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 چکیده

 متنی اراتعب پردازشکار میکنند،  افزوده حقیقت از استفاده با که یهای گجت تولید مشترک اهداف از یکی

 تشخیص برای جدید روش یک اینجا در ما کلیدی موجود در محیط زندگی ما مربوط میگردند.  به اشیای که است

 نسل ندهوشم همراه هایتلفن برروی روش این .کنیممی مطرح دید زاویه تغییر هنگام در آنها کردن دنبال و اشیا

 روش این در شده استفاده متدهای از توانندمی کاربران همچنین است. استفاده پیاده سازی و قابل راحتی به جدید

ه عبارات تهی و تولید روش اینشود بهره ببرند. می استفاده عادی زندگی در که دیگری گجتبرای ساخت هر 

 از استفاده با هاعکس این .است آمده دست به Panorama عکس زیادی تعداد پردازش اسبراسمتنی 

 یحالت در و ثابت صورت به ابتدا در هاعکس این تهیه شده اند. درجه 063 صورت به و عکاسی عادی هایدوربین

 در س هاعک بعدی مرحله در .گرفتند قرارتحلیل  و بررسی مورد باشد ایستاده خود جای در بیننده شخص که

 ادانهآز صورت به هاحرکت که است شده داده ادامه جایی تا وسهپر این و شدند بررسی چرخشی حرکت حالت

 رایطش در عکس تهیه تغییر داده شد و محیط نورپردازی میزان بعدی مرحله در شوند. انجام پویا دامنه یک در

 تا دش انجام مجدداً مرحله هر در اشیا کردن دنبال و تشخیص . همچنینگرفت قرار بررسی مورد مختلف نوری

 نهایی هایستت در توانستو  کرد پیدا بهبود تدریج به مراحل طی از پس اشیا کردن دنبالو  تشخیص الگوریتم
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 ایانش با صحت بالایی تشخیص دهد. را محیط در موجود هایآیتم و اشیا کلیه ترسخت و ترپیچیده شرایط در

 الگوریتم به یآمار اطلاعات کردن اضافه از استفاده با شدهدادهتشخیص نتایج یکپارچگی آخر مرحله در است ذکر

 ما .گردید ثابت درستی به مختلف شرایط در الگوریتم تشخیص قابلیت که طوری به شد داده بهبود کامل طور به

 آن نتایج و متست کردی نمونه افزارنرم یک عنوان به" کمپس" افزوده حقیقت اپلیکیشن روی بر را خود سیستم

 الگوریتم این از استفاده امکان تا دادیم قرار استفاده موردنیز  بازار در رده میان هوشمند همراه تلفنیک  برروی را

 نتایج .دهیم ارقر ارزیابی مورد استفاده میشود زندگی محیط در کاربران اپلیکیشن های هادی که توسط توسط را

 ردازشپ مورد درستی به الگوریتم این توسط مختلف نوری شرایط و اشیا کلیه از %03 از بیش که آنند از حاکی

رت عبارات متنی صوه ب آنها پیرامون را اطلاعاتی ،ببیند را مختلف اشیای تواندمی راحتی به بیننده و گیردمی قرار

  دود.ب یا و برود راه آزادانه و راحتی به حال عین در و کند دریافت در مقابل چشمانش

 

 مقدمه:. 1

 هایتلفن رایب شده طراحی کاربردهای از جدید دسته یک افزوده حقیقت از استفاده با اشیا تشخیص تکنولوژی

 نمایش رندبمی بهره افزوده حقیقت تکنولوژی ازکه  اشیا تشخیص های گجت اصلی کاربرد .هستند هوشمند

رحله در اولین م .شوندمی داده نسبت واقعی جهان در موجود هایمکان و اشیا به که باشدمی متنی (ًعمدتا) عبارات

 شخیصت منظور به امروزه .شودمی استفاده برای تشخیص جهانی  قرار دارند واقعی جهان در که از یک سری نقاط

 بهرهنیز سنسور الکترومغناطیسی )ژایروسکوپ(  و GPS همچون یدیگر هایتکنولوژی ازو زاویه دید  مکان

  .گردد مشخص هامکان و اشیا کنار دری متن عبارات نمایش دقیق مکان تا شودمی گرفته

 سنسورهای .کندنمی ارائه را نیاز مورد دقت و است پایین بسیار سنسورهایی چنین کارایی که است ذکر شایان

و  نشود ارائه دقیق صورت به زاویه دید شودمی سبب که کنندمی دریافت زیادی بسیار نویز الکترومغناطیسی

یر شود. بعت نادرستی مقادیر به و کند تغییر سرعت به پردازش هنگام در اطلاعات عددی ارائه شده توسط سنسور

 اربرک  توسط عادی استفاده برای عملاً دقت این ،کنیم تصور بالایی سطح در را GPS یابیمکان صحت اگر حتی

 ایهمکان در متنی عبارات تا شد خواهد سبب و بود نخواهد مناسب بزرگ مقیاس در و شهری فضای در عامی

 .شوند داده نمایش نادرستی

 و سازد برطرف را موجود هایچالش تواندمیدوربین تعبیه شده در یک تلفن همراه هوشمند  دیگر طرف در

 هنوز .کند تصحیح خود در موجود هایتکنولوژی سایر از گیریبهره با را اشیا و هامکان سازیبومی مسئله

 تغییراتبیرونی  زادآ فضای در زیرا  برسد نظر به برانگیز چالش است ممکن مناظر و بیرونی فضای در اشیا تشخیص
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 به ربوطم هایچالش و مشکل این که است ذکر شایان همچنین .افتدمی اتفاق ییبالا سرعت با و شدت به نوری

 آنها در تواندمی فرد که هاییمکان آماری بررسی و هنگام هوایی و آب مختلف شرایط با رویارویی هنگامآن 

 و موجود هایتکنولوژی از استفاده با مذکور مشکلات کلیهاما  چالش بر انگیز تر تر به نظر می رسد. گیرد قرار

 افزوده تی مبتنی بر حقیقتشخیص تکنولوژی .شودمی برطرف کاملاً هوشمند همراه تلفن یک پردازشی قدرت

قع و در هنگام در سایر موا اولیه تشخیص علاوه بر شوندمی داده نسبت اشیا به که متنی عبارات تا ددار نیاز همچنین

 با طمرتب هایمحدودیت و سازیعمومی قابلیت این .بمانند باقی جا همان در مشاهده شدن توسط افراد دیگر هم

 شده است. برطرف هوشمند همراه تلفن پردازشی قدرت از استفاده با آن

 لیکیشناپ و هوشمند همراه تلفن عادی هایویژگی و هاتوانایی از ما مذکور مشکلات بهبود منظور به روش این در

 نولوژی هایترکیب تک لذا و .بریممی میشوند بهره نصبآن  روی بر که افزوده حرکت تشخیصی نرم افزاری های

 همانند نآموجود در  فیزیکی سنسورهای همراه به است شده نصب آن روی بر که دوربینی و هوشمند همراه تلفن

GPS هایکار در .سازدمی ممکنو در شرایط مختلف  حرکت هنگام به را اشیا و مکان دقیق تشخیص امکان 

در حالت حرکت  063 تصاویر از تنها است شده انجام محققان توسط موضوع این پیرامون که قبلی تحقیقاتی

 درجه 063 تصاویر این اخیر تحقیقاتی کارهای در اما .است شده استفاده اطلاعات پردازش برای وضعی

(Panorama) راست و چپ به وضعی حرکت شرایط در تنها نه - دید زوایای همه در و مختلف شرایط در 

 ممکن ا راه مکانو  حول اشیا، در متنی اعتبارات دادن قرار و تشخیص تا گرفتند قرار پردازش مورد - عقب و جلو

 راهم سازند.فعامی  کاربر برای را تکنولوژیکی هایمزاحمت بدون، نقصبی کاربری تجربه رابط یک و سازند

 دقیقتحلیل و  بررسی مورد را موضوع این پیرامون شده داده پیشرفت و شده تصریح دمت یک تحقیقاتی مقاله این

 یستمس به را آنها کردن دنبال امکان همچنین و اشیا تشخیص و پردازش قدرت و کارایی متد این .دهدمی قرار

آن  هب آماری هایداده افزودن از استفاده با الگوریتم تشخیص قدرت مرحله آخر در .است کرد اضافه قدیمی

 فضای رد موجود ثابت نقاط ابتدا روش این در .است یافت کاهش امکان حد تا اخط ایجاد امکان بهبود داده شده و

 ردازشپ امکان وضعی در چهار جهت، حرکت بر علاوه سپس و شدهدادهتشخیص سنسورها از استفاده با زندگی

 است شده فراهم (z, y, z) محور سه با استفاده از یک سنسور حرکتی با پشتیبانی از بعدیسه فضای از  اطلاعات

یبی از و پردازش اطلاعات با استفاده از ترک دید احاطه داشته باشد زوایای همه به آزادانه صورت به بتواند کاربر تا

 تکنیک های مذکور همچنان با کارایی بالایی ادامه داشته باشد.

 تست کردیم هنمون افزارنرم یک به عنوان واحد دانشگاهی خودافزوده  حقیقتاپلیکیشن  روی بر را خود سیستم ما

 از تفادهاس امکان تا دادیم قرار استفاده موردنیز  بازار در رده میان هوشمند همراه تلفنیک  برروی را آن نتایج و

 قرار ارزیابی وردم استفاده میشود زندگی محیط در کاربران ادی که توسطاپلیکیشن های ع توسط را الگوریتم این
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 تیدرس به الگوریتم این توسط مختلف نوری شرایط و اشیا کلیه از %03 از بیش که آنند از حاکی نتایج. دهیم

به صورت  آنها نپیرامو را اطلاعاتی و ببیند را مختلف تواند اشیایمی راحتی به بیننده و گیردمی قرار پردازش مورد

 .کند دریافت عبارات متنی در مقابل چشمانش

 

 کار های مرتبط:. 2

 اول دسته در تقسیم کرد. دسته دو به توانمی است را شده انجام زمینه این که پیش تر در کار های تحقیقاتی

 با را نهاآ تولید و هاییحباب صورت به را متنی عبارات تا سازندمی قادر را کاربر که دارند وجود ییهاسیستم

 .هدد نسبت بیرون فضای در موجود اشیای افزوده به حقیقت های اپلیکیشن کاربری رابط از استفاده

 روژهپ همچون هاپروژه برخی است در شده انجام متنی  عبارات فعالیت هایی که پیش تر در زمینه تولیدی

"MARS" برای افزوده قیقتح های تجاری مبتنی بر اپلیکیشن تولید اصلی بنیان است و شده گرفته کار فاینر به 

روزانه اپلیکیشن ها و رابط های کاربری  تجاری هایکاربری منظور دهد. بهمی تشکیل را روزانه هایکاربری

تجهیز  هافزود حقیقت از استفاده بارا انجام میدهند. این رابط های کاربری  کردن و تشخیص خاصی کار دنبال

 همراه هایتلفن روی بر که اشاره کرد Layerو  Wikitudeلیکیشن های شده اند. از جمله آنها میتوان به اپ

 مقابل در .دکننمی استفاده اطلاعاتی آفلاین هایپایگاه از ها اپلیکیشن دارند. این نیز قابلیت نصب هوشمند

 کند.می پیشنهاد آنلاین صورت به را کار این انجام اخیر تحقیقاتی هایفعالیت

 برای. است دهش پیشنهاد مختلفی هایروش لاین آن اطلاعاتی هایپایگاه از استفاده با یمتن عبارات تولید روش در

 عیتموق محاسبه برای است شده واقع آن در کاربر که فضایی از بعدی سه مدل یک ازریتمایر  روش در مثال

 با ار کاربران زندگی فضایحدود  عبارات، نمایش بر علاوه همچنین روش این .شودمی استفاده نیمت عبارات

همچنین  روش ریتمایر .سازدمی مطلع فیزیکی هایمحرک وجود به نسبت را مشخص و کاربر خطوطی از استفاده

بومی  که عمل است کرده مطرح مختلف هایموقعیت و اشیا پیرامون اطلاعات درج تسهیل برای را هایتکنیک

 .بخشدمی بهبود را ها اپلیکیشن اینسازی و تهیه نقشه های مکانی در 

متنی  عبارات ایشنم مکان تشخیصدر مقابل روش پیشنهاد شده توسط توماس و پیکارسکی از ترسیم مثلث برای 

 سمت به  رونبی فضای در توسط الگوریتم شدهدادهتشخیص هایموقعیت از خطوطی روش نای در .کندمی استفاده

 هامثلث ینا درونی فضایاشیای موجود در سپس از تحلیل نقاط برخورد این خطوط و  و  شوند می رسمی یکدیگر

 شود. بهره برده می متنی عبارات قرارگیری موقعیت برای تشخیص



 /     تی. لنگلاتز و سایرین    034-060( 1122) 53کامپیوتر ها و گرافیک 

 

 یمتن عبارات پردازش اطلاعات موجود و پشتیبانی برای هوایی هایعکس از "ویدر"در طرف دیگر در روش 

اشیا  شخیصت و است گرفته قرار نآ در کاربر که فیزیکی فضایی حدود شدن مشخص از پس .شودمی استفاده

 شده رفتهگ مثال برای)هوایی تصویری ،نمای جانبی افزوده، یک حقیقت اپلیکیشن های کاربری رابط توسط

هد دمی را امکان این کاربر به دهد کهمی نمایش را است شده واقع آن در کاربر که مکانی از(  ماهواره توسط

، ویدر یقاتتحقی پروسه این دهد. در تغییر فضا را در آنها درک کند و یا جای بهتر فضا در را متنی عبارات مکان

 کرد. پیشنهاد کاربر حرکت دامنه برای تشخیص را لیزر از استفاده بعدها،

 عبارات آن از فادهاست با بتواند تا کندمی پیشنهاد کاربر برای را دیگر روش یک همچنین تحقیقاتی فعالیت این

 ینا بنیان این روش که در واقع .دهد قرار است گرفته قرار آن در که فضایی از درجه 063 نمای یک در را متنی

 کارایی یکتکن این ایده ترینعمده .است شده داده توضیح مفصلاً سوم بخش در ،باشدمی نیز تحقیقاتی مقاله

  .باشدمی زمان گذر در اشیامجدد  تشخیص در آن ضعیف

 تولید رگذشتد صیشخ کامپیوترهای روی بربرای استفاده  افزوده حقیقت با های تجهیز شده اپلیکیشن از بسیاری

 درونی نسورهایس همچنینو  GPS ،بعدی دو تصاویر همچون هاروش از ترکیبی . این اپلیکیشن ها ازاندشده

 چنیننای کنند.می استفاده  مختلف هایموقعیت در آنها به متنی عبارات دادن نسبت واشیا  تشخیص برای

 رفیمص توان وبوده  قیمت ارزان حال عین در و روندمی کار به هم هوشمند هایتلفن کلیه در امروز سنسورهایی

  .باشدمی ترپایین صنعتی سنسورهای با مقایسه در سنسورها این کارایی که است ذکر شایان اما .دندار هم یترکم

 نما بقط از سپس وتعیین میکند  زمین کره روی بر را اشیا بعدیسه موقعیت GPS ها سنسور گجت این همه در

 رارگیریق موقعیت ای فضا اجسام در ارتفاع تعیین برایهمچون ژایروسکوپ  الکترومغناطیسی هایسنسور  و ها

 تولید ناطیسیالکترومغ سنسورهای اینکه  هایینویز  به بایستمی هم حالت بهترین در .شودمی استفادهها  آن دقیق

ص و ا این نویز ها میتوانند عمل تشخیزیر .شود معطوف ایویژه توجه اشیا تشخیص عمل در آنها تأثیر و کنندمی

و از  تر هعمد بسیار خطاها این باشند رود شدهدادهتشخیص اشیای چنانچههایی همراه سازند.  مکان یابی را با خطا

 هم خواهند بود.  نظر عددی بزرگتر

ور کالیبره کردن دقیق سنس .دارد وجود سنسورها به مربوطی هامحدودیت بر کردن غلبه برای متعددی هایروش

و  نسورهاس فیزیکی ساختار در استفاده مورد آلات آهن مغناطیسی تأثیرات گرفتن نظر درها در هنگام تولید و 

دهد.  کاهش زیادی حد تا را محاسباتی خطاهای تواندمی تولیدات دقیق مهندسی و راستا ،جهت محاسبه همچنین

 تا شود جامان کاربران زندگی واقعی فضای در سنسورها این عملکرد براساس تواندمیها  سنسورکردن  کالیبره

 مقایسه زا استفاده و سنسورها دستی کردن کالیبره. یابد افزایش زیادی حد تا محاسبات بصورت عملی دقت
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 هایعیتوض در سنسورها دقت تا شودمی سبب زندگی فضای در موجود فاکتورهای با آنها محاسباتی عملکرد

 کافی تنهایی به رهاییسنسو چنیناین برای کردن کالیبره بار یک تنها که کنیممی تأکید لذا و یابد افزایش مختلف

 و کارکرد تا ودشمی پیشنهاد سنسورها این کردن کالیبره برای آنلاین روش یک از استفاده . به همین دلیلنیست

سور ها عملکرد سن مقایسه متعدد. پذیرد صورت خودکار صورت به مشابه هایموقعیت در سنسورها این عملکرد

 با یااش کردن دنبال روش را افزایش می دهد. محاسبات دقت در موقعیت های مشابه و توسط کاربران مختلف

 لاین آن نکرد کالیبره هایروش از است گرفته قرار بررسی مورد پنجم بخش در که هیبریدی روش از استفاده

   .باشدمی

 به سبتن را بالاتری صحت اشیا کردن دنبال و تشخیص برای عکاسی هایدوربین از استفاده دیگر طرف در

 زیرا ندکمی ارائه کنندمی استفاده تشخیص برای سنسور از تنها که (Vision-basedبینایی ) از مستقل هایروش

 روش این رد اما .ندارند بعدیسه صورت به بیرونی این چنین سنسور هایی هیچ تصویر قابل پردازشی از فضای

ر این راستا، . دشودمی استفاده اطلاعات پردازش در تصویربرداری دقیق مکان دوربین و قرارگیری شیوه و چرخش

محیطی که کاربر در آن واقع  حدود از بعدی سه مدل یک که کردند طراحی هکنند دنبال یککلاین و موری 

ه قرار گیری دوربین تلفن همرا عیتموق سازیبومی برای را روشی "آرث"کند. همچنین مدل می تهیهشده است 

ها  با پردازش موقعیت محدودیت بعدی سه محیط یک در که کندمی پیشنهادکاربر در هنگام تصویر برداری 

 روش بترکی که است واضح کند.می مشخص کامپیوتری صورت بهرا  کاربر دیدهوضعیت و زاویه   )دیوار ها(

 تردقیق ورتص به اطلاعات تا کند فراهم را امکان این سنسور ها بر مبتنی هایروش علاوه به بینایی بر مبتنی های

 اطلاعات .دهند دست به را بهتری نتایج دویدن یا و رفتن راه هنگام در همچون خاص شرایط تحت و شوند پردازش

ننت های کامپو در شدن استفاده برای اولیه خام اطلاعات تواندمی هاروش این ترکیب از استفاده با شده تولید

 اندک تحقیقات علت به که داشت توجه باید البته. دنباش  افزوده حقیقتسخت افزاری و نرم افزاری تجهیز شده با 

 علت به روش این کارایی است ممکن هوشمند همراه هایتلفن در کاررفتهبه سنسورهای روی بر شده انجام

 کیفیت اب هوشمند همراه هایتلفنا کمبود ی هوشمند همراه هایتلفن در رفته کار به سنسورهای پایین کیفیت

   .یابدمی کاهش ساخت بالا

 صورت قیقد صورتبه اشیا کردن دنبال و تشخیص ناشناخته هایمحیط در کاربر قرارگیری هنگام در است ممکن

 در که یرانکارب سایر با کاربر موقعیت مقایسه برای آنلاین اطلاعات از توانمی چنین موقعیت هایی اما .نپذیرد

 حرکات از "آزوما"بری را بهبود بخشید. در این راستا کار تجربه کرد و استفاده گرفتن قرار موقعیت آن در گذشته

 همچنین ه.کرد ادهاستف دریافتی از فضا و تشخیص اشیا الکترومغناطیس نویزهای تشخیص برایدو بعدی  چرخشی

 ارآییک تواندمی که است شده انجام اندک نویزهای بر غلبه برای بسیاری تحقیقاتی هایپروژه گذشته در
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 ایجاد سبب که لیعام هرگونه .بخشد  قطب نما بهبود بر مبتنی سنسورهای کنار در را بینایی بر مبتنی سنسورهای

واحد  یک طتوس بایستمی شود بینایی سنسورهای و فیزیکی نسورهایاز س شده دریافت اطلاعات بین مغایرت

 ایندر  که است ذکر شایان اگرچه .کند ارائه کاربر به را اعتماد قابل نتیجه یک تا بگیرد قرار بررسی مورد منطق

 تحقیقاتی مقاله این در شدهبررسی روش لذا ،دهدنمی را موجود نویز های از کردن نظر صرف اجازه روش

 ارد.د آمده وجود به هایمغایرت کاهش در و تا حد امکان سعی کرده مقایسه یکدیگر با را محاسباتی خطاهای

  

 صورت حقیقت افزوده ( بهPanoramicدرجه ) 363عبارات متنی . 3

 درجه 063 تصاویر زا استفاده با اشیا تشخیص و کشینقشه زمینه در خود کاری پیشینه مختصر بررسی به ما ادامه در

 با استفاده از یتنم عبارات تولید و اشیا تشخیص اساس بر تحقیقاتی مقاله این بنیان است ذکر شایانم. پردازیمی

استفاده شده تا عملکرد اپلیکیشن  درجه 063 تصاویر از روش این در. باشدمی Panorama درجه 063 تصاویر

 در ما ینهمچننهایی کاملا بی نقص و بصورت بلادرنگ در حین حرکت و تغییر زاویه دید کاربر ممکن شود. 

 با اشیا تشخیص و بررسی منظور به Panorama درجه 063 تصاویر از استفادهاز  یدورنمای بررسی به اینجا

 قابل زودهاف تجهیزات حقیقت توسط و مشخص آنها در خاصی نقاط که شده تولید پیش از هایقالب از استفاده

 نقصبی بریکاررابط  یک تا کندمی کمک قبلی هایروش با مقایسه در روش این. پردازیممی باشندمی تشخیص

 .کند فعالیت بلادرنگ صورت بهمیتواند  که باشیم داشته خطا از دور به و

 

 (Panoramicدرجه ) 363. نقشه کشی و دنبال کردن آیتم ها در حالت 1-3

 حرکات که شودمی انجام تصور این با Panorama تصاویر تکنولوژی از استفاده با اشیا تشخیص و کشینقشه

 این رخشچ با و گردد ثابتنقطه  یک در هوشمند همراه تلفن دوربین مثال برای و باشند چرخشی تنها کاربر

 . شود ایجاد ایاستوانه صورت به اطراف فضای از دوبعدی تصویر یک به اطراف دوربین

 خواهد مکک ما الگوریتم به اندنشده تصویربرداری درستی به دوربین توسط که محیط از هایبخش تشخیص

پیکسل(  0333هر فریم )با ضلع کمتر از  از تریکوچک نسخه که چرا دهد تشخیص بهتر را اطراف فضای تا کرد

 میگیرد. قرار پردازش مورد الگوریتم توسط

 پردازش رافریم  هر موجویت های درون اشیای کلیه الگوریتم ،درجه 063 تصاویر روزرسانیبه مراحل پایان از پس

 بر که شودیم استفادهتشخیص  برای جستجوی پروسه یک از مرحله این در .پردازدمی اشیا تشخیص به و کندمی

 تشخیص مالگوریت توسطفریم  هر به مربوط کلیدی نقاط .است استوار حرکتی و بعدی سه سازی مدل علم پایه
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 نقشه دیبع مرحله در .گرددمی مقایسه محیط از تولید شده کامپیوتری نقشه با نقاط این سپس و شودمی داده

 عمل .است شکل مستطیل تصویر یک موزاییک در واقع هر که گرددمی بندیتقسیم به موزاییک هایی کامپیوتری

 شامل که تصاویری در مثال برای و شودمی انجام جداگانه صورت به ها موزاییک از یک هر برای پردازش

 به مالگوریت این .شد خواهند پردازش جداگانه صورت به زمینه در اطلاعات باشندمی زمینه پس و زمینهپیش

 همراه  هایتلفن از بسیاری روی بر راحتی به و کندمی فعالیتانیه فریم بر ث 03ی معادل سرعت با بلادرنگ صورت

 

 .پانوراما تصاویر از شده تهیه هاي نقشه اي استوانه ساختار از بخشی بعنوان موزاییک یک نمایش: 1 شکل

 

 ایدهعم بخش است ذکر شایانبا همین کارایی قابل پیاده سازی می باشد.  HTC HD2 همچون رده میان هوشمند

 ورتص به لحظه هر در تواندمی همراه تلفن دوربین که تصاویری تعداد به الگوریتم این پردازشی قدرت از

Panorama  مراهه هایتلفن دوربین لنز واکنش سرعت همچنین .است وابسته کند ثبت درجه 063یا همان 

  .ددار بسزایی اهمیت اینجا دردر هنگام تغییر زاویه دید  هوشمند

  

 تشخیص عبارات متنی با استفاده از قالب های آماده. 2-3

 فاکتورهای با محیط تشخیص منظور به Panorama تصاویر ازکه  کنیممی معرفی رامتدی  روش این در ما

 باشدمی یاییاش یحاو که فضایی به جدید کاربر یک اینکه محض به .بردمی بهره زنده صورت به افزوده حقیقت

 این عملکرد رحش .کند مربوطه دانلود می متنی عبارات همراه به را اشیا آن تصاویر کلیه اپلیکیشن ،کندمی نگاه

 آنها تاطلاعا و تصاویر در موجود اشیای مقایسة با سپس .است گرفته قرار بررسی مورد 0-0 بخشی در الگوریتم

 تشخیص شود ی تجهیزمتن عبارات با بایستمی کاربر دید در آنچه، است گرفته قرار کاربر دیده زاویه در آنچه با
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 ثابت نقاط تشخیص برای ها موزاییک از .شودمی ها انجام موزاییک پردازش از استفاده با عمل این .شودمی داده

  .شودیم برده بهره هم مورد استفاده قرار میگیرند ثابت نقاط عنوانبه  الگوریتم توسطکه  محیط در موجود

 منظور ینبد .کرد استفاده درختی تست یک از توانمی روش این پردازشی سرعت افزایش و تسهیل منظور به

کرد  بررسی اشیا وجود به نسبت را شده مشاهده نمای رود "والش"تبدیل  یک انجام از استفاده با ابتدا بایستمی

  نیازی به پردازش های سنگین برای هر فریم بصورت جداگانه نباشد. بعدی مرحله در تا

 کمک ام شده به آماده پیش از هایقالب با ررمک های مقایسه از استفاده با یمتن عبارات نمایش مکان تشخیص

 دقت الح عین در ببریم و بالاو رضایت بخش  نیاز مورد میزان به و پاسخ گویی را پردازش سرعت اتکند می

 بلافاصله درجه 063 تصاویر در شده داده تشخیص هر موزاییککه  کنید باشیم: توجه داشته سیستم را در بالایی

 بودجه یانپا تاتنها  پردازش است و محدود زمانی بودجه د زیراتگیرنمی قرار پردازش تصویربرداری مورد از پس

  .کندمی پیدا صف ادامه در موجود تصاویر از یک هر به مربوط زمانی

 هایتلفن از یک ره روی بر مناسبی سرعت نسبتاً با تواندمی ما سیستم ،شده گرفته نظر در تمهیدات بنابراین با

برداری نقشه درستی به درجه 063 تصاویر تا باشد داشته و در عین حال سریع بلادرنگ هوشمند عملکردی همراه

 پردازشگر ما دارای هوشمند همراه تلفن چنانچه .شود داده تشخیص درستی به آنها در موجود اشیای شده و

 HTC HD2در تلفن همراه هوشمند : مثال شد برای خواهند داده تر نمایشسریع یمتن عبارات ،باشد تریسریع

 03ی برای هر فریم میلی ثانیه، تصویر بردار 12عبارت متنی در یک زاویه دید خاص تقریبا  01تشخیص مکان 

 چرخش 1 شکل در میلی ثانیه در نظر گرفته می شود. 03و برای تشخیص هر شی هم بودجه زمانی میلی ثانیه 

 صورت به بعدی سه تصویر یک ابتدا "پیتر"است:  شده داده نمایش کامل صورتبمذکور  سیستم در اطلاعات

Panorama وقعیتم ی  درج شده پیتر،متن شود. عباراتمی انجام اشیا تشخیص عمل سپس کند ومی تولید 

 

 یک رد و سازد می را متنی عبارات پیتر -. کاربر دو دید از افزوده حقیقت سیستم پانوراماي تصاویر بر مبتنی متنی عبارات اطلاعاتی چرخش: 2 شکل

 .میگردند مشاهده و فراخوانی ماري توسط شده ساخته عبارات این دیگر زمان
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 GPS رورس یک به کند ابتدامی مشاهده خود اطراف در که پیرامون اشیایی اطلاعاتی جزییات همچنین و وی 

 صورت این در .کنند توسط پیتر را مشاهده شدهدرج اطلاعات خواهدمی "ماری" مثال برای سپس .شوندمی منتقل

 دهدمی اطلاعو و به اشود می ارسال وی برای رسانیاطلاع پیام بگیرد یک موقعیت مکانی پیتر قرار چنانچه ماری در

ماری  .ستا کرده درج جا آن حواشی پیرامون را اطلاعاتی و بوده گرفته قرار مکان آن در پیتر قبلاً دوستش که

کند. الگوریتم را فراخوانی می است الگوریتم دیده راآن تکراری که پیتر قبلاً منظره یک به کردن نگاه از پسحالا 

ضا دقیق ف در عبارات قرارگیری مکان کند تامی استفاده متنی عبارات دادن قرار جدید برای هدرج 063 از تصاویر

  .بپردازد خود حواشی پیرامون جدید متنی عبارات درج توانست تا خود به خواهد هم اکنون ماریهم .باشند

 .است ستوارا بینایی بر مبتنی تشخیصی هایروش عمدتا پر پایه روش این که است آن روش این ادرایترین  عمده

 صحتدهد و یا  لتحوی کاربر به را نادرستی نتایجتغییر شرایط نوری محیط، سیستم صورت  است در لذا ممکن و

 ده کلش طراحیپیش  از هایقالب از استفاده با اشیا تشخیص روش همچنین د.باش نداشته درستی عملکرد و

 صورت آنکه در حال .دهدمی قرار پردازش پیشین مورد اطلاعات گرفتن نظر در بدون را درجه 063 تصاویر

ای محیطی فاکتور ه کل بار هر تا کرد تربهینهتا حد زیادی را  پردازش سرعت توانمی قبلی اطلاعات از استفاده

 .باشند نداشته پردازش به نیاز مجددا

 آمیزموفقیت %03 تا که را مفیدی نتایج وکرد  کسب ما آزمایشات در را خوبی بسیار امتیازات روش این نهایت در

و ابی آفتهمچون  مختلف نوری و هوایی و آب شرایط در تشخیصی جستجوهای تست ها ونمود.  تولید دبودن

 انجام هایتست نتایج و تشخیص عمل باشند متفاوت محیطی شرایط اگر است ذکر شایان البته د.شدن بارانی انجام

 هبرای استفاد مناسبی روش ،روش این شودمی سببداشته باشد که این  کاهش صد در 06 تا است شده ممکن

   .شود گذاشته کنار بلند مدت در و نباشد دارند انبوه کاربرد که یهای اپلیکیشن در شدن

 

 (Panoramicدرجه ) 363روش تشخیص توسعه یافته عبارات متنی در نقشه های . 4

 در متنی اراتعب مکان و تصاویر مجدد تشخیص بهبود پروسه ما تحقیقاتی فعالیت بخش از این اصلی تمرکز

 که هنگامی روش این در این بر بنا. باشدمی  0-1 بخش در شده مطرح روش از استفاده با دید زاویه تغییر صورت

 شده فعال GPS گردند، ابتدامی هدایت است شده گذاریعلامت یمتن عبارات با پیش از نقطه ای که به کاربران

 063 از تصاویر ما ،گیرندمی مختلف هایمحیط طرف به خود را هوشمند همراه تلفن هاآن که هنگامی سپس و

 ار های قبلی،با ک روش این تفاوت .کنیممی استفاده متنی عبارات مکاندقیق  تشخیص برای آنها پردازش و درجه

 :است رفته کار به آن پایداری افزایش و قبلی الگوریتم بهبود برای کهمتد است  سه
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 همان شدن مشاهده هنگام در یابد تا افزایش بایستمی درجه 063روی تصاویر  از شده تولید هاینقشه کیفیت اولاً

  منظور بدین .دباشداشته ظاهری عکس را تغییرات با آمدن کنار توانایی الگوریتم دیگر، افراد توسط دید زوایای

 نمایند ذخیرهدرجه  063 تصاویر همراه به را بیشتری اطلاعات بایستمی تصویربرداری هنگاممربوطه در  اپلیکیشن

و دقیق  برود و نقشه ای با جزییات و فاکتور های اطلاعاتی بیشتر کار به افزارینرم صورت به هنقش تهیه در نهایتاً تا

  تری تولید شود.

 مورد تریبهینه صورت به بایستمی هوشمند همراه هایتلفن در رفته کار به افزاریسخت هایتکنولوژی دوما 

 استفاده بینایی رب های مبتنیتکنولوژی از که آنها در موجود سنسورهای فیزیکی . بدین منظوربگیرند قرار استفاده

 هنگام در ما مسیست تا نمایند مشخص دقیق صورت را به اشیا کردن دنبال و جستجو منطقه بایستکنند مینمی

  .نگردد دچار خطا پردازش

 و تصاویر پانورامای از پیش ذخیره شده جدید تصاویر کردن منطبق برای Tنام  به جهانی لیتبد یک از ما سوما

 ت موجودثاب نقاط کردن هماهنگ منظور به شدهذخیره از پیش آماری اطلاعات تکنیک از این .کنیممی استفاده

عبارات  کلیه نمایش مکان ،T با اعمال کردن تبدیل ما واقع در .رودمی کار به ذخیره شده هایقالب محیط با در

 محیط روی بر اند را شده ذخیرهروی سرور ، ما اطلاعاتی هایپایگاه در قالب هایی بر روی گذشته در را که متنی

  .است شده بررسی فصلاًسه متد م این جزییات ادامه در .بصورت دقیق مشخص میکنیم خود زندگی

 

 متغیردید درجه پهن شده با دامنه  363نقشه های . 1-4

 قرار هار آن د برکار است ممکن که جدیدی زوایای و با تصاویر آنها کردن منطبق و هاقالب تشخیص تکنولوژی

  .دارد بستگی آنها دقت تصویر برداری درجه و  063 تصاویر کیفیت با مستقیم صورت به بگیرد

 رنگی تعادل حفظ نور و دریافت میزان خودکار تشخیص پروسه ،تصویربرداری هنگام در اصلی مشکلات از یکی

 هایتلفن هایدوربین که است ذکر شایان البته .باشدمی هوشمند همراه هایتلفن نسل حاضر در دوربین لنز توسط

 .کنندمی خوب عکس یک ثبت برای را خود تلاش نهایت خاصی تنظیمات گونههیچ به نیاز بدون هوشمند همراه

 است ممکن اما ندارد اشیا کردن دنبال و تشخیص پروسه روی بر زیادی تأثیر تصویربرداری پروسه این اگرچه

 شخیصت خاص دید زاویه یک در اشیا برخی ای و گرد ایجاد ما هایتشخیص تعداد در محدودیتی که شود سبب

 این تشخیص هنگام به .است شده انجام نور دریافت میزان با دو تصویر مقایسه 0 شکل در مثال برای .دننشو داده

 به تصویر آن هایبخش برخی تا شودمی سبب تیرگی برخی نقاط یکی از تصویر ها آنها پردازش و تصویر دو

 پروسه در جدید دریافتی اطلاعات چنانچه که است ذکر شایان .نشود بردارینقشه الگوریتم توسط دقیق صورت
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بد. در می یا دوچندانی اهمیت مشکل این ،شودقالب های قدیمی  در شده ذخیره اطلاعات جایگزینی روزرسانیبه

 نقاط گذارد وب منفی تأثیرات شده ذخیره پیش از هایقالب روی بر تواندمی اشتباه تشخیص این واقع در نتیجه

  .کند مخدوش را قالب که برای پردازش ضروری هستند در موجود ثابت

 به نور را ریافتد میزان دستی تغییر امکان باشدمی دوربینی از استفاده مشکل این با مقابله برای روش بهترین

 گسترده نهدام با دقیق تصویر یک که آوردمی فراهم را امکان این دوربینی چنین از استفاده نویس بدهد.برنامه

  یهوشمند همراه نتلف تنها حاضر حال در سازدمی آشکار نظر مورد روشنایی با را تصویر نقاط کلیه که کنیم تولید

 

 میزان تصویر این در. شده تجهیز میکنند متفاوت نوري نظر از را منظره نماي که مختلف عناصر با که درجه 360 پانوراماي تصویر یک) بالا: (3 شکل

 تصویر روش از گیري بهره با که درجه 360 پانوراماي تصویر یک) پایین. (شده تنظیم هوشمند همراه تلفن دوربین توسط خودکار بصورت نور دریافت

 .است هگشت بهینه مجددا برداري تصویر از پس تصویر هاي بخش از یک هر درخشندگی و شده برداري نقشه سپس شده، ثبت گسترده دامنه با برداري

 

 N900 مدل وکیان همراه تلفن گوشی باشدمی نور دریافت میزان دستی تغییر امکان با تصویربرداری به قادر که

 زا استفاده زیاد احتمال به که داشت توجه باید البتهشده است.  تجهیز Frankenkam APIمی باشد که با 

 صورت به آینده در سازندفراهم کاربر برای را تصویربرداریتنظیمات  کلیهامکان تغییر دستی  که یهایدوربین

  .شد نخواهد رایج گسترده

 سازیهپیاد با بتوان تا کردیم خلق و طراحی گسترده دامنه با درجه 063 تصاویر تهیه برای را روشی ما راستا همین در

 دقت بارا  (EDR) تصاویری چنین تصویربرداری تنظیمات تغییر به نیاز بدون هوشمندی همراه تلفن هر روی بر آن

 از اریبسی تواندمی آسان روش این اما است شده استفادههای ساده  تخمین از روش این در اگرچه .کرد خلع بالا

 طور به .نماید برطرفهنگام عکاسی تعیین خودکار دریافت نور را  از استفاده هنگام در شده مطرح مشکلات

 میزان سپس و کنیممی استفادهخام  درجه 063 تصاویر تهیه برای اولیه از عکس روش این در ما ،تردقیق
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 اعمال بلیق تصویر روی بر و دریافت میزان روی بر تغییرات اعمال از پس رانقاط تصویر  از یک هر درخشندگی

  .شودمی نهایی تصویر تولید سبب که کنیممی

 دراستفاده کردیم.  FASTدر پروژه  "نقاط کلیدی"مفهوم از  ن به این تکنولوژی و الگوریتم،ما برای دست یافت

 تصاویر روی از شده تولید هاینقشه با هادوربین از هداستفا با شده برداریعکس ساده تصاویر مقایسه از روش این

اند،  شده ولیدت اشیا کردن دنبال پروسه در شدن استفاده برای پیشاز  کلیدی نقاط این .شودمی استفاده درجه 063

تصویر  نقاط زا یک هر بودن نورانی و خشندگیدر میزان ام .دنکنمین تحمیل سیستم به پردازشی عملیات هیچ لذا

 سپس وم. محدود هم هستند محاسبه میکنیتعدادشان تصویر که  نقاط کلیدی آنها با نزدیک ترین را تنها با مقایسه

درخشانی  میزان روی بر دقیقی هماهنگی سبب روش این .کنیممی اضافه قبلی شده تهیه نقشه به را آن اطلاعات

 063 نقشه پسس .بماند باقی بالایی سطح در نهایت در تصویربرداری یتکیف ات کمک میکند و شودمی تصویر

 رنگی کانال شده انجام هایتست در  .شودمی تولید بیتی 06کانال رنگی  با Panorama تصویر روی از درجه

. همچنین دش داده تشخیص پردازشی عملیات در خطا هرگونه از جلوگیری برای مناسب کیفیت یک بیتی 06

. در کندمین طلب هوشمند همراه تلفن از پردازش هنگام در زیادی حافظه میزان تصاویری با این کیفیتپردازش 

 بنابراین .پذیردمی صورت روش خطی با بردارینقشه از استفاده با گسترده دامنه با درجه 063 تصاویر بررسیادامه 

 وسطت تغییرات شدید اندکی بوده و در نتیجهشود دارای تعادل رنگی بالا و  پردازش است قرار که نهایی تصویر

  .باشدمی تعبیر و آزمایش قابل راحتی به الگوریتم

 

 ادغام چند سنسور برای تشخیص بهتر .2-4

 و سنجشتاب ،نماقطب ،GPS همچون فیزیکی سنسور چند از استفاده با معمولاً جدید هوشمند همراه هایتلفن

 اطلاعات صحت و دقت)ژایروسکوپ( تجهیز شده اند.  جاذبه شتابراستای  به نسبت راستا تشخیص سنسور حتی

 برای مه دیگری فاکتورهای از ما که داشت توجه باید اما نیست خوب آنچنان معمولاً سنسورها این از دریافتی

 دهیم. مانجا را نقصبی و کامل پردازش یک ات بریممی بهره تشخیص دقت افزایشنقشه و  اطلاعات دریافت

 روسهبهبود پ برای هوشمند همراه هایتلفن در موجود سنجشتاب و نماقطب کاربرد از روش این در ما بنابراین

  .کردیم استفاده متنی عبارات مکان مجدد تشخیص

 شده ناز پیش، منطقه اسک شده مشاهده دید زوایای در متنی عبارات مکان مجدد تشخیص عملیات بودبه منظور به

  جستجو اشیا تشخیص منظور به سپس شده محدود ابتدا در دوربین همچون بینایی بر مبتنی هایسسنسور  توسط
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 هاي اندیدک بهترین با جدید پانوراماي تصویر یک) بالا. (گرفته قرار استفاده مورد متنی عبارات ساختن براي که مرجع پانوراماي تصویر) پایین: (4 شکل

 نقاط از هریک براي. است شده گرفته الهام آماده پیش از هاي قالب از هم آنها موقعیت که متنی عبارات از استفاده با گذاري علامت براي شده مشخص

 شدن مچ هتج را ها امتیاز بهترین بالا تصویر در سبز هاي نقطه. میگیریم نظر در مچ سه نهایتا ما شود داده نسبت متنی عبارت یک به میتواند که ثابت

 ببس که هستند سوم و دوم هاي رده در سیستم از گیري امتیاز در هم قرمز نقاط. میگیرند قرار استفاده مورد گذاري علامت براي لذا و اند آورده بدست

 .شوند گرفته نظر در شدن مچ براي هایی کاندید میشوند

 

 عبارت یک است قرار که مکانی . در آخرگرددمی مقایسهبا قالب های موجود  سپس منطقه جستجو شده شود.می

 تعیین وجودم اینسورهترکیبی با بهره گیری از همه س مسیریابی از استفاده با بگیرد قرار آنجا در احتمالاً متنی

   .گرددمی

 1323 رزولوشن بانقشه ای  143در  013از هر تصویر با رزولوشن  آن مربوط اطلاعات به همراه درجه 063 نقشه

 تصویربرداری دتوانمی را درجه 63 معادل ایناحیه عادی صورت به دوربین یک .دکنمی تولید پیکسل 001 در

خوانی نزدیکی دارد: هم نسبت این با ما الگوریتم از استفاده با شده تولید نقشه عرض به طول نسبت بنابراین جمعی

معادل مورد نیاز برای هر درجه  رزولوشن نابراینب پیکسل(.  0013=063درجه )برای  63پیکسل/ 013

 توانیممی بگیرید نظر در 03±را  نماقطب خطای میزان حداکثر اگر .شودمی درجه محاسبه 370.6=063/1323

عملا مورد نیاز نیست   .0 معادل دقتی البته کنیم. محاسبهدرجه  .0± بازه یک در را متنی عبارات قرارگیری مکان

 همچنین .ایمگرفته نظر در متنی عبارت یک قرارگیری برای را پیکسل .0 عرض و طول برابر سه با مکانی مازیرا 

در نخواهد  شنمای بهعبارات متنی  ،گیردمی صورت بالایی دقت با تشخیص عملیات چنانچه که است ذکر شایان

 دور فاصله موجود در نیمت عباراتتنها  ما یا و شد خواهد انجام پردازش صحیح تشخیص صورت در تنها و ،آمد

  .کرد خواهیم مشاهدهرا  )در صورت دقت پایین محاسبه(
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 تشخیص عبارات متنی با استفاده از یک تبدیل کلی و جهان شمول .3-4

 و پردازش مجدداً یمتن عبارات نمایشی تکراری مکان منظره یک کردن رصد بار هر پیشین در هایروش در

 متنی راتعبا مکان تشخیص رویت در اولین از پس عبارات مکان شدن داده تشخیص لذا .شدندمی داده تشخیص

 قدرت رب لزوماآماری  صورت منظره به یکاطلاعاتی  آنالیز بنابراین .گذاشتنمی یدی تأثیرعب هاییتور در

 وجود با باه حتیاشت نتایج ایجاد امکان بار هر تا شدمی موجب نداشت و مثبتی آینده تأثیر در الگوریتم تشخیص

 دااعتم قابل ورفاکت یک عنوانبه  هاقالب از استفاده به همین دلیل .باشد داشته شده وجود تولید پیش قالب های از

دی ارائه کنند که بتوانند اطلاعات عدجدیدی  هندسی هایفاکتور  به نیاز تا شد موقعیتی سبب چنین .شودمین تلقی

 شود. احساس ما محاسبات در

 عبارات قرارگیری مکان )طول و عرض و ارتفاع( هندسی فاکتورهای کردن محاسبه را با مشکل این ما بنابراین

  Tنام  هب جهانی تبدیل یک از استفاده با محاسبات این . بنابراینکردیمدرجه تحلیل 063 تصاویر روی بر متنی

قالب  مقایسه ا بااشی قرارگیریدقیق  مکان هندسی تا کندمی کمکتبدیل مذکور عملا شدند.  داده بار پر و گسترده

 ردما  بتهال .باشد محاسبه قابل کندمی مشاهده خود اطراف در کاربر که تصویر دو بعدی از پیش تولید شده و

 تولید هایقالب به نسبت برابری شرایط در Panorama تصویر که گرفتیم نظر در طور این ،تحقیقات پروسه

 شود. تصویربرداری شده

الب که پیش ثابت موجود در ق نقاط ،آیدمی دست کاربر به دیده نتیجه تغییر زاویهدر  که تصاویری محاسبه برای

ی تصویر  Panorama تصاویر در نقاط چه .(Anchor pointsایم )کرده استفاده تر مورد بررسی قرار گرفتند،

در  ده شدهاین نقاط در قالب و تصویر دی موقعیت برداری شده و همچنین در قالب اصلی موجود است. مقایسه

 انجام درستی ( به3Dبا استفاده از یک وکتور سه بعدی ) سازی مطابق عمل که کندمی زاویه دید کاربر کمک

 هایبخش از یک که هر همچنین گفتیم کرده و بررسی مفصلاً 0-1بخش  در را روش این اطلاعاتی چرخة شود. ما

 اطلاعات صورت هر گیرد. درمی قرار بررسی موردموزاییک هایی  قالب در و مجزا صورت درجه به 063تصویر 

مربوطه  یمکان هایموقعیت با سپس شود ومی منتقل سرور یک به ابتدا در هاآن وعددی متنی اراتعب به مربوط

لود آپ سرور به را مستقیماً بعدیسه تصاویر گاه هیچ ما که است ذکر (. شایان1گردد )شکلمی گذاریعلامت

هر موقعیت  سایز دیتاست برای کهازآنجایی کنیم.می استفادهها دیتاست  از اطلاعات متنی و عددینمیکنیم و تنها 

 و رسالیا اطلاعات ،است بایت کیلو چند حد در و اندک بگیرد بسیار قرار آن در کاربر است مکانی که ممکن

  .یابد انتقال)اینترنت همراه(  3Gیک ارتباط  از استفاده با تواندمی راحتی به دریافتی
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 به هوشمند راههم تلفن ،باشد شده گذاریعلامت متنی عبارات توسط که برسد مکانی به کاربر یک که هنگامی

 ورتص چنان روش این در ما .کندمی اقداممکانی  موقعیت انبه  مربوط اطلاعات دریافت خودکار برای صورت

 مربوط کلیه دیتاست های بنابراین و نباشد برخوردار کافی از سلامت و دقتتنهایی  به GPS اطلاعات که کنیممی

 تسرع به محیط در موجود ثابت نقاط ،پس از دانلود دیتاست ها ند شد.دانلود خواه متر 03تا شعاع  مکان آن به

 اشیای لیهک تشخیص سپس .شوندمی مقایشه شده تولید پیش از هایقالب با سپس و شد خواهند داده تشخیص

 سه نقطه از هامکان سایر تشخیص برای ثابت نقطه یک تنها از استفاده جای به .گرددمی انجام صویرت در موجود

 بالاترین اع باعرض و ارتف ،را در سه بعد طول اشیا سایر مکان تا کرد خواهیم استفاده بالا دقت با شده داده تشخیص

 دهیم. نی را در جای صحیح نمایش عبارات مت سپس به و تشخیص دقت

 دقیق مکان روزرسانیبه اما کندمی پیدا ادامه آنلاین صورت به آنها کردن دنبال و اشیا تشخیص پروسه این اگرچه

 اتشود می هم انجام RANSAC براساس  پردازش یک خواهد شد. انجامهم در زمینه  متنی باراتع قرارگیری

 ملع تا کندمی کمک عمدتاً  تعبیر این د.گردن روزرسانیبه T تبدیل هر انجام از پس متن قرارگیری عبارات مکان

 .شود انجام بالایی دقت با تصویر جدیدبا قالب های از پیش تولید شده مطابقت

 نها بهآ . ما ازکنیممی پردازش آنها را واستفاده  شده گرفته نظر کاندیدای در سه از از دو نقطه،روش  این در ما

به منظور تشخیص میزان تفاوت قالب با منظره ای که کاربر . بهره میبریم  RANSACاولیه پردازش  اطلاعات عنوان

در حال مشاهده آنست، ابتدا تفاوت زاویه ای محاسبه میشود. سپس متناسب با این تفاوت زاویه ای )تفاوت زاویه 

 2Aو  1Aهای نام به رات متنی ترسیم وعبا از یک هر برای دو برداردید تصویر از پیش گرفته شده با دید کاربر(، 

شود. در مکان محاسبه میکه بر هر جفت از بردار ها عمود است  L گردد. سپس بردار نامگذاری می 2Bو  1Bو 

 نتایج یکند. همهم اع دقیق ترین تخمین مکانی را به ما ارائهطول عرض و ارتفیعنی سه بردار  یابی دقیق ترسیم این

 روی برنتایج حاصل  سپس و گردندمی مقایسهدرجه  063ی  آماده پیش از هایقالباطلاعات  آمده بادستبه

ص شود. در نهایی مشخ نقشهبر روی  درستی به قرارگیری عبارات مکان تا شوندمی سازیتصویر دو بعدی پیاده

 بیشتر (THRSHHOLDیه )اول میزان از محاسبه دقت د کهنشومی داده صورتی نمایش در تنها یمتن عبارات نهایت

در ی طخ صورت بهاندازه گیری ها  و انجام شده دو بعدی ویراتص روی بر محاسبات کلیه است ذکر شایان .باشد

  لحاظ میگردند.محاسبات 

 تعداد بر کل خطای میزان تقسیم الگوریتم با این نرمال خطای میزان کهگفت  توانمی جانبی نظریه یک عنوانبه

فاکتور  زینجایگ تواندشده می امتیاز محاسبه صورت این در .است محاسبه قابلدر هر فریم تصویر  ی موجوداشیا

خطا  به کمتر  میزان تا شودمی انجام آنقدر و تشخیص مجدد Tپروسه تبدیل گردد.  قبلی روشمحاسباتی خطا در 
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عنوان ورودی  به پیکسل 03تحقیقات ما تعداد  ( برسد. درThresholdمیزان ورودی )درصد  03از 

(Thresholdدر نظر گرفته شده )  حسوب م محاسبات هنگام و قابل چشم پوشی در مناسب میزان یک کهاست

 ی را بدست می دهد.اعتماد قابلمیشود و نتایج 

 تصاویر سهمقای هنگام ارتفاع به و عرض طول محور یک سه تشخیص برای موقعیت دو بردار بهترین کردن پیدا

Panorama هشت  تواندمی پردازش. این انجامدمی طول به ثانیه میلی 03 تقریباً که باشدمی پردازشی نیازمند

صویر برداری تفریم  از موزاییک یک عبارت در هشت این اگر کلیه حتی دهد تشخیص درستی به را متنی عبارت

رای هر عرض و ارتفاع بطول و  برای یافتن سه بردارشایان ذکر است که عمل بررسی  .دنباش نداشته قرار شده

سپس نقاط ثابت به سرعت با استفاده از سنسور های مبتنی بر بینایی )تصویر تنها یک بار انجام میشود و  منظره

و موقعیت موزاییک های دیگر فریم بصورت خودکار  دریافتی از لنز دوربین( در محیط تشخیص داده میشوند

 .به میشودنسبت به موزاییک حاوی بردار ها محاس

 

 هیبریدی تشخیص زاویه نسبت به محور های طول، عرض و ارتفاع به روش. 5

به عبارات متنی  مربوط ثابت نقاط اینکه از پس ، ماافزوده حقیقت فاکتورهای از استفاده با محیط تجهیز منظور به

 دقت با اعارتف و عرض طول محورهای به نسبت را دید زاویه تا داریم نیاز ،دادیم تشخیص موفقیت با محیط در را

 برای که کردیم ذکر همچنینشد.  بررسی 4-1 بخش در روش این از مختصری شرح نماییم. محاسبه بالایی

 مبتنی هایسنسور از استفاده زیرا بریممی بهرهو شتاب سنج های خطی  نماقطببخش از  این به مربوط محاسبات

 از ریافتید اطلاعات پردازش که است ذکر شایان همچنین. کندنمی ارائه رامورد نیاز ما  بالای دقت به بینایی بر

ردازشی سنگین پ به صورت بلادرنگ و بدون تحمیل بار کاربر سریع حرکت هنگام در بینایی بر مبتنی سنسورهای

 ترکیب از ما راینبناب. دنگردمی آن دقت میزان و الگوریتم کارایی کاهش سبب و ندنیست پردازش قابلبه پردازنده 

 محور به نسبت اویهز محاسبه برای فیزیکی سنسورهای و بینایی بر مبتنی سنسورهای از استفاده یعنی روش دو این

 . کنیممی استفاده اه

 خواهد کافی محورها به تنسب زاویه تشخیص برای بینایی بر مبتنی سنسورهای از استفاده که شویم متذکر باید البته

در موقعیت  انمک تشخیص برای اطلاعات این این بر بنا .باشدمینسبی  سنسورها این از دریافتی اطلاعات اما بود

 موقعیت تشخیص برایهمانطور که گفته شد  GPS همچون دیگری از سنسور های لذا .باشدنمی کافیهای جهانی 

 .کنیممی استفاده زمین کره برای
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، از بینایی بر مبتنی سنسورهای همچنین و فیزیکی سنسورهای فاکتورهای از استفاده بر علاوه ما دیگر عبارت به

بهره خواهیم برد تا بصورت مداوم تشخیص های نادرست را تصحیح و  هم آنلاین صورت بهاطلاعات دریافتی 

  دقیق ترین نتیجه را در سیستم داشته باشیم. 

 

 هب نسبت موقعیت سه این. دهند می نشان مختلف هاي موقعیت در را هستند پانوراما یرتصاو همان واقع در که استوانه سه موقعیت ها تصویر: 5 شکل

 عبارت دو مکان به a2 و a1 .شوند می گرفته نظر در میکنند مشخص را متنی عبارات نمایش مکان که (Anchor point) ثابت نقطه سه فرضی مکان

 شانن را هوشمند تلفن دوربین با شده گرفته قالب عکس موقعیت وسطی استوانه. میکنند اشاره) درجه 360 عکس روي( استوانه درونی فضاي روي متنی

 در لیاص تصویر شرایط بر انطباق براي یکدیگر در استوانه دو چرخش. میکند اشاره جدید تصویر در احتمالی نقطه دو به b2 و b1 هاي بردار. دهد می

 نهایتا تا میشود انجام میگیرد قرار استفاده مورد RANSAC محاسبه در بعدا که سیکما خطاي محاسبه از استفاده با کار این. میگیرد صورت واقعی محیط

 .برسد مقدار کوچکترین به خطا میزان

 

 

 با پانوراما تصاویر مرجع و D محور ما سیستم مرجع. جنوب شمال راستاي همان یا N راستاي به نسبت جهانی موقعیت در چرخش دورنماي:  6 شکل

 .است شده داده نمایش P محور

ما در ابتدا با استفاده از سنسور الکترو مغناطیسی موجود، راستای شمال، جنوب را بصورت دقیق و بدون نیاز به 

سنسور ها و ابزار های جانبی تشخیص می دهیم. سپس همین سنسور ها به بررسی میزان شتاب جاذبه و در نتیجه 

محاسبه میشود که همان زاویه انحراف از راستای جاذبه   DNRکه در نتیجه زاویه زاویه انحراف از آن می پردازند 

 (. 6است )شکل 
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)همان قالب دریافت  Pرا نسبت به تصویر مرجع  Dدستگاه ما میزان انحراف تصویر مشاهده شده  بدین منظور ابتدا

می باشد.  PNRهدف ما در این مرحله محاسبه میزان انحراف نسبت به شمال یا همان  شده از سرور( محاسبه میکند.

زیرا تصویر مرجع بصورت صاف و در راستای صحیح شمال جنوب )بدون انحراف( گرفته شده است. با در نظر 

 شمال جنوب بدست می آید: راستایو انچه گفته شد میزان انحراف نسبت به  DPRگرفتن 

 

را به  tm، و g، فاکتور شتاب جاذبه یعنی tمحاسبه می شود. ما در هر بازه زمانی  PNRزاویه  1از معادله با استفاده 

به ما کمک میکنند تا جهان اطراف را به درستی از  gو  mمنزله میزان میدان مغناطیسی موجود محاسبه میکنیم. 

x =[rDNR    ره محور را با دقت بالایی بصورت بردانظر اطلاعاتی تعریف کنیم و بتوانیم سه زاویه انحراف نسبت به س

]zr yr  :داشته باشیم، بصورتی که 

 

 

کلیه اطلاعات لازم برای تشخیص موقعیت هندسی خود  DNRو  PNRبنا بر این ما با محاسبه فاکتور های دو بردار 

در فضا را بدست آوردیم. این هدف، که با بهره گیری از میزان میدان مغناطیسی و اطلاعات شتاب سنج بدست 

ایان شآمده ممکن است دارای خطای زیادی باشد زیرا محاسبه میدان مغناطیسی همیشه با نویز زیادی همراه است. 

( EKFیا همان ) Kalmanاز فیلتر  PNRبه منظور جلوگیری از محاسبات مجدد در هر بار محاسبه  ذکر است که ما

استفاده میکنیم. به منظور در نظر گرفتن حالت فیلتر ما حالات چرخش زاویه دید نسبت به سه پارامتر طول و عرض 

استفاده میکنیم. ما   SO(3)در  Lie 3مدل میکنیم. در این عمل از اطلاعات نقشه  tدر گذر زمان و ارتفاع را 

ی ( را مدام به دست مµبررسی میکنیم و تغییر وضعیت نسبت به سه محور ) tوضعیت فیلتر را در هر بازه زمانی 

پخش نرمال در واقع  µدر هر چرخش زاویه دید بدست می دهد.  را PNRآوریم. این پارامتر میزان خطای 

واقعی با مقادیر   PNRتخمین زده شده را به  tRفاکتور در واقع می باشد. این  Pعکس واریانس  است و 

 طبق محاسبه زیر نسبت می دهد: دقیق

 

استفاده می شود. در مقابل از  Lie so(3)از روی جبر  Rبرای محاسبه میزان چرخش زاویه ای  expاز  در اینجا

Log (R)  چزخشی ازSo(3)  را از طریق جبرLie   محاسبه میکند. از آنجایی که ما همواره در حال محاسبه یک
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سری ثوابت هستیم تغییرات این ثوابت را در هر لحظه از طریق مدل حرکتی که تولید کردیم پیش بینی میکنیم، 

ثابت بوده و اندازه عکس واریانس رشد میکند )دقت بالا تر میرود(. این رشد از محاسبه  µبطوری که در اینجا 

 ق نویز ناشی میشود. دقی

ر در نهایت به وضوح بیان میکند که فاکتور محاسباتی ما برابر مقدا µاندازه گیری های ما در معادله در حالت فیلتر 

در لحظه حاضر میباشد و تفاوت اصلی در میزان چرخش حول راستای شمال جنوب است زیرا انحراف  Rچرخش 

 ست و تنها میزان چرخش مورد نیاز است:از این راستا در مرحله قبل محاسبه شده ا

 

همان ماتریس میزان چرخش است که مقادیر چرخش را ثبت میکند. این فاکتور مدام در واقع  6ژاکوبین معادله 

بکار میرود. در نهایت ما با لحاظ کردن خطای محاسبه  Kalmanدر فریم ورک فیلتر  µبرای بروز رسانی حالت 

در آن انجام exp(µ) را محاسبه میکنیم. این کار با ضرب چپ  Rمتر های دقیق بردار شده در بردار قدیمی، پارا

 در نظر گرفته شده و پردازش از سر گرفته می شود.  3میشود. در نهایت میزان خطا مجددا توسط الگوریتم 

سنسور های  افتی ازمحاسبه موقعیت دقیق زاویه دید کاربر در جهان و نحوه رویت منظره با استفاده از موقعیت دری

بصورت دقیق همانطور که   DNRو  PNRو فاکتور های مبتنی بر بینایی محاسبه شده یعنی  GPSفیزیکی همچون 

با بررسی نتایج دریافتی از  DNRبا بررسی نتایج سنسور های فیزیکی و  PNRدر واقع   گفته شده محاسبه میگردد.

هم راستای شمال جنوب محاسبه شده  DPR مقایسه تصاویر  و قالب ها )سنسور های مبتنی بر بینایی( بدست آمد.

بود. سپس در نهایت با ترکیب نتایج نسبی با مدل سازی علمی بر پایه فیلتر مذکور نتایج دقیق  0اولیه طبق معادله 

نهایی یک پروسه بازگشتی، سریع و کارا است که به قدرت پردازشی و حافظه  نهایی بدست آمدند. الگوریتم

 کمی نیاز دارد.

 

 آزمایش ها و نتایج.  6

اجرا و به ارزیابی   HTC HD2یعنی  رده میان هوشمند همراه تلفنیک  روی بر را آن ،پروژه سازی پیاده از پس ما

 مجدد خیصتش قابلیت اولاًبیش از هر چیز مد نظر بودند:  معیار دو شده انجام هایتست درهمه جانبه آن پرداختیم. 

 در موجود ثابت نقاط از استفاده با)پس از اولین رویت(  نیمت عبارات تولید برایالگوریتم  پردازش سرعت و

 این از کی هر بررسی به ادامه در .آنها کردن دنبال و اشیا تشخیص در هیبریدی روش صحت دیگری وتصاویر، 

 م. پردازیمی مفصل صورت به موارد
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 مجدد اشیا )پس از اولین رویت( کارایی متد تشخیص .1-6

 صورتبه Panorama تصویر 01 رویت، اولین از پس اشیا مجدد تشخیص عملیات کارایی ما به منظور بررسی

 متفاوت نوری هایموقعیت همچنینو  وهواییآب ،جغرافیایی شرایطعکس  01با این  ام .کردیم تهیه درجه 063

 این .دادیم قرار ارزیابی مورد را مختلف زیستی محیط شرایط از ایگسترده گنجاندیم و خود هایتست در را

 اشیای به مختلف نقاط در که بودند متنی عبارت 6 الی 4 دارای کدام هر ودند ش تهیه متریپنجاه فاصله از تصاویر

عبارت متنی در سیستم قرار داده شد. این تصاویر با استفاده از  02مجموعا  . لذابودند شده داده نسبتگوناگون 

یک  همچنین ماند. گردید بررسی شدند، تصویر برداری 4-0بیتی که در بخش  2روش دامنه پویا با کانال رنگی 

 ودخ هایتست دردرجه را در تست های خود به عکس تبدیل و نتایج آن را  063ویدیوی گرفته شده بصورت 

  .دادیم قرار تحلیل و ارزیابی مورد

 063 تصاویر ام .گرفت قرار بررسی مورد . شکل مطابق مختلف نوری شرایط در مجدد تشخیص سیستم کارایی

عه و در دف کردیم تهیه آفتابی روز یک در غروب آفتاب از پیش ساعت یکیک بار،  را Panorama درجه

 شخیصت سیستم توسط مجدداًظهر  هنگام به منظره مجدد رویت هنگام در را یمتن عبارات کردیم بعدی سعی

 داخلی هایقسمت همچون نقاط برخی تا بود شده سبب که داشت وجود شرایطی تشخیص مجدد، هنگام دردهیم. 

 تصاویر مختلف هایقسمت در را مختلف نوری شرایط همچنین . ماباشد دربرداشته سایه های تیره ای را ،ساختمان

 رایطش . این اقدامات را انجام دادیم تاکردیم ایجاد نورانی نقاط و هالنز  همچون مختلف یابزارهای از استفاده با

 .کنیم تر سخت خود شده طراحی سیستم برای را یمتن عبارات مکان نمایش تشخیص

 دهش حاضر قبلی مکان در برکار منظره، مجدد رویت هنگام در تا دارد نیاز ما شده طراحی روش که آنجایی از

 ارائه  رهایپارامت اینکه به توجه با .دادیم تغییر متر دو کاربر را قرارگیری مکان ،مجدد رویت هنگام مادر ،باشد
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 شرایط هک پانوراما تصویر دو از هایی بخش) پایین. (شده داده تشخیص مجدد نتایج دورنماي) بالا. (اشیا مجدد تشخیص پروسه ارزیابی عملیات :7 شکل

 .دهند می نمایش ارزیابی هنگام در را محیطی مختلف

 

 مربوط اطلاعات بر علاوه که کردیممی مشاهده گاهی، ندبود همراه خطاهایی با گاهی GPS شده توسط سنسور

یستم توسط س هم دورتر متر 03 منطقه همسایه، یعنی دیتا ست های بر،کار دید محیط رد مشخص منطقه یک به

و به  شدمی پردازش سیستم توسط نواحی این از یکی تنها اطلاعات که است ذکر شایان اگرچه. دانلود می شد

  .بود برخوردار در سیستمو امتیازات دقیق تری  نتایج ازنمایش در می آمد زیرا 

 هایخشب کلیة که بود شده طراحی ایگونه به بعدی هایرویت  در اشیا مجدد پردازش تحلیل و بررسی عملیات

 کارایی صحت ات بگیرند قرار دقیق ارزیابی مورد سیستماتیک و خودکار صورت به مجدد تشخیص الگوریتمهای

 ازشد گه البته این میزان  ارزیابی %43 معادل تشخیص قدرت شده انجام هایتست در. شود داده تشخیص آنها

 ستت هنگام در که است تریسخت شرایط هم امر این علت .است کمتر شده گزارشتئوری پیش تر میزان

 .اندشده داده نمایش . شکل در مختلف شرایط در هاتست نتایج بکار رفته است. آن هایپردازش و الگوریتم

 تعداد RANSAC روش که جایی تا دهدمی افزایش %00 تا را تشخیص قدرت این روش ها، از ترکیبی از استفاده

 به شده انجام تست های نهایتا .دهدمی تشخیص درستی به محیط در صحیح نتایج پردازش منظور به را کافی نقاط

 ارائه را %26 معادل عملکردی صحت المللیبین یابیمکان ونسبت به محور ها  انحراف زاویه تشخیص منظور
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در تست ها تغییر زیادی در نتایج نداد و به نظر میرسید که حتی در موقعیت  EDRهمچنین استفاده از روش  .کردند

 تصور هر درهای سخت استفاده از این روش ممکن است نتایج صحیح بدست آمده را دچار خطا هایی بکند. 

ت در روی صاویرت مجدد تشخیص صحت میزان بالارفتن سبب ،بخش بهبود هایروش این همه از ترکیبی از استفاده

 بالاتر است و برای آماری نظر از شده بینی پیش کارایی برابر دو ازشد که این میزان  %03 میزان تا دیعب های

 کاربری روزانه توسط کاربر عادی مناسب در نظر گرفته می شود.

 

 اشیادنبال کردن در هیبریدی  روشصحت عملکرد  .2-6

 هوشمند همراه تلفن نزاویه دید دوربی انحراف یزانما م بینایی بر مبتنی و فیزیکی سنسورهای از ترکیبی از استفاده با

 طورکههمان. کنیممی ثبت  0 در 0 ماتریس یک در بالایی دقت باارتفاع  و عرض طول، محور سه به نسبت را

 اندشده دهگنجان هاقالب در که مرجع تصاویر و زاویه دید حاضر مقایسه با محور هاموقعیت نسبت به  شد گفته

 در وجودم مرجع نقاط تا هوشمند همراه تلفن دوربین فاصله که است ذکر شایان همچنین .شودمی داده تشخیص

  .باشدمی عادی حالت در متر 01تا  16 بینها  قالب

 .شدمی داده ارقرسه پایه  یک روی بر دوربین ،مرجع هایقالب تهیه هنگام در تصویربرداری دقت افزایش منظور به

 وربیند موقعیت بودن صاف از اطمینان از پس اندازه گیری اطلاعات، صحت در یکپارچگی ایجاد منظور به ما

 نحرافا میزان همچنین و دادیممی قراردیگر  مرجع نقاط مقابل در و چرخانده حالت همان به را آن منظره، به نسبت

 .میکردیمثبت  مدت تمام در را ارتفاع و عرض طول، رهایمحو به نسبت

 و رهاسنسو مشاهده تمام وقت از استفاده با شده انجام هایتست و ها ارزیابی هنگام درنویز  میزان گیریاندازه

 برای توابع زا . یکیکردیممی استفاده مقادیر محاسبه برای مختلفدو تابع  از درواقع ما .شدمی انجام آنها عملکرد

ای مبتنی ، سنسور هعمل درنویز در محاسبات.  تأثیر کردن لحاظ برای دیگری ، وی فاکتور مورد نظرعدد محاسبه

که در بلند مدت کاهش هم میباید. زیرا این میزان خطا در هنگام تبدیل شدن  دارند کمتری نویز و خطا بینایی بر

 و چپ) 2 شکل در در واقع به توان میرسد و کوچک تر میشود.  ،داده های سه بعدی به دو بعدی برای هر عکس

 جهت رد هوشمند همراه تلفن دوربین اینکهدرعین .است شده داده نمایش گیریاندازه جلسه یک از نماییوسط(، 

 ییر موقعیتدیگر تغ ثابتنقطه  مکان به ثابت نقطه یک دید موقعیت از ، دید دوربینچرخدمی ساعت هایعقربه

 به هک است شده داده نمایش ثابت نزدیک ترین نقطه به مربوط گیریاندازه خطای)راست(  2در شکل  دهد. می

 باشد. می کاهش حال در تدریج
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ی ی تشخیص انحراف زاویه ابراتفاده صرف از سنسور ها سا هنگام به بخش بهبود روش دو دهنده نشان نتایج

 عملکرد صحت ویک لگ زمانی کوچک تصحیح میشود  با سرعت به ما روش در نویز با فراکانس بالا اولاً میباشند:

 ساسا بر موقعیت تشخیص که است آن امر این علت سریع نیز کاهش نمی یابد. حرکات هنگام در حتی آن

 هاتخمین بر محاسبات و ،حرکت در کوچک هایلغزش و دارد احاطه فیزیکی هایتشخیص بر بینایی فاکتورهای

 به مربوط هاینویز منفی تأثیرات و شده فیلتر الگوریتم توسط کوچک هایچرخش همچنین .گذاردنمی تأثیری

ون نویز های بدون وقفه و بد عملکرد یک به نهایتاً روش دواین  این از ترکیبی استفاده .کندمی خنثی را نماقطب

صحت و کیفیت خود را حفظ  این عملکرد در هنگام حرکت سریع همشود. سلامت  منجر می ،قابل مشاهده

و  نندفعالیت میک ع سنسور است که هر کدام به صورت مستقلترکیب دو نواستفاده از هم علت آن  .میکند

 .همکاری تنگاتنگ دارند

 

 نتیجه گیری و کار های آتی. 7

 تجهیز یشناپلیک بر روی هر کهمتنی ارائه کردیم  عبارات نمایش مکان کردن دنبال و تشخیص برای را روشی ما

 ،باشدیمو پیاده سازی  دسترسی قابل تلفن های همراه هوشمند همبر روی  که افزوده حقیقت از استفاده با شده

 . کردیم ارائه

 

 ثابت نقطه دو بین هوشمند همراه تلفن همراه به دست آزادانه حرکت یک براي حرکت مسیر و چرخش جسم، نوك نماي) وسط و چپ سمت: (8 شکل

) تراس. (میکنیم رسم) هیبریدي( ترکیبی روش با و شده فیلتر تخمین ها، سنسور از دریافتی خام اطلاعات اساس بر را اطلاعات ثبت عمل ما. مرجع

 بعنوان هاتن بینایی بر مبتنی هاي سنسور از استفاده با تشخیص. است کرده ثبت همراه تلفن روي بر شمال به رو مسیر در را ها خطا که تست شرایط

 .نیست مشخص آنها در معمولا ارتفاع و عرض طول هاي محور به نسبت دقیق موقعیت زیرا شود می استفاده اطلاعات بهبود براي مرجع

 

 نداد قرار و محیطی منطقه یک کردن بررسی بار یک از پس تا آوردمی فراهم را امکان این شده مطرح روش

 هنگام در ینمت عبارات آن کلیهدر رویت های بعدی  ،افزوده حقیقت اپلیکیشن های از استفاده با متنی عبارات
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اول،  کاربر توسط شده نوشته یمتن عبارات. شوند داده نمایش زنده صورت به مختلف مناظر و زوایا به کردن نگاه

 محیط و مناظر است ذکر شایان همچنین .شوندمی فراخوانی منظره مجدد رویت هنگام در دیگر کاربران توسط

به نقشه های قابل پردازش  و تصویربرداری Panorama درجه 063 تصاویر تهیه از استفاده با کاربران زندگی

به منظور محدود کردن منطقه جستجوی اشیا ما ار پارامتر های هندسی بهره بردیم.  .گردندمی کامپیوتری تبدیل

دی هیبری روش از ،دید کاربر محیط در مختلف اشیای به آنها محدودکردن و پس از تشخیص عبارات متنی

 انحراف و زمین روی بر بر کار موقعیت و مکان دقیق محاسبه برایزیکی و مبتنی بر بینایی( )ترکیب سنسور های فی

 که ویمشمی متوجه ،شده انجام هایبررسی از پس .شودمی استفاده محور های اصلی به نسبت کاربرزاویه دید 

 از رکیبیت از استفاده همچنین .است برخوردار بالاتری صحت از وسالم تر  پیشین هایروش از روش این عملکرد

دقت  پیشین هایروش مشکلات حل ضمن کلی ،گرفت قرار بررسی مورد تحقیقاتی مقاله این در که هاروش

 ترکیب در روش .باشدمی %03 بر بالغ آن میزان که کندمی ارائه محیط تشخیص مجدد  بالایی را در هنگام

ا دقت ب ،ارتفاع و عرض طور محورهای به نسبت انحراف میزان تشخیصاطلاعات دریافتی در هنگام  ،سنسورها

 مطرح هایوشر که است ذکر شایان .کندمی پیدا افزایش هم تخمینی محاسبات کیفیت و بالاتری ارائه میگردد

 سازیپیاده افزوده حقیقت بر مبتنی گجت یا اپلیکیشن دیگر هر روی بر توانندمی عمومی و گسترده صورت به شده

 رده میان هوشمند همراه هایتلفن روی بر آن عملکردو  روش این کارایی ترتخصصی صورت به اما .شوند

 است. گرفته ارزیابی قرارمحدودشان مفصلا مورد  پردازشی قدرت وبکار رفته در آنها  سنسورهای پایین باکیفیت

تحلیل  به بررسی و تخصصی تربصورت  بایستمی شد خواهد انجام زمینه این در آتی که تحقیقاتی کارهای

  بپردازد.  دید کاربر ها و محیط در قالب( Anchor points)نقاط ثابت  بهینه ترو  مشکل پیدا کردن دقیق تر

 محیط در موجود ثابت نقاط تشخیص برای موزاییک های تصویری کردن ذخیره از روش این در ما چه اگر

 مجدد شخیصت عمل به بسزایی کمک آینده در هاآنواقعی  صفات از استفاده با اشیا تشخیص اما کردیم، استفاده

 برخوردار الاییب دقت از اگرچه روش این در اشیا تشخیص قابلیت متأسفانه .کرد خواهند بلادرنگ صورت به اشیا

 مسئله. این دارد بستگی شده گرفته تصاویر کیفیت بهعمده  صورت به و نیست اعتماد قابل کاملاً هنوزاما  است،

 بهبود نظورم به تواندمی هم بیشتری هایبررسی .دهد تشکیل آینده در را سایرین تحقیقاتی موضوع تواندمی

ا با صفات ر انجام شود که این ساختار ها GPSدیتاست های اطلاعات متنی علامت گذاری شده با اطلاعات  ساختار

 تصاویر میان ابطهر تا است نیاز مورد زمینه این در نیز دیگری هایبررسی همچنین. برگرفته از تصاویر بهبود بخشد

  .درک شود بهتر اشیا مجدد تشخیص عمل با گسترده دامنه
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ات دریافتی از اطلاع کهازآنجایی .شود انجام اشیا کردن دنبال عمل پیرامون میبایست تحقیقاتی هایفعالیت سایر

ام نسبی است، خطاهای محاسبه شده درهنگ محورها از انحراف میزان تشخیص برای بینایی بر مبتنی سنسور های

مختلف )غیر از دوربین استفاده شده در این پروژه( که پارامتر های  تصویر برداری با استفاده از لنز دوربین های

  .تغییر دهد را دریافتی نتایج و سازد مواجه خطاهایی با راها  پردازش تواندمی عددی مختلفی دارند 

 باید زیرا تایده آل نیس کاملا میزان های خطا دقیق محاسبه برای پردازشی سیستم یک استفاده صرف از نهایت در

 عالیتف شده انجام عددی هایگیریاندازهو  اطلاعات پایه بر همگی تولیدی ریاضی فیلترهای که شود توجه

 گیریاندازه ابراینبناز بین میبرند. نرمال سازی یا گیری  میانگین از استفاده باتنها  را دریافتی خطاهای و کنندمی

 دقت کاهش همچنین و خطاها افزایش سبب است ممکن طولانی هایزمان طی در یک محیط خاص بررسی و

 منظور هب جهان شمول مفهومی مدل یک تهیه بنابراین ها شود )از حالت کالیبره خارج شود(. سنسور گیریاندازه

 را دریافتی عدادا به اعتماد قابلیت تواندمی قبلی گیریاندازه شیوهضمن بهبود  گیریاندازه یخطاها میزان محاسبه

 .افزایش دهدسنسور ها  کردن کالیبره در هنگام هم و دینامیک روش در هم

 

 :تقدیر

حقیقاتی افزوده کریستین داپلر و با کمک آژانس تکلیه هزینه های این کار تحقیقاتی توسط آزمایشگاه حقیقت 

م علوم اتریش ه است. همچنین فاند تحقیقاتی بنیاد تامین گردیده FIT-IT 820922به شماره قرارداد اتریش، 

 ( به این پروژه اختصاص داده شده است. همچنین لازم است از W1209)به شماره 

Stadtvermessungsamt Graz  واقعی شان تشکر کنیم.  دیتاست های مطابق با جهانر ارائه بخاط 


