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R-CNN

4 Girshick, Ross, et al. "Region-based convolutional networks for accurate object detection and segmentation." IEEE transactions on pattern analysis and machine intelligence (2015)



Fast R-CNN

5 Girshick, Ross. "Fast r-cnn." Proceedings of the IEEE international conference on computer vision. (2015).



مقایسه زمانی
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Faster R-CNN

یبخشتوسطهمپیشنهادیهایناحیه
شوندمیتولید(RPN)شبکهاز

شبکهآموزشend-to-endانجام
شودمی

7 Ren, Shaoqing, et al. "Faster r-cnn: Towards real-time object detection with region proposal networks." IEEE transactions on pattern analysis and machine intelligence (2016)



ایمرحلهیک اشیاءتشخیص 
مانندجدیدترهایالگوریتمازبرخیYOLO،SSDوRetinaNetتولیدبرایمستقیمیبخشبدون

اندیافتهتوسعهپیشنهادیهایناحیه
هستندلغزانپنجرهبرمبتنیهاالگوریتماین

هستندیابیمکانوبندیدستهروشتوسعهنوعی،به-

8 Redmon, Joseph, et al. "You only look once: Unified, real-time object detection." Proceedings of the IEEE conference on computer vision and pattern recognition. (2016).



Convبه FCهایلایهتبدیل 
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پنجره لغزانکانولوشنیسازی پیاده
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پنجره لغزانکانولوشنیسازی پیاده
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تطبیق کلیشه
استتصویردرشیءیکیافتنبرایروشترینسادهکلیشهتطبیقروش

کلیشهیکروش،ایندر(template)ازناحیههر(فاصلهیا)مشابهتوشدهساختهنظرموردشیءاز
شودمیسنجیدهآنبهنسبتتصویر

12

result = cv2. matchTemplate(image, templ, method[, mask])

// image: Image where the search is running. It must be 8-bit or 32-bit floating-point (𝑊 × 𝐻)
// templ: Searched template. It must be not greater than the source image and have the same data type (𝑤 × ℎ)
// method: Parameter specifying the comparison method (cv2.TM_SQDIFF, ..., cv2.TM_CCOEFF_NORMED) 

// mask: Optional mask. It must have the same size as templ. If the data type is CV_8U, the mask is interpreted

as a binary mask, for data type CV_32F, the mask values are used as weights

// result: Map of comparison results. It must be single-channel 32-bit floating-point ( 𝑊−𝑤 + 1 × 𝐻 − ℎ + 1 )



تطبیق کلیشه
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تطبیق کلیشه
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تطبیق کلیشه
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تطبیق کلیشه
 method

- TM_SQDIFF

- TM_SQDIFF_NORMED

- TM_CCORR

- TM_CCORR_NORMED

- TM_CCOEFF

- TM_CCOEFF_NORMED
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خواندن پلاک
کردمحاسبهراتصویرباکاراکترهرکلیشهتطبیقتوانمیپلاک،کاراکترهایخواندنبرای
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خواندن پلاک
کردمحاسبهراتصویرباکاراکترهرکلیشهتطبیقتوانمیپلاک،کاراکترهایخواندنبرای
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خواندن پلاک
کردمحاسبهراتصویرباکاراکترهرکلیشهتطبیقتوانمیپلاک،کاراکترهایخواندنبرای
،درکاراکترآنمکانعنوانبهراباشدحدیازبیشآنهابرایکلیشهتطبیقنتیجهکههاییمکانسپس

گیریممینظر

19



خواندن پلاک
کردمحاسبهراتصویرباکاراکترهرکلیشهتطبیقتوانمیپلاک،کاراکترهایخواندنبرای
،درکاراکترآنمکانعنوانبهراباشدحدیازبیشآنهابرایکلیشهتطبیقنتیجهکههاییمکانسپس

گیریممینظر
ودنماستفادهمختلفابعادباهایکلیشهازتوانمیمختلفابعادباکاراکترهایتشخیصبرای
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پنجره لغزانکانولوشنیسازی پیاده
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تخمین محدوده
دادآموزشرانظرموردشیءتردقیقمحدودهتوانمی،هاکلاسامتیازبرعلاوهنقطههربرای
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غیربیشینهحذف مقادیر 
شوددادهتشخیصنقطهچنددرشیءیکاستممکن
شودمیانتخابیکیزیاد،اشتراکدارایهایناحیهمیاناز

دارایکههاییپاسخ𝑝𝑐 < شوندمیحذفهستند0.5
تکرار

شودمیانتخاب𝑝𝑐بیشترین-
شوندمیحذفهستندپاسخاینبا0.5ازبیشIoUدارایکههاییپاسخ-
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غیربیشینهحذف مقادیر 
شوددادهتشخیصنقطهچنددرشیءیکاستممکن
شودمیانتخابیکیزیاد،اشتراکدارایهایناحیهمیاناز

دارایکههاییپاسخ𝑝𝑐 < شوندمیحذفهستند0.5
تکرار

شودمیانتخاب𝑝𝑐بیشترین-
شوندمیحذفهستندپاسخاینبا0.5ازبیشIoUدارایکههاییپاسخ-
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YOLO: You Only Look Once

روشدرYOLO،وبندهدستیکناحیههربرایوشودمیتقسیمکوچکناحیهتعدادیبهورودیتصویر
شودمیطراحیرگرسیونتابعیک

25 Redmon, Joseph, et al. "You only look once: Unified, real-time object detection." Proceedings of the IEEE conference on computer vision and pattern recognition. (2016).



YOLO
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YOLO
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YOLO
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Anchor Boxes

استتشخیصقابلشیءیکتنهاناحیههردر
رهدرتوانمی،شیءچندتشخیصامکانکردناضافهبرای

دادقرارخروجیچندناحیه

29
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SSD: Single Shot MultiBox Detector

روشYOLOآموزشروشیکend-to-endیرتغیوپیشنهادیناحیهتولیدبهنیازیکهاستشبکه
نداردآنهاابعاد

روشسرعتYOLOاماتاسبهترکنندمیاستفادهپیشنهادیهایناحیهتولیدبخشازکههاییروشاز
داردتریپائیندقت

مقالهدرSSDبه)استیافتهافزایشنیزدقتسرعت،افزایشضمندرکهاستشدهدادهبهبودهایی
(کوچکاشیاءبرایخصوص

نوآوریمهمترینSSDاتاستکردهاستفادهلایهچندازآنهامحلواشیاءتشخیصبرایکهاستآن
باشندتشخیصقابلمختلفابعادبااشیاء

30 Liu, W., et al. "Ssd: Single shot multibox detector“, European conference on computer vision, (2016).



SSD
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SSD vs YOLO

32 http://cvmldlcnns.blogspot.com/2017/05/ssd-single-shot-multibox-detector.html

http://cvmldlcnns.blogspot.com/2017/05/ssd-single-shot-multibox-detector.html


(AP)دقت متوسط 
شوندمیتعریفزیرشکلطبقکهداریممتفاوتیهایتشخیصتصویریکدر:

دهیم؟قرارچندراتشخیصیکپذیرشبرایآستانهحد

33
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(AP)دقت متوسط 
کنیممیمحاسبهرامتوسطدقتوکنیممیمرتبآنهاامتیازاساسبرراهاتشخیص

34 https://medium.com/@jonathan_hui/map-mean-average-precision-for-object-detection-45c121a31173

𝐴𝑃 = න

0

1

𝑝 𝑟 𝑑𝑟

Rank Score Correct? Precision Recall

1 0.99 True 1.00 0.20

2 0.96 True 1.00 0.40

3 0.91 False 0.67 0.40

4 0.89 False 0.50 0.40

5 0.84 False 0.40 0.40

6 0.72 True 0.50 0.60

7 0.56 True 0.57 0.80

8 0.38 False 0.50 0.80

9 0.25 False 0.44 0.80

10 0.09 True 0.50 1.00

https://medium.com/@jonathan_hui/map-mean-average-precision-for-object-detection-45c121a31173


(mAP)میانگین دقت متوسط 
ودهشمحاسبهجداگانهطوربهشیءهربرایمتوسطدقتمتفاوت،شیءچندینتشخیصمسائلدر

شودمیگزارشهاکلاستمامبرایآنمیانگین

35 Redmon, J., and Farhadi, A., "YOLO9000: better, faster, stronger“, Proceedings of the IEEE conference on computer vision and pattern recognition, (2017).
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به پایان آمد این دفتر

...باقیستحکایت همچنان 


