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GORUNTU iSLEME TEKNIiGi KULLANAN BIiLGiSAYAR DESTEKLI
GUVENLIK SISTEMI TASARIMI
(YUKSEK LISANS TEZi)

EMRE ERKAN

OZET

Giivenlik iilkelerin ve bireylerin temel ihtiyaglarindandir. Gelisen teknolojinin
giivenlik sistemlerinde yer almas1 her gecen giin artmaktadir. Ozellikle giivenlik kameralar
onemli bir iglev gormektedir. Ancak ¢ok fazla olan giivenlik kameralarini siirekli izlemek
ekonomik ve siirdiiriilebilir degildir. Bu yiizden akilli giivenlik sistemlerine ihtiya¢ vardir.
Goriintii isleme teknikleri kullanilarak olusturulan akilli giivenlik sistemleri olaylarin

onlenmesinde biiylik 6nem tasimaktadir.

Goriintiilerde hareketin analizi konusu, gelisen teknolojiyle beraber daha saglikli
sonuglar vermektedir. Bu sayede verimlilik artmakta, harcanan zaman ve malzemeden
kazang¢ saglamaktadir. Bu caligmada goriintii isleme teknigi kullanan bilgisayar destekli
giivenlik sistemi tasarlanmis ve prototip devresi yapilmistir. Tasarlanan akilli giivenlik
sistemine ait otomasyon programi delphi programlama dili ile gelistirilmistir. Alarm sistemi
ve aydinlatma sitemini kontrol eden, alarm sisteminin durumunun izlenebilecegi ve giivenlik
otomasyon programina uzaktan kontrol imkani saglayan Prototip devre ise PIC18F4550
mikrodenetleyicisi ile kontrol edilmistir. Bilgisayar ile Prototip devre arasindaki
haberlesmede USB protokolleri kullanilmistir. Kullanicinin sisteme uzaktan miidahale
etmesi icin RF haberlesme protokolleri kullanilmistir. Sistem farkli mekan, nesne ve kisilerle

test edilerek sistem ¢iktilar1 sunulmustur.
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DESIGNING A COMPUTER-ASSISTED SECURITY SYSTEM USING IMAGE
PROCESSING TECHNIQUES
(MASTER THESIS)

EMRE ERKAN

ABSTRACT

Security is one of the most vital areas for nations and individuals. Technological
developments always contribute to the security systems, and security cameras fulfil an
important function. However, it is not economical and possible to constantly monitor
security cameras. Therefore, designing smart security systems with image processing

techniques is of vital importance in the prevention of malicious attacks.

The analysis of movements in an image yields healthier results thanks to the
technological developments, which increases efficiency and saves time and energy. This
study focuses on designing a computer-assisted security system using image processing
techniques and creating its prototype circuit. The automation programme of the designed
smart security system was developed via delphi programming language. The prototype
circuit, which monitors alarming system and illumination system and provides remote
control for the automation programme of the security system, was monitored via
PIC18F4550 micro-controller. USB protocols were used to communicate between the
computer and prototype circuit. RF communications protocols were used for remote control
of the system. System outputs were presented after testing different locations, objects and
people.

Key Words: Image processing, Smart security system, Security
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1.GIRIS

Goriintli isleme giivenlik alanlarinda genel olarak nesne tanima ve ¢oziimleme
tizerine kullanilmaktadir. Ger¢ek zamanl elde edilen goriintiiler anlik olarak incelenmekte
ve degerlendirilmektedir. Gilivenlik sistemleri sayesinde bir bireyin ya da toplumun
tehditlere kars1 korunabilme yetenegi ve kapasitesi artmaktadir. Insan giiciine dayali
giivenlik sistemleri teknolojinin gelismesiyle yerini teknoloji temelli giivenlik sistemlerine
birakmaktadir (Samtas vd., 2011).

Giivenlik kameralar1 giiniimiizde yaygin olarak kullanilmaktadir. Ancak giivenlik
kameralarini her an izleyen ve yorumlayan bir kisi ¢ogunlukla bulunmamaktadir. Giivenlik
kameralarindaki goriintiileri isleyen ve gerekli tedbirleri alan sistemlere ihtiyag vardir. Sinir
karakollarinda gozetleme kameralari, trafik akisin1 diizenleyen kameralar ve bireysel alanlar1
koruyan giivenlik kameralarin goriintiilerinin otomatik olarak islenmesi ¢ok Onemlidir.
Gorlntl isleme 6zelligi olmadan kullanilan giivenlik kameras1 ancak olaylar1 kaydeder.
Gortintii isleme ile tehdit ve silipheli faaliyetler nceden tespit edilip onlenebilir (Mudigoudar
vd., 2009).

Gorintii  islemede, giivenlik kameralarinin diisiik ¢oziintirliigli, yetersiz 151k,
nesnelerin hareketliligi, nesnelerin uzakliginin degiskenligi, yagmur, sis ve kar gibi ¢evresel
faktorler isimizi zorlastirir (Smids, 2006). Akilli giivenlik kameralari, kaydedilen
videolardan yararli bilgileri otomatik olarak, tespit, analiz ve tanima yapabilirler. Video
gbzetim uygulamalarmin genis kullanim alanlar1 vardir. I¢ giivenlik, dis giivenlik, kamu ve
0zel ortamlarda sucun 6nlenmesi, trafik kontrolii, kaza tahmini, hasta takibi, yash ve cocuk
izleme, havaalanlari, tren istasyonlari, karayollari, otoparklar, magazalar, alisveris
merkezleri ve ofisler akilli gilivenlik kameralarinin uygulama alanlarindandir (Wang,
2013).Akillr giivenlik sistemlerine olan ilgi giin gegtik¢e artmaktadir. Tek bir kamera ile
mesafe tespiti ve goriintii isleme ¢ok kisith olarak yapilabilir. Birden ¢ok kamera ile yapilan
akilli glivenlik sistemleri cok daha basarili olmustur (Collins vd., 2002; Aghajan vd., 2009;
Valera vd., 2004).

Giivenlik problemi, sosyal istikrar ve ekonomik kalkinma ile ilgili kiiresel bir
sorundur. Bu nedenle, glivenlik problemlerinin ¢6ziimiinde yapilan ¢aligsmalar tiim insanlar1
ilgilendiriyor. Giivenlik sorunlari, bazi durumlarda biiyiik ekonomik kayiplari, insan

hayatin1 ve hatta ulusal giivenligi tehlikeye atmaktadir (Halilcevic vd., 2009).



Akilli glivenlik kameralar1 goriintiileri islenirken Olgek, karmasiklik, hareketlilik
¢Oziiniirliik ve bozucu etkiler dogru sonu¢ elde etmeyi zorlastirir. Birden fazla kamera
kullanilarak bu sorunlar asilmaya c¢aligilir.

Bu c¢alismada hareket tespiti basit fark alma yontemi ile yapilmaktadir. Prototip
olarak kurulan sistemde iki adet IP Kamera bulunmaktadir. Kameralar sisteme kablosuz
olarak baglanmaktadir. Kameralardan alinan goriintiiler glivenlik otomasyon programi
tarafindan ¢6ziimlenmektedir. Sistem tehlikeli bir goriintii tespit etmesi durumunda veya
gerekli durumlarda elektronik kumanda devresi ile usb protokollerini kullanarak
haberlesmekte ve gerekli islemleri yaptirmaktadir. Kullanici ise sisteme giivenlik otomasyon

programini kullanarak veya uzaktan RF kumanda vasitasiyla miidahale edebilmektedir.



2.ONCEKIi CALISMALAR

Hikmet Bal (2006), “Kamera ile goriintii isleme teknikleriyle malzeme tane biiyiikliigii
analizi” konusunu, yliksek lisans tezi olarak hazirlamistir. Yapilan ¢calismada goriintii sistemi
donanimlari ile elde edilen goriintiilerden, hazirlanan yazilim ile goriintii isleme teknikleri
kullanilarak ilk boliim uygulamada domino taslari i¢in tanima islemi, sonrasinda bu
uygulama malzeme goriintiileri i¢in uyarlanarak tane analizi ve resim igerisindeki ylizdesini

belirleme islemi gerceklestirilmistir.

Vekil Sar1 (2006), “Goriintii isleme sistemi tasarimi ve uygulamasi” konusunu, yiiksek lisans
tezi olarak hazirlamigtir. Yapilan ¢aligmada goriintii yakalama ve isleme sistemlerinin
kullanim alanlari, standartlari, bilesenleri ve calisma sekilleri konularinda arastirmalar
yapilmustir. Sonucunda ise goriintli yakalayici kart tasarimi, video sistemleri hakkinda genis
bilgi birikimi elde edilmistir. Goriintii, FPGA yongasinda islenerek bilgisayara aktarilmis ve
daha sonra yapilabilecek farkli goriintii isleme uygulamalar i¢in altyapi olusturulmustur.
Ayrica sistem tasarimi ve entegrasyonu konusunda deneyim kazanilmig ve kazanilan
deneyim ve edinilen bilgi birikimi sayesinde ileride yapilabilecek FPGA tabanli goriintii

isleme uygulamalarinda ¢alismak daha kolay olacagi 6n goriilmiistiir.

Kerem Asmaz (2006), “Goriintii isleme ile iki boyutlu cisimlerden grafik modeller i¢in veri
eldesi” konusunu, yiiksek lisans tezi olarak hazirlamistir. Yapilan dort ayr1 uygulamada
parcalarin gorlintii bilgileri MATLAB Miihendislik yaziliminda hazirlanan programa
aktarilmistir. Bu program vasitasiyla parcalarin kenar bilgilerine ulasilarak her goriintiiye ait
siir ¢izgisi olusturulmustur. Bu ¢izgi ayn1 zamanda siir piksellerinin kartezyen koordinat
sistemindeki (x,y) koordinatlarin1 gostermektedir. Bu bilgi ile Mastercamx programinda
pargalarin iki boyutlu CAD modelleri elde edilmistir. Calisma sonucunda % 0.16 hata ile
boyut 6l¢tim yapilabilmistir. (Uygulama 3 b’deki sonu¢) Bu da sistem dogru yerlestirilip
151k, perspektif ve golge etkisinde kalinmadiginda boyut 6l¢limiinde basarili bir sekilde

kullanilabilecegini gostermektedir.

Ating Yilmaz (2007), “Kamera kullanilarak goriintii isleme yoluyla ger¢ek zamanl giivenlik
uygulamas1” konusunu, yiiksek lisans tezi olarak hazirlanmistir. Bu caligmada goriintii
isleme kullanilarak hareket tespiti yontemleri incelenmis ve buna uygun bir algoritma
gelistirilerek uygulama yapilmistir. Uygulama i¢in goriintliniin dis diinyadan alinmasi igin
bir web kamera kullanilmigtir. Uygulanan algoritmada web kameradan ilk alinan goriintii

“Old” ad1 altinda tutulurken, sonrasinda web kameradan alinan goriintii “Cur” ad1 altinda



tutulur. Sonrasinda bu iki goriintii ortamin ve ortamdaki 151tk miktarinin durumuna gore
belirlenen esik degerine gore pikselleri karsilagtirarak ortamda hareket olup olmadigi
bulunur. Algoritmaya gore uygulama igerisinde hareket tespit edildiginde sesli bir uyar1
verilip, daha Once belirlenen dizin i¢ersinde hareket tespiti yapilan goriintiiler kaydedilir.
Uygulama .Net teknolojilerinden C# programlama dili ile yazilip derlenmistir. Yapilan
uygulamada hareket tespiti segmentasyon algoritmalarindan olan arka plan farki
yontemlerinden basit fark alma yontemi uygulanmistir. Uygulamada web kameradan alinan

gorintiiler piksel farklar1 alinarak karsilastirilip ortamdan hareket tespiti yapilmaktadir.

Musa Peker (2009), “Goriintii isleme teknigi kullanilarak gergek zamanli hareketli gortintii
tanima” konusunu, yiiksek lisans tezi olarak hazirlamistir. Yapilan ¢aligmada goriintii isleme
teknikleri kullanilarak hareket tespiti yontemleri incelenmis ve buna uygun bir algoritma
gelistirilerek uygulama yapilmistir. Ayn1 zamanda yliz tanilama ve bulma algoritmalariyla
gercek zamanli olarak yiiz tespit etme gergeklestirilmistir. Uygulama i¢in donanim olarak
goriintliniin dis diinyadan alinmasi i¢in bir web kamera kullanilmigtir. Yazilimsal olarak ise
uygulama.Net teknolojilerinden C# programlama dili ile yazilip derlenmistir. Bu tezde,
hareket tespiti gercek zamanli olarak, hassas bir sekilde gergeklestirilmistir. Sistem
ortamdaki en kiiciik hareketi algilayabilecek hassasiyete sahip oldugu gibi, hareketli

nesneleri ayirt edebilecek diizeye de sahip oldugu tespit edilmistir.

Gokhan Mutlu (2011), “Gortintii isleme tabanli konum denetimi” konusunu, yliksek lisans
tezi olarak hazirlamistir. Yapilan ¢alismada, ¢ift etkili pnomatik bir silindirin ileri ve geri
yonde yani tek boyutta hareket kontrolii incelenmistir. Calismada USB kamera yardimiyla
tespit edilen goriintiilerin, goriintii isleme teknolojisi kullanilarak silindir konum tespit

uygulamalarinda kullanilabilecegi goriilmiistiir.

Ahmet Hidayet Kiraz (2014), “Goriintii isleme tabanli insansiz mobil arag konumlandirma
sistemi” konusunu, yliksek lisans tezi olarak hazirlamistir. Yapilan calismada, zeminin
uygun olmasi kosuluyla, %100 dogruluk oraninda ¢alisan goriintii isleme tabanli bir sistem
gelistirilerek endiistriyel ortamda basarili sonuglar alinmistir. Buna karsin zemin yapisinda

problem olan tesislerde bu teknigin kullaniminin uygun olmadig: tespit edilmistir.

Erhan Turan (2014), “Bina i¢i akilli goriintii glivenlik sistemi uygulamas1” konusunu,
yiiksek lisans tezi olarak hazirlamistir. Bu ¢calismada, gilincel goriintii isleme algoritmalar1 ve
uygulama gelistirme arayiizleri ile bina i¢i akilli goriintii giivenlik sistemi uygulamasi

tasarlanmig ve gelistirilmistir. Yapilan ¢aligmanin amaci hali hazirda ¢alismakta olan pasif



video giivenlik sistemlerine ek olarak ¢alisabilecek bir video giivenlik sistemi gelistirmektir.
Bu caligsmada, kapali mekan video gilivenlik goriintiileri ile insan izleme ve sayma
islemlerine en uygun algoritmayr bulmak amaciyla HOG algoritmasi ile yiliz bulma

algoritmalar1 test edilmistir.

Kamer Kayaer (2002), “Mikrodenetleyicili ev otomasyonu ve giivenlik sistemi” konusunu,
yiiksek lisans tezi olarak hazirlamistir. Yapilan ¢aligmada giris verilerini (saat, sicaklik, 151k
siddeti vb. analog ve dijital veriler) degerlendiren ve bu degerlendirme sonucunda elektrikli
ev aletlerini kismi veya tam giigte ¢calistiran veya durduran mikrodenetleyici temelli, diistik
maliyetli bir sistem ger¢eklestirilmistir. Caligmanin sunumunda, tasarlanan sistemin donanin
ve yaziliminin ¢alisma prensibi anlatilmig, sistemin kullanin alanlar1 ve faydalarindan s6z

edilmistir.

Adil Fatih Kiremitci (2007), “PIC18F4550 mikrodenetleyicisi ile usb-pc veri aktarim
arabirimi gergeklenmesi” konusunu, yiliksek lisans tezi olarak hazirlamistir. {izerinde
calisilan projede, cevrebirimlerin PIC18F4550 mikrodenetleyicisi ile USB iizerinden
bilgisayarla haberlestirilmesi saglanmistir. USB protokoliiniin karmagikligi bir takim
zorluklara yol acsa da, kullanilan mikrodenetleyici iiretici firmasi olan Microchip’in internet
ortaminda sunmus oldugu Kernel’ler ile uygulamanin yazilim kisminin hazirlanmasini

kolaylagtirmigtir.



3.GORUNTU ISLEME

3.1. Goriintii isleme Nedir?

Goriintii isleme Olgiilmiis veya kaydedilmis olan elektronik (dijital) goriintii
verilerini, elektronik ortamda (bilgisayar ve yazilimlar yardimi ile) amaca uygun sekilde
degistirmeye yonelik olarak yapilan bilgisayar caligmasidir. Goriintii isleme, verilerin,
yakalanip 6l¢me ve degerlendirme isleminden sonra, bagka bir aygitta okunabilir bir bigime
dontistiiriilmesi ya da bir elektronik ortamdan baska bir elektronik ortama aktarmasina
yonelik bir ¢alisma olan "Sinyal islemeden" farkli bir islemdir. Goriintii isleme, daha ¢ok,
kaydedilmis olan, mevcut goriintiileri islemek, yani mevcut resim ve grafikleri, degistirmek,
yabancilastirmak ya da iyilestirmek i¢in kullanilir.

Resimlerin bilgisayar ortaminda degerlendirilebilmeleri i¢in veri formatlarinin
bilgisayar ortamina uygun hale getirilmeleri gerekmektedir. Bu doniisiime sayisallagtirma
(digitizing) adi verilir. Bir resmin fotografik sunumunu daha dogrusu sayisal forma
doniistiiriilmesi ¢esitli sekillerde olanaklidir. Buna farkli teknikler kullanilarak resmin
sayisallastirildigi tarayicilar 6rnek olarak verilebilir. Ya da Analog/Sayisal doniisiimiin
kullanilarak resmin sayisal hale doniistiiriildiigii sistemler (Frame-Grapper ), uzaktan
algilamada ucak ya da uydulara yerlestirilen ¢ok kanalli tarayicilar yine 6rnek olarak
verilebilir. Sayisal bir resim deyince akla analog bir sinyalin sayisal bir sinyale
doniistiiriilmesi gelmelidir. Bu da obje tarafindan yayilan enerjinin (analog sinyal) bir
algilayici tarafindan ongoriilen elektromanyetik aralikta algilanarak sayisal sinyal haline

doniistiiriilmesi ile olanaklidir.

3.2. Goriintii isleme Adimlari ve Kullanim Alanlar:

Goriintii isleme; dijital olarak alinan goriintiilerin islenerek oOzelliklerinin ve
yapilarinin  degistirilmesini, gelistirilmesini ve bu gorilintiiler vasitasiyla analizlerin
yapilmasini saglayan teknolojidir. Modern teknoloji, herhangi bir goriintiiniin (fotograf veya
video) girdi olarak kullanilarak istenilen 6zellikte bir bagka goriintiiniin veya girdi olarak
kullanilan goriintii ile ilgili verilerin elde edilmesini miimkiin kilmaktadir. Goriintii isleme
ile bir goriintiinlin rengi, parlakligi, boyutu, yapist gibi 6zellikleri uygun yazilimlar
kullanilarak degistirilebilir, gelistirilebilir ve analiz edilebilir. Bu yazilimlar, dijital ortama
aktarilan goriintiilerdeki bozukluklarin giderilmesi ve daha kaliteli goriintii almak i¢in
kullanilabilecegi gibi nesnelerin tanimlanmasi, hareketli ve hareketsiz nesnelerin

ayristirilmasi gibi bir ¢ok amag i¢in de kullanilabilir. Farkli formatlarda goriintiilerin



kullanildig: her sektore uygun ¢éziimlerin iiretilmesini saglayan goriintii isleme; giivenlikten

astronomiye, savunma sanayisinden, kalite kontroliine kadar sayisiz alanda kullanilabilir.

Problem
Uzay:

Sekil 3.1. Goriintii isleme adimlari

Goriintii islemede ilk adim goriintliyli gergek diinyadan bir film tabakasina veya bir
hafiza birimine almamizi saglayan resim alicilaridir. Bu cihazlarda bir resim algilayicist ve
algilanan resmi sayisal hale getiren sayisallastirici birim bulunmaktadir. Eger resim sensorii
resmi dogrudan sayisal hale doniistliirmiiyorsa, elde edilen analog resim, bir Analog/Sayisal
doniistiiriicii yardimiyla sayisal hale doniistlirtilmektedir.

Sayisal resim elde edildikten sonraki basamak ise On-izleme'dir. Adindan da
anlasildig1 gibi 6n-izleme, elde edilen sayisal resmi kullanmadan 6nce daha basarili bir sonug
elde edebilmek i¢in, resmin bazi 6n izlemlerden gegirilmesidir. Bu izlemlere 6rnek olarak;
kontrastin ayarlanmasi, resimdeki giiriiltiilerin azaltilmas1 ve/veya yok edilmesi, resimdeki
bolgelerin birbirinden ayrilmasi gibi iglemleri verebiliriz.

On-izlemler bittikten sonra segmantasyon (segmentation) basamagma gegilir.
Segmantasyon, bir resimdeki nesne ve artalanin veya resim igerisinde ki ilgilenilen degisik
ozelliklere sahip bolgelerin birbirinden ayristirilmasi islemidir. Segmantasyon goriintii
islemenin en zor uygulamasidir ve segmantasyon tekniklerinin sonuglarinda belli bir hata
orani olabilmektedir. Segmantasyon bir resimde ki nesnenin sinirlari, sekli veya o nesnenin
alan1 gibi ham bilgiler iiretir. Eger objelerin sekilleriyle ilgileniyorsak segmantasyonun bize
o nesnenin kenarlari, kdseleri ve sinirlar1 hakkinda bilgi vermesini bekleriz. Fakat resim
igerisindeki nesnenin ylizey kaplamasi, alani, renkleri, iskeleti gibi i¢ ozellikleriyle

ilgileniliyorsa bolgesel segmantasyonun kullanilmasi gerekir. Karakter veya genel olarak



ornek (pattern) tanima gibi oldukc¢a karmasik problemlerinin ¢oziimii i¢in her iki
segmantasyon metodunda bir arada kullanilmas1 gerekebilmektedir.

Segmentasyondan sonraki basamak, resmin gosterimi ve resmin tanimlanmasidir.
Ham bilgiler resimde ilgilenilen ayrint1 ve bilgilerin 6n plana ¢ikarilmasi bu asamada yapilir.
En son kisim ise tanima ve yorumlamadir. Bu asamada ise resmin igerisindeki nesnelerin
veya bolgelerin dnceden belirlenen tanimlamalara gore etiketlendirilmesidir.

Goriintliniin alinmas1 ve gosterilmesi disinda goriintii isleme fonksiyonlarinin cogu
temel goriintii isleme algoritmalarina gore yazilmis yazilimlardan ibarettir. Bilgisayarlarin
bazi kisitlamalarin1 agmak ve islemi hizinin daha da arttirllmamasinin istendigi durumlarda,

goriintli isleme fonksiyonlari, donanimla (hardware) elde edilmeye ¢alisilabilir.

3.3. Hareket Analizi ve Tespiti

Bilgisayar kullaniminin insan hayatinin hemen hemen her noktasina yogun bir
sekilde girmesi, beraberinde dis diinya problemlerinin algilanmast ve ¢oziimlenmesi
zorunlulugunu getirmistir. Bu noktada, hareket analizi konusu; yer degistirme, hiz, alan,
derinlik, etiketleme, nesne takibi ve tanimlanmasi gibi degisik alanlarda etkili ve verimli bir
sekilde kullanilabilme potansiyelinden dolayr bilgisayar diinyasinda sikc¢a arastirilan bir
konu olmustur.

Goriintiilerde hareketin analizi konusu, gelisen teknolojiyle beraber askeri, biyolojik,
cografik, tarimsal inceleme ve uydu fotograflarinin yorumlanmasi gibi bir ¢ok uygulama
alaninda yer bulmustur. Bunlar gibi dis ortam problemlerinin ¢éziimlenmesinde hareket
analizi yontemlerinin kullanilmasi, verimliligi artirip harcanan zaman ve malzemeden
(algilayict donanimlar, alarm sistemleri, insan kaynaklar1 v.b.) kazan¢ saglamaktadir.

Hareket analizi algoritmalari, genel olarak, hareketin varliginin tespiti, hareketli
nesnenin yerinin belirlenmesi, izlenmesi ve son olarak da hareketin tanimlanmasi olarak 4
kisimdan olusmaktadir. Analizin basarisini belirleyen kisim, ilk kisim olan hareketin
varliginin tespitidir. Bu asamanin dogru ve etkili bir sekilde yapilmasi, sonraki asamalarin

verimini dogrudan etkilemektedir.

3.4. Basit Fark Alma Yontemi

Iki goriintii arasindaki degisimi tespit etmek igin kullanilan en temel ve en basit
yontemdir. Bu yonteme gore degisim, t1 ve t2 zamanlarinda alinan f1 ve 2 goriintiilerinin,

temel goriintii birimlerinin (piksel) matematiksel farklarinin alinmasiyla tespit edilir. Bu



goriintiilerden biri, duragan bilesenlerden olusan referans yani arka plan goriintiisii, digeri
ise, ayni duragan bilesenlerle beraber hareketli bir nesne veya nesnelerin oldugu goriintiidiir.
Bu iki goriintiiniin farkinin alinmasi, degisimlerin gdzlenmesi i¢in olusturulan fark resminde,
duragan bilesenleri eleyerek, duragan olmayan bilesenleri ortaya ¢ikarmaktadir. to ve tk
zamanlarinda alinan iki gorlinti arasindaki degisiklikleri gosteren fark resminin

olusturulmasi soyle ifade edilebilir.

D(x,y) = {1' If Gy, t) — f(xy, o)l > Th

0, Diger Durumlarda 3.1)

Th ile gosterilen deger, iki piksel arasindaki farkin, harekete ait olup olmadigin
belirleyen, tamamen deneysel olarak onceden belirlenmis esik degeridir. Fark resmindeki
“1” degerleri, incelenen resimlerin o koordinattaki, esik degeri Th’ye gore belirgin farki
sembolize eder. Bir anlamda degisimi ikilik resim ile ifade eder. Dinamik goriintii analizinde
D(x,y)’deki tiim “1” degerleri, nesne hareketi olarak kabul edilir. Bu yaklagim, ancak 1s1k
yogunlugu sabit ise dogrudur. Pratikte, 151k yogunlugu her zaman sabit olmadigindan, bu
durum ¢ogunlukla D(x,y)’de, giiriiltii diye tabir edilen, harekete ait olmayan aktif piksel
gruplarinin olugsmasina yol a¢maktadir. Gliriiltiiniin temizlenmesi i¢in, tipik olarak
D(x,y)’deki birbirine 4- veya 8- komsuluk ile bagl “1” degerleri sayilip, kii¢iik alanlara
sahip adaciklarin elenmesi yontemi kullanilmaktadir. Her ne kadar bu yaklasim, kiigiik
ve/veya yavas hareketli nesneleri elese de, fark resminde geriye kalan alanlarin, gercek
harekete ait olma olasiliklarin1 bilyiik Ol¢lide arttirmaktadir. Bu yontem igin gelistirilen

algoritma sirastyla su islemleri yapar:

To ve tk zamanlarinda alinan goriintiiler Th degerine gore piksel bazinda esitlige gore

degerlendirilerek fark resmi olusturulur:

Her resim elemani (x,y) icin,
Eger mutlak fark > Th ise D(x,y)=1
Degil ise D(x,y)=0

Olusturulan fark resminde, The esik degerine gore 8- komsuluk taramasiyla “say” ve
“sil” adl iki rekiirsif fonksiyon ile giiriiltii analizi yapilarak, belirlenen bolgeler temizlenir.
Her resim elemani (x,y) igin,

Eger D(x,y)=1 ise fonksiyon(alan hesapla)



Eger alan > Thc ise fonksiyon(alani temizle)

Fonksiyon(alan hesapla)
Her resim elemaninin 8- komgulugu icin
Eger komsu resim elemani=1 ise fonksiyon(alan hesapla)

Alan bilgisini gonder

Fonksiyon(alani temizle)
Her resim elemaninin 8- komsulugu igin

Eger komsu resim elemani=1 ise fonksiyon(alani temizle)

Bu islemlerin ardindan, basit fark alma yontemi uygulanan resim, giiriiltiiden bir

Olctide arinmus, aktif piksel gruplarina ait bir fark resmi elde edilmis olur.

3.5. Akill Giivenlik Sistemleri

Goriintli i1sleme teknolojisinin en ¢ok kullanildigi alanlardan biri de gilivenliktir.
Gilivenligin 6nemli oldugu bina ve ortamlarda etkin ¢oziimler sunan sistemler sayesinde
izinsiz girislere, hirsizliga ve bir ¢ok tehlikeye karsi en yiiksek seviyede korunmaniz goriintii
isleme teknolojisi ile miimkiindiir. Hizl1 gbriinti yakalama kabiliyeti olan kameralar ve
talepler dogrultusunda sekillendirilebilecek yazilimlar sayesinde binalara yapilacak izinsiz
girigler, hirsizlik olaylar1 ve stipheli paketler akilli giivenlik sistemleri sayesinde aninda fark
edilir ve ilgili birimler uyarilir. Geleneksel giivenlik kameralar ile bazen giinler sonra fark
edilen ve biiylik kayiplara yol acabilecek hirsizlik ve benzeri olaylardan akilli giivenlik
sistemleri sayesinde aninda haberdar olmak miimkiindjir.

Yazilimlar tanimlanan alanlardaki hareketliligi, nesneleri, sistem tarafindan
tanimlanan anormal durumlar takip ve tespit eder. Istenmeyen veya anormal durumlar
olustugunda sesli veya goriintiilii alarm harekete gecer ve giivenligi tehlikeye sokacak veya

hirsizlik gibi kayiplara yol agacak olaylarin 6nlenmesine olanak saglar.

4.USB PROTOKOLU

USB seri, paralel vb. gibi diger arabirimlere gére daha karmasik bir iletisim
protokoliine sahiptir. Bu yiizden USB arabirimi ile dizayn edilecek bir cihazin belirli

gereksinimlerinden s6z edilecektir.
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4.1. USB Bilesenleri

» USB Karargahi (Host): USB karargah platformu, USB karargah denetleyicisinin kuruldugu
yer ile alic1 yazilim/cihazin ¢alistig1 yerdedir. USB Karargah Denetleyicisi, karargah ile USB
cevrebirimleri arasinda bir arabirimdir. Karargdh; USB cihazlarin takilip sokiilmesi,
karargah ile cihazlar arasindaki veri akisinin ve kontroliiniin yonetimi, takilan cihazlara giic
saglanmas1 ve daha bir¢ok islemi yiiritmekle gorevlidir.

» USB Gobek (Hub): Birgok USB cihazin tek bir USB portuna takilarak, USB karargahiyla
haberlesebilmesi i¢in kullanilan cihazlara gobek (hub) denir. Karargdhin arka alaninda
bulunan gobekler kok gdbek (root hub) olarak adlandirilir. Diger gébekler ise harici gobekler
(external hubs) olarak adlandirilir.

* USB Cihaz (Device): USB yolu iizerinden veri ya da kontrol bilgisi ileten veya alan
aygitlara USB cihaz adi verilir (Sahin vd 2006).

4.2. USB Cihazlarda Veri Akisi

USB, karargahla cihazlarin birbirleri arasinda haberlesebilmeleri icin bir protokol
saglar. Karargah belirli bir zamanda sadece bir USB cihazi ile haberlesebilir, yani ayn1 anda
birden ¢ok cihazla haberlesme durumu s6z konusu degildir. USB cihazlarin karargahla olan
haberlesmeleri, karargdh lizerindeki yazilim hafiza tamponlar ile cihazlarin son uglari
arasina kurulan sanal borular yordamiyla birebir gerceklestirilir. USB yolundaki veri akist
yar1 ¢ift-yonlidiir (half-duplex), yani belirli bir zaman zarfinda veri sadece bir yonde
taginabilir (Tan 1997).

Biiyiitk USB borusu (12 Mb/s)

Kiigiiciik borular

Son uglar
A
i/ \ | Uss|
N e
USB Kitargih Baglanacak her USB cihaz i¢in kiiciik borular USB Cihaz

(maksimum 127 adet)

Sekil 4.1 Usb borular1 ve son ug kavrami (Tan 1997)

Sekilde, USB karargahinin kendisine baglanacak USB ¢evrebirimlerinin her birine
(127 adete kadar) kiigiik borular gonderdigi sematiksel olarak gosterilmistir. USB alintist
(token) icerisinde 7 adet adres bit’i bulunmaktadir. Ancak, USB varsayilan (default) adresi
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olarak adlandirilan, 0000 000B adresi yeni takilan her aygit i¢cin onu yapilandirmak ve
kontrol etmek i¢in kullanilir.

Sekil 4.1.’de gosterilen her kiigiik boru, 16 ¢ift (16 adet IN ve 16 adet OUT) toplamda
32 kiiciiciik boruya (son u¢) kadar ayrilabilir. Kii¢lik borular, duraksiz (stream) ve mesaj
(message) borulari olmak tizere iki gesittir. Duraksiz borular eszamanli, kesme ve yigin tipi
veri iletisiminde kullanilirken, mesaj borular1 sadece kontrol veri iletisiminde kullanilir. Her
USB alintis1 4 adet son ug bitine sahiptir ve bu alint1 IN (giris) veya OUT (¢ikis) alintisi
olarak tanimlanir. Eger bir USB cihazi; karargahtan bir IN alintis1 alirsa, karargaha veri

gonderecektir, karargahtan OUT alintist alirsa, karargah veri gelmesini bekleyecektir (Tan
1997).

USB Alintist
(Token)

Sekil 4.2 USB veri hareketi

Sonug, karargahla cihaz arasinda yapilan haberlesmede veri akisinin kaynak
tarafinda ya da sonlanma tarafinda bulunan bir tampon olarak diisiiniilebilir. Her USB cihaz1
birbirinden bagimsiz son u¢ koleksiyonlarindan olusur. USB’nin tiim hiz opsiyonlar1 i¢in
(diistik, tam ve yiiksek) bir ¢ift-yonlii kontrol son u¢ (Son Ug 0) ve 15 tek yonlii son ucu

destekler. Her tek-yonlii son ug gelen veya giden transfer isleminde kullanilabilir.

4.3. USB Veri Transfer Tipleri

USB cihaz, karargah {lizerindeki hafiza tamponu ile cihaz iizerindeki son ug
arasindaki boru tizerinden karargah ile haberlesir. USB spesifikasyonu dort veri transfer
tipini desteklemektedir. Belirli bir son u¢ i¢in veri transfer tipi se¢imi cihazin ve yazilimin
gereksinimlerine gore secilmektedir. Bu se¢im son u¢ tanimlayicida secilmektedir (Axelson
2005).
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4.3.1. Eszamanh (Synchrounous) transfer

Biiytlik miktarlardaki verinin (1023 bayt’a kadar), bilgisayar ile ¢evrebirim arasinda
periyodik ve siirekli bir sekilde iletilmesini saglayan transfer tipidir. Zaman ag¢isindan kritik
olan ama hataya karst hassas olmayan akan veri (streaming data) iletiminde kullanilir.
Omegin USB kamera ya da ses kartlar1 gibi. Sabit bir bant genisligi saglanarak kiigiik
hatalara izin verilirken veri akisinin kesilmemesi saglanir.

Eszamanli borusu tek yonlii bir borudur, yani belirli bir son ug sadece veri iletir veya
veri alir. Iki yonlii bir eszamanl iletisim isteniyorsa, her iki yon icin birer adet son ug

kullanilmalidir (Axelson 2005).

4.3.2. Y1gin (Bulk) tipi transfer

Y1gin tipi transfer ise biiyiilk miktarlardaki verinin aktarimi i¢in kullanilan bir veri
transfer tipidir. Tasinacak verinin alici kisminda dogru bir bicimde alinmasi garanti
edilirken, verinin iletim zamani konusunda garanti verilemez. Tipik olarak, yazici ve tarayici
haberlesmesinde y1g1n tipi iletisim kullanilir.

Diger akig borularinda oldugu gibi, yi1gin borular da tek yonliidiir, yani ¢ift yonlii bir
y1gn iletigimi i¢in iki adet y1gin son ucuna ihtiyag vardir.

Y18in tipi iletisim diger iletisim tiplerinden farkli olarak sadece tam-hiz ve yiiksek-
hiz USB cihazlarda kullanilabilir. Y1gin son uglar1 i¢in maksimum veri paketi boyutu, tam
hizli cihazlar i¢in 8, 16, 32 veya 64 bayt, yliksek hizli cihazlar icin ise sadece 512 bayttir
(Axelson 2005).

4.3.3. Kesme (Interrupt) tipi transfer

Ani reaksiyon gerektiren fare ya da klavye ile iletisimde kullanilir. Diger veri
transferlerine gore daha diisiik miktarlardaki verinin, zaman ve verinin dogrulugu garanti
altina alinarak iletilmesi i¢in kullamlir. Ornegin, bilgisayara bagli bir fare ile yapilan veri
iletisiminde kullanilabilir. Kesme borusu da eszamanli boru gibi tek yonlii ve periyodik bir
borudur. Kesme son uglar1 i¢in maksimum veri paketi boyutu, diisiik hizli cihazlar icin 8
bayt veya daha az, tam hizl cihazlar icin 64 bayt veya daha az ve yiiksek hizli cihazlar i¢in
ise sadece 1024 bayt veya daha azdir (Axelson 2005).

4.3.4. Kontrol (Control) tipi transfer
PC ile USB arasinda kurulum, ilk degerlerin atanmas1 ve konfigiirasyon bilgilerinin
taginmasinda kullanilir. Bu bilgiler 6nemli oldugundan CRC denilen kontrol kodlar1 eklenir.

Kontrol borusu ¢ift-yonlii bir boru olup, her iki yonde veri akisini desteklemektedir. Kontrol
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son uglari i¢in maksimum veri paketi boyutu, diisiik hizli cihazlar i¢cin 8 bayt, tam hizl

cihazlar i¢in 16, 32 veya 64 bayt ve yiiksek hizli cihazlar i¢in ise sadece 64 bayttir.

1400 | 1216
1200
1000

800

600

Kontrol Kesme Yigin Eszamanh

MTam Hiz wDustk Hiz

Sekil 4.3 USB veri iletisim tiplerinin teorik olarak tagiyabilecekleri maksimum veri
buyiikligii

USB veri iletisim tiplerinin tasiyabilecekleri veri miktar1 agisindan karsilastirilmasi

Sekil 4.3’te grafiksel olarak verilmistir (Axelson 2005).

4.4. USB Siiriiciileri

Win32 siiriicii modeli (WDM, Win32 Driver Model) Windows siiriicii sisteminin
temelini olusturur. Bu modelde donanim ile iletisim islemi ¢esitli katmanlara ayrilmistir.
Uygulama katmaninda yazilim ile ilgilenenlerin tanidigi API (Application Program
Interface) ¢agrilar1 yer alir. API ¢agrilari WDM igerisinde yer alan hazir tanimlanmig
smiflar1 ya da kullanicinin tanimlamis oldugu stiriicii fonksiyonlarin1 ¢agirir. Buradan da
daha alt seviye giris-¢ikis istek paketleri (/O request packets, IRP) kullanarak
gergeklestirilir. Bir alt kademede bulunan USB yol siiriiciisti ise USB cihazlarina iligkin giic,
sayma (enumeration) ve gesitli bilgi alisverisi islemlerini meydana getirir. Daha asagidaki
USB denetleyici siiriiciisii ise bilgisayar igerisindeki USB donanimina dogrudan erisimi

saglar. Bu siiriiciiler Windows i¢erisinde mevcuttur (Soydag 2002).
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Sekil 4.4 USB siirticii modeli

4.5. USB Konfigiirasyonu

Bir USB fonksiyonu baglatilmadan Once, cihaz konfigiirasyonu yapilmalidir.
Karargah, yapilandirmayi, USB cihaz iizerinden veri saglama yoluyla almig oldugu bilgilerle
gerceklestirir. USB cihazlar, islevlerini tanimlayicilar (decriptors) ile karargadha rapor
ederler. Tanimlayici, hangi verinin hangi formatta transfer edilecegini belirtir.

USB tanimlayicilar hiyerarsik bir yap1 igerisinde dort kisimda incelenebilir:

* Cihaz tanimlayicilari

+ Konfigilirasyon tanimlayicilari

* Arabirim tanimlayicilar

* Son ug tanimlayicilar

Her USB cihaz i¢in sadece bir adet cihaz tanimlayicisi vardir. Sekil 4.5°te gosterildigi
gibi her cihaz bir veya daha ¢ok konfigiirasyona, her konfigiirasyon bir veya daha ¢ok

arabirime ve her arabirim sifir veya daha ¢ok son uca sahiptir (Microchip Technology Inc.
2004).
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Cihaz Tanimlayici

Konfigiirasyon Tanimlayici =~~~ Konfigiirasyon Tanimlayici

g

Arabirim Tanimlayict =~~~ Arabirim Tanimlayici

/

e

Son U¢ Tanimlayicin "~~~ Son Ug Tanimlayic

Sekil 4.5 Tanimlayic1 Hiyerarsisi

4.5.1. Cihaz tamumlayicisi
Cihaz tanimlayicisi, tiretici kimligi (VID, Vendor Identity), tirtin kimligi (PID,

Product Identity), seri numarasi, cihaz sinifi ve konfigiirasyon sayisi gibi genel bilgiler verir.

4.5.2. Konfigiirasyon tamimlayicisi
Konfigiirasyon tanimlayici, cthazin gii¢ gereksinimleri ve belirli bir konfigiirasyonda
kac farkli arabirimin desteklenecegi bilgilerini verir. Bir cihaz i¢in birden fazla

konfigiirasyon olabilir, 6rnegin diislik-gii¢ ve yiiksek-gii¢ konfigilirasyonu gibi.

4.5.3. Arabirim Tanimlayicisi

Arabirim tanimlayicisi, arabirimin sinifi yaninda arabirimde kullanilacak son ug

sayisinin detaylarini da verir. Bir konfigilirasyon i¢in birden fazla arabirim olabilir.

4.5.4. Son U¢ Tamimlayicisi
Son u¢ tanimlayici, son ucun transfer tipi ve yonii ile diger spesifik 6zelliklerini verir.
Bir USB cihaz1 bir¢ok son uca sahip olabilecegi gibi, son uglar farkli konfigiirasyonlar

tarafindan paylasilmis olabilir.
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4.6. USB’nin Avantajlari

4.6.1. USB’nin kullaniciya sagladig1 avantajlar

* Kullanim kolayligi: USB’nin tasarimindaki baslica neden kullanim kolayligidir. Otomatik
tespit etme, tak ¢alistir 6zelligi ile ayar gerektirmemesi, istenildigi anda takilip sokiilebilmesi
ve harici glic kaynagi gerektirmemesi gibi 6zellikleriyle kullaniciya kullanim kolayligi
saglamaktadir.

* Gilivenilirlik: USB’nin giivenilirligi donanim tasarimindan ve transfer protokollerinden
kaynaklanir. Programlamaya ya da mantiel bir miidahaleye gerek kalmadan hatalar tespit
edilerek, vericiyi yeniden gonderim yapabilecegi konusunda bilgilendirmektedir.

+ Maliyet: Onceki arabirimlerden daha kompleks bir yapiya sahip olmasina ragmen,
USB’nin devre elemanlar1 pahali sayilmazlar. Ozellikle diisiik hiz gerektiren cihazlar igin
son derece diisiik maliyetlerle calismak miimkiindiir.

 Esneklik: USB, dort transfer tipi ve ti¢ farkli hizi ile birgcok cihaz i¢in uygulanabilirlik
kazanmaktadir. USB sayesinde transferler gergek zamanlara yakin diizeyde gergeklesir.
USB protokoliinde diger iletisim standartlarindan farkli olarak sinyallere fonksiyonlar
yiiklenmez.

* Giig Tiuketimi: USB harici bir gii¢ kaynagi gerektirmez. Tasarruflu devreler ve kodlar
yardimiyla kullanilmayan cihazlarin giicii kesilir ve uyku moduna alinir.

» Hiz: USB, geleneksel seri ve paralel iletisime oranla ¢ok daha yiiksek bir veri iletisimi
saglamaktadir. USB ii¢ hiz1 destekler: Yiiksek hiz (480Mb/s), Tam hiz (12Mb/s) ve Diisiik
Hiz (1,5Mb/s). Cizelge 4.1°de c¢esitli arabirimlerle USB’nin hiz karsilastiriimasi

gosterilmistir:

Cizelge 4.1. USB ile diger arabirimlerin karsilastirilmasi (Axelson 2005)
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Arabirim Format e H}z'(m:fx.) Kullamim
(max.) bit/saniye
o asenkron o 1.5M, 12M, o -
USB Sexi 127 430M Fare. klavye. modem. audio vb.
2
e dpakaig 2 -OKb'(aill o Modem. fare. enstrumantasyon
A _939 % i VA ) d 1 A asy
(EIA/TIA-232) Seri cibirshardla
RS Srehog 32 s Veri toplama ve kontrol sistemi
(EIA/TIA-485) Seri S P e
asenkron
ItDA sert 2 115K Yazic1, diziistii
infrared
- - senkron : .. :
Microwire Sesi 8 M Mikrodenetleyici haberlesmesi
. senkron ; 33 X
SPI S 8 2. 1M Mikrodenetleyici haberlesmesi
I'C sex;i::ion 40 3.4M Mikrodenetleyici haberlesmesi
_ 400M (IEEE-
EIEiErf\:Jli’eg).; Seri 64 1394b Video. toplu kayit
icin 3.2G)
IEEE-488
5 / ;
(GPIB) Paralel 15 &M Enstrumantasyon
Ethemet Sent 1024 10M/100M/1G | PC Network
MIDI sendtin 3 315K Miizik, géritii kontroli
dongiisii
Paralel printer poﬂl Paralel 2 8M Yazic1, tarayica, disk siirgiileri

4.6.2. USB’nin tasarimciya sagladigi avantajlar

» Isletim Sistemi Destegi: USB’ye destek veren bir sitemin ii¢ asgarisi vardir: Sisteme
takilan/sokiilen cihazi algilamak, takilan cihazlarla haberlesmek ve son olarak yazilim
stiriiclilerinin ve uygulamalarin USB ile senkronize ¢alismasini saglamaktir.

* Cevrebirim Destegi: USB’li cihazlarin donaniminda bir kontrolér bulunur, istekleri
yanitlamak ise ¢evrebirimine diiger.

» USB-IF Forum: USB-IF kar amagl olmayan, bilgi, yazilim ve donanim aletleri ile test
olanaklar1 saglayan bir kurulustur. USB’nin gerek kullaniciya gerekse tasarimciya sagladig
avantajlarin yani1 sira dezavantajlarindan da kisaca bahsetmek gerekir. Bu dezavantajlar
kullanict ve tasarimci agisindan maddeler halinde asagidaki gibi siralanabilir:

 Kullaniciya yonelik sorunlar: Eski donanimlar ve isletim sistemleriyle uyumlu olmamasi
en temel handikaptir. Bundan baska, hiz ve mesafe siirlamalari nedeniyle USB kullanim1
bazi durumlarda pratik olmamaktadir.

* Eski Donanimlarla Uyumsuzluk: Eski donanimlarda USB portu yoktur. USB olmayan bir

cthaz1 USB porta baglamanin yollarindan biri konvertdr kullanmaktir. Ancak bu ¢6ziim
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sadece konvertdr siiriiclisiiniin  tanidig1  konvansiyonel protokollerin  kullanildigi
¢evrebirimlerinde olumlu sonug verir.

» Siirat Limitleri: USB ¢ok yonlii bir arabirim olmasina ragmen, USB ile her seyi halletmeye
calismak dogru degildir. Yiiksek hizli USB, IEEE-1394 ile yarisabilirken IEEE-1394b ile
yarisabilecek bir secenek sunamamaktadir. Ancak FireWire’a gore yavas olmasina ragmen
daha ucuz olmas1 USB’nin bir avantaj1 olarak goriilebilir.

* Mesafe Sinirlamalari: USB masaiistli yol olarak tasarlanmistir. USB i¢in kablo boyu 5
metreye kadar ¢ikabilir. Oysa RS—232, RS—485 veya Ethernet daha biiyiik mesafelere izin
verir. Bununla birlikte bes adet gobek (hub) kullanarak mesafeyi 30 metreye ¢ikarmak
olanaklidir.

* Cihazlar Arasi Haberlesme: Masaiistii tasarimin bir sonucu haberlesmenin karargah
tarafindan denetlenmesidir. Yani cihazlar dogrudan haberlesemezler.

» Tasarimciya yonelik sorunlar: Programlamanin karmasikligi baslica handikaptir. Gerek
PC’nin ve gerekse cihazin donaniminda gozden kagan noktalar (bug’lar) ciddi sorunlar
olusturur.

* Protokoliin Karmagikligi: USB c¢evrebiriminin programlanmasi, protokoller hakkinda
ayrintili bilgi sahibi olmay1 gerektirir. Haberlesmenin biiyiik kismi yonga tarafindan
otomatik olarak halledilir. Ancak siiriicii yazanlar, protokolleri ve siiriiciiniin islevini iyice
anlamis olmalar1 gerekmektedir.

» Isletim Sistemi Desteginin Artirilmast: Windows smif siiriiciileri, uygulamalarimn cihazlarla
haberlesmesini saglar. Cihaz bu siiriiciilerle ¢calismadigi takdirde bir siirlicii yazma problemi
ortaya ¢ikabilir.

» Donanim Sorunlart (Bug’lar): Ilk karargh denetleyicilerinin donamimlari sorunlu
olabiliyordu ve ayni sekilde ¢evrebirimlerinde de sorunlarla karsilasilabiliyordu. Bundan
kaginmanin en iyi yolu donanim se¢iminde gereken dikkati gostermek ve son bilgileri elde
etmektir.

* Bedeller: USB-IF tarafindan sunulan belirtim (spesifikasyon), web sitesinden iicretsiz
olarak alinabilir ve USB yazilimi gelistirmek i¢in lisans bedeli 6demek gerekmez. Ancak
USB arabirimi satislarinda durum farklidir. Belirli bir Uretici Kimligine sahip olmayi

gerektirir ve bunun da belli bir bedeli vardir (Axelson 2005).
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5. MATERYAL VE METOD

5.1. Materyal
‘ IP KAMERA-1 IP-KAMERA-2
L ! 3] “
-l

. /'",-
thl)) & ¢
"l l ' ' - '
Cowew O AYDINLATMA KONTAGI
— " b0 ALARM KONTAGI
ACCESS POINT ELEKTRONIK
KUMANDA DEVRESI

3]} . ' ¢

-

-

KABLOSUZ ADSL MODEM BILGISAYAR "
RF KUMANDA

Sekil 5.1 Goriintii isleme teknigi kullanan bilgisayar destekli giivenlik sistemi

5.1.1 Access point cihazi

Access point cihazi, diziistii bilgisayar, Ip kamera ve akilli telefon gibi telsiz cihazlar
wi-fi ve benzeri telsiz erigim standartlari kullanarak kablolu aga baglayan aygitlardir.

Access point cihazlar1 kablolu bilgisayar agina tiimlesik (dahili) ya da harici bir
yonlendirici vasitasiyla baglanirlar. Erisim noktalari, almis oldugu veri sinyallerini (internet
gibi) kablosuz olarak RF sinyalleri ile ortama tasir. Kablosuz 6zellige sahip olmayan
cihazlan (yazici gibi) kablosuz aga dahil eder. Boylece ortak kullanima yardimeci olur.
Ayrica kablosuz vericilerden aldig1 RF sinyallerini gii¢lendirerek menzil artirimina gitmek

i¢in kullanilir,
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Sekil 5.2 Access point cihazi

Tasarlanan sisteminde kullanilan access point cihazinin teknik 6zellikleri;
Arabirim:

e 1 xRJ4510/100Mbps WAN girisi
e 4xRJ4510/100Mbps LAN cikist
e 300Mbit 802.11n kablosuz baglantisi

Calisma Tipi:

e Kablosuz erigim noktasi
¢ Kablolu dagitim noktasi
e Kablosuz tekrarlayici

Kablosuz Ag Standardi:
e 300Mbit 802.11n, 802.11g, 802.11b
Gii¢ Kaynagi:
e 1x5V/1A adaptor
Anten:
e Cift 5dBi anten
Uyumluluk

e Windows, MacQOS, 10S, AndroidOS, Linux, SmartTV
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5.1.2 Modem

Modem, tanim olarak "Modiilator" ve "Demodiilator" kelimelerinin birlesiminden
tretilmistir. Cevirge ya da Modem, bilgisayarlarin genel aga baglantisin1 saglayan ve bir
bilgisayar1 uzak yerlerdeki bilgisayar(lara) baglayan aygittir. Modem, verileri ses
sinyallerine ses sinyallerini verilere doniistlirerek verileri tasir. Genis ag kurmak igin
mutlaka bulunmasi gereken ag elemanidir.

Modemler genellikle birim zamanda gonderebildikleri veri (data) miktar ile
siiflandirilirlar ve bu miktar genelde bit boli saniye (bit/s) olarak dl¢iiliir. Ayni1 zamanda
modemler baud ile dl¢iilen simge hizlaria (symbol rate) gore de siniflandirilabilirler.

ADSL ( Asimetrik Sayisal Abone Hatti ) Asymmetric Digital Subscriber Line
sozclklerinin bas harflerinden olusan ADSL, mevcut telefonlar i¢in kullanilan bakir teller
tizerinden yiiksek hizli veri, ses ve goriintii iletisimini ayni anda saglayabilen bir modem
teknolojisidir. Yukaridaki agilimi ile ADSL, standart telefon goriismeleri ile ayni anda,
yiiksek hizda veri gegirilebilen telefon hattin1 ifade eder. Asimetrik kelimesi ise veri alim
(download) ve veri gonderim (upload) hizlarinin birbirinden farkli oldugunu gostermektedir.
Telefon hatlarinin bu sekilde kullanilmasini saglayan teknoloji de ADSL teknolojisi olarak

anilmaktadir.

Sekil 5.3 Kablosuz ADSL modem

Tasarlanan sisteminde kullanilan modemin teknik 6zellikleri;

WAN-LAN Arayiizii:
»10/100 Base-Tx P Auto MDI/MDI-X » RJ-45 Konnektor

FXS Araytizii:
P Hat Voltaji minimum 45 Vrms  »RJ11 Konnektor

WLAN Arayiizii:
»802.11n, 802.11i, 802.11e

Giic Kaynagi:
» 12V DC Adaptor
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5.1.3 IP kamera

IP kameralar CCD ya da CMOS sensoriinden sagladig1 analog sinyali tizerlerindeki
tiimlesik DVS(Digital Video Server) ile isleyip sayisala c¢evirerek Ethernet baglanti
noktasindan yayin yapabilen kameralardir. Yaygin olarak geleneksel CCTV(Closed Circuit
Television) sistemlerinde oldugu gibi gilivenlik amagh gozetim ve video kaydi tutmak
amaciyla kullanilirlar. Bununla birlikte sadece gozetim ya da personel takibi amaciyla da
tercih edilmektedirler. IP kameralar ile alinan video kaydi, bir yazilim yardimiyla bilgisayar
ortaminda saklanabilecegi gibi; Hybrid DVR(Digital Video Recorder) iizerinde veya
NVR(Network Video Recorder) iizerinde de saklanabilir.

Endiistriyel kullanim i¢in {tretilen ve Gigabit(1000mbit/s) Ethernet baglanti

noktasina sahip tiirevleri de bulunmaktadir.

Sekil 5.4 Kablosuz IP kamera
Tasarlanan sisteminde kullanilan kameranin teknik 6zellikleri;

e Sensor:1/4' CMOS Sensorii

e Malzeme: Aliiminyum + cam

e Lens Boyutu :3.6 mm

e (Coziiniirlik:640x480

¢ Video Sikistirma formati: MJPEG

o Kare Hiz1:15 fps(VGA), 30 fps(QVGA)

e IR-Led sayisi: 36 (Smm)

e Gece Goriis Mesafesi: 20 metre

e Kablosuz: 802.11 b/g

e Ag Protokolleri: P2P HTTP FTP TCP/IP UDP SMTP DHCP PPPoE DDNS
and UPnP

e Giig Kaynagi: 12V 1A adaptor
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5.1.4 Bilgisayar
Kullanicidan aldig1 verilerle aritmetik ve mantiksal islemleri yapabilen, yaptigi
islemlerin sonucunu saklayabilen ve istenildiginde geri getiren, elektronik bir cihazdir.
Bilgisayarin elektronik kismina donanim (hardware), program kismina ise yazilim

(software) denir. Bilgisayarin ¢alisma yapisi 4 boliime yarilabilir;

1. Bilginin Girisi: Bilgisayara dis ortamdan veri girilmesini saglayan birimlerdir.

2. Bilginin Saklanmasi: Bilgilerin kalic1 ya da gegici olarak saklandigi ortamlardir.
Uzerine kaydedilen bilgileri kalic1 olarak saklayan bellek sabit disk (harddisk) tir.
Disket, cd, data kartuslar1 depolama birimine 6rnek olarak gosterilebilir. Ram,
Rastgele erisilebilir bellektir. Bu bellege kalici olmayan bellek de denir. Elektrik
kesildiginde ya da bilgisayar kapatildiginda ram bellekteki veriler silinir. Giris
biriminden girilen veriler 6nce ram bellege gelir. Daha sonra CPU verileri ihtiyag
duydukc¢a buradan alarak isler. CPU i¢inde islenen veriler yine ram bellege gider.
Daha sonra ram bellekten ¢ikis birimine aktarilir.

3. Bilginin Islenmesi: Merkezi islem Birimi (CPU) bilgisayarin beynidir. Bilgisayar
icindeki biitlin islemler CPU’da yapilir. Yani giris biriminden girilen veriler CPU
icinde islenir ve Cikis birimine aktarilir. (Beyin: Merkezi islem birimi-Central
Processing Unit-CPU)

4. Bilginin Cikisi: Bilgisayar ortaminda islenen verilerin dig ortama aktarilmasini

saglayan birimlerdir.

Sekil 5.5 Bilgisayar
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Tasarlanan sisteminde kullanilan bilgisayarin teknik 6zellikleri;

e Intel® Core™2 Duo islemci P7350 2.0Ghz 1066Mhz 3Mb Onbellek

e 4GB DDR2 800 MHZ Ram

e 500 GB Harddisk

e NVIDIA GeForce G 105M 512 MB Paylasimsiz

15.6" Parlak LCD Ekran (1366x768)

MultiDrive (DVD£R DL/CD-RW)

Vga port, 3 x USB 2.0 port, kart1 okuyucusu

Dahili 10/100/1000BASE-T (Gigabit) Ethernet

Realtek RTL8187B Wireless 802.11b/g 54Mbps USB 2.0 Network Adapter

5.1.5 Elektronik kontrol devresi

Bilgisayardan aldig1 veriler dogrultusunda alarm ve aydinlatma kontagini kontrol
eden, sistemin ¢alisma durumunu led gosterge vasitasiyla gosteren ve bilgisayar ile usb
protokolii kullanarak haberlesen elektronik devredir. Elektronik kontrol devresinin durumu,
giivenlik sistemi otomasyon yazilimiyla otomatik olarak yada kullanicinin giivenlik
otomasyon Yyazilimina miidahalesiyle manuel olarak degistirilebilir. Ayrica bahse konu

degisiklikler yine bu sistem i¢in tasarlanmis rf kumanda tarafindan da yapilabilir.

W M I,
\

Sekil 5.6 Elektronik kontrol devresi
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Elektronik kontrol devresinde kullanilan elemanlar;

e PIC 18F4550 Mikrodenetleyici

e PIC 16F628A Mikrodenetleyici
e 433MHz RF alict modiil

e LM7805 Entegresi

e 11 mmldr

e Buzzer

e 12V Role

e BC547 transistor

e 5mmled

e 1N4007 diyot

e 20MHz kristal

e USB b konnektor

e Power giris konnektorii

e 10KQ,1KQ, 220 Q direng

e 22 pF, 100 nF, 330 nF kapasitor

e USB kablo
e 12V 1A DC adaptor

Kontrol devresi ve led gosterge olmak iizere iki kisimdan olusan elektronik

kontrol devresine ait baski devre ¢izimleri sekil 5.7’de gosterilmektedir.
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Sekil 5.7 Elektronik kontrol devresine ait bask1 devre

5.1.5.1 PIC 18F4550 mikrodenetleyici
Elektronik kontrol devresinde ana islemler PIC 18F4550 mikrodenetleyicisi vasitasiyla

gerceklestirilir,;

Giivenlik otomasyon programi ile USB haberlesme protokollerini kullanir. Giivenlik
otomasyon programindan aldigi komutlar dogrultusunda alarm ve aydinlatma
kontaklarini yonetir.

Tehlike aninda kullaniciy1 ikaz etmek igin sesli uyari veren buzzer’t ve gorsel uyari
veren ledin kontroliinii yapar.

RF kumandadan gelen sinyalleri isleyen PIC 16F628A mikrodenetleyicisi ile
haberleserek kullanicidan gelen komutlari giivenlik otomasyon programina iletir.
Ortamin 151k siddeti PIC 18F4550 mikrodenetleyicisi tarafindan olg¢iiliir.

Kontrol ettigi led gdsterge ile kullaniciya sistemin durumu hakkinda bilgi verir.
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Mikrodenetleyici pinleri sekil 5.8”de detayli olarak gosterilmistir.

MCLRNVPP/RE3 — [] 1 N\ 40
RAO/ANO <[] 2 39

RA1/AN1 =—[]3 38
RA2/AN2/VREF-/CVREF <— [] 4 37
RAB/ANS/VREF+ <—=[]5 36
RA4/TOCKI/C1OUT/RCV =-—[] 6 35
RA5/AN4/SS/HLVDIN/C20UT = 07 34
REO/AN5/CK1SPP =-——[] 8 0o 33
RE1/AN6/CK2SPP =— [ 9 v g 32
RE2/AN7/OESPP =—[] 10 E E 31

VoD —— ] 11 0 © 30

Vss — w12 O 29

OSC1/CLKI ——[] 13 oo o8
OSC2/CLKO/RA6 «——[] 14 27
RCO/T10SO/T13CKI «-—[7] 15 26
RC1/T10SIICCP2"UOE <—[] 16 05
RC2/CCP1/P1A «—[] 17 24

Vuse =—[] 18 23

RDO/SPPO <—>[: 19 22

RD1/SPP1 —<—[] 20 21

] «— RB7/KBI3/PGD

[] <——» RB6/KBI2/PGC

[] =<— RB5/KBI1/PGM

] =—= RB4/AN11/KBI0O/CSSPP
] «<— RB3/AN9/CCP2V VPO

[] =—» RB2/ANS/INT2/VMO

] =<—= RB1/AN10/INT1/SCK/SCL
] <— RBO/AN12/INTO/FLTO/SDI/SDA
[] =—— VDD

] -——Vss

] «<— RD7/SPP7/P1D

] =— RD6/SPP6/P1C

[] =— RD5/SPP5/P1B

] «—e RD4/SPP4

[] <— RC7/RX/DT/SDO

] «— RC6/TX/CK

:] <—— RC5/D+/VP

] =— RC4/D-/VM

] «— RD3/SPP3

"] =— RD2/SPP2

Sekil 5.8 PIC18F4550 nin pin goriiniisii

PIC 18F4550’nin teknik ozellikleri;

CPU hizi: 48MHz

Program Bellegi: 16KWords

EEPROM Bellegi: 256 Byte

Ram Bellegi: 2048 Byte

Toplam pin sayisi: 40

Girig/Cikis portlarinin sayisi: 35

Analog giris sayis1 :13

Flash bellek boyutu : 32 KByte

Besleme Gerilimi: 4.2 ile 5.5 V araliginda
Calisma sicakligi: -40°C ile +85°C araliginda
Osilator tipi : Dabhili, harici

Timer sayist : 4

Arayliz tipi: EUSART, 12C, SPI, SPP, USB
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5.1.5.2 PIC 16F628A mikrodenetleyici
Rf kumandadan gelen sinyalleri ¢6zme islemi PIC 16F628A mikrodenetleyicisi

tarafindan yapilir. Gelen sinyaller dogrultusunda aralarinda paralel baglanti olan PIC
18F4550 mikro denetleyicisine gerekli sinyalleri génderir.
Mikrodenetleyici pinleri sekil 5.9°da detayli olarak gosterilmistir.

(.
.

@)

RA2/AN2/VReF <—{
RAI/AN3/ICMP1<+——{ |
RA4/TOCKI/CMP2 +—] |

RAS/MCLRNpP —>[

18 [<—>RA1/AN1

17 [Je—= RAG/ANO
16 [ J«— RA7/OSC1/CLKIN
15 [ Je— RAG/OSC2/CLKOUT

14 }— Voo

13 }—- RB7/T10SIPGD

Vss —»[
RBO/INT +—{ |
RB1/RX/DT +—{ |
RB2/TX/CK+— |
RB3/CCP1+—»{ |

PIC16F627A/628A/648A

12 ]«—— RB6/T10SO/T1CKIPGC
1 ]4—» RBS

O 00 N ;s W N

10 :[<_. RB4/PGM

Sekil 5.9 PIC16F628A’nin pin goriiniisii

PIC 16F628 A’nin teknik Ozellikleri;

e CPU hizi: 4MHz

e Program Bellegi: 2KWords

e EEPROM Bellegi: 128 Byte

e Ram Bellegi: 224 Byte

e Toplam pin sayist: 18

e Giris/Cikis portlarinin sayisi: 16

e Flash bellek boyutu : 2 KByte

e Besleme Gerilimi: 3V ile 5.5 V araliginda
e Calisma sicakligi: -40°C ile +70°C araliginda
e Osilator tipi : Dabhili, harici

e Timer sayisi : 3

e Arayliz tipi: EUSART
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5.1.5.3 433 MHz RF alic1 modiil
433 MHz RF alict modiil, 433 MHz frekans degerine sahip modiile edilmis bilgi

sinyalini modiilasyon dalgasindan ayiran devre elemanidir.

Sekil 5.10 433 MHz RF alict modiil

433 MHz RF alic1 modiiliin teknik 6zellikleri;

e Besleme gerilimi: 3.6V ile 5.5 V araliginda
Frekans: 433.82 MHz ile 434.02 MHz araliginda
e ASK veri hizt: 0.1 kbps ile 9.6 kbps araliginda

e Calisma sicakligr: -20°C ile +70°C araliginda
e Bilgi alirken ¢ektigi akim: 4 mA
e Uyku modunda ¢ektigi akim: 1 uA

e Anten empedansi: 50 ohm

5.1.5.4 LM7805 entegresi
Devrede kullanilan LM7805 entegresi, mikrodenetleyiciler ve RF alict modiil igin

sabit 5 Voltluk gerilim saglamaktadir. LM7805 entegresinin baglanti1 semasi sekil 5.11°de

gosterilmistir.

1 3

C LM78XX
Input ‘ Output
C - Co ——0.1yF
“‘o.aspF

Sekil 5.11 LM7805 entegresinin baglant1 semasi
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5.155LDR
LDR, iizerlerine diisen 1s1k siddetiyle ters orantili olarak direngleri degisen

elemanlardir. LDR nin iizerine diisen 151k arttikca direng degeri lineer olmayan bir sekilde
azalir. LDR’nin aydinlikta direnci minimum, karanlikta maksimumdur. Hem AC devrede,
hem DC devrede ayni ozelligi gosterir. Bu elemanlarin yapisinda “kadmiyum siilfat”
(CdSO4) yari iletken madde olarak kullanilmaktadir. Kadmiyum siilfat, yalitkan bir taban
tizerine yerlestirilmis olup, icerisinde iki taraftan daldirilmis birbirlerine degmeyen iletken
teller bulunmaktadir. Bu iki iletken telden disariya ug ¢ikarilarak LDR’nin baglanti
terminalleri olusturulmustur. LDR ’nin iist yiizeyi 1s1k etkisini algilayabilmesi i¢in seffaf bir

malzemeyle kaplanmistir.

Sekil 5.12 LDR
5.1.5.6. Buzzer
Buzzer, kiicliik gerilim degerlerinde calisgan bir bobinde ani akim degisimleri
meydana getirerek zayif titresimler olusmasiyla tiz sesler ¢ikarma 6zelligine sahip olan devre

elemanidir.

Sekil 5.13 Buzzer

5.1.5.7 Role
Roleler diisiik akimlar ile ¢alisan elektromanyetik bir anahtardir. Uzerinde bulunan

elektromanyetik bobine roélenin tiirline uygun olarak bir gerilim uygulandiginda bobin
miknatis 6zelligi kazanir ve karsisinda duran metal bir paleti kendine dogru ¢ekerek bir veya
daha fazla kontagi birbirine irtibatlanarak bir anahtar gorevi yapar. Role; bobin, palet ve
kontak olmak fizere ii¢ bolimden meydana gelir. Bobin kismi rélenin giris kismidir. Palet

ve kontak kisminin bobin ile herhangi bir elektriksel baglantist yoktur.
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Sekil 5.14 12V minyon spot role

5.1.6 RF kumanda

Kullanicinin giivenlik sistemine uzaktan miidahale etmesi icin tasarlanmis bir
kumandadir. Sistem ile kumandanin haberlesmesinde rf sinyalleri kullanilmaktadir.
Kullanict ortamin durumuna gore 25 m ile 50 m arasinda mesafeden kumanda araciligi ile
sisteme miidahale edebilir. Yapilan miidahaleler ile sitemin 6zellikleri olan tarama, alarm ve
aydinlatma ozellikleri manuel olarak aktif yada pasif yapilabilir veya sistem, daha dnce

kullanict tarafindan ayarlanmis sekilde otomatik olarak ¢alistirilabilir.

Sekil 5.15 RF kumanda
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RF kumanda devresinde kullanilan elemanlar;

e PIC 16F628A Mikrodenetleyici
e 433MHz RF verici modiil
e LM7805 Entegresi

e Buton

e 10KQ, 330 Q direng

e 100 nF, 330 nF kapasitor
e 23A tipi pil yuvasi

e 23A 12V pil

RF kumanda devresine ait baski devre gizimleri sekil 5.16’da gosterilmektedir.

Sekil 5.16 RF Kumanda devresine ait baski devre

5.1.6.1 433 MHz RF verici modiil
433 MHz RF verici modiil, bilgi sinyalini 433 MHz frekans degerine sahip tasiyici

dalgayla birlestirerek modiile edilmesini saglayan devre elemanidir.

Sekil 5.17 433 MHz RF verici modiil
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433 MHz RF verici modiiliin teknik 6zellikleri;
e Besleme gerilimi: 3.0V ile 5.5 V araliginda
e Frekans: 433.92 MHz
e ASK veri hiz1: 0.2 kbps ile 9.6 kbps araliginda
e (alisma sicakligi: -20°C ile +70°C araliginda
e Bilgi gonderirken cektigi akim: 24,5 mA
e Uyku modunda cektigi akim: 1 uA

e Anten empedansi: 50 ohm

5.2. Metot

Tasarlanan akilli giivenlik sistemi i¢in gerekli olan bilgisayar yazilimi delphi
programu ile gelistirilmistir. Sistem bir bilgisayar ile kontrol edilmektedir. Prototip olarak
iki kamera ile yapilan sistemde kameralardan alinan goriintii islenmekte ve kullanicinin
yapmis oldugu giivenlik ayarlarina gore tehdit durumunda sesli uyari vermekte, ilgili kisilere
e-posta gonderilmektedir. Bununla beraber korunan bolgenin aydinlatma kontrolii de bu
ayarlar altinda yapilmaktadir. Ayrica sistem uzaktan kumanda ile kontrol edilebilmektedir.
Sistem belli bir bdlgenin siirekli olarak korumasmi amacglamaktadir. Giivenlik
kameralarindan alinan goriintiiler siirekli olarak taranmakta ve tehlikeli olarak tanimlanan

gorintii tespit edildiginde gerekli uyarilar yapilmaktadir.

5.2.1 Bilgisayar yazilimi
Giivenlik sisteminin kontrolii, bilgisayar yazilimi tarafindan gerceklestirilmektedir.

Delphi programinda yazilan programa ait ana akis diyagrami sekil 5.18’de gosterilmektedir.
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Zamanlama Ayarlarma Gére;
Tarama, Hareketleri Kaydet,
Alarm Sistemi, Aydmlatma

E-Posta
Ozelliklerinin Durumunu Belirle

[o]

Aydinlatma Kontrolii
Aktifmi ?

Aydinlatmay: Aktif Yap.

/ Aydinlatmay: Pasif Yap.

S

&
>

Tarama Kontrolii
Aktifmi ?

Korunan Bilgede

.

Hareket Var m1?

Hareketli Nesne

Tehlikeli Boyut ve

Hareketleri Kaydet
Kontrolii Aktif mi?,

Hareketli Nesneyi Resim
Olarak PC'ye Kaydet

o]

o]

Alarm Sistemi
Kontrolii Aktif mi?,

Alarm Sirenini Cal

o

E-Posta Kontrolii
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5.2.1.1 Kullanic1 ana ekrani
Kullanic1 ana ekrani, kullanicinin sistemin durumunu izleyebildigi, sisteme

miidahale edebildigi ve programin diger boliimlerine erisebildigi boliimdiir. Kullanici ana

ekranina ait goriintii sekil 5.19°da gosterilmektedir.

J—

Ayarlar Kamera Baglantisi  Diger

» -,

Hizhi Menii
Tarama Hareketler Kaydet
_ ) Ayarlanan 0 Aparlanan
o) Aktif ) Akt
1 Pasif ) Pasif
Alarm Sistemi Aydinlatma
9 Ayarlanan @) Ayarlanan
Aktif ) Akt
1 Pasif ) Pasif
E-Posta
O Aparlanan ) Aktif ) Pasif

@‘ USB Cihazina Bagland:

g Tarama Aktif
(-\,‘ Hareketleri Kaydetme
/

@ i v
_J Alarm Pasif

(7)) E-Posta Gonderimi Pasif
®

Hareket Var !/‘ Alarm Calmiyor {91- Ortam Aydinhk C‘ Aydinlatma Pasif

Sekil 5.19 Kullanic1 ana ekran

Kullanici ana ekranindan yapilan islemler;

e Korunan bdlgeye ait goriintiiler izlenebilir.

e Elektronik kontrol devresine baglant1 durumu,

e Izlenen bodlgede hareket olup olmadig,

e Ortamin aydinlik olup olmadig,

e Elektronik kontrol devresinde bulunan alarm kontaginin aktif/pasif olma
durumu anlik olarak izlenebilir.

e Tarama Ozelliginin aktif/pasif olma durumu,

e Hareketleri kaydetme 6zelliginin aktif/pasif olma durumu,

e Alarm sisteminin aktif/pasif olma durumu,

e Tehlike aninda e-posta gonderme 6zelliginin aktif/pasif olma durumu,
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e FElektronik kontrol devresinde bulunan aydinlatma kontaginin aktif/pasif
olma durumu manuel olarak degistirilebilir yada kullanicinin daha 6nceden
tanimladig1 ayarlar kullanilabilir.

e Yukarida bahsedilen 6zelliklerin durumu anlik olarak izlenebilir.

e Ayarlar meniisii kullanilarak, programin diger boliimleri olan kamera konum
ayar1, giivenlik ayarlari, zamanlama ayarlari, tarama ayarlar1 ve goriintii
¢coziimlemeye erisilebilir.

e Kamera baglantt meniisii kullanilarak, sistemde tanimli kameralara
baglanilabilir.

e Diger mentisii kullanilarak, elektronik kontrol devresinin baglantisi test

edilebilir.

5.2.1.2 Kamera konum ayarlari
Kullanici, programin kamera konum ayar1 boliimiinii kullanarak, goriintii alinacak

kameralarin lens bilgileri ile konum bilgilerini tarama ayarlarinda kullanilmak tizere
giivenlik yazilimina kaydedilmesini saglamaktadir. Kullanici ana ekran1 ayarlar
mendisiinden bu boliime erisilebilmektedir. Kamera konum ayarlart boliimiine ait goriintii

sekil 5.20°de gosterilmektedir.

Kativera KorunAyariod =)

1 Kamera

+ | Korunan Yiizeye Yapti Act:> -15 Derece
»  Korunan Yiizeye Uzakligi (On):> 79 cm
v | Yatay Eksene YaptdiAct:> 18 Derece

»  Yerden Yikseklik:> 210 cm

V| Kiseye Uzakik:>Sada 16 cm

| (I

174" (36 mmLens  Yatay:>> 55Derece Dikey: >>42Derece v
+ Kotunan Yiizeye Yaptidi Agi:> 2 Derece
+ Korunan Yiizeye Uzaki [Grik:> 77 em
+ Yatay Eksene Yaptil Agi:> 18 Derece
V Yerden Yiiksekli:> 210 cm
V Késeye Uzaklik:>Sola 15 om

Kerunan lan

Boyu:> 800 em  Viksekligi> 210 om  Koruma Mesafesiz> 60 cm

©) finden Garintim Ustten Giriintim

Giedi | [ Keydet | | Hesapla | [ Butons |

Sekil 5.20 Kamera konum ayarlar1
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Tasarlanan gilivenlik sistemi farkli lense sahip kameralar1 da desteklemektedir.

Kameralarin lens bilgilerine gore goriis acilar1 degigsmektedir. Kameranin lensi ile goriis agisi

arasindaki iliski ¢izelge 5.1°de gosterilmektedir.

Cizelge 5.1 Kamera lensi ile goriis agis1 arasindaki iliski

Kameranin Lens Fokal Uzunlugu
Sensor Boyutu Aci
25 mm 3.6 mm 4mm 6 mm 8 mm 12 mm 16 mm 60 mm
Yatay 104° 74° 62° 42 32° 22° 17° 4
1/3" Dikey 90° 56° 48° 332 | 25 17° 12° 3
Diyagonal 130° 93° 73° 53 | ar 27° 21° 6°
Yatay 90° 55° 48° 33 | 25 17° 12° 3
174" | Dikey 67° a2 37 P T 13° o >
Diyagonal 112° 69° 58° a3 21° 16° 4

Tasarlanan giivenlik sisteminde ayni tip kameralar kullanilabilecegi

gibi farkl

6zellige sahip kameralarin kullanilmasi sorun teskil etmemektedir. Kameralara ait 6zellikler,

kamera konum ayarlar1 boliimiiniin 1. kamera ve 2. kamera kisimlarindan ayarlanmaktadir.

Lens secimi ise yine bu kisimlarda bulunan combobox komponenti kullanilarak

yapilmaktadir.

1.Kamera

<

2. Kamera

1/4" (3.6 mm) Lens

3

Korunan Yuzeye Yaptdi Acr:> -15 Derece
Korunan Yiizeye Uzakhidl (On):> 79 cm
Yatay Eksene Yaptidi Acr::> 18 Derece
Yerden Yikseklik::> 210 cm

Kogeye Uzaklk::>Saga 15 cm

Yatay::>> 55 Derece  Dikey: :>>42 Derece  «

»

3

3

3

3

Korunan Yuzeye Yaptdi Agr:> 2 Derece
Korunan Yiizeye Uzakhidi (On):> 77 cm
Yatay Eksene Yaptidi Acr::> 18 Derece
Yerden Yukseklik::> 210 cm

Kogeye Uzaklk::>Sola 15 cm

Sekil 5.21 Kameralara ait 6zelliklerin belirlendigi kisim
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Sekil 5.21°de goriildiigli gibi tasarlanan sitemde sensor boyutu 1/4" olan ve 3,6

mm’lik lense sahip iki adet kamera kullanilmaktadir.

Korunan boélgeye ait ozelliklerde, kamera konum ayart boliimiiniin korunan alan

kisminda yapilmaktadir.

Korunan Alan

Boyu::> 800 cm  Yuksekligi:> 210 em  Koruma Mesafesi:> 60 cm

Sekil 5.22 Korunan bolgeye ait 6zelliklerin belirlendigi kisim

Yukarida belirtilen verilerin programa yiiklenmesi sonucunda kameralarin dikey ve
yatay olarak gorebildigi ve goremedigi bolgeler iki boyutlu olarak ¢izdirilmektedir. Bu

sayede kullanic1 goriis alanlarini ve kor noktalart daha saglikli sekilde ayarlayabilmektedir.

YUKSEKLIQ
= =(8)

YATAY|EKSENE
YAPTIGQI ACI
—

.., 7m Bm E:f:ﬂ‘:;-‘_fVB YU

x X 5 = X 3 o g
Om Im 2m 3m Am Sm Sm

:.], 2 9) KORUMA

s |\ (FS AFEST

Sekil 5.24 Kameralarin iistten gériintimii

5.2.1.3 Giivenlik ayarlar
Kullanici, programin giivenlik ayarlari boliimiinii kullanarak korunan bolgeye 6zel

giivenlik kurallar1 olusturabilmektedir. Esnek yapiya sahip bu kurallar degistirilerek ortamda

ki hareketlere kars1 sistemin hassasiyeti degistirilmekte, yani sisteme yiiklenen bu kurallar
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sayesinde korunan bolgedeki hareketlere karsi toleransi yiikseltilmekte yada
disiiriilmektedir. Kullanict ana ekrani ayarlar meniisiinden bu boliime erisilebilmektedir.

Giivenlik ayarlar1 boliimiine ait goriintii sekil 5.25°de gosterilmektedir.

http://192.168.1.80/

esler

> http://192.168.1.105:99/index. htm

Sekil 5.25 Giivenlik ayarlar1
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Giivenlik ayarlar1 boliimiinde yapilan islemler;

% Sistemde iki adet [P kamera kullanilmaktadir. Kameralara ait adres bilgileri

giivenlik ayarlar1 boliimiiniin IP kamera adresleri kismina girilmektedir.

IP Kamera Adresleri
Kamera-1 ::> http://192.168.1.80/

Kamera-2 ;> http:/#192.168.1.105:93/index. htm

Sekil 5.26 IP kamera adresleri

¢ Sistem kullaniciyr uyarmak igin tehlike aninda e-posta gonderebilmektedir.
Sistemde gonderici e-posta adresi ve alici e-posta adresleri giivenlik ayarlar
boliimiiniin e-posta ayarlar1 kismina girilmektedir. Istege bagl olarak birden
fazla alic1 e-posta adresi sisteme eklenebilmektedir. Bu sayede tehlike aninda

birden fazla kisi uyarilabilmektedir.

E-Posta Ayarlan

Gonderen E-posta ;> guvenlikkamerasiksu@gmail.com
s'fre b HRKRRHRK

Alici E-posta > emreelektro@hotmail. com

Sekil 5.27 E-posta ayarlari

« Sistemde ortamdaki cismi algilayabilmek icin basit fark alma yontemi
kullanilmaktadir. Bu yontemin saglikli bir sekilde ¢alisabilmesi i¢in arka plan
goriintiistiniin siklikla gilincellemesi gerekmektedir. Eger giincelleme islemi
gerceklestirilmezse ortamdaki 151k degisimleri sistemi olumsuz yonde
etkileyecektir. Arka planin giincelleme sartlar1 giivenlik ayarlar1 boliimiiniin

arka plan giincelleme kismindan yapilmaktadir.

Arka Plan Guncelleme

50 Hareketsiz Karede Guncelle < )

100 Sabit Hareketli Karede Giincelle < P

Sekil 5.28 Arka plan giincelleme
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Sekil 5.28’e¢ gore eger kameralardan art arda alman 50 adet goriinti
sonucunda ortamda hareket algilanmaz ise en son alinan goriintii yeni arka
plan goriintiisii  olarak giincellenmektedir. Bu sayede diizenli 151k
degisimlerinin sisteme bozucu yonde etki etmesinin oniline ge¢ilmektedir.
Eger kameralardan art arda aliman 100 adet goriintii sonucunda hep ayni
piksel araliginda goriintii var ise en son alinan gorlintii yeni arka plan
gorintiisii olarak giincellenmektedir. Bu sayede kullaniciya gereksiz e-posta
gonderimi yapilmayacak yada ortamdaki g6z ardi edilebilecek kiigiik
degisikliklerin sisteme bozucu etki etmesinin Oniine gecilmektedir.
Hareketsiz karede arka plan giincelleme sart1 ile sabit hareketli karede arka
plan giincelleme sarti sekil 5.28’de gosterilen scrollbar komponentleri
vasitastyla yapilmaktadir ve 10 ile 200 degerleri arasinda degerler
alabilmektedir.

Basit fark alma yonteminde hareketi algilamak igin arka plan goriintiisii ile
hareketli goriintiideki piksellerin gri degerlerinin farki alinir ve deneysel
olarak elde edilmis olan hassasiyet katsayisindan biiylik olmas1 durumunda
ilgili pikselde hareket olduguna dair bilgi sisteme verilir. Hassasiyet
katsayisi, hassasiyet ile ters orantili olarak degisir. Hassasiyet katsayisi ayart,
giivenlik ayarlar1 boliimiiniin hassasiyet katsayis1 kismindan yapilmaktadir ve

1 ile 100 arasinda degerler alabilmektedir.

Hassasivet Katsawsi : 45

<4 )

Sekil 5.29 Hassasiyet katsayisi

Giivenlik sistemine ait kameralardan belli araliklarla goriintii alinarak, arka
plan goriintiisiiyle karsilastirilir ve hareketli nesneler tespit edilerek, nesneye
ait bilgiler islenmek iizere sisteme gonderilmektedir. Sistemdeki
kameralardan goriintii alma siiresi ise giivenlik ayarlari boliimiiniin goriintii
alma aralig1 kismindan yapilmaktadir ve 100 ms ile 1000 ms arasinda degerler
alabilmektedir. Kameralardan alinan goriintiiler ger¢ek zamanli iglenmesi

sebebiyle goriintii alma siiresi azaldikca sistemin hassasiyeti artmaktadir.
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X/
L X4

Goruntu Alma Aralid : 350 ms

< ’

Sekil 5.30 Goriintii alma aralig

Giivenlik sisteminde hareket tespit edildikten sonra hareketi olusturan
nesnenin tehlikeli olup olmadig:r kullanicinin daha 6nceden tanimladig
kurallar ile karsilastirilmakta ve nesnenin risk icerip icermedigi sisteme
bildirilmektedir. Riskli nesneye ait kurallar ise glivenlik ayarlar1 boliimiiniin

riskli nesnenin 6zellikleri kisminda yapilmaktadir.

Riskli Nesnenin Ozellikleri

[Cergeve] Boy/En> 0.9 < »
Minimum Boy > 60 cm < »
Maksimum Boy > 250 cm < »

Sekil 4.31 Riskli nesnenin 6zellikleri

Sekil 5.31°¢ gore sistemin tespit ettigi nesnenin risk siifina girebilmesi igin
Boy/En oraninin 0,9 degerinden biiyiik olmasi, boyunun 60 cm’den biiyiik ve
250 cm’den kiiglik olmasi gerekmektedir. Belirlenen kurallara uyan nesne
tespit edildiginde, risk gurubuna girdigini belirten bilgi sisteme
gonderilmektedir. Riskli nesne i¢in belirlenen kurallar kullanici tarafindan
degistirilebilmektedir. Eger riskli nesne bir insan olarak diisiiniiliiyorsa sekil
5.31°deki ayarlari kullanmak dogru olacaktir. Bahse konu kurallara uymayan
nesneler diistik riskli nesne olarak kabul edileceginden kullanicilar, algilanan
her harekette uyarilmayacaktir. Bu sayede yanlis uyar1 ve alarmlarin oniine
gecilmektedir. Riskli nesne kurallar1 kullanici tarafindan degistirilebilen
esnek bir yapiya sahip oldugu i¢in insan haricindeki nesnelerin tespitinde de
kullanilabilmektedir.

Tasarlanan giivenlik sistemi, koruma bdlgesi i¢inde hareket eden yiiksek
riskli nesneleri yada hem yiiksek hem de diisiik riskli nesneleri jpeg resim
formatinda kaydedilebilmektedir. Koruma bolgesine giren her nesne tehlike
icermeyebilir. Sistem, anlik olarak tehlike bolgesine giren ve ¢ikan nesneleri

kullanicinin istegine bagl olarak gz ardi edebilmektedir.
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Goruntu Kaydi
@) Korunan Alandaki Tum hareketleri Kaydet

Korunan Alandaki Riskli hareketleri Kaydet
Kayit Igin Gerekli Hareket Sayisi ;10 < »

Sekil 5.32 Goriintii kaydi

Sekil 5.32°deki ayarlamalara gore korunan alandaki yiiksek yada diisiik riskli
tiim nesneler bilgisayarin hafizasina kaydedilmektedir fakat kayit isleminin
gerceklesebilmesi i¢in korunan alanda, art arda 10 adet hareketli kare tespit
edilmesi gerekmektedir. Bu sayede korunan bdolgede anlik hareketler
gerceklesse bile sistem bu hareketleri géz ardi edebilecektir. Kayit igin
gerekli hareket sayisi 1 ile 100 arasinda degerler alabilmektedir. Sistemin
korunan alandaki hareketlere karsi toleransi verilen bu degerle dogru orantil
olarak degismektedir. Ilgili ayarlar giivenlik ayarlar1 béliimiiniin goriintii

kaydi kisminda yapilmaktadir.

Sistem, koruma alaninda riskli nesne tespit etmesi durumunda elektronik
devre vasitasiyla alarm kontagini aktif hale getirir ayrica kullanicinin girdigi
bilgiler dogrultusunda ilgili kisilere e-posta gonderebilmektedir. Fakat bu
islemlerin gerceklesebilmesi igin riskli nesnenin koruma bdlgesi i¢indeyken
kameralardan art arda belli sayida goriintii alinmasi1 gerekmektedir. Yani
koruma bolgesinde tespit edilen nesne sistem tarafindan riskli olarak
siiflandirilmis olsa dahi bolgedeki algilanan hareket sayisi kullanicinin
belirledigi degerin altinda olursa sistem bu olayi tehlike dist hareket olarak

gormektedir. Bu sayede gereksiz uyarilarin 6niine gegilebilmektedir.

E-Posta/Alam Igin Riskli Nesnenin Maksimum Hareketi :20

< )

Sekil 5.33 E-posta/alarm i¢in riskli nesnenin maksimum hareketi

Sistem sekil 5.33’teki gibi ayarlanmas1 durumunda, koruma bdlgesinde tespit
edilen nesneden en az art arda 20 kare goriintii alinmadigi siirece alarmi
devreye alma ve e-posta gonderme islemleri yapilmaktadir. Ornegin

kameralardan goriintii alma aralig1 350 ms olarak ayarlanmasi durumunda,
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alarmin devreye alinmasi ve e-posta gonderilmesi icin riskli nesnenin en az
20x350 ms siiresince koruma bolgesinde olmasi gerekmektedir. Yani riskli
olarak tespit edilen nesne koruma bolgesinde 7 saniyeyi askin bir siire
bulunursa, sistem bu hareketleri tehlike olarak simiflandirmakta, alarmi
devreye almakta ve ilgili kisilere e-posta gondermektedir. Bu siire kullanici
tarafindan, e-posta/alarm igin riskli nesnenin maksimum hareketi degeri

degistirilerek azaltilabilmekte yada ¢cogaltilabilmektedir.

5.2.1.4 Zamanlama ayarlari
Kullanici, programin zamanlama ayarlar1 boliimiinii kullanarak, tarama, hareketleri

kaydetme, alarm sistemi, aydinlatma ve e-posta gonderme 6zelliklerini otomatik olarak
devreye alabilmekte yada devreden ¢ikarabilmektedir. Kullanici ana ekrani ayarlar

meniisiinden bu boliime erisilebilmektedir.

Her 6zelligin zamanlama ayarlar1 diger 6zelliklerden bagimsiz sekilde yapilmaktir.
Ayarlanacak oOzellige ait sekme segilerek kullanici zamanlama ayarlarini istedigi gibi
degistirebilmektedir. Zamanlama ayarlar1 bolimiine ait goriintii  sekil 5.34°te

gosterilmektedir.

% Zamanlama Ayarlan &J

Tarama \ Hareketleri Kaydetme | Alarm Sistemi I Apdinlatma | E-Posta‘

) Saate Gore Calg ) Hava Karardiginda Calig @ Stirekli Calig

Saat Arald
Baglangig Zamani Bitig Zamari

-~ . - ~

175008 - 5> 07 .00

v

Aktif Giinler
Yy gaay
Pt Sa. Ca. Pe. Cu Ct. Pz

[ Kaydet ] iptal ]

Sekil 5.34 Zamanlama ayarlar1
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Her bir 6zellik birbirinden bagimsiz olarak 3 farkli modda calistirilabilmektedir;

« Eger ayar yapilmak istenen oOzelligin ayar sekmesinde saate gore calis
secenegi secilmis ise, sistem Once islemin yapildigi gliniin aktif giinler
arasinda olup olmadigini kontrol etmekte, sonug¢ olumluysa, belirtilen saatler
arasinda 6zelligi aktif hale getirmektedir. Sekil 5.35°teki gibi yapilan bir ayar
i¢in Ozellik, sadece cumartesi ve pazar giinleri 17:00°dan 07:00’a kadar aktif

olmaktadir. Belirtilen zaman araligi disindaki tim durumlarda pasif hale

gecmektedir.
@ Saate Gore Calg ) Hava Karardidinda Calg ) Suirekli Calig
Saat Aralid
Baslangig Zamani Bitig Zamani
| 17:00 — .on ‘ 07 :00
Aktif Gunler
Pt. Sa.: Ca: Pe: Cun: €t Pz

Sekil 5.35 Saate gore caligma secenegi

% Eger ayar yapilmak istenen 6zelligin ayar sekmesinde hava karardiginda ¢alis
secenegl secilmis ise, sistem Once islemin yapildigr giintin aktif giinler
arasinda olup olmadigini kontrol etmekte, sonu¢ olumluysa, ortamin aydinlik
durumu elektronik kontrol devresi vasitasiyla sisteme bildirilir eger ortam
karanlik ise 0zellik aktif hale getirmektedir. Sekil 5.36°teki gibi yapilan bir
ayar ic¢in Ozellik, pazartesi, Carsamba ve Persembe gilinleri ortam

karardiginda aktif olmaktadir.

46



() Saate Gore Calls @ Hava Karardiginda Calig () Suirekli Calg
Saat Arald
Baslangig Zamani Bitig Zamani
: ‘ 17 : 00 { b o ‘ 07 : 00 l
‘ v . v ; v ‘ ‘ v
Aktif Gunler
Ptt Sa. Ca. Pe. Cu Ct. Pz

Sekil 5.36 Hava karardiginda ¢alisma segenegi

®,

¢ Eger ayar yapilmak istenen 6zelligin ayar sekmesinde siirekli ¢alis segenegi
secilmis ise, sistem iglemin yapildig1r giiniin aktif gilinler arasinda olup
olmadigin1 kontrol edilmekte, sonu¢ olumluysa Ozellik aktif hale
getirilmektedir. Sekil 5.37°deki gibi yapilan bir ayar i¢in 6zellik, hafta ici

aktif, hafta sonunda ise pasif olmaktadir.

(") Saate Gore Callg () Hava Karardiginda Caliy @ Siirekli Calig
Saat Arald
Baslanaig Zaman Bitig Zamani
| ‘ 17 : 00 1 ! ons ] 07 & 00§
Aktif Gunler
P Sa: €Cx Pe: G €T P

Sekil 5.37 Siirekli calisma secenegi
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5.2.1.5. Tarama ayarlari
Kullanici, programin tarama ayarlart boliimiinii kullanarak, korunan bdlgeyi li¢

boyutlu olarak gorebilmektedir. Sistem, kamera konum ayarlarinda girilen verileri isleyerek
sanal bir koruma bolgesi olusturmaktadir. Bahse konu sanal koruma bdlgesi kameralardan
alman gercek goriintiiler lizerine ¢izdirilmektedir. Tarama ayarlar1 boliimiine ait goriintii

sekil 5.38°de gosterilmektedir.

% Tarama Ayarlan ESREEN

Birinci Kamera | jkinci Kamera

[ Anlk Goriintii Al ] l Ayarla ]
Korunan Yuzeyi Ekran Coziintirluigii
@ Goster () Gosterme: 640 X 480

Ekrani Hiicrelere Bol

16:16pxl v [T Gigster

KAMERA-1
1/4" (3.6 mm) Lens ‘Yatay:>> 55Derece  Dikey: :>>42 Derece
Yerden Yikseklik:>210 cm  Yataypdaki &¢i:>18 Derece
Birinei Nokta::>256 cm  Ikinci Nokta::> 785 cm

Sekil 5.38 Tarama Ayarlar1

Sistem, belirlenen sanal koruma bolgesini kullanarak, ortamdaki hareketlerin tehlike
olusturabilecek siirlarin i¢inde olup olmadigini tespit etmektedir. Eger hareket bu sinirlar
dahilinde ise sistem cismin 6zelliklerini ¢dzimleyerek, nesnenin tehlike icerip icermedigini

belirlemektedir. Sistemdeki kameralara ait konum bilgileri bu ekranda da gosterilmektedir.

KAMERA-
1/4" [3.6 mm) Lens Yatay::>> 55 Derece Dikey: :>>42 Derece
Yerden Yikseklik::>210 cm  Yatapdaki Agi:>18 Derece

Birinci Nokta::>256 cm  Ikinci Nokta:> 785 cm

Sekil 5.39 Birinci kameraya ait konum bilgisi
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Sistem, kameralardan aldig1 goriintiileri bir birinden bagimsiz olarak islemektedir.

Yani olusturulan sanal bdlge her bir kamera i¢in ayr1 ayri ¢izdirilmektedir.

Biinci Kamera | ikinci Kamera

R

Sekil 5.40 Birinci kamera igin ¢izdirilen koruma bolgesi

Birinci Kamera | Ikinci Kamera |

Sekil 5.41 Ikinci kamera icin ¢izdirilen koruma bolgesi

Kullanici, tarama ayarlar1 bolimiinde bulunan sekil 5.42°deki kismi kullanarak,
koruma bolgesini sekil 5.43’teki gibi hiicrelere bdoliinmiis ve taranmis bir sekilde

gorebilmektedir.

Ekrani Hiicrelere Bol

16416 pxl v Goster

Sekil 5.42 Ekrani hiicrelere bolme kismi
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Bitinci Kamera | Ikinci Kamera

B

Sekil 5.43 Korunan bolgenin taranarak gosterilmesi

5.2.1.6 Goriintii coziimleme

Kullanici programin bu boliimiinii kullanarak, sistemin ger¢ek zamanli olarak yaptigi

coziimlemeleri izleyebilmektedir. Korunan bolgenin anlik goriintiileri, karsilikli kurulan iki

IP kameradan alinmaktadir. Sistem, bu gériintiileri ayr1 ayr1 islemektedir. Yani sistem, tek

kamera kullanilarak da ¢6ziimleme yapilabilir fakat sistemde kor nokta kalmamasi agisindan

karsilikl1 iki kamera kullanilmaktadir.

Gorlintli ¢oziimleme boliimi araciligiyla yapilan islemler;

X/
0‘0

X/
0‘0

®
L X4

>

Hareketi olusturan nesnenin korunan boélge iginde olup olmadigi
belirlenmektedir.

Hareketli nesne korunan bolge icinde ise boyu ve kameraya olan uzakligi
belirlenmektedir.

Eger hareketli nesne korunan bdlge i¢inde ise sistem, programin giivenlik
ayarlart boliimiinde tanimlanmis kurallar1 kullanarak yiiksek risk icerip
icermedigi tespit etmekte ve kullanictya bu durumu bildirmektedir.
Hareketleri kaydetmek i¢in gerekli hareket sayis1 gosterilmektedir.

E-posta gonderimi yada alarm kontaginin aktif olmasi i¢in gerekli hareket

sayis1 gosterilmektedir.
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¢ Giivenlik ayarlar1 boliimiindeki veriler kullanilarak arka plan goriintiisi
otomatik olarak giincellenmektedir. Ayrica kullanict arka plan goriintiisiiniin
istedigi an manuel olarak da giincelleyebilmektedir.

% Kameralardan alinan anlik goriintiiler iizerine sanal koruma bdlgesini
cizdirerek kamera konum ayarlarinin daha saglikli bir sekilde yapilmasina
imkan tanimaktadir.

s Hareket kayit, e-posta gonderimi ve alarm kontaginin kontrolii bu boliim

altinda yapilmaktadir.

Goriintli ¢oziimleme boliimiine ait goriintii sekil 5.44°de gosterilmektedir.

I

| mesare]|205cn | 8oy [128cm | DuRUM | Korunan Blgede Hareker Vort |mesare]s10cm | 8oy [127cm | ouRUM | Korunan Bolgede Horeket Vart
e

I

— | Gorinti Kaydi gin Gerekii Hareket 9/10 Yiiksek Riskli Nesne — Gériini Kaychlgin Gereki Hareket /10 Yiiksek Riskli Nesne
- = Alaim/E-Posta Igin Gerekli Hareket 16/20 e AlamVE-Posta lgin Gerekli Hareket 18720

Gergek/Gefgtime  Mod Meniisii Arka Plan

() GegekZamark  © TaamaModu [ |AkaPler Giincelle Bagian

© Gelgtime  AyarModu : 16163

Sekil 5.44 Goriintii ¢oziimleme bolimi

Sistemde ortamdaki cismi algilayabilmek icin basit fark alma yontemi
kullanilmaktadir. Bu yontemin ¢aligma mantig1, pikselleri karsilagtirarak farkli nesneyi
tespit etmektir. Sistemde 2 adet IP kamera kullanilmakta, her kameranin ¢oziiniirligii
640x480 olmakta yani toplamda 614.400 pikselin denetlenmesi gerekmektedir. Bu islemin
normal bilgisayarda yapilma siiresi sistemin ger¢ek zamanli ¢alismasini engelleyebilecek
kadar fazladir. Bahse konu sorunun oniine gecebilmek igin 16 piksel aralikla denetleme
islemi yapilmakta ve bu sayede denetlenmesi gereken piksel sayis1 2400’¢ distiriilmektedir.

Bir bagka degisle tarama hiz1 256 katina ¢ikarilmaktadir.

Yukarida bahsedilen yontem ile hareketli nesnenin ekran goriintiisiindeki konumu

tespit edilmektedir. Sistem, kamera konum ayarlar1 boliimiinde girilen verileri ve tespit
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edilen nesnenin ekrandaki konumunu kullanarak, nesnenin ger¢ek konumu ve boyutlar
hakkinda sonuglar tiretmektedir. Hareketli nesnenin, gercek konumunu ve boyutlarini bulan

algoritmada, korunan ortamin geometrik modellerindeki veriler kullanilmaktadir.

Kameranmn Dikeyde
Alabildigi Gimintii

XNmax

Xmax Y koordinai

bulunicak mesale

Sekil 5.45 Geometrik model-1

Ekran Boyu=2*e
K=k1+k2
Ekrany: Y eksenindeki pixel sayis1

Pxl: Isaretlenen noktanin y eksenindeki piksel konumu (y)

Pxl=Ekrany-((Ekrany*K)/ Ekran Boyu) (5.1)
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Sekil 5.46 Geometrik model-2

gvnlk_msf=»Korunan yiizey ile koruma sinir1 arasindaki uzaklik.

on_uzaklik=»Kameranin, koruma yiizeyine uzaklig1.

xmax=>» Kamera Lensi ile korunan yiizeyin yataydaki en uzak mesafesi arasindaki
uzaklik.

xmin=> Odak noktasina goére yataydaki en yakin mesafe. (alt orta)

yl=>»Kameranin yerden yiiksekligi.

a=>»Kamera Lensinin dikeyde yaptig1 gorlintii agisinin yarist.

teta=» Kameranin yatay eksene yaptigi aci.

gama=»Kameranin korunan yiizeye yaptig1 agi.

On=on_uzaklik-(L,*Sin(-gama)) (5.2)

Her L mesafesi igin 5.2 denkleminden bir O degeri bulunur ve listelenir.
0={01,0,0s,...,0n }
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Odak Cizgisi ///
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& //J
S
Rﬁ\\\c ///
o~ ~ Duvar
KORUNAN YUZEY " .~ 5 « e
L
— 27
01 - N

- Kameranmn Yatayda ~ Kameranin Yatayda
Goriintii Alma Uzunlugu Gorantit Alma Uzunlugu

Sinir

Sekil 5.47 Geometrik model-3

F=>» Duvardaki mesafe degerleri

Fr=La-(O*tan(-gama) ) (5.3)

(5.3) denklemi kullanilarak F= {F1,F>,Fs,...,Fn } Listesi elde edilir .

Gorlintii  ¢ozlimleme boliimiinde gercek zamanli kamera konum ayarlar1 da
yapilabilmektedir. Bu islem sekil 5.48’de gdsterilen mod meniisiinden ayar modu secilerek

yapilmaktadir.

Mod Mentisu
1 Tarama Modu
@ Apar Modu

Sekil 5.48 Mod mentisii

Sistemde kameralarin olmas1 gereken konum bilgileri kamera konum ayarlari
vasitastyla yiiklendikten sonra goriintii ¢oziimleme boliimiinden ayar modu secilerek
kameralar fiziksel olarak hareket ettirilerek kisa siirede ayarlanabilmektedir. Sistem bu
modda korunan bdlgeyi ekran goriintiisii lizerine gizerek kullanicinin dogru bir sekilde ayar
yapmasini saglamaktadir. Ayar modunda sistem tarama yapmamaktadir. Sistemin ayar

modunda ¢alismas sekil 5.49’daki gibi ger¢eklesmektedir.

54



|Mesare|-—-cm | Boy |---cm | ourUM [ Hareker yok | |mesare]|--—cn | Boy |---cm | DURUM [ Hareket yok |

ke | Gt Kayd = j CoriniiKayd 0 GakiHareket 0/10
Alam/E-Posta igin Gerekli Harsket 0/20 Alaim/E-Posta Igin Gerekli Hareket 0/20
Gergek/Gelistime. Mod Menisii Arka Plan
() GegekZamanh () Tarama Modu [ | Arka Plani Giincelle Baglan
O OF Ty Son Giincelleme: 03:20.27
Sekil 5.49 Ayar modu

5.2.2 Elektronik kontrol devresinin ¢alismasi

Elektronik kontrol devresi, bilgisayardan gelen sinyalleri degerlendirerek alarm
kontagini, aydinlatma kontagin1 ve gosterge 1siklarint kontrol etmektedir. Ayrica ortamin
aydinlik durumunu 6lgmekte ve rf kumandadan gelen sinyalleri ¢6ziimlemektedir. Ortamin
aydinlik bilgisini, rf kumandadan gelen sinyal bilgisini ve anlik ¢alisma durumunu usb
protokollerini kullanarak bilgisayar yazilimina gondermektedir. Bilgisayar yazilimi gelen
sinyaller dogrultusunda sistemi kontrol etmektedir. Elektronik kontrol devresine ait akis

diyagrami sekil 5.50°de gosterilmektedir.
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/ LDR'den Gelen Degeri Oku ,

RF Kumandadan
Sinyal Geldi mi ?

/ RF Sinyali Céziimle /
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O Anki Tarama, Alarm,

Aydinlatma Durumlarim
Belirle

Elde Edilen Sinyalleri
Bilgisayara Gonder

Bilgisayardan Gelen
Verileri Al

Tarama Kontroli
Aktifmi ?
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Alarm Sistemi
Aktifmi ?
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Alarm Aktifmi ? Alarm Kontagim Pasif Ya;/

/-\larm Kontagim Aktif \'q/
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o]
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Aydnlatma Sistemi Aydinlatma Kontagim Aktif Yap ,

Aktifmi ?

/ Aydinlatma Kontagim Aktif Yap , J
l: o
-

/ Anhk Durumu Gosterge Ledlerine Yanm,

O Anki Tarama, Alarm,
Aydinlatma Durumlarim
Belirle

=0

o]

Sekil 5.50 Elektronik kontrol devresine ait akis diyagrami
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Sekil 5.51 Elektronik kontrol devresinin kesitleri

Sekil 5.51°de numaralandirilmis kisimlarin aciklamalar1 asagida verilmektedir.

1. +12V DC enerji girisi

2. Usb kablo girisi

3. Rfalicist durum gosterge ledi

4. Usb baglantis1 durum gosterge ledi

5. Alarm durum gosterge ledi

6. Tarama durum gosterge ledi

7. Alarm Sistemi durum gosterge ledi

8. Aydinlatma Sistemi durum gosterge ledi
9. Varsayilan Ayarlar durum gosterge ledi
10. Bilgisayar/kumanda sinyal durum gosterge ledi
11. Alarm sistemi kontagi

12. Aydinlatma sistemi kontag1

13. Ldr Girisi

5.2.3 RF kumandanin ¢alismasi

Kullanict rf kumandayr kullanarak sisteme uzaktan miidahale edebilmektedir. 7
kanall1 olarak tasarlanan kumanda, taramayt, alarm sistemini ve aydinlatma sistemini kontrol
edebilmektedir. Bahsedilen kontroller teker teker aktif yada pasif yapilabilmekte yada

kontrollerin tamami varsayilan ayarlari aktif hale getirilebilmektedir.
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Sekil 5.52 RF kumanda

Sekil 5.52’de numaralandirilmis kisimlarin agiklamalari agagida verilmektedir.

Mod se¢me butonu

Segilen modu aktif yapma butonu
Secilen modu pasif yapma butonu
Tarama modunun se¢ildigine dair led
Alarm modunun segildigine dair led

Aydinlatma modunun seg¢ildigine dair led

N o o s~ wDd e

Varsayilan ayarlar modunun seg¢ildigine dair led

5.2.4 Sistemin maliyeti

Sistemin maliyetini olusturan elemanlar; elektronik kontrol devresi, rf kumanda,
access point ve kameralardir. Sistemin saglikli sekilde galisabilmesi igin gerekli olan diger
elemanlar i¢in harcama yapilmayarak mevcuttakiler kullanilmaktadir. Korunan bdlgenin
ozelligine gore aydinlatma elemanlar1 ve alarm sireni de sisteme dahil edilebilecek sekilde
tasarlanmistir.

Sistem normal bir giivenlik sistemini akilli giivenlik sistemine doniistiirebilecek
sekilde tasarlanmigtir. Windows tabanli bir dvr cihazina gelistirilen giivenlik otomasyon
programi yiiklenerek ve elektronik kontrol devresi baglanarak cok diisiik maliyet ile

mevcuttaki normal giivenlik sistemi, akilli giivenlik sistemine doniistiiriilebilmektedir.
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Prototip olarak tasarlanan sistemin maliyeti ¢izelge 5.2°de gosterilmektedir.

Cizelge 5.2 Sistemin maliyeti

No | Malzeme Adi Adet | Birim Fiyat1 | Toplam Tutar
1 |120x170x56mm IP65 Su Gegirmez Kutu 1 13,69 TL 13,69 TL

2 100 x50 x 18 El Tipi Kutu 1 2,64TL 2,64 TL

3 | 20X30 Bakir Plaket 1 5,20 TL 5,20 TL

4 | 5X10 Bakir Plaket 1 0,55TL 0,55 TL

5 |PIC18F4550I/P 1 16,05 TL 16,05 TL

6 |PIC16F628A 2 3,37 TL 6,74 TL

7 |40 Li Entegre Soketi 1 0,22 TL 0,22 TL

8 |18 Li Entegre Soketi 2 0,12TL 0,24 TL

9 |433MHZ RF Alici Verici Takim 1 17,01 TL 17,01 TL

10 |3mm Led 4 0,03 TL 0,12 TL
11 |5mm Led 9 0,06 TL 0,54 TL
12 |5mm Mantar Led 1 0,10TL 0,10 TL
13 | 12VvDC 10A Mini Role 2 2,25TL 4,50 TL
14 |12V Devreli Buzzer 12 mm Cap 1 0,82 TL 0,82 TL
15 |Ldr 11mm 1 1,37 TL 1,37TL
16 | USB B Konnektdr 90C 1 0,52 TL 0,52 TL
17 | Power Giris Konnektori Sase Tip 1 0,49TL 0,49TL
18 |Led Yuvasi Metal (5mm) 8 0,40TL 3,20 TL
19 | 23AE Tipi Pil Yuvasi 1 1,07 TL 1,07 TL
20 | 6X6 2mm Tach Buton ( 2 Bacak) 3 0,16 TL 0,48 TL
21 | 9Lu Disi Tunik 1 0,95 TL 0,95 TL
22 | 9Lu Erkek Tunik 1 0,95TL 0,95 TL
23 | 7805 Regililator 2 0,55 TL 1,10 TL
24 | 20MHZ KRISTAL 1 0,35TL 0,35TL
25 |22 pF Kapasitor 2 0,03 TL 0,06 TL
26 | 330NF 63V Polyster Kapasitor 3 0,22 TL 0,66 TL
27 | 100NF 63V Polyster Kapasitor 2 0,14 TL 0,28 TL
28 | BC547 3 0,11 TL 0,33TL
29 | 1N4007 Diyot 4 0,05TL 0,20 TL
30 |Direng 19 0,01 TL 0,19TL
31 |Usb Kablosu 1.80mt 1 4,53 TL 4,53 TL
32 |12VDC 1A Priz Tipi Adaptor 1 6,68 TL 6,68 TL
33 | Kablosuz Dis Ortam Outdoor Gece Goriis IP Kamera 2 200,00 TL 400,00 TL
34 | 300Mbit 2x5dBi Access Point 1 54,90 TL 54,90 TL
TOPLAM 546,73 TL
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6. BULGULAR VE TARTISMA

Tasarlanan akilli giivenlik sistemi hem i¢ ortamda hem de dis ortamda denenmistir.
Sistemin testi esnasinda kameralar farkli agilar ve konumlarda kullanilmistir. Sistem farkli

kisiler ve nesneler ile de test edilmistir.

6.1 Kamera Konum Ayarlarinin Testi

Sistemdeki kameralar konum ve ag1 bilgileri dogru sekilde girildikten sonra sistemin

olctiigli mesafeler ile gercekte olan mesafelerin hemen hemen ayni oldugu goriilmiistiir.

* Tarama Ayarlan -;l @v
Ikinci Kamera
R [ anik Gorintial | [ agata |
Korunan ‘Yiizeyi Ekran Caziiniiriigii
© Goster () Gasterme 640 x 480

Ekrani Hiicrelere Bal

16616 v [ Goster

KAMERA-2
174" (3.6 mm) Lens ‘Yatay:>> 55Derece  Dikey: :>>42 Derece
‘Yerden Yikseklik::>205 cm  Yataydaki &gi:>13 Derece
Birinci Nokta::>304 cm  ikinci Nokta::> 770 cm

Sekil 6.1 Dis ortam sistem mesafe ol¢timii

Sekil 6.1°de sistem dis ortami denetleyecek sekilde ayarlanmistir. Sisteme girilen
kamera konum bilgileri ve koruma mesafesi sayesinde korunan bdlge kullaniciya
gosterilmektedir. Yapilan ayarlara gore 840 cm uzunlugundaki binanin duvar tarafi
korunmaktadir. Sisteme girilen veriler dogrultusunda 1,5 m eninde koruma bdlgesi

olusturulmustur. Sistemin dl¢timii ile gergek 6l¢iimler birbiriyle paralellik gostermektedir.

Sekil 6.2°de sistem i¢ ortam1 denetleyecek sekilde ayarlanmistir. Yapilan ayarlara
gore 800 cm uzunlugundaki koridor korunmaktadir. Sisteme girilen veriler dogrultusunda
80 cm eninde koruma boélgesi olusturulmustur. Sistemin Ol¢iimii ile gercek Olgiimler

birbiriyle paralellik gostermektedir.
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e R — S —— e s
Birinci Kamera | jkinci Kamera

[ Anik Gsiiintial | [ Ayada |

Korunan Yiizeyi Ekran Cziiniidiigii
@ Goster () Gosterme 640 x 480
Ekrani Hiicrelere Bol

1616 pxl v [T Gidster

KAMERA-
174" (3.6 mm) Lens Yatay:>> 55 Derece  Dikey: :>>42 Derece
Yerden Yikseklik:>210 cm  Yataydaki Agi:>18 Derece
Birinci Nokta::>256 cm  Ikinci Nokta::> 785 cm

Sekil 6.2 I¢ ortam sistem mesafe dl¢iimii

6.2 Zamanlama Ayarlariin Testi

Sisteme girilen verilen dogrultusunda zamanlama ayarlarinin sorunsuz sekilde

calistig1 gozlenmistir.

6.3 RF Kumanda Testi

Kullanici1 RF kumanda aracilifiyla 30 metreye kadar uzakliktan sorunsuz sekilde
sisteme miidahale edebildigi gozlenmistir. Kullanic1 tarama ayarini, alarm kontagini ve
aydinlatma kontagin1 manuel olarak aktif yada pasif yapabildigi gibi zamanlama ayarlarina

gore de calismasini aktif yapabildigi gozlenmistir.

6.4 Hareketleri Kaydetme

Kullanicinin sisteme girdigi bilgiler dogrultusunda, korunan bolgedeki yiiksek riskli
nesneleri yada hem yiiksek riskli hem de diisiik riskli nesneleri jpeg formatinda goriintii
kaydedebilmektedir. Kaydedilen dosya isimleri hareketin meydana gelis saatiyle iligkilidir.
Bu sayede istenilen tarihteki kayitlara kolaylikla erisilebilmektedir. Sekil 5.3’te kaydedilen

goriintli isimlerinin hareketin olusma zamaniyla olan iliskisi gosterilmektedir.

Sistem iki kameradan gelen goriintiileri birlestirerek tek bir goriintii olusturur.

Olusturulan bu goriintii iizerine kullaniciy1 bilgilendirecek veriler islenmektedir. Bu veriler;
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hareketi olusturan nesnenin risk diizeyi, boyu ve kameraya olan mesafesidir. Sekil 6.4’te

yapilan denemeler esnasinda kaydedilen goriintiilerden biri gosterilmektedir.

T O TR T ) oeees—"

g 2

Saat

Dakika gym—j

Sanive Q=i

Sekil 6.3 Kaydedilen goriintiintin isimlendirilmesi

DURUM | Korunan Beilgede Hareket Var! DURUM | Korunan Bilgede Hareket Varl

Sekil 6.4 Kaydedilen goriintii

6.5 E-posta gonderme

Sistem i¢in gmail e-posta servisinden hesap acilmistir. Sisteme tanimlanan bu hesap
vasitastyla risk olusturan nesnenin goriintiileri, hareketin olugsma zamani, hareketi olusturan
nesnenin boyutu ve kameraya olan uzaklig1 gibi bilgiler ilgili kisilere ger¢cek zamanli olarak

gonderilmektedir. Yapilan denemelerde bu 6zelligin sorunsuz sekilde calistigi gozlenmistir.

62



Sistemin gonderdigi e-postalardan biri sekil 6.5°te gosterilmektedir.

€ C' | & Microsoft Corporation [US] | https://dub125.mail live.com/?tid=cmSncX8xpd5BGUjtidZ 19VBA2&fid=flinbox Y&

Gelen kutusu 1144

Gereksiz 3

Batman e-posta Gelen

Batman e-posta Giden 37

1 et
ogral 3

>

Sekil 6.5 Gonderilen e-posta

6.6 Nesne Ol¢iimii

Sistem test edilirken 7 farkl kisi ve birkag farkli nesne ile denenmistir. Bahsedilen
testler sonucunda sistem nesneyi algilayip ¢erceve icine aldiginda dogru sekilde olgiim
yaptig1 goriilmiistiir. Eger kameralardan biri nesnenin tamamini1 gérmiiyorsa diger kamera
bu hatay: telafi ettigi goriilmiistiir. Bazi durumlarda ise anlik olarak nesneyi belirleyen
cercevelerde kaymalar olugsmustur fakat sistem bir saniye iginde birden fazla goriintii
isleyebildigi icin bu hatalar1 yok sayabilmistir. Bahse konu 6zellikler sayesinde kullanicilar
gereksiz yere uyarilmadigl gézlenmistir.

Sistem korunan bolge disindaki hareketleri algilayabilmektedir fakat sadece nesne
korunan bolgeye girdiginde Olgiimler yapilarak gerekli durumlarda kullanicilar

bilgilendirmektedir.

Sistemin tespit ettigi yliksek riskli nesnelere ve diigiik riskli nesnelere ait goriintiiler

asagida aciklanmistir.
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6.6.1 Birinci ¢oziimleme

Gergek boyu 132 cm olan birinci kisiyi sistem riskli olarak siniflandirmistir. Sistemin

kaydettigi goriintiiler sekil 6.6 ve sekil 6.7°de gosterilmektedir.

DURUM | Korunan Bilgede Hareket Var! DURUM | Korunan Béilgede Hareket Varl

Sekil 6.6 Birinci kisiye ait goriintii

DURUM | Korunan Bailgede Hareket Var!

Sekil 6.7 Birinci kisiye ait goriintii

Kameralardan alinan goriintiilerden biri hatali olarak Ol¢iilmiis olsa dahi diger

goriintii dogru olarak 6l¢iilmiistiir. Kameralardan alinan goriintiiler birbirinden bagimsiz

64



olarak olctiliir fakat sistem ikisini beraber olarak degerlendirdiginden hata minimize edilmis
olur.

Sekil 6.6’y1 inceledigimizde birinci kameradan gelen goriintliniin hatal1 olarak analiz
edildigi gorilmektedir. Fakat ikinci kameradan gelen goriintii sayesinde bu hata telafi
edilmektedir. Bu hatali analizin sebebi sistemin hizini arttirmak i¢in olusturulan 6rnekleme
algoritmasidir. Bahse konu algoritmaya gore analiz edilecek goriintiiden 32 pikselde bir
orneklem alinmaktadir. Bu sayede sistem saniyede birden fazla goriintii isleyebilmekte ama
arada hatali olglimlerde yapabilmektedir. Fakat sistem bu hatalar1 yok sayacak sekilde
tasarlanmigtir. Zaten sistemin amaci hatasiz Ol¢lim yapmaktan ziyade yaptigi hatali
6l¢timleri birim zamanda, ¢ok sayida analiz ettigi goriintiilerle ve alternatif olarak kullanilan
kameradan alinan goriintiilerle yok sayabilmektir. Anlik olarak meydana gelen bu hatalar
daha aza indirmek istersek 6rnekleme araligini kiigliltmemiz ve daha hizli islem yapabilmesi
icin sistemde goriintii isleme gorevini yapan bilgisayarin sistem 6zelliklerini yiikseltmemiz

gerekmektedir.

Sekil 6.7°yi inceledigimizde birinci kameradan gelen goriintlide kiginin tam olarak
kamera acismma girmedigi goriilmektedir. Bu sebepten kisinin gercek oOlglimi
yapilamamaktadir. Fakat ikinci kameradan gelen goriintii yardimiyla hareket dogru bir
sekilde analiz edilebilmektedir. Yani korunan bolgede kor nokta birakmayacak sekilde

kurulan kameralar sayesinde sistem saglikli 6l¢iimler yapabilmektedir.

6.6.2 ikinci ¢oziimleme
Gergek boyu 146 cm olan ikinci kisiyi sistem riskli olarak siniflandirmistir. Sistemin
kaydettigi goriintiiler sekil 6.8 ve sekil 6.9’da gosterilmektedir.

Sekil 6.8°1 inceledigimizde birinci kameradan gelen goriintiideki hareketli kisi tam
olarak c¢ergeve i¢ine alinmistir. Bu durumda kisinin gergek boyu ile sistemin yaptigi 6l¢iim
birebir drtiismektedir. Ikinci kameradan gelen goriintiide ise hareketi olusturan kisi bir
miktar kiigiik ¢ergeve i¢inde tespit edilmistir. Bu sebepten dolay1 gergek boyu ile sistemin
yaptig1 6l¢lim arasinda 10 cm’lik bir fark olusmustur. Hareketi ¢erceveye alma islemi birebir
ornekleme algoritmasiyla baglantili oldugundan, Ornekleme araligini kii¢iltiip
bilgisayarimizin sistem 6zelliklerini yiikseltirsek daha saglikli sonuglar alabiliriz.

Sekil 6.9’u inceledigimizde birinci kameradan gelen goriintiide kisinin tam olarak
kamera acisina girmedigi goriilmektedir. Fakat ikinci kameradan gelen goriintii yardimiyla
hareket dogru bir sekilde analiz edilebilmektedir.
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DURUM | Korunan Bélgede Hareket Var!

DURUM | Korunan Bilgede Hareket Varl DURUM | Korunan Bélgede Hareket Var!

Sekil 6.9 Ikinci kisiye ait goriintii
6.6.3 Uciincii ¢oziimleme
Gergek boyu 138 cm olan iiglincli kisiyi sistem riskli olarak siniflandirmistir.
Sistemin kaydettigi goriintiiler sekil 6.10 ve sekil 6.11°de gosterilmektedir. Sekiller
incelendiginde, hareketi olusturan kisi sistem tarafindan ne kadar iyi belirlenip ¢ergeve igine

alinirsa yapilan 6l¢iim o oranda basarili oldugu tespit edilmistir.
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OURUM | Korunan Bélgede Hareket Var!

DURUM | Korunan Bélgede Hareket Var!

Sekil 6.11 Uciincii kisiye ait goriintii

6.6.4 Dordiincii ¢oziimleme
Gergek boyu 110 cm olan dordiincii kigiyi sistem riskli olarak siniflandirmistir.
Sistemin kaydettigi goriintiller sekil 6.12 ve sekil 6.13’te gosterilmektedir. Sekiller

incelendiginde daha onceki ¢oziimlemelere benzer durumlar géze ¢arpmaktadir.
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DURUM | Korunan Bilgede Hareket Varl

Sekil 6.12 Dordiincii kisiye ait gorlinti

DURUM | Korunan Bilgede Hareket Var! DURUM | Korunan Bélgede Hareket Varl

Sekil 6.13 Dordiincii kisiye ait goriintii

6.6.5 Besinci ¢oziimleme

Gergek boyu 172 cm olan besinci kisiyi sistem riskli olarak smiflandirmistir.
Sistemin kaydettigi goriintiiler sekil 6.14 ve sekil 6.15’de gosterilmektedir. Sistemde duvara
50 cm uzakliktaki bolge koruma bolgesi olarak ayarlanmstir.

Sekil 6.14’1 inceledigimizde sistem tarafindan, kisinin duvara 50 cm’den daha yakin
oldugu tespit edilmis ve hareketi olusturan kisinin boyu, gercek boyu ile ortiisecek sekilde

hesaplanmustir.
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MESAFE | 370 cm BOY |168cm | DURUM | Korunan Bilgede Hareket Var! MESAFE | 299 cm BOY |169cm | DURUM | Korunan Bilgede Hareket Varl

Sekil 6.14 Besinci kisiye ait goriintii

MESAFE | 272 cm BOY [166cm | DURUM | Korunan Bilgede Hareket Var! MESAFE | - - - cm B0Y |---cm | DURUM  Korunan Bilge Diginda Hareket Var

Sekil 6.15 Besinci kisiye ait goriintii

Sekil 6.15’te ise ikinci kameradan gelen goriintiide kisinin duvara olan uzakliginin
50 cm’den fazla oldugu tespit edilmistir. Bu sebepten dolay: sistem, hareketi koruma bolgesi

disinda olarak belirlemistir.

6.6.6 Altinci ¢oziimleme
Gergek boyu 185 cm olan altinci kisiyi sistem riskli olarak siniflandirmistir. Sistemin

kaydettigi goriintiiler sekil 6.16 ve sekil 6.17°de gosterilmektedir.
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MESAFE | 332 cm BOY |143cm | DURUM | Korunan Bélgede Hareket Varl MESAFE | 421 cm BOY |174cm | DURUM | Korunan Bélgede Hareket Varl |

Sekil 6.16 Altinci kisiye ait goriintii

IIIESAFEI697an I 8oy

183 cm IMRUMIKommnBlﬂgedeHmkaaﬂ I MESAFE | - - - cm BOY |---cm | DURUM | Hareket Yok

Sekil 6.17 Altinci kisiye ait gorlintii

Sekil 6.17°yi inceledigimizde hareketli kisinin ikinci kameranin goriis agisindan
tamamen ¢ikmasina ragmen birinci kameranin 6l¢iimii % 99’°a yakin bir dogrulukta yaptigi
goriilmektedir. Yapilan ¢oziimlemenin dis ortamda ve aksam saatlerinde yapilmasindan
dolayr kameralara ait gece gorlis Ozelliginin devreye girdigi goriilmektedir. Yapilan
coziimlemelerde ortamin karanlik olmasi sistemi olumsuz olarak etkilendigi gézlenmistir.
Bu sebepten dolay1 ortamin iyi sekilde aydinlatilmasi gerekmektedir. Aydinlatma olayin

sistem tarafinda

yapilabilmesi i¢in elektronik kontrol devresinde, ldr ve aydinlatma kontagi

bulunmaktir. Bu sayede sistem, ortamin aydinlik durumunu kontrol ederek, aydinlatma
cihazlarin1 devreye alip ¢ikarabilmektedir.
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6.6.7 Yedinci ¢oziimleme

Gergek boyu 172 cm olan yedinci kisiyi sistem riskli olarak siniflandirmistir.
Sistemin kaydettigi goriintiiler sekil 6.18 ve sekil 6.19°da gosterilmektedir.

|MESAFEI586cm |BW 172 cm Imll(onmwgedel»{mkmvm I MESAFE | ---cnm BOY |---

Sekil 6.18 Yedinci kisiye ait goriintii

b
IMESAFEI319un IBOV lWan IDWMI runan Bolgede Hareket Var! |

I I IWV 169 cm INRUMIKnmmBﬁlqechmkaaﬂ I

Sekil 6.19 Yedinci kisiye ait goriintii
Sekiller incelendiginde, hareketli kisi kameranin goriis acisinda tamamen yer

aldiginda 6l¢timlerin gayet dogru sekilde yapildigi goriilmektedir.

6.6.8 Diisiik riskli nesnelerin analizi

Sisteme girilen veriler dogrultusunda yiiksek riskli nesne 6zelliklerini tasimayan
nesneler diisiik riskli olarak siniflandirilir. Sistem ¢anta, sehpa ve elektrikli siiptirge gibi
nesneler korunan bolgeye girmesi sonucu diisiik riskli nesne olarak tespit edilmistir.
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MESAFE | 272 cm BOY |9cm DURUM | Korunan Balgede Hareket Varl MESAFE | 510 cm BOY | 44 cm DURUM | Korunan Bélgede Hareket Var!

Sekil 6.20 Korunan bélgedeki ¢anta

MESAFE | 272 cm BOY |9cm DURUM | Korunan Balgede Hareket Varl MESAFE | 510 cm BOY | 44 cm DURUM | Korunan Bélgede Hareket Var!

Sekil 6.21 Korunan bolgedeki sehpa

MESAFE | 370 cm BOY |24cm DURUM | Korunan Bélgede Hareket Varl MESAFE | 350 cm BOY |23 cm DURUM | Korunan Bélgede Hareket Var!

Sekil 6.22 Korunan bolgedeki elektrikli stipiirge
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7. SONUC VE ONERILER

7.1. Sonug

Bu tez caligmasinda akilli giivenlik sistemi tasarlanmig ve prototip olarak iki kamera
ile uygulamasi yapilmistir. Sisteme ait otomasyon programi, delphi programlama dili ile
yazilmistir. Olusturulan algoritmalar sayesinde izlenen bolgedeki nesneler gergek zamanl
olarak ¢oziimlenebilmektedir. Ayrica kullanicinin sisteme uzaktan miidahale edebilmesini
saglayan, sistemin anlik durumu hakkinda bilgi veren yada alarm veya aydinlatma
kontaklarini kontrol eden mikro kontrolcii tabanli bir kontrol devresi yapilmistir. Tasarlanan
sisteme ait otomasyon programi ortalama 6zelliklere sahip bir bilgisayarda test edilmis ve
basarili sonuglar alinmustir.

Sistemde goriintii isleme teknigi olarak basit fark alma yontemi kullanilmistir. Bu
yontemde nesneler hizli sekilde tespit edilebilmektedir fakat arka plan goriintiisiinde
olusabilecek degisiklikler sistemi olumsuz etkileyebilmektedir. Bu sorunun oOniine
gecebilmek icin siklikla arka plan goriintiisiinii glincelleyen bir algoritma gelistirilmis ve
basarili sonuglar alinmustir.

Sistem, anlik 151k degisikliklerinden olumsuz yonde etkilenebilmektedir fakat
saniyede birden fazla goriintii isleme yetenegine sahip oldugundan, yapilabilecek anlik hatalt
Olctimler, gelistirilen algoritmalar sayesinde yok sayilabilmektedir.

Tasarlanan bu akilli sistem avantajlarini asagidaki gibi siralayabiliriz.

X/

¢ Giivenlik kameralarini her an izleyen ve yorumlayan bir kisiye ihtiya¢ yoktur. Bu
sayede sadece ekonomik olarak giivenlik gorevlisi calistirabilecek kisiler degil daha
alt ekonomik gruptaki kisilerde bu sistemi kullanabilir. Ayrica bir insanin araliksiz
olarak kamera goriintiilerini izlemesi ¢ok mesakkatli ve hataya ac¢ik bir istir. Bu
sistem sayesinde bahse konu olumsuzluklarin 6niine gegilebilir.

¢ Sistem her hareket icin tepki vermemektedir. Sadece kullanicinin belirledigi, riskli
nesne kategorisine giren nesneler i¢in uyar1 vermektedir. Boylelikle gereksiz yere
kullanicilar1 yada giivenlik gérevlilerini mesgul etmemektedir.

< Istege bagh olarak sadece riskli nesnelere ait goriintiiler kaydedilebilmektedir. Bu
sayede gereksiz goriintiilerin incelenmesine gerek kalmamaktadir.

+» Kullanicilara ger¢cek zamanli olarak, e-posta vasitasiyla ¢dziimlenmis goriintiileri

gonderebilmektedir. Ayrintili goriintiiler sayesinde kullanici daha uygun kararlar

verebilmektedir.
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X/
°

X/
L X4

X/
L X4

Sistem, kullanicinin risk tanimlama araligini kullanarak alarm kontagini devreye
alabilmekte ve kotii niyetli kisileri yapacaklari1 eylemlerden caydirabilmektedir.
Sistem, aydinlik durumu yada zamani kullanarak istenilen an devreye alinabilmekte
yada ¢ikarilabilmektedir. Bu islemler manuel olarak otomasyon programindan yada
uzaktan kumanda vasitasiyla yapilabilmektedir. Boylelikle sistemin ¢alisma zamani
esnek olarak degistirilebilmektedir.

Sistem diisiik maliyetli olmasi sebebiyle bir ¢ok kullaniciya hitap etmektedir. Ayrica
mevcut cctv sistemlere adapte olabilecek yapidadir. Cok diisiik maliyetler ile normal

bir kamera sistemi akilli giivenlik sistemine doniistiiriilebilir.

7.2. Oneriler

R/
A X4

Bu tez caligmasiin prototipinde iki kamera kullanilmistir. Sistem birden fazla
kameradan doniisiimlii olarak goriintii alacak sekilde tasarlanirsa daha genis alanlarin
kontroliine imkan taniyabilir.

Sistemin besleme kaynagi sebeke elektrigidir. Sistem solar sistemler ile
desteklenirse, enerji kesintilerinden daha az etkilenebilecek hale getirilebilir. Bu
sayede sistem daha gilivenli hale getirilebilir.

Sistem her biitgeye hitap edecek sekilde tasarlanmistir. Bu sebepten dolayi sistemde
en bliylik maliyete sahip bilgisayarin 6zellikleri orta seviyede tutulmustur. Eger
sistemde kullanilan bilgisayarin islem hizi yiikseltilirse, daha iyi sonuglar elde
edilebilecegi 6n goriilmektedir.

Bu tez ¢alismasi icin gelistirilen mesafe ve boyut analizi algoritmalar1 sadece
giivenlik alaninda degil sanayide de c¢ok islevsel olarak kullanilabilecegi

diistiniilmektedir.
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