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1. GIRIS

Bu dokuman Ulasimda Yapay Zeka Yarigmasi Oncesi ve yarisma sirasinda yarigmacilarin
bilgisi dahilinde olmasi gereken durumlari icermektedir.

2.  GOREVLER

TEKNOFEST 2024 Ulasimda Yapay Zeka yarismasi kapsaminda yarismacilar iki farkli
gorevi yerine getirecek algoritmalar gelistirmelidir. Bu gorevler nesne tespiti ve pozisyon
kestirimidir. Yarigmacilar, ugan arabanin alt-gérus kamerasindan aldiklari goruntuleri kendi
geligtirdikleri algoritmalar ile igleyerek, ilk gorev i¢in goruntu karesindeki belirli nesneleri tespit
etmeli, ikinci gorev igin ise, hava aracinin zamana bagl olarak pozisyon bilgisini
kestirmelidirler. Asagida gorevlerle ilgili ayrintili bilgi verilmigtir.

2.1. Birinci Gorev: Nesne Tespiti

Ulagsimda Yapay Zeka yarismasi kapsaminda yarismacilar tarafindan tespit edilmesi
beklenen nesne tiirleri tasit, insan, Ucan Araba Park (UAP) ve Ucan Ambulans inis (UAI)
alanlari olmak tizere 4 adettir. Yarismacilara verilecek olan video kareleri ile ilgili teknik bilgiler
asagidaki gibidir:

e Hava aracinin yerden yuksekligi 25 metre ile 100 metre arasinda olabilir. Ugus
videosunda hava aracinin yerden yuksekligi degismemektedir.

e Bir oturumda, yarigmacilara iglemeleri igin verilecek olan videonun suresi 5 dakikadir
ve saniyedeki kare sayisi (FPS) 7.5 olacaktir. Bu sebeple her oturumda yarismacilara
toplam 2250 adet goruntu karesi verilecektir ve takimlardan toplam 2250 adet sonug
beklenmektedir.

e Videolar Full HD (1920x1080) ¢ozunurligunde ¢ekilmekte ve yarismacilara herhangi
bir degisiklik yapiimadan verilecektir.

Video kareleri JPG formatinda olacaktir.

Videolar tek tek karelere ayrilacak ve sirali olarak yarismacilara sunulacaktir.

Her oturumda verilecek olan 5’er dakikalik videolardan her biri, surekliligi olan ve ayni
hava aracindan gelen tek bir gértnttdur, farkl videolarin ug uca eklenerek olusturulan
bir video olmayacaktir.

e Yarismada kullanilacak videolar sabah, 6dlen veya aksamustu vakitlerinde cekilen
videolardan elde edilecektir.

e Hava aracinin kar, yagmur vb. hava kosullarinda da ugabilmesi sebebi ile yarisma
esnasinda bu sartlar altinda da algoritmalarinin test edilebilecegi géz onunde
bulundurulmalidir.




e Hava aracinin sehir, orman ve deniz Uzerinde ugabilmesi sebebi ile yarisma
esnasinda bu sartlar altinda da algoritmalarinin test edilebilecegi g6z 6nlnde
bulundurulmalidir.

e Kamera acisi, hava aracinin hareketine bagli olarak 70-90 derece araliginda degisken
olacaktir. insan tespitinde dik agidan kaynakl problemleri ve kamera acisi 0-70 derece
araligindayken uzaktaki nesnelerin tespit edilememesi (Sekil 1) gibi durumlar
engellemek igin veri seti igerigi belirlenmis agi degerleri kullanilarak hazirlanacaktir.
Sekil 2'de uygun olan ¢ekim acisi 6rnegi ifade edilmistir.

Sekil 2. Cekim Acisi Durumlari (Uygun Olan Cekim Acisi)




e Hava aracinin alt-goérus kamerasinda olabilecek olagan hatalar sebebi ile dagitilan
goruntl karelerinde bozulmalar bulunabilir. Gérulebilecek bozukluklara 6rnek olarak
bulaniklik ve 8lu pixel'ler verilebilir. Ornek bir bozulma Sekil 3'te gdsterilmistir.

e Hava aracinin alt-gorus kamerasinda olabilecek olagan hatalar sebebi ile dagitilan
goruntl karelerinde tekrarlamalar/donmalar veya verilen karedeki goérintlinin
tamamen kaybi gibi durumlar bulunabilir.

Sekil 3. Ornek Gériintii Bozulmasi

2.1.0. Tasit ve insan Tespiti

e Tasit ve insan tespiti yapilirken goruntu karesinin tamaminda bulunan tum tasit ve
insanlar dikkate alinmalidir.
e Taslt listesi yarisma sartnamesinde de belirtildigi Gzere Tablo 1’de gosterilmistir.




Tablo 1. Tasit ve insan Siniflarini iceren Tablo

inis
Durumunun

Alabilecegi
Degerler

Asagida maddeler halinde
verilen tim nesne turleri tasit
olarak degerlendirilmelidir.

1. Motorlu karayolu
tasitlari
a. Otomobiller
b. Motosikletler

c. Otobusler
d. Kamyonlar
Tasit 0 -1 e. Traktor, atv vb.

kara araglari
2. Rayl tasitlar
a. Trenler

i. Lokom

otifler

ii. Vagonl

ar

b. Tramvaylar

C. Monoraylar

d. Fanikuler

3. Tim deniz tasitlari

insan 1 -1 Ayakta duran ya da oturan
fark etmeksizin tim insanlar
degerlendirilmelidir.

e Goruntu karesinde tren olmasi durumunda lokomotif ve vagonlarin her biri ayri birer

obje olarak tanimlanmalidir.
e Tamami gorunmeyen tasit ve insan nesnelerinin de tespit edilmesi beklenmektedir.

Ornegin Sekil 4'teki gibi bir kismi goruintiiden ¢ikmig araglar da dahil karelerde bulunan
tum nesneler tespit edilmelidir.




Sekil 4. Nesnelerin Tamaminin Gériintii Karesi icinde Olmamasi Durumunda Etiketleme Yénergesi

e Sekil 5’te drneklendigi Uzere baska bir objenin arkasinda olmasi sebebi ile bir kismi
gorunen insanlar ve tagitlarin da tespit edilebilmesi beklenmektedir.

Sekil 5. Nesnelerin Gériintii Karesi icinde Bulunma Durumlari

e Bisiklet ve motosiklet strlUculeri “insan” olarak etiketlenmemelidir. Tasit ve strtcusu bir

bUtln olarak sadece “tasit” etiketi ile etiketlenmelidir.
e Scooter, suruclsu olmadigl zamanlarda tasit, stricisu oldugu zamanlarda ise insan

olarak etiketlenmelidir.




2.1.1. UAP ve UAI Tespiti

e Sekil 6 ve 7'de gorsellestirilen Ugan Araba Park (UAP) ve Ucan Ambulans inis (UAI)
alanlari 4.5 metre ¢apinda birer daire ile belirtiimektedir.
UAP alaninda hex kodu #89cff0 ve #ffffff olan renkler kullaniimigtir.
UAI alaninda hex kodu #ff0000 ve #ffffff olan renkler kullaniimigtir.

450 cm

\
Sekil 6. UAP Alan Bilgileri

450 cm

Sekil 7. UAI Alan Bilgileri

e UAP ve UAI tespit edilmesinin ardindan inis durumunun da bildirilmesi gerekmektedir.
UAP ve UAI alanlarinin inis durumunun uygun olup olmamasi, bu alanlarinin izerinde
herhangi bir cisim bulunup bulunmamasi ile iligkilidir. Alanlarin Gzerinde tasit ve insan
gibi nesne tespiti yapilan veya nesne tespiti yapilamayan herhangi bir nesne bulundugu
takdirde bu alan inig icin uygun degildir (Sekil 9).

e UAP ve UAI sinif numaralandirmalari ve inis durumu bilgileri Tablo 2’de belirtilmistir.
inis durumu ID bilgileri Tablo 3'te gdsterilmistir.
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Tablo 2. UAP ve UAI Sinif Bilgilerini Iceren Tablo

inis
Durumunun
Alabilecegi
Degerler
Ucan Ucan arabanin park
Araba Park > 0.1 edebilecegini gosteren
(UAP) isaretin bulundugu alandir.
Alani Sekil 6’da ugan araba park
alani igin 6rnek figur
belirtilmigtir.

Ucan Ucan ambulansin inis
Ambulan_s 3 0.1 yapabilecegini gosteren
Inis (UAI) isaretin bulundugu alandir.

Alani Sekil 7°te ugan ambulans inig
alani igin érnek figur
belirtilmigtir.

Tablo 3. Inis Durumu Degerleri

inis Durum ID ‘ inis Durumu
0 Uygun Degil
1 Uygun
-1 inis Alani Degil

e UAP ve UAI alanlari da tipki tasit ve insan nesneleri gibi tespit edilirken alanlarin bir
kisminin goruntu karesinde olmasi tespit icin yeterlidir. Fakat inis durumunun “uygun”
olabilmesi icin UAP ve UAI alanlarinin tamaminin kare iginde bulunmasi gerekmektedir.
Sekil 8'de érnek olarak verilen resimde UAI alani nesne olarak tespit edilmeli ve inis
durumu uygun degil olarak belirtiimelidir.
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Sekil 8. Nesnenin Tamaminin Gériintii Karesi Igcinde Olmamasi Durumu

Sekil 9. UAP Ve UAI Alanlarinin Uzerinde Herhangi Bir Cisim Olmasi Durumu (Bu érnekte alan
tizerinde iki insan ve yerde serili bir mont bulunmaktadir.)

e UAP ve UAI alanlarinin (zerinde insan ve tasit nesneleri var ise o nesneler de ayrica

tespit edilmelidir.

e Cekim acisina bagl olarak alana yakin cisimler alanin Ustinde olmasa bile dyleymis
gibi gorulebilmektedir (Sekil 10). Bu yaniltici durumda olmasi gereken inis durumu,
“inise uygun degildir’ olmalidir.

Sekil 10. Alanlarin Yaninda Cisim Bulunmasi Durum

12



2.1.2.

2.2.

ikinci

Algoritma Calisma Sartlar

Yarigmacilar sunucu ile baglanti kurup istek yolladiklarinda bir adet goruntu karesi
alacaklardir.

Her goruntu karesinde tespit ettikleri nesnelerin bilgisini istenen formatta
sunucuya Yyollayacaklardir.

Yarigsmacilar, sirasi ile yollanan video goruntulerden herhangi birine sonug
yollamadan siradaki karenin alinmasi igin istek yollayamayacaklardir. Bu sebeple
tum goruntu karelerinin toplu olarak indirilmesi mumkun degildir.

Her goruntu karesine 1 adet sonug yollanmalidir, ayni kare igin birden ¢ok sonug
yollanir ise ilk yollanan sonug¢ degerlendirmeye alinacaktir.

ikinci Gérev: Pozisyon Tespiti

gorevde wucan arabanin konumlandirma sisteminin kullanilamaz veya

guvenilemez hale geldigi durumlar simule edilecek ve sadece goruntu verileri Uzerinden
pozisyon Kkestirimi yapilmasi beklenecektir. Boylelikle yasanabilecek herhangi bir
olumsuz duruma karsin ugan arabanin gorev yapabilme kabiliyeti arttiriimis olacaktir.
Bu gorevin hangi sartlarda ve yarigmanin hangi agsamalarinda yapilacagi bu dokiimanin
ileriki bolumlerinde agiklanacaktir.

2.2.0.

Pozisyon Tespiti

Yarismacilar geligtirdikleri pozisyon kestirim algoritmalari ile verilen kamera
goruntilerini  kullanarak ucan arabanin referans koordinat sistemindeki
pozisyonunu kestireceklerdir.

Sekil 11'de oryantasyonu belirtilen referans koordinat sistemi, her oturumda
yarigmacilara verilecek videonun ilk karesine gore belirlenmektedir.

Referans koordinat sisteminde ilk pozisyon bilgisi x0=0.00 [m], y0=0.00 [m]
seklinde olacaktir.

Pozisyon kestirimi yapilacak oturumlarda sabit irtifada ve kamera acgisi asagi
yonlu dik olan videolar yer alacaktir.

Pozisyon kestirimi yapilacak oturumlarda hava aracinin bas agisi
degismeyecektir. Dolayisi ile referans ekseninde bir degisiklik olmayacaktir.
Hava aracinin kamera matrisi bilgisi yarismacilarla paylasilacaktir.

13



Sekil 11. llk Gérsel Baz Alinarak Olusturulan Referans Koordinat Sistemi

e Yarismacilarin gelistirecekleri sistem konusunda herhangi bir kisitlama
bulunmamaktadir. Gelistirdikleri algoritmalarin 6grenen modeller kullanabilecegi
gibi gibi matematiksel temellere dayanan sistemlerden de faydalanabilirler.

e Sekil 12'de referans ve kestirim pozisyon bilgisinin referans koordinat sisteminde
cizdiriimis Ornegi bulunmaktadir. Referans ve kestirim pozisyon bilgileri
kullanilarak yarismacilarin hatasi hesaplanacaktir. Bu hata miktarinin bayuklagu
yarismacilarin bu gérevden aldigi puan ile iligkili olacaktir. Bolim 9.2’de puanlama
aciklanmaktadir.

Vehicle Position
350 —

m = = Ground Truth
Visual Odometry (VO)

300 —

200 —

X (m)

150 —

100 —

50 —

| | 1 1 | J
0

300 250 200 150 100 50 0 -50
Y (m)

Sekil 12. Referans ve Kestirim Pozisyon Bilgisi Ornegi
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e Sekil 13’de referans ve kestirim pozisyon bilgileri kullanilarak hesaplanan hatanin
gorsellestiriimis hali bulunmaktadir. Sekilde goziktugu Uzere x ve y eksenlerindeki
hata miktari gorsellestiriimigtir. Z ekseninde kestirim pozisyon bilgisi istenmedigi
igin hata 0 olarak ifade edilmistir.

20000 —

o N
[Hata [mm] 0

N A

0 200 400 600 80O 1000 12'00 1400 1600

Frame Sayisi

Sekil 13. Referans ve Kestirim Pozisyon Bilgisi Kullanilarak Hesaplanan Hata Degerleri

2.2.1. Algoritma Calisma Sartlari

e Yarismacilar sunucuya istek gonderdiginde video karesinin yani sira, bu kare ile
ilgili Tablo 4’te verilen bilgileri de alacaklardir.

Tablo 4. Yarismacilarin Sunucu Istedi Sonrasinda Alacadi Bilgiler

Baslk Detay

Video Karesi Bilgisi Video Karesi alinirken ve sonuglar
yollanirken kullanilacak benzersiz isim

Pozisyon Bilgisi - X Hava Aracinin referans koordinat
sistemindeki ilk goruntuye gore X eksenindeki
metre cinsinden yer degistirmesi

Pozisyon Bilgisi - Y Hava Aracinin referans koordinat
sistemindeki ilk gértntlye gore Y eksenindeki
metre cinsinden yer degistirmesi

Pozisyon Bilgisi - Saglk Hava aracinin pozisyon tespit sisteminin
saglikh ¢alisip calismadigini gésteren deger

15



Saglik degeri 1 ise yarigmacinin kendi gelistirdigi algoritma ile kestirdigi pozisyon
bilgisini sunucuya gondermesine gerek yoktur. Sunucudan aldiklari degeri
degistirmeden gondermeleri gereklidir.

Saglik deg@eri O ise yarigmacinin kendi gelistirdigi algoritma ile kestirdigi pozisyon
bilgisini sunucuya gonderilmesi gerekmektedir.

Oturumlarda yarismacilar sunucudan aldiklari toplam 5 dakikalik (toplam 2250
kare) videonun ilk 1 dakikasinda (450 kare) ugcan arabanin referans koordinat
sistemine gore pozisyon bilgisini saglikli olarak alacaklari kesindir.

Oturumun son 4 dakikasinda (1800 kare) ugan arabanin pozisyon bilgisi sagliksiz
durumuna gecebilir. Bu sagliksiz durumun ne zaman baslayacagi ve ne kadar
sure devam edecegi belirli olmayacaktir.

Bu durum ile ilgili ayrintili bilgi Haberlesme dokimaninda belirtilecektir.

Sekil  14’te  yarismacilardan  gelistirmesi  beklenen sistem semasi
gorsellegtirilmistir.
Sonug¢
Model Sonuc 1 |
Ve.ri Sonuc 2
Gorsel 1 e Mesne Tespiti Modeli »
Gorsel 2 Sonuc n
cls
- Pozisyon Bilgisi 2 landing_status
Gorseln 0 top_left_x
top_left_y
bottom_right_x
2 Pozisyon Kestirim Modeli » bottom_right_y
Pozisyon Bilgisi n T o ]
translation_x
transiation_y
Sekil 14. Sonug Paketleri Olusturma Diagrami
3.  YARISMA

On Tasarim Raporunu teslim etmis ve Cevrimici Yarisma Simulasyonundan yeterli
puani alan takimlar Teknofest 2024’te yarismak i¢in hak kazanacaklardir.
Yarigsma alaninda yarismacilarin istek atarak hem videolari hem de ikinci gorev
icin pozisyon verilerini gcekebilecekleri bir sunucu ve yerel ag kurulacaktir.
Yarismacilar bu aga ethernet kablosu ile baglanacaklar, test video gorsellerini
sunucudan alacaklar ve cevaplarini yine sunucuya yukleyeceklerdir.

Belirtilen yerel agin internet baglantisi olmayacak ve yarismacilarin sistemlerinin
internete baglanmasina kesinlikle izin veriimeyecektir.
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3.1.

3.2.

Baglantilarin yapilmasi ile ilgili teknik detaylar yarisma esnasinda belirtilecek ve
yarisma teknik ekibi tarafindan yarismacilara sisteme baglanmalari konusunda
yardimci olunacaktir.

Yarismacilar yarisma alaninda kullanacaklari  bilgisayarlardan  sorumlu
olacaklardir. Yarisma ekibi tarafindan yarismacilara herhangi bir bilgisayar
destegi verilmeyecektir.

Yarigmacilarin bilgisayarlarinda ethernet girisi ve ethernet baglanti kabiliyeti
olmasi gerekmektedir.

Her oturumda, her takimdan ayni anda 3 yarismacinin yarisma alanina girisine
izin verilecektir. Takimin danigsmanin olmasi halinde, yarisma alaninda 2
yarismaci 6grenci ve 1 danigman alinacaktir.

Yarigsma esnasinda bir takimin, baska bir takima yardimci olmasina kesinlikle izin
verilmemektedir.

Test Oturumu

Yarigma oncesinde gerekli tum hazirliklarin yapilabilmesi i¢in 75 dakikalik bir
oturum yapilacaktir.

Bu oturumun amaci yarigmacilarin donanim kurulumlarini yapmalaridir.

Yarisma sartlarini en iyi sekilde test edebilmeleri icin 2 dakikalik (900 video karesi)
bir video sunucudan yayinlanacaktir.

Yarigmacilarin bu test videosunu uygun sekilde aldigi ve sonuglarini uygun
sekilde yolladigi yarismayi dizenleyen teknik ekip tarafindan test edilecek ve geri
bildirim verilecektir.

Yarigmacilarin test oturumunda yollamis olduklari sonuglarin puanlandirmada
etkisi olmayacaktir.

Yarigma Oturumlari

6 yarisma oturumu yapilacaktir.

Bu oturumlarin her birinin toplam suresi 75 dakika olacaktir.

Oturumun ilk 15 dakikasi yarismacilara hazirlik icin verilecektir.

Sonraki 60 dakikalik stre yarisma igin ayrilacaktir.

Her oturumda 2250 video karesi verilecek ve bu karelerin islenmesi sonucunda
elde ettikleri sonuglari uygun formatta sunucuya gondermeleri istenecektir.

Her bir oturumda yayinlanacak olan videonun bir temasi bulunacaktir. Bu temalara
ornek olarak “Giinesli”, “Zorlu Hava Sartlar”, “Aksam”, “Deniz Ust(” verilebilir.
Oturum temalari ile ilgili bilgi yarigsma ginine kadar sakli tutulacaktir.
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4.

5.1.

TEKNIK SUNUM

Yarismaci takimlardan, yarisma oturumlari esnasinda bir sunum yapmalari
beklenmektedir.

Her takimdan bir adet lletisim Sorumlusu sunumu yapmak ile géreviendirilmelidir.
Sunum suresi, takim basina 5 dakikadan uzun olmayacaktir.

Her yarigma oturumunun basinda, oturumda sunum vyapacak takimlar
duyurulacaktir.

Sunumlar, 3 kisiden olusan bir hakem heyetine sunulacaktir.

Sunu sirasinda veya sonrasinda takim temsilcisine sorular yonetilebilir.
Hazirlanan sunumlar, yarismacilar tarafindan Agustos/Eylul 2024 tarihine kadar
t3kys.com adresine yollanarak teslim edilmelidir.

Ornek sunum sablonu Haziran 2024 tarihine kadar katihmci takimlarla
paylasilacaktir.

Sunum sablonu bozulmamak kaydi ile sunum icerigi konusunda bir kisitlama
bulunmamaktadir.

Sunumda sunulabilecek konu basliklarina érnek olarak “Ek Veri Toplama Sureci”,
“‘Kullanilan Algoritma”, “Alternatif Algoritmalar’, “Test Sonuglari” ve “Yenilikgi
Yaklasim” verilebilir. Yarismacilarin sunumlarinda bu basliklari kullanmalari
zorunlu degildir.

RAPORLAMA

Yarigmaci takimlardan iki ayri dokiman yazmalari beklenmektedir.
On Tasarim Raporu yarisma katilimi ve Final Tasarim Raporu puanlandirma
surecinde kullanilacagi igin iki raporun da teslim edilmesi sarttir.

On Tasarim Raporu

On Tasarim Raporu sablonu, en ge¢ 06/01/2024 tarihinde teknofest.org internet
sitesinde paylasilacaktir.

Rapor sablonunda ayrintili olarak aciklanacagi Gzere, On Tasarim Raporunda
konu ile ilgili yapilan aragtirma ve problemlerin ¢oziumune yonelik olarak verilen
¢6zUm onerileri bulunacaktir.

Rapor sablonu bozulmamak kaydi ile rapor igerigi veya uzunlugu konusunda bir
kisitlama yoktur.

Yarismaya katilim icin On Tasarim Raporunu teslim etmek zorunludur.

Yarisma sonuglarinin belirlenmesinde ve édiillendirmede On Tasarim Raporunun
bir etkisi bulunmamaktadir.

On Tasarim Raporu, en gec¢ 30/04/2024 tarihinde t3kys.com adresine yollanarak
teslim edilmelidir.
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5.2.

Final Tasarim Raporu

Final Tasarim Raporu sablonu, en ge¢ Agustos 2024 tarihinde teknofest.org
internet sitesinde paylasilacaktir.

Rapor sablonunda ayrintili olarak agiklanacagi uzere, Final Tasarim Raporunda,
yarismacilarin yarigsmaya hazirlandiklari sure boyunca yaptiklari literatar
calismalarini, yarisma esnasinda kullandiklari algoritmalari, yapmis olduklari
testleri ve bunun gibi bir gok teknik bilgiyi yarisma dizenleyicilerine raporlamalari
beklenmektedir.

Raporun degerlendirmesinde rapor igerigi ve rapor formati etkili olacaktir.

Final Tasarim Raporu puani genel yarisma puaninin %10’unu olusturmaktadir.
Bir yarisma takiminin yarismada dereceye girebilmesi igin Final Tasarim
Raporu’nu teslim etmesi zorunludur.

Rapor sablonu bozulmamak kaydi ile rapor igerigi veya uzunlugu konusunda bir
kisitlama yoktur.

Final Tasarim Raporu, en ge¢ Eylll 2024 tarihinde t3kys.com adresine yollanarak
teslim edilmelidir.

GEVRIMIiGi YARISMA SIMULASYONU

On Tasarim Raporu degerlendirmelerinden sonra, yarisma alanina gelecek
takimlarin belirlenebilmesi igin bir 6n eleme yarigmasi yapilacaktir.

Cevrimici Yarisma Simulasyonu’'nda yarismacilardan, gelistirdikleri modeller ile
cevrimici ortamda paylasilacak olan karelerdeki nesneleri tespit etmeleri ve hava
aracinin pozisyonunu kestirmeleri beklenmektedir.

Cevrimici Yarisma Simulasyonu, birinci yarisma oturumu ile ayni kurallar ve tema
ile yapilacaktir.

Mayis ayi icerisinde Cevrimici Yarisma Simulasyonu ile ilgili ayrintili bilgi iceren
dokuman yarigsmacilar ile paylasgilacaktir.

Dokuman ile duyurulacak olan basari kriterinin altinda kalan ve sunucuya hig
baglanmayan takimlar bir sonraki agsamaya gegemeyecektir.

TAKIMLARIN YAZILIM VE DONANIM OZELLIKLERI

Her takim kendi yazilim ve donanim sisteminden sorumludur. Yarisma alaninda
herhangi bir yazillm ya da donanim (bilgisayar, mouse vs.) destegi
sunulmayacaktir.

intiyag duyulacak her donanim (adaptdr, mouse, klavye vs.) ve yazilima sahip
olarak yarigmaya katilim saglanmasi beklenmektedir.

istenilen isletim sistemi kullanilabilir.

Takimlar istedikleri platformda ve programlama dillerinde gelistirme yapabilir.
Yarigsmacilardan saniyede 1 goruntu karesi igleyebilecek donanima sahip olmalari
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yeterli olacaktir.

e Algoritmanin c¢alisma hizi, bir puanlandirma kriteri degildir. Bu sebeple
donanimlarin guglu ve zayif olmasi yarismanin seyrine etki etmemektedir.

e Yarisma platformu, yarismacilarin kullanacaklari donanimlarin gi¢li ya da zayif
olmasinin yarigmanin seyrine etki etmeyecek sekilde hazirlanacaktir.

YARISMA SIRASINDA SUNUCU iLE BAGLANTI

e Yarisma sirasinda takimlara, yarisma sunucunun da iginde bulundugu yerel aga
baglanabilmeleri icin bir ethernet kablosu saglanacaktir. Her takim bu ethernet
kablosu araciligi ile yarisma agina yalnizca tek bir ip adresi ile baglanmaldir.
Yarigma sirasinda takimlara birer ip adresi belirtilecek ve sisteme yalnizca
belirtilen ip adresleri Uzerinden baglantiya izin verilecektir.

e Yarisma sunucusunun adresi yarisma gunu belirlenecektir. Bu adres 6rnek olarak
http://127.0.0.25:5000 formatinda olacaktir. Sunucu ile yapilacak olan tum
haberlesmeler APl mantigi ile JSON formatinda olacaktir.

e Yarisma aninda kullanilacak API adres bilgileri en ge¢ Eylul 2024 tarihinde
yarismacilara paylasilacak olan haberlesme dokimaninda yer alacaktir.

e Yarisma sirasinda takimlar bir videoya ait goruntl karelerinin Uzerinde
sartnamede Dbelirtilen nesnelerin tespitini  yapacaklar, gerekli kosullar
saglandiginda da pozisyon kestirimi yapacaklardir. Yarigsmacilara videolar
verilmeyecek, bu videolardan 7.5 fps ile kaydedilmis gértnti listesi verilecektir. Bu
liste Sekil 15 ile gosterilen JSSON formatinda olup igerisinde bulunacak bilgiler
asagidaki gibi olacaktir:

o url: Video karesi id’sinin benzersiz url’i
o image_url: Video karesi gorselinin bulundugu url

video_name: Video karesinin alindidi videonun adi ya da numarasi

session: Oturumu belirten url

translation_x: Hava Aracinin referans koordinat sistemindeki ilk gorintiye

gore X eksenindeki metre cinsinden yer degistirmesi

o translation_y: Hava Aracinin referans koordinat sistemindeki ilk gorantiye
gore Y eksenindeki metre cinsinden yer degistirmesi

o health_status: Hava aracinin pozisyon tespit sisteminin saglhkh calisip
calismadigini gosteren deger.

e Yarismacilar, yarisma basladiktan sonra haberlesme dokumaninda belirtilecek
olan adres Uzerinden asagidaki 6rnege benzer bir liste alacaklardir.

o O O
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{
"url™; "http://localhost/frames/3598/",

"image_url": "/ljfgpemcvkmuadhxabwn_V2_1/frame_000000.jpg",
"video_name": "ljfgpemcvkmuadhxabwn_V2_ 1",

"session": "http://localhost/session/2/",

"translation_x": 0.02,

"translation_y": 0.01,

"health_status™: 1

h

{

"url": "http://localhost/frames/4787/",

"image_url": "/ljfgpemcvkmuadhxabwn_V2_1/frame_000004.jpg",
"video_name": "ljfgpemcvkmuadhxabwn_V2_1",

"session": "http://localhost/session/2/",

"translation_x": 0.01,

"translation_y™: 0.02,

"health_status™: 1

b

{
"url": "http://localhost/frames/3916/",

"image_url": "/ljfgpemcvkmuadhxabwn_V2_1/frame_000008.jpg",

"video_name": "ljfgpemcvkmuadhxabwn_V2_1",

"session": "http://localhost/session/2/",

"translation_x": "NaN",
"translation_y": "NaN",

"health_status™: O
}

Sekil 15. Gérsel Bilgileri

e Takimlar bir resmi iglemeyi bitirdikten sonra bu resimde bulduklari nesneleri ve
hava araci pozisyonunu sunucuya bildirmeleri gerekmektedir. Sunucuya
bildiriimeyen cevaplar gegersiz sayilacaktir. Sonuglar her bir resim igin ayri ayri
gonderilmelidir.
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Tespit edilen nesneleri sunucuya bildirmek igin tespit edilen nesne konumlari,
siniflar ve hava aracinin konumu haberlesme dokimaninda belirtilecek olan
adrese gonderilmelidir. Yarigmacilarin gonderecekleri Sekil 16 ile format
gosterilen JSON dosyasinda bulunmasi gereken bilgiler sunlardir:

e id: Gonderilen tahminin id’si
e user: Kullanicinin bilgilerini igeren url
e frame: Video karesi id’sinin benzersiz url’i

o detected_objects: Tespit edilen nesnelerin konumlarini igeren dizi.

e cls: Tespit edilen nesnenin sinifi (07, “17, “2”, “3”)

e landing_status: inis durumunun uygun olup olmadigini igeren bilgi

o (“17,°0",“17)

e top_left x: Tespit edilen nesneyiicine alan en kuguk dortgenin sol Ust
kosesinin resmin sol kenarina olan piksel cinsinden uzakligi

e top_left_y: Tespit edilen nesneyiicine alan en kiigik dértgenin sol Ust
kosesinin resmin Ust kenarina olan piksel cinsinden uzakhgi

e bottom_right_x: Tespit edilen nesneyi igine alan en kiglk dortgenin
sag alt kdsesinin resmin sol kenarina olan piksel cinsinden uzakhgi

e Dbottom_right_y: Tespit edilen nesneyi igine alan en kiguk dortgenin
sag alt kdsesinin resmin ust kenarina olan piksel cinsinden uzakhgi

o detected_translations: Tespit edilen yer degistirme bilgisini iceren dizi.
e translation_x: Hava Aracinin referans koordinat sistemindeki ilk
goruntuye gore X eksenindeki metre cinsinden yer degistirmesi
e translation_y: Hava Aracinin referans koordinat sistemindeki ilk
goruntuye gore Y eksenindeki metre cinsinden yer degistirmesi
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[

{

"id": 22246,

"user": "http://localhost/users/4/",
"frame": "http://localhost/frames/4000/",

"detected_objects™:

[

“cls": "http://localhost/classes/1/",
"landing_status": "-1",
"top_left_x": 262.87,
"top_left_y": 734.47,
"bottom_right_x": 405.2,
"pbottom_right_y": 847.3
}
1
"detected_translations":
[
{

"translation_x": 0.02,

"translation_y": 0.01
}

]

}

Sekil 16. JSON Formati

Sekik 15 ve sekil 16’da ifade edilen json formati yarisamda kullanilacak olan formatin
taslak halidir. Yarismada kullanilacak format yarismacilar ile paylasilacaktir.
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9. PUANLAMA

Tablo 5. Genel Yarisma Puanlandirmasi

Puan Turu Puan Orani

Birinci Gorev %70
Ikinci Gérev %20
Final Tasarim Raporu %5
Yarisma Sunumu %5

Toplam Puan %100

9.1. Birinci Gorev Puanlama Kriteri

e Nesne tespitinin ¢calisma performansi Ortalama Kesinlik Degerlerinin Ortalamasi
(mean Average Precision, mAP) degerine gore belirlenecektir. mAP, Kesisimin
Birlesime Orani (Intersection Over Union, loU) degeri GUzerinden hesaplanir. Bu
oran, takimlarin buldugu alan (Tahmin Edilen Dortgen) ile nesnenin gergek
alanini (Gergek Referans Dortgen) gosteren alan arasindaki eslesme miktarini

belirtir (Sekil 17 ve Formal 1).
Kesisim Alani
Birlesim Alani .

Sekil 17. loU Formdiil Gésterimi

loU =

_ Gergek Referans Doértgen N Tahmin Edilen Dortgen
~ Gercek Referans Dortgen U Tahmin Edilen Dortgen

Formdil 1. loU Formdilii

Yontemlerin  degerlendiriimesinde kullanilacak mAP metrigi klasik nesne tespiti
yontemlerinin degerlendiriimesinde kullanildigi gibi olacaktir. Ek olarak, inis durumunun

dogdru tespit edilemedigi durumlarda ilgili sinif igin ortalama kesinlik (AP) degeri olumsuz
etkilenecektir.

mMAP metriginin hesaplanmasinda kullanilan Tahmin Edilen Dortgen bolgesinin loU
esik degeri 0.5tir.
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9.1.0. Birinci Goérev Ornek Puanlama Durumlari

Ornek 1:
Tablo 6. Ornek 1 Tablo
Gercek Sinif insan
Tespit Edilen Sinif insan
Tespit Icin Génderilen Dértgen Sayisi 1
Tespit Edilen Alanlarin lou Degerleri 0.63
Tespit Edilen inis Degerleri -1
Gergek inis Degeri -1

Aciklama: Tabloda gdsterilen drnekte yarigmaci, insan sinifi icin AP degerini
arttiracak sekilde puan alir.

Ornek 2:
Tablo 7. Ornek 2 Tablo
Gergek Sinif insan
Tespit Edilen Sinif Tasit
Tespit igin Génderilen Dortgen Sayisi 1
Tespit Edilen Alanlarin lou Degerleri 0.66
Tespit Edilen inis Degerleri -1
Gergek inis Degeri -1

Aciklama: Tabloda gosterilen drnekte yarismaci, insan sinifi igin AP degerini dugurecek
sekilde puan alir.
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Ornek 3:

Tablo 8. Ornek 3 Tablo

Gergek Sinif

insan

Tespit Edilen Sinif insan
Tespit Icin Génderilen Dértgen Sayisi 1

Tespit Edilen Alanlarin lou Degerleri 0.42
Tespit Edilen Inis Degerleri -1
Gergek inis Degeri -1

Aciklama: Tabloda gosterilen 6rnekte yarismaci, sinifi ve inis degerlerini dogru tespit
etmesine ragmen tespit edilen alanin loU degeri 0.5’'ten kig¢uk oldugundan bu érnekte
insan sinifi igin AP degerini dusurecek sekilde puan alir.

Ornek 4:

Tablo 9. Ornek 4 Tablo

Gergek Sinif Tasit
Tespit Edilen Sinif Tasit
Tespit igin Génderilen Dortgen Sayisi 3
Tespit Edilen Alanlarin lou Degerleri 0.85, 0.61, 0.54
Tespit Edilen inis Degerleri -1,-1,-1
Gergek inis Degeri -1

Aciklama: Tabloda gosterilen drnekte yarismaci, butun tespitler loU esik degerinden buyuk
olmasina ragmen birden fazla tespit génderdiginden tasit sinifi i¢cin 1 kez (0.85 loU degerli
tespiticin) AP degerini arttiracak sekilde puan alirken 2 kez (0.61 ve 0.54 loU degerli tespitler
icin) AP degerini dusurecek sekilde puan alir. Toplamda yarismacinin tasit sinifi igin bu

ornekte AP degeri dusecek sekilde etkilenir.
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Ornek 5:
Tablo 10. Ornek 5 Tablo

Gergek Sinif UAP

Tespit Edilen Sinif UAP
Tespit igin Génderilen Dértgen Sayisi 1

Tespit Edilen Alanlarin lou Degerleri 0.91
Tespit Edilen inis Degerleri 1
Gergek inis Degeri 0

Aciklama: Tabloda gosterilen 6rnekte yarismaci, inise uygun olmayan bir alani inise uygun
olarak tespit ettiginden UAP sinifi icin AP degerini disurecek sekilde puan alir.

Ornek 6:
Tablo 11. Ornek 6 Tablo
Gergek Sinif Tasit
Tespit Edilen Sinif Tespit yok
Tespit icin Génderilen Dortgen Sayisi 0

Tespit Edilen Alanlarin lou Degerleri -

Tespit Edilen inis Degerleri -

Gergek inis Degeri -1

Aciklama: Tabloda gdsterilen drnekte yarismaci, tespit etmesi gereken tasit nesnesini tespit
edilemediginden bu drnekte tasit sinifi icin AP degerini dusurecek sekilde puan alir.
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9.2.

10.

ikinci Gérev Puanlama Kriteri

Hava aracinin referans pozisyon bilgisi ile yarismacilarin gelistirdigi algoritmalarin
kestirdigi pozisyon bilgisi arasindaki ortalama hata kullanilarak bir puanlandirma
yapilacaktir.
Asagida, ikinci goérev icin kullanilacak hata hesaplama formuli Formidl 2’de
gOsterilmigtir.

N
1
Ortalama Yarismaci Hata = E = NZ V& —x)?2 + (@, — )2
i=0

Formdil 2. 2. Gorev igin Ortalama Hata Hesaplama Formuli

X, ve y,, yarismacinin i. gorsel icin yollamis oldugu pozisyon kestirimi bilgisini ifade
etmektedir. x; ve y; ise hava aracinin mutlak dogru pozisyon bilgisini ifade etmektedir.
Her oturum sonunda tum takimlarin ikinci goérevde yapmis olduklari hata miktarlari ile
yarismaci takimin puani hesaplanmaktadir.

YARISMA SONUGLARININ DUYURULMASI VE ODULLENDIRME

Her yarigsma oturumu baslarken, yarismacilarin bir dnceki almig olduklari puana gore
siralamalar bildirilecektir.

Tam yarisma oturumlarinin tamamlanmasinin ardindan, bolim 8’de belirtilen oranlar
kullanilarak yarisma puani hesaplanacaktir. Bu puan degeri kullanilarak yarismada
dereceye giren takimlar belirlenecektir.

Yarismada dereceye giren takimlar Teknofestin son gunidnde kirstye cikarak
odullerini alacaklardir.

Teknofest ve Ulasimda Yapay Zeka Yarismasi takvimleri ile ilgili bilgiler genel
sartnamede ve ¢esitli medya kaynaklarin yarismacilara duyurulacaktir.
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