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1. Proje Özeti (Proje Tanımı)  

Nüfusun artması ile birçok sistemin karmaşık bir hale gelmesiyle doğacak tüm bu 

problemlerin tek bir insanın çözebilmesi de mümkün değildir. Bu nedenle son zamanlarda 

çoğu sistemlerde otonom olarak görev yapmaktadır. Bu çalışmada, otopark alanlarındaki 

görüntüler kullanılarak otopark alanlarındaki dolu, boş park alanların ve yanlış park edilen 

araçların tespitine yönelik bir uygulama gerçekleştirilmiştir. Görüntülerdeki dolu, boş ve 

yanlış park edilen araçları tespit edebilmek için derin öğrenme algoritmaları kullanılmıştır. 

Derin öğrenme algoritmaları günümüzde kameralı sistemlere entegre edilerek birçok 

uygulamada kullanılmaktadır. Çalışmada ise Yolov3 algoritması kullanılmıştır. Bunun için 

açık kaynaklı ve havadan çektiğimiz otopark fotoğrafları ile bir veri seti oluşturularak bir 

eğitim yapılmıştır. Yapılan eğitim sonucunda Yolov3 mimarisi ile %98 doğruluk oranı ile 

bir otoparktaki dolu, boş alanlar ve yanlış park edilen araçlar tespit edilmiştir. 

 

2. Problem/Sorun: 

Nüfusun her geçen gün artması nedeniyle şehirlerdeki kişisel araç sayısı da giderek 

artmaktadır. Kalabalıklaşan araç trafiği ile bir çevrenin otopark ihtiyacının da artmasına 

sebep olmuştur. Otoparklardaki dolu, boş alanların ve yanlış park edilen araçların tespitinin 

yapılmaması birçok zorluklar içermektedir. İnsanlar araçlarını park etmek istediklerinde boş 

yer aramakla çok fazla zaman kaybetmesi ve yanlış park etmeleri durumunda trafiğin tek bir 

noktada kilitlenmesi sonucu trafik kazaları, kavgalar gibi birçok probleme yol açmaktadır.  

 

3. Çözüm  

Geliştirilen proje çalışmasında hareketli ve sabit kameralar ile alınan görüntüler üzerinde 

derin öğrenme teknikleri kullanılarak park alanlarındaki boş yer tespiti ve yanlış park edilen 

araçların tespiti yapılarak otopark alanlarının verimli kullanılması amaçlanmıştır. Projenin 

başarılı olması halinde boş olan alanlara hareketli ve sabit kamera sistemini kontrol eden 

web arayüzü tasarlanması ve tasarlanan arayüz yardımı ile araçların yönlendirilmesi, yanlış 

park edilen araç var ise hızlı bir şekilde tespitinin sağlanması ve sistem üzerinde uyarı 

verilmesi ile çözümün üretilmesi, trafikte sıkışıklığın giderilmesi ile yangın, kaza gibi 

durumlara müdahale için giden araçların güzergahlarının boşaltılması sağlanacaktır. Araç 

yönlendirilmesi ve yanlış park edilen araçlar tasarlanan web arayüzü ile uyarı vererek sistem 

yönlendirilmesi ile olması amaçlanmaktadır. 

 

4. Yöntem 

Derin öğrenme teknikleri kullanılarak bir görüntünün işlenmesi ve tespit edilmesi son 

zamanlarda oldukça popülerdir.  Birçok alanda bu derece yaygın kullanılması problemlere 

karşı yüksek oranda doğrulukla sonuç vermesidir. Derin öğrenme bir makine öğrenmesi 

sınıfıdır. Derin öğrenme, özellik çıkarma ve dönüştürme için birçok doğrusal olmayan işlem 

birimi katmanını kullanır. Her ardışık katman, önceki katmandaki çıktıyı girdi olarak alır 

Derin öğrenme temel olarak verinin temsilinden öğrenmeye dayalıdır. Bir görüntü için temsil 

denildiğinde; piksel başına yoğunluk değerlerinin bir vektörü veya kenar kümeleri, özel 

şekiller gibi özellikler düşünülebilir. Bu özelliklerin içinden bazıları veriyi daha iyi temsil 

etmektedir. Bu aşamada yine bir avantaj olarak, derin öğrenme yöntemleri, elle çıkarılan 

özellikler (handcrafted features) yerine veriyi en iyi temsil eden hiyerarşik özellik çıkarımı 

için etkin algoritmalar kullanmaktadır [1]. CNN Mimarisi temelinde geliştirilmiş YOLO 

Modeli ile R-CNN temelinde geliştirilen Fast R-CNN, Faster R-CNN ve son versiyon olarak 

Mask R-CNN modelleri nesne tespitinde tercih edilen, nesne tahmini yapabilen ve algılanan 

nesne etrafında bir çerçeve çizerek nesneyi belirleyen modellerdir [2]. 
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Derin öğrenme yöntemlerinden son zamanlarda nesne tespiti için YOLO (You Only Look 

Once) algoritması ön plana çıkmaktadır. Gerçekleştirilen proje çalışmasında YOLO gerçek 

zamanlı nesne tespitinde diğer algoritmalara göre daha hızlı sonuçlar vermesinden dolayı 

sistem eğitiminde bu algoritma kullanılmıştır. YOLO (You Only Look Once) algoritması 

2015 yılında Joseph Redmon tarafından sunulmuştur. YOLO gerçek zamanlı nesne tespiti 

için kullanılmaktadır. Bu algoritma, ileri yayılma ile imgedeki nesneleri kutu şeklinde tespit 

etmektedir [3]. YOLO algoritması (Redmon, Divvala, Girshick, & Farhadi, 2016) ise resmi 

tamamen konvolüsyonel olarak ele alarak, daha hızlı işlemeyi hedeflemektedir. COCO veri 

tabanı üzerinden yapılan çalışmada (Lin & Girshick 2017) algoritmanın büyük objelerde 

%98 oranında başarım gösterdiği, objeler küçüldükçe ise bu oranın %60’lara düştüğü ifade 

edilmiştir [4]. YOLO modeli diğer ağ yapılarına göre çok daha iyi bir ağ yapısına sahiptir. 

Diğer sistemlere göre yaklaşık 4 kat daha hızlı olan bu model sadece modelin boyutunu 

değiştirerek kolayca hız ve doğruluk arasında geçiş yapmaya olanak tanır [5].  

Mask R-CNN modelinin tercih edilme sebebi tespit edilmesi gereken alanları örnek 

bolutleme özelliği sayesinde hem bölgelere ayırması hem de maske içerisine alarak tespit 

işleminin daha belirgin ve sağlıklı olmasıdır. Bölge-tabanlı evrişimsel sinir ağı olan Mask 

Region-based Convolutional Neural Network (MASK R-CNN) Faster R-CNN modeli 

temelinde geliştirilmiş sinir ağı modelidir. Faster RCNN’de giriş resimlerinden özellik 

haritası (feature map) çıkarılır. Bir görüntünün potansiyel olarak bir nesne içeren bölgelerini 

belirlemek için Region Proposal Network (RPN) olarak adlandırılan bölgesel öneri ağından 

yararlanılır. Daha sonra bölgesel önerilerde havuzlama işlemi yapılır ve nesne tahmini için 

en sonunda tam bağlantılı MLP’ye giriş verisi olarak sunularak, önceden belirlenen sınıf ya 

da sınıflar arasından bir tahmin yapılır. Yapılan bu işlemler Fast R-CNN’de daha yavaş 

olarak yürütülürken Faster R-CNN’de daha hızlı sonuçlar elde edilir. Mask R-CNN 

algoritmasında ise yüksek doğrulukla tahmin edilen nesnenin yüzeyi renklendirilerek 

maskeleme işlemi yapılır. Bu bölütleme işleminde örnek bölütleme (instance segmentation) 

özelliğinden yararlanılmaktadır. Örnek bölütlemede, eğer görüntüde aynı tür nesneye ait 

birden fazla nesne varsa, bu nesneler farklı tür renkler ile birbirinden ayrılır [6].  

Geliştirilen proje çalışmasında elde edilen verisetleri üzerinde veri artıma teknikleri 

kullanılmasının ardından ilk çalışma olarak YOLO Darknet53 mimarisi kullanılarak model 

eğitimi gerçekleştirildi. Model Eğitimi sonuçları Şekil 1, Şekil 2, Şekil3 ve Şekil 4 de 

görülmektedir. 

 
Şekil 1. YOLO Eğitim Sonuçları (Dolu Otopark) 
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Şekil 2. YOLO Eğitim Sonuçları (Yanlış Araç Park) 

 
Şekil 3. YOLO Eğitim Sonuçları (Yanlış Araç Park) 

 
Şekil 4. YOLO Eğitim Sonuçları (Dolu Otopark) 
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Geliştirilen proje çalışmasında aynı şekilde Mask R-CNN algoritması kullanılarak da model 

eğitimi gerçekleştirilmiştir. Mask R-CNN model eğitimi sonuçlarını Şekil 5 de 

görülmektedir. 

 
Şekil 5. Mask R-CNN Eğitim Sonucu 

 

Yapılan projede YOLO Darknet53 mimarisi ve Mask R-CNN algoritmaları kullanılarak elde 

edilen sonuçlar tam olarak istenileni karşılamaması nedeni ile iyileştirilmeler ve 

düzenlenmeler yapılarak eğitimler tekrarlanacaktır. 

 

5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

Otopark alanlarında genel olarak sensörler kullanılarak otopark yönlendirme sistemleri 

kullanılmaktadır. Park yeri dolu ise park yerinin üzerinde bulunan lamba kırmızıya boş ise 

yeşil yanmaktadır. Otoparka giren bir sürücü koridor başından ışıklara bakarak koridor 

üzerinde boş park yerin olup olmadığını anlamaktadır. Fakat donanımsal olarak yapılan bir 

sistem hem çok maliyetli hem de açık alanlarda kullanımı oldukça zordur. Bu nedenle 

projemizde hem maliyetin minimum düzeyde olmasını sağlamak hem de açık alanlarda 

kullanımını kolaylaştırmak amacı ile görüntü işleme teknikleri kullanılmıştır.  Aynı zamanda 

diğer sistemlerden farklı olarak projemizde yanlış park edilen araçlarda tespit edilmiştir.  

Otopark yetkililerinin dolu ve boş araç sayısını görebilmek, yanlış park edilen araçlara 

müdahale etmesi amacıyla bir arayüz hazırlanacaktır. Şu an da arayüz yapım aşamasındadır. 

Aktif olarak otopark kamerasından görüntülere ulaşamadığımız için görüntüler bir 

kameradan değil de bir video kesitinden tespit etmesi amacıyla yapılmıştır. 

 
Şekil 6. Proje Arayüz Tasarımı 
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6. Uygulanabilirlik 

Gerçekleştirilmesi planlanan projenin tamamlanması ile otoparklar da bulunan mevcut 

kameralara entegre edilerek boş, dolu ve yanlış parkın tespitini gerçekleştirilmesi ve 

kullanıcı ara yüzüne yansıtılması sağlanacaktır. Belediye, itfaiye, sağlık hizmetleri ve 

güvenlik güçleri tarafından drone gibi gezici kameralardan alınan görüntüler ile de analiz 

yapılabilecek ve trafik akışının daha sağlıklı ilerlemesi sağlanabilecektir. Proje bu yönlerden 

bakıldığında yazılım alt yapısı istenen donanım ara yüzlerine entegre edilerek ticari olarak 

kullanılabilecektir. Uygulanabilirliğinin taşıdığı riskler ise olumsuz hava koşullarında açık 

alanlarda tespit işleminde hata payı yüksek olabilir.    

  

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

 

GÖREV ADI BAŞLANGIÇ TARİHİ BİTİŞ TARİHİ GÖREV TANIMI 

Kullanılabilecek 

algoritmaların araştırılması 
7.03.2022 28.03.2022 

Proje için en hızlı ve doğru 

tespitin gerçekleşmesi için 

seçilecek algoritmalar büyük 

önem arz etmektedir. 

Algoritmalara uygun veri 

setlerinin hazırlanması 
28.03.2022 11.04.2022 

Doğru zamanda doğru 

verilerin yapay zekâ ile tespiti 

için veriler fazla ve çeşitli 

olmalıdır. 

MASK R-CNN ve YOLO 

Algoritmaları ile veri 

eğitimlerinin yapılması 

11.04.2022 25.04.2022 

MASK R-CNN ve YOLO 

Algoritmaları ile veri 

eğitimlerinin yapılması 

Eğitim sonuçlarının test 

edilmesi 
25.04.2022 16.05.2022 

Projenin amacına ulaşması 

için kullanılan algoritmaların 

verimliliği ölçülür. 

Kullanıcı ara yüzünün 

hazırlanması 
16.05.2022 13.06.2022 

Projenin kullanıcı dostu ara 

yüzü olması en önemli tercih 

sebebidir. 

Hazırlanan ara yüze eğitim 

ağırlıklarının entegre edilmesi 
13.06.2022 13.06.2022 

Hazırlanan ara yüze eğitim 

ağırlıklarının entegre edilmesi 

Projenin sonuçlanması ve 

test edilmesi 
13.06.2022 11.07.2022 

Projenin son halini alması 

ile eksiklik var ise giderilmesi 

ve tamamlanması 

sağlanacaktır. 
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Tablo 1. Görev Planlaması - İş-Zaman Çizelgesi 

 

Projenin yapım aşamasına dair gerekli donanımlar ekip üyelerinde mevcuttur. Bu sebeple 

ücret gerekmemektedir. Projenin hareketli kameraya entegre edilmesi istenildiği takdirde ek 

ücretler gerekebilir ancak bu durum proje günlük hayatta uygulandığında kullanmak isteyen 

firma isterse gerekecektir. 

 

KULLANILACAK 

MALZEME 
ÜCRET 

Asus X550VX 

Bilgisayar 

0 TL (Takım Üyelerinde 

mevcuttur) 

Dell Inspiron 5567 

Bilgisayar 

0 TL (Takım Üyelerinde 

mevcuttur) 

Monster Abra A5V7 

Bilgisayar 

0 TL (Takım Üyelerinde 

mevcuttur) 

Toplam tutar 0 TL 

 Tablo 2. Proje Maliyet Tablosu 

 

Piyasa analizi yapıldığında akıllı otopark sistemleri mevcuttur, ancak var olan sistemlerde 

doluluk oranlarının görsel olarak gösterilmemesi, sensörler kullanılarak doluluk tespitinin 

yapılması maliyeti arttırmaktadır. Gerçekleştirilmesi planlanan bu projede ise sadece 

kameralardan alınan görüntülerin yeterli olması maliyet açısından büyük avantaj 

sağlamaktadır. 

 

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar):  

Projenin hedef kitlesi, özel ve kamu otopark işletmeleri, Emniyet Genel Müdürlüğü, itfaiye 

ve sağlık ekipleridir. Ayrıca istenildiği takdirde kamu ve özel otoparklar için uygulama 

haline getirilerek halkın kullanımına sunulabilecektir. 

 

9. Riskler 

Projeyi olumsuz yönde etkileyecek unsurlar: 

• Açık alanlarda farklı hava şartlarında görüntülerin tespit edilememesi 

30.12.202119.01.2022 8.02.2022 28.02.202220.03.2022 9.04.2022 29.04.202219.05.2022 8.06.2022 28.06.202218.07.2022 7.08.2022

Kullanılabilecek algoritmaların araştırılması

Algoritmalara uygun veri setlerinin hazırlanması

MASK ve  YOLO Algoritmaları ile veri eğitimlerinin yapılması

Eğitim sonuçlarının test edilmesi

Kullanıcı arayüzünün hazırlanması

Hazırlanan arayüze eğitim ağırlıklarının entegre edilmesi

Projenin sonuçlanması ve test edilmesi

İŞ-ZAMAN ÇİZELGESİ

BAŞLANGIÇ TARİHİ BİTİŞ TARİHİ
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B planı: Veri setinde farklı hava şartlarında çekilmiş görüntüler kullanılarak veri seti 

çeşitliliği arttırılacaktır. 

• Veri seti oluştururken yanlış park edilen araçların sayısının çok az miktarda olması ve 

modelin yanlış tespit etmesi. 

B planı: Yanlış park edilen araçların görselleri veri artırma işlemleri ile arttırılacaktır.  

• Açık alanlarda sabit kameranın görüş açısının dar olması ve uzaktaki aracı tespit edememesi 

B planı: Projede sabit kamera yerinde drone kullanılabilir. 

• Arayüzümüze entegre edebileceğimiz bir kamera olmaması 

B planı: Bir otopark alanından video çekilecektir. Bu videoyu arayüze entegre ederek video 

üzerinden tespit edilecektir. 
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