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1. Proje Mevcut Durum Değerlendirmesi  

BuTespit ismini verdiğimiz projemizde, çalışma sürecimize, yarışma için hangi yapay zeka 

modelini geliştireceğiz ve verilen verisetini nasıl eğiteceğiz? temel sorusundan hareketle 

çalışmaya başladık.  Bu soru bizi 2 farklı yönteme sürükledi. Bunlardan birisi Segmentasyon 

(Görüntü Bölütleme) ve diğeri ise Nesne Algılama (Object Detection) oldu. Her iki konu 

hakkında araştırma yaptık ve projemize Nesne Algılama ile başlamaya karar verdik. Proje detay 

raporunun yetişmesi gereken zamanın kısıtlı olması ve bizim öğrenmemiz gereken birçok 

kavramın bulunmasından dolayı segmentasyon konusunun öğrenilmesi için gereken zamanı 

bulamayabilirdik. Bu yüzden Nesne Algılama Yönteminin daha öncelikli olduğunu düşünerek 

bu konu hakkında çalışmaya karar verdik. Eğer yeterli zamanı bulursak Segmentasyon 

çalışmalarını da projemize eklemeyi karar verdik. 

Nesne Algılama algoritmalarını incelediğimizde bunların Baseline ve Backbone olmak üzere 

iki sınıfa ayrıldığını gördük. YOLO modeli nesne algılama problemini doğrudan görüntü 

piksellerinden sınırlayıcı kutu koordinatlarına ve olasılık sınıflarına kadar tek bir regresyon 

sorunu olarak değerlendirmektedir. YOLO mimarisinde ağın ilk evrişimsel katmanları 

görüntüden öznitelikleri çıkarırken tamamen bağlı katmanlar çıktı olasılıklarını ve 

koordinatlarını tahmin eder. YOLO, tam görüntüler üzerinde eğitim alır ve algılama 

performansını doğrudan optimize eder. Bu birleşik model, iki aşamalı modellerle 

kıyaslandığında; hız, daha az arka plan hatası yapma ve daha genellenebilir çıkarımda bulunma 

gibi özellikleri ile ön plana çıkmaktadır Ayrıca nesneleri diğer tanıma sistemlerine göre daha 

hızlı ve daha kesin olarak tanımlar [1,2].  

YOLOv4 modeli; kafa olarak kendisinden önce geliştirilmiş YOLOv3 modeli, omurga olarak 

CSPDarknet53 mimarisi ve boyun olarak SPP ve PAN kullanılarak geliştirilmiştir. Geliştirilen 

modelin ImageNet ve MS COCO veri seti ile eğitimi sırasında etkinliğini artırmak için farklı 

veri artırma, sınıf etiketi yumuşatma, aktivasyon fonksiyonlarını değiştirme gibi teknikler 

uygulanmıştır. Geliştirilen modelin diğer yeni teknoloji gerçek zamanlı nesne algılama 

modellerine göre daha hızlı ve başarılı olduğu tespit edilmiştir [2]. 

 
Şekil 1. Yolo v4 Mimarisi 

Bu nedenlerden dolayı bu proje çalışmamızda çözüm için Baseline algoritmaları içinden derin 

öğrenme algoritması olan Yolo v4 ve backbone algoritmalarından DarkNet in beraber çalıştığı 

bir modeli benimsedik. 

Segmentasyon için biyomedikal görüntü bölütleme alanında son derece iyi performans gösteren 

bir derin öğrenme modeli olan UNet mimarisi kullanılması öngörülmektedir. Bu mimari ön 

tasarım raporunda da belirtilmiştir. Mimari temelde iki kol içerir, ve bu kollar U harfine benzer 

bu sebeple UNet ismini almıştır. İlk kol görüntüdeki bağlamı yakalamak için oluşturulan 

kodlayıcı (enkoder) koludur. Konvolüsyon ve maksimum havuzlama katmanlarından oluşur. 

İkinci kol ise transpoze evrişimleri kullanarak tespit yapmak için oluşturulan kod çözücü 

(decoder) koludur [3]. UNet modelinin mimarisi Şekil 1’de gösterilmektedir UNet mimarisinde 

transfer öğrenmeyi de kullanabilmek için deneylerde en iyi sınıflama sonucunu veren evrişimli 

ağın ağırlık ve katmanları U-net’ in encoder(kodlayıcı) bölümünde yer alacak, sonra 

upconvolution ve convolution işlemleriyle yarışma sürecine kadar bölütleme görüntüsü elde 

edilmesi planlanmaktadır. 



 

 
Şekil 2. U-Net Modeli 

 

Eğitim çalışmalarına Google Colab ismiyle bilinen colab.research.google.com adresi üzerinde 

modelimizi geliştirmeye başladık. Google Colab (Google Colaboratory), yapay zeka ve derin 

öğrenme projeleri üzerinde çalışanlar için etkileşimli, tamamen bulut tabanlı, kullanımı kolay 

ve ortak çalışmaya dayalı bir programlama ortamıdır [4]. Çevrimiçi bir ortam olarak Google 

Colab’I seçme nedenlerimiz; Ücretsiz olması, kurulum gerektirmemesi, en kapsamlı yapay sinir 

ağları, algoritma geliştirme ve model geliştirme ortamı olmasıdır. Modelimizi eğitmek için 

Google Colab ortamını seçmemizin bir diğer nedeni de eğitim sırasındaki donanımsal engelleri 

kolayca aşabileceğimizi düşünmemizdir. 

Çalışmalarımız kapsamında teknofest tarafından sağlanan Sağlık Bakanlığına ait verilerin 

eğitilmesi için uygun ortam olarak Google Colab, algoritma olarak ta Yolov4- DarkNet 

mimarisi kullanılmaya karar verilmiş ve eğitime başlanmıştır. 

Eğitim sürecinde Sağlık Bakanlığımızın bize sağladığı Train isimli veri seti ile Google 

Colaboratory bulut hizmetinde YOLOv4 algooritması eğitilmiş ve nesne algılama yöntemi ile 

6 sınıf içeren karın bölgesi görüntüleri kullanımıştır.  Eğitim için zamanımızın az kalması 

nedeniyle Veri setinde test oranı %16 tutulmuş ve eğitim verisinin çok olması tercih edilmiştir.  

2. Özgünlük  

Projemizde yapmaya çalıştığımız “Bilgisayarlı Görüyle Karın Bölgesi (Abdomen) Hastalık 

Tespiti” modelimizi oluşturuken çalışmamızı bölümlere ayırarak aşama aşam ilerlemeyi tercih 

ettik. Bu sayede daha sistemli çalışabilmenin önünü açmış olabileceğimizi düşündük. İlk olarak 

bu bölümlerden bahsedecek olursak: 

➢ Verisetini Hazırlama 

➢ Eğitim  

➢ Test 

➢ İyileştirme 

Çalışmamızı bu sıra ile gerçekleştirdik. Bu da bizim sadece bu çalışma için geliştirdiğimiz en 

özgün yön oldu.  Halihazırda kullanılmakta olan algoritmaları inceledik.  Nesne Algılama 

Algoritmalarını ve bu konuda kullanacağımız platformalrı inceledik.  Yolo Ver 4.0 platformu 

bizim çalışmamızı gerçekleştirdiğimiz platform oldu. Tabi bu platformun bazı dezavantajlaarı 

vardı. Mesela en önemlisi “Tensorboard” isimli görsel sonuçlar ve eğitim sonuçlarını 

görebildiğimiz görsel grafikler yerine daha basit görselleri kullanmak zorunda kaldık.  Bunun 

temel sebebi proje için zamanımızın az olması idi.  Bu kısa zamanda çoğu kavramı öğrenmek 

için fazla zamanımız yoktu ve tabiri caizse nokta atışı yapmak zorundaydık. Dolayısıyla da 

Yolo Ver 4.0 ile tensorboard’u kullanamayacağımızı anladığımızda rapor teslim süresine çok 

yaklaştığımız için yöntem değişikliğine vaktimiz kalmadı.  Fakat bu projeyi bu şekilde de olsa 

başarılı bir şekilde sonuçlandırdığımızı görmek Burobot takımımız için gurur verici bir 

çalışmaydı.  



 

3. Sonuçlar ve İnceleme  

Eğitime başlamadan önce verileri Darknet üzerinde eğitebilmek için drive’a atarak sıkıştırdık.  

 
Resim 1. Dosyaların darknet için sıkıştırılması. 

Dosyalarmızı darknet e attıktan sonra  burada eğitim için kullanacağımız sistemin özellikleri 

aşağıdaki resimde görülmektedir.  

 
Resim 2. Darknet sistem özellikleri. 

Sistem üzerindeki depolama alanını güncelledik.  

 
Resim  3. Depolama alanını güncelleme. 

Daha sonra ise sistem üzerindeki konumumuzu öğrenip darknet klasörümüzü zipten çıkardık. 

Daha sonra dos2unix indirip dosyaları unix formatına dönüştürdük ve darknet dosyalarımızı 

çalıştırdık. Darknet testini uygulayıp eğitim sonuçlarına bi bakış yaptık. Ve ilk denemede bir 

hata aldık yada eğitim gerçekleşmedi. Bu durumu değiştirmek ve eğitimi başarıya ulaştırmak 

için çalışmaya devam ettik. 



 

 
Resim  4. (a) Darknet klasörünü zipten çıkarma (b) dos2unix indirme 

 
Resim  5 . Dosyaları unix e çevirme 

 
Resim  6. Darknet dosyalarını çalıştırma 

 
Resim  7. Darknet testi 

 

 

 
Resim  8. Drive backup bağlantısı 



 

 
Resim  9. Eğitim süreci. 

Yolo v4 modelinin bizden skale edilmiş (indirgenmiş) veri istemesinden dolayı eğitim 

sonuçlarımızın hatalı çıktığını anladık. Verileri aşağıdaki kodlar ile 0 ile 1 arasına indirgedik.  

 
Resim  10. Verilerin 0 ile 1 arasına indirgenmesi. 

Bazı sınıfların index lerinin bu hataya sebep olduğunu anladık ve bu durumu düzeltmek için de 

aşağıdaki kodlarla bu sorunun üstesinden geldik.  

 

 
Resim  11. Class index lerini düzeltme. 

Eğitimi tekrar denediğimizde aşağıdaki sonuçlara ulaştık. İlk resimde loss (kayıp) grafiği 

görülmektedir.  



 

 
Resim  12. Kayıpların(Loss) grafikleri . 

Modelimiz map sonuçlarına göre ise bir sınıfta %30 başarı göstermiş görünüyor. Diğer 

sınıflarda eğitime devam etmekteyiz. Düşük sonuç çıkmasının ana sebebi eğitim modelimizi 

nasıl geliştireceğimizi yeni öğrenmiş olmamız ve rapor için zaman kalmamasıdır. Raporun son 

günü itibarıyla sadece 90 dk eğitim yapabildik  Uzun süreli bir eğitim ile (yaklaşık 24 saat) 

daha yüksek sonuçlara ulaşacağımızı düşünmekteyiz. Çünkü eğitim sırasında meydana gelen 

tüm hatalar düzeltilmiş ve hata uyarısı alınmamıştır. Eğitim sonucunun düşük çıkmasının 

sebebi zamanımızın yetmemesidir. Final yarışması için kalan 4 haftalık zamanda da modelin 

eğitimine ve teste devam edeceğiz. Final aşamasına kadar eğitimlerdeki hataları giderip 

modelimizi tam anlamıyla eğitmeyi ve testlerdeki başarı oranımızı yükseltmeyi düşünüyoruz. 

Bu konuda kaydettiğimiz gelişme, bu öğrenme modelini geliştireceğimizin en güzel kanıtı 

olmaktadır.  

 

 
Resim  13. Map sonuçları. 



 

 

 
 

Resim 14. Test sayfası.

 
Resim 15. Test sayfası. 

 

4. Deney ve Eğitim Aşamalarında Kullanılan Veri Setleri  

4.1. Verisetinin Eğitime Hazırlanması  

Veriseti olarak sadece Sağlık Bakanlığı’nın bize sağlamış olduğu verileri kullandık.  Bu veriseti 

haricinde başka bir veriseti kullanmadık. Verisetimiz üzerinde ilk yaptığımız işlem 

verisetindeki bozuk dosyaların temizlenmesi oldu.  

Bozuk dosyaları dataframe üzerinden temizledik ve bu dosyaları sildik.  

 

 
Resim  16. Bozuk dosyaların dataframe üzerinden kaldırılması 



 

 
Resim  17. Bozuk dosyaların silinmesi 

Veriseti üzerinde ikinci olarak yaptığımız iş ise dataframe üzerinde olmayan dosyaların 

silinmesi oldu.  

 
Resim  18. Dataframe üzerinde görünmeyen dosyaların temizlenmesi. 

Veriseti ile eğitime geçmeden önce tüm karmaşık yapıları düzenlemek ve basitleştirmek adına 

işimize yaramayacak olan sınıfları temizleyerek bize zaman kaybettirecek olan karmaşık yapıyı 

basitleştirdik.  

 
Resim  19. Gereksiz sınıfların silinmesi. 



 

Resimler için gereksiz sınıflar temizlendikten sonra eğitim öncesinde tüm resimler 

dicom(.dcm) formatlı olduğundan bunları .jpg formatına dönüştürmeye karar verdik. Çünkü 

işlemlerimize .dcm ile devam etmemiz mümkün değildi.  Bu dönüştürmeyi “pydicom” isimli 

kütüphane ile gerçekleştirdik . Dönüştürme öncesi bu kütüphaneyi indirdik ve dönüştürme 

işlemini aşağıdaki kodlarla gerçekleştirdik.  

 
Resim  20. pydicom kütüphanesinin yüklenmesi. 

 
Resim  21. Tüm resimlerin “dcm to jpg” dönüşümünü yapan kodlar. 

Veriseti üzerinde son yaptığımız işlem verisetini Train(Eğitim)  ve Test olarak ayırmak oldu. 

Burada  veristeni ayırmak için çeşitli oranlar, bilgiler internet üzerinde çeşitli yazılar bulduk. 

Fakat biz kendi projemizde test oranımızı %16 olarak belirledik.  

 
Resim  22. Verilerin train ve test olarak ayrılması. 



 

 
Resim  23. Dosya dönüştürme işlemleri. 
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