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 چکيده

 سيستم هاي تشخيص وسايل نقليه
در سال های اخیر نظارت بر ترافیک و ایمنی وسایل نقلیه 

اعم از خودروها ، قطارها ، کامیون ها ، .... مورد توجه 
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به عمل آورد . لذا طبق تحقیقات به عمل آمده ، تجهیزات و 

روش های مختلفی ما را در این مقوله یاری می کنند و 
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از طریق روش های فوق ، به کمک یک بانک اطلاعاتی شامل 

از تصاویر واقعی جاده استخراج چندین وسیله نقلیه نمونه که 

شده اند ، آزمایشات ویژه و متنوعی بر روی وسایل نقلیه 

انجام می شود و کارایی هر روش جهت تشخیص صحیح در کوتاه 

ترین زمان ممکن ثبت می شود و مورد استفاده های بعدی قرار 
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