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1. TAKIM ŞEMASI (5 PUAN) 

Akademik Danışman Yol gösterme 

Fikir verme 

Takım kaptanı  Veri seti oluşturma 

 Model eğitme 

 Yardımcı algoritmaları tasarlama 

 İş akışını implemente etme 

ÜYE 1  Hesaplama algoritmaları 

 Makine Öğrenme 

 Veri Analizi 

ÜYE 2  Planlama ve optimizasyon 

 Eğitim Kararlılığı 

 Veri verimliliği 



   

   

 
 

   
 

2. PROJE MEVCUT DURUM DEĞERLENDİRMESİ (15 PUAN) 

Ön tasarım raporunda önerilen metotlar denenmiştir. 16:9 boyutundaki görseli 1:1 oranına getirip 

modele pek çok defa vermek özellikle takımımızın önceki sene sıkıntı yaşadığı insan tespiti konusunda 

çok büyük iyileştirmeler yapmıştır. Takımımızın önerdiği yüksek çözünürlüklü ve yinelemeli frame tespiti 

yaklaşımı kabul görmüş ve bu şekilde devam edilmesine karar verilmiştir. 

Ön tasarım raporu tarihinden sonra yapılan yarışma güncellemelerine göre (bisikletlerin 

etiketlenmemesi) veri seti güncellemesi yapılmıştır. 

ÖTR’den veri frame dilimleme algoritmasına augmentasyon özelliği eklenmiştir. Bu özellik algoritmalar 

kısmında açıklanmaktadır. 

ÖTR ile uygun giden takımımızın proje takvimi aynıdır. 



   

   

 
 

   
 

3. ALGORİTMALAR VE SİSTEM MİMARİSİ (25 PUAN) 

3.1. Veri Setleri (10 Puan) 

Takımımız DOTA Dataset, VisDrone, Eradataset ve adı bilinmeyen Japonya’da çekilmiş bir dataset’ten 

yararlanmaktadır. Bu veri setlerinin seçilme sebebi çeşitlilik, video açısı ve yüksekliğidir. Bu setlerde 

verilen görüntüler bu isterlerin en az 2 tanesini karşılamaktadır. Bu sebeple iyi bir seçenek olduğu 

düşünülmüştür. 

Önceki seneden kalma kendi ürettiğimiz 20.000 adet fotoğraf ile beraber veri setimizde çoğu kendi 

üretimimiz olan 28.000 tane fotoğraf bulunmaktadır. 

Zamanla veri seti büyüdükçe ve kalitesi arttıkça, düşük kaliteli ve isterleri az karşılayan DOTA Dataset 

gibi veri setlerinin bazı fotoğrafları silinmiştir. 

3.2. Algoritmalar (15 Puan) 

Problem çözümünde üç temel algoritmamız bulunmaktadır. 

 Frame Dilimleyici 

Frame dilimleme algoritmasının amacı görüntüyü bölmek ve modele birden çok defa verilecek hale 

getirmektir. Tipik olarak görüntüyü 3 tane kare parçaya ayırmaktadır. Görüntünü orijinal hali ile toplamda 

4 görüntü üretmektedir. 

İsteğe bağlı olarak ürettiği görüntü sayısını 10’a kadar çıkarabilmekle beraber bu görüntüler üzerinde 

renk oynaması yapabilmektedir. Bu sayede daha fazla veri verebilmekteyiz. 

 Yolov5 Modeli 

Yolov5 modeli ile obje tespiti yapılmaktadır. Her bir tespitin süresi 0.027 saniyedir. Yarışmada yaklaşık 

olarak 2 FPS’te obje takibi yapmamız beklenmektedir. Bu da Frame başına yaklaşık 15 tespit 

yapmamıza olanak tanımaktadır. 

Yolov5 modeli, eğitim ve süresinin düşüklüğü sebebiyle tercih edilmiştir. Ayrıca takımın denediği 5 farklı 

model arasından en iyisidir. 



   

   

 
 

   
 

 

Şekil 1 Yolov5 Performans Grafiği 

 Non-max supression 

Farklı görüntülerde tespit edilen objelerin filtrelenmesi ve kendi aralarında normalize edilmesi için 

kullanılan algoritmadır. Bu algoritma objelerin konumunu orijinal görsele göre ayarlar, çakışan objeleri 

filtreler ve temiz bir çıktı sunar. 

Numpy Array’leri ile implemente edilen bu algoritma oldukça hızlı ve güvenilirdir. 

 

Bu algoritmalar sayesinde modelden tam performans almayı planlamaktayız. 

 

Şekil 2 Önerilen iş akışı 



   

   

 
 

   
 

4. ÖZGÜNLÜK (25 PUAN) 

 Görüntüyü kırparak modele pek çok kez vermek 

 Modele verilen görüntüde renk oynamaları yapmak 

 20.000 adet yüksek kaliteli veri üretmiş olmamız 

 OneDrive sistemi kurarak farklı bilgisayarlar üzerinden tüm ekip olarak online çalışabilmemiz ve 

bu sayede 300GB’a yakın olan dosyaları bilgisayarımıza indirmemize gerek kalmadan tüm 

bilgisayarlar üzerinden kullanabilmemiz ve yönetebilmemiz. 

 Yapay zekaya veri etiketlettirmek ve sonra bu etiketlenen verileri düzeltmek 

Yukarıda sıralanan maddeler Eflatun AI Takımı’nın özgün yönleridir.  



   

   

 
 

   
 

5. SONUÇLAR VE İNCELEME (25 PUAN) 

Bu kısımda geliştirilen sistemin yarışmacılar tarafından elde edilmiş sonuçları paylaşılır ve bu sonuçlar 

üzerine sistemin performansı üzerine inceleme sunulur. Uygulanan test senaryoları ve sonuçları 

hakkında bilgi verilir. Yapılan testlerin sonuçları ile uygulanan yöntemlerin ne kadar uyumlu olduğu 

karşılaştırılır. Tüm aşamalarında yaşanan sorunlar, yapılan hatalar ve bunların üstesinden nasıl 

gelindiği, edinilen tecrübeler hakkında bilgi verilir. 

Yapılan Frame bölge işleminin sonucunda elde edilen çıktılar aşağıdaki gibidir. 

 

Şekil 3 Orijinal Görsel 

 

Şekil 4 Çıktı 1 

 



   

   

 
 

   
 

 

 

Şekil 5 Çıktı 2 

 

Şekil 6 Çıktı 3 

Çoklu girdi ile elde edilen insan başarısı şekil 7’deki gibidir. 



   

   

 
 

   
 

 

Şekil 7 Algoritmanın insan tespit başarısı 

 

Çeşitli videolar üzerinde algoritma çalıştırılmış ve tek girdiye göre çoklu girdinin insan gibi ufak objelerde 

yaklaşık olarak 40% daha başarılı olduğu gözlemlenmiştir.  

Yaptığımız testlere göre çoklu girdi yöntemi bu tip bir obje tespit görevi için uygun bir yöntemdir.  

Yaşadığımız tek sorun görüntüleri tekrardan birleştirme algoritması idi. Çünkü görüntüleri kırparken 

farklı bilgileri de saklamak gerekiyordu ve çok fazla görüntü için bu karmaşık bir işlem oluyordu. Ayrıca 

daha fazla parçaya bölmek istersek yöntemin uygulanabilirliği azalıyordu. Bu sorunu aşmak için Python 

üzerinde bir Class oluşturduk ve görüntü kırpma çıktılarını bu Class içerisine kaydettik. Böylece işletim 

sistemlerinde de kullanılan Metadata içeren bir görüntü objemiz oldu. Bu da bize normalizasyon 

denklemlerini kolay implemente etme ve ölçeklenebilir bir sistem kurma imkanı verdi. 
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