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های ماشین بینایی، پردازش زبان طبیعی و مولدهای تصویر و متن. توانایی در بهینه  افزار و طراحی سامانهی نرمابقه در توسعهسال س 10 

مدل عیبهاسازی  آن،  بخش  هایابی  به  پیچیده  وظایف  تبدیل  وو  حل  قابل  ک    های  نمونهمدیریت  سریع  ساخت  به  منجر  و ه  اولیه  ی 

 شوند.شود که به سادگی نگهداری میهایی میماژول

Deep Learning Machine Learning Image Processing Natural Language Processing  :مهارتها 

Generative AI Data Fusion Sensor Fusion Augmentation Edge Device  . 

Transfer Learning Optimization Automatic Labeling Retrieval-Augmented Generation  . 

Python C++ C# C (AVR) :زبانهای برنامهنویسی 

VS Code PyCharm Visual Studio Colab Matlab Coder  :ابزار 

Matlab ToolBox Docker Git Lens Data Fusions  . 

Edge Device Netron AnyLabeling CVAT   .  

 کاری  تجربیات 

 ( تا هم اکنون 1403/ 3/ 1 –  تهران  –پیام گستر توسعه ایرانیان ) هوش مصنوعی هایمدل یتوسعه دهنده 

به یک    langchainاستخراج شده و سپس توسط    BGE-M3توسط مدل  ،  ها( متنembeddings: بردارهای جاسازی )ها سازی متنخلاصه -

ها توسط روش   BGE-M3  ،embeddingسازی، پس از فراخوانی داده شد که نیازمند منابع زیادی بود. جهت بهینه  OpenAIشرکت  4oمدل 

optics   ها به مرکز هر خوشه، چند نمونه انتخاب و به مدل  بندی شد، سپس از نزدیکترین متنخوشهmt5  استخراج شود.   هاداده شد که خلاصه آن 

  و  (Kafka)یا از  با پایگاه داده ارتباط گرفته gRPCتوسط XLM-RoBERTa ی مدلی بر پایه (: NER)  های مشخصموجودیتشناسایی   -

ی آن هاکوانتیزه کردن لایه،  batchسازی تعداد عبارات هر  با بهینه  کند. راج میخرا است  producer-consumer  ،NERدو صف و الگوی    کمکبا  

 . شد GPUبرابر بر روی  3و  CPUبرابر بر روی  2حدود  اجرا سرعت های هر صف،و تعداد آیتم torchو  Transformersی توسط کتابخانه

ی بر بستر کتابخانه  ، VGG Net  های آخرلایه  ، Transfer learningبا استفاده از    :CRNNو    YOLO 11یاب بر اساس  توسعه یک متن -

Ultralytics هایلایهبا به کارگیری شد.  هیاب آموزش دادیک متن cross batch normalization ، کمبودVRAM   جهت آموزش مدل رفع

سازی هایپر پارامترها استفاده شد. با  جهت بهینه  optimum  یکتابخانه  از  ،علاوه بر این   گردید تا بتوان با منابع محدود به دقت بالاتری رسید.

از    ،YOLOگزارش شده توسط    یهامحل  جهت خواندن متن   نیز  CRNNیک مدل    ،pytorch  از  استفاده و   CNNاستفاده شد که ترکیبی 

LSTM    .بندی  خوشه   توسط  ،هادر قالب سطرها و پاراگراف  ها بندی متندسته استOPTICS  برای    شد.  انجامaugmentation    ازimgaug    و

torchvision   حل مشکل    . کمک گرفته شدvanished features  با کمک  pytorch-grad-cam    وTorchCam  ی  که بر پایهGrad-Cam  

. با توجه به این که بسیاری از نمادهای موجود در ( استفاده شدglyphsبه جای آموزش حروف فارسی، از نمادها )  ،همچنین  رفع گشت. است،  

های  که باعث کاهش زمان یادگیری و کاهش تعداد لایههای فارسی شبیه هم هستند، هر یک به صورت چشمی بررسی و برچسب گذاری شد فونت

با متن    هزارتایی از تصاویر  20بابت یک دیتاست    این روشدقت    شد. ی )استفاده شده از شناسایی پلاک(  قبل    OCRمورد نیاز نسبت به معماری  

 . است 89، %های اجتماعی به دست آمده بودفارسی که از شبکه
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پایگاه داده  ها  ی آنو ذخیره  embeddingsاستخراج  بابت    CLIP  مدل  در این روش از  جستجوی تصویری:  - بابت  استفاده شد.    Milvusدر 

وابسته به زمان یا تعداد  یعنی  به صورت مقطعی،    PCA  ،استفاده شد. همچنین  PCAسرعت بازیابی، از    افزایشسازی شده و  کاهش حجم ذخیره

 و آنها را به توان به کل پایگاه داده منتسب کرد.  ها، آموزش مجدد داده شد تا بردارهای موثر به صورت محلی استخراج نشونددرج

را جدا    librosaبه کمک کتابخانه    را  را دانلود، سپس صوت آن  یی یا صوتیویدیوفایل  ، یک  s3این برنامه از طریق باکت    گفتار به متن:  تبدیل -

 کند. ، متن آن را استخراج میwhisperکرده و از طریق مدل 

 (1403/ 3/ 31تا  1398/ 4/ 1 –تهران  –)تاجران جاده ابریشم  افزارنرم مهندس

ها و موقعیت  پلاک  متن   . شدنخست، سرعت از طریق ردیابی پلاک محاسبه می  ، روشاین  در  :  پردازش تصویر  از طریق   وسنجی خودرسرعت -

 بندیدسته   مکان  -  زمان  یهفاصل  و  (Hammingو    Levenshteinترکیبی از فاصله  )   پلاک  متن  شباهت  یهذخیره و بر پای  یک صفدقیقشان در  

در شرایط   2%  ، دوربین  16این روش بر روی    خطای سرعت سنجی  به صورت کامل قابل خواندن نیستند.  ها ، پلاک؛ چرا که در نمای دورشدندمی

  ReIDبخش    روش،  در این  شد.  استفادهبود،    بر ردیابی خودرو  مبتنی  که  روشی دیگر  از  در ادامه،  مختلف به دست آمد )به تایید پلیس راهور(.

با    Euclidean  و  triplet  یبابت آموزش و جایگزینی تابع هزینه  هزار تصویر  100از  ؛  گشتسازی  شخصینیز    DeepSORTمربوط به الگوریتم  

این   های مورد نیاز برای پوشش جاده شد.تعداد دوربین 50%باعث کاهش  ،این روش استفاده از .استفاده شد Cosineروش مقایسه دوگانه و معیار 

 میسر کرد. نیز ثبت خودروهای بدون پلاک را ،شرو

کاراکترهای پلا - ترکیب  :(OCR)   ک تشخیص  کتابخانه   CRNN(CNN + RNN)  یمدل  کمک    ،Kerasی  در  ،  Albumentationsبا 

AugLy   بابتaugmentationدر شرایط سخت )سایه، تاری، گرد و خاک،  توسط پلیس راهور(، تایید شده  ) ٪99٫۴دقت  هبو  داده شد ، آموزش

سازی ای و بهینه با پردازش دسته   LeNet  های بازگشتی، مدلی مبتنی بربرای حذف گلوگاه سرعت لایه  . رسید(  نور کم و زیاد  برف، خم شدن،   ،اسپری

. این  )بدون کاهش دقت(  د تر شبرابر سریع  22  ی آندر نتیجه مدل باز طراحی شد که  cppflowی  کتابخانه و  optimum  از طریق کتابخانه   بیزی

 افزار نیز قابل استفاده باشد. تر نرمهای قدیمیساخته شده در نسخه pb (protocol buffer )و  ONNXتغییر همچنان باعث شد که فایل  

هایپر   سازی بیزیبا بهینهو    YOLO 5یابی مبتنی بر  پلاک  توسطسپس    .شد  نجاما  Pylonی  کتابخانه  توسطتنظیم دوربین و دریافت    یابی:پلاک -

سازی( )پیش از بهینه   FPS  1۴از    ، سرعت اجراOpenVINO  استفاده ازو    ها تا حد ممکنلایهتعداد    کاهشبابت    DeepVizاستفاده از    ،پارامترها

نیزپلاک  و  یافت   قاءارت  FPS  60به   %  به   یابی  از  به  رسید  98بیش  مهاجرت   .YOLO  جهت فیلترهای  از  استفاده  به  نیازی  که  شد   دارباعث 

(Polarized)  و مادون قرمز گذر  (IR-Pass )    .های  استفاده از لایه  بانباشدquantized  ،این مدل بر روی    شدهRaspberry Pi 4 Model B 

این مدل با تصدیق چند    وات رسید.   7به    70از    ، افت کرد ولی توان مصرفی  92قابل اجرا شد که دقت آن به %   Neural Compute Stick 2و  

 مانند ورودی پارکینگ قابل استفاده شد.  ،پایین بسیارسرعت  ی باکه در کاربردهای درسی 98ای به دقت %مرحله 

استفاده    FUTR3Dاز مدل    Lidarو یا    Radar  ،های مختلفهای دوربینداده  ادغامدر ابتدا به منظور    فلش:  ، رادار وهاهمگام ساز دوربین -

جهت ادغام   bird’s-eye view (BEV)، از روش Lidarو  Radarها و حل مشکل عدم دسترسی به تجهیزات سپس، جهت کاهش هزینه شد.

باعث کاهش دمای    که طراحی شد  AVRمداری مبتنی بر میکرو کنترولر  ، هانورافکن  باها آنسازی همگام به منظور ها استفاده شد. همچنین،داده

 برابر شد.  12 برق به میزان یمصرف توان و کاهش  سال 6به بیش از  1 از ها نورافکن  افزایش طول عمر ،درجه 80به میزان  پروژکتورها

  یابی را سنجیدشود تا توسط این روش بتوان کارایی یک روش پلاکدر شرایط مختلف ساخته می  هاپلاک،  C-GANتوسط یک مدل    مولد پلاک:  -

کند. علاوه  پلاک تولید می  ،، انواع حروف و عدد فارسی، انواع سایه و دیگر متغیرها نامتقارن  حالت روشنایی  انواع  . این مدل دریا آن را آموزش داد  و

های تولیدی  ، نظیر افزودن نویز، مات کردن، کشیدن، چرخش، افزایش و کاهش تضاد، نمونهaugmentationهای  بر این، با استفاده از تکنیک

 افزایش یافت.  

لنز،    رایانه،  چند فرمول که توسط آن مشخصات  یتهیه  های سخت افزاری:فرموله کردن نیازمندی - نورافکندوربین،  نوع  و کارت   هاتعداد و 

با توجه به حداکثر سرعت خودروها، میزان تردد، عرض جاده و نوع کاربرد )سرعت سنج، چراغ قرمز، عوارض و ورود ممنوع(    های مورد نیازشبکه 

کارایی کوانتومی، رنج پویا، حداکثر سیگنال به نویز، نویز تاریک، زمان ظهور، نرخ تصویر برداری و اندازه پیکسل   ها، د. در این فرمولشوتعیین می

 تطبیق کیفی داشته باشد.  ،های مورد نیازتا انتخاب دوربین جدید با حداقل ها نیز در نظر گرفته شددوربین



 ( 1398/ 3/ 31 تا 1395/ 10/ 1 – رشت -افزار )داده کاوان خزر پویا نرم مهندس

  ، شناسییابی و ریخت توسط لبه  ،ad-hoc  در این روش  ، انجام شد.FLIRی  تنظیم دوربین و دریافت تصاویر از طریق کتابخانه  :پلاک  تشخیص -

 ٪92  روش به  و دقت   نه شدیبهفراپارامترها    ،  Matlabافزار  نرم  از  Optimizationجعبه ابزار    در  سازی گوسیبا بهینه  که  پلاک خودرو پیدا شد

 . رسید Core i7-2670QMبر روی  FPS 5سرعت  به  و (تایید شده توسط پلیس راهور)

- ( پلاک  داخل  متن  مرحله(:  OCRخواندن  دو  از  روشی  ترکیبی  که  بابت    contour detectionو    thresholdingای  شد.  استفاده  بود 

thresholding تطبیقی  از روش Bradley ی از کتابخانهAForge.NET  سازی از پیاده ،بابت افزایش سرعت اجرا  در ادامه، استفاده شد؛dlib  ،

استفاده شد. در این    Emgu CV (OpenCV wrapper)ی  ها از کتابخانه  contourاستفاده شد. بابت پیدا کردن    Bradleyسازی  بابت پیاده

با تحلیل    Perceptronو    SVMو کلاسبند    به عنوان روش استخراج ویژگی  Tchebichefو    Zernike  ،Huاز گشتاورهای هندسی،    همرحل

 انتخاب شد.  AutoKerasو  AnyPredictهای نتایج کتابخانه

پلاک، حروف و اعداد، نوع    ،گذاری محل خودروبستری برای برچسب   ،افزاراین نرم  گیری:گذاری خودکار و گزارشافزار برچسبطراحی نرم -

  ی قبلی دیدههای آموزشاز مدل  ،کند و برای تسریع کارفراهم می  و رنگ خودرو  ( 206/۴05مدل خودرو )مانند سواری/سنگین و پراید/  ، کلاس  ، پلاک

گیری نیز عملکرد هر روش  بخش گزارش   کند.ذخیره میMS SQLدر یک پایگاه داده    را  هاآن  نتایج   و   گیردبهره می  ،گذاری خودکاربرای برچسب 

 کند. ارزیابی می ،(False Positiveو   Recall ،ROC ،Precision) های پیدانشدهخوانی و نوع پلاکیابی، صحت پلاکرا بر اساس دقت پلاک

 ( 1393/ 2/ 31 تا 1392/ 2/ 1 –رشت  –)آوید افزار نرم یتوسعه دهنده 

ها در داخل فروشگاه انجام  ای در قالب ردیابی مشتریمشتری مداری در یک فروشگاه زنجیره  سیستم مشتری مداری توسط ردیابی و شناسایی: -

های خالی  شد تا خدماتی مانند راهنمایی مشتری در صورت ایستادن به صورت ساکن در یک نقطه، شناسایی مشتریان خاص، بالقوه و معرفی محل

 ( استفاده شد. UHF-RFIDباند فوق فرکانس بالا )  های رادیو شناسهافزار از کارت برای مشتریان انجام شود. در این نرمپارکینگ 

  تحصیلات 

 (1398/ 6/ 30 تا 1396/ 7/ 1 – دانشگاه آزاد واحد لاهیجان) مهندسی هوش مصنوعی و رباتیک – کارشناسی ارشد

 تشخیص پلاک خودروهای ایرانی منطبق بر استاندارد اروپا با استفاده از لبه یابی کنی افزایش نرخ  پایان نامه: 

 (11/1392/ 1 تا 1387/ 7/ 1 –دانشگاه گیلان ) نرم افزار مهندسی – کارشناسی

 مصنوعی های عصبیتصویر و شبکه دیجیتالی های پردازش تشخیص پلاک با استفاده از تکنیک  پروژه:
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