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. TAKIM SEMASI (5 PUAN)
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2. PROJE MEVCUT DURUM DEGERLENDIRMESI (15 PUAN)

On tasarim raporunun yazildidi tarihten itibaren, én tasarim raporunda bahsedilen akis semasi ve
verisetlerine bagli kalinarak algoritma gelisimine devam edilmistir. Onerilen akig semasinda bazi ézel
durumlar tespit edilmistir.

e Tracker'in kendiliginden yanlis obje takip etmesi

o DeepSort’'un objeleri ve ID’lerini karigtirmasi

e Sahne degisikliklerinde Tracker’in ¢alismasi

Bu 6zel durumlara ¢6zim olarak bazi kontrol algoritmalari gelistirilmistir.

e Frame’in ortasindaki obje sayisi bir 6nceki Frame’den daha fazla olamaz. Aksini iddia eden
Tracker tespitleri iptal edilir.

o Ekrandaki ortalama kirmizi, yesil ve mavi piksel degerlerinde sert bir degisim varsa sahne
degisimidir. Sahne degisimlerinde Tracker sifirlanir.

e Ust Uste gelen en az iki DeepSort tespiti varsa bu tespitler DeepSort'dan ¢ikarilir ve model
tespitinin ardindan tekrar eklenir.

Bu ¢6zUm yontemleri ile modelin daha akilh olmasi ve 6zel durumlarla daha iyi basa gikabilmesi
saglanmistir.

Yapilan denemelerle diger sorunlar da tespit edilecek ve ¢ézimleri Final Raporunda agiklanacaktir.

Sonug olarak Minik Sef takimi, Yolov5 modeli ve ek algoritmalar yardimiyla yapmayi planladigi obje
tespiti ve takibi algoritmasinda yoluna bu sekilde devam etmektedir.

Mevcut zaman cizelgesi ve déniim noktalari gecerlidir.
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3. ALGORITMALAR VE SiSTEM MIMARISi (25 PUAN)

3.1. Veri Setleri (10 Puan)
On tasarim raporunda belirtilen veri setlerine ekleme yapiimamistir. Minik Sef takimi hala veri seti olarak
“‘DOTAV2, Visdrone” kullanmaktadir.

Ancak takim tarafindan indirilen stok videolar ve drone videolari sayisi artmis ve toplamda 1300 farkl
video elde edilmistir. Stok videolar Pexels ve Envato sitelerinden indirilmigtir.

DOTAvV2 ve Visdrone veri setlerinin segilme amaci kendi veri setimizi tretmek igin temel bir model
olusturmaktir. Bu iki veri setinin yarisma icerigi ile benzerligi sebebiyle baglangig veri seti olarak segilmis
ve daha sonra da veri setinde kalmasina karar verilmistir.

Stok video sitelerinde diinyanin her yerinden c¢esitli videolar bulunmaktadir. Aradigimiz her tir videoya
erisebiliyor ve ¢ok farkli verilerle modelimizi egditebiliyoruz. Ayrica veriye ulagim kolayhdi ve verinin
kalitesi secim sebebi olmustur.

Drone ile gekilen videolarda ise amag Tirkiye'yi modele tanitmaktir. Ornegin son zamanlarda popiiler
olan Getir, Yemeksepeti gibi kurye motorlarin, Turkiye’de ¢ok tercih edilen arabalarin, Tirkiye'de
kullanilan havalandirma sistemlerinin, ¢op kutularinin, yol renginin, aga¢ cesitliliginin modele
tanitiimasinda ¢ok buytk faydalari oimustur. Bu sayede model farkl sekil ve gurultileri yanlis etiketleme
yapmamaktadir.

3.2. Algoritmalar (15 Puan)
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Sekil 2 Yolov5 Model Performansi
Obje tespit modeli Yolov5'tir. Bu algoritmanin segilme sebebi hizli egitim, hizl inference ve ylksek

basari oranidir. Ayrica PyTorch Uzerine kurulu olmasi sebebiyle degdisiklik ve glincelleme yapmak kolay
ve anlasilir olmaktadir.

Bu algoritma tek kare Gizerinden obje tespiti yapmaktadir. istenen boyutta girdi verilebilmektedir.

Obje takibi modeli olarak eski adi DeepSort yeni adi StrongSort olan bir pytorch temelli kitiphane

kullaniimistir. Bu model osnet altyapisini kullanarak hizli bir sekilde takip yapabilmektedir. Osnet’e
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alternatif olarak araladinda resnet gibi modellerin de bulundugu 25 model kiyaslanmistir. Hiz ve basari

dengesi agisindan en uygun modelin osnet olduguna karar verilmistir.

Eksik tespit toleransi icin opencv temelli KCF Tracker algoritmasi kullaniimistir. Bu algoritma
deterministik goéruntl isleme yontemleri ile objelerin takibini saglamaktadir. Bir blok olarak

kullanilabilirligi, basit ve kapsamli girdi ve ¢ikti 6zellikleri sayesinde segilmistir.

Sistem kare basina 0.2 saniye ayirmaktadir. Bu sayede 5 FPS’te ¢alisan model yarisma igin yeterlidir
ve Uzerine ekleme yapilmaya musaittir.

Algoritmalarin akis semasi sekil 3'te gosterildigi gibidir.

e

Video Yayini

v

Sahne degigikligi
tespiti

v

Obje tespiti
Yolov5

v

Obje takibi
osnet_x1

v

KCF takipcisi

v

Kare digina cikan
obje kontrolu

\ 4

Algoritma ciktisi

Sekil 3 Akig semasi
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4. OZGUNLUK (25 PUAN)
e Multi obje tespiti algoritmasi implemente etmek

e Obje tespitini hem yapay zeka modeli ile hem de KCF Tracker ile yapmak
e Drone ile veri tretmek
e Stok video sitelerinden veri indirmek

Diger takimlara ve genel dnerilere ek olarak gelistirdigimiz ve yarismada farklilik yaratacagimiz noktalar
yukarida listelendigi gibidir. Objeleri araba, kamyon vb olarak farkli etiketlemek, renk normalizasyonu
yapmak gibi uygulamalari takimimiz kullanmaktadir. Ancak énceki seneki raporlarda sik gérildigu igin
6zgunluk olarak eklenmemistir.
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5. SONUGLAR VE INCELEME (25 PUAN)

Bu kisimda gelistirilen sistemin yarismacilar tarafindan elde edilmis sonuglari paylasilir ve bu sonuglar
Uzerine sistemin performansi Uzerine inceleme sunulur. Uygulanan test senaryolari ve sonuglari
hakkinda bilgi verilir. Yapilan testlerin sonuglari ile uygulanan ydntemlerin ne kadar uyumlu oldugu
karsilastirilir. Tim asamalarinda yasanan sorunlar, yapilan hatalar ve bunlarin Ustesinden nasil
gelindigi, edinilen tecribeler hakkinda bilgi verilir.

Sistemden elde edilen sonuglar sekil 4 ve 5’te gorulebilmektedir. Toplamda elde edilen 62279 tespitin
6585 tanesi yani yaklasik 10%’u tracking sayesinde yapilmistir. DeepSort ise kaybolan objelerin neler
oldugunu tespit etme ve hatali tespitleri filtreleme konusunda basarili olmustur. Tracking sisteminin
amaci en az 5% obje tespiti eklenmesi idi ve bu amaca ulasildigi gortlmektedir.

Sistem Ornek video, stok videolar ve el ile gekilen videolar ile test edilmistir. En ylksek basari orani 0.42
confidence degerinde elde edilmistir. Bu degerde calistirilan sistemi tabii tutabilecegimiz bir ek veri seti
olmadigi icin géz karari ile analiz yapiimigtir. Yapilan analizlerde basari oraninin 70%’e yakin oldugu
goruimustar.

Bu asamalarda genel olarak veri seti sorunu yasanmistir. Takimin kodlama altyapisi sayesinde hayal
edilen islemlerin gercege dénismesinde bir sikinti yasanmamakla beraber bu algoritmalarin nesnel
olarak degerlendiriimesi konusunda eksiklik yagsanmistir.

Sekil 4 Tracking ve obje tespiti
Ornek gérintiide sag altta 6 (insan) numarali bir objenin tracking tarafindan tespit edildigi gérilmektedir.

Bu tespit, model objeyi tekrar gérene kadar devam etmistir.

Sekil 5 Video sonu verileri
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