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 12/05/1398تاریخ پذیرش:                                                                                           16/11/1397تاریخ دریافت:  

          
 چکیده

 بشري جوامع اصلی چالشهاي از اقتصادي یکی و اجتماعی انسانی، تأثیرات آن تبع به و ترافیک ایمنی، خصوص در حمل ونقل معضلات کاهش

اي/  هاي چند رسانه است داده مختلف کشورهاي در اجتماعی مسائل مهمترین از یکی آن مضر اثرات و رانندگی تخلف شود. افزایش می محسوب

سهم کلان داده و تشخیص رفتار در این رابطه، بیشتر با کنترل مکانیزه تخلف  انگیزي داشته است. غیرساختیافته در چند سال گذشته رشد شگفت

)پلیس یا اپراتور( صورت می پذیرد. هدف از این تحقیق کنترل مکانیزه تخلف  شود. در سیستم کنونی کنترل توسط نیروي انسانی رانندگان مطرح می

( است که باعث کاهش زمان پردازش با استفاده از ابزار Map / Reduceنویسی نگاشت/کاهش) رانندگان مبتنی بر معماري توزیع شده و مدل برنامه

هاي موجود در سطح شهر استفاده شده است که از مرکز کنترل ترافیک  عات دوربینبه منظور بررسی و تست سیستم پیشنهادي از اطلا باشد. هادوپ می

قادر به تشخیص  ساعته 24حضور اپراتور الگوریتم ارائه شده در این مقاله بدون  راهنمایی و رانندگی شهرستان یزد در ایران بدست آمده است

. نتایج  اپراتور نیز رفتار نادرست و تخلف رانندگان  دور از چشم نخواهد بود.رفتارهاي نامناسب رانندگان است. بنابراین در صورت عدم حضور 

گره پیرو نسبت به اجراي برنامه  اجراي برنامه فقط با یک وهاي بزرگ با استفاده از هادوپ  زمان پردازش براي مجموعه داده بیانگر این نکته است که

 .کند افزایش پیدا میدرصد  75بیش از هاي داده  کارآیی سیستم با افزایش تعداد گره همچنینکند.   کاهش پیدا میدرصد  70ترتیبی بیش از 
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 مقدمه -1

 گوناگون رفتارهای اخذ با انسانی عامل عنوان به راننده

برای کنترل شود.  تخلف و در پی آن آسیب می وقوع باعث

تخلف و اعمال رانندگان، مامورین پلیس راهنمایی و 

رانندگی در مبادی ورودی مستقر می گردند و خودروهای 

متخلف را متوقف می نمایند. در این روش بدلیل اینكه 

و بصورت مشاهده کنترل توسط انسان )مامور پلیس( 

انجام می گیرد، امكان خطا و سوء استفاده وجود دارد که 

پنهان ماندن از دید  -می توان به مواردی همچون تبانی

ایجاد ترافیک در مبادی  -عدم حضور پلیس -پلیس

 رفتار درمورد زیادی بسیار مقالاتورودی و ... اشاره نمود. 

 .  [5-1] است شده ارائه راننده

خطر پتانسیلی جهت ایجاد جراحت می باشد. در یک 

اصطلاح کلی خطر با شرایط یا فعالیت کنترل نشده که 

تشخیص خطرات . می تواند آسیب تولید کند ارتباط دارد

کنترل آنها به ما امكان جلوگیری از وقوع و حذف یا 

هزینه اجتماعی جراحت و تلفات  آسیبها را می دهد.

سوانح رانندگی هنوز غیرقابل قبول است. رانندگان اغلب 

، بنابراین تغییر [6]ها هستند  مسئول ایجاد سوانح و آسیب

گیز مسائل در رفتار راننده یكی از مهم ترین و چالش بران

 شود. حمل و نقل محسوب می

های اخیر با افزایش تعداد خودروها در سطح  در سال

ها، مشكلات کنترل ترافیک و اجرای  ها و جاده خیابان

 از بعضیگردند.  قوانین رانندگی بیش از پیش مطرح می

 را سیستمهایی و اند اندیشیده راه کارهایی را کشورها

 ترافیک مكانیزه و اتوماتیک بطور بتوانند تا اند آورده بوجود

همچنین با . [10-7]خود درآورند  کنترل تحت را شهری

ها و  های مختلف در چهارراه ینتوجه به نصب دورب

های کارآمد  آمد، وجود سیستم  و مسیرهای پر رفت

، بسیار آمیز رانندگان رفتار مخاطره خودکار تشخیص

 موضوع، اهمیت به توجه . بارسند ضروری و مهم به نظر می

 شود، انجام مسیر این در که تحقیقاتی و پژوهشی اقدام هر

  .است مفید جامعه برای

 هایی داده مجموعه به که است اصطلاحی ها، دادهکلان 

 از فراتر آنها پردازش و کنترل مدیریت، که شود می اطلاق

 و تحمل قابل زمان یک در افزاری نرم ابزارهای توانایی

ز کاربردهای تحلیل کلان داده در ا .[11]است  انتظار مورد

های  توان به تحلیل دوربین رابری میترافیک و تزمینه 

اعمال پر حادثه  به علت وجودنظارتی شهری اشاره کرد. 

رفتار لزوم کنترل و بررسی  وها  در سطح شهرها و جاده

لازم جهت افزایش ایمنی  به منظور اتخاذ تدابیر رانندگان

، و همچنین بدلیل و آسیبهای ناشی از سوانح رانندگی

هایی با جریان  های نظارتی داده دوربیناینكه ویدئوهای 

توان از آنها  کنند می حجیم و متنوع تولید می ،سریع

بعنوان کلان داده یاد کرد . نگاشت/کاهش یک مدل برنامه 

های بالا است که با  نویسی برای پردازش داده در مقیاس

شده باعث کاهش زمان  پردازش داده بصورت توزیع

ر این مقاله روشی مبتنی بر بدین منظو .شود پردازش می

نگاشت/کاهش برای تشخیص رفتار رانندگان در تصاویر با 

هادوپ یک تكنولوژی   دهد. مقیاس و حجم بزرگ ارائه می

رایج برای پردازش کلان داده است. از هادوپ و تكنیک 

های مختلفی اعم از پزشكی،  نگاشت/کاهش در حوزه

سازی  یادههواشناسی، تشخیص رفتار، پایگاه داده، پ

های مختلف یادگیری ماشین با تكنیک  الگوریتم

نگاشت/کاهش برای تجزیه و تحلیل کلان داده ها و ... 

استفاده شده است که برخی از کارهای انجام شده در ذیل 

 شود.   مرور می

چهره زیبایی  تحلیل و تجزیه روند بدلیل اینكه

 و پیچیده بسیار تصاویر از زیادی تعداد برای مخصوصا

 و تجزیه سیستم یک [12]است، در مقاله  گیر زمان

ده است ازهادوپ ارائه ش استفاده با چهره زیبایی تحلیل

گیری از تكنیک نگاشت/کاهش باعث کاهش  که با بهره

شده  slaveسازی چندین  زمان پردازش تصاویر با پیاده
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 پیش تحلیل و تجزیه و زمانی سری تحلیل و است. تجزیه

 [13]در مقاله    MapReduce چارچوب از استفاده با بینی

های  سازی داده مدل [13]آمده است. در این مقاله 

 از استفاده با بزرگ های داده فرم پلت روی بر هواشناسی

انجام شده است. نتایج تحلیل  MapReduce رویكرد

های هواشناسی مبتنی بر تكنیک نگاشت/کاهش  داده

بصورت سریع و با سرعت بالا در این مقاله تحقق یافته 

لگوریتم نگاشت/کاهش برای نیز ا [14]است. همچنین در 

های بزرگ در حوزه هواشناسی ارائه شده  پردازش داده

 است.

بندی کلان داده  یک الگوریتم خوشه [15]در مقاله 

مبتنی بر نگاشت/کاهش با استفاده از کولونی زنبورعسل 

معرفی شده است که نتایج حاکی از آن است که کارآیی 

مبتنی بر نگاشت/کاهش در مقایسه با خوشه  خوشه بندی

برای  MapReduce بهبود یافته است. از k-meansبندی 

 برای مرتبط های مدل و موخر بندی احتمالی خوشه

. رفتار مقیاس پذیری [16]گرها استفاده شده است  توصیه

های مختلف در این  خوب با اجرای توزیع شده بر روی گره

بهبودیافته  TFIDFمقاله به چشم میخورد. یک الگوریتم 

و استخراج اطلاعات متنی در برای بازیابی اخبار رویترز 

ها با چارچوبی منحصربفرد به ترتیب  ادهحجم عظیمی ازد

بیان  [17]معرفی شده است. در مقاله  [18, 17]در مقاله 

مبتنی بر نگاشت/کاهش  TFIDFشده است که عملكر 

بندی  به کلمات و خوشهبرای طبقه بندی اخبار، وزن دهی 

مبتنی  SVMبهبود پیدا کرده است. همچنین،  الگوریتم 

دهی(  برچسب)بر نگاشت/کاهش برای حاشیه نویسی 

پیشنهادی  وجود دارد. الگوریتم [19]تصاویر در مقاله 

 های داده مجموعه تقسیم با [19]توزیع شده در مقاله 

 زیر سازی بهینه و کوچكتر های مجموعه زیر به آموزشی

 زمان ها، رایانه از گروه یک در شده تقسیم های مجموعه

 حالی در دهد، می کاهش توجهی قابل طور به را آموزش

  نیز برخوردار است. دقت از بالایی سطح از حفظ که

محاسبه اعداد مرزی مكعب داده با استفاده از تكنیک 

نگاشت/کاهش برای انجام محاسبات با مرتبه کمتر در 

بیان شده است. در حوزه پزشكی نیز از  [20]مقاله 

های بزرگ  برای پردازش داده تكنیک نگاشت کاهش

 و تجزیه جدید چارچوب . یک[22, 21]استفاده شده است

هوشمند نیز وجود دارد  شهرهای برای ها داده تحلیل

که در آن در مورد رویكردهای کشف دانش در  [23]

های کلان داده بحث  های سنتی در مقابل سیستم سیستم

اموزان با فریم ورک کلان  شده است. تشخیص رفتار دانش

 یک از [25]مقاله  بیان شده است. در [24]داده نیز در 

 هدف آن و است شده استفاده سیم بی سنسور شبكه

شهر با استفاده از کلان  در هوا آلودگی سطح بر نظارت

ها برای شمارش  از کلان داده [26]است. در مقاله  داده 

پیش بینی  [27]در مقاله عابر پیاده استفاده شده است. 

سرعت ترافیک مبتنی بر شبیه سازی مونت کارلو با 

ها انجام شده است. با این  استفاده از تاریخچه کلان داده

های  نقل و تحلیل تصاویر دوربین و حال آن در حوزه حمل

 نظارتی استفاده نشده است. 

امیز  در این مقاله ما سیستم تحلیل رفتار مخاطره

اساس هادوپ و تكنیک ساز را بر  رانندگان حادثه

 ایم. های موثر بكار گرفته حل نگاشت/کاهش برای ارائه راه

 سرعت برایسیستم پیشنهادی تشخیص رفتار رانندگان 

های بزرگ و  مجموعه داده بخشیدن به زمان پردازش

 می که است شده طراحی ای گونه سیستم به. است متنوع

مقیاس  های با ساز در داده رفتار متخلفین حادثه تواند

ورک هادوپ با استفاده از تكنیک  فریمرا با  بزرگ

 .کشف کند شدگی توزیع

ای را که زمینه، مطالب پیش2در این مقاله در بخش 

برای درک روش ارائه شده در مقاله ضروری است توضیح 

روند کلی کار این مقاله بهمراه تابع ، 3می دهیم. در بخش 

MapReduce ها و نحوه. مولفهودش مورد استفاده ارائه می-

شود. در بخش ی عملكرد هر بخش از کار توضیح داده می

، تنظیمات انجام شده برای اجرا و نتایج حاصل از کار 4
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، به یک نتیجه گیری  5ارائه شده و در نهایت در بخش 

 شود. کلی از کار انجام گرفته پرداخته می

 پیش زمینه -2

 کلان داده 2-1

های نوینی را  ها و فناوری روش ،(Big Data)ها  کلان داده

های غیرساختیافته  ذخیره و آنالیز داده ،آوری جهت جمع

. کلان [29, 28] کند پذیر معرفی می بصورت مقیاس

ها ممكن است از صنعت، کشاورزی، ترافیک و ترابری،  داده

و  ها های عمومی، خانواده های پزشكی، سازمان مراقبت

سال گذشته در  20غیره به دست آمده باشد. در 

ها به مقدار زیادی افزایش  های مختلف، حجم داده حوزه

یافته است. طبق گزارش موسسه بین المللی داده در سال 

زتا  1,8های ایجاد شده در سراسر دنیا  حجم داده 2011

 2020که این مقدار تا سال  [30]بایت( بود  1021بایت )

لانی  . داوگ[31]زتا بایت خواهد رسید  35به بیش از 

ها و  تحلیلگری از متا در یک گزارش تحقیقاتی، فرصت

های افزایش یافته را با مدل  های ایجاد شده از داده چالش

3V [32]تعریف کرد  (تنوع –سرعت -)افزایش حجم. 

توان بطور کلی به  ها را می ی ارزش کلان داده زنجیره

ها،  ها، اکتساب داده چهار مرحله  تقسیم کرد: تولید داده

. منظور از فاز [11]ها  ها، تحلیل داده ذخیره سازی داده

هاست که شامل  ها، منابع اصلی کلان داده تولید کلان داده

های متفاوت است.  های مختلف با فناوری زمینهها در  داده

، انتقال ها ها شامل جمع آوری داده اکتساب کلان داده

های ذخیره سازی و پیش پردازش  ها به زیرساخت داده

ها از  سازی داده در مرحله ذخیره ها است. داده

 HDFSسازی بر روی  های مختلفی اعم از ذخیره مكانیسم

انند نگاشت/کاهش استفاده نویسی م و نوع مدل برنامه

ها نیز از متدهای مربوط  داده شود. در فاز تحلیل کلان می

ها  همچون بلوم فیلتر، درخت پیشوندی  کلان داده تحلیل

 . [33]شود و غیره استفاده می

 نگاشت/کاهشهادوپ و تکنیک   2-2

دهد تا  هادوپ این امكان را در اختیار ما قرار می

و  گرههایی مجهز به هزاران  هایی را روی سیستم اپلیكیشن

 دو از دوپا. هحاوی هزاران ترابایت داده به اجرا درآوریم

 شده تشكیل HDFSو  MapReduceنام  به کلّی بخش

 سرور روی چندین بر اجرا جهت واقع در سیستم این است.

ر روی سرور ب Map Reduce بخش .است شده طراحی

بر روی سرورهای  HDFS اصلی اجرا می شود و بخش

سیستم فایل توزیعی  .جانبی اجرا می شود

آورد تا  این امكان را فراهم می [34]( HDFS)هادوپ

ها افزایش یابد و سیستم  گرهها در میان  سرعت انتقال داده

وقفه به  همچنان بی گرهبتواند در صورت ازکارافتادگی یک 

بار  کار خود ادامه بدهد. این رویكرد عملا خطر فاجعه

ای از  خرابی سیستم را حتی وقتی تعداد قابل ملاحظه

 دهد. شوند، کاهش می ا غیرفعال میه گره

 نویسی نگاشت/کاهش . مدل برنامه1شکل

 

MapReduce افزاری است که در آن  یک چارچوب نرم

شوند. هر کدام  تر تقسیم می های کوچک به بخش ها برنامه

ها )که همچنین بخش یا بلوک نامیده  از این بخش

  در یک مجموعه ای گرهتواند روی هر شوند( می می

 MapReduce. در واقع [35] ها اجرا شود گرهای از  خوشه

 های داده پردازش جهت موازی نویسی برنامه مدل یک

 فاز شامل اصلی فاز دو از که باشد می روی کلاسترها

مدل  ، 1شكل .است شده کاهش تشكیل فاز نگاشت و
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دهد. در فاز  را در حالت کلی نشان می نگاشت/کاهش

 به آن را و کند می دریافت را ورودی Masterنود  ،نگاشت

بین  را ها آن و نماید می تبدیل کوچكتر های قسمت

 ممكن خود workerنود  کند. می تقسیم workerنودهای 

 ساختار یک نتیجه در و کند تكرار را مرحله است این

  Masterنود  ،در فاز کاهش .آید وجود می به درختی

 را آنها و کند می دریافت شده را کوچک های قسمت جواب

 تشكیل نظر خروجی مورد تا کند می ترکیب یكدیگر با

 .[36]شود 

 . تشخیص رفتار مبتنی برنگاشت/کاهش3

برای   MapReduceاز  استفاده این مقاله، در اصلی ایده

، پروسه 2تشخیص رفتارهای رانندگان است. شكل 

دهد.  تشخیص رفتار متخلفین حادثه ساز را نشان می

غیر  های دادهتحلیل های این سیستم شامل  داده

ای ) شامل  چند رسانه های دادهتحلیل و ساختیافته 

است. داده ساختیافته  های تصویری و فیلم ها( فایل

بینی و منظم  ای است که دارای یک قالب قابل پیش داده

است. داده ساختیافته شامل رکوردها، فیلدها، کلیدها و 

ای است که غیر  ها است. داده غیر ساختیافته داده ایندکس

باشد که قابل  قابل پیش بینی است و دارای ساختاری نمی

بی به داده غیر تشخیص برای کامپیوتر باشد. دستیا

های  ساختیافته مشكل است، خصوصا زمانی که رشته

طولانی از داده لازم باشد به طور ترتیبی جستجو شوند 

(parsing .تا از بطن آن یک واحد داده را پیدا کرد )

های متفاوتی از داده غیر ساختیافته وجود دارد و  شكل

شاید متداولترین شكل موجود، تصویر است. در تحلیل 

توان اینطور بیان کرد که پلیس در  های پلیس می ادهد

صورت مشاهده رفتار نامناسب رانندگان از آن عكس 

گرفته و با استفاده از واسطی برای تصویر موردنظر 

دهد. این برچسب حاکی از نوع رفتار  برچسبی قرار می

 راننده بهمراه توضیحات کامل از آن است.  

زش به منظور عملیات پیش پردا ،در گام بعدی

 را رانندگی شود. رفتار های مفید انجام می استخراج داده

 حرکتی، تخلفات کرد، تقسیم بخش چند توان به می

غیره. پس از انجام پیش  تجهیزاتی، پارک، تخلفات تخلفات

های مفید استخراج شده با تمامی  بایست داده می ،پردازش

و رانندگی ی اداره راهنمایی  رفتارهای از پیش تعریف شده

پارک و غیره( مقایسه شود.  تخلفات حرکتی، )تخلفات

ارزیابی و بررسی شباهت توضیحات پلیس با تمامی 

موجود در  Reduceو  Mapرفتارهای ناامن توسط تابع 

 گیرد. انجام می 3شكل 

کنید، به منظور ارزیابی  مشاهده می 3همانطور که در شكل

استفاده  TF-IDF [37]شباهت موردنظر از معیار شباهت 

. الگوریتم با پارامترهای ورودی تمامی (1)رابطه شده است

رفتارهای از پیش تعریف شده و برچسب متنی پلیس آغاز 

، بردار فراوانی )تعداد تكرار( عبارات Map شود. در تابع  می

های رفتاری از پیش تعیین شده راهنمایی و  پلیس و داده

رانندگی استخراج شده و معیار کسینوسی )شباهت( برای 

، تمامی مقادیر Reduceگردد. تابع  ها محاسبه می آن

اسبه شده را دریافت کرده و بزرگترین مقدار را بعنوان مح

کند. بدین ترتیب  نوع رفتار و تخلف راننده اعلام می

و تشخیص دقیق نوع  خطاهای انسانی از قبیل خطای دید

 ، اطلاعات2در فاز بعدی از شكل  یابد. رفتار تحقق می

مرکز  به تصویری نظارت های دوربین توسط که ویدئویی

 فریم یا تصویر به نخست گام در رسند، می ترافیک کنترل

تشخیص رفتار راننده با استفاده  و در گام دوم شده تبدیل

گیرد. شبه کد مربوط به  انجام می MapReduce از تابع 

توضیح  4تشخیص مكانیزه رفتار راننده از ویدیو در شكل 

 .داده شده است

cos(𝜃) (     1رابطه ) =
𝑑1.𝑑2

|𝑑1||𝑑2|
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 Map/Reduceتشخیص رفتار مبتنی بر فلوچارت  .2شکل

 

. شباهت توضیحات پلیس و رفتارها1الگوریتم   

1: Class Mapper 
2: method Map (doc Behaviours, doc Police-Desc) 

3:  for all  term t1   ∈   array(line-of- Behaviours) do 

4:   If  is not Exist in array(line-of- Behaviours) 

5:    Frequency[t1] ← 1 

6:   else 

7:    Frequency[t1]++ 

8:   end if 

9:  pow1 ←0 

10:  pow2 ←0 

11:  sum ← array(Police-Desc)* array(Frequency) 

12:  for all  term t1   ∈   array(Police-Desc) do 

13:   pow1 ← pow1 + pow(t1,2) 

14:   for all  term t2   ∈   array(Frequency) do 

15:   pow2 ← pow2 + pow(t2,2) 

16:  distance ←sum/(sqrt(pow1)*sqrt(pow2)) 
17:  Emit(doc line-of- Behaviours, Count distance) 

1: Class Reducer 

2: method Reduce (doc line-of- Behaviours, Count [distance1,distance2,…]) 

3:  Max← distance1 

4:  for all  Count distance   ∈   Count[distance2,distance3,…]  do 

5:   Max← Find-Max[Max,distance]  

6:   Max-S← Line-Max[distance] 
7:  end for 

8:  Emit(doc Max-S, Count Max) 

 برای تعیین شباهت توضیحات پلیس و رفتارهای از پیش تعریف شده راهنمایی و رانندگی نگاشت/کاهششبه کد مربوط به تابع  .3شکل

. تشخیص مکانیزه رفتار راننده2الگوریتم   

1: Class Mapper 
2: method Map (Initial Images) 

3:  x←pic.height()   

4:  y←pic.width()  
5:  Creat-Empty-Image(x,y)  

6:  GrayScale (Initial Images)  

7:  Lane←Lane-Detection(pic)   

8:  sign←Traffic-Sign-Detection(pic)    

9:  for all  Element  e   ∈   arysign  do   

10:   If  (sign ==  arysign)   then   

11:    Text1← name-of-TrafficSign 
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12:   end if 
13:  end for 

14:  Light ←Traffic-Light-Detection(pic) 
15:  If  (Background- of-light  == Red) then 

16:   Text2← "RED" 

17:  else If  (Background- of-light  == Green) then 

18:   Text2← "GREEN" 

19:  else If  (Background- of-light  == Yellow) then 

20:   Text2← "YELLOW" 

21:  end If 

22:  Line ←Pedestrain-Lines(Lane-pic) 

23:  Grid ←Grid-Lines(Lane-pic) 
24:  If  (Text2 == "RED")  OR (Text2=="YELLOW")  then 

25:   Vehicle1←Vehicle-Detection(Line-pic) 

26:  end If 

27:  if  (vehicle1 is not empty ) AND  (Text2=="RED")  then 

28:   Text3← "crossing prohibited places or red lights" 

29:  end If 

30:  x1←Lane.height()   

31:  y1←Lane.width() 
32:  Creat-Empty-Image(x1,y1) 

33:  Lane1← ((x1)/4,y1) 

34:  Vehicle2←Vehicle-Detection(Lane1) 
35:  If  ((Text1 == "No Stop")  OR  (Text1==" Carrying by crane ")) AND   

(vehicle2 is not empty)  then 

36:   Text4← "stopping in prohibited places" 

37:  end If 

37:  Lane1← ((x1)/2,y1) 

38:  Vehicle2←Vehicle-Detection(Lane1) 

39:  If  (Text1 == "No entry ")  AND  (vehicle2 is not empty)  then 

40:   Text5← " No entry " 
41:  end If 

42:  If  (Text1 == "Stop absolutely prohibited")  AND  (vehicle2 is not empty)  

then 

43:   Text6← " Stop absolutely prohibited" 

44:  end If 

45:  Emit(Final Picture, Text1, Text2, Text3, Text4, Text5, Text6) 
1: Class Reducer 

2: method Reduce (Final Picture, Text1, Text2, Text3, Text4, Text5, Text6) 

3:  If   (Text3  is not empty)  then  

4:   Emit(Text2+Text3, Final Picture) 

5:  end If 

6:  If   (Text4  is not empty)  then  

7:   Emit(Text1+Text4, Final Picture) 

8:  end If  

9:  If   (Text5  is not empty)  then  

10:   Emit(Text1+Text5, Final Picture) 

11:  end If  

12:  If   (Text6  is not empty)  then  

13:   Emit(Text1+Text6, Final Picture) 
14:  end If  

 تشخیص مکانیزه رفتار راننده به منظورنگاشت/کاهش شبه کد مربوط به تابع  .4شکل

تصویر  Mapکنید، تابع  مشاهده می 4همانطور که در شكل

یا فریمی از ویدئو را دریافت کرده و سپس تابع شناسایی 

را بمنظور تعیین نوع  [40-38]علائم راهنمایی و رانندگی 

بایست چراغ  علائم ترافیكی فراخوانی میكند . سپس می
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را با استفاده از تابع مذکور  [42, 41]راهنما و رنگ چراغ 

،  [43]ی خیابان  شناسایی کرد. در مراحل بعدی محدوده

شوند.  شناسایی می  [40]خطوط عابر پیاده و وسایل نقلیه 

سپس با استفاده از چندین شرط نوشته شده در شبه کد 

تک رفتارها را شناسایی کرد. در  مورد نظر می توان نوع تک

آمده از هر تابع موجود در  ، نیز از نتایج بدستReduceتابع 

و با  توان بعنوان ورودی این تابع استفاده کرد می Map تابع

چندین شرط متوالی مقادیر خروجی هر تابع را مقایسه 

 -حرکتی -)تخلفات پارک کرده و در نهایت نوع تخلف

و رفتار راننده را برای فریم مورد نظر  عبور ممنوع و غیره(

فرآیند کلی نگاشت/کاهش  5تعیین کرد. در شكل 

تشخیص تخلف رانندگی با جزئیات به تصویر کشیده شده 

 است. 

 

 

 فرآیند کلی نگاشت/کاهش تشخیص تخلف رانندگی )الف( توضیحات پلیس )ب( تصاویر مراکز کنترل ترافیک  .5شکل 

 . انجام تنظیمات و نتایج4

در این بخش کارآیی رویكرد پیشنهادی بررسی شده و 

شود. رویكرد پیشنهادی در این  نتایج حاصل از آن ارائه می

 OpenCVمطالعه تجربی با زبان جاوا بهمراه کتابخانه 

سازی شده است. سیستم کامپیوتری تست شده در  پیاده

با دو خوشه پیاده سازی شده است.    VMwareمحیط 

گره دارد و خوشه دوم شامل یک گره  خوشه اول فقط یک

 )الف(

 

 )ب(
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master  و چهار گرهslave گره است که بر روی تمامی 

اوبونتو نصب و  ها سیستم عامل لینوکس های خوشه

تنظیمات نرم افزاری و  1اندازی شده است.  جدول  راه

به منظور بررسی و تست دهد.  سخت افزاری را نشان می

ای موجود در ه سیستم پیشنهادی از اطلاعات دوربین

سطح شهر استفاده شده است که از مرکز کنترل ترافیک 

راهنمایی و رانندگی شهرستان یزد در ایران بدست آمده 

دستگاه  100های ترافیكی استان یزد  تعداد دوربیناست. 

 61دوربین ثبت تخلف سرعت و  39هست که شامل 

. برای این پروژه اطلاعات دوربین نظارت تصویری است

چندین دوربین متصل در ارتفاع مشخص جمع آوری شده 

ها از طرف مرکز کنترل ترافیک در دسترس  است که داده

برای ارزیابی عملكرد روش پیشنهادی دو قرار گرفته است. 

و  غیر ساختیافته متنی  های مجموعه داده شامل داده

های تصویری  ایلای ) شامل ف چند رسانه های دادهتحلیل 

و فیلم ها( در نظر گرفته شده است. در فاز اول از مجموعه 

آوری شده است  های متنی که توسط پلیس جمع داده

از  شود. در فاز دوم از اجرای این تحقیق استفاده می

 یزد های نظارتی مرکز کنترل ترافیک اطلاعات دوربین

 (.2شود )جدول  استفاده می

 مشخصات نرم افزاری و سخت افزاری سیستم .1جدول 

 نسخه افزار سخت افزار /نرم

 Linux Ubuntu 14.04 LTS سیستم عامل

 Hadoop 2.7.1 (HDFSسیستم فایل توزیع شده هادوپ )

 JDK 1.8.0_152 جاوا

 OpenCV OpenCV_3.2.0کتابخانه 

 VMware Workstation 12 ابزار مجازی سازی

CPU Intel (R) Core(TM) i7-4710HQ CPU 2.50GHz 

Memory 16 GB 

 توضیحات دیتاست ها .2جدول

 دیتاست نام دیتاست تعداد )رکوردها( ابعاد ها تعداد دسته

- 6 100000 
های غیرساختیافته  داده

 )توضیحات پلیس(
1 

- - 10000 
ای  های چند رسانه داده

 کنترل ترافیک()تصاویر مراکز 
2 

 

با  هادوپ خوشه مقایسه کارآیی برنامه ترتیبی و 4-1

 یک گره 

سیستم تشخیص رفتار متخلفین  عملكرد مقایسه برای

ساز میان برنامه ترتیبی بدون نگاشت/کاهش  و  حادثه

 پردازش زمان جداگانه طور ، ما بهبا یک گره هادوپ خوشه

های  تعداد مختلفی از توضیحات پلیس و تصاویر دوربین

 آزمایش 100000 تا 10000 محدوده نظارتی را در

 لحظه ورود توضیحات پلیس و پردازش از کنیم. زمان می

ای که نتایج سیستم تشخیص رفتار  تا لحظه تصاویر
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شود. نتایج کارآیی در  رانندگان بدست آید، محاسبه می

 شده است.نشان داده  7و  6شكل 

 برنامه ترتیبی و خط پردازش زمان سیاه خط 6 شكل در

با یک گره برای  هادوپ پردازش با خوشه زمان خاکستری

های غیرساختیافته  تحلیل تعداد متفاوتی از داده

 است که واضح )توضیحات پلیس( استفاده شده است. 

زمان   با یک گره بدلیل وجود سربار بالا هادوپ خوشه

 زمان اختلاف این، بر علاوه کند.  می بیشتری را مصرف

 های متنی )توضیحات پلیس( داده تعداد افزایش با مصرف

داده  10000 پردازش هنگام مثال، برای. یابد می افزایش

با  هادوپ خوشه پردازش برنامه موردنظر با زمان متنی،

 برای پردازش که حالی در است، 2400یک گره برابر 

. یابد می افزایش  23000داده زمان پردازش به  100000

کارایی برنامه ترتیبی به مراتب بهتر از خوشه  بنابراین

هادوپ با فقط یک گره بدلیل وجود سربار در هنگام لود 

 داده در خوشه هادوپ خواهد بود.

 

 

با در نظر گرفتن برنامه ترتیبی  و  تشخیص تخلف رانندگی برای توضیحات پلیس  زمان پردازش حاصل از اجرای الگوریتم . 6شکل 

 با یک گره کلاستر هادوپ 

برنامه ترتیبی و  پردازش زمان سیاه نیز خط 7 شكل در

گره  با یک هادوپ پردازش با خوشه زمان خاکستری خط

برای تحلیل تعداد متفاوتی از داده های غیر ساختیافته 

های نظارتی( استفاده شده است. همانند  )تصاویر دوربین

تحلیل زمان پردازش برای داده های غیرساختیافته 

های  داده تعداد افزایش با مصرف زمان اختلاف )متنی(،

 هنگام مثال، برای. یابد می افزایش ای )تصاویر( چندرسانه

با یک  هادوپ خوشه پردازش با زمان تصویر، 100 پردازش

 10000 برای پردازش که حالی در است، 3300گره برابر 

. یابد می افزایش  33000زمان پردازش به  داده تصویری

تشخیص رفتار رانندگان برای  سیستم وری بهره بنابراین

 با یک گره، هادوپ خوشه از استفاده با های متنی داده

 .یابد سربار قابل توجهی که وجود دارد کاهش میبدلیل 
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با در نظر گرفتن  های نظارتی تشخیص تخلف رانندگی برای تصاویر برگرفته از دوربین  زمان پردازش حاصل از اجرای الگوریتم . ۷شکل 

 با یک گره برنامه ترتیبی  و کلاستر هادوپ 

سیستم  عملكرد بهبود ارزیابی منظور به این، بر لاوهع

های موجود در یک  افزایش گره با تشخیص رفتار رانندگان

داده غیر  100000 پردازش زمان خوشه هادوپ،

 با ای تصویری را داده چندرسانه 1000ساختیافته متنی و 

 مقایسه 8 شكل در  slaveگره  4 تا 1 خوشه ای از

 افزایش با زمان پردازش بینید همانطور که می  .کنیم می

یابد. جالب است  می کاهش )گره داده(  slaveهای  گره

زمان پردازش عملیات تشخیص رفتار رانندگان   بدانید که 

برای داده های غیر ساختیافته متنی در خوشه هادوپ  با 

نجامد در حالیكه ثانیه بطول می ا  slave   23000گره  1

  slaveگره  4با اجرای این عملیات بر روی خوشه ای با 

ثانیه بطول خواهد انجامید.  همچنین در  12500حدودا 

   slaveگره  1های غیر ساختیافته در خوشه هادوپ  با  داده

به  33000زمان پردازش به ترتیب از  slaveگره  4و 

اعم از متن و  ها کاهش یافته است. بنابراین داده 21500

شوند و  های داده ایجاد شده توزیع می تصویر در سراسر گره

 8 شكل دهند. بعبارتی دیگر، زمان پردازش را کاهش می

 با خطی صورت به سیستم یبازده که دهد می نشان

 یابد. می افزایش در خوشه هادوپ ها slaveافزایش تعداد 

در تحلیل  Slaveهای  بنابراین، با افزایش تعداد گره

توضیحات پلیس و تصاویر مراکز کنترل به ترتیب بیش از 

 یابد. زمان پردازش کاهش می ٪82و  75٪

 

 

با  ای تصویری های غیرساختیافته متنی و چندرسانه تشخیص تخلف رانندگی برای داده  زمان پردازش حاصل از اجرای الگوریتم .8شکل 

 متفاوت  slaveهای  در نظر گرفتن گره
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 ها با در نظر گرفتن تعداد گره های تشخیص تخلف رانندگی مزمان پردازش حاصل از اجرای الگوریت .9شکل

 

 با در نظر گرفتن حجم داده ها های تشخیص تخلف رانندگی زمان پردازش حاصل از اجرای الگوریتم .10شکل
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 و مقیاس پذیری در خوشه مقایسه کارآیی 4-2

  slaveو چندین گره  masterبا  یک گره  هادوپ

پیشنهادی،  رویكرد پذیری مقیاس و کارآیی برآورد منظور به

های تشخیص  الگوریتم سازی پیاده با محاسباتی آزمایش دو

 مقایسه ارزیابی اول، است. هدف شده انجام تخلف رانندگی

های تشخیص رفتار  الگوریتم سازی پیاده مقیاس پذیری

 ها است. در افزایش تعداد گره با ساز رانندگان متخلف حادثه

دیتاست موجود در  ها نیز، دو مجموعه تست این طول

 . شد پردازش ها گره از تعدادی از استفاده با 2جدول 

 استثنای ، به9 شكل در شده ارائه با توجه به نتایج

 نزدیک پذیری مقیاس دارای سیستم ، ی با یک گره خوشه

با این حال، در تحلیل توضیحات پلیس، با  .خطی است به

نسبت به حالتی که سه گره   Slaveدر نظرگرفتن یک گره 

Slave   60,86وجود دارد، تقریبا زمان پردازش به ٪  

های  یابد. همچنین در تحلیل تصاویر دوربین کاهش می

همانطور  یابد کاهش می  ٪72نظارتی نیز  زمان پردازش به 

با یک  خوشه ضعیف بیان شد، کارآیینیز  1-4که در بخش 

 سربار از ناشی ترتیبی، سازی پیاده با مقایسه در گره،

 .هادوپ است

 سیستم مقیاس چگونگی میزان برآورد هدف با دوم تست

 کل منظور این برای. گرفت صورت داده حجم افزایش با

مختلفی از توضیحات پلیس در  تعداد پردازش برای خوشه

 استفاده مراکز کنترل ترافیک مورد تصاویر خصوص تخلف و

زمان . است شده ارائه 10 شكل در نتایج  .گرفت قرار

 ،(داده کمتر تعداد) کوچک های داده مجموعه پردازش برای

همانطور که  .ای( خوشه سربار علت به ) نیز همان است

 بزرگ های داده مجموعه زمان پردازش برای انتظار میرفت

های تصویری  داده زیرا .است خطی ،(داده بیشتر تعداد)

 می پردازش مستقل طور به حاصل از مرکز کنترل ترافیک

 .شوند

 . نتیجه گیری5

ونقلی وجود دارد که بخشی  های حمل امروزه کمتر سیستم

از آن توسط برنامه های هوشمند بینایی ماشین کنترل 

نشود. خطای بسیار کم، سرعت زیاد، هزینه نگهداری بسیار 

به  مختلفخیلی مزایای دیگر باعث شده که صنایع و  پایین

سرعت به سمت پردازش تصویر و بینایی ماشین روی 

از ابزار اصلی مدیریت  های نظارت تصویری سیستم بیاورند.

ها فراهم کردن  و مزیت آنسیستمهای حمل و نقل بوده 

در این مقاله، . گیری است تصمیم اطلاعات تصویری برای

استفاده از الگوریتمی مبتنی بر کنترل مكانیزه با 

جایگزین نیروی انسانی می گردد؛ بنابراین، نگاشت/کاهش 

اولا اشتباهات ناشی از خطاهای انسانی از قبیل خطای دید، 

خستگی و ... از سیستم حذف می گردد؛ ثانیا حجم نیروی 

انسانی آموزش دیده مورد نیاز کاهش می یابد و به تبع آن 

کارآیی . همچنین یز کم می شود.  هزینه های وابسته ن

درصد  75بیش از های داده  سیستم با افزایش تعداد گره

تمرکز برروی پیامد و نتایج ناگوار با  .کند افزایش پیدا می

ناشی از حوادث ترافیكی به نحوی که در جهت تغییر عادت 

نشان دادن هدف از آن  وپیش رویم های نادرست رانندگی 

، می تواند باشدتخلفات و سرپیچی از قوانین و مقررات 

بسیاری از رفتارهای غیراجتماعی رانندگان را کنترل و از 
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