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AĞAÇTAKİ KİRAZIN TESPİT EDİLMESİ 
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ÖZET 
  
 Bu çalışmada k raz hasadı esnasında k raz üret c ler n n yaşadıkları zorluklar ncelenm şt r. 
K raz üret c ler nden ed n len b lg ler doğrultusunda görüntü şleme metodu le k raz 
üret c ler n n yaşadığı k razın yer n n tesp t  problem ne çözüm get r lm şt r.   
 
 K raz hasat zamanı çok kısa olan b r meyved r. Ağaçların bulunduğu araz n n elver şs zl ğ  
neden yle, k raz hasat şlem nde nsan gücünden çok tam mekan ze otonom s stemler n 
kullanılması üret c ler n hasat yapmalarını kolaylaştırab l r. K raz toplama şlem n n detayları 
değerlend r ld ğ nde böyle b r otonom mak nen n, k razın tesp t ed lmes , tesp t ed len k razın 
koord natlarının bel rlenmes  ve bel rlenen koord nattan k razın koparılması g b  üç ardışık 
problem  çözmes  gerekt ğ  görülmüştür. Bu çalışmada bu problemlerden lk  olan k razın tesp t 
ed lmes  le lg l  b r uygulama görüntü şleme yöntem  le tasarlanmıştır. Görüntü şleme 
şlem  ç n kontrolcü kartı olarak Raspberry P  3 kartı kullanılmış, yazılım kanadında se C 

yazılım d l , QT Creator derley c s  ve OpenCV kütüphanes nden yararlanılmıştır.  
 

Sonuç olarak, yüksek ters ışık olmadığı durumlarda ağaçta hasat ed lecek olgunluğa ulaşan 
k razın tesp t  %100 başarı le sağlanmıştır. Ancak yüksek ters ışık olduğu durumlarda s stem 
k raz olduğundan daha koyu gördüğünden dolayı tesp t edemem şt r. 
 
Anahtar Kel meler: K raz Toplama, Akıllı K raz toplama mak nes , görüntü şleme,   
 

DETECTION OF CHERRY ON TREE 
ABSTRACT 

 
In this study, the difficulties of the cherry producers during the cherry harvesting were 

investigated. In the view of the information obtained from the producers of cherries, the 
problem of determining the location of the cherries, where the cherries are located, has been 
solved by the image processing method. 
 

Cherry is a fruit that has a very short harvest time. Because of the unfavorable nature of the 
land where the trees are located, the use of autonomous systems in the cherry harvesting 
process can make it easier for the harvesters to harvest. When the details of the cherry picking 
process are evaluated, it has been seen that such an autonomous machine should solve three 
successive problems, such as determining the cherry, determining the coordinates of the cherry 
and breaking the cherry in the determined chord. In this study, an application related to the 
detection of the cherry which is the primary of these problems is designed with image 
processing method. As a controller, Raspberry Pi 3 card is used for image processing and in 
software side, C software language, QT Creator compiler and OpenCV library are used.  
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As a result, when there is no high backlight, the detection of the cherry, that reaches the 
harvestable level, in the tree has been achieved with 100% success. However, in the case of 
high backlight, the system could not detect it because it was darker than the cherry. 
 
Keywords: Cherry picking, Intelligent cherry picking machine, image processing 
 
1. GİRİŞ 
 
Dünya üzer nde k raz Orta Doğu, Avrupa, Kuzey Amer ka ve Avustralya g b  b rçok ülkede 
yet şt r lmekted r. 2014 yılı rakamlarına bakıldığında dünya üzer nde toplam k raz üret m  
m ktarı 2.25 ton olarak gerçekleşm şt r ve bu 2.25 ton k razın 445.556 gramı Türk ye 
tarafından üret lm şt r[5]. Türk ye bu üret m m ktarı le 2014 yılında en çok k raz üreten ülke 
olmuştur. Türk ye’y  32.9852 gram le Amer ka B rleş k Devletler  tak p etmekted r[5]. 
 

 
Şek l 1: 2014 Yılı Türk yede meyveler n üret m m ktarları, dünya üret m m ktarları[5]. 

 

 
Şek l 2: Türk yedek  k raz ağaçlarının sayısı[6] 
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Ülkem zde k raz, yöres ne ve c ns ne göre n san ayından ağustos aynına kadar 
yet şt r leb len b r meyved r[4]. Bazı bölgelerde n san ayında k raz hasadı başlarken bazı 
bölgelerde ağustos ayında hala k raz hasadı yapılab lmekted r.  K raz, hasat zamanı geld ğ nde 
başka b r dey şle ağaçlarda k razlar toplanması gereken olgunluğa er şt ğ nde ac len hasat 
ed lmes  gerekeb lmekted r. Aks  halde k raz kırmızı reng nden bordo reng ne döneb l r ve 
olgunlaşmaya devam edeb l r. Olması gerekenden fazla olgunlaşmış b r k raz t car  değer n  
y t reb l r. Bu sebeple k razın zamanından önce ya da zamanından sonra toplanması k razın 
satışında problemlere neden olab l r. Ancak maalesef b r ağaçtak  tüm k razlar aynı anda 
olgunlaşamayab l r. Aynı ağacın k razları b rkaç gün ara le olgunlaşab l r. Bu da k raz 
üret c ler n n b r ağaç ç n k raz toplama şlem n  b rden fazla kez yapmasına neden olab l r. 
Örneğ n 100 ağaç olan b r k raz bahçes nde sank  200 ya da 300 ağaç varmış g b  ş 
yapılmasına neden olab l r. Bu problem k raz hasadındak  zorluklarla b rleş nce k raz 
üret c s n n sırtına daha çok yük b nd reb lmekted r. K raz toplama şlem  zeyt n, cev z, elma 
ya da armut toplama şlemler  le karşılaştırıldığında çer s nde çok fazla zorluk barındırır.  
 

 
Şek l 3:Türk yede yıllara göre meyve üret m m ktarları[5] 

 
Özell kle meyve şekl nde tüket lecek olan k raz toplanırken k razın bağlı bulunduğu yeş l 

sapları le b rl kte toplanmalıdır. Aks  halde k razın sağlam kalma ömrü azalab l r. Bunun yanı 
sıra k raz nar n b r meyve olduğundan ağaçtan yere düştüğünde çok kolay çatlayab l r. Bu k  
sebep de meyve şekl nde tüket lecek olan k razların s lkeleme metodu le ya da sırıkla vurarak 
düşürme metodu le toplanamamasına neden olmaktadır. Başka b r dey şle bu k razlar tek tek el 
le sapı le b rl kte kopartılmalıdır. Tab  bu şlem ç n k raz üret c ler  farklı yöntemler 

gel şt rm şlerd r. Örneğ n ağaç üzer ne çıkarak yet şeb ld kler  yerlerdek  k razları toplarken, 
yere yakın yerlerdek  k razlar ç n k  tarafı çengell  aparatlar sayes nde k razın dalını aşağıya 
çekmek suret  le toplayab lmekted rler. Ancak bu k  yöntem de ağacın dış kısımlarında kalan 
ya da yüksek kısımlarında kalan k razları toplamak ç n yeters z kalab l r. İşte bu noktada 
merd ven kullanarak k raz toplama şlem n  gerçekleşt reb l rler. Ortalama b r k raz ağacı ç n 
4-5 metrel k b r merd ven gerekeb lmekted r. Bu merd ven n üstüne çıkıldıktan sonra sadece 
ulaşab ld kler  küçük b r alandak  k razları toplayab l rler ve yan taraftak  k raz ç n yere n p 
merd ven  yana kaydırmaları gerekmekted r. Bu da b r k raz ağacını toplayab lmek ç n 
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defalarca merd ven  hareket ett rmek demekt r. Bu sürekl  merd ven hareket  eğer toprak 
sürülmüş yumuşak b r topraksa hem k raz toplayıcılarını yavaşlatan hem de yoran b r problem 
olarak karşımıza çıkab lmekted r. Bunların yanı sıra merd venden düşme r sk  olduğundan  ş 
sağlığı güvenl ğ  açısından da önlemler n alınması gerekmekted r[4].  
 

İşte bu problemlerden dolayı, bu çalışmada k raz hasadında akıllı s stemler n kullanılması 
üzer ne çalışılmıştır . Bu akıllı s stemler otonom çalışab lmel  ve k raz hasadını kend s  nsana 
ht yaç duymadan yapab lmel d r. Böyle b r s stem n aşağıdak  üç problem  çözeb lmes  

gerek r.  
 

1. Yeter nce olgunlaşmış k razın varlığının tesp t : Ağacın dallarında k raz var mı yok mu, 
lk tesp t  yapab lmel d r. Bu tesp t  yaparken sadece yeter nce olgunlaşmış k razlar yan  

t car  değer  olan k razları görmel , gereğ nden fazla olgunlaşmış k razları görmezden 
geleb lmel d r. 

2. Tesp t ed len k raza ulaşab lmes  gerekmekted r. Bunun ç n k razın bulunduğu noktaya 
göre koord natlarını tesp t edeb lmel d r.  

3. K razı, bulunduğu dal b r sonrak  hasatta tekrardan meyve vereb lmes  ç n dalına zarar 
vermeden ancak sapı le b rl kte kopartab lmel d r.  

 
Yapılan bu çalışmada bu problemlerden lk  olan k razın varlığının tesp t  problem ne 

çözüm get r lm ş ağaç üzer nde yeter nce olgunlaşmış toplanması gereken k razların tesp t  
başarı le yapılab lm şt r.  
  
2. MATERYAL VE METOT 
 

Bu çalışmada görüntü şleme metodu le k razın tesp t  yapılmıştır. Bunun ç n kontrol 
ün tes  olarak Raspberry P  3 ve kamera olarak da A4 Tech USB kamera kullanılmıştır. K razı 
tanımak ç n QTcreator derley c s  kullanılmıştır. 

 
Şek l 4: Görüntü şleme ç n kullanılan araçlar 

 
 A4 Tech Kameradan alınan görüntü Rasperry P  3 kartına aktarılmış ve OpenCV 
Kütüphanes  aracılığı le QT Creator derley c s nde C++ d l  kullanılarak k razlar tesp t 
ed lm şt r. K razlar tesp t ed l rken kameradan alınan v deo görüntüsündek  tüm p kseller n 
HSV kodları bulunmuş ve hasat ed lmes  gereken k razın HSV kodları le aynı olan p kseller 
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şaretlenm şt r. Bu sayede k razların kameradak  yerler  tesp t ed lm şt r. 
 
2.1 RASPBERRY PI 3 
 

Yarı letken üret c ler  gün ve gün  daha hızlı ve daha çok özell klere sah p gel şm ş 
kontrolcüler ya da kontrol kartları gel şt reb lmekted r. Bunlardan b r s  de Raspberry 
kartlarıdır.  

 
Şek l 5: Raspberry P  3 kartı görüntüsü 

Raspberry kartları kend  çer s nde m kro şlemc  ve ram barındıran aynı zamanda nput ve 
output portları bulunan ve modele bağlı olarak da w f , bluetooth g b  modüller  çer s nde 
barındırab len ve aynı zamanda har c  modüller n kolay bağlanab lmes n  sağlayacak olan 
USB, eternet, kamera g b  port ya da konektörlere sah p açık kaynak yazılımlı paket kartlardır. 
Raspberry P  3 se Raspberry a les n n şubat 2016 da çıkardığı ve en gel şm ş üçüncü kuşak 
modül kartıdır.  

 

 
Şek l 6: Raspberry P  blog d yagramı[17] 

 
Raspberry P  3’ün özell kler ne bakarsak; 
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 Quad Core 1.2GHz Broadcom BCM2837 64b t CPU 
 1GB RAM 
 BCM43438 w reless LAN ve Bluetooth Low Energy (BLE) 
 40-p n G r ş Çıkış Portu 
 4 USB Portu 
 Stereo ses çıkışı and compos te v deo portu 
 HDMI çıkışı 
 CSI kamera portu 
 DSI d splay portu  
 M cro SD kart yuvası  
 M cro USB 2.5 A’e kadar güç kaynağı 

 
2.2 A4 TECH PK-635 USB KAMERA 
 

Bu kamera b lg sayarlarda kullandığımız webcam d ye de s mlend r len b r USB 
kameradır. 640x480 p xel çözünürlük le çek m yapab len, nterpolasyon le 8 MP xel 
çözünürlüğe ulaşab len 55 derecel k görüş açısına sah pt r[19]. 

 
Şek l 7: A4 TECH PK-635 USB kamera[19]. 

 
2.3 QT CREATOR 
 

QT Creator W ndows, L nux ya da Andro d g b  b rçok şlet m s stem  üzer nde çalışab len 
b r gel şt r c  arayüzey d r. Genell kle C++ d l n  kullansa da Python, Ruby, PHP, Perl, Pascal, 
C# ve Java d ller yle de kullanılab l r. LGPL (İng. GNU Lesser General Publ c L cense) 
l sansına sah pt r. Bu l sans sayes nde yazılım ücrets z kullanıma açılmış ve 
özgürleşt r leb lm şt r[16]. 
 
2.4 OpenCV 
 

OpenCV, Intel tarafından gel şt r lerek BSD l sansı le l sanslanmış, “B lg sayarla 
Görü/Görme” kütüphanes d r. Özell kle gerçek zamanlı uygulamalar hedef alınarak 
gel şt r lm ş olması, t car  kullanımı dah l ücrets z olması ve W ndows, L nux, MacOS X g b  
farklı platformlarda kullanılab lmes  bu kütüphaney  d ğer görüntü şleme araçlarından b r 
adım öne çıkarab lmekted r[13]. 
 
2.5 HSV Renk S stem  
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HSV renk s stem  RGB renk kodlarının s l nd r k koord nat s stem nde sunulmasını 
sağlayan özell kle görüntü tanımlama s stemler nde sıklıkla terc h ed len b r s stemd r. HSV 
Hue, Saturat on ve Value kel meler n n kısaltmasından oluşturulmuştur. RGB kodlama s stem  
çer s nde kırmızı, yeş l ve mav  renkler  barındırırken HSV reng  renk, renk yoğunluğu ve 

parlaklık olarak tanımlar. Burada renk s l nd r k s stem n altında kalan 0-360 derece arasındak  
çember  fade eder. Açısal b r değerd r. Yoğunluk se reng n canlılığını bel rt r. Yüksek 
yoğunluk canlı renklere neden olurken, düşük yoğunluk reng n gr  tonlarına yaklaşmasına 
neden olur. Yüzde olarak fade ed l r. Parlaklık se reng n aydınlığını yan  ç ndek  beyaz 
oranını bel rler. Yüzde olarak fade ed l r.  
 

 
Şek l 8: HSV Renk S stem  

 
HSV renk s stem  her ne kadar bazı standartlara oturtulmuş se de bu standartlar 

uygulamalara göre de değ şeb l r. Örneğ n HSV standartlarında kırmızı renk 320° le 20° 
arasında  olmasına karşın bu uygulamada kullandığımızı OpenCV kütüphanes , bu değerler n 
yarısı yan  160° le 10° arasını kırmızı olarak tanımaktadır.  
 
2.6 Yazılımın Gel şt r lmes   
 

Bu çalışmada yazılım gel şt rme aşamasında derley c  olarak QT Creator ve yazılım d l  
olarak C++ kullanılmıştır. Yazılım algor tmasında b r form üzer ne yerleşt r len b r butona 
basarak kameranın açılması sağlanmış ve kamerada görülen olgunlaşmış k raz reng ne sah p 
noktalar tesp t ed lm şt r. Bu tesp t esnasında en öneml  noktalardan b r s  daha önce de 
anlatıldığı g b  sadece olgunlaşmış k razın reng ne sah p noktaların tesp t ed leb lmes yd . Çok 
açık kırmızı reng nde ya da çok koyu k razların tesp t ed lmemes  gerekeb l yordu. Bu 
problem n çözümü ç n farklı renk tonlarında çer s nde toplanması gereken ya da toplanması 
gerekmeyen 67 adet k raz le denemeler yapılmış ve bu denemeler sonucunda toplanması 
gereken k razların renkler ne a t HSV renk kodları çıkartılmıştır. Çıkarılan sonuca göre 
toplanması gereken k razların HSV renk kodları OpenCV kütüphaneler n n skalasına göre 
m n mum 160, 100, 100 ve maks mum 179, 255, 255 değerler  arasında olduğu tesp t 
ed lm şt r. 179’un üzer ndek  kırmızı renk değerler  toplanmaması gereken koyu kırmızı 
k razlara a t, 160’ın altındak  değer se mav  renge a t olduğundan dolayı bu p kseller yazılım 
le kontrol dışı bırakılmıştır. 

 
Algor tmada sten len kırmızılıktak  k razlar tesp t ed l rse, bu tesp t n b z m tarafımızdan 

görüleb lmes  amaçlı k nc  b r ekran oluşturulmuş ve bu ekran bütünüyle s yah renge 
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büründürülmüştür. Sadece sten len k razlar var se o k razların bulunduğu kısım beyaz renge 
boyanmıştır. Bu sayede k razın varlığının tesp t  beyaz noktalar vasıtası le anlaşılmıştır. 
 

 
Şek l 9   Kamera Görüntüsü  K raz Tesp t ed len noktalar 

 
 
 

 
Şek l 10   Kamera Görüntüsü  K raz Tesp t ed len noktalar 

 
 
 

 
Şek l 11   Kamera Görüntüsü  K raz Tesp t ed len noktalar 
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Şek l 12  Kamera Görüntüsü  K raz Tesp t ed len noktalar 

 

 
Şek l 13  Kamera Görüntüsü  K raz Tesp t ed len noktalar 

 

 
Şek l 14  Kamera Görüntüsü  K raz Tesp t ed len noktalar 

 

 
Şek l 15  Kamera Görüntüsü  K raz Tesp t ed len noktalar 
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Şek l 16 Ters ışık çeren Kamera Görüntüsü  Ters ışıkta k raz tesp t ed lem yor. 

 
5. SONUÇ VE TARTIŞMA 
 
 Sonuç olarak k raz toplama ş n n zorluklarını ortadan kaldıracak b r k raz toplama 
s stem n n oluşturulması ç n öngörülen problemlerden b r nc s  olan k razın var olup 
olmadığının tesp t ed lmes  problem ne  b r çözümsel yaklaşım gel şt r lm şt r. Elde ed len 
sonuçlarda normal ışık altında k razların %100 başarı oranı le tesp t ed ld ğ  görülmüştür. 
Ancak ters ışıkta başka b r dey şle kameranın kontrolü esnasında güneş ışığının k razın 
arkasından gelmes  durumunda, kamerada k razın olduğundan daha koyu b r renkte olduğu 
görülmüştür. Bu sebeple ters güneş ışığı altında tesp t ed lmes  gereken k razların tesp t 
ed lemed ğ  gözlemlenm şt r. Ancak bu durum nsan gözü ç n de aynıdır. Yan  kamera le 
k razın tesp t ed lemed ğ  durumlarda nsan gözü de k razı ters ışık sebeb  le 
göremeyeb lmekted r. Problem n çözümü ç n f ltrel  kamera kullanılab l r ya da kameranın 
açısı değ şt r lerek güneş ışığına denk gelen noktalar k nc  b r kez kontrol ed leb l r.  
 
 Bundan sonra yapılacak olan çalışmalar k razın koord natlarının bulunması ve k razın 
usule uygun şek lde koparılması olacaktır. Bu çalışmaların da tamamlanması le b rl kte 
ülkem z n k raz üret c ler n n b r problem ne çözüm get r leb l r. 
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EKLER_1 (Ana Program) 
# nclude "ma nw ndow.h" 
# nclude "u _ma nw ndow.h" 
////OPENCV KÜTÜPHANESİ//// 
# nclude <opencv.hpp> 
# nclude <core/core.hpp> 
# nclude <h ghgu /h ghgu .hpp> 
# nclude < mgproc/ mgproc.hpp> 
# nclude <objdetect/objdetect.hpp> 
# nclude "cvconf g.h" 
# nclude "opencv2/opencv.hpp" 
# nclude "opencv2/h ghgu .hpp" 
# nclude "opencv2/core.hpp" 
# nclude <opencv2/core/core.hpp> 
# nclude <opencv2/features2d/features2d.hpp> 
# nclude <opencv2/h ghgu /h ghgu .hpp> 
# nclude <opencv2/opencv_modules.hpp> 
# nclude <opencv2/xfeatures2d/nonfree.hpp> 
# nclude <opencv2/cal b3d/cal b3d.hpp> 
us ng namespace std; 
us ng namespace cv; 
Mat cam_clone; 
Mat res; 
Mat an me_cam; 
Mat grayframe; 
Ma nW ndow::Ma nW ndow(QW dget *parent) : 
    QMa nW ndow(parent), 
    u (new U ::Ma nW ndow) 
{ 
    u ->setupU (th s); 
} 
 
Ma nW ndow::~Ma nW ndow() 
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{ 
    delete u ; 
} 
vo d Ma nW ndow::on_pushButton_cl cked() 
{ 
     V deoCapture cap(0); 
 
     wh le(1) 
     { 
         Mat Realcam; 
         cap.read(Realcam); 
         Mat3b rgb = Realcam; 
         Mat3b hsv; 
         cv::cvtColor(rgb,hsv, COLOR_BGR2HSV); 
         Mat1b k raz; 
         nRange(hsv, Scalar(160, 100, 100), Scalar(179, 255, 255), k raz); 
         mshow("F lter_Camera",k raz); 
         mshow("Real_Camera",Realcam); 
         wa tKey(1); 
     } 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 


