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 چکیده

تشخیص پلاك خودرو امري ضروري  و شناسایی هايامروزه با گسترش روز افزون سرعت تولید و واردات خودرو به کشور ایجاد سیستم

تفاده از این اس ناممکن به نظر برسد.بسیار باعث گردیده است کنترل تردد ترافیک خودرو توسط نیروي انسانی  عاملاین  رسد.به نظر می

از سویی این حجم عمده از  . گرددمی هاهزینه ازها در صورتی که با شرائط محیطی کشور سازگار باشد باعث کاهش قابل توجهی سیستم

ت وضعیبه هاي سنتی دیگر جوابگو نبوده و مشکلات خاص خود را داشته باشد. همچنین با توجه وسایل نقلیه باعث گردیده است تا شیوه

خیص که توانایی دقت تش و یکپارچه با انواع شرائط محیطی و نوري جوي و آب و هوایی کشور ایجاد سیستمی کارا با دقت مناسب و سازگار

بنا بر این با توجه به اهمیت موضوع در این مقاله تلاش  . گرددکاملاً احساس می بالایی در تشخیص کاراکترهاي پلاك خودرو داشته باشد

اي پایگاه دادهاز  در این مقاله ایجاد گردد. فارسی پلاك خودرو کاراکتر بینیگردیده است تا راهکاري جهت بهبود توانایی تشخیص و پیش

علاوه  پژوهشهمچنین در این   . است گردیدهاستفاده  480 * 680 تصویر رنگی وسایل نقلیه موجود در کشور ایران به اندازه  600  شامل

علاوه بر از مزایاي روش پیشنهادي   . پردازدمختلف می بینی در مراحلهاي موجود به ارائه راهکارهایی جهت بهبود پیشبررسی چالش بر

توان را می و همچنین توانایی کار در شرائط محیطی جوي و نوري مختلف سازي در دنیاي واقعیپیاده یتو قابل يپذیر، انعطاف دقت بالا

  . نام برد

 

کاراکترها، بندي کاراکترها، بررسی استخراج ویژگی یابی پلاك خودرو، قطعهسیستم بلادرنگ تشخیص پلاك خودرو، محل  واژه هاي کلیدي

  سازي تصاویرگذاري و باینريبررسی آستانه
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  مقدمه. 1

امروزه تحقیقات زیادي در خصوص تعیین و تشخیص پلاك خودرو 

با استفاده از بینایی ماشین صورت گرفته است که متاسفانه هر یک 

هاي ها به خصوص در کشور ما با مشکلات و چالشروشاز این 

برو هستند. متعددي، مثل پیچیدگی و دقت پایین در تشخیص رو

ها باید با شرایط مختلف جوي و نور سازگار همچنین این سیستم

 .[Asif and Hussain, 2017] باشد

هاي کامپیوتري اهمیت تشخیص پلاك خودرو با استفاده از سیستم

شود که طبق گزارش جامع تولید خودرو در مشخص می وقتی بهتر

که از سوي انجمن خودروسازان منتشر شده است، حدود  1395سال 

نقل اضافه  و خودرو در کشور تولید و به ناوگان حمل 1،350،123

شود. این حجم شده و هزاران خودرو نیز سالانه به کشور وارد می

ژي یشرفت روز افزون تکنولواز افزایش تولید و واردات با توجه به پ

سرعت بیشتري به خود گرفته که باعث گردیده است نظارت و کنترل 

تردد توسط انسان اگر نه نا ممکن که شاید بسیار سخت و دشوار به 

نظر رسیده و علاوه بر آن هزینه سنگینی را به کشور متحمل سازد. 

 فاتتصادآمار اي باعث افزایش همچنین افزایش حمل و نقل جاده

 Haghighi[ است. هاي ناشی از آن شدهو  مرگ و میر و خسارت

and Akbari, 2015; ughli and Yousefi, 2015]  

هاي تشخیص پلاك به همین رو در سیستمهاي پیشاز سویی چالش

جا خلاصه نگردیده و عواملی همچون سایه افتادگی و کثیفی، 

فاصله  مختلف،خراشیدگی پلاك، کیفیت بد تصاویر، شرایط جوي 

متغیر بین دوربین و وسیله نقلیه، شدت روشنایی متغیر پلاك و 

باعث  ها چرخش بوجود آمده در پلاك خودرو و انواع مختلف پلاك

بر خلاف  [Shah , 2016; Sunil et al. 2016]گردیده است

هاي اخیر هنوز هم سیستم جامع و هاي بوجود آمده در دههپیشرفت

اي براي تشخیص پلاك خودرو به خصوص در کشور ما یکپارچه

  . [Azam and Islam, 2016]وجود نداشته باشد

سیستم تشخیص پلاك خودرو داري سه مرحله اصلی محل یابی 

بندي کاراکترها و تشخیص کاراکترها است که جهت پلاك، قطعه

 Panchal and Patel and]رودشناسایی پلاك خودرو بکار می

Panchal, 2016]  .  ها هر چند هر روز در حال این سیستم

پیشرفت هستند اما در مقایسه با توانایی تشخیص انسان هنوز ناتوان 

  رسد. به نظر می

هاي پیش رو و ارائه راهکاري جدید هدف از این مقاله بررسی چالش

جهت بهبود شناسایی پلاك خودرو براي تشخیص کاراکترهاي 

گردد با بررسی مشکلات تشخیص میفارسی است. در ادامه سعی 

راهکاري ارائه گردد و در نهایت روش پیشنهادي  ،پلاك براي هر یک

سازي در محیط واقعی را فراهم و دقت علاوه بر سادگی، امکان پیاده

  دهد.ها از خود نشان میبالاتري نسبت به سایر روش

  پیشینه تحقیق. 2

هاي تشخیص پلاك، اولین هاي انجام شده در زمینه سیستماولین کار

 Aggarwal and]انجام گردید1976 بار در جهان در سال

Ghoshal, 2013]     .  در  1994در کشور ایران نیز در سال

دانشگاه علم و صنعت و سازمان ترافیک انجام 

 ;Moghassemi and Broumandnia,2011]شد

Broumandnia,1995]. این سیستم داراي سه مرحله اصلی ،

 تشخیص کاراکترها است. بندي کاراکترها وابی پلاك، قطعهیمحل

[Anagnostopoulos et al. 2008] هاي انجام شده در روش

  اند.سه مرحله فوق را به صورت جامع و مفیدي بررسی کرده

[Faradji and Rezaie and Ziaratban, 2007] مرحله براي 

استخراج کرده و با  هاي عمودي را با فیلتر سوبل، ابتدا لبهمحل یابی

هاي غیر شود، اکثر بخشپرتوافکنی افقی که از تصویر گرفته می

هاي کنند و بعد از این مرحله، در ناحیهمرتبط به پلاك را حذف می

شود، که با این باقی مانده، پنجره هاي مستطیلی شکل جستوجو می

شود اما از معایب این روش این است کار محل پلاك شناسایی می

که اگر تصویر خودرو به دوربین با زاویه خاصی گرفته شود ، در 
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مرحله پرتوافکنی افقی ممکن است باعث از بین رفتن قسمت 

مستطیلی شکل پلاك شود و یا اینکه حالت مستطیلی اضافه تري در 

  تصویر به وجود بیاید.

[Zheng and Zhao and Wang, 2005] اي شناسایی محل بر

یابی سوبل یاب سوبل استفاده کردند ، که پس از اعمال لبهپلاك از لبه

عمودي و شمردن تعداد لبه ها در هر ردیف ، ردیف مربوط به محل 

  شود. پلاك شناسایی می

[Zunino and Rovetta, 2000]  از بردار تدریجی و تجزیه

هایی با ویر، پیکسلاند، ابتدا روي کل تصدرخت چهارتایی بهره برده

شود، مقادیر ماکزیمم و مینیموم پیدا شده و سپس آنها از هم کم می

زیر  4اگر مقدار کم شده از آستانه ي خاصی بزرگتر باشد، تصویر به 

شود، این کار براي کل تصاویر و زیر تصویر کوچک تقسیم می

 لاکیشود. از آنجایی که براي ناحیه پتصاویر به وجود آمده انجام می

هاي تري نسبت به ناحیههاي کوچککه در آنجا قرار دارد، بلوك

آید، از این بلوك هاي تجزیه شده کوچک به عنوان دیگر به دست می

 شود.ویژگی براي شناسایی پلاك استفاده می

[Anagnostopoulos et al. 2006] تحقیقی براي محل یابی  در

لغزان و کشویی استفاده هاي هم مرکز پلاك خودرو از روش پنجره

اند. براي این کار از دو پنجره با مرکز یکسان و طول و عرض کرده

ها در تصویر از اند. این پنجرهمتفاوت براي هر دو پنجره بهره برده

شود. اگر درحین چپ به راست و بالا به پایین جستوجو می

انه تها نسبت به پنجره دیگر در آسجستوجو نرخ اشیاي یکی از پنجره

تعیین شده باشد، به عنوان کاندیداي محل پلاك در نظر گرفته می

شود اما عیبی که این روش دارد، پایین بودن سرعت اجرایی آن 

 .است

[Wang et al. 2010] 1یابی پلاك ابتدا از تبدیل ویولتبراي محل 

اند و بعداً با آستانه مشخصی که روي پرتوافکنی افقی بهره برده

هاي به وجود آمده از تبدیل ویولت بدست از لبه وعمودي حاصل

هاي نامرتبط به پلاك حذف و پس از اینکه کاندیدآید، قسمتمی

هاي لغزان جهت شناسایی هاي محل پلاك بدست آمد ، از پنچره

  شود.دقیق محل پلاك استفاده می

  

  معرفی سیستم تشخیص پلاك خودرو .3

 کندجهان با هم فرق می ساختار پلاك خودرو در سرتاسر کشورهاي

[Hamzah and Valentine, 2016]  و در بسیاري از کشورها

کند که باعث شده طرح مربوط به پلاك از استاندارد بالایی پیروي می

شناسایی پلاك و خواندن کاراکترهاي پلاك از روي تصاویر یا 

تر انجام بگیرد. به خاطر همین مورد است که بیشتر ویدیوها آسان

هایی با طرح استاندارد تمرکز دارد ، هاي کاربردي، روي پلاكمهبرنا

ها علاوه بر آنکه استاندارد مشخصی دارد، گونه پلاكچون این

  .گیرانه کمتري دارندمشخصات و جزئیات سخت

  

  کاربردهاي سیستم تشخیص پلاك خودرو 3-1

2 هاي حمل و نقل هوشمندامروزه یکی از مسائلی که در سیستم

هاي مورد توجه است، تشخیص پلاك خودرو است. کاربردبیشتر 

دیگري که تشخیص پلاك خودرو دارد و از آن در موارد امنیتی و 

هاي )پارکینگ1شود شاملترافیکی مختلفی استفاده می

)کنترل عبور و 2 [Taniyama and Hayashi, 2012]هوشمند

) 3 [Anagnostopoulos, 2010] مرور در مناطق امنیتی خاص

 ; Broumandnia and Fathy, 2005]جراي قوانین ترافیکیا

Aggarwal and Ghoshal, 2015]  4 اجراي اتوماتیک جرائم (

)هوشمندسازي 5 .[Anagnostopoulos et al. 2006] رانندگی

) محاسبه زمان 5 [Wenjie and Huagn, 2010]هاعوارضی

 ,Jusoh and Zain]است  ) سازمان حمل و نقل6 مسافرت

2009 ; Anagnostopoulos et al. 2006]. 7 ( ردیابی

 .Soni et al]ي) دستري و کنترل مرز8هاي سرقت شده اتوموبیل

2016; Mahalakshmi and Karani, 2017]  
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  انواع پلاك هاي خودرو در کشور ایران 2-3

ها  مورد استفاده قرار میدر کشور ایران انواع مختلفی از پلاك

هاي شخصی، با ) پلاك1هاي استاندارد شامل: ) ، پلاك1گیرد(شکل

هاي عمومی ، با رنگ ) پلاك2هاي مشکی رنگ زمینه سفید و نوشته

هاي دولتی ، داراي رنگ ) پلاك3هاي مشکی زمینه زرد و نوشته

هاي نیروي انتظامی با رنگ )پلاك4هاي سفید زمینه قرمز و نوشته

). لازم به ذکر است که 1هاي سفید است(جدولزمینه سبز و نوشته

اي با رنگ آبی در سمت چپ خود هستند. ها داراي منطقهاین پلاك

 X1X2X3X4X5X6X7X8 همچنین هر پلاك ایرانی به فرمت 

ها عدد و  یکی از  کاراکتر ها ، مورد از آن 7کاراکتر که  8و داراي 

   X3).حروف است(

که کشورهاي دیگر مورد استفاده  هاي استانداردينیز ،پلاك 1شکل

  . دهدگیرد را نشان میقرار می

 هاي استاندارد کشور ایرانانواع پلاك. 1جدول

  رنگ پیش زمینه  رنگ پس زمینه  نوع پلاك

  مشکی  سفید  پلاك شخصی

  مشکی  زرد  پلاك عمومی

  سفید  قرمز  پلاك دولتی

  سفید  سبز  پلاك نیروي انتظامی

 

 پلاك خودرو در کشور ایران نمونه استاندارد. 1شکل

 

)فرانسه 2)چین 1هاي مختلف: هاي کشورنمونه هایی از پلاك. 2شکل

  )استرالیا5)آلمان 4)لهستان 3

  

  هاي تشخیص پلاك هاي کشور ایرانچالش 3-3

تواند مشخصات طراحی یک پلاك حتی در داخل یک کشور نیز می

هاي استاندارد در کشور ایران علاوه بر پلاك فرق داشته باشد. مثلاً

هایی نیز وجود دارد که از استاندارد تعریف ، پلاكفوقذکر شده 

هایی در تشخیص پلاك کنند و باعث چالششده قبلی پیروي نمی

هایی که پلاك سیاسی دارند یا سیاست )خودرو1شود که شامل می

کشورهاي خارجی  ) خودروهایی که از 2کنند مداران استفاده می

) 4که پلاك گذر موقت دارند  ) خودروهایی3شود وارد می

هایی که براي )بعضی از پلاك5خودروهایی که پلاك قدیمی هستند 

)خودروهایی 6گیرد خودروهاي نیروي انتظامی مورد استفاده قرار می

که پلاك ندارند. از آنجایی که تعداد این نوع خودروها زیاد نیست 

کند، در ها و خصوصیات، از قانون خاصی پیروي نمییو این ویژگ

ایم خودروها داراي ایم و فرض کردهاین تحقیق، آن ها را لحاظ نکرده

هاي غیر پلاك از اينمونه 3هاي استاندارد هستند. در شکلپلاك

  نشان داده شده است. ،استاندارد موجود در کشور

  

  ایرانهاي غیر استاندارد کشور پلاك. 3شکل 
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علاوه بر پلاکهاي غیراستاندارد براي تشخیص پلاك خودرو، چالش

هاي استاندارد موجود است که هاي دیگري نیز براي تشخیص پلاك

)فاصله متغیر 2زمینه مختلف زمینه و پیشهاي پس)رنگ1شامل 

) 3)زاویه متغیر دوربین و وسیله نقلیه 3دوربین و وسیله نقیله 

)سایه افتادگی وکثیفی روي پلاك 4دگی پلاك دیخراشیدگی و صدمه

 Jainaveen, Reddy and] ) وجود ناحیه آبی رنگ در پلاك5

Mohanta, 2017]  6 کلمه ایران در داخل پلاك. در ) وجود

هاي استاندارد کشور ایران موارد چالش برانگیز پلاك  5و  4شکل

  نشان داده شده است. 

  

  

 

) کثیفی 1هاي استاندارد پلاك هاي مربوط به تشخیصچالش. 4شکل

  ) خراشیدگی پلاك3)سایه افتادگی پلاك    2پلاك 

  

 . معرفی سیستم پیشنهادي4

سیستم پیشنهادي از سه مرحله اصلی جهت تشخیص پلاك خودرو 

و، یابی پلاك خودرکند که به ترتیب شامل مرحله محلاستفاده می

تشخیص نوري بندي و جداسازي کاراکترها و مرحله مرحله قطعه

  کاراکترهاست.

)چرخش به وجود 2 .)تصویري از خودروها که در فاصله دوري نسبت به دوربین قرار دارند1هاي استانداردهاي مربوط به تشخیص پلاكچالش .5شکل 

 ) سایه افتادگی و شدت روشنایی متغیر پلاك در شب3آمده در پلاك در حین تصویربرداري 
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  کلیات سیستم پیشنهادي. 1نمودار

عملکرد این سیستم به صورتی است که ابتدا دوربین دیجیتال، 

دهد، سیستم سیستم تشخیص پلاك خودرو میتصویري را در اختیار 

تشخیص پلاك خودرو با روش جدید شناسایی منطقه آبی پلاك و 

شود، محل مربوط به پلاك هایی که از تصویر استخراج میویژگی

کند، درمرحله بعدي کاراکترهاي پلاك با خودرو را شناسایی می

جام میبندي کاراکترها را انروش جدید متوسط یاب اشیا ، قطعه

هایی که از کاراکترها گرفته گیژدر مرحله آخر نیز با وی دهد. نهایتاً

و سپس آموزش کاراکترها ، کار تشخیص کاراکترهاي   شودمی

  شود. مرتبط به پلاك خودرو انجام می

  یابی پلاك خودرومحل 4-1

اولین مرحله در تشخیص پلاك، مرحله محل یابی پلاك است. در 

شود، محل و ویژگی هایی که براي پلاك تعریف میاین مرحله با 

  شود.مکان پلاك خودرو در تصویر تعیین می

  شناساگر ناحیه آبی پلاك 4-2

هایی که در آن تصویر خودرو به ورودي سیستم یکی از روش

هایی که در بزرگراهشود، این است که دوربینتشخیص پلاك داده می

ر پس از عکس برداري، تصویها یا مناطق ترافیکی نصب شده است، 

خودرو را به صورت رنگی در اختیار سیستم تشخیص پلاك  بدهد. 

در اولین گام سیستم پیشنهادي، جهت بالا بردن سرعت اجراي 

سیستم و بالا بردن درصد تشخیص در کل مراحل از ایده جدیدي 

  شود.به نام شناساگر منطقه آبی به صورت زیر استفاده می

میلیون رنگ  16تصویر خاکستري با  3تصویر رنگی از از آنجا که 

نشان داده  256×256×256 =224منحصر به فرد با مفروضات  

شود و نیز  تصویر دریافتی به علت شرایط جوي و آب و هوایی، می

تواند داشته باشد، براي همین در این کیفیت و روشنایی مختلفی می

 ناحیه چپ پلاك سیستم سه گام جهت شناسایی قسمت آبی رنگ

میلیون رنگ منحصر به فرد  16شود که از بین در نظر گرفته می

رنگ منحصر به فرد براي هر گام مربوط به  800 حدود تقریباً

شناسایی رنگ آبی پلاك خودرو در نظر گرفته شده است. این گام

ها شامل آبی کدر، آبی ملائم وآبی روشن است. پس ازاین مرحله ، 

  شود. پلاك شناسایی میقسمت آبی رنگ 

لازم به ذکر است به علت تعریف  محدوده رنگی خاص براي هر 

هايگام براي ناحیه آبی،  ممکن است همراه با ناحیه آبی ، ناحیه
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 آبی جهت محل یابی راحتر و سریعتر پلاك خودرو شناساگر ناحیه آبی پلاك الف)تصویر خودروي ورودي ب)استفاده از شناساگر ناحیه. 6شکل

  

  عملیات مورفولوژي و استفاده از لبه یاب فیلتر سوبل 4-3

 

شود که داراي  تغییرات ناگهانی هایی از تصویر گفته میها به مکانلبه

از شدت روشنایی  باشد. از طرفی، در تصاویر مربوط به خودرو،  

دهد که حاوي پلاك هایی از تصاویر روي میقسمت ها بیشتر درلبه

ها در این سیستم دریافتیم است. پس از تست انواع مختلفی از لبه یاب

که بین آنها، لبه یاب سوبل و روبرتز، عملکرد بهتري دارد و بین این 

). 7وفقیت بیشتري محل یابی می کند(شکلدو نیز لبه یاب سوبل با م

) براي 1زیر و فرمول ( 3*3یدا شوند از نقاب براي اینکه این لبه ها پ

 شود.) براي سوبل عمودي استفاده می2سوبل افقی و فرمول (

  

3Z  2Z  1Z 

6Z  5Z  4Z  

9Z  8Z  7Z  

  

کوچک دیگر نیز که جزیی از ناحیه آبی رنگ پلاك نیستند، به 

صورت ناخواسته در این محدوده رنگ تعریف شده، موجود باشد 

و به عنوان نویز در خروجی مربوط به شناسایی ناحیه آبی نشان داده 

موارد اضافی پیدا شده را براي یافتن قسمت آبی   بنابراین،شوند. 

اي فرسایشی مورفولوژي حذف هرنگ سمت چپ پلاك با روش

  گردد. پس از این کار منطقه آبی رنگ قسمت چپ مربوط به می

شود. بعد از این گام براي اینکه درصد شناسایی پلاك شناسایی می

گیرد، تري انجام بو تشخیص در مراحل بعدي بیشتر و پردازش سریع

شود. پس از این گام، قسمت چپ کل تصویر  ناحیه آبی حذف می

  . ) 6 (شکل ویر به خاکستري تبدیل می شودتص

)1(              )]      3+z2+2z1(z-)9+z8+2z7=[(zxg        

)2                 (            )7+z4+2z1(z-)9+z6+2z3=[(zyg      

  

همچنین به دلیل آنکه پلاك به صورت مستطیلی شکل است و از 

داراي خراشیدگی آنجا که احتمال دارد نواحی مربوط به پلاك 

هاي پیدا شده را به کمک عملیات  خاصی باشد،  لازم است لبه

مورفولوژي اتساع گسترش دهیم تا در صورت وجود خراشیدگی 

  ).2-4، لبه هاي مربوط به پلاك به هم وصل شوند(شکل در  پلاك
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  یاب سوبل ب)عملیات مورفولوژي اتساع(کسترش)یابی و مورفولوژي الف)لبهاستفاده از عملیات لبه .7شکل

  

  یابی پلاكتعیین محل پلاك خودرو الف)مشخص شدن کاندیدهاي پلاك ب) محل .8شکل

  

 کاندیدهاي محل پلاك خودرو 4-4

 هاییهدف سیستم پیشنهادي، در این زیر مرحله، یافتن پنجره

وجود هاي مکاندیدهاي پلاك است.  پس، حفرهمستطیلی شکل براي 

شود. سپس، مناطق کاندید پلاك استخراج ) پر می7در شکل (

ل شود (شکشود و با اعمال چندین ویژگی، محل پلاك تعیین میمی

) در قسمت سمت چپ محل پلاك منطقه 1ها شامل).  این ویژگی8

متر سانتی 52ی) از آنجایی که طول واقعی پلاك ایران2آبی وجود دارد 

متر است و هدف نیز ارائه سیستمی است که در سانتی 11,5و عرض

مقابل چرخش و تغییراتی محیطی پلاك، مقاوم باشد، ویژگی به 

)  پلاك در نظر W( 4) و عرضL( 3) براي طول3صورت فرمول(

 ; Mahini, Kasaei and Dorri, 2006]شودگرفته می

Giannoukos et al. 2010] :                

)3                                                           (5 *W=<L=<2,5*W  
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 بندي کاراکترهاقطعه 4-5

ترین مرحله، قطعهدر بین این سه مراحل تشخیص پلاك، سخت

دو روش کاربردي  و متداولی  که براي این  ست.ا بندي کاراکترها

) 2هاي همبند ) مولفه1گیرد شامل: میمرحله مورد استفاده قرار 

هاي همبند جعبهپرتو افکنی عمودي است. مولفه استفاده از روش

هاي هاي مستطیلی شکل هستند که توسط مناطقی متشکل از پیکسل

 اما عیب این روش پیمایش همه، شود اتصال محصور می 8سیاه 

ر دیگ هاي تصویر است که سرعت اجراي پایین دارد و عیبپیکسل

هاي موجود به عنوان کاراکتر است. همچنین در آن شناسایی نویز

هاي اشیا در قسمت روش پرتوافکنی عمودي، مجموع مقادیر پیکسل

شود. مزیتی که این روش نسبت به ستونی تصویر در نظر گرفته می

هاي همبند دارد، سرعت اجراي بالاتر  آن به دلیل روش مولفه

پوشانی است اما در مواردي که حالت هم پیمایش نکردن کل تصویر

بندي و جداسازي به قطعهبین کاراکترها وجود داشته باشد قادر 

 [Rastgarpour and Shanbehzadeh, 2007]درست نیست 

  علاوه بر آن، این روش همانند روش 

هاي همبند در مواردي که نویز در تصویر موجود باشد، براي مولفه

 شود.  براي همینرها با شکست مواجه میبندي درست کاراکتقطعه

بندي در این مرحله با الهام گرفتن از روش اکثریت اشیا جهت قطعه

 Ankush and Ghoshal, 2011 ; Hamey and]کاراکترها

Leonard and Priest, 2005]   از روش جدید و مقاومی با

بندي بهره برده شده است که عنوان متوسط یاب اشیا براي قطعه

  جزییات آن در ادامه توضیح داده شده است.

  

 عملیات باینري سازي 4-6

بندي لازم است انجام شود، مرحله اولین کاري که در مرحله قطعه

باینري سازي است که در آن تصویر خاکستري استخراج شده از 

مراحل قبلی که در اینجا پلاك خودرو است به تصویر باینري تبدیل 

هاي مختلفی براي عملیات باینري سازي وجود دارد شود. روشمی

تري بررسی به صورت جامع آنها را NIKOLAOSکه همکاران  

ها این آستانه گذاري [Ntogas and Veintzas, 2008]. اندکرده

  شوند:به دو گروه تقسیم می

آستانه گذاري سراسري: یک آستانه مشخص، چه به صورت انتخابی، 

  شود.اتوماتیک به کل تصویر اعمال میچه به صورت 

گذاري هاي مختلف تصویر، آستانهگذاري محلی : براي بخشآستانه

شود که این مقدار به صورت خودکار انتخاب میمختلفی اعمال می

هاي هاي سیستمترین چالششود.از آنجایی که یکی از بزرگ

یه افتادگی و تغییرات شدت هاي مربوط به ساتشخیص پلاك، چالش

ها در این مقاله، سه روشنایی در پلاك است، براي حل این چالش

 ,Nobuyuki and Otsu]گذاري سراسري نوع آستانه

1975]otsu ، Sauvola [Sauvola et al. 1997; Shafait 

et al. 2008] وNiblack [Basilios et al. 2004]  و سه نوع

و Bernsen ، Sauvola [Bernsen, 1986]گذاري محلیآستانه

Niblack بررسی شده است. پس از بررسی  10×10هايروي بلوك

 هاي آستانه گذاري سراسرينمونه تصویر پلاك ، روش 100روي 

Sauvola  ، Niblack و آستانه گذاري محلیSauvola روش

بندي پلاك نیستند، همچنین هاي مناسبی براي استفاده در فاز قطعه

نسبت به دیگر روش ها مناسب  otsuوش آستانه گذاري سراسرير

براي پلاك هایی است که تغییرات شدت روشنایی در آنها کم باشد 

ها ، براي نسبت به دیگر روش Bernsenو روش آستانه گذاري

هایی که تغییرات شدت روشنایی، کثیفی پلاك و سایه افتادگی پلاك

هایی از خروجی است. نمونه روي پلاك در آنها زیاد باشد مناسب

نشان داده شده است.  2گذاري فوق در جدولهاي آستانههمه روش

 3سازي مربوطه به صورت جدولهمچنین نتایج سه نوع باینري

بدست آمد.
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  هاي مختلفسازي پلاك خودرو با روشگذاري و باینريخروجی تصویري آستانه .2جدول 

  

  نتایج آستانه گذاري و باینري سازي پلاك خودرو با روش هاي مختلف .3جدول 

  آستانه گذاري محلی

Niblack  

  آستانه گذاري محلی

Bernsen  

  آستانه گذاري سراسري

otsu  

تعداد 

  کل

65  83  87  100  

65%  83%  87%  

  تک کاراکترهابندي تکقطعه 4-7

گیرد، استفاده مورد استفاده قرار میهایی که در این مرحله یکی از گام

از عملیات مورفولوژي و سپس تصحیح زاویه پلاك است. عملیات 

شود اما مورفولوژي مزیتی دارد که باعث حذف اطلاعات اضافی می

تري تواند باعث حذف اشیاي بزرگعیب بزرگ آن این است که نمی

ین ود. اکه به طور ناخواسته در تصویر  باینري ظاهر شده است، ش

هاي همبند و بندي همانند مولفههاي متداول قطعهعیب را روش

(پ)). در این مرحله پس از نمایش 9(شکل پرتوافکنی عمودي دارد.

ها به اشیاي داخل حفره پلاك، از ایده جدید متوسط یاب مولفه

کار طبق صورت تکراري و خودکار بهره برده شده است. براي این

(الف)  9ابتدا محیط احاطه کننده هر کدام از اشیاي شکل 2نمودار

شود و پس از محاسبه اندازه اطلاعات هر کدام از اشیا، اشیایی پیدا می

که اندازه آن نزدیک به اندازه اشیاي میانگین باشد، آن را به عنوان 

گیریم و از بین کاراکترهاي کاندیدهاي کاراکترهاي پلاك در نظر می

شود. در ادامه ورت تکراري کاراکترهاي پلاك پیدا میکاندید به ص

ذخیره می 64×64بندي شده به اندازه نیز کاراکترهاي پلاك قطعه

  ).9شود(شکل
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  بندي کاراکترهاي ایرانیایده جدید متوسط یاب اشیا به صورت تکراري براي قطعه .2نمودار 

 

 
بندي تک تک کاراکترها با استفاده از متوسط یاب اشیا به صورت بندي پلاك الف) تصویر خاکستري ب) تبدیل پلاك به باینري ج)قطعهقطعه. 9شکل 

  تکراري

هایی که به علت عکس برداري نادرست یا براي تصحیح پلاك

هاي وجود آمده در پلاك از ایده جدیدي براي پلاكچرخش به

هایی با فرمت ایم که براي پلاكهره بردهایرانی ب

X1X2X3X4X5X6X7X8  )4، ابتدا مرکز ثقل طبق فرمول (

 Likfoomansolem and Maitre and]بدست می آید

Sirait, 1991; Chiu and Teng and Cheng, 1995] در،

دلیل نوشته به  x8و x7هاي ایرانی در دو کاراکتر آخر، یعنیپلاك

سایز خیلی کوچک در بالاي آنها، سازمان شماره شدن کلمه  ایران با

ندازه کاراکتر دیگر، از ا 6گذاري پلاك این دو کاراکتر را نسبت به

خواهیم ) و از آنجایی که می10کند(شکلتري استفاده میکوچک

در این مطالعه زاویه  تري پیدا کنیم،شیب کاراکتر را به صورت دقیق

طبق فرمول  را  x6و x1کاراکتر 2هايوجود آمده بین مرکز ثقلبه

آوریم در حالی که در روش ارائه داده شده توسط ) بدست می5(

 ,Moghassemi and Broumandnia]مقسمی و برومندنیا

براي تصحیح زاویه پلاك خودرو ، چنین توانایی و قابلیتی  [2011

 ). اما از آنجایی 4براي تصحیح دقیق تر زاویه پلاك را ندارد(جدول 

  



 محسن غلامی، علی برومندنیا

 )   41/ (پیاپی:1398ونقل/ سال دهم/ شماره چهارم/تابستان فصلنامه مهندسی حمل  972

 ها تصحیح شده استهایی که با روش جدید، زاویه پلاك آنهایی از پلاكنمونه .4جدول 

که روش هایی که براي تشخیص کاراکتر ارائه خواهیم داد، مستقل 

  از چرخش است براي همین نیازي به تصحیح زاویه نداشته ایم.

Gravity(I,i)=���(�) + �
�(�)

�
�� , ��(�) + �

�(�)

�
���       4(        

       5  (                                                                        

tan�� �
�����

�����
�=�     

  
 8xو 7xفرمت کاراکترهاي پلاك ایرانی که در آن کاراکتر .10شکل 

  نسبت به کاراکترهاي دیگر اندازه کوچکتري دارند.
  

 هاتشخیص نوري کاراکتر 4-8

تشخیص کاراکترها از چندین زیر مراحل تشکیل شده است که به 

ترتیب شامل استخراج ویژگی از کاراکترها، آموزش کاراکترها و 

تشخیص کاراکترها است. در این مطالعه چندین روش مربوط به 

راکترها از نظر دقت، سرعت و مستقل از چرخش استخراج ویژگی کا

بودن، بررسی شده است و از بین متدهاي تشخیص کاراکتر، متد 

  هاي عصبی استفاده شده است. هاي مربوط به تطبیق الگو و شبکه

 بررسی استخراج ویژگی کاراکترها. 5

هاي تشخیص اولین مرحله در تشخیص کاراکترها در اکثر روش

در این  . [Gholami, 2017]ویژگی است کاراکتر، استخراج

ها بهره برده شده مطالعه از چندین ویژگی مربوط به استخراج ویژگی

 :است که شامل

هاي استخراج ویژگی کاراکترها، در بین روش :5)فاصله اقلیدسی1 

هایی که دارد، بیشتر با استفاده از تطبیق این روش نسبت به ویژگی

هاي تشخیص، متد تطبیق نسبت به روششود چون الگو انجام می

تر است. همچنین در تشخیص کاراکتر با الگو براي این ویژگی ساده

استفاده از این ویژگی، فاز آموزش کاراکترها زودتر از فاز استخراج 

داده و آنجایی که هر کاراکتر ، چه در پایگاه شود. ازویژگی انجام می

در نظر گرفته شده  64×64هبندي شده به اندازچه در موارد قطعه

گونه کاراکترها هاي موجود در ایناست یا به عبارتی تعداد پیکسل

است، در مواردي که بین کارکترهاي آموزش دیده و  62×62= 4096

کاراکتر ورودي تطبیق صورت گیرد، محدوده اختلاف بین آنها در 

است. سپس از نتایج بدست آمده بعد از تطبیق  ]0 4096[بازه

) فاصله اقلیدوسی آن 6راکترهاي مربوطه، با استفاده از فرمول (کا

محاسبه می شود، لازم به ذکر است که در جریان تطبیق، بین تک 

 تک کاراکترهاي آموزش دیده با کاراکتر ورودي، کاراکتري از پایگاه 
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 ’س‘سین یا به عبارتی  محاسبه فاصله اقلیدسی حرف .11شکل 

داده به جاي کاراکتر ورودي انتخاب می شود که فاصله اقلیدسی آن 

  .)11از بین مقادیر دیگر کمتر باشد(شکل

d(p,q)=||p-q||=�(�1 − �1)� + … … … … + (�� − ��)� =  

�∑ (�� − ��)������
���                                        

)6( 

 16تصاویر مربوط به کاراکترها را به) ناحیه بندي: در این روش 2 

هاي تقسیم کرده تا بر اساس توزیع داده 16×16زیرتصویر مساوي

 16هایی استخراج شود. که در مجموع موجود در هر ناحیه، ویژگی

  (الف)).12شود (شکل ویژگی استخراج می

ویژگی از پرتوافکنی افقی و  64)پروفایل پرتوافکنی: در این روش3

شود. که در مجموع پرتوافکنی عمودي استخراج می ویژگی از 64

  (ب)).12شود(شکل ویژگی استخراج می 128

روش، روش جدیدي براي جهته : این 4) پروفایل پرتوافکنی4

ویژگی  64هاي کاراکترهاي فارسی است. که در آنمحاسبه ویژگی

ویژگی در  64ویژگی از پرتوافکنی عمودي،  64از پرتوافکنی افقی، 

ویژگی در محور قطر فرعی استخراج می  64قطر اصلی و محور 

  (ج)).12شود(شکل ویژگی استخراج می 256شود. که در مجموع 

جهت مختلف ( چپ  4جهتی: در این روش در 4)پروفایل فاصله5

، بالا،راست و پایین) ، فاصله محیط محاطی کاراکتر تا نزدیکترین 

ویژگی در این روش  256شود و در مجموع لبه در هر جهت پیدا می

  (د)).12شود(شکل استخراج می
  

وافکنی: این روش، روشی تبندي و پروفایل پر) روش ترکیبی ناحیه6

 16جدید براي استخراج ویژگی کاراکترهاي فارسی است که در آن 

ویژگی  8ویژگی از پرتوافکنی افقی و  8ویژگی از ناحیه بندي پلاك، 

ویژگی از این  32ود. در مجموعشاز پرتوافکنی عمودي استخراج می

  شود.روش جدید، استخراج می
  

هاي زرنیک: توابع زرنیک مختلط شامل یک مجموعه از ) ممان7

توابع پایه متعامد نگاشته شده بر روي یک دایره واحد است. ممان

هاي استخراج شده توسط پرتوافکنی تصویر هاي زرنیک، ویژگی

  اي هاي زرنیک هستند. چندجملهورودي بر روي مجموعه مختلط از 
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ها به دلیل مستقل از چرخش بودن براي تشخیص اندازه این ممان 

هاي زرنیک، اول با محاسبه چند هاي ممانشود. ویژگیاستفاده می

هاي شعاعی و سپس طرح ریزي تصویر ورودي بر روي ايجمله

اعی هاي شعايچندجمله .شودهاي زرنیک محاسبه میتابع پایه ممان

,�)���زرنیک  ، در دیسک واحد �با تکرار  �از مرتبه  (�

  .بصورت زیر هستند

                  ���(�, �) = ∑
(��)�(�����)(����) �⁄ (���)!

�!((��|�| �)��)!((��⁄ |�| �)��)!⁄

(��|�|) �⁄
���              

)7(                                                                                      

             ���(�, �) = ���(�, �)����
 

)8(  

�  که در آن = √−1 ,   � = ������ �
����

�����
بطوریکه �

� ≥ |�|و  0 ≤ �و  � − بین صفر  θزوج است. زاویه  |�|

در خلاف جهت عقربه هاي  �است و با توجه به محور  2πو 

یک متغیر عدد صحیح که محدوده  sساعت اندازه گیري شده است و 

�)مقداري بین صفر و  − |�| هاي زرنیک از است. ممان ⁄(2

,�)�از تابع  �و تکرار  �مرتبه    شود.بصورت زیر تعریف می (�

��� =
� + 1

�
� � �(�, �)���

∗
�

����

(�, �)�� ��
�

����
�������

 

  

���که در آن 
∗ (�, ,�)���مزدوج مختلط  (� است. براي  (�

هاي زرنیک از یک تصویر دیجیتال، توابع پایه زرنیک محاسبه ممان

هاي اند که در این صورت پیکسلدر داخل دایره واحد تعریف شده

شود. فرم گسسته ممانقرار گرفته در خارج از دایره محاسبه نمی

�ویر با اندازه هاي زرنیک از یک تص ×   :بصورت زیر است �

)9(  ��� =
���

�
∑ ∑ �(��, ��)���

∗ (��, ��)∆��∆��
���
���

���
���
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����
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ویژگی مربوط به اندازه   12-36در این نوع از استخراج ویژگی، از 

هاي زرنیک براي استخراج ویژگی استفاده شده است که نمونهممان

 8-4به صورت شکل  6و تعداد تکرار مثبت  6مرتبه اي از آن تا 

هاي دیگر مستقل از چرخش است. مزیت این روش نسبت به روش

ها در بودن آن است، در واقع در این نوع استخراج ویژگی، کاراکتر

آید، نسبت هایی که از آنها بدست میاي بچرخند، ویژگیهر زاویه

 به کاراکتر فاقد چرخشبه کاراکتر فاقد چرخش، یکسان یا نزدیک 

فارسی، نسبت به هم  8و  7). همچنین از آنجایی که اعداد 14است(

توانند آنها را تشخیص هاي زرنیک نمیحالت معکوس دارند، ممان

قسمت بالایی و پایینی  2بدهند و براي تشخیص آنها تصویر به 

)، این دو اعداد تشخیص داده می10شود و با فرمول (تقسیم می

  [Boveiri, 2010].شوند

  X=  
 اندازه کاراکتر  در نیمه  بالایی

اندازه کاراکتر  در نیمه پایین
  )10(  

شود و براي نشان داده می 7بالاي یک باشد، عدد Xبراي مواردي که 

شود.در کاراکترهاي انگلیسی نشان داده می 8موارد کمتر از یک، عدد 

  دارند. این مشکلات را’9‘ و   ’6‘هم، عدد انگلیسی
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ج) پرتوافکنی در محور   "2 "ب)پروفایل افقی و عمودي عدد "2 "هاي مختلف الف) ناحیه بندي عدداستخراج ویژگی کاراکترها با روش. 12شکل 

  "2"عدد مربوط به جهت مختلف ( چپ ، بالا،راست و پایین)  4 د) پروفایل فاصله  "2"قطر فرعی و اصلی مربوط به عدد

  

  ویژگی است.16که در کل 6و تعداد تکرار مثبت تا تعداد 6هاي زرنیک تا مرتبه استخراج ویژگی با استفاده از ممان .13شکل 
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)کاراکتر 3درجه چرخش  25با  "3")کاراکتر 2با صفر درجه چرخش  "3")کاراکتر 1ویژگی ممان زرنیک براي کاراکترهاي چرخیده شده  .14شکل

 10ویژگی اندازه ممان زرنیک ، تا تعداد تکرار و مرتبه مثبت  36) نمونه اي از 5درجه چرخش   -40با  "3")کاراکتر 4درجه چرخش  110با  "3"

  هاي مختلفبا زاویه "3"روي کاراکتر 

  

 آموزش کاراکترها. 6

براي تشخیص کاراکترها، باید الگوهایی از کاراکترها در پایگاه داده

 Samma and Lim and]اي تهیه شده و از قبل موجود باشد

Saleh and Suandi, 2016]، از طرفی چون بعضی از حروف .

هاي خودرو گذاري پلاكسازمان شمارهساختار بدنه یکسانی دارند، 

برد. در کار میگذاري بهاز میان آن حروف،  فقط یکی را در شماره

 17حرف زبان فارسی،  33داده تهیه شده از بینمجموع در پایگاه

داده تصاویر ). در پایگاه5عدد استفاده شده است (جدول  9ف و حر

مورد از تصاویر  300مورد است،  600خودرو تهیه شده که تعداد آن

مورد دیگر ، براي تست  300خودرو ، در جهت آموزش کاراکترها و 

تصویر آموزشی،  300مورد استفاده قرار داده شده است. که از بین

در پایگاه داده ذخیره می 64×64نمونه از هرکاراکتر در اندازه 20

 هاي استخراج ویژگی مربوط به فاز قبلی را پس ازشود. سپس روش

اعمال روي پایگاه داده کاراکترها، با کمک شبکه هاي عصبی آموزش 

با الگوریتم  6دهیم. براي این کار از معماري پرسپترون چند لایهمی

 8سازي از نوع سیگموئیدو تابع فعال 7آموزش پس انتشار خطا

هاي عصبی هاي مربوط به شبکهاستفاده شده است. که تعداد لایه

هاي استخراج ویژگی  بر اساس سعی و روش پرسپترون هر کدام از

گونه که در زیر مرحله قبلی توضیح خطا و تجربه بدست آمد. همان

داده شد ، فقط از روش مربوط به استخراج ویژگی فاصله اقلیدوسی 

هایی که دارد، در بخش آموزش از تطبیق الگو استفاده به علت ویژگی

در شبکه هاي عصبی شده است و دیگر روش هاي استخراج ویژگی، 

هاي عصبی از دانیم شبکهاند. همانگونه که میآموزش داده شده

ها داراي تعدادي ها تشکیل شده است که هر کدام از لایهتعدادي لایه

هاي استخراج ویژگی روي نورون هستند. براي آموزش روش

هاي مخفی هاي لایههاي مخفی و تعداد نورونکاراکترها، تعداد لایه

ورت سعی و خطا و تجربه بدست آمد. در این شبکه عصبی به ص

نیز تعداد  6شود، جدولمخفی استفاده  سعی شد فقط از یک لایه

هاي ورودي، لایه مخفی و لایه خروجی هاي هر کدام از لایهنورون

  دهد.هاي استخراج ویژگی را نشان میمربوط به همه روش
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  هاي مورد استفاده آنهاکاراکترهاي مورد استفاده در پلاك خودروي ایرانی همراه با سمبل .5جدول 

  

 هاهاي ورودي، مخفی و خروجی براي همه روشهاي مورد استفاده شده در لایهتعداد نورون .6جدول

  
  

  

 تک کاراکترهاتکتشخیص  6-1

هاي استخراج پس از آنکه کاراکترهاي موجود در پایگاه داده با روش

تصویر مربوط به  300ویژگی مذکور آموزش دیدند، لازم است

آماده شده است مورد ارزیابی قرار  آزمونخودروهایی که جهت 

  دهیم، 

هاي ارزیابی شده براي این مرحله زیاد از آنجایی که تعداد روش

  تصویر به صورت تصادفی انتخاب  30تصویر،  300ما از بین است، 

هاي استخراج ویژگی را روي آنها ارزیابی میکنیم و این روشمی

  .نماییم
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  ارزیابی. 7

هدف از سیستم پیشنهادي، دریافت تصاویر وسایل نقلیه به عنوان 

ورودي و ثبت شماره پلاك آنها در خروجی است. در این آزمایشات 

تصویر رنگی وسایل نقلیه  600اي شاملها از پایگاه دادهو بررسی

 350و از دوربین دیجیتال  480*680موجود در کشور ایران به اندازه

SONY DC  مورد آن براي بخش آموزش  300استفاده شد که

مورد دیگر به صورت تصادفی براي تست مراحل  300کاراکترها و 

اده اه داده مورد استفتشخیص پلاك خودرو استفاده شده است، پایگ

-بارانی-هاي نوري مختلف (برفیداراي تصاویر پیچیده و شرایط

هاي مختلف دوربین و وسایل ها و زاویهسایه) ، فاصله-روز-شب

-نقلیه، خراشیدگی پلاك و داراي انواع مختلفی خودرو (سواري

افزار ها روي نرمها و روشاتوبوس) است. این الگوریتم -بارکش

matlab7.0  و کامپیوتري با سیستم عاملwindows XP  ،

1GB RAM ،pentium-4 1.6 GHZ  سازي شده است . پیاده

براي ارزیابی سیستم مذکور سه مرحله مربوط به تشخیص پلاك 

خودرو را مطالعه و بررسی کردیم. در مرحله آخر یعنی مرحله 

تشخیص کاراکتر، چندین ویژگی مربوط به تشخیص کاراکتر بررسی 

هاي مستقل از ها به دو دسته ویژگیشده است که این ویژگی

 7شود. جدولهاي وابسته به چرخش تقسیم میچرخش و ویژگی

هاي استخراج کاراکترها هاي ویژگینرخ دقت و سرعت روش

نیز نرخ دقت و سرعت روش  8وابسته به چرخش و در جدول

تا مرتبه تیبزرنیک با استفاده از تعداد تکرار و مراتب مثبت به تر

گونه که در بین این نشان داده شده است. همان 10و  7، 6، 5هاي

جهته از نظر نرخ  4فرماید، روش جدید پروفایلها ملاحظه میروش

هاي مذکور عملکرد دقت تشخیص کاراکترها نسبت به دیگر روش

ها بهتري دارد، همچنین روش ممان زرنیک نسبت به دیگر روش

قل از چرخش است و در مواقعی که کاراکترها ، مزیتی که دارد مست

اي را داشته باشد، قابلیت تشخیص حالت چرخیدگی در هر زاویه

هاي مذکور چنین کدام از روشکه هیچآن کاراکتر را دارد، در حالی

قابلیتی را ندارند و عیب روش زرنیک براي تشخیص کاراکترها با 

ها، سرعت اجراي پایین آن است. دقت بالاتر نسبت به دیگر ویژگی

نیز این ویژگی ها را به صورت نموداري بررسی کرده  3نمودار 

 است.

  

  نرخ دقت و سرعت روش هاي ویژگی هاي استخراج کاراکترها وابسته به چرخش. 7جدول 



 هاي متعامدتشخیص کاراکتر فارسی پلاك خودرو، مستقل از چرخش و اندازه با استفاده از ممان

 979)   41/ (پیاپی:1398ونقل/ سال دهم/ شماره چهارم/تابستان فصلنامه مهندسی حمل

  استفاده از تعداد مرتبه و تکرار مختلف نرخ دقت و سرعت روش زرنیک با. 8جدول 

  

)ناحیه 3)ناحیه بندي2)فاصله اقلیدس1مقایسه دقت و سرعت روش هاي استخراج ویژگی الف)خطوط قرمز (ویژگی هاي وابسته به چرخش) . 3نمودار 

10و  7، 6، 5به ترتیب ممان هاي زرنیک تا مراتب مثبت  4تا  1جهته ب) خطوط آبی: از  4)فاصله 6جهته 4)پروفایل 5)پروتوافکنی4بندي و پروفایل

.  
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)تصویر خودرو از نزدیک به 2)تصویر خودرو از فاصله دور 1شود هایی از تصاویر خودروهایی که باعث تشخیص درست سیستم مینمونه. 15شکل

  ) تصویربرداري در شب و شدت نوري نامتوازن 4) کثیفی خیلی زیاد پلاك 3همراه زاویه زیاد پلاك 

  مرحله تشخیص پلاك خودرو 3میزان دقت تشخیص . 9جدول

  

نهادي در مقابل مشکلاتی از قبیل کیفیت بد تصاویر، سیستم پیش

شرایط جوي مختلف، فاصله متغیر بین دوربین و وسیله نقلیه ،شدت 

روشنایی متغیر پلاك و چرخش به وجود آمده در پلاك خودرو  

با وجود چندین شرایط   15. براي مثال در شکل استمقاوم و مناسب 

است پلاك را تشخیص دهد. نامناسب ذکر شده بالا،  سیستم قادر 

  مرحله اصلی از تشخیص پلاك 3نیز میزان دقت تشخیص   9جدول 

بندي کاراکترها و مرحله یابی پلاك، مرحله قطعهیعنی مرحله محل

  .دهدتشخیص کاراکترها را نشان می

  گیري . نتیجه8

هاي بوجود امروزه تولید خودرو و واردات آن با توجه به پیشرفت

صنعت بسیار سرعت گرفته و سالانه هزاران خودرو آمده در این 

شود. این شرایط باعث گردیده تولید و همچنین به کشور وارد می
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است که روش بکارگیري انسان جهت تشخیص و نظارت در کنترل 

هاي بسیار زیادي را به تردد بسیار ناممکن به نظر برسد و هزینه

هاي هوشمند سیستمرو است که ایجاد کشور تحمیل سازد. از این

هاي تشخیص و پیش بینی پلاك خودرو هر چند هنوز هم با چالش

  .رسدبه نظر میبسیار زیادي مواجه بوده بسیار ضروري 

هاي هاي موجود براي تشخیص پلاكدر این تحقیق، چالش

استاندارد خودرو در کشور  ایران بررسی شد. سیستم پیشنهادي 

بندي کاراکترها ودرو، مرحله قطعهیابی پلاك خشامل سه مرحله محل

و سپس مرحله تشخیص نوري کاراکترها است. براي مرحله محل

یابی پلاك خودرو از روش جدید شناساگر ناحیه آبی پلاك، براي 

بندي بندي از روش جدید متوسط یاب اشیا جهت قطعهمرحله قطعه

حله هاي ایرانی و در مرها و روش جدید تصحیح زاویه پلاكکاراکتر

هاي استخراج ویژگی تشخیص کاراکترها ، همراه با بررسی روش

هاي استخراج ویژگی جدیدي براي کاراکترهاي روش کاراکترها،

جهته و روش ترکیبی ناحیه 4فارسی با عناوین پروفایل پرتوافکنی

هاي استخراج ویژگی جهت بندي و پروفایل ارائه شد که بین روش

جهتی، نرخ  4پروفایل پرتوافکنیتشخیص کاراکترها، روش جدید 

ها داشت و روش ممان دقت تشخیص بالایی نسبت به سایر ویژگی

اي چرخیده باشد، هاي زرنیک در مواردي که کاراکترها در هر زاویه

بندي کاراکترها مرحله قطعه در همچنینقابلیت تشخیص را داشتند. 

ثیفی و ک، براي حل چالش سایه افتادگی و شدت نامتوازن روشنایی 

گذاري و باینري سازي هاي مربوط به آستانهپلاك خودرو، روش

تصاویر بررسی شد. در نهایت پس از تست مدل دریافتیم که مرحله 

بندي و تشخیص کاراکتر به ترتیب داراي یابی، قطعهمحل

. روش جدید علاوه بر دقت بالا امکان است %97و %89، %91,6دقت

وري را فراهم نموده و قابل پیادهکار در شرایط مختلف جوي و ن

هاي از چالش .است انعطاف پذیرسازي در محیط واقعی و بسیار 

. ستاهاي مختلف هاي مختلف با زمینهپلاك ،روي این سیستمپیش

حقیقات در تیابی لبه مرحله براي بهبودگردد تا میهمچنین پیشنهاد 

 یاب فازي استفاده گردد.از لبهآتی 
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1. Wavelet Transform 

2. Intelligent Transport Systems (ITS) 

3. Length 

4. Width 

5. Euclid Distance 

6. Multi-Layer Perceptron (MLP) 

7. Back Propagation 

8. Sigmoid 

 . مراجع10

تشخیص اتوماتیک پلاك خودرو به کمک ") 1374( برومندنیا، علی-

کارشناسی ارشد، استاد راهنما: محمود ، پایان نامه "پردازش تصویر

مهندسی گروه مهندسی کامپیوتر،  -فتحی، تهران: دانشکده فنی

 دانشگاه علم و صنعت ایران

کشی ارزیابی تأثیر خط") 1394اکبري, علی ( و فرشیدرضا ،حقیقی -

 ،"در آرام سازي ترافیک با استفاده از دستگاه شبیه ساز رانندگی

 .349-237 ، ص.2سال هفتم، شماره نقل, فصلنامه مهندسی حمل و 

ارائه یک سیستم "). 1394مهدي ( ،اسمعیل اوغلی و صالح ،یوسفی -

دستیار راننده مبتنی بر ارتباطات بین خودرویی با استفاده از منطق 

 ، سال هفتم، شماره سوم، ص.فصلنامه مهندسی حمل و نقل ، "فازي

385-404. 

انتشارات   ، تهران،"براي همهداده کاوي ") 1396غلامی، م. ( -

 ناقوس.
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از دانشگاه صنعتی اصفهان و درجه     1371علی برومندنیا، درجه کارشناسی در رشته کامپیوتر را در سال      

از دانشگاه  علم و صنعت ایران      1374در سال    مصنوعی را  کارشناسی ارشد در رشته کامپیوتر و هوش    

 از دانشگاه  مصنوعی  موفق به کسب درجه دکتري در رشته  کامپیوتر و هوش    1385اخذ نمود. در سال  

سلامی  شان    ،آزاد ا شی مورد علاقه ای صویر،    ،واحد علوم وتحقیقات  گردید. زمینه هاي پژوه پردازش ت

حمل و نقل وترافیک هوشمند، فن آوري اطلاعات ، رمزنگاري و امنیت شبکه هاي کامپیوتري بوده و در 

  ضر عضو هیات علمی با مرتبه استادیار  در دانشگاه  آزاد اسلامی واحد نهران جنوب است.حال حا

  

از دانشگاه  آزاد  1396در سال    را نرم افزار –محسن غلامی درجه کارشناسی ارشد در رشته کامپیوتر 

کاوي، فناوريدادههاي پژوهشی مورد علاقه ایشان  پردازش تصویر، اسلامی واحد بوشهر اخذ نمود. زمینه

  هاي حمل و نقل هوشمند  است.اطلاعات و سیستم

 

 
 

  

  

 

 

  

 


