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 تصوير و آناليز رگرسيون چندگانه از پردازش استفاده با جداگانه صورت به گوشتی هایجوجه وزن سامانه برآورد
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 یکشاورز دانشگاه ستم،یوسیب کیمکان گروه ،ییروستا عمران و یزراع یمهندس دانشکده، ارشد یکارشناس یدانشجو . 1

 خوزستان نیرام یعیطب منابع و

 یعیطب منابع و یکشاورز دانشگاه ستم،یوسیب کیمکان گروه ،ییروستا عمران و یزراع یمهندس دانشکده ،اریاستاد. 2

 خوزستان نیرام

 خوزستان نیرام یعیطب منابع و یکشاورز دانشگاه ،علوم دامی گروه ،صنایع غذاییعلوم دامی و  دانشکده. استادیار، 3

 (4/7/1395تاریخ تصویب:  -17/11/1394)تاریخ دریافت: 

 چکيده

تصویر و آنالیز  از پردازش استفاده با های گوشتیوزن جوجه روزانه تشخیص تغییرات هدف از این پژوهش بررسی امکان

قطعه جوجه گوشتی یک روزه تحت شرایط استاندارد پرورش داده شد.  30دین منظور تعداداست. ب رگرسیون چندگانه

تصویر اخذشده، شش ویژگی )مساحت،  2490از  شدند.ها به صورت جداگانه وزن میروزانه بعد از اخذ تصاویر، جوجه

های رگرسیونی مورد دلمحیط، مساحت محدب، قطر بزرگ، قطر کوچک، خروج ازمرکز( استخراج و به منظور توسعه م

روابط خطی بین وزن بدن و این شش ویژگی استخراج شده از تصویر به صورت جداگانه نشان دادند استفاده قرار گرفتند. 

هستند.  9/0ها به جز خروج از مرکز برای هر پرنده به صورت جداگانه بالای بدست آمده برای این ویژگی 2Rریمقادکه 

گام استفاده بهروش گاماز رابطه در ضمن به منظور توسعه مدل رگرسیونی چندگانه و حذف پارامترهای ورودی به این 

گردید.  بر اساس مدل توسعه یافتهمساحت، محیط، مساحت محدب، قطر بزرگ، قطر کوچک، اثر متقابل مساحت و قطر 

 یخطامقادیر، 2R= 945/0توانایی پیشگویی وزن را با بزرگ، مساحت محدب و محیط، قطر بزرگ و قطر کوچک 

ن مساله حاکی از یباشد. ا% دارا می5در سطح احتمال  12/0)%( یو مقدار دقت نسب 934/88(g)ون استاندارد یرگرس

 توانایی پردازش تصویر و رگرسیونی چندگانه در پیشگویی وزن دارد.

 گوشتیهاییی وزن، پردازش تصاویر دیجیتال، رگرسیونی چندگانه، جوجهپیشگوکليدی: های واژه

 *مقدمه
میلیارد حیوان برای تولید مواد 60ازدر حال حاضر سالانه، بیش

(. در ایران نیز (Prakash& Stigler, 2012 شوندغذایی کشتار می

های عمده بخش یکی از مجموعهصنعت مرغداری گوشتی 

گردد. این صنعت با تولید بیش از یک کشاورزی محسوب می

میلیون تن گوشت مرغ نقش مهمی در تأمین پروتئین مورد نیاز 

کشوررا به عهده دارد. به علاوه، گوشت مرغ یکی از اقلام مهم در 

گردد، به طوری که با مصرف سرانه سبد خانوارها محسوب می

ها به خود کیلوگرم رتبه اول را در میان گروه گوشت 87سالانه 

درصد  27ای، ست. همچنین از لحاظ سهم هزینه داده اختصاص

 دهدهای سبد خانوارها را تشکیل میهای گروه گوشتاز هزینه

(Khaledi et al., 2011) . افزایش تقاضا برای محصولات

دهد. با ش می، نیاز به تولید حیوانات را افزای1غذاییمقوی حیوانی

                                                                                             
 : نویسنده مسئول *

 saman.abdanan@gmail.com; s.abdanan@ramin.ac.ir 
1. Fosters intensive animal 

ها کنندگان، تعداد حیوانات را در گلهتوجه به تقاضای بازار، تولید

اند که البته این مسأله با در نظر گرفتن کمبود افزایش داده

نظارت سبب کاهش بازده در اینگونه  امکانات در رسیدگی و

بدون پشتوانه شده است. در نتیجه برای پاسخ به  یهاافزایش

ک یاز حیوانات به صورت  عین حال مراقبت کافی نیاز بازار و در

به یک، کشاورزان باید از ابزاری برای نظارت بر رفاه، سلامتی و 

 Harris et al.,2001)   et ;2010تولید حیواناتشان استفاده کنند

al., Morris Botreau et al., 2007;  .)در حال حاضر فناوری

خودکار حیوانات را  توانند به صورتهایی موجود هستند که می

 etساعت شبانه روز نظارت کنند )24به طور جداگانه در 

al.,1988 Deshazer .)ها، ماشین بینایی و در میان این فناوری

 90پردازش تصویر بسیار مورد توجه قرار گرفته است. بیش از 

کاربرد ویژه برای پردازش تصویر در تولید دام شناسایی شده 

های مختلف پردازش تصویر در بررسی و است. در میان کاربرد

 ینظارت بر حیوانات، برآورد وزن به عنوان یک برنامه اصلی برا

د دام یاستفاده در تول یر برایپردازش تصو یهاتوسعه روش

mailto:saman.abdanan@gmail.com;%20s.abdanan@ramin.ac.ir
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رات یینظارت بر روند تغ (.,.Schofield et al 1999 شناخته شد )

و  یتیریمد یهایریگمیتصم یآن برا یهاوزن و استفاده از داده

است  یاتید گوشت با بازده بالا مؤثر و حیتول ین برایهمچن

(Abdanan Mehdizadeh et al., 2015 .)ش وزن یاز افزا یآگاه

کند. بعلاوه پیش روزانه به بهینه کردن مدیریت تغذیه کمک می

 1999بینی و کنترل وزن با سلامت گله ارتباط مستقیم دارد )

Schofield et al.,.) 
به مطالب یاد شده نظارت بر وزن هم در دام و هم  با توجه

-باشد. جمع آوری دادهدر طیور از اهمیت بسزایی برخوردار می

ه میزان رشد و یکنواختی وزن دربار یهایوزنی، اطلاعات با ارزش

ها،ضریب تبدیل غذایی،بروز بیماری در یک گله و سرزندگی مرغ

 Flood)دهد رار میهای گوشتی قدر اختیار تولیدکنندگان مرغ

et al., 1992et al., 1983; Lott et al., 1982;Turner) وزن.

دهد که آیا پرندگان منحنی پرندگان نه تنها به کشاورز نشان می

کنند، بلکهبیان کننده کیفیت بینی شده  را دنبال میرشد پیش

 .(Mollah et al., 2010)باشد مدیریت نیز می

های طور کلی شامل روش های سنتی بررسی وزن بهروش

ک گروه از پرندگان، گرفتن آنها و وزن کردن یبندی ساده دسته

ها است. این روش با معایب به تنهایی یا وزن کردن گروهی آن

زیادی همراه است به عنوان مثال برای دستیابی به وزن واقعی 

های انتخاب شده برای بدن گله، باید به اندازه و پراکندگی پرنده

ها وزن شود و % پرنده5 ین دقت بیشتری شود. حداقل بایدتوز

داده برداری صورت پذیرد  1باید به تعداد یکسانی از هر پن

(Anonymous, 1982).  دستیابی به وزن تعداد زیادی از پرندگان

 ;Turner et al.,1983)با این روش با زحمت بسیاری همراه است

Ali et al.,1993،) آور میو برای پرندگان استرس-

. خطا (Doyle &Leeson, 1989; Newberry et al.1985,)باشد

دقتی در تجزیه وتحلیلو همچنین گرفتن مکرر ها،بیدر ثبت داده

شود های کم تحرک سبب تأثیر بر میانگین وزن گله میمرغ

(Feighner et al.,1986 به خصوص این خطا هنگامی اتفاق .)

تر به دلیل تحرک کمتر های گوشتی سنگینجوجهافتد که می

بر و دستی،کاری زمانکردنشوند. علاوه بر این وزنمرتباً وزن می

(. ماشین بینایی به Schofield,1990باشد )کننده میخسته

آوریی بسیار سومند است. تعیین عنوان یک روش جایگزین فن

غیر  ک روشیوزن براساس ماشین بینایی برای دام و طیور 

تواند در طول فرآیند هم برای مخرب، سریع و دقیق است که می

 Wang etکشاورز،هم برای دام باعث کاهش استرس شود )

al.,2008ها در یک (. از آنجا که افزایش وزن برای برخی دام

                                                                                             
 

افتد، نظارت بر وزن برای هر دام به گروه به طور آهسته اتفاق می

ن مسأله به کشاورز کمک ت است. اییک به یکحائز اهمیطور 

کند تا رشد آهسته دام را بررسی کرده و تغییرات مناسبی در می

مدیریت ایجاد کند. تجزیه و تحلیل بصری تصویر به عنوان یک 

درنگ بر تغییرات وزن دام روش برای نظارت مستمر و بی

شود که در نتیجه تشخیص سریعتر مشکلات و پیشنهاد می

 Marchant etگردد)را سبب می ییتتصمیم گیری مؤثرتر مدیر

al., 1999.) 

وانات یمختلف در برآورد وزن زنده ح یهادر پژوهش

ر یم از ابعاد بدست آمده از پردازش تصاویمختلف به طور مستق

 White etهایتوان به پژوهشاستفاده شده است. از آنجمله می

al. (2004) (95/0ن ییب تبیبینی وزن خوک با ضر)پش ،Wang 

et al. (2008) (،3بینی وزن خوک را با دقت )پش%Alonso et 

al. (2013) (27/4بینیوزن گاو را با دقت پش ،)%Kuzuhara et 

al. (2015) ( و80/0بینی وزن خوک را با دقت  )پش Viazzi et 

al. (2015)( اشاره نمود.6±%3را با دقت  یبینی وزن ماه)پش 

های دقیقی از وزن آوردهدف اصلی این پژوهش بدست آوردن بر

های گوشتی با استفاده از ابعاد به دست آمده از پردازش جوجه

تواند کشاورز را جهت این سیستم می باشد.تصاویر دیجیتال می

 ای یاری رساند. انجام یک مدیریت خوب مرزعه

 هامواد و روش

 حيوانات آزمايشی

سویه  قطعه جوجه گوشتی یک روزه 30آزمایشی با استفاده از 

در محل ایستگاه دامپروری دانشگاه کشاورزی و 2تجاری راس

روز از تاریخ 42منابع طبیعی رامین خوزستان به مدت 

انجام شد. پرندگان بر روی  12/10/1394تا تاریخ  1/9/1394

هایی به ابعاد یک متر مربع قرار دادهشدند. در این بستر و در پن

ه جوجه در هر پن( قطع 10بررسی پرندگان در سه پن )تعداد

با  کدیگریص از یها به منظور تشخ جداگانه قرار گرفتند؛پرنده

رنگ شده بودند. در کل دوره پرورش آبخوری و  یرنگ خوراک

دانخوری به صورت دستی انجام شد. دمای سالن در طول دوره 

پرورش جوجه گوشتی به این شکل بود که در هفته اول پرورش 

درجه سلسیوس بود و پس از آن به ازای هر هفته  33دما 

درجه سلسیوس دمای سالن کاهش یافت. طی سه  2پرورش 

ساعت و پس از آن تا 24رش روشنایی به صورتروز اول پرو

ساعت  1ساعت روشنایی و  23پایان دوره پرورش به صورت

                                                                                             
1.oss 
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بندي با . پن(Mollah et al., 2010)تاریکی در نظر گرفته شد

استفاده از فنس انجام گردید. در طول دوره پرورش از تراشه 

هاي گوشتی مطابق نجاري در کف بستر استفاده وتغذیه جوجه

صورت پذیرفت. تمامی  )NRC )1994 غذایی استاندارد جیره

پرندگان به آب و خوراك به صورت آزادانه دسترسی داشتند. 

 29ام و 5ها در روزهاي لازم به ذکر است که دو قطعه از جوجه

  ام دوره تلف شدند.

  فیلمبرداري و اخذ تصویر

 يترازون دستی با یبلافاصله بعد از توز شدههاي ضبطفیلم

)WANT، مدلWT-X ، گرم در  1/0ساخت کشور چین) بادقت

 Shanyشرکت برداريهاي فیلمدوربین شدند.هر پن گرفته می

 Color low light)با حسگر نی،ساختکشورچ IFA 7050مدل(

CCD 15با سرعت  که قابلیت اخذ فیلم به صورت دیجیتال 

پیکسل را  352×288فریم بر ثانیه و تفکیک پذیري مکانی 

متمرکز بالاي سر حیوانات در ارتفاع یک متر   یبه صورتداشتند 

این فاصله در طول دوره آزمایش  بالاتر از کف قرار داده شدند.

ها در طول تصویر برداري ). مرغ1(شکل شد ثابت در نظر گرفته 

شدند و هر روز پنج دقیقه فیلم متحرك و آزاد در نظر گرفته 

  براي آنالیز تصویر گرفته شد.

  

  
  سازي تصاویر در کامپیوترشماتیک سامانه اخذ و ذخیره .1شکل

  پردازش تصویر و استخراج ویژگی

طور که فلوچارت پردازش تصویر و استخراج ویژگی در  همان

 MatLabها اخذ شده به محیطفیلم شود،مشاهده می 2شکل 

R2013a )The MathWorks Inc., Natick, Mass, USA ( انتقال

تبدیل گردیدند. سپس به  bmpافته و به تصاویري به فرمت ی

زمینه (بستر، ها) از پسزمینه (جوجهمنظور جداسازي پیش

خوري) با توجه به عدم یکنواختی در شرایط نور غذاخوري و آب

از روش  1يگذاري سراسرپردازي و عدم امکان استفاده از آستانه

                                                                                             
1.Global Thresholding 

آستانه بهینه استفاده سوبل براي محاسبه گذاري تطبیقی آستانه

هاي گذاري روشبعد از آستانه ).Shen et al., 2012(گردید

براي جلوگیري از ایجاد گسستگی و جداسازي 2سایش و اتساع

هاي زمینه (لکهایجاد شده در پس 3بوسیله نویزهاي تصویر

شدند هاي پر و بال و سر) به کار برده روشن ناشی از مدفوع،سایه

(مساحت، محیط، مساحت محدب، قطر بزرگ، و شش ویژگی 

 Wangقطر کوچک و خروج از مرکز) از تصاویر استخراج شدند (

et al., 2008.(  
  

 
 هایر و استخراج ویژگیفلوچارت پردازش تصو .2شکل

  رگرسیون تک و چند متغیره

هاي تصویر معادلات خطی و غیرخطی بین وزن بدن و ویژگی

به منظور تعیین بهترین  2Rدند. ضریب تبیینیگردبرآورد

  ):1برآورد به صورت زیر تعریف شد (رابطه 

  )1(رابطه

 R2=  
  

زان ی) که مSRE(ون استاندارد یرگرس ين خطایهمچن

) و مقدار دقت 2باشد (رابطه یوزن م ینیش بین پیانگیدقت م

) به 3است (رابطه  یکننده دقت نسبان یکه ب )RAV(ینسب

استفاده شدند. در توسعه  یونیدقت روابط رگرس یمنظور بررس

استخراج شده  يهایژگیره علاوه بر ویون چند متغیمدل رگرس

(مساحت، محیط، مساحت محدب، قطر بزرگ، قطر ریاز تصاو

دو این ، توان دوم و حاصلضرب دوبهکوچک و خروج از مرکز)

دند. در یعنوان متغیر مستقل وارد معادله گردها به یژگیو

                                                                                             
2.Erision and dilation 
3.Artefact 
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-بهبدست آمد که از روش گام یدرجه آزاد 27با  یمجموع مدل

ره و حذف یگام به منظورتوسعه مدل رگرسیون چند متغ

 Abdolahzare & Abdananد)یرها استفاده گردیمتغ

Mehdizadeh, 2016.)خروجی معادله  در ضمن متغیر وابسته(

 باشد.ها میپژوهش وزن جوجهرگرسیونی( در این 

 

 (2)رابطه

 

 (3)رابطه

SRE=√
∑ (𝑦𝑖−𝑦̂𝑖)

2𝑛
𝑖=1

𝑛−2
 

 
(  

𝑅𝐴𝑉 =
1

𝑛
∑

√(𝑦𝑖 − 𝑦̂𝑖)
2

𝑦𝑖

𝑛

𝑖=1

 
 

ˆوزن واقعی مرغ، iyکه در این روابط
iy بینی وزن پیش

 هاست.تعداد نمونهnشده و 

 رگرسيون گام به گام

 عوامل بین توانمی متغیره چند خطی رگرسیون از استفاده با

 رگرسیون. نمود برقرار خطی ایرابطه پدیده، کی بر موثر

 را وابسته متغیرهای از سری کی بین ارتباط واقع در چندمتغیره

 عوامل تعداد که مواردی در. نمایدمی برقرار نظر مورد متغیر با

 مختلف ترکیبات تمام بررسی با توانمی باشد، کم پدیده بر مؤثر

 آورد؛ دست به را رگرسیونی مدل بهترین آنها خطای مقایسه و

 است زیاد پدیده بر مؤثر عوامل تعداد که دارد وجود مواردی اما

 محاسبات نیازمند و گیر،وقت ممکن ترکیبات تمام بررسی و

 تمام که شده پیشنهاد هاییشیوه موارد این در. است زیادی

 اهمیت که متغیرهایی و گیرندنمی نظر در را ممکن هایمعادله

-نمی نظر در را( انتخابی α مقدار به توجه با) ندارند چندانی

 و رو پس حذف شیوه پیشرو، انتخاب: روش سه رو این از. گیرند

 روش. شودمی پیشنهاد متغیرها انتخاب برای گام، به گام روش

 اساس بر و است پیشرو انتخاب شیوه نوع کی اصل در گامبه گام

 فرض با روش این. است شده نهاده بنا خطی رگرسیون مدل

 از عرض تنها وجود و مدل در مستقلی متغیر هیچ وجود عدم

 متغیری ساده خطی هایرگرسیون تمام در شده گذاریپایه مبدا

 اولین عنوان به باشد، داشته پاسخ با را همبستگی بیشترین که

 روش این در همچنین. شودمی منظور رگرسیونی تابع در متغیر

 باید شود،می اضافه رگرسیونی رابطه به که بعدی متغیر

 داشته رگرسیون دوم هایتوان مجموع در را سهم بیشترین

 در خطا قبول قابل سطح حداکثر روش این در ، پارامتر. باشد

 نظر در 05/0 مقدار به حاضر مطالعه در که است فرضیه آزمون

 .(Abdolahzare & Abdanan Mehdizadeh, 2016) شد گرفته

 SAS 9.1 (SAS افزار نرم در چندگانه رگرسیون معادله توسعه

Institute, Cary, NC) پذیرفت انجام. 

 نتايج و بحث
حین انجام آزمایش و تحلیل تصاویر مشخص گردید که پرندگان 

امل های حرکتی خاصی مانند پر زدن و یا باز کردن کحالت

پرهای خود، دراز کردن پا، سوار شدن بر روی یکدیگر و غیره 

های به محرک پاسخ( که البته این حرکات 3دارند )شکل 

این اعمال فیزیکی وضعیت و باشد. می داخلی و خارجی مختلف

گیری و به تبع آن سبب تغییرات اندازه ابعاد بدن و در جهت

-یاد شده از تصاویر میبر روی استخراج پارامترهای  تاثیرنتیجه 

مجددی که بر روی مساحت پرندگانی که  شوند. لذا در بررسی

در حالت عادی خود بودند در روزهای مختلف پرورش با انتخاب 

ک ی هر یک از آنها به صورت دستی و تعیین مساحت هر کدام،

 های خاصتوسعه یافت.بانک اطلاعاتی به منظور حذف این حالت

نیز به منظور حذف  Chedid et al. (2003)از روش یاد شده 

ک راه حل یحالات فیزیکی خاص استفاده نموده است. البته 

-دیگر برای تعیین این حالات خاص استفاده از مدل توزیع نقطه

 وCootes et al. (1995) باشد که این روش توسط ای حیوان می

Tilletet al. (1997) اس اسارائه شده است. در این روش، مدلی بر

خواص فیزیکی حیوان با توجه به اطلاعات دو بعدی آن توسعه 

با این یابد که قادر به تشخیص حالات مختلف حرکتی است. می

بر بودن آن برای همگرا حال،عیب اصلی این روش اولا زمان

حرکات از  با طیف وسیعی واقعی برآزش مدل شدن و ثانیا،

از این رو بعد از باشد.  حیوان است که عملا امکان پذیر نمی

اجرای برنامه توسط کاربر به منظور حذف این حالات خاص از 

شود که موجب هدایت برنامه به کاربر روز پرورش نیز سوال می

-بانک اطلاعاتی مربوط به آن روز و حذف حالات یاد شده می

 گردد. 

   
 )ج( )ب( )الف(

 زدن؛ )ب( دراز کردن پا )ج(به هم چسبيدن پرندگان حرکات فيزيکی خاص پرندگان )الف(بال. 3شکل
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- آستانهنشان داده شده بعد از ب) 4که در شکل (همانطور

زمینه که زمینه، نقاطی در پسگذاري تطبیقی و حذف پس

غیره بودند  شده بر روي بستر وغذاي ریخته ناشی از مدفوع،

مانده و حذف نشدند. در این مرحله به منظور حذف این باقی

گذاري بر روي مساحت استفاده گردید که  نقاط از روش آستانه

. همانطور که تصویر ج) آورده شده است4شکل نتیجه آن در 

و مانده مشخص است فقط تصویر پرنده باقی ج)4(شکل نهایی 

براي بررسی نقاط ناخواسته (نویز) از تصاویر حذف شدند. سپس 

، تعداد هاي مساحت سطحیرابطه بین وزن بدن و تعداد پیکسل

قطر بزرگ  خروج از مرکز،هاي محیط، مساحت محدب، پیکسل

خطی و خطی به کار و قطر کوچک مرغ روابط رگرسیون غیر

  برده شد.

 4نتایج استخراج روابط رگرسیونی حاصل از تصاویر 

آورده شده است. شایان ذکر 1جدولجوجه گوشتی به دلخواه در 

، لگاریتمی و نمایی) نیز بر 2است که روابط غیرخطی (درجه 

ها برآزش گردیدند اما به دلیل نداشتن تغییر قابل روي داده

سادگی و سرعت بالاتر محاسابات روابط توجه در ضریب تبیین، 

  خطی استفاده و گزارش گردیدند. 

 R2مقدار شاهده است قابل م 1طور که در جدول همان

براي پنج ویژگی مساحت، محیط، مساحت محدب، قطر بزرگ و 

باشد. این مساله می 9/0قطر کوچک براي هر چهار پرنده بالاي 

ها در پیش بینی وزن است. اما با حاکی از توانایی این ویژگی

ار پایین بسی 2Rاستفاده از ویژگی خروج از مرکز با توجه به 

  6در ضمن در میان این باشد. انجام این امر امکان پذیر نمی

هاي مساحت و مساحت ویژگی استخراج شده از تصاویر، ویژگی

ترین ویژگی در مناسبتبیین ضریب محدب با داشتن بالاترین 

  باشند.پیشگویی وزن می

  

 
 

 (ج) (ب) (الف)

  تصویر بعداز حذف نویز و نقاط ناخواسته حذف پس زمینه وتصویر باینري شده ج)ب) تصویر اصلی مرغ  الف)اي از اخذ تصویر:نمونه .4شکل
 

  جوجه گوشتی انتخابی به صورت یک به یک 4. نتایج رگرسیون بدست آمده از تصاویر 1جدول

(%)RAV )g(SRE 2مقدارR پرنده شماره وزن خطی رگرسیون روابط 

424843/0 44/177 95/0 46/144a-0084/0=y  
868029/0 27/195 94/0 13/942p-4445/1=y  
40824/0 209/168 96/0 54/138c-0081/0=y 2 

907647/0 1474/208 93/0 5/967M-1185/4=y  
959292/0 962/229 91/0 6/1083m-4416/6=y  
950395/2 5254/766 09/0 4/1617e-5/3551=y  

3788459/0 29439/149 95/0 04/127a-00733/0=y  
77619/0 03367/212 91/0 44/724p-1539/1=y  
364889/0 8323/162 95/0 74/117c-0069/0=y 10 

7425832/0 70061/207 91/0 79/685M-0925/3=y  
46595/710 9307/235 89/0 78/931m-8043/5=y  

4445124/2 87562/628 18/0 1773e-3/3451=y  

3563034/0 27552/134 96/0 63/116a-0066/0=y  
7391289/0 97529/216 90/0 03/796p-1829/1=y  
3563034/0 27552/134 96/0 75/122c-0065/0=y 25 

745837/0 0014/229 89/0 61/744M-1322/3=y  
668676/0 3178/178 93/0 954m-5428/5=y  
070357/2 5093/648 16/0 8/1863e-3/3671=y  

138997/0 12535/93 97/0 13/125a-0076/0=y  
1577793/0 555034/92 92/0 25/727p-0076/1= y  
1577793/0 555034/92 97/0 78/131c-0074/0=y 30 

521104/0 9369/156 93/0 57/694M-1645/3=y  
490974/0 4745/149 93/0 87/861m-495/5=y  
652197/1 0605/533 19/0 2/1892e-6/3552=y  

aهاي مساحت سطح، : تعداد پیکسلpهاي محیط، : تعداد پیکسل:c ،مساحت محدبM ،قطر بزرگ ::m  ،قطر کوچکeخروج از مرکز :  
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دست آمده از تصاویر همه ه نتایج رگرسیون ب 2جدول

دهد. همانطور که مشاهده نشان می گوشتی راهاي جوجه

هاي براي ویژگی2Rها مقدارشود در بررسی کل داده می

مساحت، محیط، مساحت محدب، قطر بزرگ، قطر کوچک به 

بدست  9125/0و  8891/0، 9324/0، 9031/0، 9437/0ترتیب 

ها به مطابق آنالیز جوجه2Rآمد. این در حالی است که مقدار

خروج از مرکز مقدار قابل قبولی ندارد. این  صورت تکی براي

موضوع استفاده از پنج ویژگی اولیه و حذف خروج از مرکز را 

  کند.بینی وزن تایید میبراي پیش

نتایج مدل رگرسیون چند متغیره توسعه داده  3 جدول

دهد. به منظور توسعه این شده با روش گام به گام را نشان می

ها مورد استفاده قرار گرفتند.  همانطور مدل حدود دو سوم داده

که در جدول مشخص شده مدل توسعه یافته با روش گام به گام 

ها را نگه تاي آن 8درجه آزادي که وارد مدل گردید  27از 

مورد مربوط به متغیرهاي  5درجه آزادي  8داشته است؛ از این 

از مبدا، مساحت، مساحت محدب، قطر بزرگ و  (عرض خطی

× مورد مربوط متغیرهاي غیرخطی (مساحت  3قطر کوچک) و 

قطر × محیط و قطر بزرگ × قطر اصلی، مساحت محدب 

باشند. در مدل رگرسیونی توسعه یافته علاوه بر کوچک) می

دار بودن معادله کلی، بخش خطی و غیرخطی آن نیز در معنی

داري باشند. بعلاوه عدم معنیدار میعنی% م5سطح احتمال 

نشان  945/0دوري از برآزش معادله و همچنین ضریب تبیین  

 از صحت معادله توسعه یافته دارند.

  

  ک به یکیهاي گوشتی به صورت تصاویر صبح و عصر جوجه دست آمده از همهه . نتایج رگرسیون ب2جدول

(%)RAV )g(SRE 2 R ویژگی استخراج شده از تصاویر روابط رگرسیون خطی وزن 

52056/0 49554/282 9438/0 78/131x-0076/0=y مساحت 

08435/1 0396/1179 9031/0 08/798x-2445/1=y محیط 

52937/0 90089/286 9424/0 07/129x-0073/0=y مساحتمحدب 

78491/0 15507/304 8891/0 15/751x-3645/3=y قطربزرگ 

86269/0 67858/300 9125/0 2/970x-7724/5=y قطرکوچک 

14254/2 46501/616 1511/0 6/1639x-4/3398=y خروجازمرکز 

  
  

  

  . مدل رگرسیون چند متغیره با روش گام به گام3جدول

میانگین  درجه آزادي مجموع مربعات 

 مجموع مربعات

F 

  1611/4×105 2028 4387/8×108 کل

 4232 9544/9×107* 8 9635/7×108 مدل

9038/7×108 خطی  5 *108×5808/1 4/6720 

 591/84 9897/1×106* 3 9692/5×106 غیر خطی

  23522 2020 7514/4×107 باقی مانده

 23621ns 297/4 2009 7454/4×107 دوري از برآزش

  5497 11 60467 خطا

و  05/0داري در سطح احتمال معنی در جدول به ترتیب ns* و 

  دهد.را نشان می يدارعدممعنی
  

ضرایب بدست آمده در معادله رگرسیونی توسعه  4جدول 

دهد. مطابق این جدول یافته با روش گام به گام را نشان می

قطر کوچک، اثر مساحت، محیط، مساحت محدب، قطر بزرگ، 

مساحت محدب و محیط، قطر متقابل مساحت و قطر اصلی، 

مورد  رابطه رگرسیونیبزرگ و قطر کوچک در پیشگویی وزن در 

مطابق با آنالیز آماري صورت گرفته بر روي  .استفاده قرار گرفتند

ضرایب به جز محیط تمامی متغیرهاي وارد شده در مدل، داراي 

  در پیشگویی وزن داشتند.  )>05/0p(دار اثر معنی

  
  

  مورد استفاده در معادله توسعه یافته با روش گام به گام. ضرایب 4جدول

 t-test خطاي استاندارد ضرایب 

 077/4 671/65 74/267** عرض از مبدا

 508/11 0026653/0 030674/0** مساحت

 ns 34482/0 21049/0 6382/1 محیط

 7055/1 0025007/0 0042649/0*  مساحت محدب

 -7301/2 52671/0 -438/1** قطر بزرگ

 -8766/6 49923/0 -433/3** قطر کوچک

 -4718/6 2112/2×10-6 -4311/1×10-5 قطر اصلی× مساحت 

 9656/2 8542/8×10-7 6258/2×10-6* محیط× مساحت محدب 

 -3374/6 0019841/0 - 012574/0** قطر کوچک× قطر بزرگ 

داري در سطح احتمال معنی در جدول به ترتیب ns**، * و 

  دهد.را نشان می يدارو عدممعنی 05/0، 001/0
  

رگرسیونی چند متغیره رابطه به منظور آزمون  5شکل 

ها ترسیم گردید. همانطور که از توسعه یافته با یک سوم داده

شکل مشخص است ارتباط خطی میان مقدار واقعی وزن و مقدار 

وجود دارد که  R2= 963/0پیش بینی شده با ضریب تبیین 

رابطه کی مقادیر واقعی وزن و پیشگویی شده توسط نشان از نزدی

باشد. همچنین هاي مشاهده نشده میرگرسیونی براي داده

  باشند.می =g(934 /88SRE(و=12/0RAVمقادیر (%)
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 هاشده با يک سوم دادهرابطه ميان وزن واقعی و پيشگويی. 5 شکل
 

 (et al.(2014Kashiha  با کمک پردازش تصویر به

در این چهار پن پرداختند. در عدد خوک  40پیشگویی وزن 

در شدند.ک دوربین از بالا نظارت مییها بوسیله پژوهش خوک

% در سطح گروهی )خطا 5/97این مطالعه وزن خوک با دقت 

 23/1ک به یک )خطا ی% به صورت 2/96کیلوگرم( و  82/0

در پژوهشی   .Tasdemir et al(2011) گرم( برآورد گردید.کیلو

به برآوردوزن گاوهای هلشتاین با استفاده از ابعاد استخراج شده 

از بدن حیوان با کمک پردازش تصویر دیجیتال و روابط 

رگرسونی چندگانهپرداختند. مطابق نتایج بدست آمده در 

همانطور که بدست آمد.  97/0بهترین حالت دقت ضریب تبیین 

 Tasdemiret al( .2011)و  et al.(2014Kashiha) از پژوهش

مشخص است ضریب تبیین بالاتری گزارش گردیده است. اما 

این نکته در مورد پژوهش حاضر و دو مطالعه قبلی باید مورد 

ها سبب تغییر جعلی ابعاد توجه قرار گیرد که وجود پر در جوجه

بروز اعمال خطا در برآورد وزن  شود؛ که این مساله سببمی

صد جوجه  Mollahet al.(2010)در پژوهشی دیگرگردد.می

 1200گوشتی تاکستان تحت شرایط استاندارد پرورش دادند و 

روز 7-42جوجه گوشتی در طول دوره  20تصویر دیجیتال از 

 رشدشان به صورت تصادفی انتخاب شده بودند اخذ گردید.

های معادله پیش بینی وزن توسعه داده شده بر اساس پیکسل

گردید. علت  999/0ضریب تبیین مساحت سطح ورودی دارای 

تواند به دو دلیل در این پژوهش میضریب تبیینبالاتر بودن 

ای اخذ شدند که این باشد. یکی اینکه تمامی تصاویر درون جعبه

. اما با توجه به دهدمساله دقت تصویر برداری را افزایش می

فلسفه استفاده از پردازش تصویر و عدم دخالت فرد در داده 

باشد. از طرف دیگر برداری یک ضعف بزرگ محسوب می

ها در کل دوره پرورش مورد ارزیابی قرار نگرفتند و تنها  جوجه

 ها مورد بررسی قرار گرفت.روز از پرورش وزن آن 6در 

 ها نیاز به هدر عمل به منظور بررسی وزن در گل

 

را  گیریباشد تا بتوان این اندازه% گله می1گیری حداقل  اندازه

های برداری برای گلهنماینده وزن گله دانست. این سطح از داده

ک دوربین یشود.حال آنکه با تعداد بالا امری دشوار محسوب می

در یک ارتفاع مناسب )در یک دوربین معمولی به صورت یک 

متر بالاتر از کف نصب شود،  1شتی در صورتی که قانون سر انگ

متر کف را در یک عکس پوشش دهد.(، با  5تواند حدود می

پرنده در هر متر مربع، این به معنی  16اشغال به طور متوسط 

(. بنابراین در Anonymous, 1982پرنده در یک تصویراست) 80

پن  های متقابلای، دو دوربین در گوشهپرنده 10000یک گله 

برای به دست آوردن یک تصویر نماینده از وزن بدن گله کافی 

هایپردازش تصویربه و روشهای دوربینی ، سیستمامروزه.است

برداریبه صورت برخط نسبتا ارزان و دادهقیمت خوبی با توجه به

واضح است که سود قابل توجهی باشد. بسیار مورد توجه می

با این حال، به  درمزارعبزرگوجود دارد.باسیستم دوربینیو کار 

دلیل اینکه دقت برآورد وزن زنده به عوامل بسیاری، مانند نژاد، 

های مکرر گیریسن، نوع روش آنالیز تصویر و تغییر در اندازه

بینی وزن هیچ الگوی واحدی به عنوان الگوی پیشوجود دارد، 

ابراین،به کار بنهای تصویر عاری از عیب نبوده است. بدن از داده

 بیشتری به منظور بهبود این روش ها نیاز است.

 گيرینتيجه
هدف از این پژوهش امکان تشخیص تغییرات روزانه وزن 

 آنالیز و تصویر پردازش از استفاده باهای گوشتی  جوجه

ها شش از تصاویر بدست آمده از جوجه بود. چندگانه رگرسیون

ویژگی مساحت، محیط، مساحت محدب، قطر بزرگ، قطر 

معادلات خطی بین وزن بدن کوچک، خروج ازمرکز استخراج و 

 شش هر برای 2Vمقادیرگردید.  های تصویر محاسبهو ویژگی

 به هاپرنده یهمه تقریبا برای مرکز از خروج جز به ویژگی

میان  . در نهایتگردید محاسبه% 90بالای جداگانه صورت

 آنالیز گامبهگامهای استخراج شده و وزن واقعی به روش ویژگی

 داریمعنی به توجه با. پذیرفت صورت چندگانه رگرسیونی

 ،=124/0RAV مقادیر ،%5 احتمال سطح در رگرسیونی معادله

188/0 SRE=2=945/0 وV عدم نبودن داریمعنی همچنین و 

 سامانه با چندگانه رگرسیونی رابطه که گردید مشخص برآزش

 . دارد را وزن پیشگویی توانایی ماشین بینایی

 سپاسگزاری
بدینوسیله نویسندگان از حمایت مالی دانشگاه کشاورزی و منابع 

 نمایند.طبیعی رامین خوزستان قدردانی می
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