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Bir Montaj Parcasinin Derin Ogrenme ve Goriintii Isleme ile
Tespiti
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Bu ¢aligma; kapi, pencere ve kis bahgesi iiretimi yapilan bir firmada, montaj projelerinde kullanilmakta olan aksesuarlarin kamera
tespiti ile adedini belirlemek tizere yapilmis ve galiymada goriintii isleme ve derin 6grenmeye dayali nesne tespiti yontemlerinden
yararlanilmis, ¢alismada Google Colab Platformu, Python Programlama Dili, OpenCV Kkiitiiphanesi kullanilmistir. Oncelikle, ilgili
parcaya iliskin fotograf goriintiileri ¢ekilip, Labellmg Grafiksel Resim Ekleme Araci ile etiketleme islemi yapilmis ve programdan
parganin koordinatlart metin dosyasi halinde elde edilmistir. Bu ¢iktilar test ve egitim verisi olarak ikiye ayrilmistir. Bu ¢iktilar,
Google Colab Platformuna aktarilmis, Yolo Algoritmas: ile egitme islemi yapilmig, egitim sonunda OpenCV Kiitiiphanesi
kullanilarak hem kameraya erisim hem de parca sayim islemi gerceklestirilmistir. ilgili firma yurtdisina miisteri istegine bagli olarak
farkli projeler ve bu projelerin yaninda ¢esitli aksesuar pargalar1 gondermektedir. Aksesuar pargalarmin her biri i¢in ayri bir kod
bulunmaktadir. Ise yeni baslayan isciler i¢in bu iiriinleri tanimak, kodlarin1 ezberlemek zaman alict ve yorucu bir istir. Alisma
slirecinde montaj prosesinde galisan is¢i, proje mithendislerinin hazirladig1 kagit izerinde bulunan, olusturulacak iiriinde
gonderilecek aksesuarlarin kodlarini bilmediginden, bunu arastirmak i¢in ekstra bir zaman harcayacak, bazen hatalara ve verimsizlige
neden olacaktir. Calismada verimsizligi 6nlemek ve hatalardan dolay: ortaya ¢ikacak olan maliyetleri ortadan kaldirmak amaciyla
Goriintii Isleme ve Derin Ogrenme yontemleri kullanilmis, ¢alisma neticesinde uygun sonuglara ulasilmustir.

Anahtar kelimeler: Derin Ogrenme, Gériintii Isleme, OpenCV Kiitiiphanesi, Google Colab Platformu, Yolo Algoritmasi

Detection of an Assembly Part with Deep Learning and Image Processing

Abstract

This study was carried out to determine the number of accessories used in assembly projects at a company that produces doors,
windows and winter gardens by using camera detection. For this purpose, object detection methods based on image processing and
deep learning were used. Throughout the study, Google Colab Platform, Python Programming Language, OpenCV Library were
used, thus, the detection and counting of the accessory parts in production were performed. First of all, photographs of the related
parts were taken, labeling was done with the Labellmg graphic image insertion tool and the coordinates of the parts were obtained
from the program as a text file. The outputs were divided into test and training data. Those outputs were transferred to the Google
Colab Platform, training was carried out with the Yolo algorithm and at the end of the training, both camera access and part counting
were performed using the OpenCV Library. Depending on the customer's request, the related company sends different projects and
various accessory parts besides these projects. There is a separate code for each of the accessory part. It is time-consuming and tiring
for the new workers to recognize these accessories and memorize their codes. It will require extra time for a new worker in the
adaptation period to investigate the codes of the accessories that will be sent out on the paper prepared by the project engineers in the
assembly process. Sometimes it will even cause mistakes and it will result in inefficiency. To prevent inefficiency in the assembly
process and eliminate extra costs that may arise due to mistakes, Image Processing and Deep Learning methods were decided to be
used. Following this study, appropriate results were achieved.

Keywords: Deep Learning, Image Processing, OpenCV Library, Google Colab Platform, YOLO Algorithm
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1. Giris (Introduction)

Giintimiizde nesne tespiti i¢in kullanilan yontemlerin
uygulamalart1 her alanda goriilebilmektedir. Bu
calismada, nesne tespiti ve goriintii isleme konusu
ayrintiyla  incelenmig,  diger  nesne  tanima
algoritmalarindan daha hizli ve giivenilir netice veren
Yolo Algoritmasi incelenerek, uygulamaya konulmus,
sonuclar  Python Programlama Dili, OpenCV
Kiitiphanesi ve Darknet Sinir Ag Cergevesi
kullanilarak Google Colab Platformu iizerinde elde
edilmistir.

Insanlar daha ¢6nce bildikleri nesneleri aninda
tanimaktadirlar. Giiniimiizde bilgisayarlarin da tipki
insanlar gibi nesneleri tanimasina yogun bir sekilde
ihtiya¢ goriilmektedir. Nesne tespiti ve goriintli isleme
icin birgok hizli ve dogru algoritmalar gelistirilmis ve
gelistirilmeye de devam edilmektedir. Goriintii isleme;
elde bulunan bir probleme ¢tziim getirmek igin ilgili
gorlintiiyii  dijital hale c¢evirip, g¢esitli yontemler
kullanilarak goriintii tizerinde yapilan degisikliklerle
istenilen ¢6zimdu elde etmek olarak tarif edilebilir. Derin
O0grenme, bir makine Ogrenme teknigidir. Derin
ogrenme ile etiketlenen veriler sayesinde tahminlerde
bulunulmaktadir.  Gelistirilen algoritmalar icinde
glinimiizde sik kullanilanlardan birisi de Yolo
Algoritmasidir. Yolo Algoritmasi diger algoritmalara
oranla nesneyi daha hizli bir bicimde islemekte ve
tanimaktadir. Bundan dolay1 bu ¢caligmada, uygulamanin
yapildig ilgili firmada tanitilacak olan aksesuar pargasi
icin Yolo Algoritmast tercih edilmig, OpenCV
Kiitiiphanesi kullanilarak goriintii {izerinde bulunan
aksesuar parcasinin ka¢ adet oldugu tespit edilmis,
Google Colab Platformu ile de segilen aksesuar
pargasinin bilgisayara tanitilmasi igin gerekli olan
egitim yapilarak uygulamaya gecilmistir.

Ilgili firmada ¢ok sayida cesitli aksesuar
bulunmaktadir ve hepsinin ayri bir kodu vardir. Yeni
gelen bir is¢i kodlart 6grenmede zorluk ¢ekmekte ve
hatali  durumlarin  ortaya ¢iktig1 goriilebilmekte,
sonucunda zaman ve para kaybina neden olabilmektedir.
Calismada yukarida bahsedilen yontemler kullanilarak
bu olumsuzluklarin Oniine gegilmesi amaglanmistir.
Bilinmektedir ki artik bilgisayarlar insanlardan daha
hizl1 6grenmekte ve hata yapma olasilig1 insana kiyasla
daha az olmaktadir. Bunda goriintii isleme ve nesne
tespiti ile kullanilan yontemlerin pay1 oldukca biiytiktiir.

Pu ve arkadasi (2020)’de Faster-RCNN, R-FCN,
SSD ve YOLO v3 algoritmalarini kullanarak ¢ikan
yangmlarin erkenden tespit edilip kayiplarin énlenmesi
adina bir sistem gelistirmislerdir. Calismalarinda
algoritmalar1 egitmek i¢in belli kurumlardan ve
internetten aldiklar1 29.180 adet yangin goriintiilerini
kullanmislardir. Goriintiileri etiketleme islemlerini 4
kategoriye ayirarak gergeklestirmigleridir. Bu 4 kategori
su sekildedir; yangin, duman, yangina benzeyen ve
dumana benzeyen. Veri setindeki yangin goriintiilerinin
sayist 13.400'diir. Veri seti 9695 “ates” ve 7442

“duman” nesnesi icermektedir. Ayrica, veri setinde
yangin igermeyen 15.780 goriintii bulunmaktadir. Bu
calisma i¢in, veri setindeki goriintiilerin %50'sini egitim
%S50'sini test olarak kullanilmislardir. Egitimi kullanilan
4 algoritma i¢in ayri ayri ger¢eklestirmiglerdir.
Kargilagtirma sonucunda YOLO v3 algoritmasinin
goriintiilerdeki yangint %83,7 dogrulukla en hizli
sekilde tespit ettigi sonucuna ulagmislardir.

Hendry ve arkadagi (2019)’da Yolo Algoritmasi ve
Darknet Sinir Ag1 Cergevesini kullanarak otomatik arag
plakast  tespit edilmesiyle ilgili bir sistem
geligtirmislerdir. Yapilan bu galismada Sliding-Window
Single Class Detection (Kayan-Pencere Tek Smf
Tespiti) yaklagimmi kullanmiglardir. Burada kayan
pencerelerin  hesaplanmast i¢in 25 harften (Tayvan
plakalarinda O ve sifir aymidir), 10 rakamdan ve bir
plaka etiketinden, yani toplamda 36 sinif etiketinden
karakter kullanmislar ve BBox Etiketleme Araci ile
egitimde rol alacak her karakteri sinirlayici kutular
cizerek etiketlemiglerdir. Bir goriintiide birden fazla
siirlayict kutu bulunabilmektedir ve onlar bir sinif
etiketinin bir egitim modeline ait oldugu tek bir sinif
tespit modelini kullanarak ¢aligmalarini ytiriitmiislerdir.
Kurduklar1 sistemde BBox Etiketleme Aracinin ¢ikti
degerleri Yolo formatina uygun olmadigindan, bu
degerleri Yolo formatina uygun hale getirmislerdir.
Boylece etiketleme sonucu elde edilen ¢ikti degerlerini
kayan pencere tek sinif tespiti yaklasimi ile Yolo’ya
yerlestirmiglerdir. Gelistirdikleri sistem, bir goériintiide
bulunan tum nesneleri tespit ettikten sonra plakanin
lokasyonunu tanimlamaktadir. Bu sistemi egitmek i¢in
Tayvan arag plakalarinin bulundugu 2049 adet resimden
olusan AOLP veri setini kullanmiglardir. Calisma
sonunda 2000 egitim adimindan sonra sistem plaka
algilamada %98.22, plaka tanimada ise %78 dogruluk
saglamustir.

Shinde ve arkadaslart (2018)’de Yolo tabanli insan
eylemi tanima ve lokasyonunu belirme {izerine bir
sistem gelistirmislerdir. Sistemi egitmek icin LIRIS
insan faaliyetleri veri setini kullanmiglar ve bu veri
setini  Yolo igin kullanilabilir etiket dosyalarina
doniistiirmiislerdir. Yapilan bu calismada bir video
dizisinden periyodik kareler iglemisler ve insan-insan,
insan-nesne, insan-insan-nesne etkilesimlerini igeren 10
adet gorsel agiklamali eylem kullanmislardir. Calisma
stiresince kullandiklari veri seti 167 videodan 367 eylem
icermektedir.  Gelistirdikleri  sistemi, egitim igin
ayirdiklar veri setinden uygun hareket igeren kareler
kullanarak egitmisler ve bu siiregte her iterasyon 5.25
saniye slirmiis, 40000 iterasyon ile egitim sonlanmuistir.
Calisma sonunda test i¢in sistemin ¢ercevedeki hareketi
tanimasi ortalama 61 ms siirdiigiinii gérmiisler ve elde
edilen dogruluk oranint %88.372 bulmuslardir.

2. Materyal ve YOntem (Material and Method)

Bu calisma kapi, pencere ve kis bahgesi iiretimi
yapan bir firmada gergeklestirilmistir. Firmada
projelerde kullanilan bir aksesuar parcast Goriintii
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Isleme ve Derin Ogrenme yontemleri ile tespit edilmis
ve saymmi yapilmigtir. Clinkii yeni giren isgiler i¢in
aksesuar parca kodlarint 6grenmek zaman alan bir istir
ve 0grenme siirecinde hatalar ortaya ¢ikabilmektedir.

Bundan dolayi belirlenen aksesuar pargasi {izerinde
bir ¢alisma yapilmigtir. Yukarida bahsedilen problemin
¢oziimii i¢in Sekil 1°deki adimlar sirayla uygulanarak
¢Oziim elde edilmistir.

e Veri setinin olugturulmasi ]

+ Olusturulan veri setinin etiketlenmesi ]

*» Google Colab ve Google Drive’in birbirine entegre edilmesi

« Egitim ve test verilerinin olusturulmasy

» Google Colab iizerinde Yolo Algoritmasimin kendi veri setimiz ile
egitilmesi i¢in hazirliklarin yapilmasi

» Kendi veri setimizin Google Colab tizerinde egitilmesi

€E€EKEEK

Sekil 1. Problemin ¢6ziimii igin takip edilecek asamalar
(Stages for the solution of the problem)

2.1. Yolo Algoritmast (Yolo Algorithm)

Yolo (You Look Only Once) “sadece bir kere bak”
demektir ve son zamanlarda ortaya c¢ikmis, nesne
tespitinde kullanilan bir algoritma olup gercek zamanh
goriinti isleme i¢in kullanilan bir nesne algilama
sistemidir.

Yolo Algoritmasi diger algoritmalara oranla hizli
tahmin yapabilmektedir. Nedeni sudur: Yolo resme tek
bir CNN (Convolutional Neural Network, Evrisimsel
Sinir Aglar1) uygulayip, resmi 1zgaralara bdler,
siirlayici kutular ve ilgili giiven puaninin tahminini her
1zgara i¢in hesaplar, smirlayict kutular tahmin edilen
giiven puani ile analiz edilir (Shindea-Kotharia-Guptab,
2018).

Yolo gercek zamanli isleme i¢in hedeflenen
konvoliisyonel bir sinir agi nesnesi algilama sistemidir.
Sekil 2. Yolo algoritmasmnin kurallarinin, bir
gorlintideki nesnelerin algilanmasini nasil sinirladigini
gostermektedir. Bu smurlar, tespit edilen nesneler
arasindaki kalin dikdortgenler ile gosterilir. (Hendry-
Ching Chen, 2019) Yolo'nun giris gdrtntiilerini N * N
1zgara hiicresine bdlmektedir. Her bir 1zgara hiicresi
yalnizca bir nesneyi ve sabit sayida sinir kutusu tahmin
eder. Mavi nokta, gri smurlayict kutularla cevrili
algilanan nesnenin merkezidir.

E |

Sekil 2. Yolo algoritmasinin 1zgara hiicresinde calisma
prensibi (Working principle of Yolo algorithm in grid cell)

Yolo algoritmas1 goriintiileri yaklasik 40-90 FPS
(Frames per second, saniye basina kare)’de isleyebilir.
Bundan dolay1 diger yontemlere gore oldukga hizlidir.
Bu bir videonun gercek zamanli olarak birka¢ milisaniye
gecikme ile  Yolo  Algoritmast  tarafindan
islenebilecegini  gosterir  (Shindea-Kothari-Gupta,
2018).

Diger bir nesne tespiti yontemi olan R-CNN ile
kargilagtirildiginda Yolo, R-CNN’den 1000 kat daha,
Faster R-CNN ile karsilagtirildiginda ise 100 daha hizli
oldugunu séylenmektedir (Shindea-Kothari-Gupta,
2018).

2.2. Nesne Tespiti ve Derin Ogrenme (Object
Detection and Deep Learning)

Nesne tespiti nesnenin ait oldugu smifin 6rnegini
belirleme prosedurudir (R.Pathak-Pandey-Rautaray,
2018).

Nesne tespitinin amaci, gorilintiideki nesneleri
etiketleyerek nesnelerin  yerlerinin tahminin
yapilmasidir (Shafiee- Chywl- Li- Wong, 2017).

Goriintii siiflandirma, nesne tespiti ve dogal dil
isleme alanlarindaki gelismelerden dolay1 derin
O6grenme giliniimiizde ¢ok kullanilan bir sdzciik haline
gelmistir. Derin 6grenmenin popiilaritesinin nedenleri,
biiyliik veri setlerinin ve grafik isleme birimlerinin
kullanilabilirligidir. Derin 6grenmede egitim i¢in biiyiik
veri kiimelerine ve giiclii kaynaklara ihtiya¢ vardir.
Gerekli olan bu iki faktér su anki donemde mevcut
olarak  bulunmaktadir (R.Pathak-Pandey-Rautaray,
2018).

2.3. Google Colab Platformu (Google Colab
Platform)

Google Colab’tan bahsetmeden Once Jupyter
Notebook’u tanitmak gerekir. Jupyter, ¢esitli yazilim
dillerini ve kiitiiphanelerini birlestiren ac¢ik kaynakli ve
tarayici tabanli bir aractir. Google Colab ise Jupyter
Notebook’lara dayali makine 6grenmesi ve egitimini
yayginlastirmak amaciyla olusturulan bir bulut
hizmetidir. Derin  0grenme i¢in  tamamen
yapilandirilmis  bir runtime ve gligli bir GPU

Zeki Sistemler Teori ve Uygulamalar1 Dergisi 3(2) 2020: 31-37 33



kullanimina ticretsiz erigim saglar (Carneiro- NoBrega-
Nepomuceno- Bian- Albuquerque- Filho, 2018).

3. Onerilen Yontem (Proposed Method)

Sekil 1.°de wverilen problemin ¢éziimii igin
uygulanacak adimmlar bu kisimda detayli olarak
aciklanmustir.

3.1. Veri Setinin olusturulmas: (Creating of a
Dataset)

[lk olarak tanitilmas istenilen aksesuar pargas, ilgili
firmadaki depodan se¢ilmis olup bu parcanin, farkli arka
planlarda ve farkli agilarda 312 adet fotografi
cekilmistir. Parcanin farkli arka plan ve agcilarda
fotograflarinin ~ ¢ekilmesinin  nedeni, programin
uygulama sonucunda herhangi bir ortam fark etmeksizin
nesneyi tanima olasiligiin  yiiksek  olmasinin
istenmesidir.
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Sekil 3. Veri setinin olusturulmasi (Creation of dataset)

Fotograflar1 ¢ekme isleminin bitmesinin ardindan,
PhotoScape uygulamasi kullanilarak boyutlar1 416x416
piksel haline getirilmistir. Aslinda piksel sayis1 arttikga
program daha tutarli bir sonu¢ vermekte ama egitim
zorlagmaktadir. Clinkii, 6rnek olarak; ¢ekilen fotograflar
600x600 piksel olarak ayarlandiginda program 360000
parametre kullanmak zorunda kalmakta, bu da egitimin
zorlasmasina neden olmaktadir. Fotograflar 416x416
piksel haline donistiriilerek programm 173056
parametre ile ¢aligmasi saglanmis, boylece egitim siireci
kolaylastirilmistr.

3.2 Olusturulan Veri Setinin Etiketlenmesi
(Tagging The Created Dataset)

Cekilen fotograflarin etiketlenerek koordinatlarmin
belirlenmesini saglamak amaciyla Labellmg programi
kullanilmastir.

Programm  agilmasinin  ardindan  “OpenDir”
butonuna tiklayarak tiim goriintiilerin bulundugu dosya
secilmis ve biitiin goriintiiler programa eklenmistir.
Etiketleme islemine baslanmadan &nce “PascalVOC”

format1 “Yolo” formatina doniistiiriilmiistiir. Daha sonra
tim gorintuler tek tek etiketlenerek gériintiide bulunan
aksesuar parcasimna ait kod girilmistir. Etiketleme
yaparken goriintiideki par¢anin sinirlarinin - fazla
astlmamasma dikkat edilmistir. Ciinkii par¢a sinirlari
fazla asilirsa algoritmanin nesneyi tanima olasilig
diisecektir.

Sekil 4. Gériintiileri etiketleme islemi (The process of

tagging images)

Etiketleme isleminin sonunda biitiin etiketli formatta
bulunan goriintiiler kaydedilmis ve etiketlenen her bir
gorlintiiniin  koordinatlarinin  metin dosyasi halinde
bulundugu bir klasér olusmustur.
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Sekil 5. Etiketli goriintiilerin koordinatlari (Coordinates of
tagged images)

3.3 Google Colab ile Google Drive'in Birbirine
Entegre Edilmesi (Integration Of Google Colab And
Google Drive)

Bitin bu islemlerin ardindan Google Colab’ta
egitim hesabi agilmistir. Bilgisayarda hem goriintiilerin
hem de etiketleme islemi sonrasinda olusan metin
dosyalarmin  bulundugu klasér Google Drive’a
yiiklenmistir. Bu klasoriin Google Colab’a aktarimimin
yapilabilmesi i¢in gerekli kodlar Google Colab tzerinde
yazilarak Google Drive ile entegre hale getirilmistir.
Boylece bilgisayarda bulunan klasor artik Google Colab
iizerinde de ulasilabilir hale gelmistir.
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3.4 Egitim ve Test Verilerinin Olusturulmasi
(Creating Of Training and Test Data)

Caligmada kullanilan Yolo algoritmasmi kendi
verilerimiz ile egitilebilmemiz i¢in bu verilerin test ve
egitim olmak iizere ikiye ayrilmasi gerekmektedir.
Bundan dolay1 cekilen gdriintiilerin yiizde 10’u test,
ylizde 90’1 egitim i¢in kullanilmistir. Test ve egitimde
kullanilacak goriintiiler random olarak secilmistir.
“test.txt” ile “train.txt” dosyalarinda kullanilacak
gorlintiiler  belirlenmigtir.  Calismada  kullanilan
bilgisayar ile daha uyumlu oldugundan Yolo’nun tiny
versiyonu secilmistir.

< data_for_colab 7sz
W data
B objdata
B obj.names
B testixt
B traintxt
B yolov3-tiny-obj.cfg

B yolov3-tiny.conv.15

SekKil 6. Test ve egitim verilerinin olusturulmas: (Creation
of test and training data)

3.5 Google Colab Uzerinde Yolo yu Kendi Veri
Setimiz ile Egitebilmek I¢in Hazirliklarin
Yapimasi: (Making Of Preparations To Train Yolo On
Google Colab With Our Own Dataset)

Google Colab iizerinde Yolo algoritmasini ilk basta
Yolo orijinal sitesinde bulunan baslangi¢ katsayilari ile
egitmemiz gereklidir ki kendi veri setimizin egitimini
baslatabilelim. Bunu i¢in ilk olarak C ve CUDA ile
yazilmis agik kaynakli bir sinir agi gergevesi olan
Darknet kurulmustur.

Daha onceden veri setimizin bulundugu klasorii
Google Colab’a Google Drive araciligi ile yiiklemistik.
Bu klasor gerekli kodlar kullanilarak Darknet ile entegre
hale getirilmistir. Egitim ve test olarak kullanacagimiz
goriintiileri random se¢ip test.txt ve train.txt dosyalarina
atmistik. Bu dosyalar gerekli kodlar yazilarak Google
Colab’a yiiklenmistir. Yolo nun kendi sitesinde bulunan
baslangi¢ katsayilar1 Colab tizerine indirilmistir.

Kendi veri setimizi egitmeden Once gorselleri
gostermemize ve dosyalari yiikleyip, indirmemize izin
verecek olan fonksiyonlar tanimlanmistir.

Internetten alinan &rnek bir uygulama ile Yolo’nun
calisabilirligi test edilmistir.

. & {‘L e O

Sekll 7. Omek uygulamanin ¢iktis1 (Output of the samE)Ie
application)

Bu test basar1 ile sonuglanmistir. Resimde de
goriildiigi gibi algoritma insani, kdpegi ve at1 dogru bir
sekilde tanimustir.

3.6 Kendi Veri Setimizin Google Colab Uzerinde
Egitilmesi (Training Of Our Own Dataset On Google
Colab)

Yolo’nun kendi sitesinden baslangic katsayilari
indirilmisti ve bu katsayilar bir Onceki adimda
internetteki 6rnek bir uygulama ile egitilmisti. Egitilmis
katsayilar 1000.weights dosyasina kaydedilmistir. Daha
sonra kendi veri setimiz ile egitim yapilmis, egitim
yaklasik olarak 3 saat siirmiis ve 1000 iterasyon ile
sonlanmistir.  Algoritma 1000 iterasyon sonunda
egitilmis katsayilar1 1000.weights dosyasina kendi
kaydetmigstir.  Egitimin  basindan sonuna kadar
iyilesmeler oldugu goriilmiistiir. Egitim basinda hata
orani 600’lerde iken egitim sonrasinda bu oran 0.2’lere
kadar diismiistiir.

Egitim sonunda elde edilen katsayilar kullanilarak
algoritmanin ¢alisip calismadigt Colab {izerinden
gerekli kod yazilarak ¢ekilen goriintiilerden bir tanesi
kullanilarak test edilmis ve Yolo resimdeki 7 parcay1 da
dogru bir sekilde tanmimigtir. Goriintiideki 7 parca
262.58400 milisaniyede tahmin edilmistir. Pargalarin
tahmin olasiliklar1 agagidaki gibidir:

data_for_colab/data/denemed. jpg: Predicted in 262.584900 milli-seconds.
19-123456-81: 88%
19-123456-81: 97%
19-123456-81: 87%
18-123456-81: 18%
18-123456-81: 93k
18-123456-81: 16%
19-123456-81: 10k
19-123456-81: 95%

Sekil 8. Egitimden sonra sistemi 6rnek bir goriintii ile test
etme (Testing the system with a sample image after training)
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Goriintli  lizerinde Yolo’nun pargalar1  nasil
etiketledigini de gdrmek istedigimizden asagidaki kod
yazilarak goriintii alinmuigtir.

[ 1 dimShow('predictions.jpg’)

it il
Sekil 9. Uygulama sonucunda elde edilen 6rnek bir ¢ikti
(A sample output obtained as a result of the application)

Gerekli kodlar Python {iizerinde yazilarak, ayni
zamanda OpenCV kullanilarak kameraya erigilmistir.
Kendi egittigimiz katsayilar OpenCV’ye gonderilmistir.
OpenCV’nin DNN (Deep Neural Networks) modiilii
kullanilarak goriintiide bulunan nesneler tahmin edilmis,
her bir nesnenin etrafina kutu ¢izilmis ve Yolo’nun
gorilintii iizerinde ka¢ adet nesneyi tanidigt g¢iktinin
iizerine yazilmistir.

Kamera ile goriintii lizerinde test yapilabilmesi i¢in
Anaconda Prompt tizerine gerekli olan kod yazilip
calistirilmig ve kameraya baglanilarak test yapilmistir.

Yapilan test sonucunda Yolo’nun 4 adet par¢anin
dordiinii de taniyabildigi gorillmistiir.

H—423436—-0D1

Sekil 10. Videodan gergek zamanli elde edilen ¢ikt: (Real
time output from the video)

Yapilan  literatiir =~ taramast  sonucu  Yolo
Algoritmasimin Google Colab Platformu iizerinde bir
Oornegi  goériilmemistir.  Bununla beraber Yolo
Algoritmast nesne tespiti i¢in kullanilmis, egitim
sonunda tanitilan nesnelerin saydirilma islemi ek olarak
yaptlmamistir. Bu c¢alismada Yolo Algoritmasimin
Google Colab Platformu iizerinde yazilmig olmasi ve
tanitilan parcanin OpenCV ile sayim isleminin
yapilmast, caligmanin yenilik¢i yaklasimint
gostermektedir.

4. Sonugclar (Conclusions)

Uretim yapilan fabrikalarda genellikle iiretilecek
iiriin i¢in ¢ok fazla alt malzeme gruplar1 bulunmakta ve
fabrikalar her malzemeye ayr1 bir kod atamaktadir. Ise
yeni baslayan is¢iler icin malzemeleri tanimak, kodlarini
ezberlemek zaman alict ve yorucu bir i oldugundan
hatalar meydana gelebilmektedir.

Bu calismada hatali durumlart 6nleyebilmek adina
belirlenen aksesuar parcasi; Python Programlama Dili,
Google Colab Platformu, Darknet Sinir Ag1 Cergevesi,
Labellmg Resim Etiketleme Araci, Yolo Algoritmasi ve
OpenCV Goriintii Isleme Kiitiiphanesi kullanilarak
bilgisayara tanmitilmistir. Goriintlii lizerindeki nesneler
Yolo Algoritmast ile etiketlenip ilgili parga tespit ve test
edilmis, aynt zamanda bu islem kamera kullanilarak
gercek zamanli olarak da denenmistir. Sistem ¢iktisinda
bulunan sayim islemi Python (zerinde OpenCV
kullanilarak yazilan kod ile yapilmistir.

Uygulama sonunda kamera ile 25 deneme yapilmis
ve 21 denemede sistem gorunti (zerinde bulunan
pargalari tam olarak tanimistir. Bu bilgiler 1s1ginda
calismanin %84 oranda dogru ¢aligtig1 gérillmiistiir.

Olusturulan bu sistemin ilgili firmada iretim
hatlarinda kullanilmasi, yurtdisina gonderilen yanlis
par¢a durumlarini azaltarak ¢ikan ek maliyeti diigiirecek,
is¢inin  kodu ezbere bilmemesinden kaynaklanan
malzeme arama  suresini  azaltarak,  Uretimin
verimliligini arttiracaktir. Boylece firma katlandigi baz
olumsuz durumlardan kurtulacaktir.
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