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Abstract- Over time, numerous studies have been conducted to read license plates and recognize license plates. 

However, it is noteworthy that these studies usually do not have the ability to learn complex structures in images 

with high accuracy. For this purpose, this paper uses the high capacities of deep neural networks to learn license 

plate identifiers. The proposed model in this paper includes two main steps: highlighting license plates and 

reading the ID. In the proposed model, the support vector machine (SVM) network is used to select the best 

range. After identifying the range of the license plate, its characters must be recognized. In this step, a gated 

convolutional neural network (GCNN) will be used. The proposed model is evaluated on two datasets, FZU Cars 

and Stanford Cars, and the results of the experiments show that this model has higher accuracy than other methods 

presented in both datasets. 

Keywords- Plaque detection, Support vector machine (SVM), Gated convolutional neural network (GCNN), 

license plate characters reading. 

 

  

http://www.jscit.nit.ac.ir/


 

 مجله علمی رایانش نرم و فناوری اطلاعات 

 دانشگاه صنعتی نوشیروانی بابل

 jscit.nit.ac.ir صفحه مجله: 

 72-60، صفحه 1403، پائیز 3، شماره 13جلد 

 12/11/1403 :رشیپذ ،19/10/1403 :یبازنگر ،18/07/1403 :افتیدر
 

 

60 

 

 

تشخیص شناسه خودرو با استفاده از ترکیب ماشین بردار پیشتیبان و 

 ایشبکه عصبی همگشتی دروازه
 

 3الهام عسکری، 2فرزاد جولانی، 1*سارا معتمد

 .، دانشگاه آزاد اسلامی ، فومن، ایران و شفت کامپیوتر، واحد فومن گروه -*1

 .، دانشگاه آزاد اسلامی ، فومن، ایران و شفت کامپیوتر، واحد فومن گروه -2

  .، دانشگاه آزاد اسلامی ، فومن، ایران و شفت کامپیوتر، واحد فومن گروه -3

samotamed@iau.ac.ir, farzad19888@gmail.com, askary.elham@gmail.com 
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ها و تشخیص پلاک خودرو انجام شده است. اما نکته قابل توجه در های متعددی برای خواندن شناسهدر طول زمان، پژوهش -چکیده

در منظور این  ندارند. به تصاویر را با دقت بالامطالعات قبلی این است که این تحقیقات معمولاً توانایی یادگیری ساختارهای پیچیده در 

در  است. مدل پیشنهادی خودرو استفاده شدههای پلاک های عصبی عمیق برای یادگیری شناسههای بالای شبکهاز ظرفیتاین مقاله 

انتخاب بهترین محدوده ور بمنظ ،سازی پلاک خودرو و خواندن شناسه است. در مدل پیشنهادیشامل دو مرحله اصلی: برجسته این مقاله 

. پس از شناسایی محدوده پلاک باید کاراکترهای آن تشخیص داده شود. در این مرحله از شبکه عصبی شده استاستفاده  SVMاز شبکه 

 همورد ارزیابی قرار گرفت Stanford Carsو  FZU Carsمدل پیشنهادی بر روی دو مجموعه داده  ای استفاده خواهد شد.شتی دروازههمگ

در هر دو مجموعه داده از دقت بالاتری  ارائه شدههای روشسایر د که این مدل نسبت به ندهها نشان میو نتایج حاصل از آزمایش

 برخوردار است.

 های پلاک.نویسهخواندن  ،ایعصبی همگشتی دروازه شبکهماشین بردار پشتیبان، تشخیص پلاک خوردرو،  ی کلیدی:هاواژه

 

 مقدمه -1

نصد میلیون خودرو در سراسر جهان با توجه به آمار کنونی، بیش از پا

های در حال حرکت هستند و نیاز به بازرسی و نظارت در سیستم

شود. با پیشرفت فناوری و توسعه شهرها، ترافیکی بیشتر احساس می

این نیاز به مدیریت و کنترل منابع ترافیکی و وسایل نقلیه در 

به یک چالش های شهری ها، مراکز اداری و جادهها، پارکینگخیابان

ضروری تبدیل شده است. رشد روزافزون خودروها منجر به مشکلاتی 

ها، مشکلات مدیریت پارکینگ نظیر ترافیک نامنظم، شلوغی بزرگراه

و موارد مشابه شده است. بدیهی است که کنترل این حجم عظیم 

های کامپیوتری غیر خودرو  توسط انسان و بدون استفاده از سامانه

 .[2, 1]ممکن است 

تمام خودروها یک شماره شناسایی یا پلاک خودرو برای احراز هویت 

کند دارند. این پلاک خودرو به عنوان شناسه اصلی خودرو عمل می

و تمام خودروها برای تردد باید این شناسه را داشته باشند. امروزه، 

ترین ابزارهای احراز هویت خودرو است. ک خودرو یکی از مناسبپلا

های هایی وجود دارند که با استفاده از دوربینبنابراین، سیستم

اند، ها قرار داده شدهها و بزرگراهنظارتی که در سطح شهر، چهارراه

ها به صورت مکانیزه کنند. این سیستمپلاک خودرو را شناسایی می

کنند و با استفاده از پردازش تصویر، پلاک ل میو کامپیوتری عم

خودرو را از روی تصاویر گرفته شده از خودروها خوانده و شناسایی 

شوند های پلاک در قالب حروف و اعداد خوانده میکنند. شناسهمی
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بسیاری از مشکلات مربوط به  هتوان بو با استفاده از این سامانه می

 .[4, 3]رسیدگی کرد خودروهابینی پیشو شناسایی تشخیص، 

تواند بهبود قابل توجهی های پردازش تصویر میاستفاده مؤثر از روش

در دقت بازشناسی پلاک خودروها داشته باشد. با این حال، برخی 

توانند تأثیراتی منفی بر روی ظاهر پلاک ایجاد عوامل ناخواسته می

یکی از  شوند.های بازشناسی میکنند و باعث کاهش دقت سیستم

این عوامل، شرایط روشنایی است. تغییرات شدت نور در ساعات 

ها تار و نامشخص تواند باعث شود که تصاویر پلاکمختلف روز می

اطلاعات به نظر برسند. وضعیت و بی شوند یا برعکس، خیلی روشن

تواند تأثیر داشته باشد. بارش باران، برف یا تردید، آب و هوایی نیز می

و  تصویر شدهکاهش کیفیت  موجبتوانند وجود ابرها و غیره می

بازشناسی پلاک را دشوارتر کنند. عوامل دیگری مانند آلودگی پلاک 

ها و اشیاء موجود بر روی پلاک نیز تأثیر دارند. ذرات گرد و غبار، لکه

ممکن است باعث وقوع خطا در فرایند بازشناسی شوند و بازشناسی 

ضمناً، زاویه قرارگیری دوربین نسبت به  دقیق پلاک را دشوار سازند.

 گیردای قرار میواقع، دوربین به گونهافق نیز مهم است. در برخی م

طای پرسپکتیو ظاهر دار و با خها به صورت زاویهکه تصاویر پلاک

تواند باعث ایجاد اشتباهات در فرایند شوند. این موضوع میمی

بازشناسی و تشخیص صحیح مکان پلاک و شناسه آن شود. برای 

ها و توان از روشمقابله با این مشکلات و بهبود دقت بازشناسی، می

های پیشرفته پردازش تصویر و یادگیری عمیق استفاده الگوریتم

توانند با تجزیه و تحلیل دقیق تصاویر، تطابق ها مین روشکرد. ای

ها را به های عصبی عمیق، بازشناسی پلاکالگوها و استفاده از شبکه

 .[6, 5]تر انجام دهندتر و قابل اعتمادصورت دقیق

عنوان مشکلات محیطی موجود در فرایند عوامل یادشده به

شوند. شرایط متغیر بازشناسی شناسه پلاک خودرو شناخته می

صورت مستقیم در رنگ، طرح دیگری مانند تابعیت پلاک نیز به

های بکار رفته روی پلاک تأثیر دارند. تغییرات ناشی پلاک و علامت

های پلاک از دیگر مشکلات در کاری و تصادف در شناسهاز دست

بازشناسی خودکار پلاک خودروها هستند. راه مقابله با این مشکلات 

استفاده است. اما فرایند  وابسته به روش مورد ،صورت مستقیمبه

 شود:می شامل مراحل زیرطورمعمول در بازشناسی پلاک خودرو به

درو در نمایی از خودرو که پیدا کردن مکان پلاک خو -

 توسط دوربین برداشته شده است.

ها و تقسیم تصویر پلاک به ناحیه بندی و استخراج شناسه -

 زمینه.دو ناحیه شناسه و پس

 بندی و بازخوانی شناسه.دسته -

در گام نخست، هدف یافتن مکان قرارگیری پلاک در تصویر  

های شتفاده از روشده از دوربین است. در این مرحله با اسگرفته

های نامزد شناسایی ها در محل پلاک، مکانمختلفی مانند تراکم لبه

دار بودن توان مشکلاتی مانند زاویهشوند. در ادامه این مرحله میمی

 ءپلاک را نیز اصلاح نمود. در مرحله دوم، معمولاً ابتدا تصویر ارتقا

های شده از روآن با استفا از شود. پسسازی مییافته و دودویی

شناسی، تصویر به دو مختلف پردازش تصویر مانند عملگرهای ریخت

شده و در گام سوم، هر رقم و حرف زمینه تقسیمناحیه شناسه و پیش

 .[8, 7]شوند صورت جداگانه شناسایی میالفبا به

صورت مستقیم درنتیجه حله بهنکته مهم این است که دقت هر مر

یابی نادرست پلاک، نهایی تأثیر خواهد گذاشت. خطای ناشی از مکان

های بعدی خواهد بود. منجر به هدر رفتن زمان و محاسبات در گام

، توانایی بندی باید مستقل از رنگ پلاکاستفاده در ناحیه روش مورد

چنین باید بتواند ها داشته باشد. همزمینه را از شناسهجداسازی پس

در شرایط نوری و محیطی مختلف، عملکرد مطلوبی داشته باشد. 

 یی بسیارهاوانند تصویر را مات یا در بخشتشرایط نوری مختلف می

ها نیز به زاویه چرخش حساس هستند و تیره نمایند. برخی روش

بندی، انحراف پلاک را اصلاح کنند. باید پیش از انجام ناحیه

انجام  یطورمعمول، تصویربرداری از خودروهای در حال حرکتبه

را  ،خصوص در ناحیه پلاکبه ،شود که امکان مات شدگی تصویرمی

بندی باید بتوانند در برابر های ناحیهد. بنابراین، روشنبربالا می

 .[10, 9] چالش مات شدگی نیز کارآمد باشند

ها و تشخیص پلاک خودرو در طول زمان، برای خواندن شناسه

های انجام شده است. یکی از روش های زیادیو پژوهش اتمطالع

های عصبی پرسپترون هستند که اده در این زمینه شبکهمورد استف

دقت بالایی در یادگیری ساختارهای پیچیده در تصاویر ندارند. به 

هایی دارند عمق )معمولی( نیز محدودیتهای عصبی کمعلاوه، شبکه

توانند به خوبی ساختارهای پیچیده را یاد بگیرند. در نتیجه، و نمی

اند که قادرند ساختارهای شدههای عصبی عمیق مطرح شبکه

های عصبی تری را با دقت بالا یاد بگیرند. یکی از انواع شبکهپیچیده

ها های عصبی کانولوشنی هستند و در بسیاری از برنامهعمیق، شبکه

اند. با توجه و کاربردها مانند بازشناسی حروف و اشیا استفاده شده

شود ممکن است فته میها گربه اینکه هر تصویری که توسط دوربین

مشکلات خاصی داشته باشد، استفاده از یک روش عمومی برای ارتقا 

تمام تصاویر ممکن نیست. به عنوان مثال، برخی تصاویر دارای 

هایی هستند که باعث محو برگشت شدید نور، سایه شدید یا لکه

شوند. برای رفع هر یک از این مشکلات، ممکن ها میشدگی شناسه

های خاصی برای ارتقا تصویر مورد استفاده قرار بگیرد. اما است روش

های خاصی دارند ها معمولاً پیچیدگیباید توجه داشت که این روش
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 . [12-10, 4]بر هستندو زمان

ارائه شده،  های هر روشبا توجه به معایب و کاستیبه همین دلیل و 

خودرو در های پلاک شناسهانجام شده روی جدیداً اکثر تحقیقات 

. با آموزش صورت گرفته استهای عصبی عمیق شبکه یزمینه

توان در زمان کم و عصبی عمیق، میتصاویر پلاک به یک شبکه 

سازی های پیچیده ارتقا، کار برجستهبدون استفاده از روش

های پلاک را مستقیماً انجام داد. در این راستا، هدف این شناسه

مقاله معرفی یک رویکرد مبتنی بر یادگیری عمیق جدید برای 

 تشخیص پلاک خودروها است.

واندن خ سازی وبرجستهمدل پیشنهادی شامل دو مرحله اصلی 

سازی هر مرحله از تلفیق است. بمنظور پیاده خودرو پلاک شناسه

. ای استفاده خواهد شدشبکه عصبی همگشتی دروازه و SVMشبکه 

، قابلیت کاربرد در مسائل خطی و SVMیکی از بزرگترین مزایای 

قادر است مسائل  SVMغیرخطی است. با استفاده از توابع هسته، 

شود. علاوه بر این، غیرخطی را حل کند و این امر امکان پذیر می

SVM پذیری و تعمیم 1برازشدر برابر برخی از مسائلی مانند بیش

بندی دستهیک روش قوی برای  SVMباشد. در کل، می بسیار مقاوم

های پیچیده است که با استفاده از خواص هامینگ و بردارهای داده

ها دارد. این الگوریتم در پشتیبان، توانایی بالایی را برای تفکیک داده

بندی متن و بندی تصاویر، طبقهحوزه تشخیص الگوها، دسته

 SVMگیرد. با اعمال بسیاری از مسائل دیگر مورد استفاده قرار می

تری از تصاویر توانیم نواحی بهبود یافته و بهینهصویرگریزی، میبه ت

تواند در تشخیص نواحی مهم مانند نواحی بدست آوریم که می

ی شبکه همچنین هدف از استفاده ها کمک شایانی کند.پلاک

GCNN به دلیل اعمال تواند می در مدل پیشنهادی این است که

فزایش نرخ تشخیص و ا ،کاهش نویز فیلترهای مناسب، موجب

 .ی گرددترهای دقیقبینیپیش

 کارهای مرتبط و اهمیت موضوع -2

ونقل، پیشینه بسیار طولانی در های هوشمند حملسامانه

 .[15, 14, 13]های مربوط به پردازش تصاویر دارند پژوهش

 طور که اشاره شد، یک سامانه بازشناسی پلاک خودروهمان

شود. هدف از مرحله نخست، سه مرحله اجرا میطورمعمول در به

برداری است پیدا کردن نواحی از تصویر دریافت شده از سامانه تصویر

های که شامل پلاک خودرو است. در این مرحله با استفاده از ویژگی

هایی که پلاک در ها در محل پلاک، مکانمختلفی مانند تراکم لبه

توان مشکلاتی مانند آن می از پسشوند. آن وجود دارد، شناسایی می

دار بودن پلاک را نیز اصلاح نمود. در مرحله دوم، معمولاً ابتدا زاویه

شوند و تصویر پلاک مشکلات روشنایی تصویر اصلاح می

های مختلفی مانند عملگرهای شده با استفاده از روشاستخراج

تواند با شده میشود. تصویر ارتقا دادهشناسی ارتقا داده میریخت

ها و های دودویی کردن به دو ناحیه شناسهاستفاده از روش

صورت زمینه تبدیل شود. در گام سوم، ارقام و حروف الفبا بهپس

شوند. بر همین اساس، در ادامه هرکدام از جداگانه بازشناسی می

مراحل یک سامانه بازشناسی پلاک خودرو با جزئیات بیشتری شرح 

 .شوندداده می

های مورداستفاده در غالب فرایند یافتن مکان پلاک، یکی از روشدر 

ها، پیدا کردن نواحی با تراکم لبه بالا است. همچنین استفاده پژوهش

کارگیری اطلاعات فضای رنگ و استخراج از پنجره متحرک، به

اطلاعات مربوط به بافت با استفاده از تبدیل موجک در برای پیدا 

. برخی از [18-16]اند و موردتوجه بودهکردن مکان پلاک خودر

مثال عنواناند. بهشده های یادگیری انجامتحقیقات نیز بر پایه روش

   Haarهای شبیهبند آبشاری با استفاده از ویژگیآموزش یک دسته

عصبی کانولوشنی برای پیدا  هایگیری از شبکهو نیز بهره [19]

, 20]اندشده های جدیدتر بکار گرفتهکردن مکان پلاک در پژوهش

یابی به دلیل وجود مشکلاتی . پلاک جداشده از مرحله مکان[15

مانند شرایط متغیر روشنایی، وجود سایه روی پلاک، آلودگی بر روی 

ت مناسب جهت بازخوانی بدنه پلاک و انحراف پلاک از افق،کیفی

جهت تبدیل  [20]ها را ندارد و لازم است ارتقا   داده شود. در شناسه

تانه سراسری از روش آستانه ای آستصویر پلاک به تصویر دودویی بج

استفاده شده است. پس از آستانه  [21]معرفی شده در  گذاری

شوند. در این مرحله، برخی هم استخراج میبهگذاری، نواحی متصل

شوند. ازحد بزرگ است، حذف میها بیشنواحی که مساحت آن

ر راستای افقی، انحراف مانده ددرنهایت با تراز کردن نواحی باقی

 شود. پلاک نیز رفع می

از آستانه گذاری با استفاده از اطلاعات هیستوگرام شدت  [22]در 

ورودی شبکه عصبی یک  .شده است روشنایی و شبکه عصبی انجام

ها هایی که شدت روشنایی آناز تعداد پیکسل بردار است متشکل

گیرند. سپس مقدار آستانه سراسری در خروجی در یک بازه قرار می

ای برای هر نقطه تصویر آستانه [23] در مرجع .شودمحاسبه می

شود. مقدار آستانه برای هر پیکسل در مرکز جداگانه محاسبه می

اندازه یک عدد ثابت کمتر از میانگین شدت روشنایی  یک پنجره، به

به  هایی که دو ناحیه راشود. با این کار لبهپنجره در نظر گرفته می

از آستانه گذاری  [24]در  .شوندکنند حذف مییکدیگر متصل می

  .شده است ی استفادهفقو

زمینه پلاک، نمایه ها و پسبه دلیل تفاوت زیاد میان رنگ شناسه

تواند دربردارنده اطلاعات مهمی درباره پلاک می 2برون افکنش
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دو سطر روی پلاک با استفاده از  [25]های پلاک باشد. در شناسه

شوند. فاصله دو سطر روی نمایه نمایه برون افکنش افقی جدا می

شود و با پیدا کردن مکان این دره، صورت دره ظاهر میافکنی بهبرون

نیز با استفاده  [26]در  .خط جداکننده دو سطر مشخص خواهد شد

اند. سپس شده ها از یکدیگر جداافکنی عمودی، شناسهاز نمایه برون

 است.شده  به کمک اطلاعات نمایه عمودی، مرز هر شناسه استخراج

های ذکرشده، از برون افکنش تصویر دودویی استفاده در پژوهش

 .از تصویر خاکستری پلاک استفاده شده است [27]شده است. اما در 

ها را از با استفاده از یک روش ترکیبی، شناسه [28]پژوهش 

کارگیری یک روش کند. در این مرجع، ابتدا با بهزمینه جدا میپس

ش، شود. در این روآستانه گذاری تطبیقی تصویر پلاک دودویی می

کاری مانده روی تصویر با استفاده از الگوریتم نازکنواحی اضافی باقی

شوند. درنهایت با تحلیل و ارزیابی نمودار برون افکنش حذف می

شوند. یادگیری ها جدا میعمودی تصویر دودویی شده پلاک، شناسه

عمیق نیز توانسته است در زمینه بهسازی تصویر پلاک نیز توانایی 

گیری از یک شبکه عصبی با بهره [29]ن دهد. در مرجع خود را نشا

رمزگشا روشی برای باینری کردن -گشتی با ساختار رمزگذارهم

های پلاک، بندی شناسهپلاک خودرو ارائه شده است. پس از ناحیه

های مرسوم در بازشناسی حروف استفاده از روشها را با توان آنمی

طورمعمول به دلیل تغییر فاصله میان سامانه نوری تشخیص داد. به

تصویربرداری و پلاک خودرو، تصویر پلاک دارای انحراف خواهد بود. 

شود. بنابراین این انحراف باعث ایجاد پرسپکتیو در تصویر می

های مختلفی هانداز های جداشده از پلاک ممکن است درشناسه

 دیده شوند.

ها، امکان شکسته شدن و یا اتصال همچنین هنگام جداسازی شناسه

های خواندن زمینه وجود دارد. روشها با دیگر اجزای پسنآ

های این مشکلات شناسه وجود های پلاک لازم است بتوانند باشناسه

هایی ها در پلاککه شناسهپلاک را بازشناسی کنند. با توجه به این

توان با تطبیق های مشابهی هستند، میبا ملیت یکسان دارای شکل

شده، هر شناسه را ها با الگوهای از پیش تعیینالگوهای شناسه

تغییر تواند باعث کرد. البته چرخش و انحراف پلاک میبندی دسته

ای مختلف از با در نظر گرفتن الگوه [30]ها شود. در شکل شناسه

ها، با این مشکل مقابله شده یک شناسه و تغییر در زاویه چرخش آن

های جداشده و تصاویر الگو نیاز است که است. برای تطبیق شناسه

و همبستگی  3معیاری از شباهت بکار گرفته شود. فاصله ماهالانوبیس

  [32]و  [31]های شده در پژوهشمتقابل ازجمله معیارهای استفاده

 هستند. 

توان از لاک خودرو میهای جداشده از پبرای خواندن شناسه

بندی مانند ماشین بردار پشتیبان، های مختلف دستهروش

های عصبی مصنوعی و مدل مخفی مارکوف بهره برد. عموم شبکه

بندی بندی و یادگیری ماشین جهت آموزش و دستههای دستهروش

 [32]های پلاک دارند. در مرجع نیاز به استخراج ویژگی از شناسه

دست شناسی بهها که با استفاده از عملگر ریختاز اسکلت شناسه

شود. به این صورت که آید برای استخراج ویژگی استفاده میمی

شود و در ناحیه تقسیم می 9پنجره شامل اسکلت شناسه پلاک به 

عنوان ویژگی استخراج های اسکلت بهقرارگیری بخشهر ناحیه زاویه 

شود. درنهایت یک شبکه عصبی مصنوعی با استفاده از این می

 دهد.ها شناسه را تشخیص میویژگی

عنوان یک روش برای خواندن های عصبی پرسپترون بهشبکه

های مختلفی های جداشده از تصویر پلاک خودرو در پژوهششناسه

بندی نیز، نیازمند استفاده شده است. این روش دسته [28]مانند 

 [43]های پلاک خودرو است. در استخراج ویژگی مناسب از شناسه

عنوان یک ویژگی مستقل از شکل و ها بهاز منحنی کانتور شناسه

عنوان اده شده است. همچنین فیلتر گابور بهها استفاندازه شناسه

ها بندی شناسههای استخراج ویژگی جهت دستهیکی از روش

برداری از شدت  [33]مورداستفاده قرار گرفته است. در پژوهش 

عنوان ویژگی در دو های نرمالیزه شده پلاک بهروشنایی شناسه

ترین همسایه و ماشین بردار پشتیبان استفاده شده بند نزدیکدسته

ها و توزیع های هندسی شناسهبا استفاده از ویژگی [34]در  است.

از تصویر  [35]شوند. در ها بازشناسی میشدت روشنایی، شناسه

ها در ورودی شبکه عصبی جهت آموزش شبکه خاکستری شناسه

که های پلاک علاوه بر ایناستفاده شده است. خواندن شناسه

تواند می ،آیدها به شمار میعنوان یک هدف نهایی در پژوهشبه

عنوان یک روش تائید در پیدا کردن مکان تشخیص پلاک نیز بکار به

شده توسط یک شبکه  های تشخیص دادهتعداد شناسه [36] در رود.

یابی پلاک استفاده عنوان یک بازخورد برای روش مکانعصبی به

های تشخیص خودکار پلاک به طور خلاصه، سیستم شده است.

یادی در افزایش امنیت و بهبود ترافیک دارند و به خودرو اهمیت ز

نیروهای انتظامی و مسئولان ترافیکی در انجام وظایفشان کمک 

 کنند.می

 مدل پیشنهادی -3

شود. ابتدا باید فرایند تشخیص پلاک خودرو در دو مرحله انجام می

های در تصویر مکان پلاک خودرو تشخیص و در ادامه خواندن شناسه

صورت گیرد. در نتیجه مدل پیشنهادی شامل دو مرحله است: پلاک 

های پلاک. ( خواندن نویسه2ه پلاک د( مرحله شناسایی محدو1

 نشان داده شده و جزئیات هر  1ساختار مدل پیشنهادی در شکل 
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 دیاگرام مدل پیشنهادی :1شکل 

 

 کدام از ادامه بیان شده است:

 شناسه محدوده پلاک -3-1

ابتدا پلاک نامزد با  ،های سنتی تشخیص محدوده پلاکفرآینددر 

پردازش تصویر بدست آمده و سپس مجدداً هر ناحیه کاندید بررسی 

تواند باعث تشخیص موقعیت اشتباه شود. این روش به راحتی میمی

ه، پلاک شود. در این راستا، در مدل پیشنهادی پس از انتخاب محدود

شود. برای انتخاب بهترین محدوده استفاده می SVMاز شبکه 

نشان داده شده  2ه پلاک خودرو در شکل دمراحل شناسایی محدو

 است.

 

 
 ه پلاک خودرودمراحل شناسایی محدو :2شکل 

در این بخش از مدل پیشنهادی، ابتدا تصویر توسط فیلتر گوسین 

فیلتر  است. ذف نویزگیرد که هدف آن حمورد پیش پردازش قرار می

گوسین یکی از فیلترهای معروف در پردازش تصویر است که برای 

شود. این فیلتر بر افزایش آهنگ تصویر و حذف نویزها استفاده می

کند که یک توزیع احتمال است که در اساس تابع گوسین عمل می

شود. میفیزیک و ریاضیات برای توصیف نیمه تاریک و افقی استفاده 

یا همان ماسک  4در فیلتر گوسین، یک ماتریس جرمی گوسی

شود. این ماتریس یک توزیع احتمال گوسین روی تصویر اعمال می

گوسین دارد که به صورت ماتریسی در فیلتر گوسین استفاده 

شود. تابع گوسین بر اساس متغیرهایی مانند انحراف معیار و می

آن تمرکز بیشتری برای  یجهشود که در نتمیانگین تعریف می

ای وجود دارد. این های حاشیههای مرکزی و کمتری برای دادهداده

فیلتر با ایجاد یک پنجره متحرک بر روی تصویر و محاسبه میانگین 

های همسایه، هر پیکسل جدید را با مقداری دار از مقادیر پیکسلوزن

ند. این عمل ککند، جایگزین میکه تابع گاوسی آن را تعیین می

سازی شود تا تمام تصویر صافبرای هر پیکسل در تصویر تکرار می

شود. استفاده از فیلتر گوسین روی تصویر ورودی باعث حذف 

 ترهای تصویر و نرمها و کاهش گرادیانها، حفظ لبهنویزهای گوشه

شود. فیلتر گاوسی با اعمال تابع گاوسی بر روی تصویر، کردن آن می

با فرکانس بالا را کاهش داده و ابراز جزئیات تصویر را بهبود  نویزهای

 بخشد. می

های تصویر شناسایی در مرحله بعد تصویر خاکستری شده و لبه

شود. تبدیل تصاویر رنگی به تصاویر خاکستری یکی از مراحل می

تواند برای اهداف مختلف مفید اصلی در پردازش تصویر است و می

اعمال فیلتر گوسین

خاکستری سازی

باینری سازی

رتبط با شناسایی نقاط بسته م
پلاک

ه بهینه سازی محدوده ها ب
SVMکمک 

صویر ورودی
ت

 

 شناسایی محدوده پلاک

 

 

 

 

 

 

 

 

 خواندن شناسه های تصویر 

 )شبکه عصبی همگشتی دروازه ای(

 

 
 

 

 

 

ک خودرو 
پلا

 

 فیلتر گوسین

 خاکستری کردن تصاویر 

 باینری کردن تصاویر 

 شناسایی به کمک روابط بسته 

به منظور  SVMاستفاده از 

 انتخاب محدوده بهینه 
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 یای تبدیل تصویر به خاکستری عبارتند از:باشد. برخی از مزا

سازی تصویر: تصاویر خاکستری فقط شامل یک ساده •

در حالی  .دهدکه شدت روشنایی را نمایش میاست کانال 

( HSVیا  RGBکه تصاویر رنگی شامل سه کانال مختلف )

سازی در برخی از کاربردها مانند هستند. این ساده

 مفید است.تشخیص الگو و تشخیص شیء 

حفظ اطلاعات تصویر: تبدیل تصویر به خاکستری معمولاً  •

کند، زیرا شامل اطلاعات اساسی تصویر را حفظ می

 اطلاعات شدت روشنایی هر پیکسل است.

تبدیل تصویر از رنگی به خاکستری به صورت معمول با 

شود. برای گیری از مقادیر رنگی هر پیکسل انجام میمیانگین

هر پیکسل  Bو  R ،G، معمولاً میانگین از مقادیر RGBهای تصویر

شود و به عنوان شدت روشنایی مربوط به آن پیکسل محاسبه می

،  هر پیکسل تنها 5شود. برای تصویر سطح خاکستریاستفاده می

قرار  255تا  0دارد که معمولاً در بازه  6یک مقدار شدت روشنایی

و سفید یا سرگرمی دارد. این تصویر معمولاً به صورت سیاه 

 خاکستری تشکیل شده است

در گام بعدی تصاویر خاکستری به تصاویر باینری تبدیل شده و 

شوند. تبدیل نواحی پلاک تشخیص داده می 7توسط روابط بسته

تصاویر خاکستری به تصاویر باینری یکی از مراحل مهم در پردازش 

شود. در این میسازی شناخته تصویر است که به عنوان باینری

مرحله، هدف این است که تصویر را به یک تصویر که تنها دارای دو 

( تبدیل کنیم. 1و  0باشد )سیاه و سفید یا منطقاً  255و  0مقدار 

گیرد این نوع تصویر باینری به شکل دیجیتال مورد استفاده قرار می

 د.رونکه در آن سیاه و سفید به عنوان اطلاعات تمایزی به کار می

سازی، استفاده از روش آستو در های معمول باینرییکی از روش

شود و تعیین می 8است. در این روش، یک حد آستانه گیریآستانه

هر پیکسل از تصویر خاکستری که مقدارش از حد آستانه بیشتر 

شود. این ( تبدیل می0( و کمتر باشد به سیاه )255باشد به سفید )

شود. با توجه به های تصویر انجام میکسلروی تمام پی ،عمل پویش

تبدیل تصویر خاکستری به تصویر باینری، با تعیین حد آستانه 

های تصویر را مورد تقسیم و توان فاصله رنگی و شیبمناسب می

تشخیص قرار داد. این مرحله در تشخیص الگوها، تشخیص اشیاء و 

ها کتحلیل تصاویر به خصوص در تشخیص مرزها و نواحی پلا

اهمیت بسیاری دارد. به صورت خلاصه، تبدیل تصاویر خاکستری به 

تواند سرعت و دقت تحلیل تصاویر را افزایش دهد تصاویر باینری می

 های خاص تصویر مفید باشد.ها یا ویژگیو در تشخیص نواحی پلاک

باشند و ممکن با توجه به اینکه نواحی شناسایی شده بهینه نمی

تخاب برای ان 9SVMنادرستی شناسایی شوند، ازهای است مستطیل

تواند انواع مختلفی از توابع می SVM. شودناحیه بهینه استفاده می

های سازد تا دادههسته را استفاده کند، که این امکان را فراهم می

تر منتقل شوند. این ویژگی اجازه های پیچیدهبه فضای ویژگی

تر جداپذیر نیستند، ی مجردهایی که در فضادهد تا با دادهمی

در مورد  بندی افزایش یابد.برخورد شده و در نتیجه دقت دسته

تصویرگریزی، اگر نواحی شناسایی شده  به طور کامل بهینه نباشند 

توان از های نادرستی شناسایی شوند، میو ممکن باشد که مستطیل

SVM  .کمک همچنین برای انتخاب نواحی بهینه استفاده کرد

ها تمایز قائل شده و نقاط مهم های مختلف دادهکند تا بین دستهمی

 ه عنوان یک تکنیک یادگیری ماشینب SVMتشخیص داده شوند. 

های خطی یا غیرخطی، بر اساس تواند با استفاده از الگوریتممی

در  گیری کند.دی، تصمیمهای وروهای دادهخصوصیات و ویژگی

SVM ی هااست که دادهاین  10ابرصفحه، هدف اصلی ایجاد یک

در این مقاله از ابر صفحه و فاصله هامینگ تفکیک کند. را بهینه 

ای هامینگ به گونه استفاده شده است. فواصل بین نقاط توسط

شود که فاصله کمینه بین دو دسته داده )معمولاً نقاط انتخاب می

به نام بردار پشتیبان( و هامینگ حداکثر شود. بردارهای داده 

روی ای هستند که بر هامینگ قرار دارند و پشتیبان نقاط داده

 ها تاثیر زیادی دارند.بندی دادهگیری در کلاستصمیم

 های پلاکخواندن نویسه -3-2

کاراکترهای آن تشخیص داده  پس از شناسایی محدوده پلاک باید

های پلاک خودرو از روی برای خواندن شناسه مقالهشود. در این 

 11ایهای برجسته از شبکه عصبی همگشتی دروازهتصویر با شناسه

کاررفته این است که برای خواندن استفاده خواهد شد. مزیت روش به

این  و ها از یکدیگر نیستو آموزش شبکه نیاز به جداسازی شناسه

صورت یک دنباله در نظر تواند تصویر خروجی رمزگشا را بهشبکه می

بگیرد و شماره پلاک را در خروجی برگرداند. شبکه عصبی همگشتی 

ای نوعی از معماری شبکه عصبی کانولوشن است که دروازه

ای را برای فیلتر کردن و وزن دادن انتخابی های دروازهمکانیسم

ها برای یادگیری کند. این شبکهمی های ورودی ترکیبویژگی

توانند با اند که میهای متفاوت مکانی طراحی شدهنمایش ویژگی

های  ورودی سازگار شوند. در شبکه عصبی شکل و ساختار داده

ای معمولاً با استفاده از ای، مکانیزم دروازههمگشتی دروازه

شود که میای قابل یادگیری اجرا ای از فیلترهای دروازهمجموعه

های ورودی اعمال های کانولوشن، روی ویژگیقبل از عبور از لایه

شوند. این فیلترهای دروازه ای برای تقویت یا سرکوب انتخابی می
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ها طراحی های ورودی بر اساس ارتباط آنهای مختلف ویژگیبخش

 اند.شده

ای معمولاً از چندین لایه، از جمله شبکه عصبی همگشتی دروازه

های دروازه تشکیل شده های ترکیبی و لایههای کانولوشن، لایهیهلا

های ها از دادههای کانولوشن مسئول استخراج ویژگیاست. لایه

های ویژگی را برای های ادغام، نقشهورودی هستند، در حالی که لایه

های دروازه برای فیلتر آورند. لایهها پایین میکاهش ابعاد فضایی آن

 شود.های ورودی استفاده میزن دادن انتخابی ویژگیکردن و و

ای با استفاده از اندازی شبکه عصبی همگشتی دروازهمکانیسم راه

ای که در طول فرآیند آموزش آموخته ای از فیلترهای دروازهمجموعه

ای قبل از عبور از این فیلترهای دروازه شود.شوند، اجرا میمی

 شوند.های ورودی اعمال میویژگیهای کانولوشن روی لایه

اند که به طور انتخابی ای طراحی شدهفیلترهای گیتینگ به گونه 

های ورودی را بر اساس ارتباط آنها با کار های مختلف ویژگیبخش

سپس خروجی لایه دروازه با  در دست تقویت یا سرکوب کنند.

های شود تا نقشهخروجی لایه کانولوشن به صورت عنصری ضرب می

دهد تا این فرآیند به شبکه اجازه می ویژگی نهایی تولید شود.

تواند با شکل و های متفاوت مکانی را بیاموزد که میبازنمایی ویژگی

از  به طور کلی، ساختار یک های ورودی سازگار شود.ساختار داده

شبکه عصبی  ای شبیه به یکشبکه عصبی همگشتی دروازه

ای که به شبکه های دروازها افزودن لایهسنتی است، اما ب همگشتی

های ورودی را فیلتر و وزن دهد تا به طور انتخابی ویژگیاجازه می

نشان داده  3ای در شکل ساختار شبکه عصبی همگشتی دروازه .کند

ای نوعی معماری شبکه شبکه عصبی همگشتی دروازه شده است.

ا های عصبی همگشتی را بعصبی است که مفاهیم شبکه

های عصبی تکراری ای مشابه آنچه در شبکههای دروازهمکانیسم

ای، کند. در شبکه عصبی همگشتی دروازهشود، ترکیب مییافت می

شبکه واحدهای دروازه ای را برای کنترل جریان اطلاعات از طریق 

 های مختلف شبکه معرفی می کند.بخش

بکه عصبی ای که در شهای دروازهیکی از انواع رایج مکانیسم

است که جریان اطلاعات را با  "ایواحد دروازه" ،ایهمگشتی دروازه

کند. این کنترل میو تعدیل  ،ایهای دروازهاستفاده از سیگنال

کنند تا به طور انتخابی ای به شبکه کمک میهای دروازهسیگنال

اطلاعات مربوطه را فیلتر کرده و روی آن تمرکز کند، و توانایی شبکه 

 بخشد. ها بهبودگوهای پیچیده در دادهرا برای یادگیری و نمایش ال

ای در شبکه عصبی همگشتی  امکان های دروازهادغام مکانیسم

کند و ها را فراهم میهای دوربرد در دادهسازی بهتر وابستگیمدل

 کند.های انتزاعی و سلسله مراتبی بیشتر کمک میبه گرفتن ویژگی

نگ همچنین توانایی شبکه را برای یادگیری های گیتیمکانیسم

های مهم افزایش نادیده گرفتن اطلاعات نامربوط و تمرکز بر ویژگی

 منجر به بهبود عملکرد در کارهایی مانند. این امر دندهمی

بندی معنایی به خصوص بندی تصویر، تشخیص اشیا و تقسیمطبقه

تی شود. به طور کلی، شبکه عصبی همگشتشخیص پلاک می

ای، نقاط قوت شبکه عصبی همگشتی را برای استخراج دروازه

ای برای کنترل های دروازههای فضایی با مزایای مکانیسمویژگی

های قدرتمندی کنند، و آنها را به مدلجریان اطلاعات ترکیب می

برای کارهای مختلف در زمینه بینایی کامپیوتر و یادگیری عمیق 

  کند.تبدیل می

 

 [37]ایساختار شبکه عصبی همگشتی دروازه :3شکل 

یک نمونه از تصویر پلاک خودرو و اعمال الگوریتم  4شکل 

 دهد.پیشنهادی روی این تصویر را نشان می

 )ب( )الف(

 

 )ج(
 )د( 

 از مدل پیشنهادی 2و1: مراحل 4شکل  
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شود، ابتدا باید موقعیت پلاک مشاهده می 4در شکل  همانطورکه

پلاک خودرو تصویر ای از نمونه)الف(  4خودرو مشخص شود. شکل 

دهد. شکل )ب( اعمال را نشان میهای معرفی شده از مجموعه داده

دهد. فیلتر و حذف نویز از تصویر خوانده شده را نمایش می

ا حد زیادی از بین رفته و شود نویزها تهمانطورکه در این تصویر می

)ج(  4موقعیت پلاک کاملا واضح و قابل تشخیص است. در شکل 

کاندید است که با باینری کردن تصویر  هدف تشخیص انتخاب ناحیه

توان این بخش را تر شده و میقسمت پلاک واضح SVMو اعمال 

بعنوان نمونه مناسب به مرحله دوم از مدل پیشنهادی انتقال داد. 

جعبه مرزی و خواندن پلاک خودرو را توسط )د( نمایش  4 شکل

 .دهدمدل پیشنهادی را نمایش می

 دلیل انتخاب این روش و مزایای این شبکه به شرح ذیل است: 

عصبی  هایشبکه های بهبود یافته:نمایش ویژگی •

های های ویژگیتوانند نمایشای میهمگشتی دروازه

توانند با شکل و ساختار بیاموزند که میمتفاوت مکانی را 

شبکه اجازه  کار بههای ورودی سازگار شوند. این داده

ها ثبت تری را در دادهیچیدهدهد تا الگوها و روابط پمی

منجر به بهبود عملکرد در وظایفی مانند تشخیص  و کند

 شود.ها میبندی ویژگیو تقسیم

گیتینگ در  مکانیسم دهی انتخابی:فیلترینگ و وزن •

دهد ای به شبکه اجازه میشبکه عصبی همگشتی دروازه

های ورودی را بر اساس ارتباط تا به طور انتخابی ویژگی

تواند این می مورد نظر فیلتر و وزن کند. یآنها با وظیفه

های به کاهش نویز و بهبود نسبت سیگنال به نویز در نقشه

 تر شود.دقیقهای بینیویژگی کمک کند و منجر به پیش

عصبی  هایشبکه :استحکام نسبت به تنوع ورودی •

عصبی همگشتی  هایشبکه ای نسبت بههمگشتی دروازه

توانند زیرا می است.تر تنوع ورودی قویدارای سنتی 

های ورودی را با اشکال یا ساختارهای نامنظم داده

 مدیریت کنند. 

 سازی و آزمایشپیاده -4

های مبتنی بر یادگیری عمیق به محاسبات از آنجا که اجرای برنامه

توان از یک حجم عظیمی نیاز دارد، نمی ها باداده پیچیده و پردازش

احسن اجرا پردازنده معمولی انتظار داشت که این عملیات را به نحو 

تر و قدرتمندتر از افزارهای پیشرفتهکند. بنابراین، استفاده از سخت

سازی روش الزامات اصلی این فرآیند است. در این پروژه، برای پیاده

نویسی پایتون استفاده شده است که طراحی پیشنهادی از زبان برنامه

ا های یادگیری ماشین و یادگیری عمیق رسازی الگوریتمو پیاده

های مرتبط با این سازیکند. به طور خلاصه، کلیه پیادهتسهیل می

روی  TensorFlow 2.0.1 و کتابخانه 3با استفاده از پایتون  مقاله

 2.0با فرکانس  Intel Xeon E5-2620 سیستمی با پردازنده

 .گیگابایت رم در محیط لینوکس انجام شده است 8گیگاهرتز و 

 مجموعه داده -4-1

شخیص پلاک خودرو است، در بر ت مقالهتوجه به اینکه تمرکز این با 

از دو مجموعه داده استاندارد در این زمینه استفاده خواهد  هامایشآز

مدل خودرو با  297، شامل FZU Carsشد. اولین مجموعه داده، 

، شامل Stanford Carsتصویر است. دومین مجموعه داده،  43,615

ای از نمونه 5باشد. در شکل تصویر می 16,185مدل خودرو با  196

 ها نمایش داده شده است.تصاویر موجود در این مجموعه داده

با توجه به اینکه این دو مجموعه داده به طور جداگانه شامل مجموعه 

ارائه شده در این  هایباشند، تمامی آزمایشو تست نمی آموزشی

اند. مقاله با استفاده از روش اعتبارسنجی متقابل انجام شده

اعتبارسنجی متقابل روشی برای ارزیابی مدل است که مشخص 

های کند نتایج یک تحلیل آماری تا چه حد قابل تعمیم به دادهمی

باشند. در این راستا، های آموزشی مستقل میدیگر هستند و از داده

عه داده به صورت تصادفی به پنج بخش تقسیم شد و سه کل مجمو

بخش به عنوان مجموعه آموزش و دو بخش دیگر به عنوان مجموعه 

اعتبارسنجی و تست مورد استفاده قرار گرفت. شایان ذکر است که 

براساس میانگین نتایج پنج بخش  مقالهنتایج ارائه شده در این 

 .اندمختلف محاسبه شده

 هاآزمایشنتایج  -4-2

ای برای در مدل پیشنهادی، از شبکه عصبی همگشتی دروازه

سازی این گیری شده است. در پیادههای میانی بهرهاستخراج ویژگی

( و تعداد فیلترها 64، 32، 16ها، اندازه فیلترها به صورت )شبکه

به عنوان تابع  ReLUتعیین گردید. همچنین، تابع غیرخطی  150

-maxشبکه استفاده شده است. اندازه تابع  سازی در اینفعال

pooling ( می2×2معادل )روزرسانی وزن علاوه، قانون بهباشد. به

ADADELTA  برای  0.05و نرخ از قلم افتادن  0.01با نرخ یادگیری

پک ا 100مدل پیشنهادی در  وآموزش مدل به کار گرفته شده 

 آموزش دیده است. 

 RCNN ،YOLO ،CNNری عمیق های یادگیمقایسه مدل 1جدول 

در این جدول همانطور که . ]38[دهدنمایش می را با مدل پیشنهادی

نرخ تشخیص پلاک خودرو توسط دو مدل پیشنهادی،  شوددیده می
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نتیجه را  بالاترین FZU Carsو  Stanford Carsدیتاست روی دو 

 داشته است. 

، ZF ،VGG16 ،ResNet50  (Zero Forcing)لهایمدهمچنین 

ResNet101، DA-Net136، DA-Net160 ،DA-Net168، DA-

Net200 ،optimal K-means (OKM)  مقایسه پیشنهادی با مدل

یک روش کاهش نویز بااستفاده از انتخاب فیلترهای  ZFاست.  شده

شود. از طرفی بندی میباشد که موجب افزایش نرخ دستهمناسب می

-VGG16 ،ResNet50 ،ResNet101 ،DA-Net136 ،DAهای روش

Net160 ،DA-Net168 و DA-Net200 های انواع مختلفی از شبکه

پلاک خودروها مورد استفاده بندی ور دستهعصبی هستند که بمنظ

یک روش کلاستربندی مبتنی بر  OKMقرار گرفته است. همچنین 

نشان داده  7و  6اشکال  درنتایج این مقایسات باشد. بندی میبخش

نتایج حاصل از اجرای ، 7و  6اشکال  با توجه به .]42[شده است 

داده  دهد که این مدل در هر دو مجموعهمدل پیشنهادی نشان می

ده بر روی از دقت بالاتری برخوردار است. بر اساس ارزیابی انجام ش

، مدل پیشنهادی به دقت، فراخوانی و FZU Cars مجموعه داده

دست یافته است  983/0و  984/0، 993/0به ترتیب برابر با   Fامتیاز

های قبلی عملکرد بهتری دارد. همچنین، بر که نسبت به سایر مدل

این  F، دقت، فراخوانی و امتیازStanford Cars روی مجموعه داده

گزارش شده است.  963/0و  985/0، 988/0برابر با  مدل به ترتیب

دهد که مدل های قبلی نشان میآمده با مدلدستمقایسه نتایج به

نیز دارای دقت بالاتری  Stanford Cars پیشنهادی در مجموعه داده

نرخ مقایسه  2همچنین جدول  .ها استنسبت به سایر روش

های روی مجموعه دادهو  از مقالات متعددتشخیص پلاک خودرو را 

 دهد.مختلف نشان می

های گذشته شود که در سال، مشاهده می2با بررسی نتایج در جدول 

کارهای زیادی بمنظور تشخیص پلاک خودرو روی مجموعه 

های مختلف انجام شده است. همچنین اکثر کارهای انجام شده داده

  باشند.های یادگیری عمیق میمدلبر پایه 

 

 

 

 

 

 

 های یادگیری عمیقبا استفاده از مدل هانتایج حاصل از آزمایش :1جدول 

Models 
FZU Cars Dataset Stanford Cars Dataset 

Precision Recall F-Score Precision Recall F-Score 

CNN+GAN 0.984 0.983 0.979 0.972 0.981 0.957 

YOLO+GAN 0.985 0.983 0.980 0.973 0.983 0.965 

RCNN +GAN 0.987 0.985 0.986 0.976 0.984 0.967 

GCNN 0.993% 0.984% 0.983% 0.988% 0.985% 0.963% 

 

 ب

 : نمونه ای از مجموعه داده مورد استفاده شده در مقاله5شکل 
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  FZU Carsسازی مدل پیشنهادی روی مجموعه داده نتایج حاصل از پیاده :6شکل 

 
 

 
 Stanford Carsسازی مدل پیشنهادی روی مجموعه داده نتایج حاصل از پیاده :7شکل 

  

0
.9
1
6 0
.9
4
8

0
.9
3
2

0
.9
2
5 0
.9
5
5

0
.9
4

0
.9
3
8

0
.9
5
1

0
.9
4
4

0
.9
4
5

0
.9
5
8

0
.9
5
1

0
.9
6
1

0
.9
6
4

0
.9
6
2

0
.9
6
5

0
.9
6
6

0
.9
6
5

0
.9
6
6

0
.9
6
8

0
.9
6
7

0
.9
6
9

0
.9
7
1

0
.9
7

0
.9
7
3

0
.9
7
9

0
.9
7
20
.9
9
3

0
.9
8
4

0
.9
8
3

P R E C I S I ON RECA L L F - S CORE

ZF VGG16 ResNet50 ResNet101

DA-Net136 DA-Net160 DA-Net168 DA-Net200

OKM-CNN GCNN

0
.8
5
6 0
.8
9
7

0
.8
7
20
.9
1
1 0
.9
5
4

0
.9
0
7

0
.9
1
2 0
.9
4
6

0
.9
1
8

0
.9
4
1

0
.9
5
2

0
.9
0
9

0
.9
5
3

0
.9
6
2

0
.9
3
2

0
.9
4
9

0
.9
5
4

0
.9
3
8

0
.9
6
2

0
.9
6
7

0
.9
4
5

0
.9
5
5

0
.9
5
9

0
.9
4
1

0
.9
6
5

0
.9
7

0
.9
4
80
.9
8
8

0
.9
8
5

0
.9
6
3

P R E C I S I ON RECA L L F - S CORE

ZF VGG16 ResNet50 ResNet101 DA-Net136

DA-Net160 DA-Net168 DA-Net200 OKM-CNN GCNN



 و همکاران سارا معتمد....... ..............................................یو شبکه عصب بانیشتیبردار پ نیماش بیشناسه خودرو با استفاده از ترک صیتشخ

 

70 

 

 
 

 های مختلف در تشخیص پلاک خوردوبررسی مدل :2 جدول

 دقت نام دیتاست شماره مرجع 

1 [39] CarFlag-Large, China 97.13% 

2 [40] KarPlate, Korea 98.93% 

3 [41] 
Chinese City Parking Dataset 

(CCPD) 
98% 

4 [42] 
Stanford Cars dataset, FZU Cars 

Dataset, HumAIn 2019 Dataset 
98.1% 

5 [43] SeeCar library 98.25% 

6 [44] Self- created sample set 86% 

7 [45] 

ImageNet dataset and Application 

Oriented License Plate (AOLP) 

dataset 

F Score =99.5% 

8 [46] Self-created dataset 99.4% 

9 [47] Self Created Dataset 91.6% 

10 [48] Self Created Dataset 91% 

11 [49] Video Dataset F score =91% 

12 [50] AOLP dataset 78% 

13 [51] JALPR dataset 87% 

14 [52] 

UFPRALPR dataset, SSIG-SegPlate 

dataset, and Low-Quality 

Plate-Videos dataset 

 AOLP برای دیتاست  95.83%

 CCPD برای دیتاست %98.9 و

15 [53] AOLP, Caltech dataset 
  AOLP برای دیتاست  99.3%

 Caltech  دیتاستبرای   %98.9و

16 [54] Indian License plate dataset 87.2% 

 

 

 گیرینتیجه -5

ای برای عصبی همگشتی دروازه، مدلی مبتنی بر شبکه مقالهدر این 

تشخیص پلاک خودرو معرفی شده است. این مدل بر روی دو 

نشان داد  هازیابی قرار گرفت و نتایج آزمایشمجموعه داده مورد ار

های قبلی که مدل پیشنهادی از دقت بالاتری نسبت به سایر روش

استفاده  قابل توجه است که در هر دو مجموعه داده برخوردار است.

ای برای تشخیص خودکار پلاک از شبکه عصبی کانولوشنی دروازه

ها، قابلیت ترین آنخودرو دارای مزایای متعددی است. یکی از اصلی

کند های فضایی در تصاویر است که به شبکه کمک میکشف ویژگی

طور مؤثری شناسایی کند. همچنین، ها را بهتا الگوها و جزئیات پلاک

توانند به حفظ اطلاعات مهم و حذف نویز ها میدلها در این مدروازه

شود. ویژگی کمک کنند، که این امر منجر به دقت بالاتر تشخیص می

ها و ها در یادگیری خودکار ویژگیها، توانایی آندیگر این شبکه

علاوه بر این،  های با ابعاد مختلف است.عملکرد خوب با داده

دازش کم و کارایی بالایی های کانولوشنی دارای زمان پرشبکه

باشد. این هستند که برای کاربردهای زمان واقعی بسیار مناسب می

توانند بر روی ها همچنین قابلیت تعمیم خوبی دارند و میشبکه

طور کلی، شبکه های متنوع عمل کنند. بههای مختلف و زبانپلاک

 تواند به بهبود دقت و کاراییای میعصبی کانولوشنی دروازه

های تشخیص خودکار پلاک کمک کند و این امر آنها را به سیستم

 کند. آل تبدیل مییک گزینه ایده
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1 Overfitting 
2 Projection profile 
3 Mahalanobis distance 
4 Gaussian kernel   
5 Grayscale   
6 Intensity   
7 Closed relation  
8 Threshold 
9 Support Vector Machine  
10 Hyperplane 
11 Gated Convolutional Neural Network 
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