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KISALTMALAR

COCO: Common Objects in Context

YOLO: You Only Look Once

UAP: Ucan Araba Park Alani

UAI: Ucan Ambulans inis Alani

SAM: Segment Anything Model

GPU: Graphics Processing Unit

CNN: Convolutional Neural Network

FASTER R-CNN: Faster Region Based Convolutional Neural Networks
FPS: Frame Per Second




1. TAKIM SEMASI (5 puan)

munu&

Takimimiz bes ana Uyeden olugmaktadir ve her bir tyenin sorumluluklari 6zel olarak
belirlenmistir. Bu yapi, takim igindeki is paylasimini verimli hale getirmis ve projeye
olan katkiyl en Ust dlzeye ¢ikarmigtir.

Takim
Kaptani

Sekil 1- Takim Semasi

Tablo 1- Takim Gorev Tanimlari

Uye

Gorev Tanimi

Takim
Kaptani

Projenin idari sureglerinden sorumludur. Yarigma takvimi takibi, bagvuru
igslemleri, rapor teslimleri, takim i¢i koordinasyon ve gorev dagilimini yonetir.
Ayrica yapay zeka algoritmalarinin dogrulama testlerini koordine eder ve
model ¢iktilarinin son kontrolinU saglar. Planlama ve proje durum takibi
gOrevlerini yurutur. Yapay zeka algoritmasinin yazimina da katki saglar.

Uye 1

Goruntu Uzerinden nesne ve insan ayrimi yapilmasina yonelik yapay zeka
algoritmalarinin gelistirimesinden sorumludur. Gorunti isleme ve
siniflandirma modelleri (YOLOVS8 vb.) ile ilgili modilleri gelistirir.

Uye 2

Gorsel pozisyon kestirimi gorevinde X, y, z koordinatlarinin belirlenmesi ve
mevcut konum hesaplamalarinin yapilmasini saglar. Bu modulde kullanilacak
yapay zeka ve klasik goruntu isleme algoritmalarini geligtirir.

Uye 3

Projenin algoritma mimarisi ve karar akiglarinin olugturulmasindan
sorumludur. Sistem bilesenleri arasinda veri akisini saglayacak algoritma
sartlarini belirler. Yapay zeka algoritmalarinin genel yapisina katki saglar.

Uye 4

Goruntulerdeki renk analizine dayali yapay zeka algoritmalarini geligtirir.
Ozellikle segmentasyon sonrasi inig alani uygunlugu gibi gérevlerde renk
tabanli ayrimlari degerlendirir. Modelin gorsel dogruluk analizine katkida
bulunur.




2. PROJE MEVCUT DURUM DEGERLENDIRMESi (10 Puan

Bu kisimda projenin degerlendirmesi yapilir. Su ana kadar yapilan ¢alismalar 6zet
halinde ifade edilir.

Yapay zeka tabanli ¢ozumlerle havacilikta ¢evresel farkindalik ve konumsal dogruluk
gelistirme amaci tasiyan bu proje kapsaminda, oncelikle yarigma dokumanlari ve
gbrev tanimlari detayli olarak incelenmigtir. Projenin iki ana gorev Uzerinden
ilerleyecegi belirlenmistir: (1) nesne tespiti ile ¢evresel farkindalik saglanmasi, (2)
gorsel verilere dayali pozisyon kestirimi oldugu tespit eilmistir.

Ik gérev kapsaminda kullanilabilecek algoritmalar arastiriimis, glincel ve etkin
modellerden olan YOLOv8, SAM, ve Detectron2 gibi cézumler Gzerine odaklaniimigtir.
Bu modellerin tasit, insan, UAP ve UAI gibi siniflari tanimaya yonelik potansiyeli
degerlendirilmigtir. Proje icin 6zel olarak bu siniflari iceren érnek goérintiler Gzerinden
manuel veri etiketleme galismalari yapilmasi planlanmaktadir.

ikinci gérev olan pozisyon kestiriminde ise, geleneksel yontemler (optik akis, gorsel
odometri) ve derin 6grenme tabanli ¢dzumler (CNN-LSTM mimarisi, PoseNet gibi) 6n
incelemeye alinmistir. Bu sistemlerin gorsel verilerle ugus anindaki konum tahmin
performanslar literatirden ve agik kaynak projelerden derlenen bilgilerle analiz
edilmistir.

Mevcut durumda, sistem mimarisi genel hatlariyla tasarlanmis, algoritma seg¢iminde
uygulanabilirlik ve yarigsma sartlarina uyum 6n planda tutulmustur. Kullanilacak veriler,
egitim ve test asamalari i¢in yapilandirilacak, ayrica sistem donanim gereksinimleri
belirlenmistir. Gelistirme sireci Python dili ve PyTorch/TensorFlow gibi derin 6grenme
kUtlphaneleri Gzerinden yurutilmesi planlanmistir.

3. ALGORITMALAR VE SIiSTEM MIMARISIi (25 PUAN)

3.1. Veri Setleri (10 Puan)

Projenin ilk gorevi olan nesne tespiti kapsaminda, insan, tasit, UAP ve UAI gibi
nesnelerin yliksek dogrulukla taninabilmesi igin farkli kaynaklardan c¢esitli veri setleri
secilmistir. Ayrica ikinci gorev olan pozisyon kestirimi igin de alt-gorus kameralarina
benzer yapidaki goruntulerden olusan veri setleri tercih edilmistir.

Nesne Tespiti icin Kullanilacak Veri Setleri:

e MS COCO Dataset: insan ve tasit gibi genel nesne siniflarini icermesi, 80 sinif,
milyonlarca etiketli goruntu igcermesi ve transfer 6grenme igin gugla bir temel
sagladigi icin tercih edilmigtir.

e Open Images Dataset: Farkli agilardan, hava ¢ekimi dahil ¢esitli senaryolar,
Ozellikle park alanlari ve ara¢ konumlari gibi detayli siniflandirmalarda zengin
ornekler sundugu icin tercih edilmigtir.




e KITTI Odometry Dataset: Gorsel odometri ve derinlik kestirimi igin yaygin olarak

kullanilan ve alt goéris kameralarina yakin perspektiflerde icerdigi icin tercih
edilmigtir.

e UAV123 Dataset: Gorsel takip ve hareket kestirimi igin tercih edilmistir.

e Yarisma Egitim Videosu ve Ozgiin Etiketleme: Yarigma kurulu tarafindan
saglanacak etiketsiz egitim videolari, proje ekibi tarafindan manuel olarak
etiketlenecektir. Bu 6zgln veri seti, UAP ve UAI gibi yarismaya 6zgl siniflarin
tespiti agisindan kritik Gneme sahiptir.

Segcilen veri setleri, sistemin egitim agsamasinda farkli senaryolari temsil edebilmesi ve
zorlu kosullara dayanikl modeller tretebilmek adina gesitlendirilmistir. UAP ve UAI gibi
yarismaya 06zel siniflarin taninabilmesi i¢in acik kaynak veri setlerinden alinan
goéruntuler, manuel olarak yeniden etiketlenecek veya artirilacaktir.

3.2. Algoritmalar (10 Puan)

Proje kapsaminda geligtirilecek sistem iki temel gorev Uzerine kurulmustur: nesne
tespiti ve gorsel pozisyon kestirimi. Her iki gérev igin farkli derin 6grenme algoritmalari
degerlendirilmis, yarisma ortamina uygun, guvenilir ve gergek zamanl c¢alisabilecek
mimariler tercih edilmigtir.

1. Nesne Tespiti Algoritmalari
YOLOV8 (You Only Look Once - v8)

Gergek zamanli nesne tespiti igin optimize edilmis olmasi

MS COCO gibi genis veri setlerinde yluksek basari gostermesi, tasit ve
insan siniflarini hizli ve dogru sekilde tespit edebilmesi

Ayrica UAP ve UAI gibi 6zel siniflarin  transfer o6grenme ile
eklenebilmesine olanak saglamasi,

Segment Anything Model (SAM)

Meta Al tarafindan gelistirilen bu model, gorunti Gzerinde sinirli
orneklerle hizli ve genel amagli segmentasyon yapabilmesi,

Ucan araclar icin inig alanlarinin belirlenmesinde alan i¢cindeki nesnelerin
ayristirlmasi ve bolgesel analiz igin kullanilmasindan dolayi tercih
edilmigtir.

2. Gorsel Pozisyon Kestirimi Algoritmalari

Optical Flow (Lucas-Kanade veya Farneback)

Goruntuler arasindaki piksel hareketlerini analiz ederek hareket yonu ve
miktari hesaplamasi,

Basit ve hesaplama acgisindan hafif bir yontem olmasi nedeniyle
baslangig testleri igin uygun olmasi,




ORB-SLAM
e Gorsel odometriye dayali pozisyon kestirimi algoritmasi olmasi,

e Ozellikle kamera kalibrasyonu yapilmis sistemlerde X, Y, Z
koordinatlarindaki degisimleri yuksek dogrulukla belirleyebilmesi,

PoseNet (CNN tabanli)

o Gorsellerden dogrudan pozisyon kestirimi saglayan, derin dgrenme
temelli bir mimari olmasi,

e Ozellikle yarisma ortaminda alt-gériis kamerasindan gelen veriler igin
konum tespiti yapiimasinda kullanilabilmesi,

Algoritmalar Arasindaki Farkliliklar ve Se¢im Gerekgeleri

e YOLOV8 nesne siniflandirmasinda hiz ve dogruluk agisindan gugludur,
SAM ise daha hassas bolgesel ayrim icin destekleyici olarak
kullanilanabilmesi,

e Gorsel pozisyon kestiriminde klasik yontemler (Optical Flow, ORB-
SLAM) dusuk veriyle calisabilirken, derin 6grenme modelleri daha
yuksek dogruluk saglamasindan dolayi tercih edilmislerdir.




JAVACILIK v

3.3. Akis Semasi (5 Puan)
Geligtirilen sistem, yarismada tanimlanan iki temel gorevi (nesne tespiti ve gorsel
pozisyon kestirimi) entegre bir bigimde yurutecek sekilde tasarlanmistir. Asagida
sistemin genel akisi detayl olarak agiklanmistir:

Girig (Alt-Gorus
Kamerasi)

A 4

m Goriintii On
Isleme

q Nesne Tespiti 9 Tespit Edilen
(YOLOV8/SAM) Nesneler

A 4

@ Konum Kestirimi
<> (PoseNet / Optical Floy)

.0’ Gorev Ciktilarinin Final
Birlestirilmesi Bilgisi

Final Karar
‘B Motoru ]

Sekil 2- Akis Semasi

e Goruntu Girisi: Sistem, alt-goris kamerasindan alinan gergek zamanh video
akisini veya yarigsma sirasinda verilecek test videolarinin alinmasi ve goruntu
kareleri belirli bir FPS (6rnegin 10 fps) ile islenmesi saglar.

e On isleme: Gériintli boyutlari standart hale getiriimesi (8rnegdin 640x640 piksel),
renk kanallari normalize edilmesi ve gerekirse bulaniklik, parazit, dusuk 1sik gibi
etkileri azaltmak i¢in goruntu iyilestirme (image enhancement) adiminin uygular.

e Nesne Tespiti: islenen her kare YOLOV8 algoritmasina génderilmesi, insan,
tasit, UAP ve UAI gibi siniflar tespit edilir ve sinirlayici kutular (bounding box)
ile etiketlenmesi, UAP ve UAI alanlarinin igine giren nesneler analiz edilerek inis
uygunlugunu degerlendiriimesi ve SAM gibi ek modeller kullanir.

e Gorsel Pozisyon Kestirimi: Ayni goéruntu kareleri bir pozisyon kestirim moduline
klasik (ORB-SLAM) ve derin 6grenme modellerine (PoseNet gibi CNN)




yonlendirilir. Bu algoritmalar, ardisik kareler arasindaki X, Y, Z eksenlerinUeki
konumsal degisimi hesaplayacaktir. Hesaplanan pozisyon bilgisi, her kare igin
ayri ayri veya belirli araliklarla kayit alanina aktaracaktir.

e JSON Ciktisi Uretimi: Her kare igin tespit edilen nesneler ve pozisyon bilgisi
belirlenen JSON formatinda sistem tarafindan otomatik olarak olusturacaktir.

Video sonuna kadar dongu iglemleri ile her kare igin islem tamamlandikga gerekli
bilgilerin olusturulmasi saglanacaktir.

4. 6ZGUNLUK (20 Puan)

Bu proje, nesne tespiti ve gdrsel pozisyon kestirimi gorevlerini ugan aracglara entegre
edecek sekilde yapilandiriimis olup, her iki goreve 6zgu birgok yenilik¢i yaklagim
icermektedir. Ozgunliik hem kullanilan veri setlerinde hem de model secimi ve sistem
mimarisi dizeyinde saglanmistir.

Oncelikle, yarismada yer alacak 6zel nesne siniflari (UAP , UAI) icin herhangi bir acik
veri seti bulunmadigindan, proje ekibi bu nesneleri iceren goruntileri manuel olarak
etiketleyerek 6zgun bir alt veri seti olugturmay hedeflemektedir. Bu, modelin gergek
dunyaya yakinlastiriimasi agisindan kritik bir yenilik olarak dne gikmaktadir.

Nesne tespitinde kullanilan YOLOv8 mimarisi, SAM ile desteklenerek yalnizca kutu
bazli tespitin 6tesinde alan segmentasyonu yapilmasina olanak saglamakta, bdylece
inis alanlarinin uygunlugu daha detayli degerlendirilebilmektedir. Bu iki modelin
kombinasyonu literatirde sinirh sayida 6rnede sahip olup, bu projede pratik
uygulamaya gegirilerek yenilik¢i bir kullanim énerilmektedir.

Pozisyon kestirimi gorevinde ise klasik yaklagimlar (optik akis) ile derin 6grenme
tabanli yontemler (PoseNet gibi) birlikte degderlendiriimekte, farkli ortamlara karsi
dayanikli ve moduler bir mimari tasarlanmaktadir. Kamera hareketi ile pozisyon
kestirimi yapilmasina olanak saglayan bu yapi, GPS erigiminin sinirli oldugu
ortamlarda kullanilabilecek akilli ydon bulma sistemlerine dnculik edecektir.

Sistem mimarisi katmanl, goérev odakli ve paralel galismaya uygun sekilde
yapilandiriimigtir. Boylece nesne tespiti ve pozisyon kestirimi gorevleri es zamanl
olarak islenebilir ve c¢iktilar dinamik olarak entegre edilebilir. Bu mimari, klasik seri
isleme zincirlerinin Otesine gecerek gercek zamanli uygulamalara daha uygun hale
gelmigtir.

Sonug olarak, projede kullanilan veri yapilari, model kombinasyonlari ve sistem
yaklagsimi hem yarigma gorevlerine yonelik 6zgun ¢o6zumler sunmakta hem de
literatlirde benzer alanlarda yapilan ¢calismalara katki saglayacak niteliktedir.
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5. PROJE TAKVIiMi (10 Puan)

Saiaciuk A =

Asagida proje surecine ait temel kilometre taglari ve ilgili tarihler sunulmustur. Takvim,
yarisma takvimine uyumlu olarak planlanmig ve proje ilerleyisine rehberlik edecek

sekilde yapilandiriimistir.

Asl\la(r)na Tarih Araligi Yapilacak is Aciklama
Egitim videosunun , . ,
10 - 28 Mart | . Yarigsma tarafindan verilen etiketsiz
i incelenmesi ve . ; L
2025 . videolarin 6n analizleri yapilmasi
etiketleme plani
. . . . I ile 6n egitim,
, o200 Ve st oustuma e an (SO0 10 Orenimages o b oot
2025 model testleri ¢
yapilmasi
3 21 — 25 Nisan ||On Tasarim Raporu On tasarim raporun hazirlanmasi ve
2025 hazirlanmasi ve teslimi  |sisteme yuklenmesi
+
26 Nisan — 22 ||[Model mimarisi geligtirme YOI.'OVS SAM enteg.r.afyonu v.e.
4 . pozisyon kestirim modulu testlerinin
Mayis 2025 ve sistem entegrasyonu
yapilmasi
5 23 — 30 Mayis |Soru-cevap sureci ve juri |Gerekirse mimari guncellemelerinin
2025 geri bildirimlerinin analizi |yapilmasi
6 01-18 Final model egitimi ve Geligtirilen sistem son haliyle
Haziran 2025 |optimizasyon egitilmesi
7 20QLzan (;.ev"rlm el yarisma Sistem test ortaminda calistiriimasi
2025 simulasyonu
21 Haziran — ||Sonugclara gore
8 17 Temmuz iyilestirmeler ve hatalarin |2. On eleme slrecine hazirlaniimasi
2025 giderilmesi
9 Agustos — Eylul Yarisma Finalleri Gevrgek or’Fam tgstlerl ve canli
2025 degerlendirmenin yapilmasi

Tablo 2- Proje Takvimi
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6. SONUGCLAR VE INCELEME (25 Puan)

Bu proje, nesne tespiti ve pozisyon kestirimi alaninda bir dizi Python kodu
geligtiriimesini amacglamaktadir. Projenin temel hedefi, gorintu veya video akisindan
nesneleri tespit ederek bu nesnelerin konumlarini ve glven skorlarini belirlemek, bu
verileri  JSON formatinda disa aktarmak ve kullanici arayizud (GUI) ile
gorsellestirmektir. Bu amag dogrultusunda gelistirilen sistemin basarilari, kargilasilan
zorluklar ve gelecekte yapilabilecek iyilestirmeler asagida detayli olarak ele
alinmaktadir.

1. Basarilar ve Elde Edilen Sonuglar

Yuksek Dogrulukta Nesne Tespiti: Proje, Yolo gibi derin 6grenme tabanli bir nesne
tespit modelini kullanarak ytksek dogrulukla nesneleri tespit etmistir. Yolo modeli, tek
bir geciste (forward pass) tUm nesneleri tespit etme kapasitesine sahip olup, gergek
zamanl sistemlerde yuksek verimlilik saglamaktadir. Modelin guven skorlari da tespit
edilen nesnelerle birlikte dogru bir sekilde hesaplanmistir. Yolo modelinin kullandigi
bounding box’lar, nesnelerin konumlarini olduk¢a dogru bir sekilde yansitmaktadir.

Pozisyon Kestirimi ve Veri Ciktisi: Nesnelerin konumlari (bounding box’lar) dogru bir
sekilde cikariimistir. Her nesneye ait X, Y koordinatlari, geniglik ve yukseklik bilgileri
JSON formatinda sistematik bir sekilde saklanmistir. Bu sayede disa aktarilabilir veri
formati, baska sistemlerde kullaniimak Uzere oldukca esnek bir yapiya sahiptir. JSON
verisi, hem nesnelerin konum bilgilerini hem de guven skorlarini icermekte, bu da veri
isleme ve analiz sureglerini kolaylagtirmaktadir.

Kullanici Dostu GUI (Grafiksel Kullanici Arayizi): Tkinter kullanilarak gelistirilen
kullanici araylzu, kullanicilara kolaylikla resim veya video dosyalarini yukleme, tespit
edilen nesnelerin konumlarini gorsellestirme imkani saglamaktadir. GUI, kullanicinin
hizli bir sekilde nesne tespiti gergeklestirmesine ve sonuglari gorsel olarak
incelemesine olanak tanimaktadir. GUI Uzerinden yapilan iglemler, yaziimin daha
erigilebilir ve kullanici dostu olmasini saglamaktadir.

Moduler Yapi ve Esneklik: Kod, fonksiyonlar ve moddiller halinde organize edilerek, her
bir iglevin belirli bir sorumluluga sahip olmasi saglanmigtir. Bu moduler yapi, ilerleyen
sureclerde kodun genisletiimesini, bakimi ve yeni 6zelliklerin eklenmesini oldukga
kolaylagtirmaktadir. Ornegin, farkli nesne tespit algoritmalarinin entegrasyonu, sinif
isimlerinin ve tespit parametrelerinin degistiriimesi gibi islemler sorunsuz bir sekilde
yapilabilmektedir.

Disa Aktarilan Verilerin Esnekligi: Nesne tespiti sonuglari, JSON formatinda disa
aktarilmakta olup, bu formatin tasidigi esneklik sayesinde projeye entegre edilmesi
gereken diger sistemlerle veri aligverigi kolayca yapilabilir. Bu, projenin daha buyuk ve
kapsamli sistemlere dahil edilmesi gerektiginde 6nemli bir avantaj sunmaktadir.
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2. Karsilasilan Zorluklar ve G6zum Suregleri e

Modelin Egitim ve Dogruluk Sorunlari: Nesne tespiti surecinde kullanilan modelin
dogrulugu, egitim verileri ve modelin parametrelerine bagll olarak degiskenlik
gOsterebilmektedir. Bazi durumlarda, dusik dogrulukla tespit edilen nesneler
gbzlemlenmis olup, bu da modelin daha iyi egitiimesi gerektigini gostermektedir. Bu
sorun, egitim setlerinin genigletiimesi ve daha kapsamli bir model optimizasyonu ile
cOzulebilir. Bu tur iyilestirmelerle, daha yuksek dogruluk oranlarina ulagmak
mumkundur.

Performans lyilestirmeleri: Bliyiik goriintiiler ve yliksek ¢ozinurlikli videolar Gizerinde
yapilan islemler zaman alici olabilir. Bu da iglem suresinin artmasina ve gercgek
zamanl tespit yapilmasi gereken durumlarda sistemin yavaglamasina neden olabilir.
Bu zorlugu asmak igin, yalnizca her N. karede nesne tespiti yapmak veya GPU
hizlandirma kullanarak tespit suresi azaltilabilir. Ayrica, tespit edilen nesnelerle ilgili
gereksiz igslem adimlarini azaltarak hiz artigi saglanabilir.

GUI Tasariminin Geligtirilmesi: Tkinter ile basit bir GUI olusturulmus olsa da, daha
profesyonel bir kullanici deneyimi i¢in PyQt5 gibi daha gelismis GUI kituphanelerinin
kullanilmasi o6nerilebilir. PyQt5, godrsel acgidan daha cekici ve iglevsel kullanici
arayuzleri olusturmay1 mumkun kilmaktadir. Ayrica, kullanicilarin tespit edilen nesneler
Uzerinde etkilesimde bulunabilmesi (etiketleme, dizenleme vb.) gibi o6zellikler
eklenebilir.

3. Gelecek Galigmalar ve iyilestirmeler

Model Performansinin Artirilmasi: Yolo modelinin dogrulugu, daha buyuk ve daha
cesitli bir egitim veri seti ile artirilabilir. Ayrica, farkli nesne tespiti algoritmalarinin (SSD,
Faster R-CNN gibi) karsilastiriimasi ve test edilmesi ile daha dogru sonuglar elde
edilebilir. Egitim surecinde kullanilan parametreler optimize edilerek modelin
performansi arttirilabilir.

Gergek Zamanli Nesne Tespiti: Video Uzerinde nesne tespiti yapildiginda, her kareyi
islemek zaman alabilir. Bu durumu iyilestirmek igin daha hizli iglem yapabilen
algoritmalar ve donanim hizlandirma (GPU kullanimi gibi) uygulanabilir. Bu tur bir
iyilestirme, 6zellikle gercek zamanli uygulamalarda dnemli faydalar saglayacaktir.
GUI'nin Gelistirilmesi ve Etkilesim: GUI, kullanicilarin tespit edilen nesnelerle
etkilesimde bulunabilecedi sekilde gelistirilebilir. Ornegin, kullanicilarin nesneleri
etiketleyebilmesi, dizenlemesi veya farkh kategorilere ayirabilmesi saglanabilir.
Ayrica, gorsel giktilarin daha interaktif hale getiriimesi, kullanicilarin daha fazla bilgiye
erigmesini saglayacaktir.

Veri Cikisi ve Entegrasyon: JSON verisinin yani sira, verilerin CSV, XML gibi farkli
formatlarda disa aktariimasi da saglanabilir. Bu, projeyi daha genis bir veri analizi veya
makine o6grenimi pipeline’ina entegre etmeyi mimkun kilar. Ayrica, tespit edilen
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nesnelerin ek olarak turlerinin veya diger Ozelliklerinin disa aktariimasi ile
kapsaml veriler elde edilebilir.

4. Sonug

Bu proje, nesne tespiti ve pozisyon kestirimi konusunda temel bir uygulama sunmus
ve basarili bir sekilde goéruntl Uzerinde nesne tespiti yapmistir. Moduler yapisi
sayesinde proje, ileriye donuk olarak genigletilebilir ve optimize edilebilir. Kodun
verimliligi ve kullanici dostu arayuzu, projenin pratikte kullanilabilirligini artirmaktadir.
Gelecekteki gelistirmelerle, daha hizli, dogru ve kullanici dostu bir sistem elde edilmesi
mumkuanduar. Bu proje, nesne tespiti teknolojisinin farkli alanlarda kullanilabilecegini
gOsteren gugclu bir érnektir.
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