GIRIS

Hareketli nesne takibi, uluslararasi savunma alaninda kullanilan, bilinen
oir yontemdir. Gunumuzde bir cok hava, deniz, kara araclarinda
kullanilarak gerek hedef takibi gerekse sinmir guvenligi gibi bir cok
alanda kullamlmistir. Ulkeler bunun sayesinde sinirlarinin bitunligund
koruyabiliyor ve sistemin avantajlarindan vyararlanabiliyor. Fakat
hareketli nesne takibi bir savunma araci olmaktan cikip ayn1 zamanda
saldirn araci1 olarak da kullanmilmalidir. Yapilan calismada sistemin bu
yondeki yetersizliginin farkina varip belirtilen dezavantajlarin
giderilmesi amaclanmistir.

Hareketli goruntu, duzenek uzerine yerlestirilmis bir web kamerasindan
saglanacaktir. Sistem, goruntu alimi, hedef obje secimi, hedef obje
takibi ve lazer imha kisimlarindan olusmaktadir. Hedef kameranin gorus
acisina girdigi anda goruntudeki nesneyi isaretleyip ve obje takibine
baslayacaktir. Yazilim araci olarak MATLAB kullanildi. Hareketin tespiti,
objenin konum bilgisi, hareketin yonu, C dilinde yazilan program ile
kontrol edildi.

Bu proje, hava, deniz, kara tasitlarinda kullanilabilecek ayn1 zamanda
sivil hayatta otomatik gozetleme sistemleri, trafik gozetleme ve kontrol
sistemleri ve guvenlik sistemlerinde kullanilabilecek bir sistem olarak
tasarlanmis olacaktir.

AMAC

Belli renklerdeki cisimlerin kameranin algilama alanina girmesiyle
devreye giren algilama sistemi once matlab penceresindeki goruntuyu
kutu icine alir sonra objeyi takibe baslar. Matlab ve Ardunio seri
haberlesme yontemi ile haberleserek yazilimdan gelen direktifler ile
Ardunio’ya bagli robot kol cismi takibe baslar. Yazilimdan manuel
atesleme ve otomotik atesleme sistemi devreye girerek alandaki cismi
etkisiz hale getirmemizi saglamis olmaktadir. Bu sistem daha cok askeri
alanda kullanmak icin tasarlanmistir . Ancak istege bagli olarak farkli
sistemlerede uygulanabilecek cok kullanisli bir projedir.

METOT

Bu uygulamada Matlab'in
goruntu isleme arac kutusundan
faydalanilarak  nesne  takip
uygulamas1 olusturuldu. Bunun
icin ilk uygulamadaki elektronik
. elemanlara  (Bkz. Sekil 2)
| ilaveten bir adet USB kamera
~ kullanmlmast gerekmektedir.
Islemler  asagidaki  sekilde
istlenebilir.
-USB kamera ile goruntu akisini
yazilima aktarildu.
-Yazilim ile niteliklerini
= belirledigimiz objelerin "x" ve
"y" icin piksel degerlerini alindi.
-Son olarak  bu objenin
koordinatlarin1 servo motorlarin
acilarina oranlayan fonksiyon
sayesinde silah mekanizmasini
(bkz. Sekil 1) surekli objeye
dogru tutmasi saglandi.

Sekil 2. Arduino

<

SONUCLAR

ggggg

Sekil 3. Projenin tamamlanmis hali

Bu calisma kapsaminda hareketli kameradan alinan goruntuler ile
gercek zamanli hareketli nesne takibi ve lazerle imhas
gerceklestirilmistir. Kamera yatay ve dikey yonde hareket edebilen,
Pan-Tilt motorunun uzerine monte edilmistir. Sistem hareketli kamera
ile hareketli nesneyi basarili bir sekilde takip edebilmektedir. Goruntu
uzerinden hedef nesne secildikten sonra, nesnenin renk olasilik dagilimi
cikartilir. Bu amacla nesnenin butin piksellerinin degeri hesaplanip, bu
hesaplamalar dogrultusunda nesnenin konumu belirlenir. Nesne takip
asamasinda, hedef nesnenin bir onceki goruntude bulunan degerleri
kullanarak nesne takibine baslanmaktadir. O anki goruntu uzerinde
aranacak olan nesnenin merkezi, bir onceki nesnenin merkeziyle
aynidir. Yani arama penceresinin koordinatlari, bir onceki elde edilen
degerlerle ayni olacak sekilde ayarlanir. Algoritmalar sonucunda elde
edilen degerler ile nesnenin olas1 yeri bulunur ve kare icine alinir.

Bir sonraki goruntude yeni elde edilen degerler kullanilarak, nesnenin
takibi saglanir. Gorunti alimi devam ettigi surece, nesne takibi bu
sekilde saglanrr.
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