عمودي

در مقادير مختلف كنتراست كه هم به صورت رقمي و هم به صورت رنگ در محور افقي نمايش داده شده 

است را بيان مي كند.اين نمودار 

بهترين روش براي مقايسه دو 

 تور زير استفاده مي شود.تصويراز  تار نما  خواهد بود. براي نمايش اين تابع از دس

 

 نمايش نمودار هیستوگرام تصوير:
imhist(pic) 

 به مثال زير براي اشنايي ببيشتر توجه  نماييد:
 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  تنطیم کننده اتوماتیک تصوير: (2-3-2
imadjust 

در دنياي واقعي اكثر تصاويري كه از دوربين ها به نرم افزار فرستاده مي شوند داراي كيفيت هاي نا 

مناسبي مي باشد. از جمله مشکلات يک تصوير، ميزان تعادل كنتراست و شدت رنگ مي باشد. اين 

دستور اين عمليات را براي ما انجام مي دهد و 

ن تابع به وضوح رنگ را براي ما افزايش مي دهد. اي

و تصوير  تصاوير سه رنگدو صورت براي تمايز 

 استفاده مي شود. شدت نور

 

 

 

تنظیم کننده اتوماتیک  (2-3-2-1
 شدت نور: کنتراست تصوير از نوع

Imadjust(pic); 

باشد،مي توانيد استفاده كنيد،تا تابع به صورت  شدت نوردر صورتي كه تصوير شما بدون رنگ و از نوع 

 اتوماتيک ميزان نور و كنتراست تصوير را بهينه و تنظيم كند. براي اشنايي به مثال زير توجه نماييد.
 

 

 

 

 
 

 تنطیم کننده اتوماتیک کنتراست تصوير از نوع سه رنگ: (2-3-2-2
Imadjust ( pic , stretchlim ( pic )  ,  [   ] ) ; 



 

 

 

 

 

باشد،مي توانيد از اين حالت استفاده نماييد،تا تابع به  سه رنگر صورتي كه تصوير شما رنگي و از نوع 

صورت اتوماتيک ميزان نور و كنتراست تصوير را بهينه و تنظيم كند. در حقيقت تابع به كمک يک تابع 

ي باشد و تصوير ديکر عمل كرده است. تابع حد كشيدگي شناسايي حد مجاز براي كنتراست تصوير م

pic  را از نظر كمترين و بيشترين ميزان كنتراست رنگ بررسي كرده و اطلاعات را در اختيار تابع تنطيم

 كننده تصويرقرار دهد. براي اشنايي به مثال زير توجه كنيد.
 

 

 
 

 

 

 

 

 اشباع رنگ: (2-3-3
Pic2=decorrstretch(pic1 , ‘  tol ‘ , x );  

به صورت اشباع در امده و باعث همبستگي بين  xتوسط اين دستور رنگ هاي درون تصوير به ميزان 

 رنگ هاي درون تصوير مي شود. براي درك بيشتر به مثال زير توجه نماييد.

 

 
 

 



 

 

 

 

 

 فیلتر حذف نويز (2-3-4
 

  فیلتر حذف نويز از تصوير: (2-3-4-1
Medfid2 

رده ايد، نوبت به حذف نويز از يک تصوير رسيده حال كه با ايجاد نويز در تصوير اشنايي كامل پيدا ك

است.اين بهينه ساز و فيلتر باعث مي شود كه انواع نويز هاي موجود در يک تصوير را تا حد قابل قبول 

حذف كرده و تصويري شفاف تر را در اختيار ما قرار مي دهد.روش از بين بردن نويز در اين دستور به اين 

کسل در كنار يکديگر را بررسي كرده و رنگ ميانگين را بدست مي صورت است كه سيستم چند پي

اورد.بيشترين رنگ درون تصوير، رنگ اصلي تصوير است و نويز هميشه كمترين ميزان رنگ را در يک 

تصوير به خود اختصاص داده است،به همين دليل رنگ پيکسل هايي كه با رنگ ميانگين بدست امده در 

دي داشته،همان رنگ نويز است و نرم افزار انها را به رنگ ميانگين تغيير مي بخشي از تصوير فاصله زيا

 دهد. به مثال زير توجه كنيد.

 مي باشد. شدت نورنکته: اين دستور تنها براي تصاوير از نوع 

 

 
 
 

 فیلتر حذف نويز تطابقي: (2-3-4-2
wiener2(pic , [x ,y]) 

فياتر هم براي حذف نويز موجود در تصاوير روشي ديگر را استفاده مي كند.روش انجام عمل فياترينگ در 

اين تابع به اين صورت است كه كاربر تعدادپيکسل هاي شبکه بندي كردن يک تصوير را در نظر مي 

به صورت يک با اين روش تصوير به صورت يک شبکه تنظيم مي شود.كه هر شبکه .(y و xگيرد.)مقادير 

ماتريس كه شما سطر و ستون ان را تعيين نموده ايد. تابع هر ماتريس يا شبکه را مورد بررسي قرار مي 

دهد و به صورت تطابق رنگ ،يک رنگ را براي پيکسلي كه داراي رنگ بسيار متفاوت با پيکسل هاي 

د.با اين روش پيکسل نويز اطراف خود داردرا تغيير داده و به رنگ پيکسل هاي اطراف خود در مي اور

داراي رنگي مطابق با رنگ پيکسل هاي اطراف خود مي شود.از جمله مشکلات اين فيلتر، از بين رفتن لبه 

 هاي تيز در تصوير است.در ادامه به مثالي در اين مورد مي پردازيم.



 

 

 

 

 

به روش تک رنگ تصاوير كاربرد دارد،اما مي توانيد  شدت نورنکته:اين فيلتر هم تنها براي تصاوير از نوع 

 رنگي را نيز فيلتر نماييد.
 

 

 

 
، باعث از بين رفتن لبه هاي تصوير و كاهش كيفيت (Y و   Xنکته:افزايش اندازه ماتريس تطابق)مقدار 

  تصوير را منجر خواهد شد
 

 ايجاد فیلتر دلخواه: (2-3-5
كند. اينجاست كه شما بايد خود شايد هيچ نوع فيلتري نتواند شما را در رسيدن به هدف مورد نظر ياري 

يک فيلتر ظراحي كنيد تا به مقصود مورد نظر خود در يک تصوير برسيد.تابع زير براي طراحي و ايجاد 

 يک فيلتر شما را ياري مي كند. اما براي استفاده از اين فيلتر بايد از دستوراتي استفاده نماييد.

 طراحي فیلتر: (2-3-5-1
fspecial(type) 

اين فيلتر بر روي يک تصوير بايد فرم و الگوريتم استفاده از اين فيلتر از پيش معرفي براي استفاده از 

شود. براي مثال شما بايد تعيين كنيد كه الگوريتم استفاده شما از اين فيلتر در تصوير به صورت شبکه 

ابع براي هاي مربعي است يا دايره و يا نوع عملياتي كه مي خواهيد در تصوير انجام شود،چيست.اين ت

اشاره خواهيم  شدت نورفيلتر   در ادامه فقط به .هدف هاي مختلف داراي فرم هاي مختلفي مي باشد

 كرد.

type توصيف عملکرد 

‘average’ (فيلتر با روش ميانگين ماتريس با شبکه مربعي)محو كننده 

‘disk’ (فيلتر با روش ميانگين ماتريس با شبکه گرد)محو كننده 

‘gaussain’ فيلتر پايين گذر گوس 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 طراحي افزايش دهنده شدت نور لبه ها: (2-3-5-2
fspecial( ‘ unsharp ‘, a) 

عمل مي كند و باعث افزايش نور در تصوير و لبه هاي ان مي ميانگين اين فيلتر عکس الگوريتم 

 2تا  1مي توان تعيين كرد.اين مقدار بين  aشود.ميزان شدت تيزي و روشن شدن تصوير را توسط مقدار 

  مي باشد. 1.1به صورت پيش فرض برابر  aقابل تغيير است. مقدار 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

‘laplacian’ فيلتر لاپلاس 

‘log’ فيلتر لاپلاس با روش حذف گوس 

‘motion’ (فيلتر شوك دهنده)حركت دهنده 

‘prewitt’ فيلتر تقويت لبه 

‘sobel’ فيلتر لبه افقي و عمودي 

‘unsharp’ فيلتر افزايش شدت نور 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 شناسايي اشیا (2-4

 هدف كلي شناسايي اشيا جدا سازي و پياده كردن يک هدف در تصوير است. 
 

 ارتباط پیكسل در تصوير: (2-4-1
قبل از هر چيزي به اين نکته توجه نماييد كه از اين به بعد به اشياء درون تصوير ابجکت گفته مي 

شود.هر يک از اين ابجکت ها توسط اتصال پيکسل ها به همديگر در يک تصوير به وجود امده است.اتصال 

با ابجکت ها در  و ارتباط اين پيکسل ها به يکديگر در حقيقت مهم ترين بخش پردازش تصوير و ارتباط

يک تصوير است.پيکسل ها در يک تصوير نسبت به بعد تصوير داراي همسايگي و شيوه اتصال به يکديگر 

هستند.در حقيقت چيزي كه پيکسل را از پيکسل همسايه و كناري خود مجزا مي كند،تنها مقداري است 

دازش تصوير به فعاليت مشغول كه ارايه پيکسل به خود اختصاص داده است.اكثر كساني كه در زمينه پر

هستند،اخرين پردازش خود را بر روي تصاوير باينري انجام مي دهند.اين تنها به دليل ساده تر شدن 

است و  1و 0عمليات پردازش در اين تصاوير است.چون پيکسل هاي اين نوع تصاوير داراي مقادير 

 تفکيک و جدا سازي ابجکت ها بسيار ساده تر مي باشد.

ها و تصاوير باينري درگير هستند، ابجکت به رنگ سفيد و  objectدر اكثر توابع اين فصل كه با  نکته:

 زمينه به رنگ سياه در نظر گرفته و شناسايي مي شوند.

 

 انواع همسايگي پیكسل ها: (2-4-2
 در تصاوير دو نوع همسايگي وجود دارد كه عبارتند از:

 تايي 4همسايگي 

 تايي 8همسايگي 

ير سه بعدي و يا بيشتر كه موضوع بحث ما نمي باشد،اين نوع اتصالات و همسايگي به نسبت البته در تصاو

تايي از بالا و 4بعد تصوير افزايش خواهد يافت. براي مثال تصويري كه داراي دو بعد است،در همسايگي 

طرف  6پايين و چپ و راست داراي پيکسل هاي همسايه است،اما همين پيکسل در تصوير سه بعدي از 

داراي همسايگي پيکسلي است.اما بحث ما در زمينه دو بعدي مي باشد و نيازي به فراگيري تصاوير سه 

 بعدي و يا بيشتر نمي باشد.

 



 

 

 

 

 

 تايي: 1همسايگي  (2-4-2-1
پيکسل مي باشد توجه كنيد، خواهيد ديد كه پيکسل وسط از  9*9اگر به تصوير زير كه تنها داراي ابعاد 

پيکسل  4داراي همسايه هايي در خط افقي و عمودي مي باشد. به اين بالا و پايين و چپ و راست 

 تايي گويند. 4همسايگي 

 
 

 تايي به حالت زير سطر و ستون هاي انها نمايش مي دهيم. 4براي معرفي پيکسل هاي همسايه 
=(1,2)  , (2,1)  , (2, 3)  , (3,2)(x,y) 

 

 

 تايي: 8همسايگي  (2-4-2-2
پيکسل مي باشد توجه كنيد،خواهيد ديد كه پيکسل  9*9تنها داراي ابعاد اگر دوباره به تصوير زير كه 

 45وسط از بالا و پايين و چپ و راست داراي همسايه هايي در خط افقي و عمودي مي باشد. اما در زاويه 

پيکسل كه به پيکسل وسط در ارتباط  8درجه،از هر سمت خود هم باز داراي اتصالي است.به اين 

 تايي گويند. 8 هستند،همسايگي

 
 

 تايي به حالت زير سطر و ستون هاي انها نمايش مي دهيم.8براي معرفي پيکسل هاي همسايه 

(x , y)=(1 ,1) ,(1 ,2) ,(1 ,3) ,(2 ,1) ,(2 ,3) ,(3 ,1) ,(3 ,2) ,(3 ,3) 

تايي  هر دو دو بعدي مي باشند و بيشترين كاربردي ندارند.همسايگي ها در  8و  4: همسايگي نكته

 ها مربوط است،كاربرد فراواني دارند. objectبعضي از توابع كه به تصاوير باينري و 
 

 اماده سازي تصوير براي تبديل به تصوير باينري مطلوب:                                       (2-4-3
roipoly 

اخرين مرحله اي كه در بحث فيلتر كردن و بهينه سازي يک تصوير بررسي مي شود، در حقيقت نا 

ابجکت  خاصي هاي يک تصوير را حذف مي كنيم تا از بروز اشتباه كاسته شود. نا خالصيي يعني وجود 

اين زمينه اشنا خواهيد  هايي كه از نظر كاربر غير قابل استفاده و مزاحم مي باشد.در ادامه با توابعي در

 شد.



 

 

 

 

 

 

 

 انتخاب بخشي از تصوير براي انجام عملیات: (2-4-3-1
قابل قبولي در سيستم مي  cpuهمان طور كه مي دانيد براي انجام پردازش تصوير نياز به ميان حافظه و 

باشد، اما شما هم باز انجام روش هايي برر روي تصوير مي توانيد به عمليات پردازش تصوير خود سرعت 

شيد. در صورتي كه شما محدوده مورد نظر خود را در يک تصوير بدانيد، و بخواهيد كه عملياتي مانند بخ

فياتر كردن ر روي ان نجام دهيد،ديگر نيازي نيست كه تمام تصوير را فيلتر نماييد،فيلتر كردن تمام 

رد.البته اين تنها تصوير باعث كاهش سرعت پردازش مي شود. اما با روش شما سرعت را بهينه خواهيد ك

يکي از كاربرد هاي اين تابع مي باشد و نسبت به خلاقيت شما ،از تابع بهره هاي زيادي را مي توان 

برد.براي اشنايي با نحوه عملکرد اين تابع مثالي اورده شده است .براي دستيابي و استفاده از اين تابع دو 

 روش وجود دارد:

 با استفاده از موس-2

 از ورود مختصاتبا استفاده -1

 
 

  انتخاب ناحیه با استفاده از ماوس:                                                   (2-4-3-2
N=roipoly(pic) 

در اين حالت با استفاده از موس مي توان ناحيه مورد نظر خود را انتخاب نماييد.در اين  مثال ناحيه كاري 

 شما تنها در اطراف يکي از طاس ها مي باشد. 

 

اين عمليات تصوير نشان داده مي شود و شما توسط كليک چپ ماوس ناحيه اطراف طاوس را انتخاب  

نماييد، بعد از انتخاب ناحيه مورد نظر ، بر روي ناحيه كليک راست كرده و گزينه  ايجاد ماسک را انتخاب 

 قرار گيرد. nنماييد تا ناحيه مورد نظر در متغيير 

 

 



 

 

 

 

 

تصوير زير قرار مي گبرد كه ناحيه انتخاب شده به رنگ سفيد و بقيه به رنگ سياه مي  nدر درون متغيير

  (باشد)تصوير نوع باينري

 

 

تا اينجا مراحل استفاده از اين تابع پايان يافته است.حال براي مثال مي خواهيم تنها در ابن ناحيه فيلتر 

ناحيه انتخاب شده تصوير،نياز به استفاده از توابعي خاص را اجرا نماييم. اما براي استفاده از اين فيلتر در 

 ديگر مي باشد.

استفاده مي كرديم.  فيلتر عکسفيلتر خاص بر روي تصاوير، از تابعي به نام  قبلا براي اجراي فيلتر هاي

اين تابع فيلتر را بر روي كل تصوير عملي مي كرد. اما حال براي اجراي انواع فيلتر فيلتر خاص و يا ديگر 

فيلتر ها بر روي ناحيه اي از تصوير،نياز به تابعي داريد كه فيلتر را با استفاده از مختصات ناحيه مورد نظر 

 هد.كاربر طراحي كند و بر روي ناحيه قرار د

 
 
 

 اجراي عملیات بر روي ناحیه انتخاب شده تصوير: (2-4-3-3
x=roifilt2 (filter name , pic , n) 

از اين تابع براي اجراي فيلتر ها بر روي ناحيه انتخاب شده،استفاده مي شود. بعد از انتخاب ناحيه مورد 

ر بر روي ناحيه انتخاب نظر خود در يک تصويرو طراحي فيلتر مورد نظر خود،از اين تابع براي اجراي فيلت

شده استفاده مي شود. مراحل ساخت فيلتر فيلتر خاص مانند قبل مي باشد. و تنها به جاي استفاده از 

 n، از اين تابع استفاده مي شود. اين مثال ادامه قبل است و ناحيه مورد نظر در متغيير فيلتر عکستابع 

 قرار مي گيرد.

 باشد يا اينکه از روش تک رنگ استفاده شده باشد. شدت نوراز نوع  نکته: براي اجراي دستور بايد تصوير
 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 در تصوير مشاهده مي كنيد كه فيلتر حركت تنها بر روي ناحيه اطراف يکي از طاس ها اجرا شده است.

 حال نوبت به استفاده از روش دوم در انتخاب ناحيه اي از تصوير رسيده است.
 

 از ورود مختصات:انتخاب ناحیه با استفاده  (2-4-3-4
n=roipoly(pic , y, x) 

اگر در زمان استفاده از ماوس براي انتخاب ناحيه اي در تصوير دقت كرده باشيد، خواهيد ديد كه با هر 

كليک چپ ماوس بر روي تصوير، نقطه اي نمايان مي شود. در حقيقت نرم افزار از مختصات همين نقاط 

ا با اين تابع مي توانيد اين مختصات را وارد نموده تا نرم افزار است كه ناحيه را تشخيص مي دهد.حال شم

خود ناحيه را ترسيم نمايد.اين مختصات نقاط همان عدد سطر و ستون پيکسل ها است.در اين روش شما 

و ماتريس دوم  (xكه در يکي حاوي عدد سطر نقاط است) (y و  xدو ماتريس تعيين مي كنيد)ماتريس 

مي باشد.با اين كار ناحيه تعيين مي شود و براي اجراي مراحل فيلتر  (yحاوي عدد ستون اين نقاط )

 گذاري مانند قبل ادامه مي دهيد.

 

 



 

 

 

 

 

 
 

 

 لبه در تصوير: (2-4-4
لبه در تصوير چيست؟لبه ها به نقاطي از تصوير گفته مي شود كه در ان نقاط دو پيکسل در كنار يکديگر 

ار متفاوت داشته باشند و يا دو مقدار فاصله زيادي از نظر ارزش عددي داشته باشند.لبه ها در ،دو مقد

را در يک تصوير مشخص مي كنند.در شکل زير تفاوت بين لبه و زمينه  ابجکتحقيقت مرز بين زمينه و 

 و حفره مشاهده مي شود.
 

 محصور شده است را حفره گويند. ابجکتنکته: فضايي حتي به اندازه يک پيکسل كه در يک 

 

 شناسايي لبه: (2-4-5
edge 

  
اين تابع با فرم ها و الگوريتم هاي مختلف ، عمليات شناسايي لبه را پي ريزي مي كند. با اين روش شما 

ها را هم در ادامه شناسايي نماييد. در كل اين تابع يکي از مهم ترين توابه در علم  ابجکتمي توانيد 

پردازش تصوير مي باشد. الگوريتم هاي فراواني براي شناسايي لبه در اين تابع وجود دارد و. اين نکته 

ن به اين اگاهي بسيار مهم است كه بدانيد از كدام الگوريتم در كدام موقعيت بايد استفاده نمود.براي رسيد

 نياز به خلاقيت و تمرين بسيار مي باشد.

قابل استفاده است.البته با روش تک رنگ مي توان  باينريو   شدت نورنکته : اين تابع براي تصاوير از نوع 

 را هم لبه برداري نمود. سه رنگتصاوير 

 ست.در ادامه انواع متد ها و الگوريتم هاي  استفاده از اين تابع بيان شده ا
 

 sobelمتد 

 prewittمتد 

   Roberts   متد



 

 

 

 

 

 log   متد

    zerocross    متد

   cannyمتد

 خواهد بود باينرينکته: تصوير خروجي لبه برداري شده تمامي متد ها از نوع 
 

 : sobelمتد  (2-4-5-1

در اين متد از روش تقريب مشتق تصوير براي شناسايي لبه استفاده مي كند و هر جاي تصوير كه شيبي 

اعداد پيکسل ها وجود داشته باشد، همان جا را لبه معرفي مي كند.در اين متد،تابع به سه فرم مختلف 

  استفاده مي شود.

قرار مي X، لبه برداري مي كند و در متغيير picحالت اول: در اين فرم تابع به صورت اتوماتيک از تصوير 

 دهد.

خص كننده مقدار حساسيت است كه اكثر اوقات مقداري بين مش sحالت دوم: در اين حالت و فرم تابع،مقدار 

به صورت  sدارد. در حالت اول مقدار  1مي توان براي ان انتخاب كرد.بيشترين حساسيت را مقدار  2تا  1

 پيش فرض بهينه مي باشد و نسبت به تصوير مقداري مناسب انتخاب مي كند.

وجود دارد كه مي  دايركتوريراي ميزان حساسيت، گزينه ب sحالت سوم: در اين فرم تابع به غير از مقدار 

 تواند يکي از سه گزينه زير باشد:
 

horizontal.اين گزينه در زمان لبه برداري ،تنها خطوط عمودي را لبه برداري و نمايش مي دهد : 

vertical.اين گزينه در زمان لبه برداري ،تنها خطوط عمودي را لبه برداري و نمايش مي دهد: 

both اين گزينه در زمان لبه برداري ، تمامي خطوط افقي و عمودي را لبه برداري و نمايش مي دهد. در :

  را به صورت پيش فرض دارند. "هر دو "گزينه  دايركتوريحالت اول و دوم فرم تابع  

:مثال  

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 :prewitt متد (2-4-5-2

تقريب مشتق تصوير براي شناسايي لبه استفاده مي كند و هر جاي تصوير كه شيبي اين متد هم از روش 

در اعداد پيکسل ها وجود داشته باشد ،همان جا را لبه معرفي مي كند و تنها تفاوت با متد قبل وجود 

  تصريح كننده تصوير مي باشد. در اين متد، تابه به سه فرم مختلف استفاده مي شود.

قرار  X، لبه برداري مي كند و در متغيير picحالت اول: در اين فرم تابع به صورت اتوماتيک از تصوير 

 مي دهد.

 sobelبا متد  يافق يلبه ها ييشناسا

 



 

 

 

 

 

مشخص كننده مقدار حساسيت است كه اكثر اوقات مقداري  sحالت دوم: در اين حالت و فرم تابع،مقدار 

به  sدارد. در حالت اول مقدار  1مي توان براي ان انتخاب كرد.بيشترين حساسيت را مقدار  2تا  1بين 

 صورت پيش فرض بهينه مي باشد و نسبت به تصوير مقداري مناسب انتخاب مي كند.

وجود دارد كه مي  دايركتوريبراي ميزان حساسيت، گزينه  sحالت سوم: در اين فرم تابع به غير از مقدار 

 تواند يکي از سه گزينه زير باشد:

horizontalلبه برداري ،تنها خطوط عمودي را لبه برداري و نمايش مي دهد. : اين گزينه در زمان 

vertical.اين گزينه در زمان لبه برداري ،تنها خطوط عمودي را لبه برداري و نمايش مي دهد: 

both اين گزينه در زمان لبه برداري ، تمامي خطوط افقي و عمودي را لبه برداري و نمايش مي دهد. در :

  به صورت پيش فرض دارند. را "هر دو" گزينه  دايركتوريتابع   حالت اول و دوم فرم

 مثال:

 

 
 

 

 

 

 

 
 

 

 

 
 :Robertsمتد  (2-4-5-3

لبه استفاده مي كند و هر جاي تصوير كه شيبي اين متد هم از روش تقريب مشتق تصوير براي شناسايي 

در اعداد پيکسل ها وجود داشته باشد ،همان جا را لبه معرفي مي كند و تنها تفاوت با متد قبل وجود 

 افزايش دهنده حجم لبه  مي باشد. در اين متد، تابه به سه فرم مختلف استفاده مي شود.

 
 

 

 

قرار  X، لبه برداري مي كند و در متغيير picحالت اول: در اين فرم تابع به صورت اتوماتيک از تصوير 

 مي دهد.

 

 prewittشناسایی لبه با متد 
 prewittشناسایی لبه های عمودی با متد 



 

 

 

 

 

مشخص كننده مقدار حساسيت است كه اكثر اوقات مقداري  sحالت دوم: در اين حالت و فرم تابع،مقدار 

به  sدارد. در حالت اول مقدار  1مي توان براي ان انتخاب كرد.بيشترين حساسيت را مقدار  2تا  1بين 

 صورت پيش فرض بهينه مي باشد و نسبت به تصوير مقداري مناسب انتخاب مي كند.

وجود دارد كه مي "اپشن  "براي ميزان حساسيت، گزينه sحالت سوم: در اين فرم تابع به غير از مقدار 

 تواند يکي ازدو گزينه زير باشد:

 

thinning.اين گزينه در زمان لبه برداري ،خطوط را با حجم كمتري لبه برداري و نمايش مي دهد : 

 

nothinningي دهد.: اين گزينه در زمان لبه برداري ،خطوط را با حجم  بيشتري لبه برداري و نمايش م 

 مثال :

 

 : logمتد  (2-4-5-4
اين متد از روش لاپلاس تصوير براي شناسايي لبه استفاده مي كند. در اين متد ، تابه به سه  فرم مختلف 

 استفاده مي شود.
 



 

 

 

 

 

قرار  X، لبه برداري مي كند و در متغيير picحالت اول: در اين فرم تابع به صورت اتوماتيک از تصوير 

 مي دهد.

مشخص كننده مقدار حساسيت است كه اكثر اوقات مقداري  sحالت دوم: در اين حالت و فرم تابع،مقدار 

به  sدارد. در حالت اول مقدار  1مي توان براي ان انتخاب كرد.بيشترين حساسيت را مقدار  2تا  1بين 

 صورت پيش فرض بهينه مي باشد و نسبت به تصوير مقداري مناسب انتخاب مي كند.

 

براي ميزان حساسيت، مقداري براي سيگما وجود دارد كه  sالت سوم: در اين فرم تابع به غير از مقدار ح

را دارد. سيگما در  1به صورت پيش فرض  (در صورت استفاده نکردن از اين مقدار )مانند دو حالت قبل

داري را تعيين مي حقيقت يک انحراف معيار براي متد است و ضريبي مي باشد كه اندازه شبکه لبه بر

 است. n*nكند. اين شبکه از رابطه  زير بدست خواهد امد.اين شبکه يک ماتريس در اندازه 
n=ceil(sigma*3)*2+1 

 مثا ل :
 

 
 

 

 

  

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 : zerocrossمتد  (2-4-5-5

بالا مي مي باشد. ميزان حساسيت اين متد بسيار "گذر از صفر "يکي از بهترين متد هاي لبه برداري متد

 باشد. در اين متد، تابع به سه فرم مختلف استفاده مي شود.

 

قرار  X، لبه برداري مي كند و در متغيير picحالت اول: در اين فرم تابع به صورت اتوماتيک از تصوير 

 مي دهد.

 مشخص كننده مقدار حساسيت است كه اكثر اوقات مقداري sحالت دوم: در اين حالت و فرم تابع،مقدار 

به ميزان  Sمي توان براي ان انتخاب كرد.اين حساسيت بسيار بالاست به طوري كه تغييرات  2تا  1بين 

دارد. در حالت اول  1رقم اعشار مي تواند در تصوير تغيير ايجاد نماييد.بيشترين حساسيت را مقدار  4

 خاب مي كند.به صورت پيش فرض بهينه مي باشد و نسبت به تصوير مقداري مناسب انت sمقدار 

براي ميزان حساسيت، مي توان از يک فيلتر براي تصوير  sحالت سوم: در اين فرم تابع به غير از مقدار 

 استفاده نمود.كه  روش طراحي فيلتر ها  قبلا توضيح  داده شده است.
 

 :  cannyمتد  (2-4-5-6
يا اثر انگشت مي باشد. در زمينه تشخيص چهره و "هوشمند "يکي از  بهترين متد هاي لبه برداري ، متد 

به غير از ميزان حساسيت بسيار بالاي اين متد، كيفيت لبه برداري تصوير بسيار عالي و مطلوب مي باشد. 

 در ايم متد ، تابع به سه فرم مختلف استفاده مي شود.
  



 

 

 

 

 

قرار  X، لبه برداري مي كند و در متغيير picحالت اول: در اين فرم تابع به صورت اتوماتيک از تصوير 

 مي دهد.

مشخص كننده مقدار حساسيت است كه اكثر اوقات مقداري  sحالت دوم: در اين حالت و فرم تابع،مقدار 

به ميزان  Sمي توان براي ان انتخاب كرد.اين حساسيت بسيار بالاست به طوري كه تغييرات  2تا  1بين 

دارد. در حالت اول  1اسيت را مقدار رقم اعشار مي تواند در تصوير تغيير ايجاد نماييد.بيشترين حس 4

 به صورت پيش فرض بهينه مي باشد و نسبت به تصوير مقداري مناسب انتخاب مي كند. sمقدار 

وجود دارد كه  سيگمابراي ميزان حساسيت، مقداري براي  sحالت سوم: در اين فرم تابع به غير از مقدار 

در  سيگمارا دارد.  2به صورت پيش فرض  (الت قبلدر صورت استفاده نکردن از اين مقدار )مانند دو ح

حقيقت يک انحراف معيار براي متد است و ضريبي مي باشد كه اندازه شبکه لبه برداري را تعيين مي 

 است. n*nكند. اين شبکه از رابطه  زير بدست خواهد امد.اين شبکه يک ماتريس در اندازه 
n=ceil(sigma*3)*2+1 

 

 

 

 مورد نظرکار بر روي تصاوير  (2-4-6
 ابجکتدر اين مرحله بيشتر بر روي تصاوير از نوع باينري كار مي شود تا به يک شکل كلي و مطلوب از 

 مورد نظر برسيم. اما اول بايد با مفهوم سازه اشنا شويد.

 سازه چیست؟
سازه از يک يا چند پيکسل تشکيل شده  كه با قرار گرفتن اين پيکسل ها در كنا يکديگر، تشکيل يک 

 کل خاص مي دهند كه به انها سازه گويند.ش

 

 : روش طراحي عنصر سازه (2-4-7
هر شکلي مي تواند به شکلي خاص باشد.مثلا مربعي يا دايره، اما دليل ساخت اين اين نوع سازه ها 

هاي نا خالص است  ابجکتمتفاوت است. يکي از كاربرد هاي ساخت اين نوع سازه ها فيلتر كردن اشيا و 

هايي كه ما نيازي به انها نداريم.براي ساخت اين سازه ها از انواع اتصالات پيکسل ها  بجکتا يا به عبارتي 

 استفاده مي شود. در ادامه با تابعي اشنا مي شويد كه با ان مي توان انواع سازه هاي مجازي را ساخت.

 

 

 طراحي ساختمان يک سازه: (2-4-7-1
strel 

مي باشد. اين  2و  1شده است كه تنها داراي مقادير سازه از شبکه اي ماتريسي در ابعاد دلخواه تشکيل 

تابع مي تواند انواع مختلفي از فرم پيکر هاي يک سازه را طراحي نمايد. در جدول زير انواع مدهاي 

 استفاده از اين تابع معرفي شده است.
 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 ساخت سازه دلخواه : (2-4-7-2
X=strel(‘arbitrary’,mat) 

دلخواه خود را به يک سازه تبديل نماييد.با اين  matبا استفاده از اين فرم دستور مي توانيد ماتريس 

روش شما مي توانيد هر شکل همايسگي كه مورد نظرتان مي باشد را به صورت سازه تبديل كرده و بکار 

 بگيريد. براي درك بيشتر به مثال توجه نماييد.
 

همسايه است. در شکل رنگ  6ه شکل زير طراحي كرده ايد كه داراي با اين عمليات شما سازه اي ب

ها نشان دهنده تعداد همسايگي در سازه  2و اين تعداد  (2خاكستري نشان دهنده سازه است)مقادير 

 است.

 

هر سازه داراي يک مركز ثقل مي باشد. در اين حالت استفاده از اين تابع بايد نرم افزار از ماتريس تعريف 

 ما يک مركز ثقل براي خود در نظر بگيريد.به كمک فرمول زير مركز ثقل سازه تعريف مي شود.شده ش

O=floor(size(mat)+1)/2 
 

 تشريح عملکرد مد تابع
Arbitrary تبديل ماتريس دلخواه به سازه 

Diamond شکل سازه لوزي 

Disk سازه اي گرد 

Line سازه اي خطي 

Octagon  گوشه 8سازه اي 

Pair سازه اي دو عنصري 

periodicline  سازه اي خطي با فواصل تعيين

 شونده

Rectangle  گوشه 4سازه 

Square سازه اي مربعي 



 

 

 

 

 

مکان مركز ثقل  oدر رابطه بالا كه تمام دستورات درون ان در فصول قبل توضيح داده شده است،متغيير 

سازه را به صورت عدد سطر و ستون نشان مي دهد. براي نمونه در سازه مثال قبل،مركز ثقل سازه ارايه 

 مي باشد. 1و ستون  1سطر 
 

 

 ساخت سازه لوزي شكل: (2-4-7-3
مشخص كننده فاصله مركز ثقل   xدر اين نوع سازه مركز ثقل در وسط سازه و مشخص است. مقدار 

 .به مثال زير توجه نماييد.(سازه تا نوكهاي لوزي است)شعاع لوزي

 ساخته مي شود  9با اين تابع سازه اي لوزي شکل با شعاع برابر  
 

 

  سازه دايره اي شكل : ساخت (2-4-7-4
مشخص  rدر اين سازه كه به شکل دايره است،مركز ثقل كاملا در وسط سازه و مشخص است.مقدار 

كننده شعاع دايره مي باشد.البته هر چه شعاع يزرگتر باشد، سازه شباهت بيشتري به دايره خواهد داشت. 

 به مثال زير توجه نماييد.

 ساخته مي شود كه به صورت شکل زير مي باشد. 4-2=9با اين تابع سازه اي لوزي شکل با شعاع برابر با 
 

 



 

 

 

 

 

براي شعاع اين سازه به شکل مستطيلي شکل خواهد شد،چون  9نکته : در صورت استفاده از مقدار 

براي  9مي باشد و حتي در صورتي كه از اعدد كوچکتر از  9كمترين مقدار لبه هاي اين نوع سازه عدد 

 شعاع سازه استفاده نماييد،سازه لوزي شکل مي شود.

 

 

  ساخت سازه خطي شكل : (2-4-7-5
مشخص مي كند و زاويه اي را كه اين خط با  Lاين نوع سازه به شکل يک خط است.طول خط را مقدار 

مشخص مي شود. زاويه بر حسب درجه است. اين سازه هم  dسطح افقي تشکيل مي دهد، توسط مقدار 

از مانند سازه قبل داراي مركز ثقلي در وسط سازه مي باشد. اما براي مشخص كردن طول سازه حتما 

 اعداد فرد استفاده نماييد تا مركز ثقل هميشه در وسط سازه قرار بگيرد. به مثال توجه نماييد.

درجه نسبت به سطح افقي مانند شکل بالا  91پيکسل و با زاويه 7با اين فرم شما سازه اي خطي به طول 

 طراحي مي كنيد.

 

 

 گوشه: 8ساخت سازه  (2-4-7-6
باشد تا  9حتما بايد مضربي از عدد  rتابع استفاده نماييد.مقدار گوشه از اين فرم  8براي ساخت يک سازه 

 گوشه تشکيل شود.به مثال زير توجه كنيد. 8تابع عمل كند و سازه 

، سازه شبيه به سازه دايره 9تشکيل مي شود. البته با شعاع  9گوشه با شعاع  8با اين فرم سازه اي داراي 

 گوشه كامل تر نمايان مي شود. 8شکل  rاي مي باشد، اما با افزايش مقدار 



 

 

 

 

 

 

 

 عنصري يا جفت: 1ساخت سازه  (2-4-7-7

 
اين نوع فرم در وسط يک عنصر قرار مي دهد و با فاصله اي به اندازه سطر و ستوني به سمت راست و 

قرار گرفته باشد. براي   nپايين، يک عنصر ديگر را قرار مي دهد. اين فاصله سطر و ستون در ماتريس 

    درك بيشتر به مثال زير توجه نماييد.

 

 ستون به سمت راست تشکيل شده است. 9سطر پايين تر و  1مشاهده مي كنيد كه عنصر دوم با فاصله 
 
 

 شونده: تعیینساخت سازه خطي با فواصل  (2-4-7-8
اين نوع سازه همان سازه خطي مي باشد،با اين تفاوت كه فاصله عناصر از يکديگر قابل تغيير است. و 

تعيين  xزاويه را همين فواصل بين عناصر تعيين كننده است. اگر وسط اين خط را در نظر بگيريد،مقدار 

كننده فاصله هر  به صورت يک ماتريس تعيين nكننده تعداد عناصر در هر طرف اين خط است و مقدار 

 عنصر با عنصر ديگر است.براي اينکه بيشتر با مفهوم اين سازه اشنا شويد،به مثال زير توجه نماييد.
 



 

 

 

 

 

 

 

 گوشه : 1ساخت سازه  (2-4-7-9
گوشه را تشکيل مي دهد كه اندازه طول و عرض ان به صورت يک ماتريس  4اين فرم از تابع يک سازه 

مشخص مي شود. به مثال زير توجه نماييد. براي اينکه اين سازه داراي يک مركز ثقل در  nتوسط متغيير 

 ، فرد باشد.nوسط سازه باشد، بهتر است كه مقادير ماتريس 
 

 
 

 ساخت سازه مربع شكل : (2-4-7-11
مشخص كننده اندازه   xاخرين سازه اي كه مورد برسي قرار مي گيرد سازه مربعي شکل است كه مقدار 

استفاده  xضلع مربع است.بهتر است براي اينکه مركز ثقل سازه در وسط قرار گيرد از مقادير فرد براي 

 شود.
 

 

 

 

 

. 
 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 :استفاده از سازه ها در توابع (2-4-8
توابعي كه از اين سازه ها براي انجام عمليات خود استفاده مي كنند،كاربرد بسيار زيادي در شناسايي 

 شدت نورها و تفکيک انها از يکديگر را دارند. البته اين توابه به غير تصاوير باينري بر روي تصاوير  ابجکت

هم قابل اجرا هستند. شما بايد در استفاده از اين توابع خلاقيت زيادي را نشان دهيد تا بتوانيد بهترين 

 بهره را از توابع ببريد در ادامه با اين توابع اشنا مي شويد.
   

2-4-8-1) open image : 

است.اين تابع به  باز كردن تصويريکي از توابعي كه از سازه هاي ساخته شده استفاده مي كند، تابع 

در يک تصوير   (نام سازهها ي هم اندازه و هم شکل با سايز ها )  ابجکت صورت يک فيلتر براي حذف 

(pic)  هم تغييراتي ايجاد مي كند. اين تابع در  سه رنگو  شدت نورعمل مي كند. البته در تصاوير

هر ابجکتي كه هم شکل و هم اندازه در تصوير باشد را به صورت يک رنگ  سه رنگو  شدت نورتصاوير 

ميانگين از همان ابجکت در مي اورد.البته اين اتفاق در تصاوير باينري هم افتاده است.اما به خاطر دو رنگ 

 ايان نيست. براي درك مطلب فوق به مثال زير توجه نماييد.  بودن  اين تصاوير ،اين اتفاق نم

 مثال براي تصاوير باينري:
 

همانطور كه مشاهده مي كنيد، نقاط كوچک كه هم اندازه و شکل سازه لوزي شکل است، حذف شده 

 است.



 

 

 

 

 

2-4-8-2) close image : : 

نقاطي است كه به اندازه و باز كردن عکس عمل مي كند و افزايش دهنده  اين تابع دقيقا عکس تابع 

 شکل سازه مورد نظر مي باشد.به مثال زير توجه نماييد.

 مثالي براي تصوير باينري:
 

 

 در اين مثال نقاط كوچک  كه هم اندازه و شکل سازه لوزي شکل است، داراي حجم بيشتري شده است.

 

 : اضافه کننده و افزايش دهنده همسايگي (2-4-9
داراي همسايگي مي باشند را در نظر مي گيرد و به انها يک سازه كه مد نظر اين تابع پيکسل هايي كه 

 كاربر مي باشد را اضافه مي كند. براي درك بيشتر به مثال زير توجه كنيد.
 

 



 

 

 

 

 

 فصل سوم

  پروژه پیشنهادي 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 



 

 

 

 

 

 برنامه نوشته شده در متلب (3-1
 

 

clf; 

clear; 

clc; 

aks='2 (13).jpg;' 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 
pic=imread(aks;) 

 % pic= imresize(pic,[1200,1600]); 

 pic01 = fspecial('average'); 

 pic02= imfilter(pic,pic01,'replicate'); 

 pic1=rgb2gray(pic02); 

 pic11=imadjust(pic1]); 

 pic12=medfilt2(pic11,[10,10]); 

 pic13=wiener2(pic11,[10,10]); 

 pic2=edge(pic1,'sobel'); 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 
pic290=bwmorph(pic2,'diag'); 

pic2911=bwmorph(pic290,'dilate'); 

pic2912=bwmorph(pic2911,'dilate'); 

pic2913=bwmorph(pic2912,'dilate'); 

pic292=imfill(pic2913,'holes'); 

pic293=imopen(pic292,strel('line',50,0)); 

pic294=imopen(pic293,strel('line',15,90)); 

pic295=bwareaopen(pic294,15000); 

 

pic200=imdilate(pic2,strel('line',2,0)); 

pic201=imdilate(pic200,strel('line',1,90)); 

pic202=imfill(pic201,'holes'); 

pic203=imopen(pic202,strel('line',50,0)); 

pic204=imopen(pic203,strel('line',15,90)); 

pic205=bwareaopen(pic204,15000); 

 

  
pic210=imdilate(pic2,strel('line',4,0)); 

pic211=imdilate(pic210,strel('line',2,90)); 



 

 

 

 

 

pic212=imfill(pic211,'holes'); 

pic213=imopen(pic212,strel('line',50,0)); 

pic214=imopen(pic213,strel('line',15,90)); 

pic215=bwareaopen(pic214,10000); 

  
pic220=imdilate(pic2,strel('line',6,0)); 

pic221=imdilate(pic220,strel('line',3,90)); 

pic222=imfill(pic221,'holes'); 

pic223=imopen(pic222,strel('line',50,0)); 

pic224=imopen(pic223,strel('line',15,90)); 

pic225=bwareaopen(pic224,25000); 

 
pic230=imdilate(pic2,strel('line',8,0)); 

pic231=imdilate(pic230,strel('line',2,90)); 

pic232=imfill(pic231,'holes'); 

pic233=imopen(pic232,strel('line',50,0)); 

pic234=imopen(pic233,strel('line',15,90)); 

pic235=bwareaopen(pic234,10000); 

 
pic240=imdilate(pic2,strel('line',8,0)); 

pic241=imdilate(pic240,strel('line',4,90)); 

pic242=imfill(pic241,'holes'); 

pic243=imopen(pic242,strel('line',50,0)); 

pic244=imopen(pic243,strel('line',15,90)); 

pic245=bwareaopen(pic244,15000); 

 
pic250=imdilate(pic2,strel('line',12,0)); 

pic251=imdilate(pic250,strel('line',8,90)); 

pic252=imfill(pic251,'holes'); 

pic253=imopen(pic252,strel('line',50,0)); 

pic254=imopen(pic253,strel('line',15,90)); 

pic255=bwareaopen(pic254,20000); 

 

 
pic260=imdilate(pic2,strel('line',18,0)); 

pic261=imdilate(pic260,strel('line',10,90)); 

pic262=imfill(pic261,'holes'); 

pic263=imopen(pic262,strel('line',50,0)); 



 

 

 

 

 

pic264=imopen(pic263,strel('line',15,90)); 

pic265=bwareaopen(pic264,15000); 

 
pic270=imdilate(pic2,strel('line',24,0)); 

pic271=imdilate(pic270,strel('line',12,90)); 

pic272=imfill(pic271,'holes'); 

pic273=imopen(pic272,strel('line',50,0)); 

pic274=imopen(pic273,strel('line',15,90)); 

pic275=bwareaopen(pic274,20000); 

 
pic280=imdilate(pic2,strel('line',30,0)); 

pic281=imdilate(pic280,strel('line',15,90)); 

pic282=imfill(pic281,'holes'); 

pic283=imopen(pic282,strel('line',50,0)); 

pic284=imopen(pic283,strel('line',15,90)); 

pic285=bwareaopen(pic284,15000); 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%  
 

for ii=0:7 

mm=['pic225'  'pic295'  'pic285'  'pic205'  'pic255'  'pic265'  'pic245'  'pic275'  'pic235'] 

mmm=mm((1+(ii*6)):(6*(ii+1))) 

mmmm=eval(mmm); 

[lab ww]=bwlabel(mmmm); 

Dat=regionprops(lab,  'BoundingBox'  ,  'Orientation'  ); 

 

ww=0; 

for i=1:ww 

    b=dat(i); 

    b1=b.BoundingBox ;   

    b4=b.Orientation; 

 

 

 
    if b1(3)>=b1(4)*3         &           b1(3)<=b1(4)*7   
    out=b1; 

    zavie=b4; 

   www=www+1  



 

 

 

 

 

 

ss=0; 

while (ss<20) 

 ss=ss+1 

 rand=rands(1); 

  
im=imcrop(pic1,[out(1)+(20*rand)   out(2)-10   out(3)+20   out(4)+20]); 

im1=imrotate(im,0-zavie); 

im2=imadjust(im1.[]); 
im3=decorrstretch(im2,'tol',0.01); 

im4=im2bw(im3,(rand*0.2)+graythresh(im3)); 

im5=imdilate(im4, strel('disk',0)); 

im6=imfill(im5,'holes'); 

im7 = xor(im5,im6);  
im8=bwareaopen(im72,300); 

im9=imfill(im8,'holes');   

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%  

     
[x,y]=size(im9); 

   s=sum(im9); 

 
   for i=1:y 

     if s(i)>=0.75*x  ||  s(i)<=((0.02.*rand)+0.02)*x 

         s(i)=0; 

     end 

  end; 

 
 y3=zeros(1,16); 

 n=1; 

for i=2:y 

     end 

     if s(i)>=1  &&  s(i-1)==0 

         y3(1,n)=i; 

         n=n+1; 

     end     
     if s(i)==0  &&  s(i-1)>=1 

         y3(n)=i; 



 

 

 

 

 

         n=n+1; 

end 

 

 
[x4,y4]=size(y3); 

for i=2:y4-2 

    if y3(i)-y3(i-1)<=4 

        y3(i-1)=0; 

    end 

    if y3(i+1)-y3(i)<=4 

        y3(i+1)=0; 

    end 

end 

 

 
y5=zeros(1,y4);  
n=1; 

for i=1:y4 

    if y3(i)>=1 

        y5(n)=y3(i); 

        n=n+1; 

    end 

end 

 
if n==17   
    break 

end 

end 

 

 

 
if n==17 

    break 

end 

end 

end 

 
if n==17 



 

 

 

 

 

    break 

end 

end 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 

 
m11=imcrop(im9 ,[y5(1), 0 , y5(2)-y5(1) , x]); 

m21=imcrop(im9,[y5(3), 0 , y5(4)-y5(3) , x]); 

m31=imcrop(im9 ,[y5(5), 0 , y5(6)-y5(5) , x]); 

m41=imcrop(im9 ,[y5(7), 0 , y5(8)-y5(7) , x]); 

m51=imcrop(im9 ,[y5(9),0 ,  y5(10)-y5(9) , x]); 

m61=imcrop(im9 ,[y5(11),0 , y5(12)-y5(11) , x]); 

m71=imcrop(im9 ,[y5(13),0 , y5(14)-y5(13) , x]); 

m81=imcrop(im9 ,[y5(15),0 , y5(16)-y5(15) , x]); 

 
m12=imopen(m11,strel('disk',1)); 

m22=imopen(m21,strel('disk',1)); 

m32=imopen(m31,strel('disk',1)); 

m42=imopen(m41,strel('disk',1)); 

m52=imopen(m51,strel('disk',1)); 

m62=imopen(m61,strel('disk',1)); 

m72=imopen(m71,strel('disk',1)); 

m82=imopen(m81,strel('disk',1)); 

 

 

 

 

m13=bwareaopen(m12,200); 

m23=bwareaopen(m22,200); 

m33=bwareaopen(m32,200); 

m43=bwareaopen(m42,200); 

m53=bwareaopen(m52,200); 

m63=bwareaopen(m62,200); 

m73=bwareaopen(m72,200); 

m83=bwareaopen(m82,200); 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 
[x1,y1]=size(m13); 



 

 

 

 

 

[x,y]=find(m13==1); 

minx=min(x); 

maxx=max(x); 

 miny=min(y); 

 maxy=max(y); 

 m1=imcrop(m13 ,[miny, minx , maxy-miny , maxx-minx]); 

m1=imresize(m1,[60 30]); 

 
[x1,y1]=size(m23); 

 [x,y]=find(m23==1); 

 minx=min(x); 

 maxx=max(x); 

 miny=min(y); 

 maxy=max(y); 

 m2=imcrop(m23 ,[miny, minx , maxy-miny , maxx-minx]); 

 m2 = imresize(m2, [60 30]); 

 
 [x1,y1]=size(m33); 

 [x,y]=find(m33==1); 

 minx=min(x); 

 maxx=max(x); 

  miny=min(y); 

 maxy=max(y); 

 m3=imcrop(m33 ,[miny, minx , maxy-miny , maxx-minx]); 

 m3 = imresize(m3, [60 30]); 

 
 [x1,y1]=size(m43); 

 [x,y]=find(m43==1); 

 minx=min(x); 

 maxx=max(x); 

  miny=min(y); 

 maxy=max(y); 

 m4=imcrop(m43 ,[miny, minx , maxy-miny , maxx-minx]); 

 m4 = imresize(m4, [60 30]); 

 
 [x1,y1]=size(m53); 

 [x,y]=find(m53==1); 

 minx=min(x); 



 

 

 

 

 

maxx=max(x); 

 miny=min(y); 

 maxy=max(y); 

m5=imcrop(m53 ,[miny, minx , maxy-miny , maxx-minx]); 

m5 = imresize(m5, [60 30]); 

 
[x1,y1]=size(m63); 

[x,y]=find(m63==1); 

minx=min(x); 

maxx=max(x); 

 miny=min(y); 

 maxy=max(y); 

m6=imcrop(m63 ,[miny, minx , maxy-miny , maxx-minx]); 

m6 = imresize(m6, [60 30]); 

 
[x1,y1]=size(m73); 

[x,y]=find(m73==1); 

minx=min(x); 

maxx=max(x); 

 miny=min(y); 

 maxy=max(y); 

m7=imcrop(m73 ,[miny, minx , maxy-miny , maxx-minx]); 

m7 = imresize(m7, [60 30]); 

 

 
[x1,y1]=size(m83); 

[x,y]=find(m83==1); 

minx=min(x); 

maxx=max(x); 

 miny=min(y); 

 maxy=max(y); 

m8=imcrop(m83 ,[miny, minx , maxy-miny , maxx-minx]); 

m8 = imresize(m8, [60 30]); 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 

 
mach1=zeros(1,9); 

mach2=zeros(1,9); 



 

 

 

 

 

mach3=zeros(1,26); 

mach4=zeros(1,9); 

mach5=zeros(1,9); 

mach6=zeros(1,9); 

mach7=zeros(1,9); 

mach8=zeros(1,9); 

adade1=imread('adade1.bmp'); 

adade1=~adade1; 

adade2=imread('adade2.bmp'); 

adade2=~adade2; 

adade3=imread('adade3.bmp'); 

adade3=~adade3; 

adade4=imread('adade4.bmp'); 

adade4=~adade4; 

adade5=imread('adade5.bmp'); 

adade5=~adade5; 

adade6=imread('adade6.bmp'); 

adade6=~adade6; 

adade7=imread('adade7.bmp'); 

adade7=~adade7; 

adade8=imread('adade8.bmp'); 

adade8=~adade8; 

adade9=imread('adade9.bmp'); 

adade9=~adade9; 

b=imread('b.bmp'); 

b=~b; 

ba=imread('ba.bmp'); 

ba=~ba; 

lam=imread('lam.bmp'); 

lam=~lam; 

jim=imread('jim.bmp'); 

jim=~jim; 

dal=imread('dal.bmp'); 

dal=~dal; 

ta=imread('ta.bmp'); 

ta=~ta; 

sad=imread('sad.bmp'); 

sad=~sad; 



 

 

 

 

 

mem=imread('mem.bmp'); 

mem=~mem; 

he=imread('he.bmp'); 

he=~he; 

se=imread('se.bmp'); 

se=~se; 

ne=imread('ne.bmp'); 

ne=~ne; 

qaf=imread('qaf.bmp'); 

qaf=~qaf; 

qaff=imread('qaff.bmp'); 

qaff=~qaff; 

ye=imread('ye.bmp'); 

ye=~ye; 

vav=imread('vav.bmp'); 

vav=~vav; 

te=imread('te.bmp'); 

te=~te; 

aen=imread('aen.bmp'); 

aen=~aen; 

end 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 
   n=1; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m1(x,y)==adade1(x,y) 

            mach1(n)=mach1(n)+1; 

        else 

            mach1(n)=mach1(n)-1 ;    

        end 

         
        if m2(x,y)==adade1(x,y) 

            mach2(n)=mach2(n)+1; 

        else 

            mach2(n)=mach2(n)-1; 

        end 

         



 

 

 

 

 

        if m4(x,y)==adade1(x,y) 

            mach4(n)=mach4(n)+1; 

        else 

            mach4(n)=mach4(n)-1; 

        end 

         
        if m5(x,y)==adade1(x,y) 

            mach5(n)=mach5(n)+1; 

        else 

            mach5(n)=mach5(n)-1; 

        end 

         
        if m6(x,y)==adade1(x,y) 

            mach6(n)=mach6(n)+1; 

        else 

            mach6(n)=mach6(n)-1; 

        end 

         
        if m7(x,y)==adade1(x,y) 

            mach7(n)=mach7(n)+1; 

        else 

            mach7(n)=mach7(n)-1; 

        end 

         
        if m8(x,y)==adade1(x,y) 

            mach8(n)=mach8(n)+1; 

         else 

            mach8(n)=mach8(n)-1; 

        end 

         
    end 

end 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 

 
n=2; 

for x=1:60 

    for y=1:30 



 

 

 

 

 

        if m1(x,y)==adade2(x,y) 

            mach1(n)=mach1(n)+1; 

            else 

            mach1(n)=mach1(n)-1 ;   

        end 

        if m2(x,y)==adade2(x,y) 

            mach2(n)=mach2(n)+1; 

            else 

            mach2(n)=mach2(n)-1; 

        end 

        if m4(x,y)==adade2(x,y) 

            mach4(n)=mach4(n)+1; 

            else 

            mach4(n)=mach4(n)-1; 

        end 

        if m5(x,y)==adade2(x,y) 

            mach5(n)=mach5(n)+1; 

            else 

            mach5(n)=mach5(n)-1; 

        end 

        if m6(x,y)==adade2(x,y) 

            mach6(n)=mach6(n)+1; 

            else 

            mach6(n)=mach6(n)-1; 

        end 

        if m7(x,y)==adade2(x,y) 

            mach7(n)=mach7(n)+1; 

            else 

            mach7(n)=mach7(n)-1; 

        end 

        if m8(x,y)==adade2(x,y) 

            mach8(n)=mach8(n)+1; 

            else 

            mach8(n)=mach8(n)-1; 

        end 

         
    end 

end 



 

 

 

 

 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 

 
n=3; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m1(x,y)==adade3(x,y) 

            mach1(n)=mach1(n)+1; 

            else 

            mach1(n)=mach1(n)-1 ;   

        end 

        if m2(x,y)==adade3(x,y) 

            mach2(n)=mach2(n)+1; 

            else 

            mach2(n)=mach2(n)-1; 

        end 

        if m4(x,y)==adade3(x,y) 

            mach4(n)=mach4(n)+1; 

            else 

            mach4(n)=mach4(n)-1; 

        end 

        if m5(x,y)==adade3(x,y) 

            mach5(n)=mach5(n)+1; 

            else 

            mach5(n)=mach5(n)-1; 

        end 

        if m6(x,y)==adade3(x,y) 

            mach6(n)=mach6(n)+1; 

            else 

            mach6(n)=mach6(n)-1; 

        end 

        if m7(x,y)==adade3(x,y) 

            mach7(n)=mach7(n)+1; 

            else 

            mach7(n)=mach7(n)-1; 

        end 

        if m8(x,y)==adade3(x,y) 

            mach8(n)=mach8(n)+1; 



 

 

 

 

 

            else 

            mach8(n)=mach8(n)-1; 

        end 

         
    end 

end 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 

 

n=4; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m1(x,y)==adade4(x,y) 

            mach1(n)=mach1(n)+1; 

            else 

            mach1(n)=mach1(n)-1 ;   

        end 

        if m2(x,y)==adade4(x,y) 

            mach2(n)=mach2(n)+1; 

            else 

            mach2(n)=mach2(n)-1; 

        end 

        if m4(x,y)==adade4(x,y) 

            mach4(n)=mach4(n)+1; 

            else 

            mach4(n)=mach4(n)-1; 

        end 

        if m5(x,y)==adade4(x,y) 

            mach5(n)=mach5(n)+1; 

            else 

            mach5(n)=mach5(n)-1; 

        end 

        if m6(x,y)==adade4(x,y) 

            mach6(n)=mach6(n)+1; 

            else 

            mach6(n)=mach6(n)-1; 

        end 

        if m7(x,y)==adade4(x,y) 



 

 

 

 

 

            mach7(n)=mach7(n)+1; 

            else 

            mach7(n)=mach7(n)-1; 

        end 

        if m8(x,y)==adade4(x,y) 

            mach8(n)=mach8(n)+1; 

            else 

            mach8(n)=mach8(n)-1; 

        end 

         
    end 

end 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 

 
n=5; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m1(x,y)==adade5(x,y) 

            mach1(n)=mach1(n)+1; 

            else 

            mach1(n)=mach1(n)-1 ;   

        end 

        if m2(x,y)==adade5(x,y) 

            mach2(n)=mach2(n)+1; 

            else 

            mach2(n)=mach2(n)-1; 

        end 

        if m4(x,y)==adade5(x,y) 

            mach4(n)=mach4(n)+1; 

            else 

            mach4(n)=mach4(n)-1; 

        end 

        if m5(x,y)==adade5(x,y) 

            mach5(n)=mach5(n)+1; 

            else 

            mach5(n)=mach5(n)-1; 

        end 



 

 

 

 

 

        if m6(x,y)==adade5(x,y) 

            mach6(n)=mach6(n)+1; 

            else 

            mach6(n)=mach6(n)-1; 

        end 

        if m7(x,y)==adade5(x,y) 

            mach7(n)=mach7(n)+1; 

            else 

            mach7(n)=mach7(n)-1; 

        end 

        if m8(x,y)==adade5(x,y) 

            mach8(n)=mach8(n)+1; 

            else 

            mach8(n)=mach8(n)-1; 

        end 

         
    end 

end 

 

 

 
%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 

 

n=6; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m1(x,y)==adade6(x,y) 

            mach1(n)=mach1(n)+1; 

            else 

            mach1(n)=mach1(n)-1 ;   

        end 

        if m2(x,y)==adade6(x,y) 

            mach2(n)=mach2(n)+1; 

            else 

            mach2(n)=mach2(n)-1; 

        end 

        if m4(x,y)==adade6(x,y) 

            mach4(n)=mach4(n)+1; 



 

 

 

 

 

            else 

            mach4(n)=mach4(n)-1; 

        end 

        if m5(x,y)==adade6(x,y) 

            mach5(n)=mach5(n)+1; 

            else 

            mach5(n)=mach5(n)-1; 

        end 

        if m6(x,y)==adade6(x,y) 

            mach6(n)=mach6(n)+1; 

            else 

            mach6(n)=mach6(n)-1; 

        end 

        if m7(x,y)==adade6(x,y) 

            mach7(n)=mach7(n)+1; 

            else 

            mach7(n)=mach7(n)-1; 

        end 

        if m8(x,y)==adade6(x,y) 

            mach8(n)=mach8(n)+1; 

            else 

            mach8(n)=mach8(n)-1; 

        end 

         
    end 

end 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 

 
n=7; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m1(x,y)==adade7(x,y) 

            mach1(n)=mach1(n)+1; 

            else 

            mach1(n)=mach1(n)-1 ;   

        end 

        if m2(x,y)==adade7(x,y) 



 

 

 

 

 

            mach2(n)=mach2(n)+1; 

            else 

            mach2(n)=mach2(n)-1; 

        end 

        if m4(x,y)==adade7(x,y) 

            mach4(n)=mach4(n)+1; 

            else 

            mach4(n)=mach4(n)-1; 

        end 

        if m5(x,y)==adade7(x,y) 

            mach5(n)=mach5(n)+1; 

            else 

            mach5(n)=mach5(n)-1; 

        end 

        if m6(x,y)==adade7(x,y) 

            mach6(n)=mach6(n)+1; 

            else 

            mach6(n)=mach6(n)-1; 

        end 

        if m7(x,y)==adade7(x,y) 

            mach7(n)=mach7(n)+1; 

            else 

            mach7(n)=mach7(n)-1; 

        end 

        if m8(x,y)==adade7(x,y) 

            mach8(n)=mach8(n)+1; 

            else 

            mach8(n)=mach8(n)-1; 

        end 

         
    end 

end 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 

 
n=8; 

for x=1:60 

    for y=1:30 



 

 

 

 

 

        if m1(x,y)==adade8(x,y) 

            mach1(n)=mach1(n)+1; 

            else 

            mach1(n)=mach1(n)-1 ;   

        end 

        if m2(x,y)==adade8(x,y) 

            mach2(n)=mach2(n)+1; 

            else 

            mach2(n)=mach2(n)-1; 

        end 

        if m4(x,y)==adade8(x,y) 

            mach4(n)=mach4(n)+1; 

            else 

            mach4(n)=mach4(n)-1; 

        end 

        if m5(x,y)==adade8(x,y) 

            mach5(n)=mach5(n)+1; 

            else 

            mach5(n)=mach5(n)-1; 

        end 

        if m6(x,y)==adade8(x,y) 

            mach6(n)=mach6(n)+1; 

            else 

            mach6(n)=mach6(n)-1; 

        end 

        if m7(x,y)==adade8(x,y) 

            mach7(n)=mach7(n)+1; 

            else 

            mach7(n)=mach7(n)-1; 

        end 

        if m8(x,y)==adade8(x,y) 

            mach8(n)=mach8(n)+1; 

            else 

            mach8(n)=mach8(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 



 

 

 

 

 

n=9; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m1(x,y)==adade9(x,y) 

            mach1(n)=mach1(n)+1; 

            else 

            mach1(n)=mach1(n)-1 ;   

        end 

        if m2(x,y)==adade9(x,y) 

            mach2(n)=mach2(n)+1; 

            else 

            mach2(n)=mach2(n)-1; 

        end 

        if m4(x,y)==adade9(x,y) 

            mach4(n)=mach4(n)+1; 

            else 

            mach4(n)=mach4(n)-1; 

        end 

        if m5(x,y)==adade9(x,y) 

            mach5(n)=mach5(n)+1; 

            else 

            mach5(n)=mach5(n)-1; 

        end 

        if m6(x,y)==adade9(x,y) 

            mach6(n)=mach6(n)+1; 

            else 

            mach6(n)=mach6(n)-1; 

        end 

        if m7(x,y)==adade9(x,y) 

            mach7(n)=mach7(n)+1; 

            else 

            mach7(n)=mach7(n)-1; 

        end 

        if m8(x,y)==adade9(x,y) 

            mach8(n)=mach8(n)+1; 

            else 

            mach8(n)=mach8(n)-1; 

        end 



 

 

 

 

 

    end 

end 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 

 

n=10; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==jim(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 
n=11; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==dal(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 
n=12; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==sad(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 



 

 

 

 

 

n=13; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==ta(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 
n=14; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==b(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 
n=15; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==lam(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 
n=16; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==mem(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 



 

 

 

 

 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 
n=17; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==ba(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 
n=18; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==he(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 
n=19; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==se(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 



 

 

 

 

 

 
n=20; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==ne(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 
n=21; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==qaf(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

n=22; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==ye(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 
n=23; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==vav(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 



 

 

 

 

 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 
n=24; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==te(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 
n=25; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==aen(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 

 
n=26; 

for x=1:60 

    for y=1:30 

        if m3(x,y)==qaff(x,y) 

            mach3(n)=mach3(n)+1; 

            else 

            mach3(n)=mach3(n)-1; 

        end 

    end 

end 



 

 

 

 

 

 
end 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 

 
a(1)=find(mach1==max(mach1)); 

a(2)=find(mach2==max(mach2)); 

a(3)=find(mach3==max(mach3)); 

a(4)=find(mach4==max(mach4)); 

a(5)=find(mach5==max(mach5)); 

a(6)=find(mach6==max(mach6)); 

a(7)=find(mach7==max(mach7)); 

a(8)=find(mach8==max(mach8)); 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 
 

for i=1:8 

    if a(i)==10 

        q(i) ';ج'=  
       elseif a(i)==11 

        q(i) ';د'=  
       elseif a(i)==12                         

        q(i) ';ص'=  
       elseif a(i)==13 

        q(i) ';ط'=  
       elseif a(i)==14 

        q(i) ';ب'=  
        elseif a(i)==15 

        q(i) ';ل'=  
       elseif a(i)==16 

        q(i) ';م'=  
        elseif a(i)==17 

        q(i) ';ب'=  
        elseif a(i)==18 

        q(i) ='ه'=  

        elseif a(i)==19 



 

 

 

 

 

        q(i) ';س'=  
        elseif a(i)==20 

        q(i) ';ن'=  
        elseif a(i)==21 

        q(i) ';ق'=  
        elseif a(i)==22 

        q(i) ';ي'=  
       elseif a(i)==23 

        q(i) ';و'=  
        elseif a(i)==24 

        q(i) ';ت'=  
        elseif a(i)==25 

        q(i) ';ع'=  
        elseif a(i)==26 

        q(i) ';ق'=  
      else 

         q(i)=num2str(a(i)); 

    end 

end 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%% 

 
 imshow(pic); 

 imrect(gca,out); 

 

title([' پلاك شماره  : ',q(8),'',q(7),'',q(6),'',q(5),'',q(4),'',q(3),'',q(2),'',q(1)] 

,'fontName','aria' ,'FontSize',19) 

 

  saveas(gcf,aks) 

 

%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%%  

If   ((q(8)=='1')&(q(7)=='1')&(q(6)=='3')&(q(5)=='6')&(q(4)=='3' )& 

(q(3)=='ب')&(q(2)=='7')&(q(1)=='4')) 
'ok' 

else 

  ' error '    



 

 

 

 

 

end 

end 

  



 

 

 

 

 

 فصل ششم

 گیري نتیجه 

  



 

 

 

 

 

 نتیجه گیري : (4-1
 

 وجهت زاويه نورپردازي، شرايط به نسبت شده ارائه روش شود مي مشاهده آزمايشات نتايج به توجه با

 دلايل به كه مواردي در اما است، موفق زيادي حدود تا پلاك شکل همچنين و پلاك برداري،اندازه تصوير

 بهينه به نياز دومرحله نتايج مقايسه در همچنين و دهد مي رخ اشتباه قبل تشخيص قسمت در مذكور

نتيجه  به رسيدن و الگوريتم بهبود جهت اطلاعات بازخورد از استفاده با توان مي بنابراين . دارد سازي

 .نمود تلاش مطلوب



 

 

 

 

 

 فصل ششم

 پیشنهادات 

  



 

 

401 

بهبود  يگر از روش هايد يکي( استفاده شود guiمتلب) يکيتوان از واحد گرافين پروژه ميبهبود ا  يبرا

ت جستجو ين قابلو همچنيسبز( است _)قرمز يرنگ يپلاك ها يتوان اضافه كردن برنامه برايپروژه م

 توان استفاده كرد.يره شده را ميذخ  يپلاك ها
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 مــراجـــع 
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 كتاب پردازش تصوير گونزالس .1


