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Ozetce —Bu calismada siiriicii kaynakh dikkat hatalarmm
onlemek icin onlara trafik levhalarim hatirlatmak veya insan-
siz araclarda trafik levhalarinin tespit edilmesinde kullamlmasi
amaciyla yontem onerilmektedir. Onerilen yontemde levhalarin
renklerine gore HSV renk uzaymnda imge Bolgesinde Ren-
klerdirme(Blob Coloring) kullanilarak levha tespit edilebilmekte-
dir. Bu tespit sonucunda veri tabaninda bulunan levha gorselleri
ile kargilastirma yapilarak levha tanmabilmektedir.

Anahtar Kelimeler—Trafik levhalari, HSV, imge bolgesinde
renklendirme, tespit, karsilastirma, tanima.

Abstract—This paper presents reminding drivers traffic signs
to prevent attention mistakes of them and a method to recognize
of traffic signs at unmanned vehicle. Traffic signs can be deter-
mined using Blob Coloring at HSV color-space in this presented
method. Then traffic signs can be recognized by comparing with
traffic signs images found at database.

Keywords—Traffic signs, HSV, blob coloring, detection, recog-
nition, comparison.

I. GIRIS

Trafik levhalarimin tespit edilmesi ve taninmasi hem
stiriciiniin dikkat hatalarindan kaynaklanan kazalarin 6nlen-
mesi hem de insansiz araglarda kullanilmasi agisindan onemli
rol oynar. Ayn1 zamanda bu islemin dogru ve hizli yapila-
bilmesi gerekmektedir. Onerilen yontemin, dogru tespit ya-
pabilmesi icin trafik levhalarimin temel 6zelliklerinden olan
rengin ayrimi, hizli olabilmesi i¢in ise temel diizeydeki yon-
temler goz Oniine alinmistir. Levhalarin tespit edilmesinde
kameradan alman goriintiiniin HSV renk uzaymda esikleme
yontemi kullanilarak renk ayrimi yapilmaktadir [1]. Renk
ayrimindan sonra levhanin yerini tespit edebilmek igin imge
Bolgesi Renklendirmesi yapilmaktadir; renklendirme islemi
ardindan en biiyiilk imge bolgesi secimi yapilmakta ve bu
bolge ile levhanin yeri belirlenmektedir [2]. Levhanin tanin-
mast siirecinde ise tespit edilen bolgeyi orjinal goriintiiden
keserek siyah beyaza cevirip karsilagtirma igleminde goriintii-
lerin boyut farkindan kaynaklanan hatalar1 6nlemek icin nor-
malizasyon iglemi yapilmaktadir [3]. Karsilastirma igleminde
kullanilan veri taban1 da ayn1 sekilde kesme isleminin ardindan
siyah beyaza cevrilmis goriintiiyli normalizasyon yapilarak
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kaydedilmesi ile olusturulmustur. Bu gekilde olusturulmus olan
veri tabanindaki goriintiilerin her biri ile karsilagtirma yapilip
fark alindaktan sonra en kiiciik farka sahip goriintii sonug
olarak dondiiriilmektedir.
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Sekil 1: Kullanilan Levha Cesitleri
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Sekil 2: Yontem Algoritmasi



II. TRAFIK LEVHASI TESPITI

Bu asamadaki amag, kameradan alinan goriintiide levhanin
yerinin dogru bir sekilde bulunmasidir. Levhalarin 6zelliklerini
inceledigimizde belirgin 6zelliklerinden biri olan renk ayrimin-
dan yararlanilmig ve projenin temel diizeyde olmasi nedeniyle
de sadece kirmizi ve mavi levhalar ele alinmistir. Bilgisayar
ortaminda kaydedilen goriintiilerde renk uzay1 olarak RGB ve
HSV uzaylar1 bulunmaktadir. RGB uzayi ile yapilan tespitler,
farkl1 ortamlardan daha fazla etkilendigi icin HSV uzayinin
kullanilmasi tercih edilmistir. Yapilan denemelerle kirmizi ve
mavi renkleri igin ayr1 ayri renk tonu(hue), canlilik(saturation)
ve parlaklik(value) degerleri belirlenmis ve esikleme islemi
yapilmistir. Esikleme iglemi ile birlikte kirmizi ve mavi bol-
geler tespit edildikten sonra imge bolgesinde renklendirme
yontemi kullanilarak en biiyiik kirmizi veya mavi bolge bu-
lunup levhalarin sinirlarinin belirlenmesi yapilmigs ve levha
tespiti islemi sonlandirilmistir.

A. Renk Esiklenmesi

Bilgisayar ortaminda kaydedilen goriintiler RGB ve
HSV renk wuzaylar1 bulunmaktadir.Kaydedilen goriintii
bir matris olarak tamimlanmakta ve matris elemanlarinin
her biri ise piksel olarak isimlendirilmektedir. Bilgisayar
ortaminda goriintiiyii ii¢ farkli diizlem olarak diisiiniirsek
RGB uzayinda ilk diizlemde bulunan matris elemanlar:
goriintiiniin - kirmizi(red), ikinci diizlemde bulunan matris
elemanlan yesil(green) ve tiglinciide ise mavi(blue) degerlerini
icermektedir. HSV uzayinda ise ilk diizlemde goriintiiniin
renk tonu(hue), ikincide canlilik(saturation), iiclinciide ise
parlaklik(value) bilgisi yer almaktadir.
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Sekil 3: Sabit renk tonu ile 6rnek HSV modeli [1]

RGB wuzayinda yapilacak olan tespit igleminde ortam
aydinlatmasindan kaynaklanan hatalar daha fazla olacagindan
HSV uzayi tercih edilmistir. MATLAB ortaminda renk tonu,
canlilik ve parlaklik degerleri O-1 arasinda 6l¢eklendirilmistir.
Yapilan denemeler ile kirmizi ve mavi renkleri i¢in secilen
deger araliklart asagida verilmistir.
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Sekil 4: Kirmizinin Renk tonu - Canlilik Histogrami [4]
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Sekil 5: Mavinin Renk tonu - Canlilik Histogrami [4]

Kirmizi igin
Renk tonu: <0.14 veya 0.91>
Canlilik: 0.3< ve <1
Parlaklik: 0.4< ve <1

Mavi i¢in
Renk tonu: 0.48< ve <0.81
Canlilik: 0.1< ve <1
Parlaklik: 0.4< ve <0.96

Yazilan ’hsvSinirlama’ isimli MATLAB kodu yukarida
verilen degerleri kullanarak esikleme islemini yapip kirmizi
veya mavi bolgeleri tespit etmektedir.

B. Levha Aywt Etme

Levhanin ayirt edilmesi isleminde imge bolgesinde ren-
klendirme yontemi kullanilmaktadir ve bu islemin yapila-
bilmesi i¢in goriintiiniin iki farkli renk icermesi gerekmektedir.
Levhanin rengine bakilmaksizin kirmizi ve mavi i¢in esikleme
yapilmaktadir. Kirmiz1 veya mavi bolgeler tespit edildikten
sonra yazilan *TemelSecici’ isimli MATLAB kodu ile bulunan
bolgeler beyaza, geri kalan bolgeler siyaha cevirilerek en
buiyiik alana sahip bolge aranilan imge olup smirlari belir-
lenerek cerceveye alinmaktadir. Bulunan imge ayni zamanda
renk bilgisini icermektedir ¢iinkii mavi levhada kirmizi, kirmizi
levhada mavi en biiyiik bolgeyi olusturamamaktadir.Belirlen
sinirlardan yararlanilarak siyah beyaza cevrilen orjinal res-
imden levhanin yeri kesilerek yeniden boyutlandirilmaktadir.
Asagida sirasiyla kameradan alinan goriintii, imge bolgesinde
renklendirme ile elde edilen goriintii ve tespit edilen levha
goriintiisii gosterilmektedir.



III. TRAFIK LEVHASI TANIMA

Bir sonraki agama olan levha tanimlama isleminde imge
bolgesinden kesilip yeniden boyutlandirilmis yani normalize
edilmig goriintii veri tabanindaki goriintiilerle karsilastirilarak
dogru sonucu bulmak hedeflenmektedir. Karsilagtirma isle-
minde sisteme ikili kodlama ile tanitilan yeniden boyut-
landirilmig goriintii ile veri tabanindaki ayni sekilde olugstu-
rulmus resimlerin matrissel farklar1 alinir ve veri tabaninda en
kiigiik farka sahip olan gotiintii ulagilmak istenen goriintiidiir.

A. Goriintiiyii Yeniden Boyutlandirma

Imge bolgesi renkelendirme yontemi ile levha bulunup
cercevelendikten sonra kesilerek elde edilen goriintii veri ta-
bani ile karsilastirilmak icin gablona ait boyuta getirilmesi
gerekmektedir. Bunun i¢in kesilen goriintii 100x100’liikk boyut-
lara getirilerek veri tabanindaki goriintiilerle karsilagtirma ya-
pabilecek hale getirilmektedir. Bu islem yazilan ’cutimresize’
isimli MATLAB kodu ile gerceklestirilmektedir.

B. Karsilagtirma

Secilen levhalarin kameradan alinan goriintiilerinin HSV
esiklenmesi, imge bolgesinde renklendirilmesi, bulunan lev-
hanin kesilip yeniden boyutlandirilmast ve siyah beyaza
cevrilmesi sonucu olusturulan veri tabami ile karsilagtirma
islemi gerceklestirilmektedir. Karsilagtirma islemi sirasinda
test edilecek goriintiiniin yukaridaki boliimlerde anlatilan
islemlerden gecirildikten sonra veri tabaninda bulunan her bir
goriintii ile farki alinarak ve fark matrisinin elemanlarinin
mutlak degerce toplanmasi ile yapilmaktadir. Veri tabanindaki
goriintiiler ile bir vektdr olusturulmustur ve bu goriintiilerin
her biri bilgisayar ortaminda aslinda matristir. Fark alma ise
bilgisayar ortaminda matris farki iglemine denk gelmektedir.
Kameradan alinan goriintii ve veri tabanindaki her bir goriintii
ile elde edilen fark matrislerinin elemanlarinin mutlak degerce
toplanmas1 sonucu elde edilen degerler arasindan en kiigiik
degere sahip olan fark matrisini veren veri tabani goriintiisii
sonucu gostermektedir.
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Sekil 6: Karsilastirma Isleminin Matematiksel Ifadesi

IV. DENEY

Veri tabaninda bulunan rastgele segilen beg tane goriintiiler
kullanilarak aydinlik ve karanlik ortamlarda farkli kosullarda
yapilan deneyin sonuglar1 agagida gosterilmektedir.

Yapilan Testler ve Bagari Orani

Cepheden(Aydinlik) %100
Park Yasak %90 Saga Agili(A) %80

Sola Agili(A) %60
Hiz Sinin 50 %80 "

Kameranin Saginda(A) %100
Saga Keskin Viraj %70 Kameranin Solunda(A) %80

Saga Dénmiig(A) %40
Tek Yon Sag(M) %60 Sola Dénmiig(A) %60
Yaya Gegidi %50 Cepheden(Karanlk) %80

Saga Acili(K) %60

Sola Agili(K) %40

Yukarida bahsedilen deneyden farkli olarak veri tabaninda
bulunan tiim levha cesitleri i¢in aydinlik ve cepheden olacak
sekilde yapilan deneyden elde edilen basari oram %81.25
olarak bulunmugtur.

V. SONUC

Bu calismada dogru ve hizli sonug alabilmek adina soruna
temel bir diizeyde yaklagiimigtir. Bu amagla HSV, imge bol-
gesinde renklendirme ve fark alma gibi temel yontemler kul-
lanilmigtir. Buna ragmen elde edilen bagar1 oraninin yeterli bir
seviyede oldugu goriilmektedir. Ancak, levhalarin bulundugu
farkli ortamlardan dolay1 kaynaklanan hatalar1 da iyilestirmek
adma; ayni zamanda daha fazla c¢esitte levha kullanmak icin
’k nearest neighbour °; Circular Hough Transform ’° gibi
yontemleri de kullanilabilir.
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