
 

 بر منطقه ی مبتن اءیاش صیتشخ یاه روش یبررس 
 

 1، امیرحسین زنگنه1سازدار، امیرمهدی 1*پژمان غلام نژاد

 ی ستار دیشه ییاطلاعات، دانشگاه علوم و فنون هوا یو فناور انه یرا یدانشکده مهندس. 1

 چکیده 
در    ،اءیاز اش  ییهانمونه  یابیمکان  یبرا  ماشین است که  یینایب پردازش تصویر و    شیوه در  کی  ء،ا یاش  صیتشخ
  ن یماش  یریادگی  های روش  معمولاً از  یء،ش  صی تشخ  یهاتمیالگور.  گیردمورد استفاده قرار میها  لمیف  ای  ریتصاو 
 ،های عصبی پیچشی مبتنی بر منطقهشبکه . با توجه به این که  ندنمایی استفاده م  قیعم  یریادگهای یروش  ای

گیرند،  ء مورد استفاده قرار میهای عصبی پیچشی هستند که برای تشخیص اشیاهای شبکه ای از مدلخانواده 
 ی شتریب  یاجزا  ،یژگیعلاوه بر استخراج و بندی،  های طبقهباشند که در حالتِ کاستیو دارای این خصوصیت می

های تشخیص اشیاء مبتنی بر منطقه، با توجه به  ، در این مقاله به بررسی روشدهندی از قبل آموزش م  زیرا ن
 شود. های اشاره شده، پرداخته میبندیدسته
 

  های¬ بر منطقه، شبکه  یمبتن  اءیاش  صی سرپرست، تشخ-آموزشِ خود  شیبر پ  یمبتن  اءیاش  صی تشخلیدی:  های ك واژه 

 عکس.  یبر تعداد کم  یمبتن  اءیاش  صیتشخ  .بر منطقه یمبتن یچشیپ یعصب 
 

A survey of Region-based Object 

Detection models 
Abstract  
Object detection is a method in image processing and machine vision that is used 

to locate samples of objects in images or videos. Object detection algorithms 

usually use machine learning methods or deep learning methods. Considering that 

region-based convolutional neural networks are a family of convolutional neural 

network models that are used to detect objects, and have the characteristic that in 

the case of classification deficiencies, in addition to extracting feature, more 

components are also taught in advance, in this article, the method of detecting 

objects based on the region, according to the mentioned categories, is discussed. 

Also, the performance criteria used in the detection methods of mentioned objects 

are introduced. 
 

Key words: Self-supervised pre-training object detection, Region-based object 

detection, Region-based  Convolutional Neural Networks (R-CNN), Low-shot 

object detection. 
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 مقدمه  -1

و هر چه را    نمایدتواند به اطراف خود نگاه  راحتی میبه  نسان  ا
  وتریاما آموزش آن به کامپ. بیند، به سرعت و با دقت تشخیص دهدمی
 ییمستلزم شناسا  امر   نیکار دشوار بوده است. ا  کیدهه گذشته    انیتا پا

ها و  ابانیخ  ها، علائمِها، انساننی )مانند ماش  یءش  کی  یهاتمام نمونه
  ، یبندمانند طبقه  فیوظا  ریاست. به طور مشابه، سا  د ید  دانی( در م...
و    کِحرکت، در  نِیتخم  ،یبندمیتقس اساس  ،...صحنه  در    یمشکلات 
اند.  وتریکامپ  یینایب هوش    بوده  حوزه  در  دانش  پیشرفت  با  امروزه 

دهد که همانند  ها این امکان را میبینایی ماشین به سیستممصنوعی،  
  کی  ء،ایاش  صیتشخ  انسان دنیای پیرامون خود را ببینند و درک کنند.

در و    شیوه  تصویر  که   یینایبپردازش  است    ی ابیمکان  ی برا  ماشین 
اش  ییهانمونه تصاو  ، اءیاز  قرار میها  لمیف  ای  ریدر  استفاده    . گیردمورد 

از قبیل تشخیص تشخیص و شناسایی اشیاء می تواند در کاربردهایی 
،  2های خودران شمارش افراد، شناسایی اشیاء در صنایع، ماشین  ،1چهره 

های  ، شناسایی فعالیت5، تشخیص رفتار4، تشخیص هویت3ردیابی اشیاء
 ، و رباتیک مورد استفاده قرار گیرد.6ناهنجار

اساسشا  صیتشخ  یهامدل بر  اولیه،  از   یامجموعه   یاء 
شدندساز  دست  یژگیو  یهاکنندهاستخراج  قبیلارائه  از  چارچوب   ، 

یک چارچوب تشخیص اشیاء مبتنی  ، که  7جونز -ویُلا  تشخیص اشیاء

ماشین بر است یادگیری  بلادرنگ  تشخیص  نرخ  ارائه  و    [1]با 
در    انیگراد  یریگجهتکه     [2]8دار جهت  یهاانیادگر  ستوگرامیه را 

ها کند، نادرست  مدل  نیکند. ایشمارش م  ر یتصو  کی  یمحل  یهابخش
داده مجموعه  در  و  عملکرد ضع  یهابودند  معرف  یفیناآشنا   یداشتند. 

  ر، یتصو یبندطبقه   یبرا  قیعم یریادگیو  پیچشی ی مجدد شبکه عصب
بصر ادراک  انداز  تغ  یچشم  چالش  [3]داد  رییرا  در  آن  از  استفاده   .

ایگاه داده تصویری ایمیج مبتنی بر پ  بزرگ   اس یدر مق  ر یتصو  صیتشخ
تحق،  [4]9نِت  بخش  ب  شتریب  قاتیالهام  در  آن  کاربرد  مورد    یی نایدر 
 شد. وتریکامپ

اولین روش تشخیص اشیاء مبتنی بر یادگیری عمیق، استفاده از  
یک تصویر به عنوان   . در این روش [5]های عصبی پیچشی استشبکه

شود و  های مختلف تقسیم میورودی دریافت شده و سپس به بخش
شود.  هر بخش تصویر به عنوان یک تصویر جداگانه در نظر گرفته می

این بخش  از  تقسیم هر کدام  از  این  پس  تمام  به کلاسِ مربوطه،  ها 
شوند و مشخص  ها برای گرفتن تصویر اصلی با اشیاء ترکیب میبخش
شود هر بخش دارای چه اشیایی است. این رویکرد کارآمد نبود، زیرا  می
های ای مختلف و در مکانهموجود در تصویر می توانند نسبت  ءاشیا

باشند. به عنوان مثال   است   ممکن  موارد  از   برخی   در    مختلف تصویر 

 
1 Face recognition 
2 Slef-driving vehicles 
3 Object tracking 
4 Identification 
5 Behavior detection 
6 Abnormal activity detection 
7 Viola-Jones framework 

  بخش   است   ممکن  هم  اوقات  گاهی.  باشند  از یک تصویر  اعظم  بخش
ب   اشند.ب  داشته  مختلفی  اشکال  و  باشند  تصویر  از  کوچکی ه  در نتیجه 
زیادیبخش دسته  های  جداگانهبرای  کار   استنیاز    بندی  این  که 

 .دارد نیاز رامحاسبات زیادی 
بر منطقه توسط راس    یمبتن  پیچشیشبکه    ی پس از آن معمار

 کند: مرحله عمل میدر سه    یعمار ماین    .[6]شد  شنهادیپ  10کیرشیگ
اش تصو  را  اءیاول  کل  پ  ریدر  روش  از  استفاده  با   11منطقه   شنهادیرا 

و استخراج   هر    ییهایژگ یو  سپس،  نموده  از  استخراج    مناطق   ک یرا 
-ا استفاده از ماشین بردار پشتیبان، دستهرا ب  ریتصو  تینها  رد. دنماییم
اما  بودند،    قیدق  اریبس  جینتا  در این روش با وجود این که  .کندیم  یبند

چالش   کیمختلف موجود    یهاآموزش شبکه با استفاده از مجموعه داده
و  افتیبهبود  ک، یرشیبعدها توسط راس گ کردیرو نیحال ا نیبود. با ا
ا[7]شدنامیده    12سریع   بر منطقه  یمبتن  پیچشیشبکه   از    کردیرو  نی. 

  ی انتخاب  یجستجو  که  دنماییاستفاده م  یامنطقه  شنهادیپ  تمیالگور  کی
 .دهدیقرار م  استفادهصحنه مورد  مورد علاقه در    اءیاستخراج اش  یرا برا

-بدین ترتیب که از تمام تصویر به جای انتخاب یک ناحیه استفاده می
-ها و اندازهمقیاس  :در اصل چهار بخش برای یک شی وجود داردنماید.  

جستجوی انتخابی این الگوها را   محفظه.  و   بافت ، رنگ  ،های مختلف
.  دهدی را پیشنهاد مین مناطقآد و بر اساس  نمایدر تصویر مشخص می

دریافت  ورودی  عنوان  به  تصویر  ابتدا یک  در  روش،  این  در  واقع  در 
-های جالب آن به کمک روش پیشنهادی مشخص میشود و بخشمی

شود تا متناسب با ورودی شبکه  ها تغییر اندازه داده میشود. این بخش
ها را از هر بخش عصبی پیچشی باشد. شبکه عصبی پیچشی ویژگی

می در  تقسیمتصویر  برای  پشتیبان  بردار  ماشین  از  و  این  آورد  بندی 
دستهبخش به  میها  استفاده  مختلف  یک های  از  پایان  در  شود. 

استفاده میبینی محدودهرگرسیون، برای پیش تمام شود.  ی هر شیء 
 عصبی پیچشی مبتنی بر منطقه،د که شبکه  شویند باعث میآاین فر

ثانیه طول   50-40یند  آر تصویر جدید این فرخیلی کند شود. برای ه
یند رو دشوار و  آهای بزرگ این امر فرکشد که برای مجموعه دادهمی

 د(. ها طول بکشممکن است سال) دنمایعملا غیر ممکن می 
پارچه نگاه  )شما فقط یک بار یک  13، معماری یُولو2016در سال  

  صیتشخ. در این معماری،  [8]ارائه شد  14جوزف ردمون کنید( توسط  می
جدا شده از   یمرز  یدر کادرها   ون یرگرس  سالهم  کیبه عنوان    یء،ش

  ی شبکه عصب  کی.  شوندیو احتمالات کلاس مرتبط قاب م  یینظر فضا
کامل   ریاز تصاو  ماًیمحدود و احتمالات کلاس را مستق  یهاواحد، جعبه

 .کندی م ینیبشیپ یابیارز کیدر 

8 Histogram of Oriented Gradients (HOG) 
9 Imagenet 
10 Ross Girshick 
11 Region proposal method 
12 Fast RCNN 
13 YOLO (You Only Look Once) 
14 Joseph Redmon 
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با پیروی از معماری یُولو، روش شبکه عصبی پیچشی مبتنی بر  

تواند به طور موثر با استفاده یم  . این روش [9]، ارائه شد1تر منطقه سریع
داده و  یآموزش  یهااز  به  شده  پ  یژگیاضافه   2منطقه  یشنهادیشبکه 

شود داده  پ.  آموزش  امت  اءیاش  ،منطقه  یشنهادیشبکه  اساس  بر    ازیرا 
  یهااستخراج شده از شبکه  اءیدهد. اشیم  یها خروجآن  ینسب  یئیش

و   آیندبه اندازه یکسان در می  3نظرسنجی رلُیتوسط    پیشنهادی منطقه،
-بندی میدستهکاملاً متصل    تصاویر هم اندازه، توسط شبکه عصبی

  تصویر  یک   کهنیاز دارد    ءاین الگوریتم برای استخراج تمام اشیا   . ندشو
سیستمنماید.    پیمایش  بار   چندین  را توالی  به  توجه  هر  با  عملکرد  ها 

 .مرحله وابستگی زیادی به مرحله قبلی دارد

اشیاءروش تشخیص  بر   ی سنت  های  داده  مبتنی   ی هامجموعه 
 5اِم اِس کُوکُو و  4پاسکال وکُ مانند ی نظارت شده بزرگ اءیاش صیتشخ

  ن یدارند. با ا  ی از هزاران مثال مشروح در هر دسته ش  ش یهستند که ب
 ژه یوامر به   نیبر است. احال، برچسب زدن داده ها اغلب گران و زمان

 ی گذاربرچسب   ازمندینمونه، که ن  یبندمیو تقس  یش  صیدر مورد تشخ
جعبه برا  یها ها/ماسکمتراکم  ش  یمحدودکننده  صادق    یهر  است، 
نسبت    یشتریب  سینوهیو به آموزش حاشکه کندتر است    یندیاست، فرآ
  ص یتشخ  یکاربردها  یبرا  ن،یبر ا  علاوه   دارد.   ازین  ء ایاش  یبندبه طبقه 

مجموعه    ،یجانور  ای  یاهیگ  یهاگونه   ییدانه مانند شناسا  زیر  یایاش
ممکن است وجود نداشته باشند، و    شدهیگذاربرچسب  شیاز پ  یهاداده

برچسب است  حاشممکن  توسط  محل  در  متخصص   سانینوه یها 
بر    یءش صیتشخ یهامشکلات، روش  نیحل ا ی برا شوند.  یآورجمع

عکس   کمی  تعداد  م مبنای  کلاس  کنندیتلاش    دیجد  یش  یهاتا 
 یاریبس ی ( را تنها بر اساس چند مثال، پس از آموزش بر رونشده دهی)د

نمونه  کلاس   یگذاربرچسب  یهااز  از  (  شده دهی)د  هیپا  یهاشده 
  اءیاش  صیاستاندارد در تشخ  کردیاواخر، رو   نی. تا هم[10]دهند  صیتشخ

سپس  و    ی،بندطبقه   یبرا  آموزشش یپیک  ،  مبتنی بر تعداد کمی عکس
در  قیدق میتنظ تیاو در نه  ه،یپا  یهادر کلاس  یآشکارساز ش  آموزشِ
خود   یهاییبازنما  یریادگی  هایروش  شرفتیبا پ  . بود  دیجد  یهاکلاس
-پیشاز    های تشخیص شیء مبتنی بر تعداد کمی عکس، روشنظارت،  

دفاع از آشکارسازهای شی در برابر  .  کنندیم  استفاده  آموز خود نظارت
های  تشخیص شی نظامی در دفاع با استفاده از شبکه  ، ودشمن  6چَ پ

هایی از کاربردهای اخیر این موضوع در دفاع  ، نمونهکپسول چند سطحی
 باشند. های الکترونیکی میسامانه

های مختلف تشخیص اشیاء، بر در این مقاله به بررسی معماری
ه شده،  های اشاربندیهای مبتنی بر منطقه، با توجه به دستهمبنای روش
 شود. ، مفاهیم پایه بیان می2شود. در بخش پرداخته می

 
1 Faster RCNN 
2 Region Proposal Network (RPN) 
3 Rol polling 
4 Pascal VOC 
5 MS COCO 
6 patch 
7 One-stage 

 مفاهیم پایه -2
 شود. در این بخش مفاهیم پایه در تشخیص اشیاء مرور می 

 7ای مرحله-تشخیص اشیاء یک-2-1

از   یابه دسخخته  ی،امرحله-کی  یشخخ  صیتشخخخ  یهامدل
  شخخنهاد یکه از مرحله پ کنندیاشخخاره م ایاشخخ  صیتشخخخ  یهامدل

 ماً یرا مستق  صیو تشخ کنندیعبور م یادو مرحله یهامنطقه مدل
از   شخخخدهفیتعر  شیاز پ  یهخامتراکم از مکخان  یریگنمونخه  یبر رو
جعبه و  یهامکان  یبا امکان اصخخخلاح بعد،  8یژگینقشخخخه و یرو

 معمولاً ها  نوع مدل نی. اکنندیم ینیبشیپ  ،ریتصخخخو  یهانسخخخبت
 - ، آشخکارسخاز تک[11]، مانند: روش یُولُودارند  یترعیاسختنتاج سخر

این  1. شخکل  [14]11، شخبکه مرکز[13]10رِتینا  شخبکه،  [12]9تصخویر
 دهد:ساختار را نمایش می

 

 ای مرحله-ساختار تشخیص اشیاء تک - 1شکل 

 12ای مرحله -تشخیص اشیاء دو-2-2

 یاستخراج نواح  یمدل برا کی  ای،مرحله-در تشخخیص شخیء دو
  یء،ش  یسازیمحل  شتریو اصلاح ب  یبندطبقه  یو مدل دوم برا  اءیاز اش

 ار ینسخخبتاً کند، اما بسخخ  ییهاروش  نی. چنردیگیمورد اسخختفاده قرار م
 یگذارمانند اشختراک  ریاخ  یهاشخرفتیاما پ  اند،قدرتمند شخناخته شخده

 نخهیتخا هز  دیخرا بهبود بخشخخخ  یامرحلخه  2  یآشخخخکخارسخخخازهخا هخا،یژگیو
شخکل   داشخته باشخند. یاتک مرحله  یبا آشخکارسخازها  یمشخابه  یمحاسخبات

 دهد:این ساختار را نمایش می 2

 
 ای مرحله-ساختار تشخیص اشیاء دو  - 2شکل 

 13های ستون فقرات معماری-2-3

فقرات   و  کیشبکه ستون  کننده  که    یژگیاستخراج    کیاست 
نقشه    ای  کیو    ردیگیم  یرا به عنوان ورود  14آر جی بی   ریتصو چند 
  شبکه   کی. به طور معمول، ستون فقرات  [15]دهدیم  یرا خروج  یژگیو

8 Feature map 
9 Single-shot detector (SSD) 
10 Retina Net 
11 CenterNet 
12 Two-stage 
13 Backbone architectures 
14 RGB 
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آن    قیدق  میاست و قبل از تنظ  502-نِت-رِس  مانند  1ماندهیباق  عصبی
وظا د  ،یدست  نییپا  فیبه  آموزش  قبل  عصبی    است.  دهیاز  شبکه 
  ه،یبا صدها لا  قیعم  اریبس  شخوری پ  یشبکه عصب  نیاول،  [16]باقیمانده

از شبکهقیعم  اریسب کهقبل  یعصب  یهاتر  است  پرش    ی    ایاتصالات 
 . شوندیاستفاده م هاهیاز لا یبرخ  یپرش از رو یبرا انبرهایم

 

 3های تک مقایسی و چند مقیاسیویژگی-3
 ات،یاضخخخیدر رشخخخود. پرداخته می  4ابتدا به بیان مفهوم تانسخخخور

 نیب  یرابطخه چنخد خط  کیخاسخخخت کخه    یجبر  یشخخخ  کیختخانسخخخور  
 فیرا توصخخخ یبردار یمرتبط با فضخخخا یجبر اءیاز اشخخخ ییهامجموعه

کنند  میها ترسخآن نیکه تانسخورها ممکن اسخت ب  ییای. اشخ[17]کندیم
های ویژگی هسختند. گرید یتانسخورها یبردارها و اسخکالرها و حت  شخامل

شخده اسخت که با گرفتن  لیتشخک  یتانسخور سخه بعد کیاز  تک مقیاسخی،  
  .دیخآیسخخختون فقرات خخا  بخه دسخخخت م  هیخلا  کیخ  یهخایخروج

 یهااسیدر مق یتانسخخور سخخه بعد  نیاز چند یاسخخیچند مق یهایژگیو
از سختون   هیلا  یخروج  نیچند  بیشخده اسخت. صخرفاً ترک لیمختلف تشخک
تر بخا وضخخخوح بخالا اطلاعخات  نییپخا  یهخاهیخشخخخود کخه لایفقرات بخاعخث م

 داشته باشند.  یمحدود ییمعنا
 

 5های داده مجموعه-3-1

هخای شخخخیء بصخخخری هخای داده، کلاسترین مجموعخهمعروف
دسخته گسخترش  20به  در آن    یشخ یهاکلاساسخت که    [18]6پاسخکال

اسخت که  یمعمول ءیشخ  91 یداراکه   [19]ه اسخت و اِم اِس کُوکُوافتی
سخاله به  چهارانسخان   کیشخده اسخت که  افتیها آن  یعیدر بافت طب

مورد و   ونیلیاز دو م  شیدهخد. ب  صیهخا را تشخخخختوانخد آن  یم  یراحت
نمونه   7.7شخامل   ن،یادارد. علاوه بر   ریهر تصخودسخته در   3.5 نیانگیم

 یمجموعه داده ها ریاز سخخا شخختریب یاسخخت که به راحت ریدر هر تصخخو
   شود. یم زیمختلف ن یها دگاهیاز د ریشامل تصاو ومحبوب است 

 های تشخیص اشیاء بندی روشدسته-3-2

 دهد:های تشخیص اشیاء را نمایش میبندی روشدسته 3شکل  

 
 های تشخیص اشیاءبندی روشدسته - 3شکل 

 
1 Residual neural network (ResNet) 
2 ResNet-50 
3 Single-scale and Multi-scale 
4 Tensor 
5 Data set 
6 Pascal Visual Object Classes (VOC) 

های مبتنی مشخخص شخده اسخت، روش 3همانطور که در شخکل  
های ها کشیده شده است. همچنین روشبر منطقه، یک خط در زیر آن

ای بخا رنخگ قرمز مرحلخه-هخای تخکای بخا رنخگ آبی و روشمرحلخه-دو
 مشخص شده است.

 تعداد كمی عکس -3-2

تعداد کمی عکس، به تشخخیص اشخیاء تشخخیص شء مبتنی بر  
پردازد. تنها با اسخختفاده از یک یا چند مثال آموزشخخی در هر کلاس می

: کندیم میها تقسخخرا به دو مجموعه مجزا از دسخخته اءیاشخخاین روش،  
  یءش  یها، که دسته(منبعهای )کلاس  شناخته شده  ای هیپا  یهاکلاس

 است  دسترس ی در نمونه آموزش  یادیها به تعداد زآن یهستند که برا
هر کلاس    یکخه برا  (هخدفهخای  )کلاس  دهیخنخاد  ایخ  جخدیخد  یهخاو کلاس

، هااین روش . در اکثرموجود اسخت( تصخویر)  یفقط چند نمونه آموزشخ
 کی یقبلاً رو یءکه سخختون فقرات آشخخکارسخخاز شخخ  شخخودیفرض م

-رِس)معمولا  تصخخویر-شخخبکهمانند  ریتصخخو  یبندمجموعه داده طبقه
 میفقط تنظ یهاروش  ( از قبل آموزش داده شخده اسخت.101 ای 50-نِت
های عصخبی شخبکهمانند   یسخنت  یءآشخکارسخاز شخ کیمعمولاً از  ،7قیدق

شخخروع  یمعمار یجزئ راتییبا تغ  تر،پیچشخخی مبتنی بر منطقه سخخریع
 هیکلاس پا یهااز نمونه  یاریبسخخ یرا بر رو  هیآموزش پاو   شخخوندیم

که شخخخامل  یبانیمجموعه پشخخخت کی یسخخخپس بر رو دهند،یانجام م
انجخام را     تصخخخویر نخدچ  قیدق  میاسخخخت، تنظ  دیخو جخد  هیخپخا  یهخاکلاس

مقخابلخه بخا عخدم تعخادل  ،یادو مرحلخه  نخدیفرآ  نی. منطق پشخخخت ادهنخدیم
از حد در   شیب قیو اجتناب از تطب  ع،یو بد  هیپا یهاکلاس  نیب دیشخخد
ی  ، به دو دسخخته 8مبتنی بر شخخر های روش  اسخخت. عیبد یهاکلاس
شخوند. بندی میتقسخیم 10ونیبر مدولاسخ یو مبتن  9هیبر نمونه اول یمبتن

از  هر دسخخته    یبرا  هیاول یهانمونه  های مبتنی بر نمونه اولیه،در روش
آموزش داده  ،11با شخبکه هرمیِ داررای ویژگی تغییر شخکل پذیر یء،  شخ
هر  یبرا  بخانیپشخخخت  ینمونخه  نیچنخد  ه،یخ. در زمخان آموزش پخاشخخخونخدمی

 ،شخده  ی( گردآورندگانی)نما یهاشینما د،شخویم  یبردارکلاس نمونه
  شخخنهادات یو پ کندیها را محاسخخبه مآن  12ادغام منطقه مورد علاقهبا 
 . کنخدیم یبنخدطبقخه  نخدگخانیرا بر اسخخخاس فخاصخخخلخه آنهخا بخا نمخا  یءشخخخ
 ن ی)همچن  یبانیشختپ یهامعمولاً وزن ونیبر مدولاسخ یمبتن یهاروش

(  شخوند یتوجه شخناخته م یبردارها ای  هیاول یهاها، نمونهبه عنوان وزن
 یسخخازیشخخاخه شخخرط کیبا اسخختفاده از   یبانیپشخخت یهایژگیرا از و

 .کنندیجداگانه محاسبه م
 
 

7 Fine tuning only 
8 Conditional based 
9 Prototype based 
10 Modulation based 
11 Deformable Feature Pyramid Network (FPN) 
12 Region of Interest (ROI) pooling 
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 نظارت -آموزِ خودپیش-4

برا  نیگزیجا  کیعنوان    به  ،نظارت-خود  آموزشِشیپ  یمؤثر 
  یها ناشنظارت از خود داده )  است  ارائه شده نظارت،  -تحت  آموزشِشیپ
بدون   یهاها را از دادهبرچسب ،به طور خودکار  در این روش،. (شودیم

برچسب   نمایندمی  دیتول  ،برچسب پ  ،هاو  بیدوباره  .  د شونمی   ینیش 
که   تیمجدد موقع  ینیبشیرا با پ  2دی تِر  ،1کننده ینیبشیپ  یکردهایرو
خودکبه  تولطور  م  شوند،ی م  دیار  آموزش  قبل  ب  .دهندی از  تِر،  ه  دی 

عنوان    یء،ش  صیتشخ می  ینیبشیپ  سالهم  کیبه  و نگاه   کند 
 یو معمار  یدو بخش  قیتطب  قیرا از طر  یفردمنحصربه  یهاینیبشیپ

به  ایمحصولات  نی. ادهدیانجام م 3ترانسفورماتور ی رمزگشا-رمزگذار
اکتشاف بدون   ک ی،   یانتخاب  یبا استفاده از جستجو  ای یصورت تصادف
مبتن تکرار  یآموزش  ادغام  رنگ   یبر  با  بافت مناطق  ساها،  و    ریها 

تول  یمحل  یهایژگیو  4متضاد   یها.بر خلاف روش ندنماییم  دیمشابه 
نما  عمومی تصو  یکل  یهاشیکه  سطح  در  م  ریرا   کنند، یمتضاد 
را  ی هاشینما  ،یمحل  متضاد  یهاروش فقرات  سطح    ، ستون  در  چه 

محل  یژگیو صورت  به  برش،  سطح  در  چه  ام  ی،و   یریادگیبه    دیبا 
با ،  5تقطیر-رویکردهای خود .کنندیتضاد ممآگاه از مکان،    یهاییبازنما

ب   ک ی و    یاد دهنده  کی  یهاینیبش یپ  نیبه حداکثر رساندن شباهت 
 .رندیگیمتضاد فاصله م یریادگی، از یاد گیرندهمدل 

 

 گیری و بحث نتیجه - 5
داشته است.    یریچشمگ  شرفتیدر دهه گذشته پ  ایاش  صیتشخ

  دهیرس  ی به دقت سطح انسان،  هااز حوزه   یدر برخ  باًیتقر  تمیالگور  نیا
مقابله با آن دارد.    ی برا  ی زیانگجانیه  یهاحال هنوز چالش   نیاست، با ا
  ا ی  نیماش  یریادگی  هایروش  معمولاً از  یء،ش  صیتشخ  یهاتمیالگور
های تشخیص اشیاء . روشندنماییاستفاده م  قیعم  یریادگهای یروش
ها، ای باشند. هم زمان این روشمرحله-یا دو ایمرحله-توانند تکمی

-آموزش می-مبتنی بر منطقه، مبتنی برتبدیل کننده و مبتنی بر پیش
آموزشِ تحت نظارت و یا -ها مبتنی بر پیشباشند. همچنین، این روش

خود-پیش هستند.  -آموزشِ  انظارت،  بر  است  ن،یعلاوه    ، ممکن 
داده پ  یهامجموعه  اشیاء،    ،شدهیگذاربرچسب   ش یاز  تشخیص  برای 

نداشته باشند این روش  .وجود  استانداردی که  با آن  بنابراین، معیار  ها 
بر تشخیص اشیاء معمولی،  تواند مبتنی  شوند، میمقایسه و ارزیابی می

تشخیص اشیاء مبتنی بر تعداد کمی عکس و یا تشخیص اشیاء مبتنی  
که   این  به  توجه  با  باشد.  عکس،  اندک  تعداد  عصبی شبکه بر  های 

منطقه بر  مبتنی  مدلخانواده  ،پیچشی  از  شبکهای  عصبی های  های 
و  گیرند،  ء مورد استفاده قرار میپیچشی هستند که برای تشخیص اشیا

می این خصوصیت  کاستیدارای  حالتِ  در  که  طبقهباشند  بندی،  های 
و استخراج  بر  ن  یشتریب  یاجزا  ، یژگ یعلاوه  آموزش    زیرا  قبل  از 

 
1 Prediction based 
2 DeTr 
3 Transformer encoder-decoder architecture 

همدهندیم و  تعدد   به  توجه  با  مقاله،  روشپوشانی  دسته  های  های 
های تشخیص اشیاء مبتنی بر بندی روشبندی، در این مقاله، به دسته 

 ع، پرداخته شد. منطقه، بطور جام
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