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1. TAKIM SEMASI

Takim Kaptani

Uye-2 Uye-3

Yapay Sinir Adi Train/Test
Modeli Islemleri

Uye-1
Veri Seti

Sekil 1

Gorev dagilimini yapar. Basvuru sirecini ve sonrasindaki yarisma
Danigman strecinde takimin danigsmanligini yapar. Takimin iletisim sorumlusudur.

Tum g¢alisma ve denemelerde takima eslik eder.

Takim kaptani olarak Yazilimin tim yapim ve algoritma sureclerinden
sorumludur. Ozellikle ilk algoritma gelistirme ve yazim agamasina liderlik
Takim Kaptani eder. Yarisma sartnamesine gore donanimsal problemlerin ¢ézimi ve

algoritmalarin tasarimi iglemlerini yGratar.

internet ortamindan Agik Kaynak Veri Setlerini arastirir, eldeki Veri Setlerini
Uye-1 ile ilgili tim calismalardan sorumludur.

Kullanilacak Nesne Tespit Sinir Aglarini arastirip ilgili literatir taramalari ve
Uye-2 metriklerini inceler ve takima sunar.

Ove-3 Takimin hazirladigi algoritma ve veri setlerine uygun sekilde Google
e-
y COLAB ve Laptop ile Train ve Test sureglerini yiratir.

Tablo 1 Takim Gorev Dagilim Tablosu
2. PROJE MEVCUT DURUM DEGERLENDIRMESI

On Tasarm Raporunda kullaniimasini planladigimiz TensorFlow 2 Detection Model Zoo
koleksiyonundan CenterNet_HourGlass104 ve Faster-R-CNN_Resnet_101 dedektorlerini veri setlerimiz
ile test ettik. Testler sirasinda dikkatimizi geken bulgular FasterRCNN_Resnet_101 dedektoriinin
CenterNet_HourGlass104 dedektoriine kiyasla ¢ok daha hizli galistigi fakat kiigiik nesneleri (6zellikle
insan ve motosiklet) veya irtifaya gore kigUk kalan nesneleri algilamada gore nisbeten basarisiz
olduguydu. Bu hiz avantajini degerlendirme adina model hiper parametreleri ayarlandi, arttirma
(augmentation) cgesitliligi arttirildi hatta overfit olmamasi igin dropout yapilarak egitim adimi (train step)
sayisl arttirilarak train loss’un daha disiik degerlere inmesi icin modelin egitiimesi sureci uzatildi veri seti
arttinldi  fakat yine  CenterNet HourGlass104  aginin performansini  vermedidi  igin
CenterNet_HourGlass104 modelinin kullaniimasina karar verildi. Yaptigimiz deneyler sonucunda var olan
test donanimlarimiz ile CenterNet HourGlass104 agina ait sonuglarin daha iyi oldugu gozlemlendi.
Yarigma sure sinirlamalarinda herhangi bir degisiklik yasanmazsa CenterNet HourGlass104 agi ile egitim
ve test islemlerine devam edilecektir.
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3.ALGORITMALAR VE SiSTEM MIMARISi
3.1 Veri Setleri
3.1.1.

Veriseti olustururken okulumuzda bulunan DJI Mavic Pro 2 drone’'umuz ile sartnameye uygun agida
ve yuksekliklerde gekimler yaptik. Bu videolardan yarismadaki frame oranina gore resim alacak bir python
betigi yazarak ayrilip etiketleme yapildi. Yarisma formatina en uygun goruntdler bu veri seti ile saglandigi
ve istedigimiz ¢dziinirliik ve bu nedenle kullanilan en verimli veriseti oldu. ikindi ve akgam saatleri arasi

ve karli gekimler konusunda da ayrica efekt uygulamadan orijinal gekimler yapmamizi saglamistir.

3.1.2.

Visdrone verisetinden uygun yiikseklik ve agidan elde edilen fotograflar veriseti kimemize eklendi.
Sagladigi insan ve tasit ¢esitliliginin fazla olmasindan dolayi veri setimizin verimliligini arttirdi [1].

3.1.3.

Stanford Universitesinin yayinladi§i Stanford drone verisetini kimemize ekledik. Bu veriseti
blyukluguyle test sonuglarini dogrudan etkilemistir [2] .

3.2.Algoritmalar
3.2.1 CenterNet HourGlass104

TensorFlow-2 Model Zoo koleksiyonunda Ucretsiz olarak sunulan 6n egitimli nesne tespit agidir.
Yaptigimiz arastirmalarda ve ayrica veriseti Uzerindeki testlerimizde 6zellikle kiiglk insan goérintilerini
oldukga iyi tespit ettigini deneyimledik. Agin yapisini inceledigimizde, CenterNet adi adindan da
anlagilacagdi Uzere nesneleri tespit ederken sinirlayici kutularin merkez noktalari olarak modeller ve
merkez noktalarini bulmak igin temel nokta tahminini kullanir ve boyut, 3B konum, yén ve hatta poz gibi
diger tim nesne &6zelliklerine geri doner [3]. Yon 6zelligi Coklu Nesne Takibi (MOT) avantaji saglar ki bu
avantaj video icerisindeki nesneleri framelerin gegisi sirasinda takip imkani saglayarak problemimize
yonelik nesne tespiti ydoninu glglendirir (bkz. Sekil 2). Merkez noktaya odaklanma 6zelligi agin kendine
has bazi avantajlar sunar bunlar; Nesne sinirlandirici kutusunun merkezine odaklanacagi igin loU
konusunda avantajli olacagini degerlendirmekteyiz. Ayni avantajl YOLO ve SSD gibi ¢apa tabanl
dedektoérlerde karsilagilan ayni nesneyi birden fazla tespit etme ve bunu asmak igin kullanilan Non Max
Supression (NMS) algoritmasina ihtiya¢ duymaz ve ek bir algoritma ihtiyaci ortadan kalkacagi igin bu da
hesaplama maliyetini duslirmektedir [4]. BackBone olarak HourGlass104’u kullanir. Hava gérintilerinden
tespit icin verimli sonuglar vermistir. Yukarida bahsedilen tim avantajli ve guclu 6zellikleri bizim bu agi
kullanmamizda karar verme nedeni olmustur [5].
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Sekil 2 CenterNet karsilastirmali AP Metrigi Egirisi (solda). CenterNet Modeli Sematik Canlandiriimasi

ve Nesne Takibine uygun yapisinin gosteriimesi (Sagda)
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Model Hiz(ms) COCO mAP
CenterNet HourGlass104 512x512 70 41.9
CenterNet HourGlass104 1024x1024 197 445

Tablo 2 CenterNet Hiz ve COCO mAP metrigi degerleri

3.2.2 Sistem Mimarisi

Programlama dili olarak Python’t Anaconda-Spyder ve Anaconda-Jupyter ortamlarinda kullanacagiz.
Yapay zeka kitliphanesi olarak; train iglemleri igin Tensorflow-1.14-gpu ve genel kulanim ve test islemleri
icin daha hizli oldugundan dolayi Tensorflow 2.2.0’1 kullanacagiz.

Tahminlerin
eI | | @) | [ —EE
I ugtur
Indirimesi Derlennesi Etietonmesi

json G

Do ant

BITIR S

Yile

Sinir Aginin pipeline.config ‘label_map" xmi den csv
Egitimine +— | Dosyasinin Dosyasinn v fecord a =
Baghanmas: Ayaranmass Olugturuimas: Goviimes: il

Sekil 3 Sistemin Egitim ve Test Algoritmasi
Sinir agimizin train islemini gergeklestirirken asagidaki adimlari izlememiz gerekmektedir:

» Tensorflow Object Detection API kurulumunu gergeklestirirken kurumsal github deposundan
belirli bir agag yapisi ile klonlamamiz gerekmektedir.

» TF APl model ve egitim parametrelerini yapilandirabilmek igin protobuflarin indirilip
derlenmesi gerekmektedir.

» Veriseti'ni Pascal-VOC formatinda etiketledik. Etiketleme icin labelimg uygulamasinin
kurulmasi gerekmektedir. Daha sonar siniflarin ve ID’lerinin bulundugu label _map.pbtxt
dosyasi olugturulmalidir.

»  “xml” uzantii dosyalarin “.record” uzantili dosyalara cevrilmesi i¢in API'de bulunan
“xml_to_csv.py” betigi ile 6nce “.csv’ye sonrada “generate_record.py” betigi ile de “.record”
dosyalarina ¢evrilmelidir.

» Son olarak her agin yaninda gelen “pipeline.config” dosyasindaki ayarlar sinir agina goére
yapiimalidir.

» Bu adimlardan sonar egitim islemine gegilebilir.

: - - r--insan: 47%
4-insa6-_insan: L11insan:, 26%an. 339

3--insan: 45%

10—-insan: 26% o

L] S
9--insan: 28% X
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Fotograf 1 Model test ciktilari
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http://download.tensorflow.org/models/object_detection/tf2/20200713/centernet_hg104_512x512_coco17_tpu-8.tar.gz

4.0ZGUNLUK
4.1 UAP ve UAl’lerin Tespiti

UAP ve UArl'lerin inis durumu belirlenirken inis alaninin tamaminin resim iginde olup olmadigini
tespit etmek amaciyla sinir agindan gelen UAP veya UAI tahmini gegici bir resim olarak kaydedilecektir.
Daha sonra kaydedilen resimde “OpenCV” kiutiphanesi kullanilarak butiin bir dairenin olup olmadigina
bakilacaktir. Dairenin bulunmasi durumunda inise uygun aksi takdirde inise uygun degil degerleri JSON
dosyasina islenecektir.

Fotograf 2 UAP ve UAI veri setinden bir gériinti
4.2 Pipeline.config Ayarlari

Train islemi sirasinda agla ilgili ayarlarin  yapildigi  “pipeline.config” dosyasinda
“data_augmentation_options”lar eklendi. Agin asiri 6grenme(overfit) olmamasi igin “use_dropout:true”
parametresi pipeline dosyasina eklendi. Train adimlari ilerledikge “learning_rate”i azaltmak amaciyla
schedule{} parametresi pipeline dosyasina eklendi.

4.3 Veri Arttirma(Data Augmentation)

Hava kosullarindaki degisikliklerin sorun teskil etmemesi igin egitim veri setine veri arttirma
parametreleri asagidaki parametreler verilmistir.

e RandomHorizontalFlip random_horizontal_flip

e RandomAdjustBrightness random_adjust_brightness
e RandomAdjustContrast random_adjust_contrast

e RandomAdjustHue random_adjust_hue

e RandomAdjustSaturation random_adjust_saturation
e RandomDistortColor random_distort_color

4.4 Tagitlarin Siniflandiriimasi

Tasitlarin, 6zellikle motosiklet ve kamyonet gibi tasitlarin birbirine benzememesinin modelimizi
zorlayacagindan dolayi tasitlar kendi arasinda: is makinesi, kamyonet, araba gibi siniflara ayrilmistir.
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5.SONUGLAR VE INCELEME

On tasarim raporunda da belirttigimiz gibi CenterNet HourGlass104 agi Tensorflow 2.2.0 da Google
colab ortaminda train edildi. Faster-R-CNN-ResNet101 adi da Tensorflow 1.14 kutliphanesi ile Google
colab ortaminda train edildi. Her 2 sinir aginda da tasitlarin bulunmasinda insanlarin bulunmasina goére
daha basarili oldugu saptandi. Bunun nedeni veriseti kimemizde tasit sayisinin insan sayisina gére daha
fazla olmasidir. Verisetini dengelemek amaciyla Visdrone verisetinin 5. Gérevinde verilen crowd counting
challenge resimlerini de sinir aglarimizi egitirken kullanacagiz.

Centernet sinir agi ile anaconda-prompt ekraninda test islemi gergeklestirirken her bir resim igin
tahmin siresinin 0.7 saniye ile 1 saniye arasinda degistigini saptadik. Faster-R-CNN sinir aginda ise bir
resim icin tahmin slresinin 0.8 saniyenin altinda oldugunu gézlemledik. Yarisma tarihine kadar sire
sinirlanmalarinda bir degisiklik olmazsa Centernet agini kullanmayi planlamaktayiz. Sire
sinirlamalarinda bir degisiklik olursa Faster-R-CNN-ResNet101 sinir agini kullanabiliriz.

- oo

Fotograf 3 CenterNET_HourGlass104 modeli egitim adimlari ekran gorintisu

Fotograf 4 Modelimize ait bazi test giktilar

Losses

Loss/classification_loss Loss/localization_loss TotalLoss
13g LoaseaLoss/classiication loss tag: Losses/Loss/locokration Joss tag Losses/Totalloss
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Sekil 4 TensorBoard egitim-kayip egrileri
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