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OZET

Teknolojinin gelismesi ile ortaya ¢ikan daha gii¢lii mini bilgisayarlar ve daha optimize algoritmalar ile
yazilimin kompleks yapilari gittik¢e robotik alaninda yayginlasmaktadir. Bu sayede insanlik olarak
bilgisayarlarin kompleks is yapabilme yetisini hayatin her alaninda kullanabilecek hale geldik.

Bu proje dahilinde hareket halinde olanlar odak noktamiz olmak iizere dronelar, IHA lar gibi gesitli
otonom cihazlarin kullanabilecegi bir gomiilii (embedded) entegre sistemi hazirlanacaktir. Bu gomiilii
sistem sayesinde insan odakli tehditler degerlendirilip takili oldugu otonom cihazin erken tepki
verilmesi saglanabilecek ve ana bilgisayara bilgilendirme verilip kontrolii saglanilabilecektir.

Proje i¢in bir arduino kullanilmis olup bilgisayarla elektronik iletisim port iizerinden saglanmaistir.
Bunun yaninda bazi devre elemanlartyla ¢evresel etkilesim giicii ve okunabilirlik arttirilmistir..
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L. GENEL CALISMA PRENSIBI

Gorsel 1.1: Projenin ilk Blender ile konsept 3D ¢izimi

Proje bir entegre gomiilii sistemdir. Sehir i¢cinde kullanim amaciyla tasarlanan bu cihaz
cesitli robotik cihazlara takilmasi amaciyla iretilmistir. Kamera modiiliiniin gimbal ile
dengelenmesi sayesinde drone gibi hava araglarinda, tekerlekli ve tekerleksiz kara araclarinda
caligabilmeye uygun tasarlanmistir..

Sistem igerisindeki yazilimin ¢aligma mantig1, goriintii isleme ile algilanan sahsin elindeki silahin
tehdit seviyesini degerlendirip bunu ana bilgisayara géndermektir. Bunun yaninda hedef belli bir
tehdit seviyesinde ise bu hedefi isaretleyecek ve servo motoru yardimiyla kamerasini hedefe
donecektir. Boylece veri besleme konusunda bir kopukluk olmayacaktir. Arayiiz iizerinden ¢esitli
kontroller saglanabilecektir. Bunlar da dahil diger tiim detaylar sonraki alt baslhiklarda
detaylandirilmistir.

Bu entegre sistemi takildig1 cihaza tehdit seviyelerini bildirdiginden dolayr sehir i¢i giivenlik
drone’larinda kullanilabilir ve polis drone’u olarak gdrev yapabilir. Ya da ¢esitli sehir i¢inde gezen
robotlarin hareket halindeyken anlik tehdidi kullaniciya bildirmesini, boylece robotun kontrolii
sirasinda kamera kontroliinii otonomlastirmay1 saglayabilir.



Gorsel 1.2: Projenin yandan cekilmis gorseli

Gorsel 1.4: Projenin Ustten ¢ekilmis gorseli




I.a.  DONANIMSAL DETAYLAR,

Projede donanimsal olarak kullanilacak elemanlar asagida detaylandirilmakla beraber proje
halihazirda bir devre semasina sahiptir. Devre elemanlarn belge icinde sonrasinda
detaylandirilmistir.
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Gorsel 1.5: Projenin devre sematigi.
Devre sematigi hakkinda:

Proje devresi icin asagidaki elemanlar kullanilmistir. Tiim elemanlarin tercih sebebi
detaylandirilmistir.

¢ Arduino UNO:

o Pin sayisinin fazlaligt sayesinde gelistirme kiti olarak uygun bir
mikrodenetleyicidir. Islemler bilgisayar iizerinden oldugundan dolay:r kendi
1slemcisi igerisinde donen algoritma i¢in yeterli islemci giiciine sahiptir.

e 2 tane MG90S :
o 1.5 kg torka kadar agirlik tasiyor olmasi, diisiik enerji tiiketimi ve diger servolardan
farkli olarak ¢elik dislilere sahip olmasi sebebiyle ideal bir servodur.
e Lazer Modiilii:
o 5V ile ¢alisan giiclii bir lazer modiilii tercih edilmistir.
¢ RGB Led Modiilii:
o Diisiik enerji tiikketen ve hazir devre iizerinde bulunan bir RGB led se¢ilmistir.
e 5V Adaptor Besleme:

o Devredeki lazer ve led modiilleri arduino tarafindan besleniyor olsa da stabilite i¢in
iki servo ayr1 olarak 5V 1.5 Amper bir adaptorden beslenmektedir. Aksi durumda
devre diizgiin ¢caligmayabilir.



Devreden bagimsiz bir sekilde bilgisayar USB ile bagli bir 2 MP webcam kamera mevcuttur. Bu
kameranin kullandig enerji veya verdigi verinin dogrudan servoyla bir ilisigi olmamakla beraber
iki durum i¢in de bilgisayar1 kullanir.
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Gorsel 1.6: Proje devresi tinkercad iizeri tasarlanmis gérseli

Turet gimball i¢in ti¢ farkli parca basilmis olup, ilk iki par¢a (kirmiz1 parca) saglamlik
ihtiyacindan 6tiiri ABS ile basilmis olup, son parc¢a (turuncu parga) hafiflik gézetildiginden PLA
ile basilmistir. Parca kamerayla uyumlu olacak sekilde gili¢lendirilmis tasarlanmis ve 3D yazici
kullanilarak basilmistir. Devrenin diger iskelet parcalar1 (zemin, ylikseltme silindiri vs) i¢in
ahsap kullanilmastir.



Lb.

Proje genelinde iki yazilim ¢alisacaktir. Birinci yazilim bilgisayar icerisinde calisan ve kullanici
tarafindan kontrolii saglayan “Application” adl1 yazilim; ikinci yazilim ise bilgisayar icerisinde
calisacak “Turet” adli yazilimdir. Bu isimler karigiklik olmamasi ve konunun daha rahat

anlasilabilmesi i¢in agiklanmustir.

Model Yazilimi:

Model yazilimi Python’la yazilmis bir yazilimdir. Webcamden goriintiiyli alir ve YOLOVS ile isler.
Proje baginda YOLO11 ile ¢aligmaya baglanmis ama verimli sonuglar alinmadigindan dolay1 YOLOvVS

modeline gegmistir.

Model insan ve silahlar1 taniyacak sekilde egitilmistir. Boylece kisinin silahli olup olmadigini tespit

edebilmektedir.
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Gorsel 1.7: Proje igindeki bilgisayarda ger¢eklesen Application yazilimi akiy semasi



PORT 9600

servoBTM=ekranX/2-centerX
servoTOP=ekranY/2-centery
c3d= takip kirmzu / takip yesil / scan scan yesil

¥

—C1C2C3C4 Sinyali al
C1: center_x
N C2i: center_y
"1 c3: status (Silahh silahsiz)
v C4: lazer
Sinyali ¢bz ve

pargalarina ayir

Gorsel 1.8: Proje icindeki denetleyici i¢inde gergeklesen Turet yazilimi akis semasi

Application Kod Bloklar1 ve Aciklamalar:

Arduino ile baglant1 kurulmasi ve veri iletiminin saglanmasi i¢in gelistirilen mesajlasma fonksiyonu.

# Arduino Baglantisi
arduino_port = "/dev/ttyUSB0"
baud_rate = 9600
try:
arduino = serial.Serial(arduino_port, baud_rate)
except serial.SerialException as e:
print(f"Arduino baglanti hatasi: {e}")
sys.exit(1)

def send_command(center_x, center_y, c3, c4): # Arduino igin mesaj gonderimi
# Komut c1c2c3c4
command = f'{center_x:03}{center_y:03}{c3}{c4}\n"
print(command)
arduino.write(command.encode())

YOLOv8 modelinde kullanilan parametreler ve degiskenler.

# YOLO degisken konfigleri

PATH_TO_MODEL = "silahli_yakin.pt" # model path

DEVICE = "cuda" # ekran karti

CONFIDENCE_THRESHOLD = 0.6 # confidence toleransi
IOU_THRESHOLD = 0 # kutu i¢ ice girme toleransi
DISTANCE_THRESHOLD = 100 # uzaklik toleransi

X_MINUTES = 0.5 # bekleme toleransi

MAX OBJECTS PER CLASS ={0: 1, 1: 1} # sinif basi obje sayisi
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Silah ve insan tespitinde olasi gizlenme veya goriintiileme sorunlarina kars1 zamanlayici ve
tolerans ayar1 mekanizmasi.

# Silah1 unutmak igin
GUN_WAIT = 10 # Silah goriince ne kadar beklemesi gerektigi
MAN_WAIT = 1 # Adam gorunce ne kadar beklemesi gerektigi
def myTimer(seconds):

return getTime() + seconds

def getTime():
return int(time.time())

PySide6 ile gelistirilen uygulama araytizii.

class MainWindow(QMainWindow):
def __init_ (self):

super().__init_ ()
self.useLaser = 'N' # Lazer basta kapall
self.setWindowTitle("YOLOVS8 insan Tespiti")
self.setGeometry(100, 100, 500, 300)
# Widgets
self.graphics_view = QGraphicsView(self)
self.scene = QGraphicsScene(self)
self.graphics_view.setScene(self.scene)
self.graphics_view.setFixedSize(640, 480)
self.label_header1 = QLabel("Kisinin Merkez X : Y Konumu:", self)
self.label_xy = QLabel("X : Y", self)
self.label_header2 = QLabel("Kisinin Tehlike Durumu:", self)
self.label_status = QLabel("Belirsiz", self)
# Bu kisimdan sonrasi layout ile alakali olmakla beraber dékimanlanmamistir.

Aktif ve pasif arama butonlarinin iglevleri.

def pasif_arama(self):
self.useLaser = 'N'
self.btn_passive.setStyleSheet("color: white; background-color: #F44336; padding: 10px; border-
radius: 5px;")
self.btn_active.setStyleSheet("color: white; background-color: gray; padding: 10px; border-radius:
5px; opacity: 0.5;")

def aktif arama(self):
self.useLaser = "Y'
self.btn_passive.setStyleSheet("color: white; background-color: gray; padding: 10px; border-
radius: 5px; opacity: 0.5;")
self.btn_active.setStyleSheet("color: white; background-color: #4CAF50; padding: 10px; border-
radius: 5px;")
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Model, verilen girdilere gore ayarlanarak sonuglar i¢in koordinatlarin elde edilmesi saglanir.

def update_frame(self):
ret, frame = self.cap.read()
if ret:
# YOLOVS ile insan tespiti
results = self.model(frame, conf=CONFIDENCE_THRESHOLD, iou=IOU_THRESHOLD,
device=DEVICE)

# Siniflarin x ve y konumlari

self.box_man = None

self.box_gun = None

# Sonuglari ayarlama

for result in results:

for box in result.boxes:

x1, y1, x2, y2 = map(int, box.xyxy[0]) # Koordinatlari al
class_id = int(box.cls[0]) # Sinif kimligi al
conf = box.conf[0] # Gulven skoru

Merkez noktalari, ilgili sinifa gére kaydedilir. Bu sayede, kisi silahli olsa bile, kisinin merkez noktalar
gonderilir. Ardindan, her sinif i¢in ilgili kutuya alma islemi gergeklestirilir.
# Merkezleri sinifa gore kaydetme
if self.box_man is not None: # son gozuken insan
self.last_box_man= self.box_man
if class_id == 0:
# Arduino ile iletisim igin merkezin hesaplanmasi
self.center_x = (x1 + x2) // 2
self.center y = (y1 +y2)// 2
self.box_man = (self.center_x, self.center_y)
self.label_xy.setText(f"{self.center x} : {self.center_y}") # Label glincelle
elif class_id == 1:
# Arduino ile iletisim icin merkezin hesaplanmasi
self.center_x_gun = (x1 + x2) // 2
self.center y gun = (y1 +y2)//2
self.box_gun = (self.center_x_gun, self.center_y gun)

label = f'{self.model.names|class_id]} {conf:.2f}"

# insan igin yesil, silah igin kirmizi kutu gizimi
if class_id == 0:
cv2.rectangle(frame, (x1, y1), (x2, y2), (0, 255, 0), 2)
cv2.putText(frame, label, (x1, y1 - 10), cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX,
0.5, (0, 255, 0), 2)
else:
cv2.rectangle(frame, (x1, y1), (X2, y2), (0, 0, 255), 2)
cv2.putText(frame, label, (x1, y1 - 10), cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX,
0.5, (0, 0, 255), 2)
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Kamerada sadece kisi tespit edilirse "silahsiz insan", kisi ve silah tespit edilirse "silahl1 insan",
higbir sey tespit edilmezse "hi¢ kimse yok" sinyali olusturulur. Silahli insan tespiti durumunda,
belirli bir siire boyunca (bu durumda 10 saniye) kisinin silahl1 oldugu varsayilir. Benzer sekilde,
silahsiz insan tespitinde de yine 10 saniye siireyle kameranin tepkisiz kalmasi saglanarak insan
tespiti dogrulanir. Bu yontem, silahin ve insanin saklanma durumunun 6niine gegilmesine
yardimci olur.

currTime = getTime() # Zaman kontrolu
if currTime >= self.timer_gun: # Silahli gozuken kisi uzerinden x saniye gecti mi
if self.box_man and not self.box_gun:
print("Silahsiz insan")
self.label_status.setText("Silahsiz insan")
self.label_status.setStyleSheet("color: green; background-color: #333; padding: 5px;
border-radius: 5px;")
send_command(self.center_x, self.center_y, 'A’, 'N")
self.timer_man = myTimer(MAN_WAIT)
elif self.box_gun and self.box_man:
print("Silahli insan")
self.label_status.setText("Silahli insan")
self.label_status.setStyleSheet("color: red; background-color: #333; padding: 5px; border-
radius: 5px;")
send_command(self.center_x, self.center_y, 'B', self.useLaser)
self.timer_man = myTimer(MAN_WAIT)
self.timer_gun = myTimer(GUN_WAIT)
else:
if currTime>= self.timer_man:
print("Hicbir sey yok")
self.label_status.setText("Bir sey bulunamadi")
self.label_xy.setText(" ? : ?")
self.label_status.setStyleSheet("color: blue; background-color: #333; padding: 5px;
border-radius: 5px;")
send_command(0, 0, 'C', 'N")
else:
print("Insan olabilir bekleyelim")
self.label_status.setText("Insan gorulmus olabilir!")
self.label_status.setStyleSheet("color: Orange; background-color: #333; padding: 5px;
border-radius: 5px;")
send_command(self.center_x, self.center_y, 'C', 'N')
else: # Gecmediyse insan hala silahli varsay
self.label_status.setText("Silahli insan")
self.label_status.setStyleSheet("color: crimson; background-color: #333; padding: 5px;
border-radius: 5px;")
send_command(self.last_box_manl[0], self.last box_man[1], 'B', self.useLaser)
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Uzaklik hesaplama ve PySide6 "QGraphicsView' lizerinde OpenCV frame'inin dinamik olarak
yansitilmasi iglemi.

# Uzaklik hesaplama
if self.box_man and self.box_gun:
distance = math.hypot(self.box_man[0] - self.box_gun[0], self.box_man[1] - self.box_gun[1])
cv2.line(frame, self.box_man, self.box_gun, (255, 255, 0), 2)
mid_point = ((self.box_man[0] + self.box_gun[0]) // 2, (self.box_man[1] + self.box_gun[1]) //2)
cv2.putText(frame, "UZAKLIK: {distance:.1f} px", mid_point,
cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX, 0.5, (255, 0, 0), 2)

# OpenCV goruntusuni Qlmage'e gevirme

rgb_image = cv2.cvtColor(frame, cv2.COLOR_BGR2RGB)

h, w, ch = rgb_image.shape

bytes per line =ch*w

convert_to Qt format = Qlmage(rgb_image.data, w, h, bytes_per_line,
QImage.Format_ RGB888)

# QPixmap olusturup QGraphicsScene'e ekleme
pixmap = QPixmap.fromimage(convert_to_Qt format)
self.scene.clear()

self.scene.addPixmap(pixmap)
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YOLOVE insan Tespiti &

Kiginin Merkez X : Y Konumu:
289 : 260

Kiginin Tehlike Durumu:

[
in Merkez X : Y Konumu:
252

Kisinin Tehlike Durumu:

Gorsel 1.10: Proje application arayiizii silahl insan tespiti
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YOLOVS8 Modeli ve A¢iklamalari:

Model, halihazirda bulunan YOLOvV8 modeli lizerine egitim alarak gelistirilmistir. Bu modelin
amaci, 1-2 metreden daha kisa uzaklik ve belirli yiiksekliklerde irtifa tespiti yapabilmektir. Egitim
siireci, Ozellikle yakin c¢ekim goriintiileri kullanilarak gergeklestirilmistir. Parametreler su
sekildedir: 64 Epoch, iistiine train edilen model yolov8l.pt, batch 8.
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Gorsel 1.12: Batch 2 i¢in predictionlar
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Gorsel 1.14: Modelin test edildigi bir videodan ekran goriintiisii
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Gorsel 1.15: Modelin test edildigi bir videodan ekran gériintiisii
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Turet Kod Bloklar: ve Ac¢iklamalar:

Pin ve degisken tanimlamalar ile birlikte setup kismi belirlenir.

#include <Arduino.h>
#include <Servo.h>

// Devre pin girisleri

intledR = 2; // Kirmizi LED pini
int ledG = 3; // Yesil LED pini

int ledB = 4; // Mavi LED pini

int pinBTM = 5; // Yatay servo pini
int pinTOP = 6; // Dikey servo pini
int lazer = 7; // Lazer pini

Servo servoBTM,;
Servo servoTOP;

/I Sifreleme degiskenleri
int c1;

int c2;

char c3;

char c4="'N'";

/I Hareket degiskenleri
int displayCenterX= 320;
int displayCenterY= 240;

double tolerans = 5;
double hareket = 2;
bool isToLeft=true; // Sag sol donmesi, basta sag

/I Servo son konumlari
int sonBTM=90; //Son TOP servo konumu
int sonTOP=45; //Son BTM servo konumu

void setup() {
servoBTM.attach(pinBTM);
servoBTM.write(sonBTM); /// Baslangic BTM konumum
servoTOP.attach(pinTOP);
servoTOP.write(sonTOP); // Baslangic TOP konumum

pinMode(ledR, OUTPUT);
pinMode(ledG, OUTPUT);
pinMode(ledB, OUTPUT);
pinMode(lazer, OUTPUT);

Serial.begin(9600); // lletisim
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Pin ve degisken tanimlamalari ile birlikte setup kismi belirlenir. Dongii islemleri ve sinyallere
dayal1 hareket komutlar1 verilir. Arayiizden alinan pasif ve aktif komutlara gére lazer sinyali
yonetilir, model ¢iktisindaki silah verilerine gore ise LED ve turet hareketi kararlar1 alinir.

void loop() {

/I Seri porttan veri bekleniyor

if (Serial.available() > 0) {
String data = Serial.readStringUntil(\n'); // Satir sonuna kadar oku
parseData(data); // Gelen veriyi isle

}

if(c4=="Y'}
digitalWrite(lazer, HIGH);
}else if(c4=="N"}
digitalWrite(lazer, LOW);
}

if(c3=="A"}{

digitalWrite(ledR, LOW);
digitalWrite(ledG, HIGH);
digitalWrite(ledB, LOW);
trackObjectX();
trackObjectY();

telse if(c3=="B"){
digitalWrite(ledR, HIGH);
digitalWrite(ledG, LOW);
digitalWrite(ledB, LOW);
trackObjectX();
trackObjectY();

lelse if(c3=="C'}{
digitalWrite(ledR, LOW);
digitalWrite(ledG, LOW);
digitalWrite(ledB, HIGH);
areaScan();

telsef
digitalWrite(ledR, LOW);
digitalWrite(ledG, LOW);
digitalWrite(ledB, LOW);

}

}
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Sinyalin ayristirilmasi, alinan verilerin anlamli bilgilere doniistiiriilmesi ve ilgili islevlerin
tetiklenmesi siireci.

void parseData(String input) {
input.trim(); // Basindaki ve sonundaki bosluklari temizle
if (input.length() < 8) { // Veri formati kontroll
Serial.printin("VERI HATALI!");
return; }
c1 = input.substring(0, 3).toInt(); // ilk 3 hane (X koordinati merkezi)
c2 = input.substring(3, 6).tolnt(); // Sonraki 3 hane (Y koordinati merkezi)
c3 = input.charAt(6); // 7. karakter (Silahli/Silahsiz durumu)
c4 = input.charAt(7); // 8. karakter (Lazer durumu)

Verilen merkez noktalarindan merkez nokta farkini kullanarak adim adim sag veya sol yapma

void areaScan(){
if(isToLeft){
sonBTM+=hareket;
telsef
sonBTM-=hareket;
} if(sonBTM>=180 || sonBTM<=0){
isToLeft=lisToLeft; }
sonBTM = constrain(sonBTM, 0, 180);
sonTOP = 45;
servoTOP.write(sonTOP);
servoBTM.write(sonBTM);
delay(50);
1
void trackObjectX() {
/I X eksenindeki hareketi kontrol et
if (abs(displayCenterX - ¢1) > tolerans) {
if (displayCenterX > c1) {
sonBTM += hareket;
} else {
sonBTM -= hareket;

}
sonBTM = constrain(sonBTM, 0, 180);
servoBTM.write(sonBTM);
delay(50);
1
void trackObjectY/() {
/I X eksenindeki hareketi kontrol et
if (abs(displayCenterY - c2) > 2*tolerans) {
if (displayCenterY > c2 || sonTOP>45) {
sonTOP -= hareket;
} else {
sonTOP += hareket;

}
sonTOP = constrain(sonBTM, 0, 90);
servoTOP.write(sonBTM);
delay(50);

1
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Gorsel 1.18: Turet insan gormeme durumuna ait gorsel
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II. DIGER SISTEMLERDEN FARKLARI

Benzer bir mantikla ¢alisan SafePointe [2], Xtract One [3] gibi farkli projeler vardir. Bunlar kar
amaci giiden sirket iriinleridir ve bu projenin bahsi gecen projelerden kritik farklar
bulunmaktadir.

Lokal Goriintii isleme:

Yukarida verilen modellerin aksine bu modelde islem tamamen lokal yapilmaktadir. Goriintii
islemenin isleme siirecinden, degerlendirme siirecine kadar tiim adimlar bilgisayar icerisinde
olusturulmaktadir. Bu hem c¢evrimdisi ¢aligma 6zelligi, hem de veri gizliligi konusunda oldukca
fayda saglayacaktir.

Tasinabilirlik:

Yukaridaki modellerin hepsi bir yere monte olacak sekilde bir kameraya bagli ¢alisir. Bu sistemde
ise tim gerekli elemanlar sadece baglanmasi gereken bir gomiilii yazilim entegre sistemidir.
Ayrica boyut ve gimbal sebebiyle cesitli araglara takilabilir hafifliktedir.

Takipli Kamera:

Yukaridaki modellerin hepsi belli giivenlik kameralarina bagli olmasi durumu var ve bu giivenlik
kameralarinin hareket yetenegi sinirlidir. Bu projede ise dikey ve yatay 180 derece donme yetisine
sahip bir servo motor ile ¢alisildigindan kamera modiilii rahat¢a hedef takibi yapabilecek sekilde
donebilir.

Amac:

Yukarida sayilan modeller, genellikle yapilarin giivenliginin saglanmasi i¢in kullanilirken bu
projedeki sistem otonom araglarin ve robotlarin etrafiyla farkindaligini arttirarak pilotun ¢evreyle
olan etkilesimini arttirir.
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III. KARSILASILAN PROBLEMLER VE COZUM YONTEMLERI

Proje dogrultusunda bazi problemlerle karsilastim. Bu problemlerin bazilar1 ile ¢6ziimleri
asagida verilmistir.

Servo Motorlara Yetersiz Akim Saglanmast:

e Servo motorlara saglanan akim yetersiz oldugu i¢in sadece bir servo ¢alisiyor veya yavas
hareket ediyordu.Coziim olarak, USB kablosunun veri hatlari iptal edilerek yalnizca
enerji kismi kullanildi. Multimetre ile yapilan 6lglimde 5V, 1.5A degerinde giic elde
edildi ve devreye ayri bir gii¢ kaynagi olarak baglandi. GND hatlar1 seri baglanarak
parazit olusumu onlendi.

Kamera Goriis Agisiin Kisitli Olmasi

e Ilk tasarimda kamera dogrudan diziistii bilgisayarin web kameras kullanilarak goriintii
altyordu, bu da goriis agisini ciddi sekilde kisitliyordu. Giincellenen sistemde, kamera
saga ve sola donebilir hale getirildi, boylece ¢ok daha genis bir goriis acist saglandi.

Hareket Algoritmasinin Eski Tasarimla Uyum Sorunu

e Eski tasarimda hareket algoritmasi dogrudan web kameradan alinan verilere bagliydi.
Harici bir kamera kullanimi, bu hareket algoritmasini bozuyordu. Bu sorunu agmak i¢in
koordinat temelli bir hareket modeli yerine uzaklik temelli bir model gelistirildi.

Gorilintli Kalitesinin Diisiikliigli ve Modelin Accurity Yetersizligi:

e Insan modeli her ne kadar stabil ¢alissa da silah modeli problem yasayabilmekte ve
zaman zaman goziikkmemekte. Bunun ¢esitli sebebi olsa da ana sebepleri goriintii
aygitinin diisiik kaliteli olmasi ve modelin yeterligi tutarlilik diizeyine sahip
olmamasidir. Ayni zamanda saldirganin silahi saklama durumu da mevcut. Bunu
Onlemek igin silahin tespiti durumunda 10 saniye boyunca silahin varlig1 hakkinda uyari
verilir. Sonrasinda tekrar saldirgan kontrolii yapar

-23 -



IV. KAYNAKLAR

1. Raspberry Pi with Ultralytics YOLOI11 [https://docs.ultralytics.com/guides/raspberry-
pi/#reproduce-our-results] [Cevrimici] (27.10.2024)

2. Stealth Weapons Detection [https://www.soundthinking.com/security/weapons-detection/|
[Cevirmigi] (27.10.2024)

3. Al Powered Weapon Detection System [https://xtractone.com/] [Cevirmigi] (27.10.2024)

-24 -



TEKNOVERSITE

-25-



