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. TAKIM SEMASI (5 PUAN)

Akademik Danisman

Yol gésterme

Fikir verme

Takim kaptani

Veri seti olusturma
Model egitme
Yardimci algoritmalari tasarlama

is akigini implemente etme

UYE 1 e Hesaplama algoritmalari
e Makine Ogrenme
o Veri Analizi

UYE 2 e Planlama ve optimizasyon

Egitim Kararlihgi

Veri verimliligi




2. PROJE MEVCUT DURUM DEGERLENDIRMESI (15 PUAN)

On tasarim raporunda 6nerilen metotlar denenmistir. 16:9 boyutundaki gérseli 1:1 oranina getirip
modele pek ¢ok defa vermek 6zellikle takimimizin dnceki sene sikinti yagadidi insan tespiti konusunda
cok blyuk iyilestirmeler yapmistir. Takimimizin énerdigi yuksek ¢6zunurlikli ve yinelemeli frame tespiti
yaklasimi kabul gérmuUs ve bu sekilde devam edilmesine karar verilmigtir.

On tasarim raporu tarihinden sonra yapilan vyarigma giincellemelerine gore (bisikletlerin
etiketlenmemesi) veri seti glincellemesi yapiimistir.

OTR'den veri frame dilimleme algoritmasina augmentasyon 6zelligi eklenmistir. Bu ézellik algoritmalar
kisminda agiklanmaktadir.

OTR ile uygun giden takimimizin proje takvimi aynidir.



3. ALGORITMALAR VE SISTEM MIMARISIi (25 PUAN)

3.1. Veri Setleri (10 Puan)

Takimimiz DOTA Dataset, VisDrone, Eradataset ve adi bilinmeyen Japonya’da ¢ekilmis bir dataset’ten
yararlanmaktadir. Bu veri setlerinin segilme sebebi gesitlilik, video acgisi ve ylksekligidir. Bu setlerde
verilen goéruntiler bu isterlerin en az 2 tanesini karsilamaktadir. Bu sebeple iyi bir se¢cenek oldugu

disunUlmustdr.

Onceki seneden kalma kendi drettigimiz 20.000 adet fotograf ile beraber veri setimizde gogu kendi

Uretimimiz olan 28.000 tane fotograf bulunmaktadir.

Zamanla veri seti biyudukge ve kalitesi arttik¢a, disik kaliteli ve isterleri az karsilayan DOTA Dataset

gibi veri setlerinin bazi fotograflar silinmigtir.

3.2. Algoritmalar (15 Puan)

Problem ¢é6ziminde Ug¢ temel algoritmamiz bulunmaktadir.
e Frame Dilimleyici

Frame dilimleme algoritmasinin amaci goéruntiyld bélmek ve modele birden ¢ok defa verilecek hale
getirmektir. Tipik olarak gorlintiyl 3 tane kare pargaya ayirmaktadir. Gortintlini orijinal hali ile toplamda

4 g6rintl Uretmektedir.

istege bagh olarak Urettigi goriintli sayisini 10’a kadar cikarabilmekle beraber bu gériintiiler {izerinde

renk oynamasi yapabilmektedir. Bu sayede daha fazla veri verebilmekteyiz.
e Yolov5 Modeli

Yolov5 modeli ile obje tespiti yapilmaktadir. Her bir tespitin stresi 0.027 saniyedir. Yarigmada yaklasik
olarak 2 FPS’te obje takibi yapmamiz beklenmektedir. Bu da Frame basina yaklasik 15 tespit

yapmamiza olanak tanimaktadir.

Yolov5 modeli, egitim ve suresinin digukligu sebebiyle tercih edilmigtir. Ayrica takimin denedigi 5 farkli

model arasindan en iyisidir.
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¢ Non-max supression

Farkli goérintllerde tespit edilen objelerin filirelenmesi ve kendi aralarinda normalize edilmesi igin
kullanilan algoritmadir. Bu algoritma objelerin konumunu orijinal gérsele goére ayarlar, cakisan objeleri

filtreler ve temiz bir ¢ikti sunar.

Numpy Array’leri ile implemente edilen bu algoritma oldukga hizli ve guvenilirdir.

Bu algoritmalar sayesinde modelden tam performans almayi planlamaktayiz.

Tek goruntuden cesith
Goruntu Yakalama »| goruntuler olusturma > Model tespiti
(batch olarak)

A

Kulann
Koordinatian ayni duz%n?eﬁr%e&
duzleme getirmek »| NON max supression > sunucuya
\ J
(mapping) gonderimesi

Sekil 2 Onerilen is akigi



4. 5ZGUNLUK (25 PUAN)

e Goruntuyl kirparak modele pek ¢ok kez vermek

Modele verilen goruntide renk oynamalari yapmak
e 20.000 adet yuksek kaliteli veri Gretmis olmamiz

e OneDrive sistemi kurarak farkli bilgisayarlar Gzerinden tim ekip olarak online ¢alisabilmemiz ve
bu sayede 300GB’a yakin olan dosyalari bilgisayarimiza indirmemize gerek kalmadan tim
bilgisayarlar Gzerinden kullanabilmemiz ve ydnetebilmemiz.

e Yapay zekaya veri etiketlettirmek ve sonra bu etiketlenen verileri diizeltmek

Yukarida siralanan maddeler Eflatun Al Takimr'nin 6zguin yonleridir.



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 stesinden nasil

gelindigi, edinilen tecribeler hakkinda bilgi verilir.

Yapillan Frame bolge isleminin  sonucunda elde edilen ciktilar asagidaki  gibidir.

y .

Sekil 4 Gikti 1



Sekil 6 Gikt1 3

Coklu girdi ile elde edilen insan basarisi sekil 7°deki gibidir.
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Sekil 7 Algoritmanin insan tespit basarisi

Cesitli videolar tizerinde algoritma calistiriimis ve tek girdiye gore ¢oklu girdinin insan gibi ufak objelerde

yaklasik olarak 40% daha basaril oldugu gézlemlenmistir.
Yaptigimiz testlere gére g¢oklu girdi yontemi bu tip bir obje tespit gorevi icin uygun bir yéntemdir.

Yagsadidimiz tek sorun géruntileri tekrardan birlestirme algoritmasi idi. Gunkd goérantileri kirparken
farkli bilgileri de saklamak gerekiyordu ve ¢ok fazla goériintl igin bu karmasik bir islem oluyordu. Ayrica
daha fazla pargaya bolmek istersek yontemin uygulanabilirligi azaliyordu. Bu sorunu agsmak icin Python
Uzerinde bir Class olusturduk ve gorinti kirpma giktilarini bu Class igerisine kaydettik. Boylece isletim
sistemlerinde de kullanilan Metadata iceren bir gorunti objemiz oldu. Bu da bize normalizasyon

denklemlerini kolay implemente etme ve dlgeklenebilir bir sistem kurma imkani verdi.
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