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  چکیده

های بیرونی به  تشخیص درب در محیط. باشندها می مهمی جهت ورود و خروج از ساختمان برای افراد نابینا و ربات ی ها نشانه درب

 های یک درب های بیرونی، ویژگی های محیط در درب ̎زیرا معمولا ؛دشوار در بینایی کامپیوتر تبدیل شده است یلیکی از مسا

در این مقاله، روشی برای تشخیص درب در . آشکار نیستند بین درب و زمینها و فضای خالی  ساده مانند دستگیره، گوشه

شود و  بین خطوط عمودی تشکیل می ی پس از استخراج خطوط و حذف خطوط اضافی، ناحیه. شوده میئهای بیرونی ارا محیط

سپس  از دانش اضافی . دنگردمیهای هر ناحیه شامل ارتفاع، عرض، محل، رنگ، بافت و تعداد خطوط داخل ناحیه استخراج  ویژگی

گیری   اطراف، برای تصمیم ی مانند وجود درب در پایین تصویر، ارتفاع و عرض معقول درب و اختلاف رنگ و بافت درب با ناحیه

های منازل،  و مجموعه تصاویر خودمان شامل درب eTRIMSاین روش بر روی مجموعه تصاویر . شود وجود درب استفاده می

 .   دهد های پیشین را نشان می شده، برتری روش پیشنهادی نسبت به روش هئها امتحان شده است و نتایج ارا ها و فروشگاه آپارتمان

 بینایی کامپیوتر، تشخیص درب، استخراج خطوط، رنگ، بافت :های کلیدیواژه

 مقدمه.1

های بیرونی به دلیل وجود انواع  تشخیص درب در محیط

ها و اختفا یکی از موضوعات  ها، شلوغی، سایه مختلف درب

هنوز در میان هزاران اشیای مختلف که . باشد پیچیده می

ی یک کودک دو ساله قادر به شناخت  سیستمی به اندازه

، درب یکی از اشیای مهم است که در [4]اشیا نیست 

. تواند نقش مهمی ایفا کند  ها و افراد نابینا می مسیریابی ربات

 توانند می 4اس پی همچنان که ابزار مجهز به جی

 
 

                                                      
1
GPS (Global positioning system) 

مایی فرد نابینا، ربات و یا ماشین را تا نزدیک مقصد راهن

تواند برای ورود به مکان مورد نظر  کنند تشخیص درب می

بعدی شهری   سازی سه همچنین در مدل. مفید باشد بسیار

،تشخیص نمای ساختمان و اجزای  5ارث ی گوگل برای برنامه

 . های ضروری است آن شامل درب، جزء گام

در  اخیر کارهای زیادی روی تشخیص دربی  در دهه

یابی و  ی مکان برای حل مسألهدرونی  های محیط

توان به سه  انجام شده است که می 9برداری همزمان نقشه

 : دسته تقسیم کرد

 [:5]لیزری   ی گرهای تعیین فاصله تشخیص درب با حس. 4

                                                      
2
Google Earth  

3
 Simultaneous localization and mapping (SLAM) 
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 گرها به ظاهر و رفتار شی مثلاً رنگ و حرکت درب،  این حس

 . حساس هستند

 1, 2]تشخیص درب با استفاده از اطلاعات بصری تصویر . 5

,9:] 

 های درب شامل اختلاف رنگی درب و  ها خصیصه این مقاله

 در قسمت پایین درب، خطوط 1اطراف آن، عدم وجود بافت

 ی ، فاصله2ی درب، نقاط محو عمودی و افقی درب، دستگیره

 سپس با. گیرند خالی پایین بین درب و زمین را در نظر می

 های درب ی خصیصه همه 2استفاده از الگوریتم آدابوست

 دست آید و بند قوی درب به  شوند تا دسته کیب میتر

 .گیری شود که درب پیدا شده است یا خیر تصمیم

 [:2]گر و دوربین  تشخیص درب با استفاده از ترکیب حس. 9

 گر مبتنی بر لیزر به همراه استخراج در این کار از حس

 های تصویر برای بالا بردن دقت تشخیص درب خصیصه

 .استفاده شده است

ها  به هر حال در نتایج این کارها گزارش شده است که ربات

ها را  توانند درب درصد می 33به صورت برخط با دقت بالای 

ی  های ساده تشخیص دهند که البته این دقت برای درب

 .دست آمده است داخل راهرو به 

های درونی،  با وجود توجه بسیار به تشخیص درب در محیط

های بیرونی به دلیل پیچیدگی  طدقت تشخیص درب در محی

و    ها توزیع لبه ها، از در بعضی از الگوریتم. آن، بسیار کم است

های تصویر برای تشخیص درب استفاده خصیصهاستخراج 

بسیار خاص و محدود  ها شود که مجموعه تصاویر آن می

تشخیص درب بر روی  ،در کارهای دیگر [.1, 2]باشند  می

ECP2011مانند  1مجموعه تصاویر نمای ساختمان
با  2

انجام  [43] تصویر 23با   Graz2012 یا و[ 3]تصویر  431

های موجود برای تجزیه نمای ساختمان به روش. گیردمی

 و یا  [44, 45]معمولی  3بندیهای قطعهصورت روش

به هر  .باشندمی [49]های تشخیص مبتنی بر گرامر روش

در این مجموعه تصاویر نمای ساختمان، عناصر حال 

                                                      
4 Texture 
5
 Vanishing points 

6
 Adaboost 

7 Facade  
8 Ecole Centrale Paris 
9 Segmentation 

و بالکن با نظم خاصی  مانند درب و دیوار و پنجرهساختمان 

اند و از این محدودیت برای تشخیص استفاده قرار گرفته

 . شودمی

ها، تشخیص درب به همراه اشیای دیگر  در بسیاری از مقاله

ظور از تجزیه من. شود انجام می 43به صورت تجزیه تصویر

تصویر این است که برای هر پیکسل تصویر، برچسب معنایی 

. شودمشخص می... مانند ساختمان، درب، زمین، آسمان و 

دو صورت   ایی بهبندی معن های تجزیه تصویر و یا قطعه روش

های  روش. شوند پارامتریک انجام میپارامتریک و غیر

امترهای مدل در پارامتریک مبتنی بر یادگیری هستند که پار

در این کارها، . [41-41]شوند  فاز آموزش تخمین زده می

های پیوسته  هایی از پیکسل ابتدا تصاویر آموزشی به ناحیه

و پس از [ 42]گردند   تقسیم می 44نام ابرپیکسل مشابه به 

های یادگیری  ها، از روش این ابرپیکسل های خصیصهتعیین 

شوند  استفاده می 45پشتیبانهای بردار  ماشینی مانند ماشین

از معایب این . گذاری کرد تا بتوان تصاویر تست را برچسب

دوباره باید  آموزشی،روش آن است که برای تصاویر جدید 

گیر  یادگیری و تخمین  پارامترها انجام شود که بسیار وقت

ها  به هر حال، برای مجموعه تصاویر کوچک با ده. است

. دقت تشخیص بالایی دارند های پارامتریک برچسب، روش

، دانش تصاویر آموزشی غیر پارامتریک تجزیه تصویر  روش در

-55]شود  شده به تصاویر تست منتقل می گذاری برچسب

این روش برای مجموعه تصاویر زیاد با صدها برچسب، [. 43

پارامتریک را دارد در  قابل مقایسه با روش  دقت تشخیص

به هر حال تجزیه . ی را نداردهای یادگیر که پیچیدگی حالی 

تصویر بسیار پیچیده است و علاوه بر آن، چون چندین شیء 

شوند دقت تشخیص درب پایین  با هم تشخیص داده می

مانند  اشیای دیگر تر از که درب بسیار مهم است در صورتی

 .باشد آسمان، بالکن یا پنجره می

های   هدف ما در این مقاله، تشخیص  درب  در محیط

نشان داده  4است که مراحل تشخیص آن در شکل  بیرونی

در این روش ابتدا خطوط تصویر با الگوریتم . شده است

LSD
سپس (. ب.4شکل)گردند  استخراج می[ 59] 49

                                                      
10 Image parsing 
11 Superpixel 
12 Support vector machines (SVM) 
13

 Line Segment Detector (LSD)  
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شوند  خطوط مورب و بسیار کوتاه یا بلند حذف می

پس از آن فقط خطوط عمودی در نظر گرفته (. ج.4شکل)

خطوط عمودی آن خطوطی و بین این ( د.4شکل)شوند می

های کاندید درب را  توانند ناحیه تر هستند و می که پایین

هایی  گاه ناحیه  آن(. ه.4شکل) گردندتشکیل دهند انتخاب می

هر  های شوند و ویژگی بین هر دو خط عمودی تشکیل می

مختصات خط عمودی راست و : گردند ناحیه استخراج می

 داخل افقی و عمودی چپ ناحیه، رنگ، بافت و تعداد خطوط

گیری   ، تصمیمها در آخر با استفاده از این ویژگی. ناحیه

به هر (. و.4شکل)تواند درب باشد  شود که کدام ناحیه می می

رنگ و بافت درب با  ̎بیرونی معمولا های حال در محیط

های درب در  همچنین مکان. ناحیه اطراف متفاوت است

بیشتر از جاهای  پایین تصویر و تعداد خطوط روی درب

مجموعه تصاویری از . دیگر مانند درخت و ماشین است

ها تهیه شده است  ها و فروشگاه ها، آپارتمان های خانه درب

درصد درب و یا بخشی از آن را  1/22که الگوریتم ما با دقت 

که برای مجموعه تصاویر  کند ضمن این  مشخص می

eTRIMS
دست  درصد به  9/12دقت تشخیص [ 51] 41

 .آمده است

   5در بخش :  شده است یسازمانده یرمقاله به صورت ز ینا

 شودداده می یحدرب توض یصتشخ یتمروش و الگور یاتجزئ

هم  1بخش در . گردند یم یبررس یجنتا 9و سپس در بخش 

 .شودپرداخته می  یندهآ یو کارها گیری یجهنتبه 

  روش پیشنهادی.2

در این قسمت، مراحل تشخیص درب از یک تصویر محیط 

 5شود که بلوک دیاگرام آن در شکل بیرونی شرح داده می

 .نشان داده شده است

 

 

 

 

 

 

 

 

                                                      
14 E-training for interpreting images of man-made 

    scenes (eTRIMS) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 
 

( الف.  )مراحل تشخیص درب در محیط بیرونی: 1شکل 

تصویر و ( ج)شده،  خطوط استخراج( ب)تصویر ورودی، 

( ه)تصویر و خطوط عمودی، ( د)خطوط عمودی و افقی، 

تصویر ( و)درب،   تصویر و خطوط عمودی کاندید ناحیه

 شده داده خروجی و قسمتی از درب تشخیص

 استخراج خطوط-1-2

  توانند نقش مؤثری در شناسایی اشیای ساخته خطوط می

ایفا مانند ساختمان و اجزای آن شامل درب و پنجره  بشری

شود زیرا تصویر رنگی به خاکستری تبدیل می در ابتدا. کنند

کنند بر خلاف تصاویر رنگی که از چند کانال استفاده می

-تر میتصاویر خاکستری با یک کانال، باعث پردازش سریع

شوند و همچنین در بعضی مسائل مانند استخراج خطوط 

ایت نیازی به رنگ تصویر نیست و شدت روشنایی تصویر کف

( LSD)جا از الگوریتم تشخیص قطعه خط در این. کندمی

شود که یک تصویر خاکستری را به عنوان  استفاده می[ 52]

 خطوط 9گیرد و در سه مرحله مطابق شکل  ورودی می

 (.ب.4شکل )کند  تصویر را استخراج می
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 های دارای شیب یکسان، به بندی پیکسل تصویر را با گروه. 4

 (.الف.9شکل )کند  پشتیبان خط تقسیم میهای  ناحیه

  قطعه خط مستطیلی شکلی را می یابد که بهتر، ناحیه. 5

 (.ب.9شکل )زند  را تقریب می 4ی  در مرحله پشتیبان خط

 راستا در ناحیه ها و تعداد نقاط هم بر اساس تعداد پیکسل. 9

تواند  کند که آیا این ناحیه می مستطیل شکل، بررسی می

 (.ج.9شکل )خط دهد یا خیر تشکیل یک 

  فرض ما بر این است که تصاویر از دوربین در راستای افق به

تصاویر هم در واقعیت و هم در  ̎آیند که معمولا دست می

بنابراین فقط خطوط . مجموعه تصاویر به این صورت هستند

ی اختلاف با خط عمود و افق به عنوان  درجه 42تصویر با 

سپس به دلیل . اند خطوط عمودی و افقی در نظر گرفته شده

تر، خطوط بسیار  تعداد زیاد خطوط و برای پردازش سریع

با میانگین طول خطوط حذف  کوتاه و بلند در مقایسه

همچنین از چند خط موازی بسیار نزدیک به هم . اند شده

 .(ج.4شکل )اندشده  ها نگه داشته فقط بلندترین آن

 تعیین خطوط عمودی کاندید ناحیه درب -2-2

درب در نظر   خطوط عمودی برای پردازش و تعیین ناحیه

وط افقی و در مراحل بعد، از خط( د.4شکل )اند گرفته شده

سپس با . گیری وجود درب استفاده شده است برای تصمیم

42بندی استفاده از  الگوریتم خوشه
k-means   این خطوط ،

ترین نقطه به چند ناحیه از  مختصات پایین عمودی بر اساس

 خطوط عمودی موازی که در یک ردیف باشند تقسیم 

چون در مجموعه تصاویر، درب در پایین تصویر . اندشده

ترین ناحیه برای پردازش  وجود دارد خطوط عمودی پایین

البته اگر در موارد خاص تعداد خطوط . انددر نظر گرفته شده

چهارم   پایین و میانگین طولی این خطوط، کمتر از یک  ناحیه

بالاتری برای وجود درب در نظر   بالاتر باشد ناحیه  ناحیه

خطوط ( د.4)به عنوان مثال در شکل . گرفته شده است

عمودی ردیف پایین روی بلوار، درخت و تاکسی حذف و 

برای تشکیل ناحیه در ( ه.4)خطوط ردیف بالاتر در شکل 

 .نظر گرفته شده است

                                                      
15 Clustering 

 
 بلوک دیاگرام روش پیشنهادی تشخیص درب: 2شکل 

 

 
 های پشتیبان خط تصویر ورودی و تشکیل ناحیه( الف)

 

 
 خط پشتیبان  تقریب مستطیلی ناحیه( ب)

 

 
 راستا بررسی نقاط هم( ج)

 [LSD  ]22ی الگوریتم  سه مرحله: ۳شکل 
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 تشکیل ناحیه بین خطوط عمودی  -2-۳
های مختلف  ها با اندازه های بیرونی انواع درب چون در صحنه

وجود دارند و شاید تصویر از نمای دور گرفته شده باشد و یا 

قسمتی از درب مثلاً توسط ماشین مخفی شده باشد هر 

بنابراین هر . تواند یک درب باشد ناحیه کوچک یا بزرگی می

و چپ  خط عمود با هر یک از خطوط دیگر و انتهای راست

ی  برای مثال، مطابق رابطه. دهد تصویر تشکیل یک ناحیه می

ها، برای دو خط عمود در شکل  جهت تعیین تعداد ناحیه( 4)

 . گردد می  ناحیه ایجاد 2تعداد  1

(4            )n
nn

n 



2

 ها تعداد ناحیه )1(

 .تعداد خطوط عمودی است  nکه   

 یههای هر ناح تعیین ویژگی -2-4
 4های هر ناحیه مطابق جدول  در این بخش، ویژگی

 . گردند استخراج می

 
 پنج ناحیه ایجاد شده برای دو خط عمودی: 4شکل 

 های هر ناحیه ویژگی: 1جدول 

 ی ابتدایی و انتهایی خط عمودی راست و چپ مختصات نقطه

 :رنگ

 HSV  :C(1:3)میانگین مقادیر 

 C(4:8): قسمت 5در  hueهیستوگرام 

 C(9:11): قسمت 3در  saturationهیستوگرام 

91لییانگ و مالیکبا استفاده از بانک فیلتر : ) بافت
 (LM)  ) 

  T(1:15): فیلتر 95میانگین پاسخ فیلتر برای هر یک از 
 T(16:30): قسمت 95هیستوگرام پاسخ بیشینه در 

 ناحیهتعداد خطوط عمودی و افقی هر 

 

 مختصات خطوط عمودی راست و چپ ناحیه  -2-4-1

ی ابتدایی و انتهایی هر یک از  برای هر ناحیه، مختصات نقطه

 .شوددو خط عمودی راست و چپ در نظر گرفته می

 رنگ -2-4-2

رنگ درب با رنگ اطراف درب مثل دیوار متفاوت  ̎معمولا

HSVجا از فضای رنگی  در این. باشد می
 شود استفاده می 42

41زیرا بر خلاف فضای رنگی 
RGB  سطح خاکستری تصویر ،

کند و به علت توانایی آن در قبال  و اطلاعات رنگی را جدا می

تغییرات نور، در کاربردهای بینایی کامپیوتر بسیار مفید 

، HSVبنابراین برای هر ناحیه، میانگین مقادیر . است

وگرام و هیست 42در پنج قسمت hueهیستوگرام 

saturation گردددر سه قسمت مشخص می. 

 بافت  -2-4-۳

با بافت اطراف درب  ̎بافت درب هم مانند رنگ معمولا

شده  جا از قسمتی از بانک فیلتر طراحی در این. متفاوت است

شود استفاده می LM)) 43لییانگ و مالیکی  به وسیله

برای کاهش زمان پردازش ضمن افزایش دقت [. 52]

درب، فقط تعدادی از فیلترها  با پارامترهای زیر تشخیص 

   5 پیکسلی با مقیاس  43×43ساختار : گردندانتخاب می

 2لبه،  2فیلتر شامل فیلترهای با  42در کل . جهت 2و 

. وجود دارد 54لاپلاسین فیلتر گاسین 5گاسین و  4، 53میله

سپس برای هر ناحیه، میانگین پاسخ فیلتر برای هر یک از 

قسمت  42های بیشینه در  لتر و هیستوگرام پاسخفی 42

 . شوند تعیین می

 تعداد خطوط عمودی و افقی هر ناحیه -2-4-4

تعداد خطوط عمودی و افقی در داخل هر ناحیه شمارش 

شده است زیرا در اکثر اوقات تعداد خطوط عمودی و افقی 

های شامل انسان، درخت و یا  درب بیشتر از ناحیه  در ناحیه

ای  همچنین اگر تعداد این خطوط برای ناحیه. ماشین است

تواند کاندید درب باشد  نزدیک به صفر باشد این ناحیه نمی
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 Hue Saturation Value (HSV)  
17 Red Green Blue (RGB) 
18 Bin 
19 Leung-Malik(LM)   
20 Bar 
21 Laplacian of Gaussian (LoG) 
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  های همسایه ناحیه با ناحیههر چند اختلاف رنگ و بافت این 

 .راست و چپ زیاد باشد

 گیری برای وجود درب تصمیم -2-2

ها،  های آن ها و ویژگی استفاده از ناحیهدر این بخش، با 

ابتدا عرض و ،  4در الگوریتم . گردددرب مشخص می  ناحیه

ارتفاع هر ناحیه و  توسط تابعی مجموع اختلاف رنگ و بافت 

-2-5بخش )شود  های مجاور محاسبه می هر ناحیه از ناحیه

درصد اشغال ناحیه توسط  5-2-5همچنین در بخش (. 4

های غیر  سپس ناحیه. گردد بافت محاسبه میحداکثر رنگ و 

ای که درصد  شوند و در نهایت، ناحیه معقول حذف می

یکنواختی و  اختلاف رنگ و بافت آن بیشتر است به عنوان 

 .شود درب در نظر گرفته می

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 ی مجموع اختلاف رنگ و بافت محاسبه: 1تابع 

های  مجموع اختلاف رنگ و بافت از ناحیه -1-2-2

 مجاور 

، مجموع اختلاف رنگ و بافت هر ناحیه از 4در تابع

های  از ویژگی. گردد های راست و چپ محاسبه می ناحیه

ویژگی  44شود که  استفاده می 4رنگ و بافت در جدول 

قرار  Tویژگی بافتی در  93و  Cرنگی هر ناحیه در 

توزیع احتمال و یری شباهت بین دو گ برای اندازه. گیرند می

شانون -از روش واگرایی جنسن Qو  Pهیستوگرام یا دو 

(JSD)
-شود که بر اساس روش کالبک استفاده می  55 

                                                      
22 Jensen-Shannon Divergence (JSD) 

 الگوریتم تشخیص درب: 4الگوریتم 

 های هر ناحیه ویژگیتصویر و : ورودی

 «.درب وجود ندارد»محل درب یا پیغام : خروجی

 شروع

 :برای هر ناحیه مقادیر زیر را محاسبه کن: 4گام 

 .عرض و ارتفاع  -4-4

 های راست مجموع اختلاف رنگ و بافت از ناحیه -4-5

 (4-2-5بخش : 4تابع )و چپ 

 (5-2-5بخش )درصد یکنواختی رنگ و بافت ناحیه  -4-9

 : 5گام 

 های ویژگیو  مقادیر آستانه را با توجه به تصویر -5-4 

 .ها مشخص کن ناحیه

      ها را حذف کن اگر ناحیه -5-5

 4تر از مقدارآستانه  مجموع اختلاف رنگ و بافت کوچک)

 یا(  است

تر از مقدار  درصد یکنواختی رنگ و بافت ناحیه کوچک) 

 یا( است 5آستانه 

 یا                         (است 9تر از مقدار آستانه  عرض و ارتفاع ناحیه کوچک) 

 1تر از مقدار آستانه  تعداد خطوط عمودی و افقی کوچک)

 (است

 : 9گام 

 ( ای وجود ندارد ناحیه)اگر 

 .را چاپ کن «.درب وجود ندارد»پیغام 

ع ای را که درصد یکنواختی و مجمو در غیر این صورت ناحیه

 اختلاف رنگ و بافت آن، بیشینه است به عنوان درب در نظر

    . بگیر

 پایان

 ی مجموع اختلاف رنگ و بافت محاسبه: 4تابع 

 (4جدول )رنگ و بافت  های ویژگی: ورودی

 مجموع اختلاف رنگ و بافت هر ناحیه از : خروجی

 های راست و چپ ناحیه

 شروع

 اختلاف رنگ و بافت ناحیه از ناحیه راست را : 4گام 

 :محاسبه کن

(CR, TR :4جدول:های رنگی و بافتی ناحیه راست ویژگی ) 
 diffR(1:3) = abs(C(1:3)-CR(1:3)); 
 diffR(4) = JSD(C(4:8),CR(4:8)); 

 diffR(5) = JSD(C(9:11),CR(9:11)); 

 diffR(6:20) = abs(T(1:15)-TR(1:15)); 

 diffR(21) = JSD(T(16:30),TR(16:30)); 

 

 اختلاف رنگ و بافت ناحیه از ناحیه چپ را محاسبه: 5گام 

 :کن

(CL, TL :4جدول: های رنگی و بافتی ناحیه چپ ویژگی ) 
 diffL(1:3) = abs(C(1:3)-CL(1:3)); 

 diffL(4) = JSD(C(4:8),CL(4:8)); 

 diffL(5) = JSD(C(9:11),CL(9:11)); 

 diffL(6:20) = abs(T(1:15)-TL(1:15)); 

 diffL(21) = JSD(T(16:30),TL(16:30)); 

 

 . مجموع این دو اختلاف را برگردان: 9گام 
 return   sum(diffR(1:21)) + 

                  sum(diffL(1:21));  

 پایان
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59لیبلر
(KL) محاسبه ( 5)ی  است و به صورت رابطه

 : گردد می
(5) 

          
 

 
        

 

 
             

      
 

 
                      

 

 
        

 ناحیه با حداکثر رنگ و بافت درصد اشغال  -2-2-2

و الگوریتم   *L*a*bابتدا تصویر با استفاده از فضای رنگی

شود  بندی می به سه رنگ قطعه  k-meansبندی  خوشه

که با آزمایش انتخاب شده است باعث  9عدد . (ب.2شکل )

چون . گیرندهای مشابه در یک دسته قرار  رنگ شود که می

در واقعیت هم اگر رنگ درب مختلف باشد معمولاً ترکیبی از 

باشد پس مثلاً اگر رنگ درب ترکیبی از  های مشابه می رنگ

ای روشن باشد  های سفید، خاکستری، شیری و قهوه رنگ

. به عنوان یک قطعه در نظر بگیرد بهتر است کل درب را

ضای سپس مشخص شده است رنگ و بافتی که حداکثر ف

اند چند درصد کل ناحیه را شامل  ناحیه را پوشش داده

درصد رنگ اول،   23ای با  برای نمونه، اگر ناحیه. شوند می

درصد رنگ سوم پوشیده شده باشد  2درصد رنگ دوم و  42

درصد  23درصد در نظر گرفته شده است که این یعنی  23

ثر جا که در اک از آن. ناحیه توسط یک رنگ اشغال شده است

توان  ها دارای رنگ یکسان هستند پس می تصاویر، درب

گفت اگر این پارامتر مقدار کوچکی باشد  یعنی در این 

ناحیه، پراکندگی رنگی زیاد است و نمی توان به عنوان درب 

در نظر گرفت مانند یک ناحیه بزرگ که شامل درخت ، 

 .دیوار و ماشین باشد

( ج.2)ند شکل همچنین تصویر به سه ناحیه بافتی مان

بندی بافتی در سه  سیستم قطعه. شود بندی می قطعه

 [ :51]گیرد  ی زیر انجام می مرحله

 51تجزیه تصویر ورودی با استفاده از بانک فیلتر گابور. 4

 استخراج ویژگی. 5

 k-meansبندی  خوشه. 9

 .شوند خوشه به صورت تصادفی انتخاب می kمراکز . 4. 9

 .یابند ترین مراکز تخصیص می نزدیکها به  نمونه. 5. 9

                                                      
23

 Kullback-Leibler (KL)  
24 Gabor 

 . گردند دوباره محاسبه می  خوشه kمراکز . 9. 9 

خوشه مشخص شده   kها ثابت ماند  اگر مراکز خوشه. 1. 9

. 5. 9در غیر این صورت به مرحله . و کار تمام است است

 .برگرد و مراحل را دوباره تکرار کن
 

 
 

( الف. )بافتبندی تصویر بر اساس رنگ و  قطعه: 2شکل 

بندی به سه  قطعه( ج)بندی به سه رنگ،  قطعه( ب)تصویر، 

 بافت

 نتایج .۳

( 4. این روش بر روی دو مجموعه تصاویر اجرا شده است

تصویر از نماهای  23با eTRIMS [51 ]مجموعه تصاویر 

تصویر  933تصاویر خود ما با مجموعه ( 5مختلف ساختمان، 

نویسی  از کد برنامه. پیکسل 213×52123رزولوشنبا 

استفاده گردیده و C [52 ]به زبان  LSDاستخراج خطوط 

بر روی    MATLAB R2014aو  C الگوریتم به زبان

 intel core i7 گیگابایت و پردازنده 2ی  حافظه تاپ با لپ

2.11GH  دقت تشخیص درب در . سازی شده است پیاده

درصد و در مجموعه  eTRIMS  ،9/12مجموعه تصاویر 

همچنین وابسته به تعداد . درصد است 1/22تصاویر خود ما  

باشد که میانگین  خطوط استخراجی، زمان اجرا متفاوت می

 . ثانیه به دست آمده است 2/2آن  

های تشخیص درب نشان داده شده  خروجی 2در شکل 

مربوط به مجموعه تصاویر ( ب ، الف.2)شکل . است

eTRIMS در . دمان هستندو بقیه از مجموعه تصاویر خو

بالای درب آشکار است اما   که فقط ناحیه با این( ج.2)شکل 

همچنین این الگوریتم در . الگوریتم، تشخیص درستی دارد

را   فقط یک درب آن( د،ه.2)تصاویر با چند درب در شکل 

که ( ه.2)دهد و در بعضی از تصاویر مانند شکل  تشخیص می

ب با محیط اطراف، رنگی در به دلیل دوری تصویر یا هم
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 Resolution  
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                  دو تصویری که الگوریتم ما در تشخیص : 7شکل 

 .اشتباه کرده است درب
 

 

 

 

 

 

 
 
 

 

شوند فقط قسمتی از  خطوط بلند به درستی استخراج نمی

 .شود درب مشخص می

به هر حال واضح است که چون الگوریتم ما فقط از خطوط، 

 1کند در بعضی تصاویر مانند شکل  رنگ و بافت استفاده می

از مجموعه تصاویر ( الف.1)در شکل  .شود دچار  اشتباه می

eTRIMS که یک درب در سمت چپ تصویر وجود  با این

رنگی بسیار زیاد آن با ساختمان، خطوط  دارد اما به دلیل هم

درب وجود »برنامه به اشتباه پیغام  آن استخراج نشده است و

دهد که البته تشخیص درب در این  را نشان می« .ندارد

 .آید تصویر با  چشم خود ما هم کمی مشکل به نظر می

بعضی تصاویر دور و یا شلوغ با وجود ماشین،  همچنین در

شوند نیز  انسان و درخت که خطوط به درستی استخراج نمی

که قسمت ( ب.1)شود مانند شکل  الگوریتم دچار اشتباه می

 .بزرگی از درب به خاطر وجود ماشین مشخص نیست

 

 

 
 

 
 

الف، )تصاویر . های بیرونی تشخیص درب در محیط: 6شکل 

 و تصاویر eTRIMSاز مجموعه تصاویر ( ب

 
 

 

 
 

 

 

 
 

 

 
 

 
 

 

 

 در  و ود ندارد. 



  های بیرونیتشخیص درب مبتنی بر بینایی ماشین در صحنه

13 

 

های  چون یک مجموعه تصاویر استاندارد، مخصوص درب

ی بیرونی وجود ندارد برای  پیچیده های ورودی در محیط

های پیشین روی محموعه تصاویر  ی عادلانه، روش مقایسه

 5نتایج در جدول . سازی و اجرا شده است خودمان پیاده

در الگوریتم پیشنهادی ما، دقت . شود نشان داده می

دست آمده است که نسبت   درصد به 1/22تشخیص درب  

درصد و در مقایسه با  4/2 [1] 52به روش لیو و همکاران

 . درصد برتری داشته است 2/2 [2] 51کانگ و همکارانروش 

برای تشخیص درب،  از چهار ویژگی رنگ،  4در الگوریتم 

بافت، عرض و ارتفاع، و تعداد خطوط عمودی و افقی استفاده 

ها بدون  ی ویژگی ، ابتدا اثرهای همه2در شکل  .شده است

ها برای  ها همه ویژگیدر نظرگرفتن یک ویژگی و در انت

  eTRIMSتشخیص درب در مجموعه تصاویر خودمان و 

دهد که در تشخیص  نشان می 2شکل . بررسی شده است

های رنگ و بافت بسیار مؤثر هستند اما  درب، ویژگی

های عرض و ارتفاع و تعداد خطوط تأثیر کمتری  ویژگی

همچنین رنگ، نقش مؤثرتری نسبت به بافت برای . دارند

 . کند خیص درب بازی میتش

 

 برای  ها ی روش پیشنهادی با سایر روش مقایسه: 2جدول 

 در مجموعه تصاویر خودمان تشخیص درب
 

 دقت تشخیص درب ها روش

 ۳9/29 [1] 52لیو و همکاران

 ۳2/13 [2] 51کانگ و همکاران

 ۳1/22 الگوریتم پیشنهادی

 

                                                      
26 Liu et al. 
27 Kang et al. 

 
های  درب برای مجموعه ویژگیدقت تشخیص : 8شکل 

 مختلف
 

 گیری و کارهای آینده  نتیجه.4

در این مقاله، با استفاده از خطوط، رنگ، بافت و تشکیل 

ناحیه بین خطوط عمودی، روشی برای تشخیص درب در 

چون در تصاویر، . های بیرونی ارائه شده است محیط

ها آشکار  ستگیره و یا گوشهمشخصات ظاهری درب مانند د

دانش یعنی52ای زمینه های از محدودیتبوده است ن

به عنوان . ی بشری بهره برده شده است های ساخته محیط

ها در پایین تصویر وجود  مثال در مجموعه تصاویر، درب

تجمع خطوط بیشتر از  های درب، دارند یا در ناحیه

. های دیگر شامل درخت، ماشین و یا انسان است ناحیه

الگوریتم پیشنهادی بر روی مجموعه تصاویر خودمان و 

eTRIMS که مجموعه تصاویر  آزمایش شده است و با این

ها است ولی به علت استخراج  ما شامل انواع گوناگون درب

ه از دانش و استفاد LSDبسیار دقیق خطوط با الگوریتم 

 . است  موجود، تشخیص درب قابل قبولی داشته

بندی تصویر به  خواهیم با استفاده از قطعه در آینده، می

و تشکیل مجموعه [ 52]زمین، آسمان و سطوح عمودی

یادگیری ها با استفاده از  تری از انواع ساختمان  تصاویر کامل

به  [53-94] 93ی عصبی کانولوشنال و شبکه 53عمیق

 .ساختمان و درب بپردازیم  تشخیص دقیق

 

 

                                                      
28 Context 
29 Deep learning 
30

 Convolutional neural network (CNN)  

0 

10 

20 

30 

40 

50 

60 

70 

80 

90 

بدون عرض و   بدون بافت بدون رنگ

 ارتفاع

بدون تعداد  

 خطوط

 همه ویژگی ها

 eTRIMS مجموعه تصاویر ما



 4932، پاییز و زمستان 93و53های ایران، سال هشتم، شماره فصلنامه فناوری اطلاعات و ارتباطات           ..........           مهدی طالبی و 

23 

 

 منابع.2
 

1. R. Szeliski, Computer Vision: Algorithms 

and Applications, Springer, London, 2011. 

2. D. Anguelov, D. Koller, E. Parker, and S. 

Thrun, “Detecting and Modeling Doors with 

Mobile Robots,” Proc. Int. Conf. on Robotics 

and Automation, USA, pp. 3777-3784, 2004. 

3. Z. Chen, Y. Li, and S.T. Birchfield, “Visual 

Detection of Lintel-Occluded Doors by 

Integrating Multiple Cues Using Data-Driven   

Markov Chain Monte Carlo Process,” Robotics 

and Autonomous Systems, Vol. 59, No. 11, pp. 

966-976, 2011. 
4. J. Hensler, M. Blaich, and O. Bittel, “Real-

Time Door Detection Based on Adaboost 

Learning Algorithm,” Proc. Int. Conf. on 

Research and Education in Robotics, France, pp. 

61-73, 2009. 

5.  A.C. Murillo, J. Kosecka, J.J. Guerrero, and 

C. Sagues, “Visual Door Detection Integrating 

Appearance and Shape Cues,” Robotics and 

Autonomous Systems, Vol. 56, No. 6, pp. 512-

521, 2008. 
6. R. Sekkal, F. Pasteau, M. Babel, B. Brun, and 

I. Leplumey, “Simple Monocular Door Detection 

and Tracking,” Proc. Int.  Conf. on Image 

Processing, Australia, pp. 3929-3933, 2013. 

7. J. Liu, T. Korah, V. Hedau, V. 

Parameswaran, R. Grzeszczuk, and Y. Liu, 

“Entrance Detection from Street-View Images,” 

Proc. Int. Conf. on Computer Vision and Pattern 

Recognition Workshop (CVPR), USA, 2014. 

8. S.J. Kang, H.H. Trinh, D.N. Kim, and K.H. 

Jo, “Entrance Detection of Buildings Using 

Multiple Cues,” Proc. Int. Conf. on   Intelligent 

Information and Database Systems, Vietnam, pp. 

251-260, 2010. 
9. O. Teboul, I. Kokkinos, L. Simon, P. 

 Koutsourakis, and N. Paragios, 

“ShapeGrammar Parsing via Reinforcement 

Learning,” Proc. Int. Conf. on Computer Vision 

and Pattern        Recognition (CVPR), USA, pp. 

2273-2280, 2011. 

10. H. Riemenschneider, U. Krispel, W. Thaller, 

M. Donoser, S. Havemann, D. Fellner, and H. 

Bischof, “Irregular Lattices for Complex 

Shape Grammar Facade Parsing,” Proc. Int. 

Conf. on Computer Vision and Pattern 

Recognition (CVPR), USA, pp. 1640-1647, 

2012. 

11.M. Mathias, A. Martinovic, and L. Van 

Gool,“ATLAS: A Three-Layered Approach to 

Facade Parsing,” Int. Journal of Computer 

Vision (IJCV), Vol. 118, No. 1, pp. 22-48, 2016. 

12.A. Cohen, A.G. Schwing, and M. Pollefeys, 

“Efficient Structured Parsing of Facades Using 

Dynamic Programming,” Proc. Int. Conf. on 

Computer Vision and Pattern Recognition 

(CVPR), USA, pp. 3206-3213, 2014. 

13. R. Gadde, R. Marlet, and N. Paragios, 

“Learning 

Grammars for Architecture-Specific Façade 

Parsing,” Int. Journal of Computer Vision 

(IJCV), Vol. 117, No. 3, pp. 290-316, 2016. 

14.C. Zhou and C. Liu, “Semantic Image 

Segmentation using Low-Level Features and 

Contextual Cues,” Computers and Electrical  

Engineering, Vol. 40, pp. 844-857, 2014. 

15. S. Gould and X. He, “Scene Understanding 

by Labeling Pixels,” Communications of the 

ACM, Vol. 57, No. 11, pp. 68-77, 2014. 

16. J. Xiao, T. Fang, P. Zhao, M. Lhuillier, and 

L. Quan, “Image-based Street-side City 

Modeling,” ACM Transactions on Graphics, Vol. 

28, No. 5, 2009. 

17.B. Shuai, Z. Zuo, G. Wang, and B. Wang, 

“Scene Parsing with Integration of Parametric 

and Non-parametric Models,” IEEE Trans. on 

Image Processing, Vol. 25, No. 5, pp. 2379-

2391, 2016. 

18. P.F. Felzenszwalb and D.P. Huttenlocher, 

“Efficient Graph-Based Image Segmentation,” 

Int. Journal of Computer Vision (IJCV), Vol. 59, 

No. 2, pp. 167-181, 2004. 

19. J. Tighe and S. Lazebnik, “Superparsing: 

Scalable Nonparametric Image Parsing with 

Superpixels,” Int. Journal of Computer Vision 

(IJCV), Vol. 101, No. 2, pp. 329-349, 2013. 

20. C. Liu, J. Yuen, and A. Torralba, 

“Nonparametric Scene Parsing via Label 

Transfer,” IEEE Trans. on Pattern Analysis and 

Machine Intelligence (PAMI), Vol. 33, No. 12, 

pp. 2368-2382, 2011. 

21. P. Razzaghi and S. Samavi, “A New Fast 

Approach to Nonparametric Scene Parsing,” 

Pattern Recognition Letters, Vol. 42, pp. 56-64, 

2014. 

22. M. Najafi, S. Taghavi Namin, M. Salzmann, 

and L. Petersson, “Sample and Filter: 

http://ieeexplore.ieee.org/xpl/mostRecentIssue.jsp?punumber=6726158
http://www.informatik.uni-trier.de/~ley/pers/hd/k/Kang:Suk=Ju.html
http://www.informatik.uni-trier.de/~ley/pers/hd/t/Trinh:Hoang=Hon.html
http://www.informatik.uni-trier.de/~ley/pers/hd/k/Kim:Dae=Nyeon.html


  های بیرونیتشخیص درب مبتنی بر بینایی ماشین در صحنه

24 

 

Nonparametric Scene Parsing via Efficient 

Filtering, Proc. Int. Conf. on Computer Vision 

and Pattern Recognition (CVPR), USA, pp. 607-

615, 2016. 

23. R.G. Von Gioi, J. Jakubowicz, J.M. Morel, 

and G. Randall, “LSD: A Fast Line Segment 

Detector with a False Detection Control,” IEEE 

Trans. on Pattern Analysis and Machine 

Intelligence (PAMI), Vol. 32, No. 4, pp. 722-

732, 2010. 

24.  F. Korc and W. Forstner, “eTRIMS Image 

Database for Interpreting Images of Man-Made 

Scenes,” Technical Report, University of  Bonn, 

2009. 

25.R.G. Von Gioi, J. Jakubowicz, J.M. Morel, 

and G. Randall, “LSD: a Line Segment 

Detector,” Image Processing On Line, Vol. 2, pp. 

35-55, 2012. 

26.T. Leung and J. Malik, “Representing and 

Recognizing the Visual Appearance of Materials 

using Three-dimensional Textons,” Int. Journal 

of Computer Vision (IJCV), Vol. 43, No. 1, pp. 

29-44, 2001. 
27. A.K. Jain and F. Farrokhnia, 

“Unsupervised Texture Segmentation using 

Gabor Filters,” Pattern Recognition, Vol. 24,  

 

 

 

No. 12, pp. 1167-1186, 1991.Code available: 

 28. A.K. Jain and F. Farrokhnia, 

“Unsupervised Texture Segmentation using 

Gabor Filters,” Pattern Recognition, Vol. 24, 

No. 12, pp. 1167-1186, 1991.Code available:  

http://note.sonots.com/SciSoftware.html   

29.  D. Hoiem, A.A. Efros, and M. Hebert, 

“Recovering Surface Layout from an Image,” 

Int.  

Journal of Computer Vision (IJCV), Vol. 75, No. 

1, pp. 151-172, 2007. 

29. S. Bu, P. Han, Z. Liu, and J. Han, “Scene 

Parsing using Inference Embedded Deep 

Networks,” Pattern Recognition, Vol. 59, pp. 

188-198, 2016.  

30. Y. Guo, Y. Liu, A. Oerlemans, S. Lao, S. 

Wu, and  M . S .  Lew ,  “Deep  Learning  for  
Visual  
Understanding: A Review,” Neurocomputing, 

Vol. 187. 27-48, 2016. 
31. E. Shelhamer, J. Long, and T. Darrell, “Fully 

Convolutional Networks for Semantic 

Segmentation,” IEEE Trans. on Pattern Analysis 

and Machine Intelligence (PAMI), Vol. 39, No. 

4, pp. 640-651, 2017. 

 



 4932، پاییز و زمستان 93و53های ایران، سال هشتم، شماره فصلنامه فناوری اطلاعات و ارتباطات           ..........           مهدی طالبی و 

25 

 

 


