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 چکیده 
دل  رودیبه شمار م   نی ماش  یینایب  یادیبن  یهااز مسئله   یکیزمان چند هدف،  هم   یابیرد به    ی کاربردها  لیو 

به دقت    یابیدست  ن،یقرار گرفته است. با وجود ا  ندهیمورد توجه فزا  ریاخ  یهاسال   یفراوان، ط  یو تجار  یعموم
بر اثر    ایظاهر شوند    گریکدیبه    هیو شب  هفشرد  ریممکن است در تصو  اءیاش  رایکار دشوار است؛ ز  ن یبالا در ا

  ء یچند ش  یابیرد  یبلادرنگ برا  یامقاله، سامانه  نیها ناقص گردد. در ااطلاعات آن  د،ید هیزاو   رییانسداد و تغ
م پا  شودی ارائه  بر  الگوراصلاح   ینسخه   هیکه  تعر  SORT  تمیشده  کار در دو بخش  روند    ف یاستوار است. 

بهره  ء یش  ییا. بخش نخست، شناس شودیم با  م  YOLOاز خانواده    یریگاست که  هرگونه    رد؛یپذی انجام 
است که شامل سه    ءیش  یابیمرحله، در ادامه قابل جبران نخواهد بود. بخش دوم، رد  نیکمبود اطلاعات در ا

و باشدیگام م استخراج  ابتدا  انتقالب  یژگی:  آموزش  از  استفاده  پYOLOv8  یا  به    تیموقع  ینیبش ی، سپس 
با   جی. نتاردیگی صورت م  یمجارستان  تمیها که با الگورداده   وندیو پ  صیتخص   تیکالمن و در نها  لتریف  ککم
 . دهدی نسبت به روش مرجع نشان م  یبرتر%     ۷٫2دست آمد که  به   ۶۵٫۳شد و مقدار    یابیارز   MOTAار یمع
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Abstract  
Multi-object tracking is a fundamental computer-vision task that has drawn ever-increasing 

attention because of its scientific and commercial potential. Nevertheless, accurate object 

tracking remains highly challenging; these challenges include the high similarity and 

density of detected objects. Moreover, occlusion and viewpoint changes can occur as 

objects move. In this paper, a framework for real-time multi-object tracking is introduced 

that is based on a modified version of the SORT algorithm. Multi-object tracking is divided 

into two parts. In the first part, object detection is performed using the YOLO family; if 

information is lost at this stage, compensating for this lost information later is impossible. 

The second part concerns object tracking, which itself comprises three stages: first, feature 

extraction, for which transfer learning with the YOLOv8 family is used; second, position 

prediction using the Kalman filter; and third, data association and object matching, for 

which the Hungarian algorithm is employed. In the data-association stage, the use of deep-

learning methods has recently expanded. Finally, the MOTA metric was adopted as the 

result, yielding 65.3, which is 7.2 % better than the reference paper. 
 

Key words: Optimal UAV deployment, Signal-to-noise ratio plus interference, Urban 

environment, Transmission power efficiency, Particle swarm optimization. 
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 مقدمه  -1
دهه مسائلدر  اخیر،  در  ی  به  بسیاری  واقعی  ی واسطهدنیای 
به    در حوزه بینایی ماشین توسعه یافته، و    عمیقیادگیری  های  الگوریتم

، ردیابی اشیاء در ویدئو آنترین کاربردهای  یکی از مهمکه    اندرسیده  ثمر
بطور   های عمیق،  شبکه مبتنی بر    های ردیابی چندهدفه. مدلباشدمی

ی دهند. این فناوری، چه در حوزه میرا بهبود  و دقت    شده  فیپیوسته معر
غیرنظامی، در سناریوهای متنوعی مانند تحلیل    دفاعی و چه در بخش

شمارش   پیرامونی،  امنیت  بصری،  نظارت  تصویری،  پزشکی  رفتار، 
های سازی، سیستمکالاهای تولیدی، آنالیز حرکات ورزشکاران، خودران 

به  مشابه  کاربردهای  دیگر  و  هوشمند  کشاورزی  گرفته رباتیک،  کار 
 [.4-1] شودمی

شود؛    یابیموقعیت   تصویر  قاب  در  هدف   یدبا  نخست  ردیابی،   بمنظور
شود. در ادامه، اشیای سپس برچسب یکتایی به آن تخصیص داده می

. هدف مورد  نمایندایجاد می  یدرپی، مسیرهایهای پیهمانند در فریم
،  عابر پیاده و خودرو  همچونتواند هر موجود یا شیء متحرکی  نظر می 

بازیکن ورزشی، پرنده، خفاش، مورچه، ماهی، زنبور و اجسام دیگر    یا
باشد. ردیابی در واقع فرایندی تحلیلی است که در آن موقعیت، اندازه،  

های هدف در تصاویر متوالی استخراج شده گیری و دیگر ویژگیجهت
با پیش دنبالو  رفتار حرکتی،   گردد کردن مستمر آن تضمین میبینی 

، انسداد موقت،  آنها  ، ظاهرتعداد اهداف   کردن   ملی مانند تغییر. عوا[  ۵-8]
لحظه  ویژگیناپدیدشدن  زیاد  شباهت  و  دقت  ای  مختلف،  اشیاء  های 

 . دهندشدت تحت تأثیر قرار می ردیابی چندهدفه را به 
عمدتاً  روش که  سنتی  خودروهای  شناسایی  حوزه  پیشنهاد    [،9]  در 
[ 11ر ]های هاویژگی   و[  10]  داریستوگرام گرادیان جهت اند بر هشده

های مثبت به نرخ  آنها این است که اغلب  مشکل عمدهمبتنی هستند و  
 گردند. کاذب بالا منجر می

و کارآمد معرفی    ادهعنوان رویکردی سبه     FairMOT،2020در سال  
سپس  و  ،  آشکارسازی»ابتدا    ی مرسومایدهبرخلاف  ، و در آن  [12شد ]

دوشناسایی«،   ویژگی تشخیص،  ی  ه شاخ  با  استخراج  بطور    و  مجدد 
و   می   برابریکسان  مشابه    نماید.رفتار  الگوریتم  این  اساس 

CenterTrack    تشخیص را بر روی مدل    های مرزیتا تأثیر جعبه   است
1ReID    ی ویژگی ی مرکزی هدف در نقشهنقطه   تخمین. با  دهدکاهش

 تواند بهتر با مرکز شیء هماهنگ شود.   می  ReIDویژگیبالا،  وضوحبا 
، با استفاده YOLOv3  صیتشخ  تمیبر اساس الگور  JDEمدل    ادامه،  در

چندگانه،   یهااس یاز مق  اءیاش  ینیبش یپ  یبرا   2ی ژگیو  یاز شبکه هرم
ترک تشخاستخراج  قیعم  یهای ژگیو  بیو  شبکه  از  و    صیشده 

[. در سال 1۳]  دیگرد  هادشنیآمده از قبل، پدستبه   یظاهر  یهایژگیو
الگور  یتمیالگور  2021 از  برگرفته  نام     ۳SORT  تمیکه  به  است 

SORT-YM  ی حرکت برا ینیبش یپ یاستراتژ  کیکه از  دیارائه گرد  
شده   ینیبشیپ استفاده  شده  اجسام مسدود  ]مکان  سال    [.1۵است  در 

 
1 Re-identification 
2 Feature pyramid network (FPN) 

 SORTکم عمق بر اساس    یها  یژگیبا و  قیتلف  تمیالگور  کی  202۳
نظارت و    ینوآورانه برا  یمعمار  کیو    شنهاد،یپ   4SFFSORTبه نام  

 .[1۶شد ] جادیا صیتشخ ی ابیشمارش  خودرو بر اساس رد
 استشده   ی و شمارش معرف  یابیرد  یبرا  یدیمقاله چارچوب جد  نیدر ا

اصلاح  نسخه  اساس  بر  الگورکه  براین   است.  SORT  تمیشده 

، و ردیابی شیء  YOLOاساس، تشخیص شیء با استفاده از سری  

بینی موقعیت، مبتنی  نیز شامل سه مرحله استخراج ویژگی، پیش

بر فیلتر کالمن؛ و ارتباط داده و تطبیق دادن اشیاء،  با استفاده  

یکسری  ادامه  در  است.  شده  پیشنهاد  مجارستانی  الگوریتم  از 

خی خطاهای این مسئله ارائه گردیده  هایی برای سرکوب برماژول

 است.

مسیر پیشنهادی    2، ابتدا در بخش  ساختار مقاله بدین صورت است که
بخش   سپس  است؛  شده  خلاصه  فاز  پنج  قالب  چگونگی    ۳در  به 

 4پردازد. ارزیابی نتایج و معیارهای سنجش در بخش  سازی آن میپیاده
در پایان، بخش   .گرددارائه می   ۵ها در بخش  تشریح شده و تحلیل داده

  د.گیرگیری را در بر میبندی و نتیجه جمع ۶

 روند الگوریتم -2

،  1کل  ی، نشان داده شده در ششنهادیچارچوب پ  ردیابی براساس
تقسمل  شا بخش  تولشودیم  میدو  تشخ  دی :  رد  صیمدل  چند    یابیو 
 . ءیش

 
 MOT  [16]و شمارش در  یابیچارچوب رد -1شکل 

 

تول بخش  تشخ  دیدر  مجموعه  ص،یمدل  از  در    ابتدا  و  بزرگ 
 ی ، و از مدل اصلیآموزش مدل اصل  یباز برا  یهاداده  دسترس عموم

  ی نیزابیبخش رددر  .  شودیاستفاده م  یینها  ییشناسا  یبرا  ،مدهآدستبه 
حال،   نیاستفاده خواهد شد. با ا  از یادگیری عمیق  اءیاش  صیتشخ  یبرا

داشته باشد.    ءیش   کی  یبرا  یمتفاوت  یهای نیبشیمدل ممکن است پ
بهبود دقت وجود دارد که    یماژول سرکوب برا  ک ی  بنابراین، در نهایت

3 Simple, Online and Realtime Tracking 
4 Shallow feature fusion SORT 
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ح م  یابیرد  نیدر  سرکوب  را  اکندی خطا  طراح  نی.  مفهوم  و    ی بخش 
 . دهدیرا شرح م پیشنهادی هر جزء در چارچوب یاجرا ندیفرآ

 

 الف( آشکارساز شبکه عصبی عمیق

سخت افزار، استفاده   توسعهو    یکانولوشن  یعصب  یهاشبکه   تیبا محبوب
شناسایی    شده است.  لیتبد  ی برای تشخیص اشیاءاصل  رویکردبه    آنهااز  

موجود در تصاویر به صورت    ءاشیا  اتوماتیک  به معنای تشخیص ،  1ءاشیا
فیل یا  الگوریتم  معکس  الگوریتمتوسط  این  است.  مختلف  در  های  ها 

های اخیر با توجه به افزایش سرعت و دقت، کاربردهای فراوانی در سال
های مختلف مانند خودروهای هوشمند، امنیت، رباتیک، پزشکی،  زمینه
.  ها و بسیاری موارد دیگر دارندمدیریت ایمنی کارگاهای،  های رایانهبازی

2YOLO   است  اشیاء  تشخیص  حوزه هاییکی از کارآمدترین الگوریتم  
  شناسایی  بالا  دقت  و  سرعت  با  را  تصاویر  در  موجود  اشیای  تواندمی  که

استفاده خواهد   YOLOv8   [1۷]در این مقاله از نسخه پیشرفته  .کند
 است. آورده شده YOLOv8 ه اولی و شدهساده مدل  2 در شکلشد. 

 

 
 

 YOLOv8شده مدل فلوچارت ساده - 2شکل 

 
 ب( استخراج ویژگی با استفاده از یادگیری انتقالی  

شده پیشنهاد  عصبی  انتقالی   شبکه  یادگیری  بر    مبتنی 

و کندیم  استخراج  ریتصو  کی  از  را  فگرهایتوص  از  یامجموعه   ،  

-اسیمق  و  چرخش  ، انتقال  نسبت به  شدهاستخراج   یفگرهایتوص

یانتقال  یریادگی  .است  ریرناپذییتغ  ریتصو  پذیری   ک یتکن  کی 

  ف یبا وظا  دهیآموزش د  شیاز پ   CNN  یهامدل  قی تطب  یبرا  جیرا

MOT .آموزش کل مدل از ابتدا،   یبه جادر نتیجه،  است 

آموخته    ی هایژگیو  ش یاستفاده مجدد از نما  برانتقال    یریادگی

  ی وآنها بر ر  قیدق  م یو تنظ  ده یآموزش د  ش یمدل از پ   ک یشده از  

ااستوار است  MOTخاص    ی هاداده   MOT  ی هاستمیبه س  ن ی. 

م قابل  دهد یاجازه  از  پ   یهامدل  م یتعم  ی هاتیتا    ش یاز 

خاص    یبصر  یهایژگیحال با و  نیبهره ببرند و در ع   دهیدآموزش 

   سازگار شوند.  یاب یرد ی وهایسنار یهاو چالش
داده    11040۷شامل    MOTChallenge_Train16مجموعه 

کهاست   ریتصو ش  پنجبر    ،  »موتور    ن«، ی»ماش   «، انسان»  ء ینوع 
است.  ون«ی»کام  کلت«،یس شده  تمرکز  »اتوبوس«  اول  و  با   هیمدل 

 
1 Object detection 

از   بارگذار  هیبه عنوان چارچوب پا  YOLOv8استفاده  وزن    لیفا  ی و 
YOLOv8s.pt  پ ا  دهیآموزش د  شیاز  با    نیساخته شده است.  مدل 

شده    یو اعتبارسنج  ، آموزش داده  MS COCOاستفاده از مجموعه داده  
 است. 

 بینی وضعیت ج( پیش 

ی توسط فیلتر بعد  میجسم در فر  تیو موقع  تیبخش وضع  نیدر ا
  نیا  .دیآ  شده بدست  ینیبش یجعبه پ  ایتا کادر    شودی م  ینیبشیپ  کالمن
 ی نیکالمن تخم  لتریف  ، ینیبشی. در گام پشودی در دو گام اجرا م  تمیالگور

 ی . زمانکندی ارائه م  تیعدم قطع  ط یرا در شرا  رهایمتغ  یفعل  تیاز وضع
دار وزن   نیانگیبا م  یقبل  نیتخم  د،یبدست آ  یبعد  یریگاندازه   جهیکه نت

اشودیم  تیآپد به  اطلاعات  بیترت  نی.  وزن  دارا  یکه    ت یعقط  یکه 
ب  یشتریب الگور  شتریهستند،  بود.  با   باشدیم  یبازگشت  تمیخواهد  و 

ورود از  شده    دیجد  یهایاستفاده  محاسبه  حالات  صورت به   قبلیو 
 . شودی اجرا م درنگی ب

 
 د( ارتباط داده 

  ص یدر مرحله تشخ  یمرز  ی هاارتباط جعبه   زان یبخش م  نیدر ا
. سپس  شودیممحاسبه    تیوضع  ینیبش یدر مرحله پ  یمرز  یهاو جعبه 

2 You Only Look Once  

1۵ 



 

 

 زانیآورده شده م  ریکه فرمول آن در ز  IOUبه نام    یاریبا استفاده از مع
با  (2شکل  )  دیآی ها بدست مجعبه  ان یم  یهمپوشان از  . سپس  استفاده 

بدست    یو قبل  یفعل  میدر فر  اءیاش   انیانتساب م  یستانمجار  تمیالگور
 . شودیمنتقل م  یبعد میآمده و شناسه به فر

(1)   
 

A B C
IOU

A B A B


= =

  

 
 

دهد،   یرا نشان م IOU کیشکل سمت چپ  نمودار شمات – 3کل ش

A  وB   هستند و  جعبهدوc  تقاطع آنهاست. شکل سمت راستA   و

B هستند،  صیدو جعبه تشخc و  ،یرونیب  یطول مورب جعبه مرزd  

 فاصله مرکز است.

 ه( ماژول سرکوب  

  راتییموجود است تغ  ء یچند ش  یاب یرد  نه یکه در زم  ی از مشکلات  یکی
ش  دل  ءیمکرر  طبقه   رییتغ  لیبه  گرفته   یهایبنددر  صورت  مختلف 

 ی حلراه   ،مشکل  نیا  یاست. برا  هی در مرحله اول  صیماژول تشخ  لهیوسبه 
 رهیبافر ذخ  کی  ءیهر ش   یصورت است که برا  نیاست بدکه اتخاذ شده

به عنوان   ممیبند ماکزو برچسب طبقه  شودیم  گرفته  ردر نظ  یبندطبقه 
 شینما  ۳راه حل در شکل    نیا  شودیم  در نظر گرفته  یبرچسب اصل

است که جسم    یکه وجود دارد هنگام  یگریمشکل د  است.  داده شده
  ت یچندگانه موقع  ونیمشکل توسط رگرس  نیحل ا  ی. براشودیمسدود م

 . شودیم ینیبشیمسدود شده پ میجسم در فر
 

 
های مختلف  برای شیء شناسایی شده در فریم – 4کل ش

های مختلفی خورده است که با استفاده از بافرکردن  برچسب

 شود.اطلاعات شیء غالب به عنوان برچسب شناخته می

 سازی  یادهپ-3

گردد میاستفاده    google collab  رایگان  طیاز مح  ی،سازادهیپ  یبرا
نوشتن و استفاده همچنین،    است.  عتریآموزش مدل آسانتر و سر  یبرا  که

 
1 False Negative 

  ی م  را یز  ،است   عیسر  اریبس  collabمرورگر در    قی از طر  تونیاز زبان پا
  collabارائه شده توسط    متیقگران  GPUاستفاده از    باتواند مدل را  

 Nvidiaشامل    collabموجود توسط    یکیآموزش دهد. پردازنده گراف

K80s  ،T4s  ،P4s    وP100s  گراف پردازنده  به    یک یاست.  شده  ارائه 
  2۵۶0حافظه و    تیگابایگ  1۶  یدارا   Nvidia Tesla T4عنوان مثال  

  دهیچیپ  یمواز  تمیمحاسبه الگور  یتواند برا   یماست که    CUDAهسته  
مدل    یبرا آموزش  مقا  YOLOانواع  با  شود.  با زمان   سهیاستفاده  ها 

 GPU GTX  یکه دارا  یشخص  وتریو کامپ  google collabاستفاده از  

1660ti    ،استgoogle collab  ارائه دهد.   یبرابر  2.۵تواند سرعت  ی م 

 MOTنتایج و ارزیابی بر اساس چالش  -4

ا چالش    نیدر  داده  مجموعه  از  استفاده   یابیارز  یبرا  MOTبخش 
مع شد.  کنون  اریخواهد  زم  یمهم  هدفه   یابیرد  نهیدر  چند 

MOTChallenge    عنوان به  که    یبرا  یعموموی  سک  ک یاست 
چندهدفه    یابیرد  یهادر مورد روش  قاتی تحق  جیو انتشار نتا  یبارگذار
م دارا  کندیعمل  رد  نیبزرگتر  یو  داده  پ  یابیمجموعه  در   ادهیعابر 

از   شیآزما  نی. در اشودی م  MOT16دسترس عموم است که شامل  
داده  YOLOv8ی  عموم  صیتشخ شد.  از   یاسهیمقا  یهااستفاده 
است.   MOTChallenge  یرسم  تیساوب آمده  دست  منظور  به  به 
معا  ایمزا  سهیمقا است شاخص   یهاتم یالگور  بیو   ی هامختلف، لازم 
الگور  یابیارز  یبرا  یمعقول  یابیارز تنظتمیعملکرد  شود.   میها 

  ی ابیعبارتند از: دقت رد  ء یچند ش  یابیدر رد  جیرا  ی ابیارز  یهاشاخص
، عمدتاً  F1 SCORE (IDF1)  [19]  ازی، امت[18]  (MOTA)  ءیچند ش

 . ( IDشناسه ) یهاچی(، سوئML(، اغلب گمشده )MTشده ) یابیرد
MOTA است.   یابیعملکرد رد یابیشاخص در ارز نیپرکاربردتر

پد  معیار  نیا از دست    یی، شناسا  نادرست   صیتشخ  دهیبه طور جامع 
تواند عملکرد    یمپس    رد،یگ  یرا در نظر م  ریمس  ID  یها  چیرفته و سوئ

 است:  ریرا منعکس کند. محاسبه به شرح ز ابیرد یکل

(2 ) 
 

( )
1

+ +
= −




FN FP IDs
MOTA

GT
 

 که در آن:
FN در تمام ویدئو  1های غلط : تعداد منفی 

FPدر تمام ویدئو  2های غلط: تعداد مثبت 

IDs  تعداد کل تغییرهای شناسه : 

GTهای ویدئو: تعداد اشیاء واقعی در کل فریم 
IDF1  شناسه  دقت  زان یبه طور جامع م  ID    و نرخ فراخوانID  
م نظر  در  تخصردیگ  یرا  دقت  به  مس  ID  شناسه  صی.  حساس   ریدر 

 است:  ریبه شرح ز  IDF1است،. فرمول محاسبه 
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2 False Positive 
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 که درآن:

IDTP بینی شده به عنوان شناسه واقعی : تعداد شناسه واقعی پیش 

IDFP بینی شده به عنوان شناسه واقعی : تعداد شناسه نادرست پیش 

IDFN بینی شده به عنوان شناسه نادرست : تعداد شناسه واقعی پیش 

MT  ر یمس  کیکه    یاست. هنگام  یابیدرجه رد  یمنعکس کننده حد بالا 
در نظر    MTتوان آن را به عنوان  ی شود، میم  یابردی  ٪80از    شیتا ب

گذارند و فقط بر  ینم  یریتأث  MT  جینتا  یرو  ID  یها  چیگرفت. سوئ
 د. نکنیتمرکز م ریخود مس یرو

ML  است که معمولاً   ریمس  کی  یابینشان دهنده درجه تلفات رد
با   پا  ی برا  MTهمراه  حد  کردن  رد  نییمنعکس  استفاده    یابیدرجه 

هنگامیم از    ریمس  کیکه    یشود.  کمتر  شود،  یم  یابردی  ٪20تنها 
 در نظرگرفت. MLتوان آن را به عنوان یم

IDs  دهد که شناسه اختصاص داده شده  ی را نشان م  یتعداد دفعات
 کرده است.  رییتغ مرجع،توسط 

  نبدی  پارامتر  هر  کنار  در  ↑که علامت    دیه: توجه داشته باشنکت
تر است و  داشته باشد مناسب   یبزرگتر  ریمعناست که هرچه پارامتر مقاد

  ی کوچکتر  ریاست که هرچه پارامتر مقاد   نای  دهنده  نشان  ↓علامت  
 تر است. داشته باشد مناسب 

 

های ردیابی مقایسه عملکرد سیستم -1جدول 

 
 ↑ MOTA ↑ IDF1 ↑ IDs ↓ FP ↓ FN ↓ ML ↓ MT روش رهگیری

 SORT[20 ] 33.4 - 1001 7318 32615 30.9% 11.7% 
Tracktor++ [21] 54.4 52.5 682 3280 79149 36.9% 19% 

 Tracktor++V2[22 ] 56.2 54.9 617 2394 76844 35.8% 20.7% 
 LPC_MOT[2۳ ] 58.8 67.6 535 6167 68432 35% 27.3% 

 Mfi_tst[24 ] 59.9 58.7 616 3660 68923 30.8% 24.1% 
BLSTM_MTP_O[2۵ ] 48.3 53.5 735 9792 83707 38.7% 17% 

 IQHAT[2۶ ] 58.6 62.4 370 4074 71026 36.5% 26.1% 
 UTM[2۷ ] 63.8 67.1 428 8328 57269 28.2% 33.3% 

 SFFSORT[1۶ ] 60.9 65.5 672 4442 38039 - - 
 %37.9 %19.6 50956 10876 571 64.4 65.3 روش پیشنهادی

  MOTAشود که معیار  مشاهده می  1شده در جدول  با بررسی نتایج درج
کرده پیدا  افزایش  اشیاء  ردیابی  دقت  نتیجه  در  آن  و  دلیل  که  است 

جای فیلتر ذرات و همچنین استفاده  تواند استفاده از فیلتر کالمن بهمی
 سبک باشد.  هایجای الگوریتمانتقالی به  YOLOاز 
است و  نیز مقدار نسبتا قابل قبولی را ثبت کرده  IDF1همچنین معیار   

دهنده این است که دقت شناسه نیز خوب است که این نیز به دلیل نشان
 بافر اطلاعات است. 

به وضوح درک کرد که   MLو    MTتوان در معیارهای  اما برتری را می 
می  شناسایی  آن شی وقتی یک شیء  مسیشود  و  گم  ء  راحتی  به  را  ر 

 ای است. کند که این امر نیز به سبب استفاده از رگرسیون چندجملهنمی
رفتن سرعت و سربار محاسباتی پیش   بالا  بهبود،  این  مقابل  البته در 

 آید.می

 گیری و بحثنتیجه-5

  تیاز نظارت و امن ،یواقع یایدن در ردیابی اشیاء از موضوعات پرکاربرد 
حوزه    بوده است، و در  وتریمستقل و تعامل انسان و کامپ  یگرفته تا ناوبر

ی هاچالشغلبه بر    یبرا  ییهاحلراه ماشین    یی نایب  هوش مصنوعی و 
بهبود عملکرد ردیابی و    مقاله  نیادر  .  گرددی ارائه م  آن   با هدف  نیز 

و هموار کردن راه    دیجد  یتوسعه روش ها  همراه با  ، تشخیص اهداف
حوزه  یعمل  یهایسازادهیپ  یبرا ارائه    مختلف  یهادر  پیشنهاداتی 

تقسیم  بخش  دو  به  پیشنهادی  روش  اساس،  براین  است.  گردیده 
شود: اول تشخیص شیء است که اگر در این مرحله اطلاعاتی از  می

پذیر نیست. بین برود در ادامه جبران این اطلاعات از دست رفته امکان 
استفاده شد. دوم، ردیابی شیء است که    YOLOبرای این کار از سری  

بینی موقعیت، و  این بخش نیز شامل سه مرحله، استخراج ویژگی، پیش
سری   انتقالی  آموزش  بترتیب،  که  است  اشیاء  تطبیق  و  داده  پیوند 

YOLOv8  قرار استفاده  مورد  مجارستانی  الگوریتم  و  کالمن،  فیلتر   ،
 گرفت.  
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