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  چکیده

‌گردشگری‌الکترونیکی‌گردشگری ‌انوا  ‌جدیدترین ‌از ‌است‌یکی ‌گردشگری‌. ‌از ‌بخشی ‌مجازی تور

‌ارا ‌الکترونیکی ‌از ‌هدف ‌که ‌ازبین‌ةاست ‌محدود‌آن ‌‌یها‌تیبردن ‌مکانی ‌و ‌عکساستزمانی ی‌ها‌.

پانوراما‌یکی‌از‌اج ای‌اصلی‌برای‌ساخت‌تور‌مجازی‌است.‌امروزه،‌با‌توجه‌به‌گسترش‌فنّاوری،‌تعداد‌

‌عکس ‌‌کمی ‌و ‌دارد ‌وجود ‌گوناگون ‌مناطق ‌از ‌پانوراما ‌خاص‌‌لاًمعموهای ‌کاربری ‌خاص‌برای افراد

‌تولید‌ها‌عکس ‌را ‌به‌کیفیت‌بالای‌عکسکنند‌یمی‌پانوراما ‌توجه ‌با ‌طرفی‌دیگر، ‌از های‌معمولی‌با‌‌.

.‌با‌الحاق‌چند‌اند‌کردهی‌پانوراما‌ایجاد‌ها‌عکسها‌پتانسیلی‌را‌برای‌تولید‌‌فنّاوری‌پیشرفته،‌این‌عکس

از‌‌هرکدامی‌پانوراما‌را‌تولید‌کرد.‌ها‌عکس‌توان‌یماظریابی‌ی‌تنها‌تمیالگوروسیلة‌‌عکس‌در‌کنار‌هم‌به

‌شرایط‌مختلف‌دارند‌این‌الگوریتم ‌دقت‌متفاوتی‌در ‌این‌‌ها ‌بیشتر ی‌پانوراما‌ها‌عکسبرای‌‌ها‌روشو

‌وعوارض‌مختلف‌تناظریابی‌‌یها‌تمیها‌و‌الگور‌،‌بررسی‌روشمقالهاین‌نگارش‌هدف‌از‌‌.اند‌نشدهی‌ابیارز

بدین‌‌است.‌برای‌تهیة‌پانوراما‌در‌تور‌مجازی‌گردشگری‌یافتن‌روش‌مناسب‌ها‌و‌وشاین‌ر‌یبند‌طبقه

برای‌‌ها‌در‌شرایط‌مختلف‌بین‌تصاویر‌مانند‌انتقال،‌دوران،‌مقیاس‌عملکرد‌این‌الگوریتم‌ةنحو‌منظور،

ابتدا‌‌.ی‌شده‌استبررس‌و‌انتخاب‌بهترین‌روش‌سنجشمنطقه‌‌ی‌پانورامای‌همها‌عکس‌آوردن‌دست‌به

‌SURFی‌شده‌و‌سپس‌چهار‌الگوریتم‌بررسی‌مختلف‌تناظریابی‌ها‌روش ،FAST‌ ،MSER‌ ،BRISKبر‌‌

‌ ‌مقیاس‌ها‌عکسروی ‌فلفل، ‌نمک‌و ‌نوی  ‌ماهی، ‌چشم ‌اعوجاج ‌مانند ‌شرایط‌مختلف، ‌در ‌پانوراما ی

،‌در‌مقایسه‌SURFکه‌در‌بیشتر‌شرایط‌الگوریتم‌‌دهد‌یمی‌شده‌است.‌نتایج‌نشان‌ابیارزمختلف‌و...،‌

‌آورد.‌می‌دست‌به،‌نتیجة‌بهتری‌را‌در‌زمان‌کمتری‌ها‌تمیالگورگر‌با‌دی

‌

 گر.‌های‌توصیف‌،‌الگوریتمی‌تناظریابیها‌روشگردشگری،‌تور‌مجازی،‌پانوراما،‌‌های کلیدی: واژه
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 مقدمه

شده‌که‌معنای‌دورزدن‌دارد.‌گردشگری‌مجموعه‌‌معنای‌گشتن‌اخذ‌به‌تور‌واژةاز‌(‌Tourism)‌توریسم

‌ارتباطات‌ن ‌دولت‌تقابلاشی‌از ‌سرمایه، ‌فرایند‌جذب،‌‌یردولتیغ‌یها‌سازمان‌و‌ها‌میان‌گردشگران، در

‌‌حمل ‌صنعت‌گردشگری ‌است. ‌بازدیدکنندگان ‌دیگر ‌و ‌گردشگران ‌کنترل ‌و ‌پذیرایی ‌دربردارندةونقل،

‌به‌گوناگونی‌یها‌تیفعال ‌که ‌زنج‌است ‌م‌یرسان‌خدمت‌برای‌یا‌رهیصورت ‌انجام ‌گردشگران ‌ردیگ‌یبه

.(Getz, 2008)صنعت‌گردشگری‌‌و‌پیشرفت‌توسعه‌برایعاتی‌لاارتباطی‌و‌اط‌جدیدفناّوری‌‌استفاده‌از‌

‌الکترونیکی ‌گردشگری ‌اند‌نامیده‌را ‌گردشگری‌براساس. ‌جهانی ‌سازمان ‌تعریف ‌واژ، گردشگری‌ة

‌الکترونیکی‌کسب‌یمعن‌به‌الکترونیکی ‌گردشگری‌وکار ‌و ‌مسافرت ‌است‌در ‌انوا ‌. ‌از ‌یکی ‌مجازی تور

 .استی‌زمانی‌و‌مکانی‌برای‌گردشگر‌ها‌تیمحدودبردن‌‌ن‌ازبینآکه‌هدف‌‌استی‌کیالکترونگردشگری‌

‌ةگستردگی‌زاوی‌سبب‌است.‌این‌تصاویر‌بهی‌پانوراما‌ها‌عکسور‌مجازی‌ة‌تدهند‌لیتشکج ء‌اصلی‌

منظره‌‌یپانوراما.‌(Hyde, 1988)ت‌گرفته‌اس‌قرار‌یشمار‌یتوجه‌هنرمندان‌و‌پژوهشگران‌ب‌دید‌مورد

‌یطیشرا‌نیدر‌چنحضور‌‌یعیحساس‌طبا‌نندهیب‌به‌است‌که‌یمجاز‌ای‌یواقع‌طیمح‌کیاز‌‌یا‌گسترده

‌می ‌زم‌.دهد‌را ‌برا‌یبصر‌یها‌نهیپانوراما ‌اطلاعات‌اف وده‌یرا ‌و‌هرگونه ‌متن، ‌مانند‌صدا، ‌ای‌و دیشده

‌توجه‌به‌مطالعات‌‌کند.‌میفراهم‌‌یبعد‌سه‌یایاش ‌قا‌شده‌انجامبا ‌پانوراما‌‌بلیت‌بصریو سازی‌تصاویر

یی‌دارند‌بس اباستانی‌اهمیت‌‌آثارکه‌این‌تصاویر‌در‌انتقال‌تجربه،‌فرهنگ،‌دانش‌و‌حفظ‌‌شده‌‌ثابت

(Bohlman, 2006)‌ ‌حضور. ‌‌بودن‌و‌حس ‌محیط ‌دلادر ‌است.‌یاصل‌لیاز ‌پانوراما ‌از ‌استفاده

‌است.‌یاصل‌علت‌طیمح‌در‌1یور‌تجسم‌غوطه‌یبرا‌ هیانگ‌گر،ید‌عبارت‌به ‌پانوراما ‌از پانوراما‌‌استفاده

‌موقع‌قابل‌ ِیچ‌همه ‌از ‌نشان‌م‌یها‌تیمشاهده ‌توانادهد‌یمختلف‌را انسان‌را‌‌یبصر‌ستمیس‌یها‌یی،

‌احساس‌غرقدده‌یم‌شیاف ا ‌م‌، ‌نما‌دهد‌یشدن ‌دق‌انهیگرا‌واقع‌اریبس‌هایو ‌ازقیو ‌جادیا‌طیمح‌ی

بلکه‌در‌علوم‌مختلف‌‌،هنری‌نیست‌یاستفاده‌از‌پانوراما‌محدود‌به‌کاربردها‌.(Bourke, 2014)‌کند‌می

سایبان‌جنگل‌در‌‌ةاین‌کاربردها‌مطالع‌ةجمل‌شده‌است.‌از‌یا‌گسترده‌ةپانوراما‌استفاد‌یربرداریاز‌تصو

با‌توجه‌به‌پیشرفت‌روزاف ون‌.‌(Parian, 2007)ست‌ا‌ها‌روبات‌یابیریعلوم‌جنگلبانی‌و‌استفاده‌از‌مس

‌ساخت‌پانورامای‌ ‌ازاین‌تیفیباکفنّاوری، ‌تخصص‌است، ‌و ‌زمان ‌پایین‌نیازمند ‌اعوجاج ‌با ‌مردم‌‌و رو

‌پانورامای‌کمی‌ها‌عکس ‌متخصص‌برای‌‌رندیگ‌یمی ‌افراد ‌بیشتر ‌استفاده‌بردهاکارو ‌آن ی‌خاص‌از

ها‌‌های‌معمولی‌با‌فنّاوری‌پیشرفته،‌این‌عکس‌از‌طرفی‌دیگر،‌با‌توجه‌به‌کیفیت‌بالای‌عکس‌کنند.‌یم

‌ ‌تولید ‌برای ‌را ‌ها‌عکسپتانسیلی ‌ایجاد ‌پانوراما ‌یا‌ابیتناظر‌.اند‌کردهی ‌نقاط ‌آن ‌طی ‌که ‌فرایندی ی،

‌وظیفة‌مهم‌و‌دشواری‌عنوان‌شوند‌یمشناسایی‌‌دار‌پوششعوارض‌مشترك‌بین‌تصاویر‌ است‌‌شده‌،

(Zhu et al., 2007)اهمیت‌‌ ‌به ‌توجه ‌با ‌دارد. ‌پانوراما ‌تصویر ‌ساخت ‌در ‌نقش‌مهمی ‌فرایند ‌این .

‌در‌طی‌ ‌این‌‌شده‌ی‌متعددی‌برای‌بهبود‌آن‌ارا ه‌ها‌روشی‌اخیر،‌ها‌سالتناظریابی، بر‌‌ها‌روشاست.

 اند.‌روی‌تصاویر‌پانوراما‌ارزیابی‌نشده

‌میطور‌به ‌‌کلی ‌ها‌روشتوان ‌مبنا ‌عارضة ‌و ‌مبنا ‌ناحیة ‌گروه ‌دو ‌به ‌را ‌تناظریابی کرد.‌‌‌میتقسی

                                                           
1-‌Immersive 



 های تناظریابی برای تهیة تور مجازی مقایسة الگوریتم عادل زنگانه و همکاران

43 

هایی‌با‌ابعاد‌یکسان،‌با‌‌خاکستری‌تصویر‌را‌درون‌پنجره‌درجاتتوزیع‌‌ماًیمستقی‌ناحیة‌مبنا‌ها‌روش

‌ ‌معیارهای‌مشابهت‌مختلف، ‌از ‌می‌طور‌بهاستفاده ‌موقعیت‌بیشین‌شباهت‌را‌‌آماری‌مقایسه ‌و کنند

‌‌عنوان‌به ‌تعیین ‌(Remondino et al., 2008)‌کنند‌یممتناظر ‌در ‌ها‌روش. ‌مبنا، ‌عارضة ی‌جا‌بهی

‌استخراج‌می ‌گوشه ‌و ‌مانند‌لبه ‌عوارض‌محلی‌تصویر ‌درجات‌خاکستری، ‌از ‌ایجاد‌‌استفاده ‌با ‌و شود

 ,.Zitova et al)‌ردیپذ‌یمصورت‌‌ها‌تمیالگوراظریابی‌در‌این‌گرهایی‌برای‌این‌عوارض‌فرایند‌تن‌توصیف

شده‌‌شناسایی‌ةگر‌نی ‌برای‌توصیف‌آن‌عارض‌آشکارساز‌عوارض‌موضعی‌معمولاً‌یک‌توصیف‌هر .(2003

‌توصیف‌طوری‌به‌،دارد ‌می‌که ‌زیرمجموعه‌گر ‌باشد‌تواند ‌پیکسل‌ای ‌تمامی ‌همسایگی‌‌از ‌در ‌که هایی

‌این‌توصیف‌شده‌‌عوارض‌شناسایی ‌آزمایش‌است. آمی ی‌‌تلف‌نتایج‌موفقیتهای‌مخ‌گرهای‌محلی‌در

‌مثالاند‌داشته ‌برای ‌بازیابی‌‌،. ‌تشخیص‌بافت، ‌تشخیص‌عوارض، ‌تناظریابی، ‌همچون ‌کاربردهایی در

را‌گرها‌نتایج‌‌های‌وید ویی‌و‌ساخت‌پانوراما‌استفاده‌از‌توصیف‌بات،‌استخراج‌دادهویابی‌ر‌تصویر،‌مکان

ترین‌مراحل‌در‌بحث‌تناظریابی‌بین‌دو‌‌یکی‌از‌مهم‌.(Tuytelaars et al., 2008)بهبود‌بخشیده‌است‌

‌ویژگی ‌دارای ‌که ‌است ‌نقاطی ‌استخراج ‌منحصربه‌تصویر ‌بتوان‌های ‌نی  ‌و ‌باشد ‌اطلاعات‌‌،فرد با

‌آن ‌‌همسایگی ‌در ‌توصیف‌دوها ‌‌تصویر، ‌استخراج ‌را ‌به‌کردهایی ‌عدم‌‌که ‌یا ‌و ‌شباهت ‌معیار عنوان

‌تناظریابی‌بین‌دو‌تصویر‌استفاده‌ ‌درنتیجه‌عوارض‌موضعی‌شباهت‌در در‌بحث‌‌اساسی‌عاملیشود.

‌ ‌طیف‌گستردهاستتناظریابی ‌به ‌توجه ‌با ‌الگوریتم‌. ‌از ‌توصیف‌عوارض‌موضعی،‌‌ای ‌و ‌استخراج های

‌در‌زمان‌کمتر‌خطای‌کمتر‌و‌که‌چه‌الگوریتمی‌در‌شرایط‌محیطی‌بین‌دو‌تصویر‌انتخاب‌شود‌که‌این

 رود.‌‌شمار‌می‌هب‌مسئلة‌مهمیبازده‌را‌داشته‌باشد‌‌بیشترین

‌الگور‌بررسی‌روش‌پژوهش‌ایناز‌‌هدف ‌و این‌‌یبند‌و‌طبقهعوارض‌مختلف‌تناظریابی‌‌یها‌تمیها

‌و‌‌روش ‌تور‌مجازی‌گردشگری‌است.‌روش‌مناسب‌افتنیها ‌در ‌ةنحو‌منظور،‌بدین‌برای‌تهیة‌پانوراما

‌آوردن‌دست‌بهبرای‌‌مقیاسها‌در‌شرایط‌مختلف‌بین‌تصاویر‌مانند‌انتقال،‌دوران،‌‌عملکرد‌این‌الگوریتم

در‌بخش‌‌.ردیگ‌یمی‌قرار‌بررس‌مورد‌و‌انتخاب‌بهترین‌روش‌سنجش منطقه‌ی‌پانورامای‌همها‌عکس

شود.‌برای‌شناسایی‌عوارض‌موجود‌در‌‌اول‌دربارة‌تور‌مجازی‌و‌نقش‌آن‌در‌گردشگری‌توضیح‌داده‌می

‌ ‌ها‌تمیالگورتصویر ‌مختلفی ‌پرد‌شده‌‌ارا هی ‌آن ‌به ‌بخش‌دوم ‌در ‌میکه ‌بخش‌سوم‌‌اخته ‌در شود.

‌توصیفها‌تمیالگور ‌توصیف‌‌ی ‌عوارض‌موضعی ‌‌یمگر ‌بخش‌چهارم ‌در ‌و ‌پرکاربرد‌ها‌تمیالگورشود ی

BRISK‌،MSER‌،SURF‌،FASTی‌پانوراما‌در‌شرایط‌مختلف‌مانند‌دوران،‌ها‌عکسبرای‌بررسی‌در‌‌

‌ی‌خواهد‌شد.‌ساز‌ادهیپاعوجاج‌و...‌

‌

 . تور مجازی1

در‌دنیا‌بین‌مردم‌از‌جایگاه‌خوبی‌برخوردار‌است،‌در‌کشور‌ما‌کمتر‌شناخته‌شده‌‌هرچندتور‌مجازی،‌

‌بخش ‌تورهای‌مجازی‌در ‌از ‌‌است. ‌صنایع، ‌املاك، ‌استفاده‌ها‌یبازهای‌گردشگری، ی‌کامپیوتری‌و...

‌شود‌یم ‌‌به. ‌ذات ‌‌کاربرپسندعلت ‌از ‌استفاده ‌تورها ‌‌ها‌آناین ‌توصیه ‌گردشگری ‌صنعت ‌شود‌یمدر

(Murphy and Price, 2005). به‌ ‌ایران، ‌مذهبی‌بیها‌مکانسبب‌داشتن‌‌کشور ‌و‌‌ی‌تاریخی‌و شمار
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‌مکان‌مناسبی‌برای‌گردشگری‌ ‌فصل، ‌می‌بهاقلیم‌چهار ‌او‌شمار ‌نام‌‌لینرود. ‌مهندسی‌انگلیسی‌به بار

‌ابدا ‌سیستمی‌موفق‌شد‌توری‌مجازی‌با‌عکس‌1994کالین‌جانسون‌در‌سال‌ های‌واقعی‌از‌یک‌‌با

‌آن‌ ‌هدف ‌که ‌است ‌مجازی ‌گردشگری ‌از ‌بخشی ‌مجازی ‌تور ‌کند. ‌تهیه ‌بریتانیا ‌در ‌متروکه قلعة

‌مجازی‌‌بردن‌محدودیت‌ازبین ‌تور ‌با ‌مکانی‌است. ‌از‌‌توان‌یمهای‌زمانی‌و ‌اعم ‌نقاط‌مختلف‌دنیا از

‌ی‌نمود. یر‌برنامهمناطق‌‌آنی‌تاریخی‌و‌فرهنگی‌یا‌مناطق‌طبیعی‌دیدن‌کرد‌و‌برای‌سفر‌به‌ها‌مکان

‌رابط‌ ‌با ‌وقت‌و ‌اسر  ‌در ‌بهترین‌اطلاعات‌را ‌و ‌باشد ‌تعامل‌داشته ‌کاربر ‌با ‌مجازی‌مناسب‌باید تور

‌کاربر ‌اختیار ‌فضای‌حقیقی‌در ‌با ‌دهدکاربری‌گرافیکی‌متناظر ‌قرار  ,Cho and Fesenmaier).‌ان

‌گ‌(2001 ‌نما ‌تصاویر ‌مجازی‌به‌هریک‌از ‌تور ‌محیط‌شود‌یته‌مفدر ‌بیشتر‌شود، ‌نماها ‌هرچه‌تعداد .

‌پانورامای‌ممتدردیگ‌یشده‌تحت‌پوشش‌تور‌مجازی‌قرار‌م‌یربرداریبیشتری‌از‌مکان‌تصو ‌کروی‌. ‌یا

‌م ‌اطمینان ‌بیننده ‌به ‌است‌که ‌خدمات‌تخصصی ‌از ‌مجازی‌‌دهد‌ییکی ‌تور ‌در ‌موردنظر ‌مکان کل

پوشانی‌دارند‌‌با‌ترکیب‌چند‌عکس‌پانوراما‌که‌هم‌توان‌یم.‌پانورامای‌کروی‌را‌شده‌است‌‌دهپوشش‌دا

‌.(Kwiatek and Woolner, 2009)آورد‌‌دست‌به

‌

 ی تناظریابیها تمیالگور. 2

‌منظور‌کنند.‌به‌میشوند‌که‌عوارض‌موجود‌در‌تصویر‌را‌شناسایی‌‌هایی‌معرفی‌می‌یتمدر‌این‌بخش‌الگور

‌عوارض‌الگوریتم ‌دست‌‌های‌مختلفی‌ارا ه‌استخراج ‌سه ‌به ‌که های‌شناسایی‌گوشه،‌‌کلی‌الگوریتم‌ةشده

 ,.Han et al)‌شود‌می‌بندی‌های‌استخراج‌نواحی‌تصویری‌تقسیم‌های‌تصویری‌و‌الگوریتم‌شناسایی‌حباب

‌اند.‌‌شده‌ شود‌که‌اخیراً‌توسعه‌داده‌هایی‌پرداخته‌می‌شده‌به‌الگوریتم‌های‌ارا ه‌.‌از‌بین‌الگوریتم(2012
 

2-1 .SIFT 1 

بنابر‌تحقیقات‌‌.کردارا ه‌‌2004در‌سال‌را‌آن‌‌ارتقایافتة‌ةو‌نسخ‌1999در‌سال‌را‌لوو‌‌‌SIFTالگوریتم

های‌‌ی‌کرد.‌اولین‌مرحله‌تشخیص‌اکسترمممرحله‌معرف‌چهارآن‌را‌در‌‌یساز‌ادهیمراحل‌پ‌توان‌یم‌لوو

‌نخست‌باید‌جست ‌مکانو‌فضای‌مقیاس‌است. ‌سراسر ‌در ‌تمامی‌مق‌یها‌جو ‌و صورت‌‌ها‌اسیتصویر

مقیاس‌و‌‌مستقل‌ازمنظور‌یافتن‌نقاطی‌است‌که‌‌تابع‌اختلاف‌گوسی‌به‌یریکارگ‌پذیرد.‌این‌امر‌با‌به

‌مورد‌تر‌یج  نقطة‌کلیدی‌توسط‌یک‌مدل‌‌انعنو‌به‌شده‌انتخابدر‌مرحلة‌بعد‌هر‌پیکسل‌‌.اند‌جهت

تا‌مکان‌و‌مقیاس‌دقیق‌نقاط‌کلیدی‌مشخص‌شود.‌نقاط‌کلیدی‌منتخب‌براساس‌‌گرفته‌قراری‌بررس

‌شده ‌پایداری‌برگ یده ‌‌ةمرحل‌.اند‌اندازة ‌بیش‌از ‌تخصیص‌یک‌یا ‌نقاط‌‌جهت‌‌کیسوم ‌هریک‌از به

‌نقط ‌جهت‌هر ‌بهکلیدی‌براساس‌گرادیان‌محلی‌‌ةکلیدی‌است. ‌ازا‌‌دست‌آن‌تصویر ‌است. ‌رو‌نیآمده

‌روی‌و‌توان‌یم ‌بر ‌عملیات‌آتی ‌مکان‌‌دست‌به‌یها‌یژگیهرگونه ‌مقیاس‌و ‌جهت، ‌از ‌مستقل ‌را آمده

آمده‌است.‌بردار‌‌‌دست‌کلیدی‌بهة‌مؤلفه‌برای‌هر‌نقط‌128یک‌بردار‌ویژگی‌با‌‌تیدرنها‌.محاسبه‌کرد

‌2و‌‌1که‌در‌شکل‌شده‌‌‌کلیدی‌حاصل‌ةهر‌نقطگرادیان‌تصویر‌محلی‌در‌اطراف‌‌ةمحاسب‌بامذکور‌

‌.(Lowe, 1999; Lowe, 2004)است‌‌شده‌‌دادهنشان‌
                                                           

1-‌Scale Invariant Feature Transform 
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 Lowe, 2004؛ SIFTوسیلة  ط کلیدی بهنقا آوردن دست بهکاررفته برای  : تصویر به1شکل 

 

‌
 Lowe, 2004 ؛ SIFTوسیلة  به آمده دست به: نقاط کلیدی 2شکل 

‌

علت‌استخراج‌نقاط‌کلیدی‌ازطریق‌ساختار‌هرمی،‌نقاط‌کلیدی‌نسبت‌به‌تغییرات‌‌به‌SIFTروش‌

مقیاس،‌دوران،‌روشنایی‌و‌اغتشاشات‌پایدار‌است،‌اما‌تعداد‌نقاط‌کلیدی‌نامطلوب‌و‌صرف‌زمان‌بسیار‌

‌توصیف ‌بردار ‌‌برای‌ایجاد ‌نقاط‌ویژگی‌از ‌این‌روش‌به‌نیتر‌مهمگر ‌در ‌‌مشکلات‌موجود ‌رود‌یمشمار

‌همکاران‌)محسن ‌‌رو‌نیازا .(‌1395،و ‌ا‌گستردهتحقیقات ‌عمل‌‌منظور‌بهی ‌بهبود ‌و اف ایش‌کیفیت

‌.است‌شده‌‌انجامگر‌‌تناظریابی‌و‌همچنین‌کاهش‌پیچیدگی‌محاسباتی‌در‌این‌الگوریتم‌توصیف

‌گ ‌و ‌‌ونجوان ‌الگوریتم ‌ SURFسه ،PCA-SIFT‌‌ ‌‌SIFTو ‌مقایسه ‌هم ‌با نتیجة‌‌.اند‌کردهرا

ی‌تر‌قیدقی‌ریپذ‌انطباققابلیت‌‌SURFدر‌مقایسه‌با‌الگوریتم‌‌SIFTوریتم‌الگ‌دهد‌یمنشان‌‌ها‌شیآزما

‌ ‌می‌SURFدارد. ‌انجام ‌بیشتری ‌سرعت ‌با ‌را ‌تصاویر ‌بین ‌خوب ‌‌انطباق ‌برابر‌‌PCA-SIFTدهد. در

‌.(Juan and Gwun, 2009)تغییرات‌روشنایی‌و‌چرخش‌تصویر‌نتایج‌خوبی‌را‌نشان‌داده‌است‌

‌
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2-2 . 
1
SURF 

.‌این‌روش‌آشکارساز‌مستقل‌(Bay et al., 2006)است‌‌داده‌شنهادیپ‌را‌بای‌SURFالگوریتم‌آشکارساز‌

‌مقیاس‌ا ‌مبنای‌ماتریس‌از ‌بر ‌می‌Hessianست‌که ‌این‌روش‌تولید ‌در اف ایش‌سرعت‌‌برای‌،شود.

شود.‌برای‌‌تقریب‌زده‌می‌2از‌فیلترهای‌جعبه‌ای‌صورت‌کلی‌با‌استفاده‌از‌مجموعه‌به‌Hessianماتریس‌

‌کرنل‌رمرفتن‌از‌یک‌مقیاس‌به‌مقیاس‌بعدی‌در‌تصویر‌نیازی‌به‌نُ های‌گوسین‌‌کردن‌تصویر‌نیست.

سازی‌‌اما‌در‌عمل‌باید‌گسسته‌،(Babaud et al., 1986)اند‌‌بررسی‌مکان‌و‌مقیاس‌نقاط‌مناسببرای‌

‌‌3صورت‌گیرد‌)شکل‌ ‌معرفی‌نمایند. ‌عوارض‌را ‌تا ‌از‌‌SURFسمت‌چپ( ‌استفاده ‌با این‌موضو ‌را

که‌با‌استفاده‌‌استدوم‌گوسین‌‌ةراست‌تقریبی‌از‌مشتق‌مرتب‌3ده‌است.‌شکل‌کره‌برطرف‌فیلتر‌جعب

‌‌میارزیابی‌سرعت‌‌بههایشان‌‌مستقل‌از‌اندازه‌(Bay et al., 2006)از‌انتگرال‌تصویر‌ با‌توجه‌به‌شوند.

با‌توجه‌‌،SURFآمده‌از‌آشکارساز‌‌دست‌،‌نتایج‌به(Tuytelaars et al., 2008)‌گرفته‌های‌صورت‌بررسی

‌این ‌‌به ‌که ‌یک‌تقریب‌کلی‌استفاده ‌‌میاز ‌نتایج‌بهکند، ‌ن دیک‌به ‌کرنل‌گوسین‌‌دست‌بسیار ‌از آمده

توانند‌تقریب‌مناسبی‌از‌مشتقات‌گوسی‌باشند.‌شکل‌‌شده‌است.‌درنتیجه‌فیلترهای‌جعبه‌می‌گسسته

‌ است.‌‌SURFآمده‌از‌آشکارساز‌‌دست‌نتایج‌به‌ةدهند‌نشان‌الف‌و‌ب‌3

‌د‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌ج‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌ب‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌الف     

 
و  yترتیب در جهت  برای مشتق دوم گوسین به SURF ة)حالت گسسته( تقریب فیلتر جعبالف و ب:  3شکل 

  xyدر جهت 

 xyو در جهت  yترتیب در جهت  دوم به ةمشتق جزئی مرتبج و د  3  شکل

 Tuytelaars et al., 2008دارند؛ مناطق خاکستری مقادیر صفر 
 

 ب‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌الف                   

‌
 Tuytelaars et al., 2008؛ SURFآمده از آشکارساز  دست : نتایج به3شکل 

                                                           
1- Speed up Robust Features 

2- Box filters 
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2-3 . 
1
MSER 

.‌(Matas et al., 2004)گرفته‌است‌‌‌گذاری‌روی‌تصاویر‌شکل‌بر‌مبنای‌حد‌آستانه‌‌MSERالگوریتم

شده‌توسط‌این‌الگوریتم‌درجات‌خاکستری‌بیشتر‌یا‌کمتر‌از‌‌های‌درون‌نواحی‌شناسایی‌تمام‌پیکسل

‌‌پیکسل ‌نواحی ‌این ‌مرز ‌از ‌خارج ‌ایددارندهای ‌بدین‌ة. ‌کار ‌حد‌‌‌اصلی ‌انتخاب ‌با ‌که ‌است صورت

که‌طی‌‌نواحی‌از‌تصویرآن‌شود.‌‌های‌مختلف‌تصاویر‌باینری‌متفاوت‌از‌تصویر‌اصلی‌ایجاد‌می‌آستانه

‌ایجاد‌شود‌نواحی‌پایدار‌‌ذاری‌کمترین‌تغییر‌در‌آنگ‌فرایند‌حد‌آستانه شوند.‌در‌اغلب‌‌میشناخته‌ها

‌افاین‌شکل‌خروجی‌به‌الگوریتم ‌حال‌های‌مستقل‌از ‌الگوریتم‌‌آن‌صورت‌یک‌بیضی‌است. ‌MSERکه

های‌اول‌‌2منتوبه‌م‌(.‌در‌اینجا‌با‌توجهالف‌و‌ب‌5کند‌)شکل‌‌نواحی‌نامنظمی‌از‌تصویر‌را‌استخراج‌می

(.‌دقت‌این‌الگوریتم‌الف‌و‌ب‌6)شکل‌کردتوان‌این‌شکل‌نامنظم‌را‌با‌یک‌بیضی‌جایگ ین‌‌و‌دوم‌می

های‌تصویر‌بیشتر‌‌حباب‌ةکنند‌های‌استخراج‌الگوریتم‌در‌مقایسه‌بادر‌تعیین‌موقعیت‌عوارض‌تصویری‌

‌عوارض‌تصویری‌(Mikolajczyk et al., 2005)‌است ‌شناسایی ‌در ‌الگوریتم ‌این ‌سرعت ‌همچنین .

‌.(ibid)شده‌است‌‌‌گرفته‌کارآمدترین‌الگوریتم‌مستقل‌از‌افاین‌معرفی‌و‌در‌تحقیقات‌صورت‌ستبالا
 

‌ب ‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌الف

 
 Tuytelaars et al., 2008؛ MSERشده توسط الگوریتم  : نواحی نامنظم استخراج4شکل 

 
 الف                                                           ب

 

 Tuytelaars et al., 2008 ؛MSERنواحی نامنظم در الگوریتم  یجا ها به بیضی: جایگزینی 5شکل 

                                                           
1- Maximally Stable Extremal Regions 

2- Moment 
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2-4 .1
FAST 

‌SUSAN.‌این‌الگوریتم‌بر‌مبنای‌آشکارساز‌اند‌(‌ارا ه‌کرده2005)‌2را‌راستن‌و‌دراموند‌FASTالگوریتم‌

‌است‌پیشنهاد ‌(Smith and Brady, 1997)‌شده .SUSANپیکسل‌‌ ‌از ‌یک‌‌نسبتی ‌در ‌که ‌را ها

نی ‌به‌‌FASTالگوریتم‌‌وسیلة‌به.‌این‌ایده‌کند‌همسایگی‌از‌پیکسل‌مرک ی‌مشابهت‌دارند‌محاسبه‌می

.‌کند‌موردنظر‌مقایسه‌می‌ةروی‌یک‌دایره‌با‌شعا ‌ثابت‌اطراف‌نقط‌فقطها‌را‌‌اجرا‌درآمده‌که‌پیکسل

‌مطابق‌شکل‌ارزیابی‌اطراف‌گوشه‌منظور‌بهبرای‌تعیین‌معیاری‌ ‌‌‌7های‌کاندید‌یک‌دایره ‌شان دهبا

تر،‌مشابه‌‌های‌تاریک‌ها‌نسبت‌به‌پیکسل‌مرک ی‌به‌زیرمجموعه‌شود.‌پیکسل‌پیکسل‌درنظر‌گرفته‌می

‌الگوریتم‌می‌بندی‌تر‌طبقه‌و‌روشن ‌با ‌ID3شوند.
‌پیکسل‌کاندید‌گوشه‌شود‌که‌‌گیری‌می‌تصمیم‌3 آیا

‌ ‌یا ‌تصمیمخیراست ‌این ‌اندازه‌. ‌با ‌آنتروپی‌گیری ‌‌4گیری ‌روی ‌پیکسل‌سهبر ‌از های‌‌زیرمجموعه

 . (Quinlan, 1986)‌آید‌دست‌می‌ایجادشده‌به

‌
‌ب ‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌الف

 
 Tuytelaars et al., 2008 ؛FASTآشکارساز  وسیلة ه بهشد های بررسی : پیکسل6شکل 

 
‌ب‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌الف

 
 Tuytelaars et al., 2008؛ FASTآشکارساز  وسیلة ه بهشد : عوارض موضعی شناسایی7شکل 

                                                           
1- Feature From Accelerated Segment Test 

2-‌Rosten and Drummond 

3- Induction of decision trees 

4- Entropy 
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‌‌ةشد‌نقاط‌استخراج‌8شکل‌ ‌نشان‌می‌FASTآشکارساز ‌این‌الگوریتم‌مستقلدهد‌را .‌‌ تغییرات‌از

‌.(Tuytelaars et al., 2008)مقیاس‌نیست‌
 

 گر عوارض موضعی های توصیف الگوریتم. 3

استخراج‌عوارض‌موضعی‌در‌برخی‌کاربردها‌نیاز‌به‌اطلاعات‌تصویری‌است.‌با‌استفاده‌از‌‌ةپس‌از‌مرحل

شود‌که‌در‌بسیاری‌از‌کاربردها‌‌میگری‌تولید‌‌شده،‌بردار‌توصیف‌استخراج‌ةاطلاعات‌محلی‌اطراف‌نقط

‌‌به ‌معیاری ‌عدم‌برایعنوان ‌یا ‌و ‌شباهت ‌‌سنجش ‌می‌بهشباهت ‌از‌رود‌کار ‌برخی ‌بخش ‌این ‌در .

‌اخ‌الگوریتم ‌که ‌داده‌راًیهایی ‌می‌شوند‌بررسی‌می‌‌شده‌‌توسعه ‌توصیف‌‌که ‌را ‌عوارض‌موضعی توانند

‌نمایند.
 

3-1 .GLOH
1 

‌منظور‌اف ایش‌استحکام‌و‌تمای ‌آن‌پیشنهاد‌است‌که‌به‌SIFTگر‌‌توصیف‌ةشد‌داده‌گر‌بهبود‌این‌توصیف

‌است ‌توصیف(Lowe, 2004)‌شده ‌این ‌برای ‌توصیف‌. ‌درواقع ‌‌گر ‌شبکه‌SIFTگر ‌یک‌ساختار ای‌‌در

گر‌‌قسمت‌در‌این‌توصیف‌هفدهاز‌‌SIFTقسمت‌در‌‌هشان دجای‌‌‌هشده‌و‌ب‌‌لایه‌محاسبه‌سهقطبی‌در‌

‌نکته‌‌استفاده ‌است. ‌توصیف‌شده ‌این ‌قسمت‌مرک ی ‌است‌که ‌این ‌دارد ‌وجود ‌که ‌جهات‌‌ای ‌در گر

‌جهت‌مختلف‌تقسیم ‌است. ‌نشده ‌‌بندی ‌به ‌نی  ‌این‌‌سازی‌شده‌قسمت‌مختلف‌گسسته‌شان دهها اند.

‌ابعاد‌‌توصیف ‌با ‌است‌که‌انداز16×17=272)‌272گر‌دارای‌یک‌بردار ‌از‌‌این‌توصیف‌ة( ‌استفاده گر‌با

PCAتبدیل‌
‌.(Bellavia et al., 2010)‌کند‌مؤلفه‌کاهش‌پیدا‌می‌128به‌‌2

 

3-2 .DAISY 3 

شده،‌با‌این‌تفاوت‌که‌سرعت‌‌‌تهالهام‌گرف‌GLOHگر‌‌و‌توصیف‌SIFTگر‌‌از‌توصیف‌DAISY گر‌توصیف

.‌(Tola et al., 2010)است‌و‌برای‌انجام‌محاسبات‌پیچیده‌و‌متراکم‌مؤثرتر‌است‌‌زیادمحاسبات‌بسیار‌

‌به‌‌طوری‌به‌،شود‌جهت‌محاسبه‌می‌هشتدر‌‌‌DAISYگر‌‌توصیف که‌برای‌تصویر‌ورودی‌موجود‌ابتدا

‌‌(=8H)‌هشت‌تعداد ‌جهتی ‌می‌Giتصویر ‌)‌ساخته ‌i<H<1شود .)Go (𝑢, 𝑣)انداز‌‌ ‌با گرادیان‌‌ةبرابر

برای‌‌،اشدتر‌از‌صفر‌ب‌(‌ب رگu, vاست.‌اگر‌این‌مقدار‌در‌محل‌)‌o(‌برای‌جهت‌u, vتصویری‌در‌محل‌)

گیرد.‌با‌این‌‌صورت‌مقدار‌صفر‌تعلق‌می‌گیرد‌و‌در‌غیر‌این‌سازی‌صورت‌می‌ها‌گسسته‌هرکدام‌از‌جهت

‌می ‌حفظ ‌خاکستری ‌درجات ‌تغییرات ‌تقارن ‌نحو‌کار ‌جهت‌ةمحاسب‌ةشود. ‌در ‌جهتی ‌و‌‌تصویر ها

 .(ibid)‌شده‌است‌‌نشان‌داده‌9های‌مختلف‌در‌شکل‌‌مقیاس

                                                           
1-‌Gradient Location and Orientation Histogram 

2- Principal Components Analysis 

‌به‌معنی‌گل‌آفتاب‌گردان‌ـ3
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 Tola et al., 2010 ؛های مختلف برای جهات و مقیاس DAISYگر  : روند تشکیل تصویر جهتی در توصیف8شکل 

‌

‌توصیف ‌پیکسل ‌هر ‌روی ‌‌بر ‌می‌DAISYگر ‌به‌ایجاد ‌برداری‌‌طوری‌شود، ‌پیکسل ‌هر ‌روی ‌بر که

‌تصویرهای‌جهتی‌کانولوشده‌ساخته‌می ‌که‌شامل‌مقادیر ‌برای‌‌1شود ‌محل‌پیکسل‌موردنظر است‌و

‌‌مقیاس ‌شکل ‌با ‌مطابق ‌واقع‌،10های‌مختلف، ‌دوایر ‌مرک  ‌‌‌در ‌مقدار ‌است. اپراتور‌‌سازینرمالشده

که‌در‌‌داده‌شدهنشان‌‌DAISYگر‌‌توصیف‌10ها‌دارد.‌در‌شکل‌‌تباط‌ن دیکی‌با‌شعا ‌دایرهگوسی‌ار

یک‌منطقه‌از‌اطراف‌پیکسل‌موردنظر‌است‌که‌شعا ‌آن‌با‌می ان‌انحراف‌از‌‌ةدهند‌آن‌هر‌دایره‌نشان

که‌است‌های‌از‌مکان‌پیکسل‌مرک ی‌‌موقعیت‌ةدهند‌نشان‌معیار‌کرنل‌گوسی‌متناسب‌است.‌علامت‌+

‌نمونه‌از ‌روی‌آن‌که‌توصیف‌طوری‌به‌،برداری‌شده‌تصاویر‌جهتی‌کانولوشده ‌محاسبه‌می‌گر‌از .‌شود‌ها

نرمی‌صورت‌گیرد‌و‌پایداری‌در‌‌ها‌به‌شود‌تا‌انتقال‌بین‌مقیاس‌پوشانی‌بین‌نواحی‌موجب‌می‌داشتن‌هم

‌. (Zhu et al., 2011)‌برابر‌دوران‌اف ایش‌یابد
 

 
 Tola et al., 2010؛ DAISYگر  : توصیف9شکل 

‌

های‌مختلف‌‌که‌تمام‌لایه‌.‌درصورتیشود‌می‌سازینرمالتا‌یک‌‌شده‌بین‌صفر‌مقادیر‌بردار‌تشکیل

های‌مختلف‌برای‌‌نمودن‌بردارها‌در‌لایه‌با‌ادغام‌DAISYگر‌کامل‌‌توصیف‌،ایجادشده‌را‌درنظر‌بگیریم

  .(ibid)‌دست‌خواهد‌آمد‌(‌بهu,vموقعیت‌)

                                                           

 .است‌آن‌را‌مطرح‌کرده ویتو‌ولترا حالت‌خاص‌ضرب‌ترکیبی‌است‌که‌ریاضیدان‌ایتالیایی‌ـ1

https://fa.wikipedia.org/wiki/%D9%88%DB%8C%D8%AA%D9%88_%D9%88%D9%84%D8%AA%D8%B1%D8%A7
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3-3.BRIEF 1 

.‌(Calonder et al., 2010)ست‌ا‌2تصویریة‌قطع‌‌رشته‌باینری‌از‌یک‌‌توصیف‌یک‌BRIEFگر‌‌توصیف

 خواهد‌بود.‌1رابطة‌‌تصویر‌باینری‌تولیدشده‌به‌شکل‌،درنظر‌بگیریم‌Pتصویری‌را‌ة‌قطع‌یکاگر‌

𝜏(𝑃;  𝑥, 𝑦) =  {1     𝑖𝑓 𝑃(𝑥) < 𝑃(𝑦)       𝑜𝑡ℎ𝑒𝑟𝑤𝑖𝑠𝑒     0}   1رابطة‌)  

 است.‌‌‌xةدر‌نقط‌Pمقدار‌شدت‌‌P(x)که‌در‌آن‌

‌در‌این‌توصیف ‌قبل‌از‌انجام‌هرگونه‌فرایندی‌بر‌(ibid)گر‌دارد‌‌توزیع‌گوسی‌بهترین‌عملکرد‌را .

دوران‌مستقل‌نیست‌و‌در‌صورت‌‌در‌برابر‌BRIEFگر‌‌شود.‌توصیف‌می‌3یر‌نرمابتدا‌تصو‌،روی‌تصویر

‌روب ‌شکست ‌با ‌تناظریابی ‌عملیات ‌تصویر ‌دو ‌در ‌یک‌حد ‌بیش‌از ‌دوران ‌اختلاف ‌می‌هوجود ‌شود‌رو

(Rublee et al., 2011).‌

‌

3-4 .OBR 4 

‌دوران‌پایدار‌شده‌استدر‌برابر‌است‌که‌‌BRIEFگر‌‌و‌توصیف‌FASTگر‌ترکیبی‌از‌آشکارساز‌‌این‌توصیف

(ibid)‌.گر‌‌طور‌که‌در‌قسمت‌قبلی‌اشاره‌شد،‌توصیف‌همانBRIEF‌‌.در‌برابر‌دوران‌دو‌تصویر‌پایدار‌نیست

است.‌‌1گرفتن‌جهت‌نقاط‌کلیدی‌درنظر‌،دوران‌در‌برابرگر‌‌این‌توصیف‌کردنروش‌کارآمد‌برای‌پایدار‌یک

 شود.‌تعریف‌می‌n×2(‌یک‌ماتریس‌,𝑥𝑖𝑦𝑖مجموعه‌تصویر‌باینری‌در‌مکان‌)‌nبرای‌هر‌نقطه‌از‌

𝑆 = (
𝑥1,…,𝑥𝑛

𝑦1,…,𝑦𝑛
(2رابطة‌     (  

‌جه ‌‌های‌قطعهگیری‌‌تبا ‌ماتریس‌دوران‌مربوط‌θتصویر ‌توصیف‌،‌Rθو ‌پایداری‌از گر‌‌به‌ساختار

BRIEF(.‌4و‌3مطابق‌روابط‌)رسیم‌‌در‌برابر‌دوران‌می‌ 

𝑆𝜃 = 𝑅𝜃𝑆‌      3رابطة‌)  

 𝑔𝑛(𝑝, 𝜃) = 𝑓𝑛(𝑝)|(𝑥𝑖, 𝑦𝑖) ∈ 𝑆𝜃     4رابطة‌)  

‌آشکار ‌‌FASTساز ‌آشکارسازهایی‌است‌که ‌نشان‌نمی‌عوارض‌استخراج«‌جهت»ج و ‌را ‌دهد‌شده

(ibid).شود‌این‌روش‌فرض‌میدر‌‌است.‌شده‌‌ارا ه‌5رفع‌این‌مشکل‌روشی‌مبتنی‌بر‌شدت‌مرک ‌برای‌‌

‌افستی ‌شدت‌مرک ‌6شدت‌گوشه ‌یک‌از ‌این‌دو ‌بین ‌بردار ‌از ‌استفاده ‌با ‌عوارض‌‌‌است‌و جهت‌به

‌می‌استخراج ‌نسبت ‌م‌شده ‌یک‌منتودهد. ‌از ‌قطع‌هایی ‌بهة ‌می‌تصویری ‌‌دست ‌بهآید ‌آن‌که ‌وسیلة

 . (Rosin and Understanding, 1999)دست‌یافت‌‌7مرک به‌توان‌‌می

‌‌‌‌‌𝐶(5رابطة‌ = (
𝑀10

𝑀00
,
𝑀01

𝑀00
) 

‌𝑂𝐶⃗⃗⃗⃗جایی‌آمدن‌بردار‌جابه‌دست‌با‌به  شود.‌شده‌تعیین‌می‌استخراج‌ةجهت‌مرتبط‌با‌عارض‌⃗ 

‌‌‌‌𝜃(6رابطة‌ = 𝑎𝑡𝑎𝑛2(𝑀01,𝑀10) 

                                                           
1- Binary robust independent elementary features 

2- Image Patch 

‌اختلاف‌پیکسلی‌شدید‌کم‌میشود‌ـ3
4- Oriented FAST and Rotated BRIEF 

5- intensity centroid 

6- offset 

7- Centroid 
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3-5 .DSIFT 1 

 SIFTتوصیف‌ ‌ویژگی‌یک ‌از ‌موضعی ‌عوارض ‌توصیف‌گر ‌در ‌است. ‌محلی ‌گرادیان ‌‌های ‌SIFTگر

‌عوارض‌پراکند‌نماینده ‌از ‌عوارض‌استخراج‌استخراج‌ةای ‌از ‌متشکل ‌است‌که ‌تصویر ‌در ‌و‌‌شده شده

‌درحالی(Lowe, 2004)‌شده‌است‌شناسایی ‌‌که‌توصیف‌. برای‌هر‌پیکسل‌در‌تصویر‌‌‌Dense SIFTگر

‌آرای ‌می‌4×‌4سلولی‌ةیک‌همسایگی‌با ‌جهت‌کند‌جدا ‌به‌و ‌سلول ‌هر ‌در قسمت‌گسسته‌‌هشت‌ها

‌‌می ‌یک‌بردار ‌‌توصیف‌ةعنوان‌نمایند‌بعدی‌به128شوند‌و آید.‌‌دست‌می‌برای‌هر‌پیکسل‌به‌SIFTگر

‌‌توصیف ‌پیکسل‌‌SIFTگر ‌می‌SIFT Imageبرای‌هر ‌(Liu et al., 2011)‌شود‌نامیده نمایش‌‌برای.

SIFT Imageتوصیف‌هس‌‌ ‌اصلی ‌‌ج ء ‌م‌‌SIFTگر ‌محاسبه ‌تصویر ‌یک ‌به‌دشو‌یاز ‌سپس عنوان‌‌و

‌(.‌ب11و‌‌الف11شکل‌)شود‌‌منتقل‌می‌رنگیهای‌اصلی‌به‌فضای‌‌مؤلفه

‌

 ب‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌     ‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌الف           

 
 

 د‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌ج

 
 Liu et al., 2011؛ SIFT Image: نمایشی از 10شکل 

‌

‌تصویرنمودن‌یک‌توصیف ‌‌با ‌یک‌فضای‌128گر ‌یک‌تصویر‌‌‌‌SIFT Image،بعدی‌سهبعدی‌به از

RGBهایی‌که‌رنگ‌‌شود.‌در‌این‌نمایش‌پیکسل‌محاسبه‌و‌نمایش‌داده‌می‌د11ب‌و‌11مطابق‌شکل‌‌

‌به‌یک‌ساختار‌محلی‌مشترکی‌اشاره‌داشته‌باشند.‌مشابهی‌دارند‌ممکن‌است

‌

                                                           
1- Dense SIFT 
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3-6 .BRISK 1 

‌الگوریتم ‌از ‌‌یکی‌دیگر ‌تصاویر ‌تطبیق ‌همکارانش‌‌BRISKهای‌مهم ‌و ‌لوتنیگر ‌استفان است‌که

‌کرده2011) ‌معرفی ‌را ‌آن ‌گوشة‌‌( ‌آشکارساز ‌و ‌مقیاس ‌فضای ‌از ‌استفاده ‌با ‌الگوریتم، ‌این ‌در اند.

AGASTخصیصه‌ ‌تغی‌، ‌به ‌میهای‌مقاوم ‌مقیاس‌آشکار ‌‌یر ‌برای‌این‌کار‌(Mair et al., 2010)شود .

‌می ‌درست ‌تصویر ‌از ‌‌هرمی ‌مقیاس‌آشکارساز ‌فضای ‌هرم ‌لایة ‌هر ‌روی ‌بر ‌و ‌با‌AGASTکنند ‌را

‌با‌استفاده‌از‌درون‌کنند.‌سپس‌مقیاس‌هریک‌از‌این‌خصیصه‌های‌یکسان‌اعمال‌می‌آستانه یابی‌‌ها‌را

‌‌دست‌امتیازات‌به ‌از‌آشکارساز ‌پس‌از‌آشکارسازی‌نقاط‌‌طور‌دقیق‌تخمین‌می‌به‌AGASTآمده زنند.

بیتی‌‌512برند.‌این‌توصیف‌یک‌کد‌باینری‌‌کار‌می‌ها‌یک‌توصیف‌به‌خصیصه‌برای‌هریک‌از‌خصیصه

است‌که‌براساس‌مقایسة‌شدت‌روشنایی‌اطراف‌خصیصه‌است.‌سپس‌در‌بخش‌آخر‌هر‌توصیف‌در‌

مقایسه‌‌(XOR)های‌تصویر‌دریافتی‌ازطریق‌اپراتور‌منطقی‌یا‌انحصاری‌‌تصویر‌مرجع‌را‌با‌تمام‌توصیف

 Baroffio)‌دهند‌کمتر‌بود،‌آن‌دو‌توصیف‌را‌بر‌هم‌انطباق‌می‌Tکنند‌و‌اگر‌می ان‌خطا‌از‌آستانة‌‌می

et al., 2014)شکل‌‌ ‌نشان‌می‌BRISKشناسایی‌عوارض‌توسط‌الگوریتم‌‌12. ‌این‌شکل‌‌را ‌در دهد.

‌مق‌رهیدا‌ةانداز ‌می‌ییشناسا‌یها‌نقطه‌اسیها ‌نشان ‌را ‌شعا ‌یدرحال‌،دهد‌شده ‌آن‌‌که ‌جهت ‌را‌‌ها ها

‌.(Leutenegger et al., 2011)‌کند‌مشخص‌می

‌

‌ب‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌الف

‌
 Leutenegger et al., 2011؛ BRISKشدة الگوریتم  : عوارض شناسایی12شکل 

‌

شده‌‌گر‌عوارض‌موضعی‌اشاره‌های‌آشکارساز‌و‌توصیف‌با‌توجه‌به‌درنظرگرفتن‌خصوصیات‌الگوریتم

‌شده‌است.‌‌بیان‌1ها‌در‌جدول‌‌های‌این‌دسته‌از‌الگوریتم‌برخی‌از‌م ایا‌و‌محدودیتپژوهش،‌در‌این‌

‌
 

                                                           

1 -‌ Binary Robust Invariant Scalable Keypoints 
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 گر عوارض موضعی های آشکارساز و توصیف های الگوریتم مزایا و محدودیت :1جدول 

 مزایا ها محدودیت
آشکارسازها و 

 گرها توصیف

‌دید‌ةعدم‌استقلال‌در‌برابر‌زاوی

 انمستقل‌از‌دور

 مستقل‌از‌مقیاس

 پایداری‌در‌برابر‌تغییرات‌روشنایی‌تصویر

 پایداری‌در‌برابر‌نوی ‌تصویر

SIFT 

‌

 SIFTهای‌آشکارساز‌‌دارای‌ویژگی

منظور‌اف ایش‌سرعت‌‌استفاده‌از‌فیلترهای‌جعبه‌به

 محاسبات

SURF 

‌باید‌ ‌موردنظر ‌نواحی ترجیحاً

‌یکنواخت‌باشند

 مستقل‌از‌دوران

 مستقل‌از‌مقیاس

 قل‌از‌زاویه‌دیدمست

MSER 

 دهد‌جهت‌عوارض‌را‌نشان‌نمی

 عدم‌پایداری‌در‌برابر‌نوی 

‌وابستگی‌به‌حد‌آستانه

 FAST سرعت‌محاسبات‌بسیار‌بالا

‌  SIFT GLOHاف ایش‌استحکام‌و‌تمای ‌الگوریتم‌

‌مقیاس‌در‌برابرعدم‌استقلال‌
 سرعت‌بالای‌محاسبات

 مؤثر‌برای‌محاسبات‌پیچیده‌و‌متراکم
DAISY 

‌دوران‌در‌برابرعدم‌استقلال‌  BRIEF بالا‌سرعت

‌
 دوران‌ازمستقل‌

 مقیاس‌ازمستقل‌
ORB 

‌مقیاس‌در‌برابرعدم‌استقلال‌  DSIFT برای‌هر‌پیکسل‌‌SIFTهای‌‌ویژگی‌ةمحاسب

‌
 سرعت‌بالای‌محاسبات

‌کارایی‌در‌شرایط‌متفاوت
BRISK 

 

 . روش تحقیق4

‌مطابق‌شکل‌ ‌این‌مطالعه، ‌بد13روش‌تحقیق‌در ‌عکس‌پانورامای‌اول‌در‌، ‌ابتدا ین‌ترتیب‌است‌که

ی‌متفاوت،‌نوی ‌نمک‌خاکسترشرایط‌متفاوت‌مانند‌دوران،‌مقیاس،‌اعوجاج‌چشم‌ماهی،‌شدت‌درجات‌

آید.‌هرکدام‌‌دست‌بهی‌دیگری‌با‌همان‌زاویة‌دید‌پانوراماشود‌تا‌عکس‌‌و‌فلفل‌و‌کشیدگی‌قرار‌داده‌می

‌الگوریتم ‌تو‌از ‌با ‌شرایطی‌خاص، ‌در ‌اعوجاجها ‌شرایط‌نوری‌و ‌عکس‌و ‌نتیجة‌‌جه‌به‌منظرة های‌آن،

شده‌دربارة‌هر‌الگوریتم،‌چهار‌‌های‌پیشین‌و‌م ایا‌و‌معایب‌مطرح‌دهند.‌با‌توجه‌به‌پژوهش‌متفاوتی‌می

بودن‌از‌دوران‌و‌مقیاس‌و‌همچنین‌سرعت‌بیشتر‌‌علت‌مستقل‌به‌‌‌Surf‌،Brisk‌،Mser‌،Fastالگوریتم

شود.‌با‌توجه‌به‌زمان،‌‌یمو‌روی‌این‌دو‌عکس‌اجرا‌‌شده‌‌انتخابدر‌برابر‌نوی ‌محاسبات‌و‌پایداربودن‌
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‌ ‌نقاط ‌چهار‌‌داشدهیپتعداد ‌صحت‌مطابقت‌این ‌درصد ‌و ‌متناظر ‌نقاط ‌تعداد ‌دوم، ‌و ‌عکس‌اول در

‌شود.‌‌یمالگوریتم‌با‌هم‌مقایسه‌
 

 
 : روش تحقیق13شکل 

 

 ها تمیالگوری و بررسی ساز ادهیپ. 5

‌شده‌داده‌حیتوضی‌ها‌تمیالگوراز‌بین‌‌Surf‌،Fast‌،Mser‌،Briskر‌الگوریتم‌پرکاربرد‌در‌این‌بخش‌چها

در‌بخش‌قبل،‌انتخاب‌شده‌تا‌در‌شرایط‌مختلف‌مانند‌شدت،‌دوران،‌مقیاس،‌کشیدگی،‌نوی ‌و‌اعوجاج‌

در‌شکل‌‌SURFی‌پانوراما‌بررسی‌شود.‌برای‌نمونه،‌شبه‌کد‌برای‌الگوریتم‌ها‌عکسچشم‌ماهی‌برای‌

‌ارا ه‌شده‌است.‌14
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 SURF: شبه کد برای الگوریتم 14شکل 

 

 شدت متفاوت .5-1

و‌‌2در‌جدول‌‌آنقرار‌گرفته‌که‌نتیجة‌‌استفاده‌مورد،‌عکس‌با‌شدت‌متفاوت‌ها‌تمیالگوربرای‌مقایسة‌

‌ ‌‌15شکل ‌الگوریتم ‌است. ‌شده ‌Briskارا ه ،Mser‌ ،Fastو‌‌‌ ‌کرده ‌فراهم ‌را ‌مطابقت ‌درصد بهترین

،‌ولی‌بیشترین‌زمان‌را‌به‌خود‌اختصاص‌داده‌آوردهدست‌‌بیشترین‌نقاط‌متناظر‌را‌به‌Briskالگوریتم‌

‌کمترین‌زمان‌را‌نیاز‌دارد.‌Fastاست.‌الگوریتم‌

‌
 :شدت متفاوت2جدول 

 Time (sec) Kpoints1 Kpoints2 Matches 
Match rate 

(%) 
SURF 0.591343 1083 1006 888 99.77 
FAST 0.555798 1454 1365 1281 100 
MSER 1.812209 1093 1069 793 100 
BRISK 1.189358 2936 2769 2213 100 
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 surfها برای الگوریتم : نتیجة شدت متفاوت در عکس15شکل 

 

 . دوران5-2

‌نتیجه‌در‌جدول‌‌10در‌اینجا‌یک‌دوران‌ ‌16و‌شکل‌‌3درجه‌برای‌بررسی‌درنظر‌گرفته‌شده‌است.

‌عکس‌دورا ‌با ‌است. ‌شده ‌‌داده‌نارا ه ‌الگوریتم ‌‌Briskشده ‌الگوریتم ‌و ‌مطابقت ‌درصد ‌Surfبهترین

کمترین‌زمان‌را‌به‌خود‌اختصاص‌‌Fastو‌‌Surfاست.‌الگوریتم‌‌آورده‌دست‌بهبیشترین‌نقاط‌متناظر‌را‌

‌.اند‌داده

‌
 درجه( 10: دوران )3جدول 

 Time (sec) Kpoints1 Kpoints2 Matches Match rate (%) 
SURF 0.747983 1083 1223 526 97.71 
FAST 0.792830 1555 1832 443 99.5 
MSER 1.403687 1093 1136 235 99.5 
BRISK 1.331082 2936 3085 429 100 

‌

 
 surfها برای الگوریتم : نتیجة دوران در عکس16شکل 
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 . مقیاس5-3

‌ن‌دست‌بهآن‌در‌تناظریابی‌‌ریتأثبرابر‌شده‌تا‌‌3/1در‌این‌سناریو‌عکس‌ و‌‌4در‌جدول‌‌آنتیجة‌آید.

‌بیشترین‌درصد‌شود‌یممشاهده‌‌17شکل‌ ‌‌Mserبرای‌الگوریتم‌‌مطابقت. و‌بیشترین‌نقاط‌‌Briskو

‌است.‌آمدهدست‌‌به‌Surfمتناظر‌برای‌الگوریتم‌
 

 : مقیاس4جدول 

 Time (sec) Kpoints1 Kpoints2 Matches Match rate (%) 
SURF 1.093273 1083 1522 571 98.4 
FAST 0.619362 1555 1700‌ 45 97.7 
MSER 1.590694 1093 1678 259 100 
BRISK 1.263220 2936 3549 258 100 

‌
 

‌
 surfها برای الگوریتم : نتیجة مقیاس متفاوت در عکس17شکل 

 

 . اعوجاج چشم ماهی5-4

شکل‌و‌‌5در‌جدول‌‌آندر‌این‌مورد،‌اعوجاج‌چشم‌ماهی‌برای‌بررسی‌درنظر‌گرفته‌شده‌که‌نتیجة‌

ه‌و‌بهترین‌درصد‌مطابقت‌آمد‌دست‌به‌Surfشود.‌بیشترین‌نقاط‌متناظر‌برای‌الگوریتم‌‌مشاهده‌می‌18

‌.است‌Briskنی ‌متعلق‌به‌الگوریتم‌
 

 : اعوجاج چشم ماهی5جدول 

 Time (sec) Kpoints1 Kpoints2 Matches Match rate (%) 
SURF 1.242866 1083 825 135 97.7 
FAST 1.182459 1555 1139 19 94.7 
MSER 1.376209 1093 1147 35 91.4 
BRISK 1.147994 2936 2370 56 98.2 
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‌
 surfها برای الگوریتم : نتیجة اعوجاج چشم ماهی در عکس18شکل 

 

 . کشیدگی5-5

ارا ه‌‌19و‌شکل‌‌6در‌جدول‌‌آنشده‌که‌نتیجة‌‌استفادهشده‌برای‌بررسی‌‌در‌این‌سناریو‌تصویر‌کشیده

‌Briskو‌بهترین‌درصد‌مطابقت‌برای‌الگوریتم‌‌Surfبیشترین‌درصد‌مطابقت‌برای‌الگوریتم‌‌شده‌است.

‌است.‌آمدهدست‌‌به

‌
 :کشیدگی تصویر 6جدول 

 Time (sec) Kpoints1 Kpoints2 Matches Match rate (%) 
SURF 0.957688 1083 1028 151 94.7 
FAST 0.880060 1555 1545 100 99 
MSER 1.353771 1093 1096 71 98.7 
BRISK 1.227213 2936 2731 90 100 

‌
 

‌
 surfها برای الگوریتم : نتیجة کشیدگی تصویر در عکس19شکل 
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 . نویز نمک و فلفل5-6

‌دست‌بهنوی ‌در‌تناظریابی‌‌ریتأثتا‌‌شده‌‌اضافهدرصد‌نوی ‌نمک‌و‌فلفل‌به‌تصویر‌اصلی‌‌30در‌این‌مورد‌

بیشترین‌درصد‌مطابقت‌‌Mserو‌‌Briskارا ه‌شده‌است.‌الگوریتم‌‌20و‌عکس‌‌7آید.‌نتیجه‌در‌جدول‌

و‌بیشترین‌نقاط‌متناظر‌را‌نی ‌الگوریتم‌‌اند‌آوردهدست‌‌را‌با‌اختلاف‌کمی‌نسبت‌به‌دو‌الگوریتم‌دیگر‌به

Brisk‌.فراهم‌کرده‌است‌

‌
 درصد نویز نمک و فلفل 30: 7جدول 

 Time (sec) Kpoints1 Kpoints2 Matches Match rate (%) 
SURF 0.672896 1083 1442 415 95.9 
FAST 0.900708 1555 10049 620 99.8 
MSER 1.316085 1093 1087 222 100 
BRISK 1.861167 2936 13008 798 100 

 

‌
 surfها برای الگوریتم : نتیجة نویز نمک و فلفل در عکس20شکل 

 

 های تحقیق بررسی یافته

در‌تصاویر‌دارای‌شدت‌متفاوت‌و‌نوی ‌نمک‌و‌فلفل‌تعداد‌نقاط‌‌‌BRISK،‌الگوریتم2و‌‌1طبق‌نمودار‌

‌ ‌دیگر ‌صحت‌تطابق‌بالاتری‌نسبت‌به ‌درصد ‌بیشتری‌با ‌در‌‌دست‌به‌ها‌تمیالگورمتناظر ‌است. آورده

‌دایپتعداد‌نقاط‌متناظر‌بیشتری‌را‌‌SURFتصاویر‌دارای‌اعوجاج،‌کشیدگی،‌دوران‌و‌مقیاس‌الگوریتم‌

در‌زمان‌‌ها‌تمیالگورنسبت‌به‌دیگر‌‌SURF،‌الگوریتم‌4،‌با‌توجه‌به‌جداول‌بخش‌رطو‌نیهماست.‌‌کرده

ی‌پانورامای‌دارای‌ها‌عکسدر‌‌داشدهیپ.‌تعداد‌نقاط‌متناظر‌دهد‌یمکمتری‌عملیات‌تناظریابی‌را‌انجام‌

‌‌هم ‌نشان ‌متفاوت ‌خاکستری ‌شدت‌درجة ‌در ‌‌دهد‌یمپوشانی ‌ها‌تمیالگورکه ‌نسبت‌به‌ابیتناظری ی

‌ ‌خاکستری‌وابستهمقدار ‌اختلاف‌درجة ‌به ‌بیشتر ‌و ‌خاکستری‌حساسیت‌کمی‌دارند ‌نوی ‌ند‌ا‌درجة .

که‌با‌توجه‌‌دهد‌یمدر‌این‌تحقیق‌درجة‌خاکستری‌تعدادی‌از‌نقاط‌را‌تغییر‌‌شده‌استفادهنمک‌و‌فلفل‌

به‌درجة‌‌نسبت‌ها‌تمیالگوربودن‌این‌‌اثبات‌دیگری‌از‌مستقل‌شده‌دایپبه‌تعداد‌نقاط‌متناظر‌بالایی‌که‌

‌ها‌آنی‌ریقرارگو‌نسبت‌‌ها‌کسلیپ.‌در‌تصاویر‌دارای‌اعوجاج‌و‌کشیدگی،‌فاصلة‌استخاکستری‌نقاط‌
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‌ ‌تغییر ‌هم ‌باعث‌‌کند‌یمنسبت‌به ‌کنند.‌‌ها‌تمیالگور‌شود‌یمکه ‌پیدا ‌کمتری‌را ‌نقاط‌متناظر تعداد

ی‌نسبت‌به‌عکس‌تعداد‌نقاط‌متناظر‌را‌در‌عکس‌دارای‌تغییرات‌هندسی‌و‌درجة‌خاکستر‌2نمودار‌

‌نشان‌می‌اول‌نشان‌می ‌این‌نمودار ‌‌دهد. ‌الگوریتم ‌که ‌BRISKدهد ‌دیگر ‌با ‌مقایسه ‌در ،‌ها‌تمیالگور،

‌با‌توجه‌به‌نمودار‌‌تعداد‌نقاط‌ویژة‌بیشتری‌را‌شناسایی‌می ‌اما در‌پیداکردن‌نقاط‌متناظر‌در‌‌1کند.

‌ها‌حالت ‌کمتری‌را ‌مقیاس‌تعداد ‌اعوجاج‌و ‌کشیدگی، ‌مییی‌مثل‌دوران، ‌‌پیدا خطای‌‌جهیدرنتکند.

.‌کند‌یماست‌و‌زمان‌بیشتری‌صرف‌پیداکردن‌نقاط‌ویژه‌‌SURFاز‌الگوریتم‌‌بیشتر‌BRISKالگوریتم‌

برای‌تهیة‌یک‌‌دار‌پوششهای‌‌عکس‌آوردن‌دست‌بهدر‌‌مورداستفادهبحث‌زمان،‌تعداد‌و‌دقت‌الگوریتم‌

‌دارای‌اهمیت‌ویژه ‌نقاط‌متاستای‌‌عکس‌پانوراما ‌اگر ‌زیرا ،‌ ‌دقت‌پایینی‌‌داشدهیپناظر ‌و ‌کم تعداد

هایی‌در‌محل‌اتصال‌دو‌عکس‌‌دارای‌اعوجاج‌آناز‌‌شده‌هیتهداشته‌باشند‌ممکن‌است‌عکس‌پانورامای‌

‌اگر‌هریک‌از‌ ‌عملیات‌زمانها‌تمیالگورباشد. ‌شود، ‌بین‌تعداد‌زیادی‌عکس‌اجرا بری‌‌ی‌تناظریابی‌در

‌است.‌برخوردارتم‌نی ‌از‌اهمیت‌بس ایی‌هر‌الگوری‌ازیموردنزمان‌‌رو‌نیازاخواهد‌بود؛‌

‌

 
 : تعداد نقاط متناظر در هر الگوریتم در شرایط مختلف1نمودار 

 
 : تعداد نقاط ویژه در عکس دوم تحت شرایط مختلف2نمودار 
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 ی ریگ جهینتبحث و 
ها،‌‌نایع،‌کارخانهاز‌تورهای‌مجازی‌برای‌صگیری‌‌بهره.‌کار‌برد‌به‌نییا‌آفلا‌نیآنلا‌توان‌یم‌را‌مجازی‌یتورها
‌بنگاه‌هتل ‌داشت‌یها‌ها، ‌فراوانی‌خواهد ‌صنعت‌گردشگری‌سود ‌خصوصاً با‌‌توان‌یم‌.معاملات‌املاك‌و

مجازی،‌هم‌در‌جهت‌ثبت‌میراث‌طبیعی‌و‌فرهنگی‌مناطق‌مختلف‌کشور‌قدم‌برداشت‌‌یاستفاده‌از‌تورها
.‌یکی‌از‌اج ای‌اصلی‌گردشگر‌پرداختدیگر،‌به‌جذب‌‌ةرسان‌رها‌ازطریق‌اینترنت‌یا‌ه‌با‌نمایش‌آن‌،و‌هم

های‌‌کند.‌یکی‌از‌راه‌که‌دید‌کاملی‌از‌محیط‌ارا ه‌می‌استی‌پانورامای‌کامل‌یا‌کروی‌ها‌عکستور‌مجازی‌
ترین‌مرحله‌در‌این‌روش‌تعیین‌نقاط‌متناظر‌‌.‌مهماستآن‌الحاق‌چند‌عکس‌در‌کنار‌هم‌‌آوردن‌دست‌به

‌باید‌نقا ‌برای‌انجام‌این‌کار‌ابتدا های‌مختلفی‌بدین‌‌الگوریتم‌.ط‌ویژه‌در‌هر‌تصویر‌شناسایی‌شونداست.
‌است ‌نوشته‌شده ‌این‌الگوریتم‌.منظور ‌ابتدا ‌این‌پژوهش، ‌تئوری‌بیان‌شده‌در ‌ازنظر ‌سپس‌چهار‌‌ها اند،

‌اند.‌بررسی‌و‌مقایسه‌شده‌ BRISKو MSER ،FAST ، SURFالگوریتم

برخی‌از‌ساختارهای‌تصویری‌از‌بقیه‌‌،تصویرگرفته،‌بسته‌به‌محتوای‌‌صورت‌های‌پژوهش‌به‌با‌توجه
‌تعدادندتر‌عمومی ‌بنابراین ‌ویژگی‌ی. ‌ج ء‌‌از ‌که ‌شود ‌یافت ‌آشکارساز ‌یک ‌توسط ‌است ‌ممکن ها
‌قرار‌نگیرند‌بندی‌انجام‌دسته ‌یکدیگر‌ترکیب‌شوند‌که‌‌توصیه‌می‌رو‌ازاین‌.شده شود‌آشکارسازهایی‌با

‌مطالعات‌گسترده ‌این‌زم‌ای‌مکمل‌همدیگرند. ‌استدر ‌صورت‌پذیرفته  ,.Mikolajczyk et al)‌ینه

2005; Moreels and Perona, 2007; Schmid et al., 2000).که‌همیشه‌سطح‌بالایی‌از‌‌درصورتی‌

‌انتخاب‌شود‌مستقل ‌صورت‌‌،بودن ‌تصاویر ‌از ‌عوارض‌که ‌استخراج ‌زیاد ‌نسبت‌می ان ‌همان ‌به باید
‌قانون‌کلی‌انجامد‌میشدن‌فرایند‌شناسایی‌‌پیچیده‌بهگیرد‌جبران‌شود‌که‌‌می که‌می ان‌‌این‌است.

‌اکثر‌آشکارسازها‌به‌استفاده‌از‌مستقل صورت‌‌بودن‌باید‌متناسب‌با‌کاربری‌مورداستفاده‌انتخاب‌شود.
طور‌قا م‌‌تصویر‌بهمثلاً‌زمانی‌که‌‌،ند‌که‌در‌برخی‌از‌کاربردهاا‌خودکار‌نسبت‌به‌انتقال‌و‌دوران‌مستقل

‌باشد‌اخذ ‌‌مستقل‌،شده ‌بودن ‌برابر ‌ذر ‌دوران ‌می‌ةه ینفقط ‌اف ایش ‌را ‌به‌محاسباتی منظور‌‌دهد.

گر‌از‌نو ‌دورانی‌ترکیبی‌‌از‌این‌امر‌بهتر‌است‌آشکارسازهای‌مستقل‌از‌دوران‌با‌یک‌توصیف‌پیشگیری
‌ویژگیمشاهده‌شودشود‌تا‌قدرت‌تمای ‌مناسبی‌ ‌برای‌آشکارسازها ‌شود‌ی‌کیفی‌درنظر‌گرفته‌میها‌.

بندی‌‌که‌با‌دسته‌.‌زمانیندتر‌از‌برخی‌دیگر‌با‌توجه‌به‌نو ‌کاربرد،‌بسیار‌مهم‌،ها‌برخی‌از‌این‌ویژگی‌که
‌برابر‌استحکام‌‌ایم،‌و‌تشخیص‌عوارض‌مواجه که‌با‌‌زمانی‌.یابد‌تغییرات‌کوچک‌ظاهری‌اهمیت‌میدر

‌پارامتریک‌روی‌مجموعه برازش ‌داد‌یک‌مدل ‌مواجه‌های‌از ‌برای‌کالیبرمای‌ها ‌مثلاً دوربین‌یا‌‌‌کردن‌ه،

‌یا‌‌سهسازی‌‌مدل ‌برای‌کاربردهای‌آنلاین‌و ‌ارزشمند‌خواهد‌بود. بعدی‌دقت‌تعیین‌موقعیت‌برای‌ما
 وری‌است.‌ترین‌معیار‌بهره‌مهم‌،پردازش‌دارد‌برایکاربردهایی‌که‌نیاز‌به‌مقدار‌زیاد‌داده‌

‌این ‌الگور‌روش‌پژوهش‌در ‌و ‌طبقهعوارض‌بررسی‌‌یابیمختلف‌تناظر‌یاه‌تمیها ‌است؛‌‌یبند‌و شده
‌الگوریتم‌ةنحو‌ةدرزمین‌یاطلاعاتهمچنین‌ ‌این ‌انتقال،‌‌عملکرد ‌مانند ‌تصاویر ‌شرایط‌مختلف‌بین ‌در ها

دست‌‌،‌بهاستمنطقه،‌که‌ج ء‌اصلی‌تور‌مجازی‌‌ی‌پانورامای‌همها‌عکس‌آوردن‌دست‌بهبرای‌‌دوران،‌مقیاس

در‌اکثر‌‌،SURFهای‌پژوهش،‌الگوریتم‌‌با‌توجه‌به‌یافته‌است.انتخاب‌شده‌نجش‌و‌بهترین‌روش‌سآمده‌
‌می ‌ارا ه ‌زمان‌کمتر ‌در ‌و ‌درصد‌صحت‌مطابقت‌بالاتر ‌با ‌نقاط‌بیشتری‌را ‌تعداد ‌‌شرایط، ‌جهیدرنتدهد؛

‌ی‌بالاتری‌خواهد‌داشت.بازدهاستفاده‌از‌این‌الگوریتم‌برای‌الحاق‌چند‌عکس‌و‌ساخت‌یک‌عکس‌پانوراما‌
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