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Today, video surveillance systems are widely used to monitor and 
control the environment. To prevent unwanted incidents and protect 
military and security sites, people, and their property, investment in 
video surveillance systems has increased greatly, and the goal is to 
make the most of all the technological achievements in this field for 
the development of video surveillance systems. The use of video 
surveillance systems in organizations, offices, factories, and work 
environments has resulted in careful monitoring and control of the 
environment, reducing violations, and increasing the ability to 
quickly detect incidents and order the work environment. The 
purpose of identifying and recognizing objects in video surveillance 
systems is to categorize and label objects and determine their exact 
position in the image or video. 

Today, deep neural networks are used to solve various problems. In 
this article, we have used the optimized YOLO algorithm to identify 
and recognize objects in images. In the basic architecture of the 
YOLO network, the Relo activation function is used, which is not 
derivable at the zero point, and secondly, it leads to the zeroing of 
all negative values. As a result, we are trying to increase the 
accuracy of the basic neural network by changing the activation 
function. By making a change in the basic architecture of the Yolo 
algorithm in identifying and recognizing objects, we have increased 
the accuracy of basic neural networks in identifying and 
recognizing objects in images by mAP = 0.8%. 
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 يرینظارت تصـو  يها از سامانه طینظارت و کنترل مح يصورت گسترده برا امروزه به

 ،یاز حـوادث ناخواسـته و حفاظـت از امـاکن نظـام      يریجلوگ ي. براشود یاستفاده م

 اریبس ـ يرینظـارت تصـو   يهـا  در سـامانه  گذاري هسرمای ها، مردم و اموال آن ،یتیامن

موجـود در   یکیتکنولوژ ياز تمام دستاوردها يو هدف، استفاده حداکثر افتهی شیافزا

 يهـا  انهاسـت. اسـتفاده از سـام    يرینظـارت تصـو   يها توسعه سامانه يبرا نهیزم نیا

موجب مراقبت و  يکار هاي طمحی و ها کارخانه ادارات، ها، در سازمان يرینظارت تصو

حـوادث و   عیسر يدر آشکارساز ییتوانا شیکاهش تخلفات، افزا ط،یمح قیکنترل دق

 هـاي  در سامانه ایاش صیو تشخ ییشده است. هدف از شناسا يکار طیمح یده نظم

هـا در   آن قی ـدق تیموقع نییو تع ایاش يگذار و برچسب يبند  دسته ،يرینظارت تصو

 است. دئویو ای ریتصو

و اسـتفاده قـرار    یحل مسائل مختلف موردبررس يبرا قیعم یعصب يها شبکه امروزه

 تمیاز الگـور  ریدر تصـاو  ایاش صیو تشخ ییمنظور شناسا مقاله ما به نی. در ارندگی یم

 لـو ری سازي از تابع فعال ولویشبکه  هیپا يمعمار. در مای استفاده نموده ولوی شده نهیبه

و دوم  سـت ین رپـذی  در نقطـه صـفر مشـتق    سازي فعال ابعت نیشده است که ا استفاده

 سـازي  تابع فعـال  رییما با تغ جهیدرنت گردد یم یمنف ریمنجر به صفر شدن تمام مقاد

 هی ـپا ياردر معم ـ ریی ـتغ جـاد ی. مـا بـا ا  میدار هیپا یدقت شبکه عصب شیدر افزا یسع

ه را در ی ـپا یعصـب  هـاي  دقـت شـبکه   ا،یاش ـ صیو تشـخ  ییدر شناسـا  ولوی تمیالگور

 .مای داده شیدرصد افزا  mAP = 0.8 زانیرا به م ریدر تصاو ایاش صیو تشخ ییشناسا

 :ها واژه کلید

  يرینظارت تصو ستمیس

  ایاش صیتشخ

 ولوی تمیالگور

  قیعم یشبکه عصب

  سازي تابع فعال
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 3                                             و همکاران زنگنه امیرحسین ؛شده ینهبهیولو  الگوریتمفاده از تشناسایی و تشخیص اشیا در تصویر با اس

 مقدمه -1

و  یاظت از اماکن نظـام فاز حوادث ناخواسته و ح يریجلوگ يبرا
نظـارت   هاي سامانهدر  گذاري یهسرما، ها آنمردم و اموال  ،یتیامن

از تمام  يثراستفاده حداک ،و هدفاست  توجه قابل اریبستصویري 
توسـعه   يبـرا  نـه یزم نی ـموجـود در ا  یکیتکنولـوژ  يدستاوردها

 اسـت.  پـایش تصـویري   هاي سامانهیا  تصویري نظارت هاي سامانه
 بـراي ایجـاد امنیـت و پیشـگیري از وقـوع جـرم        هـا  دستگاهاین 

که  شده تشکیلاز یک یا چند دوربین ویدئویی در شبکه هستند و 
 .کننـد  ویدئو و اطلاعات صـوتی را بـه مکـانی خـاص ارسـال مـی      

در حـال  نـوع نیـاز،    برحسـب ي مختلـف  هاي با ویژگیها نیدورب
که در اماکن مختلف نصـب   يرینظارت تصو يها سامانهحاضر در 

 هـاي  سـامانه از . اسـتفاده  رنـد گی  یقـرار م ـ  مورداستفاده شوند،  یم
هـاي  و محـیط  هـا  کارخانـه ها، ادارات، تصویري در سازماننظارت 

کاري موجب مراقبت و کنتـرل دقیـق محـیط، کـاهش تخلفـات،      
محـیط   ینظم دهسریع حوادث و  يآشکارسازافزایش توانایی در 

هـاي نظـارت   هـدف نهـایی اسـتفاده از سـامانه     کاري شده است.
از  هـدف و  هسـت پایش محیطـی   ندیفرا کردن یزهمکانتصویري 

 ،هــاي نظــارت تصــویريدر ســامانه اشــیا صیو تشــخ ییشناســا
در  ها آن قیدق تیموقع نییو تع ایاش يگذارو برچسب بندي  دسته
 است. دئویو ای ریتصو

حــل مســائل مختلــف  يبــرا قیــعم یعصــب يهــامــروزه شــبکها
. بـا توسـعه   ]3], [2], [1[ رنـد گییو استفاده قرار م ـ یموردبررس

هـاي   ، تحقیقات در مورد الگوریتميوتریکامپ یینایب يفناور عیسر
اي را برانگیخته و به کانون تحقیقاتی  توجه گسترده اشیاتشخیص 

 . ]4[ اند شده یلتبد
پـایش تصـویري را    هـاي  سـامانه در  ء یش ـیص تشـخ روش سنتی 

 ناحیـه: ناحیـه  انتخـاب   -1مرحلـه تقسـیم کـرد:   به سـه   توان یم
هاي پنجره کشویی با مقیاس فنتوان با استفاده از را می موردنظر

از  تـوان  یمرا  ها یژگیو :اج ویژگیاستخر -2مختلف انتخاب کرد. 
هـاي  در روش گـذاري شـده اسـتخراج کـرد.    برچسـب  هايناحیه

اســتخراج ویژگــی ســنتی، تبــدیل ویژگــی تغییــر مقیــاس       
هـاي مطلـوب و   ، یادگیرنده]6[ ردا جهتگرادیان  ،هیستوگرام]5[

اســتخراج بــراي  معمــولاً، ]8[و هــار  ]7[توابــع چگــالی احتمــال
سنتی با تغییر شکل و تغییر  يها روش شود.استفاده می ها یژگیو

را استخراج کنند و درنتیجـه   ها یژگیوهمه  توانند ینمشرایط نور 
در ایـن   :و رگرسـیون  يبنـد  طبقه -3و مطمئن نیستند.  اتکا قابل

 يبنـد  طبقـه ، فرآینـد  شـده  استخراجهاي ویژگی بر اساسمرحله 
بـراي موقعیـت هـر کـلاس      شده بینی یشپس شود و باکانجام می

 شود.تعیین می
با ایجاد تغییر در معماري پایه شبکه یولو از تـابع  ما در این مقاله 

سـازي دو  . ایـن تـابع فعـال   ایمریلو استفاده کردهسازي لیکیفعال
 بـرخلاف نخسـت اینکـه    ،استدارا  ریلو مزیت مهم نسبت به تابع

صفر پذیر است و دوم اینکه منجر به مشتقلو در نقطه صفر یتابع ر

مـا در پروسـه    ینهمچن ـ گـردد.  تمـام مقـادیر منفـی نمـی     شدن
با استفاده از ایـن   ایم.ادغام تصاویر بهره گرفته فنیادگیري آن از 

بـردار   یتـاً نهاو  شـده  انجـام تر آموزش با تصاویر پیچیده ندیفرا فن
 ری ـمقاله به شرح ز ادامه تر خواهد بود.جامع شده استخراجویژگی 
 يکارهاروش تحقیق شامل: ، 2 است: در بخش  شده یده سازمان

روش شناسایی و تشخیص اشیا در تصـویر و   ◌ٴ ینهدرزم شده انجام
 شـده  ارائه یتجرب جینتا 3در بخش  ،شود یشرح داده م يشنهادیپ

 .است شده یانب 4در بخش  يریگ جهینت ،یتدرنهاو است 

 یقروش تحق -2

در  شـرو یپموفـق و   يهـا از روش یکی 1کانولوشنال یشبکه عصب
هـاي یـادگیري   مـدل  در اسـت.  ریتصـاو  يبندطبقهو  بنديدسته
 ـاز  يورود ریهر تصو ،عمیق کانولوشـن بـا    يهـا  هی ـلا يسـر  کی

در و  کنـد،  یکاملاً متصل عبور م ـ يها هیو لا لایه پولینگ لترها،یف
با  اشیابندي و تعیین کلاس دسته يبرا 2مکسسافتاز تابع  یتاًنها

 ـ یاحتمــال ریمقـاد   هــاي تمیالگــور .شـود  یاســتفاده مــ 1و  0 نیب
 اشــیا يبنــدطبقــه بــراي ياســتردهگ طــور بــه قیــعم يریادگیــ

 يهـا  خوشـه  عیپـردازش سـر   ییتوانـا گیرد. قرار می مورداستفاده
روش  ینتـر  مهـم  عنـوان  بهرا  قیعم يریادگیمدل  ر،یبزرگ تصاو

مـروزه،  ا .]9[کنـد  یم ـ معرفـی  ریتصـاو  در اشـیا  يبند طبقه يبرا
عمــدتاً در  اشــیا صیو تشــخ ییشناســا يهــا تمیعملکــرد الگــور

 قی ـعم یعصـب  يهـا  اده از شـبکه با استف ،]10[هایژگیاستخراج و
بـا دقـت خـوبی فرآینـد شناسـایی و       تواننـد  یو م ـ اند یافتهبهبود

 .]11[تشخیص اشیا را انجام دهند
بـر   یکانولوشن مبتن یشبکه عصباز  ]12[و همکاران  3گیرشیک

شبکه این اند. استفاده کرده اشیاناحیه براي شناسایی و تشخیص 
از منـاطق   يادی ـمشکل انتخاب تعـداد ز  حل يبرا یروش ،یعصب

استخراج  يبرا یانتخاب ياز جستجواین روش  است. یشنهادشدهپ
هـاي  ناحیهرا  ها آنو  کند یماستفاده  ریمنطقه از تصو 2000تنها 

 4لحظـه در  صـورت  بـه تـوان  ینماین روش را  نامد.یم يشنهادیپ
ي عصـبی کانولوشـنال   استفاده از شـبکه  ها باآن کرد. يسازادهیپ

درصد در شناسـایی و تشـخیص    mAP= 62.4مبتنی بر ناحیه به 
 .اند یافته دست اشیا
ناحیه بر  یکانولوشن مبتن یشبکه عصبیک  ]13[و همکاران 5رن

شـبکه  انـد.  معرفی کـرده  اشیاسریع را براي شناسایی و تشخیص 
 صیتشـخ  يبـرا  یمـدل  عیبر منطقه سـر  یکانولوشن مبتن یعصب

 اسـت.  شده یطراح یعملکرد بالا در زمان واقع ياست که برا ایاش
 دی ـتول یژگ ـینقشـه و  کی ـکند تا یرا پردازش م ریشبکه کل تصو

بـا طـول    یژگ ـیبردار و کی ،يشنهادیپ ء یشهر  يبراسپس  کند.

                                                                                                
1 Convolutional Neural Network 
2 Soft-max 
3 R. Girshick 
4 REAL-time 
5 S. Ren 
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 وارد یژگ ـیهـر بـردار و   .کنـد  یماستخراج  یژگیثابت را از نقشه و
ز ایـن الگـوریتم ا   .شـود  یم ـکـاملاً متصـل    هاي یهلااز  ییها دنباله

 کند.یاستفاده م 2یو یپ یسو  1یوپیچی قدرت پردازش
پیشـنهاد کردنـد کـه از یـک شـبکه رزنـت        ]14[ و همکاران 3فو

 ي لایــه یــکو هــا  تــر بــراي اســتخراج ویژگــی عمیــقي لایــه101
راي جایگزینی لایه کانولوشن استفاده شود تا دقت ب 4دکانولوشنال

 ـپارامترهـا و محاسـبات    اضافه کـردن مدل را به بهاي   ازحـد  یشب
 افزایش دهد.

روشـی را بـراي بهبـود دقـت شناسـایی و        ]15[ و همکاران 5شن
 ]16[ نـت با استفاده از شبکه عصبی عمیـق دنـس   یااشتشخیص 

را کـه   6با نظـارت  یش عمیق آشکارسازها یک . آنپیشنهاد کردند
 ادیرا از ابتدا  شی يآشکارساز هاي آموزشی محدودبا داده تواندیم

 اند.، ارائه کردهردیبگ

 روش پیشنهادي  -1-2

اسـت.   شده ارائه ]17[و همکاران  7ردمانتوسط  YOLOالگوریتم 
رز را به ط ـ اشیاشناسایی و تشخیص  این الگوریتم توانست سرعت

برخلاف الگـوریتم  ، ]18[ 3افزایش دهد. الگوریتم یولوچشمگیري 
و  1، با حفظ مزیت دو الگوریتم یولـو ]19[ 2و الگوریتم یولو 1یولو

شناسـایی و تشـخیص اشـیا، دقـت شناسـایی و       يبـالا  سرعت، 2
را تا حد زیادي بهبود بخشید. ساختار شبکه چنـد   اشیاتشخیص 
در الگوریتم یولو موجب عملکـرد عـالی ایـن     شده یمعرفمقیاسی 

. بـدون شـک   شـده اسـت  الگوریتم در شناسایی و تشخیص اشـیا  
به نتـایج بهتـري    حال نیدرعساختار شبکه در یولو عمیق است و 

-داركمدل یولو از ساختار  3. در الگوریتم ورژن ابدی یم دست هم
است.  شده استفادهها  استخراج ویژگی منظور به) 1(شکل 853-نت

از کنار هم قرار گرفتن تعدادي بلـوك بـا دو    یطورکل بهاین شبکه 
 است. شده ساختهساختار رژیوال و کانولوشن 

تصویر خروجی، هر مرحلـه   يو در قسمت مصورساز این مقالهدر 
شـده اسـت. ابعـاد     يگـذار  نـام  هیلا کیعنوان  به 1از نمودار شکل 

صورت زیر است. مؤلفه اول هر یـک از   ها به تصاویر خروجی از لایه
سـایز اسـت، مؤلفـه دوم بیـانگر      کننده بچ تنسورهاي زیر مشخص

تعداد کانال و دو مؤلفه انتهایی طول و عرض تصـاویر را مشـخص   
هـاي   شـده بـراي لایـه    مشخصتوجه است که ابعاد  ند. قابلکن می

 .اند شده مشخص 416*416مختلف برحسب تصویر ورودي 
سـازي  ما با ایجاد تغییر در معماري پایه شبکه یولو از تـابع فعـال  

ــارتایــم، ریلــو اســتفاده کــردهلیکــی ــه عب ــابع فعــالی ب ســازي ت
-لیکـی  نـت ر داركهاي ساختا شنولوشده در تمام کان کارگرفته به

                                                                                                
1 GPU 
2 CPU 
3 C.-Y. Fu 
4 Deconvolutional 
5 Z. Shen 
6 Deeply Supervised Object Detector 
7 Redmon 
8 darcknet 52 

 ریلـو  دو مزیت مهم نسبت به تابع يساز است. این تابع فعال 9ریلو
ــابع ر  ــرخلاف ت ــو در نقطــه صــفر یدارا اســت. نخســت اینکــه ب ل

منجر به صفر شدن  ریلواست و دوم اینکه همانند تابع  ریپذ مشتق
هـا در   رفتن برخـی از نـورون   تمام مقادیر منفی (که باعث ازدست

 گردد. نمی شود) می ساختار شبکه عصبی 

 
 [18] 53شبکه دارك نت  ساختار :1شکل 

 
 leaky relu يساز فعالتابع  :2شکل 

در پروسه یادگیري آن از تکنیک ادغام تصـاویر بهـره   ما  نیهمچن
رندوم بـه برخـی از تصـاویر، تصـویر رنـدومی       صورت به(.ایمگرفته

 شـده  نشـان داده  3که در شکل شماره  طور همان شود.) اضافه می
، است ما با استفاده از این تکنیک با ایجاد تغییر در تصـاویر اولیـه  

به تصویر اولیه و غیره تصاویر ورودي به شبکه  اشیاافزودن برخی 
آمـوزش شـبکه را    نـد یفراایم تا بتـوانیم  تر کردهرا پیچیدهعصبی 

 انجام دهیم. کامل صورت به

                                                                                                
9 Leaky Relu 
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 ادغام تصویرتکنیک  :3شکل 

 و بحث یجنتا -3

. در میپرداز یم يشنهادیروش پ لیو تحل یابیبخش به ارز نیا در 
کـرده و   یرا معرف مورداستفاده ریتصاو داده یگاهپاابتدا مشخصات 

 .میده یقرار م یابیرا مورد ارز يشنهادیسپس روش پ

   ریتصاو داده یگاهپا -3-1

ــن ــه در ای ــکال  مقال ــت پاس ــه دیتاس  2007و  2012 1از مجموع
اویر مربوط به . این دیتاست شامل تص)1(جدول است شده استفاده

 مورداسـتفاده . تعـداد تصـاویر   اسـت دسته  20اجسام مختلف در 
موجـود   trainvalدر این دیتاست برابر تصاویر موجود در  آموزشی

. همچنین درمجموع هست 16551که برابر با ، در این دو دیتاست
است.(این تصاویر  شده استفادهمدل  آزمودنتصویر براي  4952از 

 .)اند شده انتخاب  2007پاسکال  آزمودنبر اساس دیتاي 

 پارامترهاي پایگاه داده  :1جدول 

  داده گاهیپانام  
پاسکال 

)2007+2012( 

 20 هاتعداد کلاس

 16551 تعداد تصاویر آموزشی

 4952 آزمودنتعداد تصاویر 

 52090 هاي نمونهتعداد باکس

 2,4 هاي نمونهتعداد کل تصاویر/ تعداد باکس

 یابیارز يارهایمع -3-2

 ـارز منظـور  به ما  یاصـل  اری ـاز مع يشـنهاد یعملکـرد روش پ  یابی
کـه برحسـب    mAPاجسـام   صیتشـخ  تمیسنجش عملکرد الگور

                                                                                                
1 http://host.robots.ox.ac.uk/pascal/VOC/voc ۲۰۱۲/  

ر و معیـا  ) است،2(رابطه   3) و وضوح1(رابطه   2یابیباز يارهایمع
 ـااستفاده کـرده ) 3(رابطه  -4fاف  -  نیانگی ـم ای ـ mAP اری ـ. معمی

 ارزیـابی  ياست که برا ییارهایمع نیتر مهماز  یکیمتوسط دقت، 
 .شود یماستفاده  اشیاشناسایی و تشخیص  يهادقت مدل

 ریانسـان در تصـاو   صیو تشـخ  ییهدف شناسـا  ها یابیارز نیدر ا
 .است یحرارت

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  𝑇𝑃
𝑇𝑃+𝐹𝑃

             (1) 
𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 =  𝑇𝑃

𝑇𝑃+𝐹𝑁
            (2) 

f −𝑚𝑒𝑎𝑠𝑢𝑟𝑒 =  2∗𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛∗𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛+𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙

             )3(                    
    

مثبـت   یدرست بهاست که  یمثبت يها نمونهتعداد   TP5در آن  که
 یمنف ـ هـاي   تعداد نمونه TN6 ،)واقعینرخ مثبت (اند شده ییشناسا

 يهـا  ییتعداد شناسـا    FP7، اند شده ییشناسا یمنف یدرست بهکه 
 . هستندکاذب  یمنف يها ییتعداد شناسا  FN8مثبت کاذب و 

ایپـاك بـر روي    4هـر   شـدن  یط ـدر طول پروسه یادگیري پس از 
مـورد   آزمـودن ، عملکرد مدل با اسـتفاده از دیتـاي   آموزشیدیتاي 

 mAPمدلی کـه بـه بیشـنه مقـدار      تیدرنهاگیرد و  ارزیابی قرار می
 80شود. پروسـه یـادگیري در    مدل نهایی ذخیره می عنوان بهبرسد 

و در پروسـه یـادگیري آن از تکنیـک ادغـام      ایپاك صورت پذیرفته
 است.  شده گرفتهبهره  به آن اشاره کردیم، 1-2که در بخش  تصاویر

صورت پذیرفته    9تورچارچوب پايچ استفاده از مدل با يساز ادهیپ
از    backbone، در قسمت 3 ولویاست. در تعریف ساختار الگوریتم 

 imagenetبـــر روي  شـــده داده آمـــوزش 52مـــدل دارك نـــت 
تر طی شود. همچنـین   است تا پروسه یادگیري سریع شده استفاده

 منظـور  به 10یتصادف یکاهش انیگراد در پروسه یادگیري از روش
اسـت. میـزان    شـده  اسـتفاده ضـرایب سـاختار مـدل     يساز نهیبه

اسـت   شده گرفتهدر نظر  0,9مومنتوم مربوط به این روش برابر با 
   cosine_lr_scheduler  روشآن بـا اسـتفاده از    11نرخ یادگیري و

از  یتصـادف  یکاهش ـ انیگرادروش  يریکارگ بهشود. در  تنظیم می
weight decay   است. شده استفادهنیز  0,0005ا برابر ب 

 شده ارائهروش  سهیو مقا یابیارز -3-3

 صیو تشـخ  ییدر شناسا يشنهادیروش پ یابیارز جیبخش، نتا نیا در
 .است شده ارائهدر تصویر با استفاده از روش پیشنهادي  اشیا

مهـم  بایسـت دو پـارامتر    بررسی صحت عملکرد مدل می منظور به
NMS_THRESH   وCONF_THRESH در شــروع کــار تعیــین 

بین تصویر  iou12 که چه مقدار کند شوند. پارامتر نخست بیان می

                                                                                                
2 Recall 
3 Precision 
4 F-measure 
5 True Positive 
6 True Negative 
7 False Positive 
8 False Negative 
9 Pytorch Framework 
10 Stochastic Gradient Descent 
11 Learning Rate 
12 Intersection over Union 
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 قبول قابلدرصد  عنوان به شده زدهبرچسب شده و تصویر بینیپیش
در  0,45در نظر گرفته شود. در اجراي نهایی این مقدار برابـر بـا   

کند که درصد مورد  است. پارامتر دوم مشخص می شده گرفتهنظر 
کـه   یک لیبل چه میزان اسـت  ینیب شیپ دییتأاعتماد مدل براي 
اسـت. انتخـاب عـدد     شـده  گرفتـه در نظر  0,2این پارامتر برابر با 

متوسـط   نیانگی ـم براي این معیار منجر به رسـیدن بـه   تر کوچک
 واقعـی  نـرخ مثبـت   شود. زیـرا در ایـن وضـعیت    بالاتري می دقت

از  حـال  نیبـاا بیشتري توسط مدل در تصاویر دیده خواهـد شـد.   
هـاي  تعداد نمونـه  این عدد منجر به افزایش کم کردنطرف دیگر 
 وضـوح  آن معیـار  یجـه درنتشود که  خروجی نیز می مثبت کاذب

 کاهش خواهد یافت. شدت به

 
مقادیر مثبت حقیقی، مثبت کاذب و منفی کاذب نسبت به  :4شکل 

 )آزمودنایپاك ترین شده(سنجیده شده با استفاده از دیتاي 

دهـد کـه عملکـرد مـدل      نشان می 4شکل در  آمده دست بهنتایج 
هاي طی شده در تشخیص مقادیر مثبـت   ایپاك برحسبو  مرور به

از  هرچنـد دهـد.   کاذب عملکرد بسیار بهتري را از خود نشان مـی 
به بعد عملکرد مدل در تشخیص مقادیر مثبت حقیقـی   30ایپاك 

تغییر این عـدد بـه نسـبت     حال ینبااکند،  روند منفی را شروع می
در که  ورط هماننیست و  توجه قابلمقادیر مربوط به منفی کاذب 

شود این موضوع منجر به افزایش  مشاهده می 5شکل  هاي نمودار
مقادیر ، 6شکل شماره  بر اساسشود.  می Recallمقدار  توجه قابل

که متریک اصلی مربـوط   متوسط دقت نیانگیم براي آمده دست به
عملکـرد مـدل در    توجه قابلبهبود  یدمؤنیز  استبه ارزیابی مدل 

بازه روند بهبود این مقـدار ایـن    ینبعدازا. تاسایپاك ابتدایی  50
رویه مثبـت آن معکـوس    70در ایپاك  یباًتقرشاخص کند شده و 

 شـاخص  ازنظـر مدلی که بهتـرین عملکـرد را    درمجموعشود.  می
 شود. می ذخیرهبهترین مدل  عنوان بهدارد  متوسط دقت نیانگیم
منظور اطمینان از صحت پروسه طی شده در یـادگیري الگـوریتم    به

تواند اطلاعات مفیـدي را در   توجه به نمودار تغییرات تابع هزینه می
الگـوریتم   تابع هزینـه  نمودار 7شکل شماره در قرار دهد. اختیار ما 

که این نمـودار   يطور است. همان شده یمبرحسب ایپاك ترس 3یولو
شـده در   سازي به کـار گرفتـه   دهد روش بهینه نشان می شده یمترس

توانسته است تابع هزینه را در پروسه یـادگیري   یخوب حل مسئله به
 مدل به سمت رسیدن به نقطه کمینه هدایت کند.

 
و  ریکال معیار وضوح،ارزیابی نتایج حاصل از اجراي مدل. : 5شکل 

f-measure   ایپاك برحسب 

 
 ایپاك برحسب متوسط دقت نیانگیمر مقدا :6شکل 

 
 حسب ایپاك بر نهیهزمقدار تابع  :7شکل 

هـاي   گـروه  شناسایی و تشـخیص  میزان دقت 2جدول شماره در 
است. توجه بـه ایـن    شده ارائهمختلف موجود در دیتاست پاسکال 

تـوان   مـواردي مـی  تواند در تفسیر مدل و اینکه در چـه   اعداد می
یج مشخص است اکه از نت طور همان باشد. ، موثرمدل را بهبود داد

شباهت نسـبی   باوجودمدل در تشخیص دوچرخه و موتورسیکلت 
عملکرد بسـیار مناسـبی را از خـود نشـان داده      یکدیگراین دو به 

ها هماننـد گیاهـان    است. این در حالی است که در بعضی از گروه
ــه  ــدانی مــدل در عمــل نتوانســته ب ــم گل  متوســط دقــت نیانگی

دست یابد. شـاید علـت ایـن موضـوع تشـابه تصـویر        یوجهت قابل
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زمینه تصـاویري از محـیط باشـد کـه در     مربوط به گیاهان با پس
ها گیاهان و رنگ سبز حضور دارند. یکی از راهکارها  زمینه آنپس

ــراي بهبــود مــدل ممکــن اســت تقویــت دیتاهــاي موجــود در   ب
یـن  تـري هسـتیم . ا   هایی باشد که شـاهد عملکـرد ضـعیف    دسته

هـا   بیشتر بر تصاویر این گـروه  یدتأکتواند با استفاده از  موضوع می
ارجی صـورت  در مرحله ترکیب تصـاویر و یـا افـزودن دیتـاي خ ـ    

اینکـه انجـام ایـن امـور      مورد درتوان با قطعیت نمیالبته ، پذیرد
 نظر داد. ،ی شودمنجر به بهتر شدن مدل نهای یتدرنها

برحسب روش پیشنهادي  متوسط دقت نیانگیممیزان  :2جدول 
 هاي موجود در دیتاست پاسکال کلاس

 قایق پرنده دوچرخه هواپیما کلاس

mAP 0,66 0,8 0,66 0,57 

 صندلی گربه ماشین اتوبوس کلاس

mAP 0,74 0,84 0,81 0,57 

 کلاس
میز 

 ناهارخوري
 اسب سگ گاو

mAP 0,64 0,69 0,72 0,76 

 گوسفند مبل انسان موتورسیکلت کلاس

mAP 0,81 0,81 0,64 0,69 

 مانیتور بطري قطار لدانیگگیاه  کلاس

mAP 0,43 0,73 0,6 0,7 

 يباکارهـا پیشنهادي در مقایسـه    روشنتایج  3جدول شماره در 
و  2012دیتاسـت پاسـکال    بـر اسـاس  که همگی  قبلی شده انجام

 است. شده ارائههستند،  2007
 یقبـول  قابـل  ییراکا پیشـنهادي ، روش شـده  ارائـه  نتایج بر اساس

از  ،در ایـن حـوزه   شـده  انجـام کارهاي  سایر با مقایسهو در  شتهدا
اشـیا در   صیو تشخ ییشناسا و دقت است رداربرخو يبالاتر قتد

 .داده استبهبود درصد    mAP = 0.8یزان را به متصویر 

 قبلی شده انجامي باکارهامقایسه نتایج روش پیشنهادي  :3جدول 
mAP Train Data Backbone Method 

73.2 07+12 VGG16 
Faster R-

CNN[13] 

76.4 07+12 ResNet101 
Faster R-

CNN[13]  

62.9 07+12 ResNet101 RetinaNet300[20] 

77.1 07+12 VGG16 SSD300[21] 

78.6 07+12 Darknet53 YOLOv3[18] 

79.4 07+12 Darknet53 Proposed Method 

  گیري نتیجه -4

 ها کارخانهها، ادارات، سازمانکنترل ، بررسی و نظارت يراامروزه ب
یـا پـایش    نظـارت  هاي سامانهاز هاي کاري و غیره کاري و محیط

موجـب   هـا سـتم یس ایـن  ازاسـتفاده  . شـود یاستفاده م ـتصویري 
مراقبت و کنترل دقیق محیط، کاهش تخلفات، افزایش توانایی در 

کـاري شـده    هـاي محـیط  ینظم دهسریع حوادث و  يآشکارساز
در  اشـیا  صیو تشـخ  ییشناسـا  هاسیستم ننهایی ای هدف  است.

و  ایاش ـ يگذار برچسبو  بندي  دسته ،هاي نظارت تصویريسامانه
 ریدر تصوخودکار و هوشمند  صورت به ها آن قیدق تیموقع نییتع
 است. دئویو ای

شناسایی و تشخیص اشـیا بـا اسـتفاده از    روش  یک مقاله ینا در
 ننشا همدآدست به نتایج است. شده ارائه شده ینهبه 3 ولویالگوریتم 

 با مقایسهو در  شتهدا یقبـول  قابل ییراکا تمیالگور نیا که دهد می
 رداربرخو يبالاتر قتاز د ،در ایـن حـوزه   شـده  انجامکارهاي  سایر
تصـویر  در  اشیا صیو تشخ ییشناسا دقتمقاله  نیدر ا ماو  است

  .مایداده شیدرصد افزا   mAP = 0.8یزان به م را
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