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Oz

Trafikte giivenlik ve ¢alinan araglarin bulunmasi
gibi islemler icin ara¢ tamima sistemlerine ihtiyag
duyulmaktadiv. Bu ¢alismada, aranan aracin
ozellikleri girilerek ayni ozelliklere sahip araglarin
bulunmasi: hedeflenmistir. Aranan arag¢ ile ayni
plakaya ve markaya sahip aracin tespiti i¢in sablon
esleme yontemi, bu aracin aranan arag ile aym
renkte olup olmadigini bulmak igin de goOrintu
aritmetik iglem yontemi kullaniimaktadir. GOrinttide
aranan arag¢ ile aym plakaya sahip bir arag
bulunmast durumunda takip plakaya gére yapilir.
Farkli plakaya sahip ise aracin aranan markaya ve
renge sahip olup olmadigina bakilir. Ayni marka ve
renkteki araglara, plakasinin degistirilme olasiligina
karst siipheyle yaklasilir. Sistem, girilen sablon
gortintiiniin -~ boyut  ve  rotasyonuna  karsi
dayaniklhilastiriimistir.

Anahtar Kelimeler: Goriintii Isleme, Sablon Esleme

1. Giris

Iki boyutlu goriintiilerden anlamlar ¢ikarmamizi
saglayan goriintii isleme, bireysel ve ulusal olarak
her alanda insanlara faydasi olan bir alandir.
Suglularin  bulunmasi, kazalarin Onlenmesi veya
kazalara en kisa siirede ilk yardimda bulunulmasi,

trafikte gilivenlik, tip alani, smir bolgelerinin
givenligi  gibi  birgok  kullamim  alanlar
bulunmaktadir. Bu alanda gelistirilecek

uygulamalarda kullanilacak metotlar, uygulamanin
onceliklerine gore degisebilmektedir. Ornegin,
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Abstract

Vehicle recognition systems are needed for
operations such as safety in traffic and the presence
of stolen vehicles. In this study,finding vehicle which
has same properties with the searched vehicle is
aimed. Template matching method is used for
detecting the vehicle has the same plate and same
brand with the sought vehicle. Image arithmetic
operations are used to find out whether this vehicle
has the same color with the sought vehicle or not. If
a vehicle has the same plate with the sought vehicle,
tracking is done according to the plate. If the vehicle
has a different plate, it is checked whether the
vehicle has the desired brand and color. Vehicles
which have the same brand and same color are
suspicious vehicle (the plate may have been
changed). The system is robust against the size and
rotation of the template image entered.

Keywords: Image Processing, Template Matching.

zamanin en onemli etken oldugu bir sistemde en kisa
stirede en dogru yanit1 verecek metotlar tercih edilir.

Goriintii  islemenin gelismesi, uygulandigl tiim
alanlarda kolayligi beraberinde getirmistir. Bu
alanlardan biri de trafiktir. Insan gdzetlemesine
ihtiyag duymayan, otomatik trafik gozetleme
sistemleri gelistirilmektedir. Bu alanda gelistirilen
sistemlerde ilk hedef giivenliktir. Ozellikle yasam
giivenligi i¢in Onlemler ertelenmeden alimmalidir.
Eger tiim Onlemler insan giicii ile alinirsa, gereksiz
insan giiclinlin yani sira ekstra maliyet de olacaktir.
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Sokaklarda giivenlik kameralarmin sayisi arttikca,
gerekli insan gilicii buna bagl olarak azalir. Fakat
tim gilivenlik kameralarmi izlemek de etkili bir
¢oziim degildir. Tiirkiye’ de 2017 TUIK verilerine
gore trafikte 22 134 792 sayida ara¢ bulunmaktadir
[1]. Bu nedenle, anlik gézetleme her zaman miimkiin

olmayabilir. ~ Suglular, polisler ve giivenlik
kameralar1 tarafindan taninmamak i¢in aracin
plakalarini saklayabilmekte veya

degistirebilmektedir. Bu durumda polis, kameralar
araciligi ile suga karisan arag ile ayni renge ve ayni
markaya sahip araci bulmaya calisir.

Bu calismanin 0zglin noktasi aranan aracin
kameradan alinan goriintiilerde arama yapilmasi
sonucunda plaka eslesmesi durumunda arama
vermesi, aracinin plakasinin  saklandigr veya
eslesmedigi durumlarda ise aracin markasina ve
rengine bakilip aranan arag ile ayn1 marka ve renkte
ise slipheli arag¢ olarak izlenmesidir. Bu ¢aligsma [2]
nin genisletilmis bir versiyonu olup, [2]’de plaka
testi yapilmayip plakanin bulunamadigi durumlar
varsayilip sistem test edilmis iken bu caligmada
oncelikle plaka bulma islemi gerceklestirilir ve bu
islemin sonucuna gore hareket edilir.

Calismanin ikinci bolimiinde ara¢ markasi tanima
alaninda yapilan literatiir arastirmasi ile aracin hem
markast hem rengini tamiyan calismalardan
bahsedilmistir. Ugiincii boliimde, goriintii islemeden
ve sistemde kullanilan sablon esleme metodu
aciklanmaktadir. Doérdiincti  boliimde —gelistirilen
sistem anlatilip, besinci boliimde deneysel sonuglar
tartisilmaktadir. Son  bdlimde ise ¢alisma
sonuglandirilmgtir.

2. ilgili Calismalar

Literatiirde goriintli lizerinde ara¢ plakasi bulma ve
tanima ile ilgili birgok ¢aligma bulunmakta iken arag

markasi/logosu tanima sistemlerinin sayisi toplamda
28°dir.

Cyganek vd. [3] yaptiklar1 ¢alismalarinda oncelikle
plakanin  yerini belirlerler, ardindan markay:
bulurlar. Bu ¢aligmada cevap siiresi, dogruluk orani,
girdi verisinin tiiri ve boyutu g6z Oniinde
bulundurularak yiiksek mertebeden tekil deger
ayrisimma dayali bir smiflandirict  kullanilarak
markalar siniflandirilir. Yapilan deneylerde, marka
bulma isleminin %94 bagsar1 ile marka tanima
isleminin ise %92 basan ile gergeklestigi goriiliir.
Ayrica, saniyede 8-10 cerceve islenebilmektedir.

Psyllos vd. [4] boyut ile degismeyen o0zellik
cikarimina (SIFT) dayali gelistirilmis bir eslestirme
yaklasimi kullanilarak marka tanima ¢alismasi
gerceklestirirler.  Onden ¢ekilen 400 goriintiiyii
veritabanini olusturmak i¢in kullanirlar, 800 goriintii
tizerinde de gelistirdikleri algoritmay: test ederler.
Marka bulma islemi %97 oraninda basar1 ile
gergeklestirilir. Bulunmus markalarin taninma iglemi
ise %94 basar1 orani ile gergeklestirilmistir. Bulma
ve tamima islemi toplamda 1200 milisaniyede
gergeklestirilir.

Yu vd. [5] nin gelistirdigi kelime ¢antas1 modeline
(bag of words) dayal1 ara¢ logosu tanima sistemi 840
goriintli tizerinde test edilmis ve %97,3 dogruluk
orani ile bagartya ulasilmistir. Bu calismada bir
goriintiideki plaka yaklasik 0,0226 saniyede taninir.

Sulehria vd. [6] matematiksel morfolojik tekniklere
dayali bir tanima sistemi gelistirirler. Testler,
boyutlar yaklasik 640x480 piksele normallestirilen
50 renkli goriintii lizerinde (farklt mekanlar, farkli
aydinlatma kosullarinda ¢ekilmis farkl arag tiirlerine
ait  gorintiiler)  gergeklestirilmistir.  Sonuglar
%96’nin lizerinde bir basari orani ile elde edilir. Bu
sistemin farkli renkler, boyutlar, mekanlar ve acilara
kars1 dayaniklilastirilmasi sayesinde c¢ok avantajli
oldugu belirtilir.

Yunqgiong vd. [7] ara¢ markasi tanimada kenar
oryantasyon histogramlarina bagli olarak sablon
esleme metodu kullanirlar. Farkli markalarin kenar
oryantasyon histogramlar1 belirgin olarak farklidir.
Sistem 11270 (768x576 piksel) renkli goriintii
tizerinde test edilir ve ortalama 26 milisaniyede
yaklasik %90 basar1 orani ile sonuca varilir.

Chen vd. [8] PHOG (Pyramid of Histograms of
Oriented Gradients) ve MB-LTP (Multi-scale Block
Local Ternary Patterns) metotlarini birlestirerek yeni
bir sistem gelistirirler. Sistemin yagisli ortamda,
gece yeterli aydinlatma yokken ve giinesli gilinlerde
nasil tepki verdigini arastirmak amaciyla 15 farkli
markaya ait 1436 goriintii ile deneyler yapilmustir.
PHOG ve MB-LTP metotlar1 ile karsilastirilan
sistem her farkli sartta daha iyi sonu¢ vermistir.

Zhao vd. [9] ikonik sablon se¢imi ile sablon esleme
metodunu kuvvetlendirmeyi hedeflerler. Sablon
esleme problemini ikili siniflandirma problemine
doniistiiriip adayin ve sablonun ayni markaya ait
olup olmadigr tahmin edilmeye c¢alisilir. Testler
352x288 piksellik gerceveler ilizerinde yapilmustir.
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Bu sistem ayni anda 5 markayr algilama islemini

cerceve  bagina  yaklastk 30  milisaniyede
gergeklestirir.
Marka tamima sistemi ile renk tanimanin

birlestirilmesi durumunda ara¢ hakkinda daha c¢ok
bilgi sahibi olunabilir [2], [10], [11], [12] ve [13] da
bu alandaki eksiklik iizerine gidildigi goriiliir.

Yasar ve Alaybeyoglu [2] arag lizerinde bir plaka
taninamazsa renk ve markasimi tespit eder.
Goriintiideki aracin renk ve markasi, aranan aracin
renk ve markas: ile aym ise bu ara¢ siiphelidir.
Marka goriintiilerinin farkli rotasyonlar1 ve farkli

bliylikliikleri ~ sisteme  dahil edilerek  sistem
giiclendirilir. Ancak bu ¢alismada gelistirilen sistem
plakanin  tanmamadigi durumlarda ¢alismakta,

marka ve renk tanima gerceklestirilmektedir.

Wieclawek vd. matematiksel morfolojik operatorler
ve Mamdani bulanik ¢ikarim sistemini kullanarak
gorlintiideki aracin boliitlemesi ve renk tanima
iizerine bir calisma gelistirirler [10]. 39 araba
markasin1 igceren 2418 goriintii iizerinde yapilan
testlere gore sistem arabayr bulmada basarili
(%98.14) olmustur fakat renk bulmada basarisizdir
(%58.60).

Liu vd. [11] kullanicidan alinan girdiye bagl bir
sistem gelistirmislerdir. Dagitik hesaplama ile
optimize edilmis destek vektor makinesine dayali
renk tanima modiilii, kenar histogramina dayali
marka tanima modiilii, Bayesian agina dayali tip
tanima modiilii ile dagitik hesaplamaya dayali
interaktif bir ara¢ tanima sistemi gelistirirler.

Kumar vd. [12] plaka tanima i¢in sablon eslemeden,
marka tanima i¢in sinir aglarindan, renk tanima igin
ise goriintiiden ¢ikarilan ara¢ resminde aracin
ortalama renk degerinden faydalanirlar. Yontemleri
test etmek amactyla kullanilan 3 videoda da marka
bulmada %96 ’nin {izerinde bir basar1 elde edilmistir.
Videonun netligi c¢ok diisiik oldugunda marka
tespitinin  basarisiz  oldugu  belirtilir.  Farkli
aydinlatilmis 2 ortamda ayn1 arag igin renk bulmada
farkli sonuglara ulasilabilir. Bu calismada g¢ergeve
basina diisen bulma zamam ilk videoda 1 saniye
iken diger videolarda 1.14 saniyedir.

Baran vd. [13] aym amag¢ igin gelistirdikleri
sistemde. Destek vektdr izleme (bag-of-features
metodundan gelistirilen bir teknik) tabanli bir yap1
kullanilarak marka tanima gergeklestirilen sistemde

biiyiik veri setlerinde bu metodun, karsilastirilan
diger metotlara gore en iyi sonug veren metot oldugu
sonucuna varilir.  Filtrelerden ve morfolojik
operatorlerden faydalanilan plaka tanima isleminde
15 goriintii lizerinde %95 basar1 elde edilmistir.
Sistemde araglarda en ¢ok kullanilan 8 ana rengin
kirmizi (R), yesil (G) ve mavi (B) deger araliklari
tanimlanir ve beyaz ayar filtresi kullanilarak baskin
renk sistemdeki renkler ile karsilastirilir.

3. Goriintii isleme

Goriintli  isleme teknikleri, 2 boyutlu resimleri
anlamak, yorumlamak ve onlardan c¢ikarsamada
bulunmak i¢in kullanilir. Goriintii islemenin temel
adimlar1 Sekil 1’de gosterildigi gibidir. Goriintii
veya video girdi olarak almir. Girdiye goriinti
gorme algoritmalarinin uygulanmasinin ardindan,
islenmis  veriler {izerinde  gOriinti  analizi
gergeklestirilir. Burada ¢ikti, bilgidir.

Bir video, goriintiilerin bir dizisidir. Videodan
cekilen her bir goriintii ‘gerceve’ olarak adlandirilir.
Eger video isleme calisilacaksa, videodan cekilen
cergeveler lizerinde goriintii analizi yapilir.

- Bilgisayar Gérme
Girdi *  Algoritmalarn

¥ Goriintd Analizi ——  Cikti

Sekil-1: Gériintli islemede Temel Adimlar [14]
3.1. Sablon Esleme

Sablon esleme metodu, bir goriintiide aranan nesneyi
bulmada kullanilir [15]. Bu metodun
uygulanabilmesi i¢in aranan nesnenin goriintiisii ve
bu nesnenin aranacagi kaynak resim girdi olarak
sisteme sokulur. Goriintii eslemede, ortalama renk
degeri, standart sapma, korelasyon, kenar tespiti gibi
birden fazla eslestirme yontemi bulunmaktadir [16].

Bu caligmada alan tabanli eslestirme yontemi
kullanilir. Goriintiilerin karsilastirilmasi, en yakin
benzerlik Olglimiine dayanir. En yakin benzerligi
elde etmek icin her (x,y) pikseli i¢cin nesnenin
goriintlisii (t) ve nesnenin aranacagl resim (s)
arasindaki korelasyon katsayisi ¢’ nin hesaplanmasi
gerekmektedir (denklem 2).

c=Eyys(XyILxRY) 2)
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Korelasyon, iki goriintii arasindaki iliski olup
olmadigim1 gosterir. Goriintiiler arasindaki iligki
korelasyon katsayisi ile hesaplanir. -1 ile +1 arasinda
degerler alan korelasyon katsayisi negatif oldugunda
iki gOriintii arasinda negatif bir iliski, pozitif
oldugunda ise pozitif bir iliski vardir. Maksimum
korelasyon yaniti en yakin benzerligi verir.
Maksimum korelasyonun yiiksek olmasi, benzerlik
oraninin o kadar yliksek oldugunu gosterir.
Maksimum korelasyona bir esik deger konulabilir.
Ornegin, 0.8 den biiyiik ise aranan sablon goriintii
kaynak goriintiide vardir denilebilir. Aksi durumda,
kaynak goriintiide sablon goriintii bulunamamustir.
Algoritma 17 de sablon esleme algoritmasi
verilmistir.

Ornegin, aracin bulundugu bir resimde aracin
modelini bulmak i¢in ara¢ modeli goriintiisii de
(Sekil 2(c)) girdi olarak sisteme sokulur ve kaynak
resim (Sekil 2(a)) tlizerinde bu goriintii kaydirilarak
denklem 2’ deki hesaplamalar yapilir. Sablon esleme
metodu uygulanmasi sonucu Sekil 2(c)’ deki ¢iktiya
ulagilir.  Sekil 2(c) iizerinde, Sekil 2(b)’nin
bulundugu yerin etrafi dikdortgen ile ¢evrelenmistir.

Sablon esleme metodu tip, uzaktan algilama, bir
nesneyi bulma ve tanima sistemleri gibi otomatik
sistemlerde kullanilabilmektedir. Sablon esleme
metodu sonucu, kaynak goriintii iizerinde bulunan
sablonun sol {ist ksesinin (X,y) koordinatlar1 bilinir.

Algoritma 1. Sablon Esleme Algoritmasi

Adim 1: Kaynak gorlinti ve bu gorilintiide
aranacak sablonu girdi olarak al.

Adim 2: Goriintiileri RGB seviyeden gri seviyeye
gevir.

Adim 3: Ilk pikselden baslayarak kaynak goriinti
iizerinde sablon gorlintiyli gezdir. Iki goriinti
arasindaki korelasyonlar1 hesapla.

Adim 4: Maksimum korelasyonun saptandigi yer,
benzerligin en yiiksek oldugu yerdir.

Adim 5: Maksimum korelasyon Onceden
tanimlanan bir esik degerden yiiksek ise aranan
sablon kaynak goriintiide vardir.

Sekil-2: Ara¢c markasinin bulunmasi (a) Kaynak
Resim (b) Aranacak gorinta (¢) Sablon Esleme
Metodu Sonucu [2]

4. Onerilen Sistem

Bu calismanin amaci, siipheli veya aranan aracin
plakasini, markasint ve rengini otomatik olarak
bulmaktir. Aracin plakasi, aranan aracin plakasi ile
ayn1 ise takip plakaya gore gerceklesecektir. Ayni
olmamasi durumlarda arama, aracin markasma ve
rengine gore yapilacaktir. Bu nedenle, arama
yapilmadan Once aracin plaka, marka ve renk
bilgileri girdi olarak sisteme girilmelidir. Bu
calismada Onerilen sistem i¢in izlenen asamalar
Sekil 3’ deki gibidir.
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BASLA

h 4

Aranan aracin
plaka, marka ve
renk bilgisini al

h J

Kameradan
cerceve cek

Y

Cerceve uzerinde

———{ aranan aracin
plakasini ara

Aranan plaka
bulundu mu?

Aracin markasini

Kameradan yeni ve rengini ara

bir cerceve cek

Bulunan marka ve renk, Ewet
aranan aracin markasi ve Alarm yap
rengi ile ayni mi?
h 4
Araci izle
EITIR

Sekil-3: Onerilen sistemin asamalari [2]

Sistemde plaka ve marka bulma icin sablon esleme
metotlar1 kullanilmistir. Fakat kameradan elde edilen
goriintiilerde aranacak goriinti her zaman Onden
cekilmemis olabilir (Sekil 4.a). Bu nedenle, bu
caligmada aranan plakanin ve markanin farkh
rotasyonlar1 kaynak olarak sisteme dahil edilmistir
(Sekil 4.b).

(b)
Sekil-4: Markalarin rotasyonu (a) Rotasyon éncesi
(b) 175 derece rotasyon sonrasi [2]

Sisteme aranmasit i¢in girdi olarak verilen
goriintliniin  boyutu ile kameradan elde edilen
goriintiide aranacak plakanin veya markanin boyutu
benzer olmayabilir. Kameradan cekilen goriintiide
plaka veya marka daha biiyilk veya daha kiigiik
olabilir. Bu nedenle, girdi olarak girilen goriintiilerin
farkli boyutlart sisteme dahil edilerek bir goriintii
kiimesi olusturuldu (Sekil 5).

Sekil-5: Markalarin yeniden boyutlandiriimasi (a) 0.7
Olcekleme ile (b) 0.5 dlgekleme ile (c) 0.3 dlgekleme
ile [2]

Bu c¢alismada ilk olarak aracin plakasini bulmak
hedeflenir. Aranan aracin plakasinin bulunmasinda
sablon esleme metodunun uygulanabilmesi i¢in
harfler (A-Z) ve sayilar (0-9) sisteme tanitilmistir.
Bu harf ve rakamlar kameradan cekilen goriintii
tizerinde aranir. Eger korelasyon katsayis1 belirlenen
bir esik degerden biiylik ise karakter eslesmesi
olmustur. Sonugta goriintiide taminmis olan
karakterler aranan plakay1 veriyorsa aranan plaka
bulunmustur (Sekil 6). Ara¢ takibi plakaya gore
yapilir. Takip edilen arag, aranan aractir. Taninan
plaka aranan aracin plakasi degil ise ya ara¢ aranan
ara¢ degildir ya da aracin plakasi saklanmis veya
degistirilmis olabilir. Aranan arag ile ayn1 marka ve
ayni renge sahip tiim aracglar siipheli ara¢ olarak
goriiliir. Bu durumda oncelikle aracin markasini
bulmak hedeflenir. Aracin markasinin sablon esleme
metodu ile bulunmasmin ardindan, markasi ayni
olan aracin aranan aracin rengi ile ayni renge sahip
olup olmadigi arastirilir. Sablon esleme metodu
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sayesinde aragta bulunan markanin sol {ist kdsesinin
(x,y) koordinatlar1 biliniyor. Bulmak istedigimiz
renk, bu markanin iizerindeki y koordinati boyunca
aranir (Sekil 7).

@KOLUMAN KOGEL TEL : +40 324 65100 20

(a)

(b)
Sekil-6: Aracin plakasinin bulunmasi (a) Girdi
goruntu (b) Cikti

Sekil-7: Rengin aranmasi [2]

Kirmizi, yesil ve mavi renk degerleri aranan aracin
rengi ile ayni olan pikseller bulunur ise aritmetik
metotlar kullanilarak goriintiideki arka plan ¢ikarilir.
Sekil 8.a’min girdi olarak sokuldugu sistem
calistinldiginda ¢ikti olarak Sekil 8.b elde edilir.
Algoritma 2’ de, gelistirilen sistemin genel bir
algoritmasi bulunmaktadir.

]

L
]

il
L |
LI |
S |
.

Car Brand: Audi, Color: Red

(b)

Sekil-8: Aranan marka ve renkteki aracin bulunmasi
(a) Sisteme sokulan girdi (b) Aritmetik operasyonlar
sonrasi ¢ikti [2]

Algoritma 2. Gelistirilen Sistemin Algoritmasi

Adim 1: Aranan aracin plakasi, markasi ve rengini
girdi olarak al.

Adim 2: Aranan plaka goriintiisiiniin farkli boyut ve
farkli rotasyonlart i¢in veri kiimesi olustur.

Adim 3: Videodan cekilen c¢ergeve veya eldeki
goriintliyli kaynak olarak kullan. Veri kiimesindeki
her bir plaka goriintiisiinii kaynak goriintii iizerinde
goriintli esleme metodu uygulayarak ara.

Adim 4: Goriinti esleme sonucu elde edilen
benzerlik oranlarinin en biiyiigii, ¢erceve ile en ¢ok
eslesen veri kiimesi elemanina aittir.

Adim 5: Bu benzerlik oran1 belirlenen esik degerden
yiiksek ise eslesme oldugu kabul edilir. Plaka
saptanmistir. Plakaya gore takip gerceklestirilir.
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Adim 14’ e git.

Admm 6: Benzerlik oranmi belirlenen esik degerden
yiiksek degil ise, goriintiide plaka bulunamamustir.

Adim 7: Aranan marka goriintiistiniin farkli boyut
ve farkli rotasyonlar1 i¢in yeni bir veri kiimesi
olustur.

Adim 8: Videodan cekilen c¢ergeve veya eldeki
goriintiiyii kaynak olarak kullan. Veri kiimesindeki
her bir marka goriintiisiinii kaynak goriintii {izerinde
goriintii esleme metodu uygulayarak ara.

Adim 9: Goriintii esleme sonucu elde edilen
benzerlik oranlarinin en biiyiigii, ¢cergeve ile en ¢ok
eslesen veri kiimesi elemanina aittir.

Adim 10: Bu benzerlik orani1 belirlenen esik
degerden yiiksek ise eslesme oldugu kabul edilir.
Marka saptanmustir.

Adim 11: Benzerlik orani belirlenen esik degerden
yiksek degil ise aranan ara¢ bulunamamustir.
Kameradan c¢ekilen yeni bir ¢ergeveyi al, Adim 1’e
git.

Adim 12: Goriintii esleme metodu sonrasi ¢ercevede
aranan goriintiiniin bulundugu yerin sol iist kdsesinin
(x,y) koordinatlar1 bilinir.

Admm 13: Bu pikselin iizerinde kalan piksellerde y
ekseni boyunca girdi olarak alinan renk degerleri
aranir.

Adim 14: Aranan renk ile ayni degerlere sahip
piksel bulunmasi durumunda c¢erceveden diger
renkler c¢ikarilir. Takip marka ve renge gore
gerceklestirilir.

Adim 15: Alarm yap.

Adim 16: Bitir.

gosterilenler taninamamis iken bazi goriintiilerde

plakalarin bir kismi taninabilmistir.

Cizelge-1: Plaka testi

PLAKA SONUC

34 ANL 98 +

34 KLP 79 +

34 AU 009 +

34 ES 1716 +

34 DG 006 +

06 KS 91 S 1

35 AE 309 35 E3
14 DK 205 1

34 FC 6302 +
48 TM 3013 T 1
34 AP 1438 1

06 SG 635 -

34 VI 7817 +

06 AYV 85 8

34 DY 0011 34 DY 00
34 BRC 89 BoRC 89
25 DU 225 +

06 GKN 62 06 6KN 62
34 NS 4515 34 NS 455
34 DB 2323 4 08 2323

5. Deneysel Sonuglar

Sistemde deneyler plaka testi ve marka testi olmak
iizere iki kistmdan olusur.

Plaka testi sonuglart Cizelge-1’de verilmistir.
Sonucu + ile gosterilenler dogru taninmus, - ile

Marka testi 35 girdi goriintii lizerinde gerceklestirilir.
Marka tanima i¢in sisteme 3 marka (Audi, Mercedes,
Honda) dahil edilmis ve bu markalara ait araglarin
gorlintiileri  lizerinde test gerceklestirilmistir. Bu
girdiler, farkli agilardan ¢ekilmis ara¢ markalarinin
oldugu goriintiilerdir. Audi aracina ait sablon goriintii
150x62, Mercedes aracina ait sablon goriintii 169x164,
Honda aracina ait sablon goriinti ise 222x178
pikseldir. Deneylerin sonuglar1 Cizelge-2’ deki gibidir.
Her bir girdi i¢in boyut, en iyi benzerlik oranini veren
yeniden boyutlandirma 0lge§i ve donme miktar
tabloda gosterilmektedir. Dondiirme ve yeniden
boyutlandirmaya ihtiyag duymadan aranan nesnenin
bulundugu durumlarda, boyut ve dondiirme bilgisi
olarak ‘0’ girilmigtir. Sonuglarda ‘+’ ile gosterilenler
dogru bulunan sonuglar, ‘- ile gosterilenler ise yanlis
bulunan veya bulunamayan durumlardir. 7 veride
sablon bulunamamistir. Bu calismada %385.71 basari
orani ile iyi sonuglar elde edilmektedir. Basar1 elde
edilen 30 goriintiiniin 26’sinda farkli rotasyondaki ve
farkli boyutlardaki sablon goriintiilerinin sisteme dahil
edilmesi sayesinde basari elde edildigi goriilmektedir.

Testler Intel Core 17 islemcili bir bilgisayarda
gergeklestirilmis olup islemci hiz1 2.6 GHz’dir. Plaka
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tanima islemi ortalama 0.0002 saniyede, marka tanima
islemi ise ortalama 0.0007 saniyede gerceklestirilir.
429x
. . 262 | 92 2 ¥
Cizelge-2: Marka testi
Boyut | D6n
Boyut | landir | diir ﬁon
ma me ¢
27 | 02 | 175 | «
175
600x ) ) )
424
275x
1700x 0.3 3 +
1132 0 0 * 183
275x 03 5 +
183 275x 0.3 3 .
183 )
318x
158 0.15 178 +
299x ) )
168
1280x
800 0 S
299x
168 04 3 +
275x ) ) )
183
305x
. +
o7ox | o | o | . 165 | 9% | O
647
284x
1160x 177 0.3 0 +
820 0.6 178 +
294x
1162x 171 0.3 0 +
1125 0 178 +
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300x
168

0.3

178

1024x
683

550x
274

0.25

276x
183

0.18

178

788x
525

0.5

178

276x
183

0.2

178

700x
430

0.18

178

1410x
675

0.4

800x
489

2048x

1360 0.5 175 +

275x

183 0.08 178 +

515x

290 0.2 2 +

238x

212 0.05 0 +

800x

500 0.2 0 +

272x

186 0.05 2 +

480x

270 0.08 0 +

276x
183

6. Sonug¢ ve Tartisma

Otomatik arac¢ takibi sistemi Matlab R2012a’ da
gelistirildi. Farkli rotasyonlar ve farkli boyutlar
algilayamama dezavantaji ile bilinen sablon esleme
metodu, farkli rotasyonlar ve farkli boyutlar sisteme
dahil  edilerek  sistem  degisenlere  karsi
dayaniklilagtirilmistir. Bu  sistem calistirildiginda
arama marka ve renge gore yapilir ise sadece aranan
aracin Ozelliklerine sahip arag ekranda gézlenir. Bu
da izlemeyi kolaylastirir.
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Onerilen sistem, oncelikle plaka tamima ile araci
bulmak hedeflenmis, plaka ile belirlenemeyen
araclarin ise marka ve renk ile belirlenmesi
saglanmigtir. Araglarin ¢esitliligi belirli markalarda
ve hava durumu ile (gilinesin ¢ok fazla oldugu
bolgelerde beyaz rengin secilmesi) de belirli
renklerde kisith kalmaktadir. Dolayisiyla olusturulan
kiime havuzunun ayn1 marka ve renk araglarin fazla
olmasi durumunun olusmast nedeniyle gelecek
caligmalarda bu  parametrelerin  gelistirilmesi
izerinde caligmalar yapilabilir. Ayrica bu ¢alismada,
aracin bulundugu ortamdaki 151k degisiklikleri
(aracin golgede olmasi veya arag¢ iizerine farkl
renkte 15181n gelmesi) renk tanimayi zorlastirabilir.
Gelecek c¢aligmalarda bu durumun da gbéz Oniinde
bulunduruldugu c¢aligmalar yapilarak, Onerilen
sistemin gelistirilmesi saglanacaktir.
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