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نيزميهاي شبكه عصبي و انفيس در تشخيص واريته سيبمقايسه عملكرد روش  
  1سميه عباسي

  شهرمربي گروه مكانيك دانشگاه آزاد اسلامي واحد هادي- 1

 somayeh_ab.2012@yhoo.com :ايميل مكاتبه كننده

  چكيده

باشد كه اغلب به صورت دستي و سنتي انجام شده تشخيص واريته گياه يكي از مسائل مهم در بخش كشاورزي مي

باشد. ضمن اينكه نياز به نيروي انساني زيادي دارد. در صورتي كه با داشتن گير و پر هزينه ميو بسيار وقت

م داد. در اين تحقيق با استفاده از روش ماشين توان اين كار را به صورت خودكار انجاتكنولوژي ماشين بينايي مي

الگوريتم مختلف هوش مصنوعي (شبكه عصبي  دوشود. بدين منظور از زميني تشخيص داده ميواريته سيب 4بينايي 

ها تحت شرايط نور كنترل ها به آزمايشگاه، تصاوير غدهمصنوعي و انفيس) استفاده شد. پس از تهيه نمونه و انتقال آن

 - هاي مربوط به بافت از آن استخراج شد. در ادامه با استفاده از سيستم استنتاج عصبيتهيه شده و سپس ويژگيشده، 

ها تفكيك شدند. نتايج نشان داد سيستم استنتاج فازي تطبيقي (انفيس) و همچنين شبكه عصبي مصنوعي گروه

  فازي نسبت به شبكه عصبي مصنوعي كارامدتر مي باشد. -عصبي

  بندي، شبكه عصبي مصنوعيفازي، طبقه-: ماشين بينايي، سيستم استنتاج عصبيليديك كلمات

  مقدمه

از آن جهت كه هر واريته  ي است كه نقش مهمي در تغذيه مردم جهان دارد.اغدهزميني از محصولات يبس

هاي مخصوص به خود دارد به اين دليل با تشخيص واريته، انتخاب نوع خاص از هر واريته كه متناسب با ويژگي

  باشد.نياز شخص باشد ضروري مي

هايي كه دقت مدل اند به خصوص در موقعيتهاي هوش مصنوعي مورد استقبال زيادي قرار گرفتهامروزه روش

  هاي بالايي برخوردار باشد.و يا رابطه از پيچيدگي خطي كم بوده

از شبكه  استفادهماشين بينايي و  بر اساسزميني يبسي بنددرجهيك سيستم اتوماتيك  )1388طيبي و همكاران (

هاي فيزيكي و يبآسها را بر اساس عيوب خارجي مانند زمينييبسعصبي مصنوعي توسعه داده شد. اين سيستم 

ي عصبي مصنوعي استفاده گرديد. خصوصيت مورد هاشبكهي از سيستم بندطبقهي كرد. در قسمت بنددرجه هالكه

نرون در  نرون در لايه مخفي و يك 70لايه با دو  RBFاستفاده براي تعيين عيوب، مساحت بود. در اين تحقيق شبكه 

زميني با اين روش داراي دقتي يبسي بندطبقهلايه خروجي مورد استفاده قرار گرفت. نتايج اين تحقيق نشان داد كه 

  .)1388(طيبي،  باشديمدرصد  94معادل 
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بندي فرنگي و دستهبه تشخيص آسيب محصول گوجه Anfis) با استفاده از ماشين بينايي و 1392ايزدي و همكاران (

ها تهيه شده، اين نمونه هايفرنگيبرداري از گوجهفرنگي از نظر سلامت يا خرابي پرداختند. پس از عكسگوجه

ها با استفاده از ده از اين نمونهش هاي تصاوير گرفتهتوسط فرد خبره در دو دسته سالم و ناسالم قرار گرفت. ويژگي

   انفيس سپرده شد. دست آمده و به سامانه طراحي شدهالگوريتم هاي  ماشين بينايي و

 دست آمده از ماشين بينايي از لحاظ جداسازي محصول سالم ازبندي با استفاده از اين سامانه و اطلاعات به دسته

ناسالم  انجام گرديد. ميزان دقت براي قبل و بعد از آموزش به دست آمد كه براي اين عمليات ميزان دقت پس از 

  )1392ايزدي، (درصد بود 95آموزش 

فازي مورد نظر  -م استنتاج عصبيهاي نوين و هوشمند مانند شبكه عصبي مصنوعي و سيستامروزه استفاده از روش

  محققان قرار گرفته است.

  شبكه عصبي مصنوعي

 هاداده پردازش روي با عصبي شبكه .است گرفته الهام انسان بيولوژيكي مغز شبكه از عصبي هايشبكه كلي ختارسا

 با ابتدا در .شودمقايسه مي شده) گيرياندازه( مطلوب هايخروجي با شبكه هايخروجي و گيردمي فرا را كلي قوانين

 ميان رابطه قادرند هامدل اين. شودمي داده آموزش شبكه موجود، شده گيرياندازه مقادير و هاداده از استفاده

 نمايند تعيين هستند، متصل هم به همگي كه هاگره از هاييشبكه توسط را سيستم فيزيكي يك هايخروجي هاورودي

 نهايت در و) آموزش فرايند( شودمي تنظيم اطلاعات تاريخي توسط اتصالات اين از يك هر فعاليت ميزان آن در كه

 و پيچيده غيرخطي قوانين چند هر ،نمايد كشف را هاخروجي و هاورودي ميان مرتبط قوانين بود خواهد مدل قادر

 را پديده با يك مناسب برخورد براي لازم دانش  يادگيري راه از بگيرند و ياد قادرند هاسيستم اين واقع در. باشند

  .ببرند نياز بهره هنگام دانش آن از و نمايند آوريجمع

 كه هدف با اين گيرد.مي انجام شبكه پارامترهاي تنظيم از با استفاده مصنوعي، عصبي هايشبكه در يادگيري قابليت

 كارآمد نيز شرايط جديد براي مختصر آموزش با بتواند شبكه داد، شبكه رخ محيطي شرايط در كوچكي تغيير اگر

 ؛است متعدد هاينرون شبكه برآيند رفتار كلي رفتار و كندمي عمل مستقل طوربه نرون هر عصبي شبكه يك در. باشد

 پذيريتحمل افزايش باعث اين خصوصيت .كنندمي تصحيح را يكديگر همكاري روند در يك هانرون ديگر عبارت به

 انتشار پس الگوريتم توانمي مصنوعي هاي عصبيشبكه آموزش هايالگوريتم ترينرايج از .گرددمي سيستم در خطا

بند  سه به دارند اساسي نقش هاي عصبي كهشبكه سازيمدل در مؤثر رامترهاي. پابرد نام را  (back-propagation)خطا

  گردند.تقسيم مي

 مياني هاي لايهنرون تعداد - 3 شبكه هايلايه تعداد -2مقدار مناسب آموزش  -1

 ؛شودمي كمتر شبكه در )بيني(پيش سازيشبيه خطاي شود، بيشتر شبكه آموزش در تكرار چه تعداد هر كلي حالت رد

 تعداد بهترين. كندمي پيدا افزايش نيز دسته آزمايشي خطاي كند، تجاوز مقدار يك از تكرارها تعداد هنگامي كه اما

  .)1389(معيري،  گردند كمينه ممكن حد تا آموزشي آزمايشي و دسته دو هر خطاي كه است مقداري تكرار آموزشي
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  فازي-سيستم استنتاج عصبي

بندي دارد و همچنين داراي اين مزيت است كه اجازه قابليت خوبي در آموزش، ساخت و طبقهعصبي  -شبكه فازي 

لايه با تعدادي متغير  5شامل  ANFISساختار  دهد.استخراج قوانين فازي را از اطلاعات عددي يا دانش متخصص مي

هاي (ورودي) ميزان تعلق هر ورودي به بازه در لايه اول ورودي است كه هر ورودي دو يا چند تابع عضويت دارد.

ها در لايه با ضرب مقادير ورودي به هر گره در يكديگر، وزن قانون شود.ازي توسط هر كاربر مشخص ميفمختلف 

لايه چهارم لايه قوانين است كه از  شود.در لايه سوم عمل محاسبه وزن نسبي قوانين انجام مي .آيدميدوم به دست 

لايه آخر لايه خروجي شبكه است كه هدف  .شودميهاي ورودي به اين لايه حاصل انجام عمليات بر روي سيگنال

  .)1388(دهقاني،  شبكه و خروجي واقعي است آن حداقل نمودن اختلاف خروجي به دست آمده از

  هامواد و روش

نمونه تهيه شد. پس از  40زميني شامل لاپاديا، دايفلا، ايمپاليا و ليدي رزتا و از هر كدام واريته سيب 4در اين تحقيق 

در  پاك شود. زمينيسيب ها شسته شدند تا خاك موجود روي پوستها به آزمايشگاه، نمونهتهيه نمونه و انتقال آن

مگا پيكسل استفاده شد. دوربين  1/10با رزولوشن  CCDبا حسگر  Sony�200اين پژوهش از دوربين ديجيتال مدل 

در بالاي محفظه به طور ثابت قرار داده شد تا هم فاصله لنز تا نمونه ثابت باشد و هم احتمال لرزش دوربين و نويز 

د از بين برود. در پس زمينه تصوير از كاغذ اشتنباخ سفيد رنگ استفاده ناشي از لرزش كه بر روي تصاوير وجود دار

شدند. سپس به كامپيوتر شخصي انتقال داده شدند. سپس با استفاده از شد. تصاوير بر روي حافظه دوربين ذخيره مي

  بندي تصوير انجام گرفت.افزار متلب پردازش تصوير انجام شد و قطعهنرم

 نقش بافتي هايويژگي و است تصوير مهم يجنبه يك هاي بافتي استفاده شده است. بافتدر اين تحقيق از ويژگي 

 سطوح شدت مستقيم گيرياندازه به نسبت تصوير، بافت . تحليل)1999(لي، دارند  تصوير تحليل در زيادي

 باشد.مي فضايي يحوزه در آماري اطلاعات شامل تصوير، زيرا بافت باشد،مي قدرتمندتري ابزار خاكستري،

 شدن ترآسان باعث امر اين كه هستند تجانس و انتقال دوران، از مستقل گرهاي بافتي،توصيف بعضي همچنين

. )1392(ايزدي، كند مي غيرضروري را پيچيده هايالگوريتم از و استفاده شودمي تصاوير از هاويژگي استخراج

  دهد.هاي مورد استفاده و روابط مربوطه را نشان ميويژگيتمام  1جدول 
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هاي استخراج شده از تصويرويژگي -1 جدول  
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  طراحي شبكه عصبي مصنوعي

 نرون در لايه مياني كه از طريق سعي و خطا به 30با تعداد  بندي از شبكه عصبي پرسپترون چند لايهجهت طبقه

عنوان به tansigفرض، تابع طور پيشتكرار به 1000ويژگي در لايه ورودي،  4نرون در لايه خروجي و  4دست آمد، 

 همگرايي دليل به كه ماركوات بود -الگوريتم يادگيري شبكه الگوريتم لونبرگ توابع محرك در هر لايه استفاده شد.

-وزن خطا بوده و انتشار پس ماركوات جزو الگوريتم -رگالگوريتم لونب انتخاب گرديد. شبكه آموزش در ترسريع

. براي بررسي يابد بيشتري كاهش سرعت با عملكرد تابع كه دهدتغيير مي جهتي در را باياس مقادير و شبكه هاي

استفاده گرديد. هر چه اين مقدار كمتر باشد به معناي عملكرد بالاي شبكه   عملكرد شبكه از ميانگين مربعات خطا

  است.

  

  فازي-طراحي سيستم استنتاج عصبي

فازي نوع سوگنو با الگوريتم يادگيري هيبريد  -زميني از سيستم استنتاج عصبيبه منظور تشخيص ارقام مختلف سيب

 4ها به هاي اصلي و كاهش تعداد دادهتجزيه مؤلفه پس از استفاده از روش بندي استفاده شد.به صورت پارتيشن

درصد براي تست انتخاب شد. نوع تابع  20ها براي آموزش و درصد داده 80ها، ورودي و تصادفي كردن آن

  تكرار نتايج حاصل شد.  120عضويت ورودي، گوسي و نوع تابع عضويت خروجي، خطي انتخاب شد كه در 

  نتايج و بحث

به دست آمد.  0159/0هاي تست اي دادهو بر 0144/0هاي آموزش در روش انفيس ميانگين مربعات خطا براي داده

درصد به دست آمد. جدول  63/93هاي تست درصد و براي داده 100آموزش  هايبندي صحيح براي دادهنرخ طبقه

  دهد. ماتريس اغتشاش حاصل از انفيس را نشان مي 2
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  ماتريس اغتشاش حاصل از انفيس  -2 جدول

  دقت%  ايمپاليا  دايفلا  لاپاديا  ليدي رزتا  واريته

  100  0  0  0  8  ليدي رزتا

  5/87  1  0  7  0  لاپاديا

  100  0  8  0  0  دايفلا

  5/87  7  0  1  0  ايمپاليا

  63/93  5/87  100  5/87  100  دقت%

  

هاي تست و براي داده 0048/0هاي آموزش ميانگين مربعات خطا براي دادهدر روش شبكه عصبي مصنوعي 

 625/90هاي تست درصد و براي داده 100آموزش  هايبراي دادهبندي صحيح به دست آمد. نرخ طبقه 6967/0

  دهد.ماتريس اغتشاش حاصل از انفيس را نشان مي 3درصد به دست آمد. جدول

  ماتريس اغتشاش حاصل از شبكه عصبي مصنوعي -3جدول

  دقت%  ايمپاليا  دايفلا  لاپاديا  ليدي رزتا  واريته

  100  0  0  0  8  ليدي رزتا

  5/87  0  0  7  0  لاپاديا

  5/87  0  7  0  0  دايفلا

  5/87  7  2  1  0  ايمپاليا

  625/90  5/87  5/87  5/87  100  دقت%

  

شود كه روش شبكه عصبي مصنوعي در امر آموزش  و روش انفيس در امر تست با توجه به نتايج مشاهده مي

هاي عصبي مصنوعي قابليت خودآموزي دارند اما توان در اين دانست كه شبكهباشد. علت اين امر را ميكارامدتر مي

شند اما در روش انفيس پارامترهاي تابع عضويت از بادر عين حال صريح نيستند و قادر به استفاده از زبان بشري نمي

را  دهد تا ساختار خودهاي فازي اجازه ميطريق الگوريتم پس انتشار يا تركيب آن با روش حداقل مربعات به سامانه

  ها فرابگيرد.از مجموعه داده

  

  منابع

بندي فرنگي و دستهتشخيص آسيب محصول گوجه .1392 س.صمصامي،  م.رئوفت،  س.كاميار،  ه.ايزدي،  -1

- ماشين هشتمين كنگره ملي مهندسي .ANFISفرنگي از لحاظ سلامت يا خرابي با استفاده از ماشين بينايي و گوجه

  .2235-2241صص  .مشهد .هاي كشاورزي (بيوسيستم) و مكانيزاسيون
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سيستم استنتاجي  .شبكه عصبي مصنوعي مقايسه سه روش .1388 الف.مساعدي،  م.عسگري  الف.دهقاني،  -2

مجله كشاورزي و  .مطالعه موردي دشت قزوينزيرزميني يابي سطح آب عصبي تطبيقي و زمين آمار در ميان-فازي

  .517-528صص  .سال شانزدهم.علوم طبيعي

ستفاده از زميني با ابندي اتوماتيك سيبدرجه .1388 ب. .مشعوفي ع.رحماني ديدار،  ك.شهيدي،  ر.طيبي،  -3

  .1-6صص  .مشهد .يهاي كشاورزپنجمين كنگره ملي ماشين .RBFهاي عصبي مصنوعي سيستم شبكه

 .هاي شبكه عصبي مصنوعيمقايسه روش .1389 د.زاده، فرسادي ع.زاده دلير،  حسين م.پور،  نيك م. معيري، -4

(مطالعه موردي: رودخانه آجي  هاعصبي تطبيقي و منحني سنجه رسوب در برآورد رسوب معلق رودخانه-فازي

  .71-82صص  .شماره دوم .سال بيستم .دانش آب و خاكمجله  .چاي)

5. Li, J. Tan, J. Martz, F. A.  & Haymann, H. 1999. Image texture features as indicators of 
beef tenderness. Meet Science, Vol 53: 17- 22. 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  



 ]Type text[   

7 

 

  هاي كشاورزي نهمين كنگره ملي مهندسي ماشين

  (مكانيك بيوسيستم) و مكانيزاسيون 

  طبيعي دانشگاه تهرانپرديس كشاورزي و منابع

 كرج - 1394ارديبهشت  3و  2

 
  

  

Comparison of Artificial Neural Networks And Adaptive Neuro-Fuzzy Methods For 
Detection Of Potato Of Variety 

 
Abstract 

Detection of plant variety is one of the important problem that usually has been done by traditional equipment 
which might be time consuming and also very expensive in large farms. However machine vision technique can 
do this work automatic. In this study were detected four variety of potatos using Image Processing Technique.In 
order to, two different artificial intelligent algorithms such as Adaptive Neuro-Fuzzy Inference System and 
Artificial nerve Network were used. After sampling, potatos transferred to the laboratory, then the images were 
captured under controlled light, then texture features were extracted. Adaptive neuro – fuzzy inference system 
(ANFIS) and Artificial nerve Network were used for potato classification. The result showed that the ANFIS is 
better than ANN. 
 
Keywords: Machine Vision, Adaptive neuro – fuzzy inference system, Classification, Artificial nerve Network.   

 

  

 

  

  

 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 


