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که است ماشین بینایی و تصویر پردازش مهم مسائل از ویدئو در زمینه شناسایی چͺیده.
در استفاده مورد روشهای از برخͬ در است. نموده معطوف خود به را مختلفͬ تحقیقات
زمینه فریمهای شناسایی برای QR تجزیه در R ماتریس اصلͬ قطر مقادیر از حوزه این
بازه های در QR تجزیه مجدد محاسبه شیوه این مشͺلات از ͬͺی است. شده استفاده
چیدمان نحوه تغییر با مقاله این در است. آن بالای محاسباتͬ حجم و پی درپی زمانͬ
ویدئو جدید فریم ورود با که R و Q ماتریسهای از عناصری محاسبه و ورودی ماتریس
به تئوری نظر از پردازش زمان و شده کم محاسبات حجم ͬ گیرند، م قرار تاثیر تحت
زمان درصدی ٣۵ حدود کاهش شده، انجام آزمایشات نتایج ͬ کند. م پبدا کاهش نصف

ͬ دهد. م نشان عمل در را اجرا

پیش گفتار .١

صحنه ثابت قسمت از (Foreground) زمینه پیش یا ویدئو در متحرک نواحͬ شناسایی
تصویر پردازش حوزه مسايل از بسیاری در اساسͬ مراحل از ͬͺی (Background) زمینه یا
تفاضل است. نموده معطوف خود به را متعددی تحقیقات که ͬ باشد م ماشین بینایی و
در است. متحرک اشیاء شناسایی برای معمول راهͺار ͷی تصویر زمینه از ویدیو فریم هر
زمینه این به شود. زده تخمین باید و نیست مشخص قبل از فیلم ثابت زمینه موارد بسیاری
شناسایی به منجر مدل این دقیق تر تخمین ͬ شود. م گفته زمینه مدل یا زمینه تصویر ثابت،

.[١] است شده پیشنهاد زمینه این در متعددی روشهای که شد خواهد اشیاء بهتر
پرداخته آن به [٢] در که است QR تجزیه از استفاده مسئله با مواجهه روشهای از ͬͺی
شناسایی و ماتریس ͷی به ویدیو فریمهای تبدیل فوق الذکر شیوه در اصلͬ ایده است. شده
وضعیتͬ در حتͬ است. بوده ماتریس ستونهای خطͬ وابستگͬ میزان طریق از زمینه فریمهای
ویدیو این فریمهای باشد، نداشته وجود صحنه در متحرکͬ شͬء هیچ و باشد ثابت دوربین که
مثلا فریم هر اگر هستند. متفاوت هم با حدودی تا پیͺسلها مقادیر و نبوده برابر هم با کاملا
عنصر ۲۴۰ ∗ ۳۲۰ = ۷۶۸۰۰ با ستونͬ بردار ͷی صورت به ۲۴۰× ۳۲۰ ابعاد با
بردارها بودن ͷنزدی کرد. تصور ۷۶۸۰۰ فضای در بردار ͷی ͬ توان م را فریم هر دربیاید،

2010 Mathematics Subject Classification. Primary 68T45; Secondary 15A23, 68U10.
. زمینه شناسایی اشمیت، گرام الͽوریتم ،QR تجزیه کلیدی. واژگان

سخنران ∗

١



پورصدیق س. و امین طوسͬ م. ٢

استفاده مورد روش اساس بر شده استخراج زمینه نمونه، ویدیوی ͷی از فریم ͷی :١ شͺل
آمده. بدست زمینه بر مبتنͬ متحرک اشیاء شناسایی نتیجه و مقاله در

در دارند. یͺسانͬ نسبتا محتوای (فریم) بردار دو هر که باشد معنͬ این به ͬ تواند م فضا در
طولانͬ توقف صحنه در متحرک اشیاء و بوده ثابت دوربین که است این بر فرض مقاله این
را نمونه ͷی ١ شͺل که اتوبانها نظارتͬ دوربین های از شده اخذ ویدیوهای مانند ندارند؛
پراکنده صورت به بوده اند زمینه به متعلق واقع در که بردارهایی کنیم فرض ͬ دهد. م نشان
از ͬͺی نیست، زمینه با همرنگ متحرک شͬء که فرض این با گرفته اند. قرار A ماتریس در
A ماتریس QR تجزیه از Q ماتریس در متعامد پایه ͷی عنوان به زمینه به متعلق بردارهای
هستند بردارها این با مرتبط که Q ماتریس یͺه متعامد ستونهای سایر و شد خواهد ظاهر
فریمها این ͬ توان م ترتیب این به داشت. خواهند ͬͺکوچ بسیار اصلͬ) قطر (روی R مقدار

کرد. ایجاد آنها اساس بر را زمینه مدل و شناسایی را
نیست، متحرک اشیاء از خالͬ صحنه کل وقت هیچ ١ شͺل همانند مواقع از بسیاری در
اعمال تصویر از کوچͺتری بلاکهای روی را آن فریم کل روی فوق روش اعمال جای به لذا
ویدیوی متوالͬ فریم ۶۴ از بلاک ͷی ٢ شͺل ͬ دهیم. م قرار هم کنار در را نتایج و نموده
نشان را فریمها این ͬ شده ی ستون دادن قرار هم کنار از شده ایجاد ماتریس همراه به ١ شͺل
ماتریس ͷی A لذا و است بوده پیͺسل ٣٠ در ٣٠ بلوک هر اندازه مثال این در ͬ دهد. م
عناصر با (متناظر A ماتریس سطر ١٢٠ فقط بهتر نمایش برای بود. خواهد ۹۰۰× ۶۴

است. شده داده نمایش بلاک) هر وسط ستون و سطر و فرعͬ قطر اصلͬ، قطر روی
شͺل در آنها به مربوط ماتریس QR تجزیه R مقادیر اساس بر بلاکها این جدید ترتیب
با متناظر بلاکهای جدید ترتیب در ͬ شود م مشاهده که همان گونه است. شده داده نشان ٣
سمت تصویر در بلاکها این ستونͬ نمایش شده اند. منتقل لیست انتهای به تصویر زمینه
وابستگͬ دلیل به تصویر زمینه با مرتبط ستونهای که است مطلب همین مؤید ٣ شͺل چپ

گرفته اند. قرار انتها در هم به زیادشان
ͷی روی یا و ویدیو کل از حاصل ماتریس روی ͬ تواند م زمینه فریمهای شناسایی عمل
ویدیو، کل روی روش اعمال جای به برخط کاربردهای در عموما شود. انجام ویدیو از برش
فریمهای اساس بر زمینه مدل و ͬ شود م گرفته درنظر ویدیو روی ثابت طول با لغزان پنجره ͷی
و شده بروزرسانͬ پنجره در موجود فریمهای سپس ͬ گردد. م برآورد پنجره این در موجود
برای عملیات باشد، فریم N پنجره طول اگر مثال عنوان به ͬ شود. م تکرار عملیات مجددا
دریافت با سپس ͬ شود) م ساخته زمینه مدل و A (ماتریس شده انجام N تا ۱ فریمهای
پیدا ادامه عملیات و شده ساخته N + ۱ تا ۲ فریمهای اساس بر ماتریس جدید، فریمهای

ͬ کند. م
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بر ٢ شͺل بلاکهای بازترتیب :٣ شͺل
همراه به QR تجزیه از R مقادیر اساس
مقادیر اساس بر آن ستونهای که A ماتریس
ماتریس QR تجزیه از R ماتریس قطر روی

شده اند. مرتب ٢ شͺل در A

فریم ۶۴ در تصویر بلاک ͷی توالͬ :٢ شͺل
پایین) به بالا از و راست به چپ از ) متوالͬ
(اولین آن از حاصل A ماتریس از بخشͬ و
ستون دومین بلاک، اولین با متناظر ستون

آخر). تا و بلاک دومین با متناظر

پژوهش دستاوردهای .٢

پنجره هر در QR تجزیه مجدد محاسبه به نیاز دارد وجود فوق الذکر روش در که مشͺلͬ
دو فریمهای از حاصل ماتریس و A را N تا ͷی فریمهای از حاصل ماتریس اگر ͬ باشد. م
N − ۱ واقع در آنهاست. آخر و اول ستونهای آنها اختلاف تنها بنامیم، A۱ را N + ۱ تا
جدیدی فریم A۱ ستون آخرین و هستند A آخر ستون N−۱ همان ،A۱ ماتریس اول ستون

است. شده وارد که است
آورد، بدست کمتری محاسباتͬ عملیات با را A۱ تجزیه A تجزیه خروجͬ از بتوان اگر
برای متعددی الͽوریتم های گرفت. خواهد انجام بیشتری سرعت با هم زمینه تخمین عمل
شده ارائه الͽوریتم میان این از ٣]؛ ،۴] است شده ذکر مختلف منابع در اشمیت گرام روش
شده داده نشان ١ الͽوریتم در که شد داده تشخیص مناسب ما موردنظر منظور برای [٣] در
ماتریس تجزیه ،A ماتریس QR تجزیه داشتن با بتوان که نحوی به آن اصلاح برای است.
انجام مناسب صورت به را v ماتریس اولیه مقداردهͬ کافیست فقط آورد، بدست را A۱
ادامه را عملیات iام ستون از ستون، اولین از شروع جای به الͽوریتم، حلقه اولین در و داد
جز به الͽوریتم٢ ورودی ترتیب این به ͬ دهد. م نشان را جدید وضعیت ٢ الͽوریتم دهیم.
،i و (A) قبلͬ فریمهای ماتریس تجزیه از آمده بدست R و Q ماتریسهای ورودی، ماتریس

ͬ باشد. م شده اضافه فریم آخرین اندیس
٢ الͽوریتم در i مقدار شود، حذف اول ستون و گیرد قرار آخر ستون در جدید فریم اگر
این رفع منظور به داشت، نخواهند هم با تفاوتͬ الͽوریتم دو لذا و باشد ͷی باید همیشه
به ͬ شود، م پر اول به آخر از A ماتریس ،١ الͽوریتم با ٢ الͽوریتم سازگاری حفظ و مشͺل
ما ویدیوی فریم آخرین آن، ستون اولین و ویدیو فریم اولین آن، ستون آخرین که صورت این
خروجͬ اولین ورودی اولین صف ͷی در ورودی جدید فریم بود. خواهد جاری پنجره در

شد. خواهد ماتریس) ستون (آخرین قبلͬ فریم اولین جایͽزین
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قبلͬ ستون چپ سمت در ͬ شود، م وارد جدیدی فریم که زمان هر دوری، فرآیند ͷی در
قرار ستون آخرین در جدید فریم ماتریس، ابتدای به رسیدن از پس و ͬ گیرد م قرار ماتریس در
کنیم، فرض O(۱) را Q ماتریس متعامد پایه بردار هر محاسبه زمانͬ مرتبه اگر ͬ گیرد. م
محاسبه زمانͬ مرتبه لذا و O(N) ،Q ماتریس ستون N محاسبه برای ١ الͽوریتم زمانͬ مرتبه
موردنیاز محاسبات اگر حال ͬ باشد. م O(N۲) پنجره، ͷی فریم N تمام برای Q ماتریس
(البته باشد ورودی فرم iامین شده وارد فریم اگر شود، انجام ٢ شده اصلاح الͽوریتم طبق بر
دور هر در i چون بود. خواهد O(i) الͽوریتم زمانͬ مرتبه پنجره)، شدن پر بار ͷی از پس
N برای محاسبات انجام زمانͬ مرتبه پس ͬ گیرد، م بخود را N تا ͷی مقادیر پنجره شدن پر
که همان گونه که بود خواهد

∑N
i=۱ i = N(N + ۱)/۲ دوم، الͽوریتم با پنجره ͷی فرم

است. ١ الͽوریتم با محاسبات انجام برای لازم زمان نصف معادل ͬ شود، م دیده
عمل در که داد نشان ویدیو نمونه چند روی MATLAB در شده نوشته برنامه های نتایج
زمینه مدل استخراج روش زمینه، شناسایی برنامه دستورات سایر به مربوط بالاسری دلیل به
است. کرده پیدا کاهش ١ الͽوریتم به نسبت درصد ٣۵ میانگین صورت به دوم الͽوریتم با
در نمونه ویدیوی ͷی از فریم ͷی برای متحرک اشیاء شناسایی و زمینه شناسایی خروجͬ

است. آمده ١ شͺل
انجام قبلͬ ماتریس تجزیه و جدید فریم اساس بر صرفا محاسبات ٢ الͽوریتم در هنوز
به ͬ توان م آتͬ کارهای عنوان به است، وابسته هم ورودی ماتریس از قسمتͬ به و ͬ شود نم
O(۱) به O(i) از آن زمانͬ مرتبه کاهش لذا و ورودی ماتریس به محاسبات وابستگͬ حذف

نمود. اشاره
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