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Ozet : Bu calismada, USB baglantili standart bir web kamerasi ile alnan goriintiiler
kullanilarak, kameranin goriis alaninda hareket gosteren nesne/nesnelerin takibi saglanmustir.
Bu amagla, bir kisisel bilgisayarin (PC) paralel portuna bagli adim motoru diizeneginin
iizerinde bulunan web kamerasi, siirekli olarak hareket eden nesne/nesneleri takip edecek
sekilde yonlendirilmektedir. Uygulama yazilimi MABLAB™ kullanilarak gelistirilmistir.

1. Giris

Gortintiileme sistemlerinin giivenlik uygulamalarinda kullanimi artik standart bir hal almistir.
Belirli noktalara yerlestirilen glivenlik kameralar1 ile giivenligi saglanmak istenen bolgenin
goriintiisti siirekli olarak kayit edilmektedir. Kayith goriintiiler kullanici tarafindan izlenerek
bir glivenlik sorunu yasanip yasanmadigina karar verilmektedir. Son yillarda ise siiphe ¢eken
kisi veya nesnelerin dogrudan goriintii isleme teknikleri kullanilarak belirlenmesine yonelik
calismalar yapilmaktadir.

Bu ¢alismada ise birden fazla kamera kullanilarak izlenebilecek bir alanin sadece bir kamera
ve adim motoru diizenegi ile izlenmesi saglanmistir. Ayrica kameranin hareket gosteren
nesne/nesne  grubuna yonlendirilmesiyle bu nesne veya nesnelerin takibi de
gergeklestirilmistir.

2. Kullanilan Sistem

Gelistirilen sistemin diizenegi oldukga basit ve kullanighdir. Bir adim motorunun milinin
tistline kurulan diiz platform {izerine yerlestirilen web kameras: bir kisisel bilgisayarin USB
portuna baglidir. Yine ayni kisisel bilgisayarin paralel portu kullanilarak adim motoru hareket
ettirilmektedir. Sistemde 4 uclu standart bir adim motoru ve bu motoru siirmek i¢in igerisinde
2 adet H kopriisii bulunan L293D tiimdevresi kullanilmistir. Gelistirlen sistem ve kamera
diizenegi Sekil-1 ve Sekil-2’de gosterilmektedir.
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Sekil-1 Hareketli nesneyi takip amaglh kullanilan sistem

Sekil-2 Kullanilan web kameras1 ve motor diizenegi

3. Sistemin Calismasi

Sabit arkaplana sahip goriintiilerde olas1 hareketleri tespit etmek i¢in kullanilabilecek en temel
yontem ardisil imge cergevelerinin mutlak farkini degerlendirmektedir. Hareketin olmamast
durumunda ¢ergeveler arasi mutlak farkin oldukg¢a diisiik (kuramsal olarak sifir) olmasi
beklenir. Ancak algilayicilardaki 1si1l giiriiltiiden ve kirpigma etkisinden dolay1 bu fark higbir
zaman sifir olmaz. Ayrica kameraya uzak bir noktada gergeklesen hareketin dogrudan
cerceveler aras1 mutlak fark kullanilarak yakalanmasinin zor oldugu agiktir. Bu nedenle [1]°de
ardisil imge cercevelerin farki blok temelli degerlendirilmistir. Bu ¢calismada da temel olarak
[17°deki gibi blok temelli mutlak fark bilgisi kullanilmigtir.

Web kamerasindan arka arkaya yakalanan renkli imge ¢erceveleri islem yiikii azaltmak amaci

ile oncelikle gri tonlu imgelere doniistiiriilmektedir. Bu amagcla kullanilan dontistim (1)’de
verilmektedir.

| =(R+G+B)/3 (1)

Sonrasinda, wsxws piksel boyutunda bloklara boliinen imge ¢ergevelerinin her bir (m,n)
blogu i¢in ortalama mutlak fark F(m,n) hesaplanmaktadir.
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Hesaplanan farkin 6nceden belirlenen bir esikten ( E ) biiyiik olmasi durumunda ilgili blogun
hareketli bir nesne igerdigi soylenebilir. Bu noktada esik degerin se¢imi onemlidir. Esik
degerin belirlenmesi noktasindan kamera giiriiltiistinlin tespiti miimkiindiir. Bu amagla,
kamera hareketsiz ve herhangi bir nesne hareketi yokken alinan ardisil imge g¢ercevelerinin
mutlak farkinin histogram bilgisi bu esigin uyarlamali (adaptive) sekilde elde edilmesinde
kullanilabilir.

Yukarida anlatildigi sekilde hareketli nesne iceren bloklarin elde edilmesinden sonra
kameranin hangi yone ve kag¢ derece dondiiriileceginin belirlenmesi gerekmektedir. Bunun
icin, hareketin algilandig1 bloklarin yatay konumlarinin agirlik merkezi hesaplanmakta ve
bulunan degere bagli olarak kamera dondiirme islemi yapilmaktadir. Kameranin, hareketli
bloklarin agirlik merkezine bagl olarak dondiiriilmesi ile baskin hareketin oldugu bolgeye
yonlendirilmesi saglanmis olacaktir. Sekil-3’de uygulama yazilimi tarafindan elde edilen
ardigik 3 imge ¢ercevesi verilmistir.
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Sekil-3 Sistemin caligsmasi sirasinda elde edilen imge cergeveleri

Sekil 3’de de goriildiigii lizere kamera, hareketli nesneyi kadrajda ortalayarak donme islemini
gergeklestirmektedir.

4. Sonuc¢

Bu calismada, standart bir web kameras1 ve kisisel bilgisayar kullanilarak kemara goriis
alanina giren nesnelerin takibi saglanmistir. Bu sistem, uygulama yazilimda yapilacak kiictik
degisiklikler ile birden fazla kamera ile kontrol edilmesi gereken yerlerin goriintiisiiniin
alinmasinda da kullanilabilir. Ayrica, yakinlastirma (zoom-in) ve odaklama (focus) gibi
ozellikleri bilgisayar tarafindan kontrol edilebilen bir kamera kullanilarak takip edilen
nesneye daha fazla yaklasilabilir.
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