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Ozet: Bu calismada, bir goriintii iizerindeki nesnelerden farkh olani tespit eden iki
farkli yontem sunulmaktadir. ilk yéntemde goériintiideki nesnelerin renk 6zellikleri
kullanilmaktadir. ikinci yontemde ise sekil 6zellikleri kullanilmaktadir. Oncelikle
gorintii lizerindeki nesneler 2 girisli ve 6 cikish bir yarismaci 6grenme ag ile
kiimelendirilerek belirlenmektedir. Daha sonra sunulan yontemlerden biri
kullanilarak nesnelerden farkli olan tespit edilmektedir. Deneysel ¢calismalarda 80
farkli nesne ve 160 farkli goriintii kullanilmistir. Renk 6zelliklerini kullanan yéntem
%90 basari elde etmistir. Sekil 6zelliklerini kullanan yontem %73.75 basari elde
etmistir. Elde edilen sonuclar birbirleriyle karsilastirilarak degerlendirilmistir.
Ayrica yarismacl 6grenme aginin kiimelendirme performansi da incelenmistir.
Gelecek ¢alismalar hakkinda 6neriler sunulmustur.

Detection Different Object in Image Using Colour and Shape Properties
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Abstract: In this study, two different methods which detect different one from
objects in an image are presented. In the first method, colour properties of objects
in image are used. In the second method, shape properties are used. Firstly, objects
in image are determined by clustering using a competitive learning network with 2
inputs and 6 outputs. Then, different one from objects is detected by using one of
presented methods. 80 different objects and 160 different images are used in
experimental studies. The method using the colour properties achieved 90%
success. The method using the shape properties achieved 73.75% success. Obtained
results were evaluated by comparing each other. Also, clustering performance of
competitive learning network was examined. Suggestions about future studies are
presented.

1. Giris

Bir goriintiideki nesnelerin dogru bir sekilde
tanimlanmalarina veya simiflandirilmalarina ihtiyag
duyulan bir¢ok alan bulunmaktadir. Bu alanlar saghk

siniflandirma amagl olarak baglam bagimh ¢ekirdek
sablonlar hakkinda ¢alismalar yapmislardir. Chen ve
digerleri [3] gorlntii isleme ve makine goérme
teknolojisi destekli, dairesel nesneleri saptayip
siniflandiran bir yéntem sunmuslardir. Kim ve

bilimlerinden, tarimsal ve endiistriyel iliretime kadar
cesitlilik  gostermektedirler. Tanimlama veya
siniflandirma isleminin otomatik olarak bir yazilim
tarafindan yapilmasi hem ilgili islemin siiresinin
azalmasina hem de dogrulugunun artmasina fayda
saglayacaktir. Bu amaca yonelik bir¢ok c¢alisma
yapimaktadir. Chen ve digerleri [1] nesne
siniflandirma, boliitleme ve tanima da kullanmak i¢in
olasilikli nesne modellerini 6grenme {izerine bir
calisma yapmislardir. Sahbi ve digerleri [2] nesne
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digerleri [4] endistriyel robot uygulamalar1 icgin
bircoklu nesne tanima calismast yapmislardir.
Calismalarinda ii¢ katmanli bir perseptron agi
kullanmislardir. Higa ve digerleri [5] birden fazla
sayidaki nesneleri tespit etmek icin nesnelerin merkez
noktalarini tahmin etmeye dayali bir yodntem
onermislerdir. Jang ve digerleri [6] trafik video
gorintiileri icin nesne smiflandiran bir ¢alisma
sunmuglardir. Evrisimli sinir ag1 kullanmislardir.
Liang ve Juang [7] yaptiklar1 ¢alismada hareketli



S. Altay Acar / Goriintiideki Farkli Nesneyi Renk ve Sekil Ozelliklerini Kullanarak Tespit Etme

aracglar1 ve yayalari, statik ve zaman-mekansal
ozellikleri kullanarak siniflandirmislardir. Oka ve
Morimoto [8] bir kismi gizlenmis nesneleri tespit edip
taniyan bir yontem sunmuslardir. Shehnaz ve Naveen
[9] bir nesne tanima algoritmasi sunmuslardir.
Calismalarinda smiflandirici olarak destek vektor
makinesini kullanmislardir. Horiguchi ve digerleri
[10] yaptiklar1 yiiz tanima ¢alismasinda ¢ikarilan
Oznitelikler arasindaki iligkileri kullanmislardir. Dai
[11] egitim verisi siirekli giincellenen, online video
gorintiilerindeki nesneleri siniflandiran bir algoritma
sunmustur. Reddy ve Phanikrishna [12] derin
O6grenme sinir aglarim1 kullanarak bir nesne tanima
calismasi yapmislardir. Zhang ve digerleri [13] nesne
siniflandirmasinda  kullanilmak iizere yeni bir
kovaryans tanimlayicist sunmuslardir. Yan ve
digerleri [14] derin 6grenmeye dayanan zeki bir nesne
tanima ¢alismasi yapmiglardir. Sujana ve digerleri [15]
gercek zamanl calisan ve derin kivrimli sinir aglar
kullanan bir nesne tanimlama ¢alismasi yapmislardir.
Bychkov ve digerleri [16] yaptiklar1 ¢alismada
kullanic1 bilgisini kullanarak raster goriintiilerdeki
nesneleri saptamiglardir. Hayat ve digerleri [17] nesne
tanima i¢in kivrimli sinir agini kullanan bir derin
O0grenme calismasi sunmuslardir. Sonoda ve Kimoto
[18] yer radar goriintilerindeki nesneleri saptayan bir
calisma yapmislardir. Ren ve digerleri [19] nesne
tanima ve Kkisiyi yeniden tanimlama i¢in tek tip ve
degisken bir derin 6grenme ydntemi sunmuslardir.
Seo ve Park [20] diisiik ¢oziiniirlikli goriintiilerdeki

nesneleri taniyan, derin isbirligine dayali 6grenme
yontemini kullanan bir ¢alisma yapmislardir. Divya
[21] havadan cekilmis goriintiiler lizerindeki benzer
hedefleri tespit eden bir g¢alisma yapmistir.
Calismasinda Gauss karisim modelini kullanmistir. Liu
ve digerleri [22] uydu goriintiilerindeki nesneleri ayirt
etmek icin gelistirilen evrisimli sinir ag1 temelli bir
calisma sunmuslardir. Jalal ve digerleri [23] bir
gorintii izerindeki nesneleri ve sahneyi tanimlayan
bir ¢alisma yapmislardir.

Bu c¢alismada, bir goriintii lizerindeki nesnelerden
farkli olani, renk ve sekil 6zelliklerini kullanarak tespit
eden iki farkli yontem sunulmaktadir. ik olarak, arka
plani ¢ikartilan goriintii tizerindeki nesneler yarigsmaci
O6grenme ag1 ile kiimelendirilerek belirlenmislerdir.
Gorintilerin arka planlari tek renk oldugu i¢in arka
plan ¢ikarma islemi basit bir algoritma ile
gerceklestirilmistir. Sonra eger renk ozellikleri
kullanilacaksa orijinal resimdeki nesnelerin renk
degerleri ve kiimelendirme isleminin sonuglari
kullanilarak farkli nesne tespit edilmistir. Sekil
ozellikleri kullanilacak ise de arka plam ¢ikarilmis
goriintiiye Sobel operatdrii uygulanarak elde edilen
kenarlarin tespit edildigi goriintii ve kiimelendirme
isleminin sonuglar1 kullanilarak farkli nesne tespit
edilmistir. Sekil 1'de iki yontemin de uygulanma
adimlari gosterilmektedir.
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Sekil 1.Yontemlerin uygulanma adimlar:
2. Farkli Nesneyi Tespit Etme

2.1. Yanismaa Ogrenme Ag ile Nesneleri
Belirleme

Egiticisiz 6grenmeye dayanan yarismaci 6grenme agi
kiimeleme problemleri icin kullamisli bir agdir.
Yarismaci 6grenme aginda ¢ikis birimlerinden sadece
biri kazanir ve agirliklan giincellenir [24,25]. Bu
calismada goriintii lizerindeki nesneleri belirlemek
icin yarismaci 6grenme ag1 kullamilmistir. Sekil 2’de
kullanilan 2 girisli ve 6 ¢ikish yarismaci 6grenme ag1
gosterilmektedir.

Kullanilan yarismaci 6grenme agina giris degerleri
olarak arka plani ¢ikarilan goriintiideki piksellerin

yatay ve dikeydeki konumlari verilmistir bu ylizden 2
giriglidir. Maksimum 6 nesne igeren goriintiler
kullanildig1 icinde 6 ¢ikishidir. Goériintii tizerinde ne
kadar nesne varsa o kadar sayida farkli ¢ikis aktif
olmaktadir. Boylece goriintii lizerindeki nesne sayisi
da belirlenmektedir. Agdaki agirliklar nesnelerin
gorlintii iizerindeki merkez noktalarini temsil
etmektedir. Ik deger olarak 6 farkli merkez noktasi
rastgele atanir. Her bir pikselin merkez noktalarina
olan Oklid uzakliklar1 hesaplanir. Piksel hangi merkez
noktasina daha yakinsa ilgili ¢ikis kazanmis olur ve
agirhiklart  yani merkez noktalart glincellenir.
Giincellenme islemi i¢in kullanilan denklem Est. 1’de
verilmistir.
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Sekil 2.2 girisli ve 6 ¢ikisli yarismaci 6grenme ag1
Wio (t + 1) = wio (1) + (i — i, (1) (1)

Est. 1'deki wio(t+1) yeni agirlik degerini, wio(t) eski
agirlik degerini, i giris degerini ve n agirlik azaltma
oranini temsil etmektedir. Bu c¢alismada agirhik
azaltma orani olarak 0.5 degeri kullanilmistir. Bu
kiimelendirme isleminin sonunda goriintii iizerinde
kac adet nesne oldugu, bu nesnelerin merkez noktasi
ve hangi pikselin hangi nesneye ait oldugu
belirlenmektedir.

2.2. Renk Ozelliklerini Kullanarak Farkli Nesneyi
Tespit Etme

Bu yontemde goriinti lizerinde belirlenen nesnelerin
orijinal KYM (kirmizi-yesil-mavi) renk degerleri
kullanilarak farkli nesne tespit edilmistir. Her bir
nesne icin Est. 2'deki denklem uygulanmistir. Est.
2’deki Tn ilgili nesnenin toplam piksel sayisini ve pk py
pm sirasiyla her bir pikselin KYM renk degerlerini
temsil etmektedir.

_ Zggo(pk"'py"'l)m)

Oy = Z20(PIPy *Pm) 2

Tn

Est. 2 ile her bir nesne i¢in ortalama bir renk degeri
hesaplanmistir. Ortalama renk degeri
digerlerininkinden degisik olan nesne farkli kabul
edilmistir.

2.3. Sekil Ozelliklerini Kullanarak Farkli Nesneyi
Tespit Etme

Bu yontemde goriintii iizerinde belirlenen nesnelerin
sekilsel ozellikleri kullanilarak farkli nesne tespit
edilmistir. Arka plam ¢ikarilmis goriintiiye Sobel
operatorii uygulanmis ve nesnelerin kenarlari
belirlenmistir. Kenarlarin tespit edildigi bu goriinti
lizerinde [26]'da sunulan geometrik o6zellikleri
¢ikarmak icin kullanilan ilkel elemanlara benzer ii¢
farkl temel sekil aranmistir. Bu temel sekiller Sekil
3’de gosterilmektedir.

2In
2In
In

In 2In

Sekil 3.U¢ temel sekil

Temel sekillerin kalinliklar1 3 piksel olarak kabul
edilmistir. Uzunluklar1 ise Est. 3’deki denklem ile
hesaplanmaktadir. Esitlikteki Tp biitiin nesnelerin
toplam piksel sayisini ve a nesnelerin sayisini temsil
etmektedir. Est. 3 ile goriintii lizerindeki nesnelerin
boyutlar ile orantili temel sekillerin olusturulmasi
amagclanmistir.

4

In =

(3)

Ug temel sekil sirasiyla 8 farkli yénde déndiiriilerek
gorintii Uzerinde aranmistir. Tespit edildiklerinde
ilgili nesnenin sekil sayis1 bir artirilmistir. Boylece her
bir nesne icin li¢ adet temel sekil sayisi ortaya
cikmistir. Her bir temel sekil icin bu sayilarin ortalama
degerleri hesaplanmistir. Est. 4, Est. 5 ve Est. 6’daki
denklemler kullanilarak bu degerlerin aralarindaki
fark hesaplanmistir. Esitliklerdeki o ortalama degeri, c
nesnenin temel sekil sayisini ve § aradaki mutlak farki
temsil etmektedir. Ug adet temel sekil oldugu icin o ve
6 u¢ farkl deger almaktadir. c degeri ise a kadar yani
nesne sayisl kadar deger almaktadir.

81 = |C] - 01| (4)
8, =|c; — oy (5)
85 = |c; — o] (6)

Biitiin nesneler arasinda mutlak fark:i en fazla olan
deger aykir1 deger olarak belirlenmistir ve en fazla
aykir1 degere sahip olan nesne farkli olarak kabul
edilmistir.

3. Deneysel Sonuclar

C# dilinde bir program yazilarak 6nerilen yontemler
uygulanmis ve deneysel sonuclar elde edilmistir.
Deneysel  ¢alismalar  icin  [27]'de  sunulan
kiitiphanedeki nesne goriintiillerinden 80 tanesi
kullanilmistir. Bu nesne goriintiilleri Sekil 4’de
gosterilmektedir. Sekilde de gorildiigi gibi bu
nesneler ikiserli gruplara ayrilmistir. Gruplardaki
nesneler kullanilarak, her birinden 40’ar tane olmak
lizere 3, 4, 5 ve 6 adet nesnenin oldugu toplam 160
tane goriintii olusturulmustur. Bu goriintiilerde ilgili
gruptaki nesnelerden birinden bir adet, digerinden ise
daha fazla sayida bulunmaktadir yani her goriintiide
bir tane farkli nesne yer almaktadir.

Davies-Bouldin indeksi [28] kiimeleme
algoritmalarin1 degerlendirmek i¢in kullanilan bir
yontemdir. Olusturulan kiimeler ne kadar homojen ve
birbirlerinden uzaksa o kadar diisiik bir Davies-
Bouldin indeksine sahip olurlar. Bu g¢alismada
yarismacl O6grenme aginin kiimelendirme
performansini 6l¢gmek i¢in kullanilmistir. Est. 7, Est. 8
ve Est. 9'daki denklemler kullanilarak hesaplanmistir.
Esitliklerdeki DB Davies-Bouldin indeksini, N kiime



S. Altay Agar / Gériintiideki Farkli Nesneyi Renk ve Sekil Ozelliklerini Kullanarak Tespit Etme

sayisini, S ilgili kiimedeki elemanlarin kiimenin
merkezine olan ortalama uzakhgm ve M ilgili
kiimelerin merkezlerinin arasindaki uzakligi temsil
etmektedir.

Si+Sj

R:: = 7

L) Mi,j ( )

D; = max;.;R; (8
1

DB = EZ%L D; 9)

Sekil 5'de ki grafik de yarismaci 6grenme ag1
kullanilarak elde edilen kiimelerin Davies-Bouldin
indeksleri gosterilmektedir. 3, 4, 5 ve 6 adet nesnenin
oldugu toplam 160 tane goriintii iizerinde hesaplama
yapimistir. Yataydaki degerler nesne ciftinin goriintii
numarasini, dikeydeki degerler de DB degerlerini
gostermektedir. Ortalama DB degerleri 3, 4, 5 ve 6
nesneli goriintiiler icin sirayla 0.628, 0.623, 0.354 ve
0.538 olarak hesaplanmistir. Genel ortalama DB
degeri de 0.535 olarak hesaplanmistir.
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Sekil 5.Yarismaci 6grenme ag1 kullanilarak elde edilen kiimelerin Davies-Bouldin indeksleri

Tablo 1 ve Tablo 2’de renk, Tablo 3 ve Tablo 4’de sekil
ozellikleri kullanilarak farkli nesnenin dogru bir
sekilde tespit edilip edilmedigi gosterilmektedir. ilk
satirdaki degerler nesne ¢iftinin gériintii numarasini,
ilk stitundaki degerlerde goriintii lizerindeki nesne

sayisinl belirtmektedir. Tablolardaki + degerler dogru
tespiti, - degerlerde yanlis tespiti belirtmektedir.
Tablo 5’'de her iki yontem icinde elde edilen basari
oranlar gosterilmektedir.

Tablo 1. Renk 6zelliklerini kullanarak farkli nesne tespitin dogruluk degerleri (ilk 20 nesne gifti)
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1 2 3 4 5 6 7 8 9 |10 |11 |12 |13 |14 | 15|16 | 17 |18 | 19 | 20
3 + + + - + + + + + + + + + + - + + + + +
4 + + + - + + + + + + + + + + - + + + + +
5 + + + - + + + + + + + + + + - + + + + +
6 + + + - + + + + + + + + + + - + + + + +
Tablo 2. Renk 6zelliklerini kullanarak farkli nesne tespitin dogruluk degerleri (son 20 nesne gifti)
21 | 22|23 |24 |25 (26|27 |28]29 30|31 |32|33|34|35(36]37|38]39]40
3 + + + + + + - + + - + + + + + + + + + +
4 + + + + + + - + + - + + + + + + + + + +
5 + + + + + + - + + - + + + + + + + + + +
6 + + + + + + - + + - + + + + + + + + + +
Tablo 3. Sekil 6zelliklerini kullanarak farkli nesne tespitin dogruluk degerleri (ilk 20 nesne gifti)
1 2 3 4 5 6 7 8 9 (10 |11 |12 |13 |14 | 15|16 | 17 | 18 | 19 | 20
3 + + + + - + - - + + + + + + + + + - + +
4 + + + + + - - + + + + + - + + - + - + +
5 + + + + + - - + + - - + - + + - + - + +
6 + + + + - - - + + - - + - + + - + - + +
Tablo 4. Sekil 6zelliklerini kullanarak farkli nesne tespitin dogruluk degerleri (son 20 nesne gifti)
21 | 22 |23 |24 | 25|26 |27 |28 |29 |30|31|32|33|34|35|36]|37]|38]|39]40
3 + + + + + + + + + + - - - + + + + + + -
4 + + + + + + + + - - - + + + + + + + + -
5 + - + + + + - + + + + + + + - + + + + -
6 - + + + + + + + - - - + + + - + + + + -
Tablo 5. Basari oranlari
Yontem 3 Nesneli 4 Nesneli 5 Nesneli 6 Nesneli Ortalama
Renk Ozelliklerini %90 %90 %90 %90 %90
Kullanarak
sekil Ozelliklerini %80 %77.5 %72.5 %65 %73.75
Kullanarak
Deneysel sonuclar incelendiginde ortaya ¢ikan e Renk o6zelliklerini kullanan yoéntemde nesneler
durumlar; goriintii tizerine farkli boyutlarda yerlestirilse de
dogru sonuglar elde edilmistir.
e Renk Ozelliklerini kullanan ydntem sekil
ozelliklerini kullanan yontemden daha iyi Onerilen yontemler farkh nesneyi tespit ederken

sonuglar elde etmistir ancak renk o6zelliklerini
kullanan yo6ntemin basarisiz oldugu 4 ve 15
numarali goriintiilerde sekil 6zelliklerini kullanan
yontem basarili olmustur.

Renk o6zelliklerini kullanan yontem farkli nesne
sayllarinda hep ayni goriintillerde basarisiz
olurken sekil ozelliklerini kullanan yo6ntemde
farklhiliklar gozlenmistir.

Renk ozelliklerini kullanan yontem farkli nesne
sayllarinda ayni1 basari oranina sahipken sekil
ozelliklerini kullanan ydntemin basari orani nesne
sayisl arttikca azalmistir.

Her iki yontemde de nesneler goriintii lzerine
farkli yonlerde yerlestirilse de dogru sonuglar
elde edilmistir.

aslinda benzer nesneleri de tespit etmis oluyorlar
¢inki farkli nesne haricindeki nesneler benzer
nesnelerdir. Benzer nesneleri tespit eden literatiirdeki
diger c¢alismalar incelendiginde, [5]'de sunulan
yontemin %96.9 duyarlilik ve %99.6 kesinlik oranina
sahip oldugu goriilmektedir. [21]'de sunulan yéntem
ti¢ farkli goriinti tizerinde test edilmistir ve sadece bir
goriintiideki bir adet nesne tespit edilememistir.

4. Sonug

Bu c¢alismada, bir goriintii lizerindeki nesnelerden
farkli olany, renk ve sekil 6zelliklerini kullanarak tespit
eden iki farkli yontem sunulmustur. Renk dzelliklerini
kullanan yontem ortalama %90, sekil ozelliklerini
kullanan yontem ise ortalama %73.75 basar1 elde
etmistir. Ik yéntemin basar1 oram daha yiiksek olsa da
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iki yontem arasindan se¢im yapilirken goriintiideki
nesnelerin oOzellikleri dikkate alinmalidir. Sunulan
yontemler endiistride kirik yada kusurlu fretilen
lirliniin tespiti ve tarimda bozuk yada olgun meyve-

sebzenin  belirlenmesi gibi ¢esitli alanlarda
kullanilabilecek uygulamalar icin temel
olusturmaktadir. flerleyen calismalarda bu

uygulamalar gelistirilebilir.
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