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0z

Gemi tespiti ve siiflandirmasi, deniz gézetimi ve izleme alaninda kritik bir konu olup; balik¢ilik ydnetimi,
gdcmen izleme, deniz kurtarma ve deniz savaslarina kadar genis bir yelpazede uygulanmaktadir. Uzaktan algilama
teknolojileri, genis kapsama alan1 ve diisik maliyetli erisim gibi avantajlari nedeniyle gemi izleme igin
kullanilmaktadir. Bu ¢alisma, nesnelerin insan tarafindan tespiti, sayim1 ve takibi siire¢lerinin bilgisayarli gérme
ve makine Ogrenmesi yontemleri ile gergeklestirilmesinin 6nemini vurgulamaktadir. Bu g¢alismada, YOLO
mimarileri, gemi tespiti ve siiflandirmasinin hizli ve dogru bir sekilde yapilabilmesi i¢in kullanilan bir teknoloji
olarak ele alinmaktadir. YOLOvV8 ve YOLOvV9 mimarileri ile uzaktan algilama kullanilarak gemi tespiti ¢alismalar1
gerceklestirilmigtir. Gemi tespiti icin 1658 goriintiiden olusan "Ships in Google Earth" adl1 veri seti kullanilarak
YOLOvVS ve YOLOVY mimarilerinin performansini karsilagtirmaktadir. Egitim ve dogrulama kayiplari, kesinlik,
duyarlilik ve ortalama hassasiyet kriterleri acisindan degerlendirilen modeller, egitim siirecinde belirli bir basar1
ve dgrenme hizi sergilemistir. Her iki modelin de gemi tespitinde etkili ¢oziimler sundugu goriilmiistiir. Ancak,
YOLOvV9 modeli, 6zellikle baslangigta daha hizli yakinsama ve genel tespit performansinda iistiinliik saglamistir.

Anahtar kelimeler: Evrigimsel sinir ag1, derin 6grenme, gemi tespiti, yolov8, yolov9.

PERFORMANCE EVALUATION OF YOLOVS8 AND YOLOV9 ALGORITHMS IN
SHIP DETECTION APPLICATION

ABSTRACT

The detection and classification of vessels represents a pivotal challenge in the domain of maritime surveillance
and monitoring. Its applications encompass a diverse range of fields, including fisheries management, migrant
monitoring, maritime rescue operations, and maritime warfare. The utilisation of remote sensing technologies for
the tracking of ships is a consequence of the advantages they offer, including extensive coverage and low-cost
accessibility. This study emphasizes the importance of human detection, counting and tracking of objects using
computer vision and machine learning methods. In this study, the potential of YOLO architectures as a technology
for rapid and precise ship detection and classification is explored. The YOLOv8 and YOLOV9 architectures were
employed for the detection of ships utilising remote sensing techniques. This study compares the performance of
the YOLOvS and YOLOV9 architectures using a dataset, referred to as the "Ships in Google Earth" dataset, which
consists of 1658 images for ship detection. The models were evaluated in terms of training and validation losses,
precision, recall and average precision, and demonstrated a certain degree of success and learning speed during
the training process. Both models were found to provide effective solutions for ship detection. However, the
YOLOV9 model exhibited superior performance in terms of faster convergence and overall detection accuracy,
particularly at the outset.

Keywords: Convolutional neural network, deep learning, ship detection, yolov§, yolov9.
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1. Giris (Introduction)

Nesnelerin insan tarafindan tespiti, sayimi ve takibi gibi etmenler zaman kaybi, hata ihtimali ve maliyet
gibi sorunlara yol agmaktadir. Bu siireclerin bilgisayarli gérme ve makine 6grenmesi yontemleri ile
gergeklestirilmesi bu olast sorunlarin ¢ézlimii i¢in 6nem tasimaktadir [1]. Gemi tespiti, otomatik
balik¢ilik yonetimi, gemi trafigi hizmeti, liman yonetimi ve deniz savasinin gergeklestirilmesinde temel
bir konudur [2]. Gemi tespiti ve siniflandirmasi, deniz gézetimi ve izlemesinde kritik zorluklar ortaya
cikarmaktadir. Bir yandan, balik¢ilik yonetimi, yasadisi gogmen izleme ve deniz kurtarma gibi sivil
alanlarda uygulamalar bulurlar. Ote yandan, gemiler deniz muharebesinde dnemli hedeflerdir. Gemi
tespiti ve smiflandirmasi, deniz savas alaninin kontroliinii ele gegirme ve askeri operasyonlarin
basarisin1 saglamada biiyiik 6nem tasiyan zamaninda deniz askeri istihbarati elde etmeye yardimci
olmaktadir [3].

Uydular ve ucaklar gibi platformlara monte edilmis sensorler tarafindan kolaylagtirilan uzaktan algilama
teknolojisi, kara hedeflerinin uzun mesafeli temassiz goriintiilenmesini saglamaktadir [4]. Uzaktan
algilama teknolojileri yiiksek zamanlilik, genis kapsama alani, diisiik maliyetli erisilebilirlik sunmasi ve
cografi kosullar tarafindan kisitlarinin olmamasi nedenleri ile gemilerin izlenmesi i¢in birincil yontem
olarak ortaya ¢cikmistir [5]. Son yillarda, uydu uzaktan algilama goriintiileme teknolojisinin hizla
gelismesiyle, uzaktan algilama goriintiilerinden gemi hedeflerinin tespiti ve siniflandirilmasi, uzaktan
algilama hedef tanimanin 6nemli bir uygulama alani haline gelmistir [6]. Gemi tespiti, goriintiilerde
gemi olup olmadigini otomatik olarak belirlemeyi, bunlari hassas bir sekilde siniflandirmay: ve
yerellestirmeyi hedeflemektedir [7]. Gemi tespiti igin SPOT-5, QuickBird, HRSC2016, Sentimel-1,
SSDD, FGSD gibi bir¢ok veri seti bir arada kullanilarak CNN tabanli ve Transformer tabanli derin
6grenme modelleri incelenmis ve gemi tespitinin diger gelisiminin diger nesne tespiti caligmalarinin ¢ok
gerisinde kaldigi goriilmiistiir [8]. Gemi tespiti ¢aligmalarinda karmasik deniz ortamlar, yetersiz ayirt
edici ozellikler, biiyiik dlgekli varyasyonlar, yogun ve dondiriilmiis dagilimlar, biiyiik en boy oranlari
ve pozitif ve negatif drnekler arasindaki dengesizlikler zorluklar olarak belirlenmektedir [7].

Gemi tespiti ve siniflandirmasini tek agda birlestiren YOLO mimarisi hizli ve dogru sonuglarin elde
edilebilmesi i¢in kullanilmaktadir [9]. Sadece Bir Kez Bak (You Only Look Once, YOLO) ¢gercevesine
dayali nesne dedektorleri, otomatik gemi tespitinde dikkate deger bir dogruluk gostermistir [10]. Gemi
tespiti c¢aligmalarinda YOLO mimarisinin de sik¢a kullamldigi ve yiiksek basarilar gosterdigi
goriilmektedir [11-14]. Gemi tespiti ve simiflandirmasinda YOLO mimarisinin etkinligi, gesitli
iyilestirmelerle daha da artirilmistir. Ornegin, SAR-LtYOLOvS modeli, cok dlcekli 6zellikleri gelistiren
ve kiiciik nesnelerin algilanmasini optimize eden yapilar icermektedir. Bu model, 6zellikle karmasik
deniz ortamlarinda gemi tespiti i¢in istiin performans sergilemektedir ve HRSID ve SSDD veri
kiimelerinde dikkate deger bir dogruluk artis1 saglamistir [15]. Benzer sekilde, Ship-Fire Net, gemi
yanginlarinin hem igeride hem de disarida tespiti i¢in hafif bir yap1 sunarak yiiksek hizli ve hassas bir
¢Oziim olarak 6ne ¢ikmistir. Bu model, YOLOvS8 tabanli olup, GhostNet ve SCConv gibi yenilik¢i
ozelliklerle donatilmistir ve 0.9 mAP@0.5 dogruluk seviyesine ulasmistir [16]. Ayrica, aktif kontur ve
YOLOVS tabanli modeller, SAR goriintiilerinde gemi hedeflerinin hassas tespiti ve siniflandirilmasi i¢in
onerilmistir. Bu modeller, hem dogruluk hem de kapsam agisindan dengeli sonuglar sunarak karmagik
deniz senaryolarinda umut verici bir ¢éziim sunmaktadir [17].

Bu calismada YOLO mimarilerinden YOLOv8 ve YOLOV9 kullanilarak uzaktan algilama ile gemi
tespitinin yapilmasi hedeflenmistir.

Bu calismanin ikinci béliimiinde kullanilan yéntemler ve veri seti hakkinda bilgi verilmistir. Ugiincii

boliimde deneysel ¢aligmalardan elde edilen sonuglar ve dordiincii boliimde ise sonuglarin bir
degerlendirilmesi yapilmugtir.

2. Materyal ve Metot (Material and Method)
2.1. YOLO algoritmasi1 (YOLO algorithm)
YOLO, 2015 yilinda Joseph Redmon ve arkadaslari tarafindan 'You Only Look Once: Unified, Real-

Time Object Detection' baslikli bir makale yayimlanmasiyla bilgisayarli goriis topluluguna tanitilmis ve
nesne tespiti i¢in birlesik bir model olan YOLO tam goriintiiler iizerinde dogrudan egitilebilir ve model
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olusturulmasi basit olarak belirtilmistir [18]. YOLO, nesne algilama gorevini hesaplama karmasikligini
azaltan tek bir regresyon problemi olarak ele almaktadir. Temel fikir, tlim goriintiiyli aga giris olarak
kullanmak ve dogrudan ¢ikis katmaninda sinirlayict kutu koordinatlarini ve smif olasiliklarini
dondiirmektir [19]. Sonraki yillarda YOLOv1’den YOLOv9’a kadar bircok YOLO siirlimii
gelistirilmigtir. Sekil 1’de YOLO mimarisinin zamanla gelistirilen versiyonlar1 verilmektedir.

YOLO-v4 YOLO-v6
YOLO-v1 » YOLO-v2 » YOLO-v3 ’ gy » b » YOLO-v8 » YOLO-vO

Sekil 1. YOLO Tarihsel Gelisim Cizelgesi (YOLO Historical Development Chart) [20]

Temel olarak YOLO mimarileri 3 ana boliimden olugmaktadir. Bunlar; omurga (Backbone), boyun
(Neck) ve bas (Head) boliimledir. Omurga boliimiinde girdi olarak verilen resimlerin 6zniteliklerinin
¢ikarilmasi islemleri gerceklestirilir. Boyun béliimde ¢ikarilan 6zniteliklerin birlestirilme ve segilme
islemleri gerceklestirilirken bas boliimiinde ise tahminleme yapilir. Sekil 2°’de YOLO mimarisinin
boliimleri gorsel olarak verilmistir.

Girdi Resmi Omurga Boyun Bas
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Sekil 2. YOLO Mimarisinin Boliimleri (Parts of YOLO Architecture) [21]

2016 yilinda YOLO9000 olarak da bilinen YOLOvV2 tanitilmis ve bu modelde, "batch normalization"
kullanilarak egitim siiresi kisaltilmis ve model dogrulugu artmistir. Ayrica daha fazla nesne smifini
algilayabilen bir ag yapist olan Darknet-19 gelistirilmistir. YOLOvV2, cesitli veri kiimelerinden
Ogrenebilen "kapsamli egitim" (joint training) teknigini kullanarak, nesne siniflandirma performansini
artirmistir [22]. 2018 yilinda Darknet-53 olarak bilinen yeni bir ag yapist kullanilmis ve g¢oklu
Olceklerde tespit yapilabilmesi saglanmistir ve onceki versiyonlara gore daha gelismis bir mimariye
sahip oldugu, 6zellikle daha kii¢iik nesnelerin tespitinde performansinin iyilestirildigi 6ne siiriilmiistiir
[23]. 2020 yilinda CSPDarknet53 mimarisini kullanarak gelistirilen YOLOv4, mozaik veri arttirma,
CIOU kaybi1 ve SAM blogu gibi yenilik¢i tekniklerle onceki versiyonlara gore hem daha yiiksek
dogruluk hem de daha iyi hiz saglayarak ger¢ek zamanli nesne tespiti i¢in giiglii bir model olarak
sunulmustur [24]. Ayni yil Ultralytics tarafindan gelistirilen ve PyTorch tabanli bir model olan
YOLOVS, egitim siirecini basitlestiren, genis bir kullanici kitlesine ulasan, hizli ve hafif bir model olarak
tanitilmistir [25]. 2022 yilinda YOLOv6 PyTorch tabanli ve hiz ile dogruluk agisindan YOLOvS'e
alternatif olarak gelistirilmistir [26]. Ayn1 y1l YOLOv7 nesne tespitinde yliksek dogruluga sahip bir
model olarak ve dzellikle gergek zamanli uygulamalar i¢in optimize edilerek gelistirilmistir [27]. Onceki
YOLO modellerine gore mimari, hiz, dogruluk ve kullanim kolayligi agisindan ¢esitli gelistirmeler
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iceren YOLOvVS modeli tanmtilmigtir [28]. Yakin bir zamanda YOLOVY derin bir sinir agina dayali bir
nesne algilama algoritmasi olarak gelistirilmistir [29].

2.2.YOLOVS algoritmasi1 (YOLOVS algorithm)

Ultralytics, Ocak 2023'te tanitilan YOLOv8 [28], kullanicilara kapsamli bir dizi gelistirme ve ¢ok yonli
yetenekler sunarak YOLO serisinde 6nemli bir gelisme gdstermistir [30]. Mimari, kayip fonksiyonlar
ve segmentasyon yeteneklerindeki ilerlemeleriyle YOLOVS, ¢ok ¢esitli uygulamalar igin giiglii bir arag
olarak one c¢ikmaktadir [20]. YOLOVS tarafindan onerilen C2f (Cross Stage Partial) modiilii, derin
O0grenme aglan icindeki gradyan akigim Onemli Slciide iyilestirerek, modelin 6grenme yetenegini
artirmakta ve dolayisiyla daha hizli bir NMS (Non-Maximum Suppression) siirecine zemin
hazirlamaktadir. Bu modiil, katmanlar aras1 gegislerdeki bilgi kaybini minimize ederken, katmanlarin ig
birligini gii¢lendirir ve 6grenim siirecinde daha verimli bir gradyan akisi saglar. Gradyan akisinin
optimize edilmesi, modelin daha kisa siirede daha yiiksek performans gostermesine olanak tanir, ¢linkii
bu durum agirliklarin giincellenmesi sirasinda daha etkili bir geri yayilim saglar. Boylece, C2f modiilii,
tespit silireclerinde zaman tasarrufu saglarken aym zamanda algoritmanin genel verimliligini
artirmaktadir [31].

2.3.YOLOVY9 algoritmasi1 (YOLOV9 algorithm)

Omurga aginin birincil islevi, giris goriintiisiinden 6zellikler ¢ikarmaktir. Bu, 6zellik haritasini iki ayri
boliime ayiran omurga olarak CSPDarknet53 kullanilarak elde edilir. Bir boliim derin evrisimsel
katmanlardan gecerken, digeri hafif evrisimsel katmanlardan geger ve daha sonra bu iki boliim 6zellik
gosterimini gelistirmek i¢in yeniden birlestirilir. Gradyan kaybolmasi sorununu azaltmak i¢in artik bir
yapt benimsenir. Ozellik birlestirme ag1, ozellik birlestirmeyi basarmak icin Mekansal Piramit
Havuzlama (SPP) modiilleri ve Yol Toplama Agi (PAN) modiilleri kullanarak farkli 6l¢geklerdeki 6zellik
haritalarini entegre etmekle gorevlendirilmektedir. Bununla birlikte, YOLOv9 modeli, 6nceki nesil
YOLO modellerinden birgok kavrami biinyesinde barindirmaktadir. Ornegin, YOLOv5'ten elde edilen
CSP Blogu, YOLOv6'dan alinan RepVGGBlock ve YOLOv7'den entegre edilen ELAN blogu,
YOLOV9'un RepNCSPELAN4 modiiliinde bir araya getirilmistir. Bu entegre yapi, modelin 6grenme
kapasitesini artirarak daha karmagsik nesne tespiti gorevlerinde daha yiiksek dogruluk oranlari elde
edilmesini saglamaktadir [32].

2.4. Veri Seti (Data set)

Bu ¢alismada, veri seti olarak Kaggle lizerinde orijinal olarak barindirilan ve daha sonra Roboflow
tarafindan kullanima sunulan "Ships in Google Earth" veri seti kullanilmistir. Veri seti, toplamda 1658
gorilintiiden olusmaktadir. Bu goriintiilerin tamami uydu ¢ekimi olup gemileri kus bakisi gorecek
sekildedir. Ayrica veri seti farkli hava sartlarini, farkli 1s1k siddetlerini (gece-giindiiz) ve farkl tip,
uzunluktaki gemi resimlerinden meydana gelmektedir. Veri seti, modelin egitimi, dogrulamasi ve testi
i¢in li¢ farkli kiimeye ayrilmistir. Egitim seti, toplam goriintiilerin %86'si1 olusturan 1420 goriintiiden
olusurken, dogrulama seti %10'luk bir payla 159 goriintiiye sahiptir. Test seti ise toplamda %5'lik bir
payla 79 goriintii icermektedir. Goriintiiler, Google Earth'ten ¢ikarilmis ve ¢oziniirliigii genellikle 30 ila
50 cm arasinda olan goriintiilerden olugur. Goriintiiler, genellikle bos okyanus arka planina karsi farkli
boyutlarda gemi/tekne igerir, ancak bazi goriintiiler, gemilerin sahil seridine yakin ya da birden fazla
teknenin kiime halinde oldugu durumlarla da yakalanmistir.

Veri 6n isleme siirecinde, goriintiiler dncelikle otomatik yonlendirme (Auto-Orient) uygulanarak diizgiin
bir hale getirilmistir. Ardindan, gdriintiiler, modelin islemesi i¢in daha uygun bir hale getirmek amaciyla
640x640 piksel olacak sekilde yeniden boyutlandirilmistir (Resize: Stretch to 640x640).

Veri artirma (augmentation) siirecinde ise, her egitim 6rnegi icin 3 ¢ikt1 olusturulmustur. Bu siiregte,
goriintiiler yatay olarak ¢evrilmistir (Flip: Horizontal) ve hem saat yoniinde hem de saat yoniiniin tersine
90 derece dondiiriilmiistiir (90° Rotate: Clockwise, Counter-Clockwise). Her gemi, YOLOVS dahil
olmak iizere model egitimine uygun bir sekilde sinirlayici kutu (bounding box) ile etiketlenmistir [33].
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3. Arastirma Bulgular (Research Findings)

Yapilan calismada her iki YOLO mimarisi de 25 iterasyon calistirilmigtir. Her iki model iginde
batch _size degeri 16 olarak secilmistir. 25 iterasyon sonrasinda modelin egitimdeki basarisinda
degisiklik azaldig1 icin egitim siireci tamamlandirilmistir. Egitimin basaris1 kesinlik, duyarlilik ve
ortalama hassasiyet (mAP) metriklerine gore karsilagtirilmistir. Denklem 1, 2 ve 3’te sirastyla kesinlik,
duyarlilik ve ortalama hassasiyet formiilleri verilmistir.

Kesinlik = — (1
SIS = Tp 1 Fp
TP

__r 2

Duyarhlik TP N (2)

SEAP() G

Ortalama Hassasiyet =

Burada TP dogru pozitif, FP yanls pozitif, FN yanls negatif stmiflandirilmis 6rnek sayilarimi ifade
etmektedir. AP her bir smif i¢cin ortalama kesinlik degerini ifade ederken, ¢ smif sayni temsil
etmektedir.

YOLOv8 ve YOLOVY modellerinin egitim siirecleri boyunca elde edilen egitim metrik degerlerinin
degisimini gosteren grafikler Sekil 3 ve Sekil 4’te sunulmaktadir.

Egitim/Kayip Kutu Egitim/Kayip Simf Egitim/Dagihm Odakli Kayip Metrikler/Kesinlik Metrikler/ Duyarlilik
1.30 4 0.94
144 = sonuclar
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0.7
1.2 1 1.151
1.19 1.10 4 0.6}
1.0 4 1.05 4 0.5 1
J 1.00 A
0.9 0.4+
0 10 20 o} 10 20 0 10 20 0 10 20 0 10 20

Dogrulama/Kayip Kutu Dogrulama/Kayip Simf Dogrulama/Dagilim Odakli Kayip Metrikler/ mAP 0.5 Metrikler/ mAP 0.5:0.95
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0.8
0.7
06411

0.5

0.4

Sekil 3. YOLOvS Egitim Metrikleri (YOLOVS Training Metrics)
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Sekil 4. YOLOV9 Egitim Metrikleri (YOLOvV9 Training Metrics)

Bu grafikler, modellerin egitim siirecindeki basarisini ve 6grenme hizini gostermektedir. YOLOV8 ve
YOLOV9'un performans analizi egitim kayiplari, dogrulama kayiplari, kesinlik ve duyarlilik degerleri,
ortalama hassasiyet kriterleri agisindan degerlendirilmistir. Egitim kayiplar1 agisindan bakildiginda;
YOLOvVS ve YOLOvV9'un egitim kayip degeri iterasyon sayisi arttikca azalma egilimi gostermektedir.
Ancak, YOLOVS8'in kayip egrileri biraz daha yumusak olmasi daha stabil bir egitim siireci oldugunu
gostermektedir. YOLOv9'un egitim kayiplar1 baslangicta daha hizli bir diisiis gostermektedir ve bu da
modelin daha hizli yakinsadigini isaret etmektedir. YOLOv8 ve YOLOvV9'un dogrulama kayiplari da
zamanla azalmakta, ancak egitim kayiplarina gore daha fazla dalgalanma gostermektedir. YOLOv9'un
dogrulama kayiplart sonlarda biraz daha diisiikk goriinmekte, bu da dogrulama setinde daha iyi bir
genelleme performansi sergiledigini gostermektedir. Yine de her iki modelde de bir miktar dalgalanma
mevcut oldugundan modele ek diizenleme veya veri artinrmi uygulanmasinin faydali olabilecegi
ongoriilmektedir.

YOLOVY, egitimin baslarinda YOLOvS8'e gore biraz daha yiiksek kesinlik ve duyarlilik degerlerine
ulagsmaktadir. Bu, 6zellikle bu veri seti i¢in daha iyi bir tespit kapasitesine isaret etmektedir. YOLOV8'in
duyarlilik degerleri baslangicta daha diislik, ancak zamanla YOLOv9'un seviyelerine yaklagsmaktadir.
YOLOV9, YOLOvS8'e kiyasla daha yiiksek mAP degerlerine ulasmakta (&zellikle baslangic
iterasyonlarinda) bu durum genel tespit performansinin daha iyi oldugunu gdstermektedir. Modellerin
mAP@0.5:0.95 degerlerindeki fark mAP@0.5’e gore daha kiiclik, bu da her iki modelin yiiksek
Intersection over Union (IoU) esiklerinde iyi performans sergiledigini ancak YOLOv9'un daha kiigiik
ya da kismen gizli nesneleri tespitte ufak bir {istlinliik sagladigini géstermektedir.

4. Tartisma ve Sonug (Discussion and Conclusion)

Iki model, YOLOv8 ve YOLOV9, bu ¢aligmada gemi tespiti uygulamasi igin incelenmistir. Her iki
model de YOLO (You Only Look Once) ailesinin iiyeleri olup, nesne tespiti ve goriintii segmentasyonu
i¢in son teknoloji ¢ozlimler sunmaktadir. Bulgularda gézlemlenen sonuglar dogrultusunda YOLOV9,
genel olarak mAP ve duyarlilik agisindan YOLOvVS’e gore biraz daha iyi performans sergilemektedir.
YOLOV9'un gelismeleri 6zellikle erken iterasyonlarda belirgin, bu da modelin daha hizli yakinsadigini
ve daha az iterasyon ile egitildiginde bile yiiksek performans gosterebilecegini isaret etmektedir. Eger
onceliginiz tespit kalitesi ise, YOLOVY bu veri seti i¢in daha iyi bir se¢im olabilir. Ancak, se¢im ayni
zamanda ¢ikarim hiz1 ve hesaplama verimliligi gibi diger faktorlere de bagl olabilir. Her iki modelin de
gemi tespiti i¢in etkili ¢oziimler sundugu goriilmiistiir. Ancak, YOLOv9'un performansi ve verimliligi,
onu gemi tespiti uygulamasi i¢in 6zellikle cazip bir segenek haline getirirken, YOLOvS8 daha genis bir
uygulama yelpazesi sunmaktadir. Bu nedenle, se¢im, belirli bir uygulamanin gereksinimlerine ve
mevcut kaynaklara bagl olacaktir.

*Sorumlu Yazar/Corresponding Author: beyzaa.tekindemir@gmail.com 197


https://doi.org/10.62301/usmtd.1577868
mailto:beyzaa.tekindemir@gmail.com

Uluslararas: Siirdiiriilebilir Miihendislik ve Teknoloji Dergisi ISSN: 2618-6055/ 8, (2), 192 — 199, 2024

International Journal of Sustainable Engineering and Technology DOI: 10.62301/usmtd. 1577868

YOLOVS ve YOLOV9 mimarileri ile gemi 6rneklerinden olusan bir veri setinin siiflandirilmasi basari
ile gerceklestirilmistir. YOLO mimarilerinin bagska tiirdeki veri setleri lizerinde de basarili sonuglarin
elde edildigine dair literatiirde ¢alismalar bulunmaktadir. Gelecekteki ¢alismalarda, sadece gemi tiirleri
degil deniz araclarinin bircogunu kapsayacak bir veri seti ile c¢alisilmasi planlanmaktadir. YOLO
mimarilerinin geligsimi ile en giincel YOLO mimarilerinin kullanim1 gelecekteki ¢aligmalarinda basaril
sonuglarla yapilabilecegine imkan taniyacaktir.
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