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Ozet

Su anda, dronlar yaygin olarak her alanda
kullaniimaktadir. Bununla birlikte, yapay zeka ve
goruntu islemenin hizh gelisimi, bu alanlarda birlikte
kullanilacak projelere firsat yaratmistir. Derin
ogrenme ve goruntu isleme tabanli bir drone
gelistirilerek reklam ¢cekimi gerceklestirilecektir.
Hazirlanan sistem, engelden kaginma, nesne tespiti
sonrasi ciktilarl kullanarak hareket karari belirleme

fonksiyonlarini bir arada gerceklestirecektir.

Anahtar kelimeler

Drone Cekimi, Goriintl isleme, Rota Belirleme,

Derin Ogrenme, Nesne Tespiti

Amac ve Onem

Bu projenin hedefleri arasinda sunlar yer alir:

. Medya kuruluslarinin en zahmetli alanlarindan
birisi olan ¢ekim is yukunu drone ile otonom
hale getirmek.

. Duzenli icerik ureten kuruluslar igin gunluk
video ¢ekimi saglamak.

. YOLO modeli ile yuksek dogruluk oraninda
tespit yapiimasini saglamak.

. Tek kamera ile engellerden kaginma saglamak.

. Hareket karari belirleme algoritmalarini
optimize ederek, drone’un tespit edilen
nesnelere gore akillica ve etkili bir sekilde
hareket etmesini saglamak

. YOLO modelindeki egitimindeki hiper
parametre optimizasyonu ile belirlenmis hiper
parametre degerlerini kullanarak dogruluk
arttirmak.

Platform ve Dil
 Visual Studio Code

«  Python
o Pygame
o Djitellopy
o YOLO
o  Numpy

o Tensorflow

o CV2
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Uygulama Asamalari

Sistem kullanicinin harita gizebilmesi icin bir bos
ekran ile baslar ve kullanici modlar arasinda gegis
yaparak haritasini cizebilir. Bu harita giziminden
sonra girdigi isim ile kaydedilir ve bir sonraki

calistirmalar icin kullanilabilir halde bulunur.

Sonraki asamalarda drone’un ilk konumu ve
dolasiimasi istenen alanin isareti ile
tekrardan program calistirilir ve drone hareketine

bagslar. Hareket suresince kayit alinir ve kaydedilir.

Hareket esnasinda drone’un ilerlemis oldugu alanlar
kroki uzerinde drone ilerledik¢e kayit edilir ve yon
bulma algoritmasina beslenerek drone’un bir sonraki

gidecegi alan saptanir.

2 pygame window

Mode: drone_control
Angle: 170.00 degrees

Kroki (Map) Mod(ilii
Bu surecte tanimlanmis ve secili nesnelere
rastlanirsa drone izlemis oldugu yolu o nesnelere
odaklanarak izler.
Bu sUrecte drone insan veya esya gibi nesnelere
rastlarsa bunlara karsi kameradan veri geken
derinlik algilama modulu sayesinde kacis

manevralarinda bulunuir.

W Original

Derinlik Algilama (Dept Map Mod(ilii)
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Akis Diyagrami

Baslangic

Drone, dnceden tanimlanmis

bir haritay ve cevreyi "spirallerle
dolasma” veya “yildiz deseni” gibi
bir dolasim stratejisi kullanarak
tarar. incelemeye baslar. (Harita
Uzerinde drone'un kalkis noktasi
ve cikis alanlan gdsterilirken engel

veya hedefler isaretlenmez)
‘L' Belirlenen bir sire
Tarama islemi yapilir ve bu islem 1 nesenenin cekimi

esnasinda ekran 9. parcaya yapilir
bolindr ve derinlik haritalan ve
normal mapping sayesinde
sayesinde orta parcanin engel
dizeyi daha dnceden belirlenen
kabul edilebilir engel dizeyi ile
karsilastinlir.

Eger belirli bir nesne
tespit edildiyse,
cekim amaciyla ona
odaklanmak icin
belirli bir mesafede

ekranin derinligi daha disik

- O kalacak sekilde
Eder carpisma riski varsa, hareket edilir

carpismay1 onlemek icin \ T

tarafi merkeze getirilecek

sekilde manevra yapilir. Mesafe, boyut veya

konum gibi faktérlere
dayall olarak
eslesmeler
dederlendirilir.

Drone, entegre YOLO modeli

kullanarak cevresindeki
nesneleri tespit eder.

Ay Bncelik seviyesine salip
birden fazla nesne varm

Tespit edilen nesneler dncelik
dederleri atanarak tirlerine
gore siralanir,

Belirli bir nesene tespi
edildi mi? Siralama dnceden
belirlendidi tzere

varsiyllan sekilde yapilir.

T Siralama

hedefler
dahilinde yapilir.

Eder haritada kesfedilmemis
bélge varsa, o bdlgeye ulasmak
icin rota belirlenir.

Evet

Belirli bir hedef veya
<kullanicinin belirledidi kriterle

Harita tamamen tarandifinda

cikarak genel bir cekim yapma

veya belirlenen bir sinira

ulasildifinda, drone disar » Drone zemine

inis yapar

islemine gecer.

Projenin Kapsami ve Kullanim Alanlari

Medya sirketlerinin ¢ekim surecini hizlandirarak ve
ham videoya erisim suresini kisaltarak, gcekim
surecindeki yuku azaltir. Bu, medya sirketlerinin etkili
bir reklam filmi Gretebilmesi igin gerekli veriyi kisa
surede temin etmelerini saglar ve yapay zeka

entegrasyonuna tesvik eder.

Kullanilacak sektore ve kuruma ozel veriler, yapay
zeka entegrasyonuyla Ozellestirilebilir ve
guncellenebilir hale gelir. Cekim ciktisi, paylasilacak
platforma uygun olarak dlzenlenerek reklam

alanindaki istenen boyut araligina entegre edilebilir.

Sonugc ve lleriye Yonelik Gelistirmeler

Sonug olarak LIDAR kullanilmayan bir drone ile de
traverse ve kacinma yapilabilecegi gosterilmis olup
bu sureg icerisinde goruntu isleme yardimi ile
belirlenmis objelerin bulunup ozellestiriimis ¢cekimler
yapilabilecegi gosterilmistir. lleriye yonelik ¢alismalar
lle drone'a tanitilmig olan objeler icin sanatsal bir
yaklasim ile gekimlerin daha estetik bir hale
getirilmesi ve kullanici deneyimini arttiracak 6zgun

gorsel icerikler olusturulmasi hedeflenmektedir.
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