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OZET

Son yillarda 6zellikle bir¢ok biyiksehir ve yerlesim yerlerinde en énemli sorunlardan biri de trafiktir. Kent ve ulasim
planlamasinda saglikli kararlar almak i¢in bir¢ok alanda uzaktan algilama ve cbs kullaniimaktadir. Bu calismada da
karayollarinda yer alan araclarin c¢ikartilmasi ve kategorize edilmesi amaglanmaktadir. Calisma alaninda orto foto
gorintileri kullanilmistir. Oncelikle calisma alanina gére bolge kesilmis akabinde cbs yol verileri kullanilarak sadece yol
alanlari ayrilmistir. En uygun esik degerleri ve parametreler belirlenerek yapilan nesne tabanli siniflanmanin ardindan
nesnelerin parlaklik, boyut, komsuluk degerlerne gore bilgiler dretilmis ve siniflandirmada kullaniimistir. Siniflandirma
sonucu Uretilen vektor veri Uzerinde minimum sinir geometri kurali uygulanarak karayolunda belirlenen araglarin topolojik
yapilari dizeltilmistir. Karayolunda yer alan araglar nesne tabanl yontemle ¢ikarilarak gerekli diizenlemeler yapildiktan
sonra araglar goruntii tizerinde tek tek isaretmis ve siniflandirma sonucu elde edilen araglarla karsilastiriimis ve dogrulugun
%80 oldugu hesaplanmistir. Son olarak belirtilen araglar boyutlarina gére biyik, orta ve kii¢lik ara¢ olarak tg¢ sinifa
ayrilmislardir.

USE OF OBJECT-BASED CLASSIFICATION METHOD TO DETECT THE VEHICLES ON ROADS
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ABSTRACT

One of the important problems especially in the urban areas, is traffic jams. The transportation planning mostly rely on
Geographical information systems and remote sensing techniques. In this study, detection of vehicles on roads and their
classification is aimed. The used image datasets are from orthophotos. Firstly, the study area is identified on the images, and
histogram equalization method is apply for the image enhancement. For the detection, object-based classification method is
used. The most suitable thresholds are defined to do the classification following the output information regarding brightness,
size and neighborhood are derived and used in the classification. The topological errors of output classification vector are
eliminated using minimum boundary geometry rule. The reference dataset is created manually by marking all vehicles on the
input images, and they are compared with the classification result, the correctness of the method is calculated as 80%.
Finally, the vehicles are categorized according to their size as small, medium and large.

1. GiRIS

Uzaktan algilama_gunumiizde birgcok sektorde kullanilan ve oldukca zengin veri kaynaklari iceren birgok disiplini
desteklemektedir. Ozellikle Google Earth, yiiksek ¢zinurliklu uygu gorintileri ve ortofoto goriintileri artik ulasiimasi ¢ok
daha kolay hale gelmis verilerdir. Bu verilerin uzaktan algilamada kullanimi yayginlasmis ve karar destek sistemlerinde ¢ok
onemli althiklar ve veri setleri olmuslardir. Kent planlama, imar, altyapi, karayolu planlama uygulamalarinda en &nemli
bilesenlerden biriside trafiktir. Gerek planlama da gerekse uygulamada mevcut trafik yogunlugunun tespiti en énemli
parametrelerden biridir. Buna ek olarak trafik kentlesmenin yogun oldugu giinimiizde en énemli sorunlardan biridir. Bu
nedenle ulkemizde ozellikle karayolu altyapisina cok biyik yatirimlar yapilmaktadir. Bu yaratimlarda, kullanimi ve
ulasilmasi kolay bu veriler ile uzaktan algilama teknikleri kullanilarak araclarin sayisi ve siniflandiriimasi mimkin
olabilmektedir. Bu bizlere trafik yogunlugunu ve yikiini belirlemede hizli ve kontrollii bir veri sa§layacaktir. Boylece karar
destek sistemleri hizli ve giivenilir veriler Gizerinde islem yapabileceklerdir.

Bu calismada, ortofoto dan elde edilmis veri setleri kullanilarak obje tabanli siniflandirma teknigi ile arac cikartiimasi,
sayllmasi ve siniflandiriimasi hedeflenmistir
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2. VERI VE METERYAL

Calismada 2013 yilina ait 3 bantli orto foto gorintist
kullanilmistir. Mekéansal ¢dziintrligi 0.45 m dir. Yazilim
olarak acik kaynak kodlu QGIS 2.18, Envi 5.1, Arc
Gis10.2 ve Ecognation 9 yazilimlari kullaniimistir
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Sekill: 3 Banth (RGB) Ortofoto goruntisi

3. YONTEM VE iSLEM ADIMLARI:

Yapilan calismada trafik yogunlugunun ¢ok oldugu
kavsak secildi. Oncelikli olarak bélgenin  0.3m
¢ozUnurkdll ortofoto goruntiisi kesildi. CBS verileri
kullanilarak karayolu alani maskelendi. Bu sekilde sadece
karayolu (zerindeki objeler degerlendirmeye alindi.
Maskeleme islem yapildiktan sonra IHS (intencity High
Saturation) gorintust elde edildi bu gorintiinin RGB
bantlarina ek olarak intenscity bandi degerlendirme alind
Median filter uygulandi, boylece keskin obje ve sinirlar
korunarak gériintude bir yumusatma islemine gidildi.
Median filter islemi ile gorintiideki kirlilik/noise
giderildikten sonra morfoloji islemi yapildi morfolojide
delision kullanildi bu filtereleme islemi ile ayrik objeler
kaynastirldi.Spektral ~ diizenlemelerden sonra nesne
tabanli siniflandirma islemine gecildi. (Xiaojing Huang 1,
Wen Yang 1;2 2015)

Nesne tabanli siniflandirmada; bolutleme islemi yapilmig
birbirine benzer sekil ve dokudaki objelerin bir araya
getirtilmesi ve ayrilmasi hedeflenmistir. Bu calismada
coklugdzinirlukla bélitleme ydntemi kullaniimistir. Bu
yontem ile bir pikselden baglatilarak minimum
heterojenlik de@erini saglayacak sekilde spektral degisim
ve objenin sekline gore gruplanma yapilmaktadir. (Benz
er al. 2004). Bu adimdan sonra piksellerin yayilmasi,ve
bélitlerin - olusturulmasi secilen olcek ve sekil
parametrelerine gore gergeklestirildi.
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Sekil 2: .Maskelenmis ortofoto gortintisi
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Sekil 3:Segmentasyon /Bolutleme

Belirlenen bolitlerin parlaklik, genislik, kontrast ve spektral
Ozelliklerine gbre secimler yapildi. Yapilan secimlerin
sonucunda olusan farkli siniflardaki objeler icin “en kigcuk
cevreleyen  geometri”  fonksiyonu  kullanilarak  sekilsel

duzenleme yapildi. Orto foto Uzerindeki araglar ayri ayri
sayilarak bolutleme sonucu elde edilen veri ile karsilastirildi ve
dogruluk analiz yapildi.

Sekil 4: Araba Otobis, Kamyon segmentleri

Coklu ¢ozundrluklt bélitleme ile gorintide farkli élcek, sekil
ve butinluk parametreleri degerlendirilmis arabalar icin daha
kiiglik olgek parametresi ve sekil parametresi secgilmis (Level
1), Otobiis ve Kamyonlar (Level 2 ) i¢in daha biyik olcek ve
sekil parametresi secilerek degerlendirme yapilmistir. Olusan
bélitlerin araglar ile ilgili karakteristigini belirlemek icin
parlaklik, yogunluk ve bantlar icin belirlenen spektral degerlere
gore secim yapilarak araba otobiis ve kamyon arag¢ gruplari

belirlendi .( Karakis, S.a, Marangoz, A. M.a, Biyksalih, G.
2015)

Calismada duzenlenen bolitler ile gérintiiden elde edilen
gercek araglar Ustliste kesistirilerek ka¢ adet bélutin aracla
kesistigi hesaplandi ve dogrulugu tespit edildi.

Level Araba Gergek Kesisen
bolat Arag Sayisl | araba sayisl

1 72 86 66

Level Otobis Gercek Kesisen
kamyon Kamyon Otobis
segment Otoblis Kamyon

Sayisi sayisl
2 15 13 13
Toplam 87 99 79

Tablo 1: Dogruluk analizi

Toplamda Uretilen 72 adet araba bolutuniin 66 adedinin
gercek aragla cakistigi, ancak 13 adet ara¢ boliti
uretilmedigi gortlmektedir. Goriintd incelendiginde bu
araglarin asfalt rengine yakin olan gri ve siyah renklerde
oldugu ayrica asfalt tizerindeki sekil ve doku degisimlerinin
bélutleme isleminin etkiledigi degerlendirilmistir. Buyik

araglarda bélutlerin tamaminin kesistigi belirlenmistir. Bu
durumda  genel  dorululugun % 80  oldugu

degerlendirilmistir.

Sekil 5: Bolitleme sonucu sinirlari diizenlenen objeler ile
gercek araglarin isaretlenmesi.

4.SONUC

Yapilan bu ¢alismada 30 cm mekénsal ¢ozinurlikli orto
foto goriintust ile karayolunda yer alan araglarin tespiti
sayllmasi ve ayrilmasi islemi hedeflenmistir. Bu islemi
gerceklestirmek igin obje tabanli sinifladirma yéntemi ile
calisma yapilmis ve buyik araglarda kamyon ve otobiis
%100 e yakin bir dogruluk elde edilmis, kicuk araglarda
bu oran dusmiistiir. Ozelikle hizh sekilde arag sayimi ve
ara¢ tiplerinin belirlenmesi isleminin bu yaklasimla
uygulanabilecegi gorilmektedir. (Carlos Lima
Azevedoa,*, Jodo L. Cardosoa, Moshe Ben-Akivab, Jodo
P. Costeirac, Manuel Marquesc 2012 *)

Obje tabanli siniflandirma isleminde veri seti olarak

LIDAR yiiksek ¢Ozindrlikli uydu gorintisti  ve
fotogrametrik /IHA gorintileri dogruludu artiracak daha
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farkli analiz yapma olanagi verebilecekleridir. (Jixian
Zhang 1,2, Minyan Duan 1,2,*, Qin Yan 3 and Xiangguo
Lin 2,* 2014) Ornegin objelerin sekilsel 6zeliklerine
yiikseklik ve hacim bilgilerinin eklenebilecegi gibi
yiksek¢dzuntrlikli  gorintiler yardimiyla bélitleme
dogrulugu daha da artabilecektir.
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