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RGB KAMERA GORUNTULERINDEN KENEVIR TESPITi iCIN
DERIN OGRENME TEMELLI BiR YONTEM

Bulus, havadan g¢ekilmis yiiksek ¢ozliniirliklii RGB (Red-Green-Blue) kameralardan
(2) elde edilen goriintiilerde kenevir tespitine olanak saglamaktad’r. Gelistirilen yontem
Ozellikle ormanlk alanda belirli bir diizende ekilmis kenevir bitkisinin tespitinde
kullanTabilecektir. Yiiksek c¢oziiniirlikli kamera (2) ile ¢ekilen goriintillerde alandaki
nesnelere ait oldukca detayl bilgiler edilmektedir. Bu sayede bitkilere ait yaprak sekli, rengi
gibi bilgiler de elde edilebilmektedir. Kenevir ekili alanlarn sekil bilgisi, bitkinin yaprak sekli,
rengi gibi bir¢ok oOzellik derin 6grenme algoritmalarll yardimlyla otomatik bir sekilde
Ogrenilecektir. Egitilen derin 6grenme yontemleri ¢ekilen kamera (2) goriintiilerinde otomatik
olarak tespit yapacakt(r. Ulkemizde kenevir ekimi yasal olarak izne tabiidir. Ancak yasal
olmayan ekimler de mevcuttur. Bu ekimler ya tamamen izinsiz alanlarda ya da izin verilen
tarth alanlarnda tasma yaplarak gerceklestirilmektedir. Gelistirilen bulus, kenevir bitkisinin
hem izne tabi olmayan ekimlerden hem de tagma yoluyla elde edilmesini 6nlemeye yonelik
olarak gelistirilmistir. Onerilen sistem havada harcket eden hava platformlarna (1) (IHA,

insanl[ugak, vs.) entegre edilerek elde edilen goriintiilerde kenevir tespitinde kullan(lacakt!r.
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1.

2.

Bulus konusu iiriin kagak kenevir ekimlerinin tespiti i¢in

a.

titresimin Onlenmesi ve konumlamanin dogru yapilabilmesi i¢in bir gyro-
stabilizator igeren bir hava platformu (1)

yiiksek ¢oziiniirliikklii RGB kamera (2) ve

bir goriintii isleme birimi (3) {izerinde ¢aligsan bir yontem olup 6zelligi;
kenevir ekili alanlarin derin 0grenme algoritmasi iizerinde isaretlenmesi
yoluyla bir tespit modeli olusturulmasi;

kenevir ekili alanlarin sekil bilgisi, bitkinin yaprak sekli ve rengi gibi
ozelliklerin derin Ogrenme algoritmalar1 yardimiyla otomatik bir sekilde
ogrenilmesi,

olusturulan tespit modeli ile goriintiiler igerisinden kenevir tespiti yapmasi ile

karakterize edilmesidir.

Istem 1°de bahsedilen yéntem olup 6zelligi, gériintiiniin alindig1 konum ve IMU

bilgisi ile eslenik olarak tutulmasi; bu sayede tespit yapilan goriintiiden konum

bilgisinin elde edilebilmesi ile karakterize edilmesidir.

Istem 2°de bahsedilen yontem olup 6zelligi, goriintii alinan kameranin (2) yiiksek

cozlntrliiklii goriiniir bolge goriintiisii verecek bi¢imde ayarlanmig olmasi ile

karakterize edilmesidir.
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TARIFNAME

RGB KAMERA GORUNTULERINDEN KENEVIR TESPITi iCIN
DERIN OGRENME TEMELLI BiR YONTEM

TEKNIK ALAN

Bulus konusu yontem ¢esitli hava araglarndan ¢ekilen goriintiilerden kenevir tespiti i¢in
bir yontemden olusmaktad®. Buna gore goriiniir bolge spektrumunda cekilen yiiksek
¢Oziiniirliiklii goriintiiler {izerinde birtak m islemler yaparak kenevir tespiti hedeflenmistir.
Kenevir ekimi iilkemiz de dahil bircok bdlgede yasakl! ya da kontrollii oldugundan, hava
araglar( ile yayg/n tarama yap Imas ve kagak ekimlerin tespiti biiylik nem arz etmektedir. bu
Tespitin yap/lmas! lesnas nda pahal e hassas aletler yerine goriiniir bolge kameralarnin (2)
kullanlmas[hem tespit kolayl[g[ a¢'dndan hem de taraman(n yaygnl'g[ a¢'sindan biiyiik 6nem

arz etmektedir.
BULUSUN KISA ACIKLAMASI

Bulus, havadan ¢ekilmis yiiksek ¢oziiniirliiklii RGB (Red-Green-Blue) kameralardan
(2) elde edilen goriintillerde kenevir tespitine olanak saglamaktadr. Gelistirilen yontem
Ozellikle ormanllk alanda belirli bir diizende ekilmis kenevir bitkisinin tespitinde
kullanTabilecektir. Yiiksek coziiniirlikli kamera (2) ile ¢ekilen goriintillerde alandaki
nesnelere ait oldukga detayl bilgiler edilmektedir. Bu sayede bitkilere ait yaprak sekli, rengi
gibi bilgiler de elde edilebilmektedir. Kenevir ekili alanlarm sekil bilgisi, bitkinin yaprak sekli,
rengi gibi bir¢ok oOzellik derin 6grenme algoritmalarl | yard mlyla otomatik bir sekilde
ogrenilecektir. Egitilen derin 6grenme yontemleri ¢ekilen kamera (2) goriintiilerinde otomatik
olarak tespit yapacakt(r. Ulkemizde kenevir ekimi yasal olarak izne tabiidir. Ancak yasal
olmayan ekimler de mevcuttur. Bu ekimler ya tamamen izinsiz alanlarda ya da izin verilen
tar'th alanlarnda tasma yaplarak gerceklestirilmektedir. Gelistirilen bulus, kenevir bitkisinin
hem izne tabi olmayan ekimlerden hem de tasma yoluyla elde edilmesini 6nlemeye yonelik
olarak gelistirilmistir. Onerilen sistem havada hareket eden hava platformlarina (1) (IHA,

insanl[ucak, vs.) entegre edilerek elde edilen goriintiilerde kenevir tespitinde kullan(lacakt(r.
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BULUSUN AYRINTILI ACIKLAMASI

Bulus konusu iiriin 6ncelikle bir hava platformu (1), bu hava platformu (1) tizerinde bir
kamera (2), kameran 1 (2) bagll oldugu bir goriintli isleme birimi (3), bu goriintii isleme birimi
(3) tlizerinde ¢allsan bir yontem ile ilgilidir. Bu ydntem bir hava platformuna (1) baglbir
kamera (2) taraf'ndan ¢ekilmis goriintiilerin bir goriintii isleme birimi (3) tizerinde islenmesi
esnasnda kosturulacak bir yontemdir. Hava aracmln bir tarama yapacak big¢imde
yonlendirilmesi, goriintiilerin de cografi etiketleme ile saklanmas| beklenmektedir. Aksi halde
gorilintiiler tzerinde yap(an islemlerin sonucu cografi bilgiye c¢evrilemeyeceginden,
kullanTamaz.

Bulus, havadan ¢ekilmis yiliksek ¢oziiniirliikli RGB (Red-Green-Blue) kameralardan
(2) elde edilen goriintiilerde kenevir tespitine olanak saglamaktadr. Gelistirilen yontem
ozellikle ormanllk alanda belirli bir diizende ekilmis kenevir bitkisinin tespitinde
kullan'labilecektir. Yiiksek ¢oziiniirlikli kamera (2) ile gekilen goriintiilerde alandaki
nesnelere ait oldukca detayl bilgiler edilmektedir. Bu sayede bitkilere ait yaprak sekli, rengi
gibi bilgiler de elde edilebilmektedir. Kenevir ekili alanlarn sekil bilgisi, bitkinin yaprak sekli,
rengi gibi bircok oOzellik derin Ogrenme algoritmalar(l yardm(yla otomatik bir sekilde
ogrenilecektir. Egitilen derin 6grenme yontemleri ¢ekilen kamera (2) gorlintiilerinde otomatik
olarak tespit yapacakt'r.

Ulkemizde kenevir ekimi yasal olarak izne tabiidir. Ancak yasal olmayan ekimler de
mevcuttur. Bu ekimler ya tamamen izinsiz alanlarda ya da izin verilen tar'm alanlar nda tagsma
yapllarak gergeklestirilmektedir. Gelistirilen bulus, kenevir bitkisinin hem izne tabi olmayan
ekimlerden hem de tagsma yoluyla elde edilmesini 6énlemeye yonelik olarak gelistirilmistir.
Onerilen sistem havada hareket eden hava platformlarna (1) (IHA, insanlucak, vs.) entegre
edilerek elde edilen goriintiilerde kenevir tespitinde kullan(lacakt(r.

Siirekli ya da istege bagl[ bir siire boyunca hava platformuna (1) entegre edilen yiiksek
¢Oziiniirliiklii kamera (2) sistemi, ugusu planlanan hava hattn[ tarayarak goriintiiler gekecektir.
Taranacak alann biiyiikliigii, u¢us hiz[,l ucus yiiksekligi ve kullanlacak olan kameran'n (2)
teknik ozellikleri gibi parametreler dikkate allnarak hava platformunda(1) kullanTacak kamera
(2) say’sldegiskenlik gosterebilecektir. Tespit yapllacak alan biiyiik ise birim zamanda daha
fazla alan tarayabilmek icin birden fazla kameradan (2) olusan sistem de kullanlabilecektir.
Cekilen goriintiiler, gériintii isleme birimine (3) aktar(lacak ve bu birimde yakn ger¢cek zamanl|

olarak islenerek tespit i¢in gelistirilmis olan algoritmalar ¢algtirTacaktr. Sistem cal st/ [ siirece
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hedef tespit algoritmalar( ¢allstirlacak ve tespit edilen hedefler bir cografi bilgi sistemi
tizerinde yakn gercek zamanlolarak gosterilecektir. Ayrica bu sistem iizerinde kaydedilen
veriler ugus sonrasmda da analiz edilebilecektir. Gorlintiide hedef bulundugunda hedefin
goriintlideki diistiigii piksel bilgisi, kameran/n (2) o anki konumu bilgisi ve tercihen GPS/IMU
verisi kullanlarak hedefin yeri tespit edilecektir. Tiim bu bilgiler cografi bilgi sistemi tizerinde
gosterilecektir. Kameranin (2) lensleri degistirilerek taradklar!| alan art(dlabilir veya
azaltllabilecek, ayrica uzamsal ¢oziintirliik degeri degistirilebilecektir. Bu sayede daha dar
alana bak larak yiiksek irtifalarda bulunabilecek hedeflerin tespiti de yap labilecektir.

Ozellikle ormanl k alanda kenevir ekilen alanlarn belirli bir deseni bulunmaktad/r. Bu
desenler yiiksek irtifalardan ancak yiiksek ¢oziiniirliikklii kameralar (2) ile elde edilebilecektir.
Bu desenler derin 6grenme algoritmalar! ile 6grenilerek kenevir ekili alanlar otomatik olarak
tespit edilebilecektir. Tespit sonuclarinda kenevir ekili alana ait konum, uzamsal biiyiikliik ve
benzeri bilgiler de sistem tarafindan saglanabilecektir.

Tarifname ekinde verilen seklin agklamas[ §0yledir;

Sekil 1, bulus konusu {iriiniin tizerinde ¢allst'g[ platformun 6rnek bir gésterimidir.

Tarifname ekinde verilen sekilde kullanTan referans isaretlerinin agKlamalar[’ise
soyledir;

1- Hava platformu: Bulusun ilk asamas(n[ olusturmaktad(r. Hava platformu (1) olarak
[HA, Insanl[1Ugak vb. hava platformlar( /(1) kullanTabilir. Ayrica titresimin énlenmesi ve
konumlaman'n dogru yapl/labilmesi i¢in bir gyro-stabilizatdr igerebilir. Inertia Measurement
Unit (IMU) cihaz! kullan'larak koordinatlandrma yap/labilecektir.

2- Kamera: RBG bandnda goriintii alan tercihen yiiksek ¢oziiniirliiklii bir cihazdlr..
Tespit algoritmas[” i¢in gerekli olan goriintiiyli olusturacak donanimdr. Sistem yiiksek
¢Oziinirliiklii RGB kamera (2) verilerini kullanarak tespit yapabilecektir. Sistem iizerindeki
kamera (2) say(snl[artifarak ayn_anda daha fazla alana taranabilecektir. Ayrica kamerann (2)
lensleri degistirilerek taradlklar' | alan art'rlabilir veya azaltllabilecek, ayrica uzamsal
¢oOziiniirliik degeri degistirilebilecektir.

3- Goriinti igleme birimi: Elde edilen kamera (2) goriintiilerini kullanarak hedef tespit
ve teshisini gergeklestirilen dzgiin birimdir. Ilgili yaz[lim hava platformuna (1) entegre
edilebilecek ve havada ¢evrimigi bilgisayar ile tespit yapabilecektir. Ayr(ca istege bagll ucus
sonras/nda da yer bilgisayarlarinda ¢evrimd(s| olarak tespit yap labilecektir.

4- Tespit sonug analiz yaz/[Iim: Kamera (2) verileri goriintii isleme birimi (3) tarafindan

degerlendirildikten sonra tespit sonuglarinin kullan ¢l tarafindan segilen cografi bilgi sistemi



(CBS) tizerinde gosterilmesini saglayan birimdir. Sonuglar tespit edilen koordinat lizerinde

tespit olasT’k degerleri ile gosterilir.
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