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AGACTAKI KiRAZIN TESPIiT EDILMESI

Kemal Berki', Kadir Artan', Mustafa Orhan'

OZET

Bu ¢alismada kiraz hasadi esnasinda kiraz tireticilerinin yasadiklari zorluklar incelenmistir.
Kiraz f{ireticilerinden edinilen bilgiler dogrultusunda goriinti isleme metodu ile kiraz
iireticilerinin yasadig1 kirazin yerinin tespiti problemine ¢dziim getirilmistir.

Kiraz hasat zamani ¢ok kisa olan bir meyvedir. Agaglarin bulundugu arazinin elverissizligi
nedeniyle, kiraz hasat isleminde insan giiciinden ¢ok tam mekanize otonom sistemlerin
kullanilmasi tireticilerin hasat yapmalarini kolaylastirabilir. Kiraz toplama isleminin detaylari
degerlendirildiginde boyle bir otonom makinenin, kirazin tespit edilmesi, tespit edilen kirazin
koordinatlarinin belirlenmesi ve belirlenen koordinattan kirazin koparilmasi gibi ii¢ ardisik
problemi ¢6zmesi gerektigi goriilmiistiir. Bu ¢aligmada bu problemlerden ilki olan kirazin tespit
edilmesi ile ilgili bir uygulama gorintii isleme yontemi ile tasarlanmigtir. Goriintii igleme
islemi icin kontrolcii karti olarak Raspberry Pi 3 karti1 kullanilmis, yazilim kanadinda ise C
yazilim dili, QT Creator derleyicisi ve OpenCV kiitiiphanesinden yararlanilmistir.

Sonug olarak, yiiksek ters 151k olmadig1 durumlarda agacta hasat edilecek olgunluga ulasan
kirazin tespiti %100 basari ile saglanmistir. Ancak yliksek ters 151k oldugu durumlarda sistem
kiraz oldugundan daha koyu gordiigiinden dolayi tespit edememistir.

Anahtar Kelimeler: Kiraz Toplama, Akilli Kiraz toplama makinesi, goriintii isleme,

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. GiRiS

Diinya iizerinde kiraz Orta Dogu, Avrupa, Kuzey Amerika ve Avustralya gibi birgok iilkede
yetistirilmektedir. 2014 yili rakamlarina bakildiginda diinya tizerinde toplam kiraz iiretimi
miktar1 2.25 ton olarak gerceklesmistir ve bu 2.25 ton kirazin 445.556 grami Tirkiye

tarafindan tretilmistir[5]. Tiirkiye bu iiretim miktar1 ile 2014 yilinda en ¢ok kiraz iireten iilke
olmustur. Tirkiye’yi 32.9852 gram ile Amerika Birlesik Devletleri takip etmektedir[5].

TURKIYE'NIN DUINYADA LiDER OLDUGU URUNLER (2014)

= Gttor Dinya Uretimi* | Tirkiye Uretimi™ Uretimdekl
(ton) (tan) Payimiz(%)
FINDIK 713.451 512,000 &2
1 KiRAZ 2 245826 445.556 20
iMCiR 1.137.730 300_282 26
KAVUN 20.626.335 1.707.302 &
KAYISI 3.365.738 270.000 8
2 KARPUZ 111.009. 149 3885617 4
HIYAR 74075 625 1,845 748 2
HASHAS [TOHLIM) B3.577 16.223 18
MERCIMEK 4.827.121 345.000 7
ANTEF FISTIGI BT ATE 80,000 9
AYVA 640364 107 243 17
3 ViSNE 1.362.231 182.577 13
KESTAME 2.051.554 53,762 3
BIBER 32 324 345 2127 644 7
FASULYE (TAZE) #1.720 588 634,460 3
CEViZ 3462731 180.807 5
ZEYTIN 15516980 1.76£.000 11
4 DOMATES 170,750,767 11,850,000 7
ISPANAK 24.277.812 207676 1
MANDALIN 20 564454 1.046.609 a
NOHUT 13.731.001 450,000 3
g SEKERPANCARI 260714067 16.742 066 &
ELMA £4.630.275 2.480.444 3
PATLICAN 50.183.117 827.360 2

Sekil 1: 2014 Y1l Tiirkiyede meyvelerin iiretim miktarlari, diinya tiretim miktarlari[5].

il Kiraz Agag sayis Uretim
Meyve Meyve (Ton)
veren vermeyen

2010 14 740 000 7409 000 417905

2011 15 836 000 7553 000 438 550

2012 16 916 000 7 264 000 470 887

2013 17 922 000 7 235 000 454 325

2014 19 087 000 7 232 000 445558

2015 20515 000 6 614 000 535 600

2016 | 21314000 | 6447000 | 599650
Sekil 2: Tiirkiyedeki kiraz agaglarinin say1si[6]
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Ulkemizde kiraz, yoresine ve cinsine gére nisan aymdan agustos aynma kadar
yetistirilebilen bir meyvedir[4]. Bazi bolgelerde nisan ayinda kiraz hasadi baslarken bazi
bolgelerde agustos ayinda hala kiraz hasadi yapilabilmektedir. Kiraz, hasat zamani geldiginde
baska bir deyisle agaglarda kirazlar toplanmasi gereken olgunluga eristiginde acilen hasat
edilmesi gerekebilmektedir. Aksi halde kiraz kirmizi renginden bordo rengine donebilir ve
olgunlasmaya devam edebilir. Olmas1 gerekenden fazla olgunlasmis bir kiraz ticari degerini
yitirebilir. Bu sebeple kirazin zamanindan 6nce ya da zamanindan sonra toplanmasi kirazin
satisinda problemlere neden olabilir. Ancak maalesef bir agactaki tiim kirazlar ayni anda
olgunlasamayabilir. Ayni1 agacin kirazlar1 birka¢ giin ara ile olgunlasabilir. Bu da kiraz
tireticilerinin bir agag i¢in kiraz toplama islemini birden fazla kez yapmasina neden olabilir.
Ormegin 100 agac olan bir kiraz bahgesinde sanki 200 ya da 300 aga¢ varmus gibi is
yapilmasina neden olabilir. Bu problem kiraz hasadindaki zorluklarla birlesince kiraz
iireticisinin sirtina daha ¢ok yiik bindirebilmektedir. Kiraz toplama iglemi zeytin, ceviz, elma
ya da armut toplama islemleri ile karsilagtirildiginda igerisinde ¢ok fazla zorluk barindirir.

BAZI TARLA BITKILERI EKIiLiS ALANI VE (IRETIM MIKTARLARI

I Ekim Alari (1000 ha) {retim (1000 ton)
Ordnter | | | |

|zuuﬁ.m 2010 2011 | 2012 | 2013 | 2014 | 2015 | 2016 | 2006 | 2008 | 2010 | 2011 | 2012 | 2013 | 2014 | 2015 | 2016
|mgda~.u | B.290/E.090 8103 8.0%| 7.529| 7.773 7.919 7.867| 7.672|20.010 1?_7sz|19.55u|11.suu.1o.1m 22.050 19.000 22 600/ 20.600
| trpa | 2.650/2.950/3.040| 2.869| 2.749| 2.721| 2.787| 2.784| 2.740| 9.551| 5.923| 7.2a0/ 7.500) 7.100| 7.000, 6.300| 8.000 £.700
icanmar | 131 125: 141 128 183 -135:' 11'5-5 2| us| zui 355[ 'srfa': 370 !ssf mi 30| :'uu:
| Yulaf 10| 91 sa| 8s| 89| o3 94 103| 99| 209 196) 204) 218) 210 235] 210 2s0| 225
|;e|m | e8| 100, 95, 91| 120 111 11.1'5 116 116 696 752 aﬁui sgo seo| oo xsu: o0 sz
i;pn o.-i 5| 14| 13| 16| 28 a4 43| 40 0,4 7 26| 18 20 15 62| 70 s
|nypcei,‘l | ses| sso| e41| 56| 60s| 610 657 68s| 720) 1118 992| 1320 1335 1370| 1573 1538] 1881 1571
| Dane musir | 536 S95| s9a| ses| 623) 660 659 688| 680 3811 4274 4310 4200 4.600| 5900 5950, 6.400| 6.400
| xolza | s| 28 3| 27 0 3 32 35| 35| 13 84 s o1 10| 1 1m: 10| 125]
_:ﬁye 120| o8| 103 95_93 Bs| o1 o4 106 155 zué | 00 195 115; 235 235
Kt | [ | | : l
iy | s91f 495 4!.1.| 542 488| 451 468 434 416 2550 1820 2150 2580 2320 2250 2330 2050 2300
| Mercimek | 424 310) 234) 215| 237 281 25D 224| 252| 623] 131 447 405 438| 417 34s| 360 365
!Nﬂhul ' s24| 505 qsﬁi 448) 416) 424 359‘5 3s9| 360| 552 515| 531'[ 487, 518 suﬁ 4s0| 40| 455
| Patates | 15| 145 139) 14s| 174| 126/ 130 154 145 4.366| 4.197| 4513 4613 4.795| 3948 4.166| 4.760| 4.750
!mgm[xp | 66| 6] 63| 66| 73 62 60 58| 0| 1765 ;-_nu?| 15m| 2141] 1736 1905 1790 1879 212:1)
[soys | 12| 9| 23| 38| 32| as] 3a| 37| 38 47 3a| &7 102 122| 180] 1s0| 161|165
§.Pancan | 326 322 329 297 @ 201 289 274 322|14.452 15.488)17.942| 16.126  15.000| 16,485 16.743 mua|:u=..|55
| Tatan 16| 147] 81) 77| 108 136] 106 920 oaz| oe| o3 55| as| 73| e 75| e
cay | 77| 76| 78] 78] 76| 78] 78] 78] 78 1.121] 1100 1308] 1231] 1250 1180} 1268 L:zs|_ 1350
Kaynak: TOK 2016 : e |

Sekil 3:Tiirkiyede yillara gore meyve iiretim miktarlari[5]

Ozellikle meyve seklinde tiiketilecek olan kiraz toplanirken kirazin bagh bulundugu yesil
saplari ile birlikte toplanmalidir. Aksi halde kirazin saglam kalma dmrii azalabilir. Bunun yani
sira kiraz narin bir meyve oldugundan agacgtan yere diistiigiinde ¢ok kolay ¢atlayabilir. Bu iki
sebep de meyve seklinde tiiketilecek olan kirazlarin silkeleme metodu ile ya da sirikla vurarak
diistirme metodu ile toplanamamasina neden olmaktadir. Baska bir deyisle bu kirazlar tek tek el
ile sap1 ile birlikte kopartilmalidir. Tabi bu islem i¢in kiraz iireticileri farkli yontemler
gelistirmislerdir. Ornegin agac iizerine ¢ikarak yetisebildikleri yerlerdeki kirazlar1 toplarken,
yere yakin yerlerdeki kirazlar i¢in iki tarafi ¢engelli aparatlar sayesinde kirazin dalin1 asagiya
cekmek sureti ile toplayabilmektedirler. Ancak bu iki yontem de agacin dis kisimlarinda kalan
ya da yiiksek kisimlarinda kalan kirazlar1 toplamak icin yetersiz kalabilir. Iste bu noktada
merdiven kullanarak kiraz toplama islemini gergeklestirebilirler. Ortalama bir kiraz agaci igin
4-5 metrelik bir merdiven gerekebilmektedir. Bu merdivenin istiine ¢ikildiktan sonra sadece
ulasabildikleri kii¢iik bir alandaki kirazlar toplayabilirler ve yan taraftaki kiraz i¢in yere inip
merdiveni yana kaydirmalari gerekmektedir. Bu da bir kiraz agacini toplayabilmek igin
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defalarca merdiveni hareket ettirmek demektir. Bu siirekli merdiven hareketi eger toprak
stiriilmiis yumusak bir topraksa hem kiraz toplayicilarini yavaslatan hem de yoran bir problem
olarak karsimiza cikabilmektedir. Bunlarin yani sira merdivenden diisme riski oldugundan is
saglig giivenligi agisindan da 6nlemlerin alinmasi gerekmektedir[4].

Iste bu problemlerden dolayi, bu calismada kiraz hasadinda akilli sistemlerin kullanilmasi
izerine ¢aligilmistir . Bu akilli sistemler otonom caligsabilmeli ve kiraz hasadini kendisi insana
ihtiya¢c duymadan yapabilmelidir. Boyle bir sistemin asagidaki iic problemi c¢dzebilmesi
gerekir.

1. Yeterince olgunlasmis kirazin varliginin tespiti: Agacin dallarinda kiraz var m1 yok mu,
ilk tespiti yapabilmelidir. Bu tespiti yaparken sadece yeterince olgunlasmis kirazlar yani
ticari degeri olan kirazlar1 gérmeli, gereginden fazla olgunlasmis kirazlar1 gérmezden
gelebilmelidir.

2. Tespit edilen kiraza ulasabilmesi gerekmektedir. Bunun i¢in kirazin bulundugu noktaya
gore koordinatlarini tespit edebilmelidir.

3. Kirazi, bulundugu dal bir sonraki hasatta tekrardan meyve verebilmesi i¢in dalina zarar
vermeden ancak sapi ile birlikte kopartabilmelidir.

Yapilan bu calismada bu problemlerden ilki olan kirazin varlifinin tespiti problemine
¢Oziim getirilmis agac lizerinde yeterince olgunlasmis toplanmasi gereken kirazlarin tespiti
basart ile yapilabilmistir.

2. MATERYAL VE METOT

Bu calismada goriintii isleme metodu ile kirazin tespiti yapilmigtir. Bunun i¢in kontrol
iinitesi olarak Raspberry Pi 3 ve kamera olarak da A4 Tech USB kamera kullanilmistir. Kirazi
tanimak i¢in QTcreator derleyicisi kullanilmigtir.

2.1 RASPBERRY Pl 3

Kamera >
{Ad Tech )
21 QT
CREATOR
OpencCV

Sekil 4: Goriintii isleme i¢in kullanilan araglar

A4 Tech Kameradan alinan goriinti Rasperry Pi 3 kartina aktarilmis ve OpenCV
Kiitiiphanesi araciligr ile QT Creator derleyicisinde C++ dili kullanilarak kirazlar tespit
edilmistir. Kirazlar tespit edilirken kameradan alinan video goriintiisiindeki tim piksellerin
HSV kodlar1 bulunmus ve hasat edilmesi gereken kirazin HSV kodlar ile ayni olan pikseller
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isaretlenmistir. Bu sayede kirazlarin kameradaki yerleri tespit edilmistir.
2.1 RASPBERRY PI3
Yariiletken fireticileri giin ve glin daha hizli ve daha ¢ok ozelliklere sahip gelismis

kontrolciiler ya da kontrol kartlar1 gelistirebilmektedir. Bunlardan birisi de Raspberry
kartlaridir.

Sekil 5: Raspberry Pi 3 kart1 goriintiisti
Raspberry kartlar1 kendi igerisinde mikroiglemci ve ram barindiran ayni zamanda input ve
output portlari bulunan ve modele bagli olarak da wifi, bluetooth gibi modiilleri igerisinde
barindirabilen ve ayni zamanda harici modiillerin kolay baglanabilmesini saglayacak olan
USB, eternet, kamera gibi port ya da konektorlere sahip acik kaynak yazilimli paket kartlardir.
Raspberry Pi 3 ise Raspberry ailesinin subat 2016 da ¢ikardigi ve en gelismis li¢lincii kusak
modiil kartidir.

SSesBOREORBRRRORRORS
HOSS SO OORNOOINIABNGS

40-way DIL Header

5V, 3.3V, GND

UART, 12C
125, 5P1, PWM
GPIO Bank 0

/ - 'ﬁ
il SPI/SDIO
=
E D Bus = net =
D5 DISP1 =

Micro 5D

LU

TFT Display

SVDCIN HDMI Out

(Micro USB)

Sekil 6: Raspberry Pi blog diyagrami[17]

Audio Out /
Composite Out

Camera

Raspberry Pi 3’iin 6zelliklerine bakarsak;
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Quad Core 1.2GHz Broadcom BCM2837 64bit CPU
1GB RAM

BCM43438 wireless LAN ve Bluetooth Low Energy (BLE)
40-pin Giris Cikis Portu

4 USB Portu

Stereo ses ¢ikist and composite video portu

HDMI ¢ikist

CSI kamera portu

DSI display portu

Micro SD kart yuvasi

Micro USB 2.5 A’e kadar gii¢ kaynag1

2.2 A4 TECH PK-635 USB KAMERA

Bu kamera bilgisayarlarda kullandigimiz webcam diye de isimlendirilen bir USB
kameradir. 640x480 pixel ¢oziiniirlik ile ¢ekim yapabilen, interpolasyon ile 8 MPixel
coziinlirliige ulasabilen 55 derecelik goriis acisina sahiptir[19].

Sekil 7: A4 TECH PK-635 USB kamera[19].
2.3 QT CREATOR

QT Creator Windows, Linux ya da Android gibi bir¢ok isletim sistemi iizerinde galisabilen
bir gelistirici arayiizeyidir. Genellikle C++ dilini kullansa da Python, Ruby, PHP, Perl, Pascal,
C# ve Java dilleriyle de kullanilabilir. LGPL (ing. GNU Lesser General Public License)
lisansina sahipti. Bu lisans sayesinde yazilim {dcretsiz kullanima acilmis ve
Ozgiirlestirilebilmistir[ 16].

2.4 OpenCV

OpenCV, Intel tarafindan gelistirilerek BSD lisansi ile lisanslanmis, “Bilgisayarla
Gorii/Gérme”  kiitiiphanesidir. Ozellikle gercek zamanli uygulamalar hedef alinarak
gelistirilmis olmasi, ticari kullanimi dahil ticretsiz olmast ve Windows, Linux, MacOS X gibi
farkli platformlarda kullanilabilmesi bu kiitiiphaneyi diger goriintii isleme araglarindan bir
adim 6ne ¢ikarabilmektedir[13].

2.5 HSV Renk Sistemi
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HSV renk sistemi RGB renk kodlarinin silindirik koordinat sisteminde sunulmasini
saglayan Ozellikle goriintii tanimlama sistemlerinde siklikla tercih edilen bir sistemdir. HSV
Hue, Saturation ve Value kelimelerinin kisaltmasindan olusturulmustur. RGB kodlama sistemi
icerisinde kirmizi, yesil ve mavi renkleri barindirirken HSV rengi renk, renk yogunlugu ve
parlaklik olarak tanimlar. Burada renk silindirik sistemin altinda kalan 0-360 derece arasindaki
cemberi ifade eder. Acisal bir degerdir. Yogunluk ise rengin canliligmi belirtir. Yiiksek
yogunluk canli renklere neden olurken, diisiik yogunluk rengin gri tonlarma yaklagmasina
neden olur. Yiizde olarak ifade edilir. Parlaklik ise rengin aydinligini yani i¢indeki beyaz

oranini belirler. Yuzde olarak ifade edilir.

A

Doymusluk

Sekil 8: HSV Renk Sistemi

HSV renk sistemi her ne kadar bazi standartlara oturtulmus ise de bu standartlar
uygulamalara gére de degisebilir. Ornegin HSV standartlarinda kirmizi renk 320° ile 20°
arasinda olmasina karsin bu uygulamada kullandigimizi OpenCV kiitiiphanesi, bu degerlerin
yarist yani 160°ile 10° arasini1 kirmizi olarak tanimaktadir.

2.6 Yazilimin Gelistirilmesi

Bu galismada yazilim gelistirme asamasinda derleyici olarak QT Creator ve yazilim dili
olarak C++ kullanilmistir. Yazilim algoritmasinda bir form {izerine yerlestirilen bir butona
basarak kameranin agilmasi saglanmis ve kamerada goriilen olgunlasmis kiraz rengine sahip
noktalar tespit edilmistir. Bu tespit esnasinda en 6nemli noktalardan birisi daha once de
anlatildig1 gibi sadece olgunlasmis kirazin rengine sahip noktalarin tespit edilebilmesiydi. Cok
acitk kirmizi renginde ya da g¢ok koyu kirazlarm tespit edilmemesi gerekebiliyordu. Bu
problemin ¢oziimi i¢in farkli renk tonlarinda igerisinde toplanmasi gereken ya da toplanmasi
gerekmeyen 67 adet kiraz ile denemeler yapilmis ve bu denemeler sonucunda toplanmasi
gereken kirazlarin renklerine ait HSV renk kodlar1 cikartilmistir. Cikarillan sonuca gore
toplanmasi gereken kirazlarmm HSV renk kodlar1 OpenCV kiitiiphanelerinin skalasina gore
minimum 160, 100, 100 ve maksimum 179, 255, 255 degerleri arasinda oldugu tespit
edilmistir. 179’un iizerindeki kirmizi renk degerleri toplanmamasi gereken koyu kirmizi
kirazlara ait, 160’ altindaki deger ise mavi renge ait oldugundan dolay1 bu pikseller yazilim
ile kontrol dig1 birakilmustir.

Algoritmada istenilen kirmiziliktaki kirazlar tespit edilirse, bu tespitin bizim tarafimizdan
goriilebilmesi amacli ikinci bir ekran olusturulmus ve bu ekran biitiiniiyle siyah renge
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biiriindiiriilmiistiir. Sadece istenilen kirazlar var ise o kirazlarin bulundugu kisim beyaz renge
boyanmustir. Bu sayede kirazin varliginin tespiti beyaz noktalar vasitasi ile anlagilmistir.

_.Séakil 9 ‘ Kiraz Tespit edilen noktalar

Se'ki.l 10 Kamera Goriintiisi Kiraz Tespit edilen noktalar

h Seil 11 Kamera Gortintiisii Kiraz Tespit edilen noktalar
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Kamera Goruntiisii

. “S;kil 14 Kiraz Tespit edilen noktalar

{iiif .
Kamera Goriintiisii Kiraz Tespit edilen noktalar
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i — =~ o A
Sekil 16 Ters 1s1k igeren Kamera Goriintiisii Ters 1s1kta kiraz tespit edilemiyor.

5. SONUC VE TARTISMA

Sonug olarak kiraz toplama isinin zorluklarini ortadan kaldiracak bir kiraz toplama
sisteminin olusturulmasi i¢in Ongoriilen problemlerden birincisi olan kirazin var olup
olmadiginin tespit edilmesi problemine bir ¢oziimsel yaklasim gelistirilmistir. Elde edilen
sonuglarda normal 1s1k altinda kirazlarin %100 basar1 orani ile tespit edildigi goriilmiistiir.
Ancak ters 1sikta baska bir deyisle kameranin kontrolii esnasinda giines 1s1gmin kirazin
arkasindan gelmesi durumunda, kamerada kirazin oldugundan daha koyu bir renkte oldugu
goriilmiistiir. Bu sebeple ters giines 15181 altinda tespit edilmesi gereken kirazlarm tespit
edilemedigi gozlemlenmistir. Ancak bu durum insan gozii i¢in de aynidir. Yani kamera ile
kirazin tespit edilemedigi durumlarda insan gozii de kirazi ters 151k sebebi ile
goremeyebilmektedir. Problemin ¢dziimii igin filtreli kamera kullanilabilir ya da kameranin
acis1 degistirilerek giines 1s181na denk gelen noktalar ikinci bir kez kontrol edilebilir.

Bundan sonra yapilacak olan ¢alismalar kirazin koordinatlarinin bulunmasi ve kirazin
usule uygun sekilde koparilmasi olacaktir. Bu calismalarin da tamamlanmasi ile birlikte
iilkemizin kiraz {ireticilerinin bir problemine ¢dziim getirilebilir.
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EKLER_1 (Ana Program)

#include "mainwindow.h"

#include "ui_mainwindow.h"
/IIOPENCV KUTUPHANESI///
#include <opencv.hpp>

#include <core/core.hpp>

#include <highgui/highgui.hpp>

#include <imgproc/imgproc.hpp>
#include <objdetect/objdetect.hpp>
#include "cvconfig.h"

#include "opencv2/opencv.hpp"

#include "opencv2/highgui.hpp"
#include "opencv2/core.hpp"

#include <opencv2/core/core.hpp>
#include <opencv2/features2d/features2d.hpp>
#include <opencv2/highgui/highgui.hpp>
#include <opencv2/opencv_modules.hpp>
#include <opencv2/xfeatures2d/nonfree.hpp>
#include <opencv2/calib3d/calib3d.hpp>
using namespace std;

using namespace cv;

Mat cam_clone;

Mat res;

Mat anime_cam;
Mat grayframe;
MainWindow::MainWindow(QWidget *parent) :
QMainWindow(parent),
ui(new Ui::MainWindow)

{

ui->setupUi(this);

}

MainWindow::~MainWindow()
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{

delete ui;

}
void MainWindow::on_pushButton_clicked()

{
VideoCapture cap(0);

while(1)

{
Mat Realcam;
cap.read(Realcam);
Mat3b rgb = Realcam;
Mat3b hsv;
cv::evtColor(rgb,hsv, COLOR_BGR2HSV);
Matlb Kkiraz;
inRange(hsv, Scalar(160, 100, 100), Scalar(179, 255, 255), kiraz);
imshow("'Filter_Camera" kiraz);
imshow(''Real_Camera" ,Realcam);
waitKey(1);
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