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Anahtar Kelimeler: Giliniimiizde uydu ve {HA verilerinden yeryiiziiniin {izerinde bulunan bina, yol, bitki
Obje Tabanh ortiisii gibi bir¢ok nesnenin konumu ve ¢esidi hakkinda kolayca bilgi toplanabilir. Fakat
iHA bu bilgilerin yani verilerin islenmesi noktasinda verilerin toplanmasi konusunda oldugu
Fotogrametri gibi asama kaydedilebilmis degil. Veriler uzun yillardir operatérlerin geleneksel
Siniflandirma metotlarla manuel olarak islenmesi ile siniflandirilmaktadir. Yar1 otomatik ya da otomatik
Otomatik Agac Tespiti ¢ikarim yapilan ¢alismalarin ¢ogu, homojen nitelikler tasiyan bina ve yollarla ilgidir. Bu

calismada, Afyon Kocatepe Universitesi, Ahmet Necdet Sezer Kampiisiiniin belirli bir
alaninda Insansiz hava araci(iHA) ile elde edilen veriler kullanilarak obje tabanlh
siniflandirma metodu ile agaglik alanlarin otomatik siniflandirilmasi hedeflenmistir.

ABSTRACT
Keywords: Today, satellite and UAV From the data, we can collect planning information about
Object-Base various places and their settlements in places such as buildings, roads, vegetation.
UAV However, we have not been able to make any progress in the processing of this
Photogrammetry information, as in the case of data collection. The data has been classified for many years
Classification by manual processing of operators by conventional methods. Most of the works semi-
Automatic Tree Detection automatic or automatic with inference are related to homogeneous buildings and roads.

In this study, it is aimed to automatically classify woodland by object - based
classification method using data obtained by unmanned aerial vehicle (UAV) in a certain
area of Ahmet Necdet Sezer Campus of Afyon Kocatepe University.
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1. GIRIS

Giintimiizde yersel ve fotogrametrik olarak veri
toplamak olduke¢a kolaylasti. Yerytiziiniin yapisini
ya da lizerinde bulunan objelerin ¢esidi ile alakal
bir ¢ok veri mevcut. Fakat bu verilerin islenmesi
konusunda veri toplamada oldugu gibi bir hiz sz
konusu degil. Verilerin otomatik olarak uygun bir
sekilde islenmesi, projelerde maliyet ve zaman
konusunda ciddi azalmalarin éniinii agabilir.

Projelerde veri siniflandirma noktasina
kullanilan iki ana metot bulunmaktadir. Bunlari
Piksel tabanli ve Nesne tabanli olmak tizere ikiye
ayrilir. Geleneksel siniflandirma yontemi olarak
piksel tabanli smiflandirma Kkullanilir. Verilerin
zengin iceriklerinin bulunmasina Kkarsin piksel
tabanli siniflandirma yeteri kadar dogru sonuglar
verememektedir. Bu yiizden otomatik ve dogru
sonuclar alabilmek icin nesne tabanl siniflandirma
yontemine ragbet artmistir.

Nesne tabanli siniflandirma ydénteminin
diger yontemlere gore daha 6n plana ¢ikmasinin
sebebi, verideki renk, doygunluk, komsuluk gibi
degerleri kullanarak benzer niteliklere sahip
pikselleri  gruplandirmasindan  dolayidir. Bu
piksellerin gruplanmasi sonucu haritadaki objelere
ait anlaml sekiller ortaya ¢ikmaktadir. Bu sekilleri
olusturma yani segmantasyon islemi nesne tabanl
siniflandirmanin  en o6nemli kismidir. Cilinki
siniflandiracak veriler olusan bu segmentler
izerinden belirlenmektedir. Dogru bir sekilde
segmantasyon yapabilmek icinse scale(6lgek),
shape(sekil), compactness(yogunluk)
parametrelerinin goriintii icin en wuygun olan
degerlerini girmek gerekir.

Bu c¢alismada RGB bandina sahip
fotograflar ile ortofoto {iretimi ve bu ortofoto
kullanilarak agaglarin tespiti uygulamali olarak
arastirilmistir.

2. CALISMA ALANI VE VERi TOPLAMA
YONTEMI
Bu ¢alisma Afyon Kocatepe Universitesi, Ahmet
Necdet Sezer Kampiisii'niin belirlenen bir kisminda

Calismada kullanilan fotograflarin ¢ekimi igin
DJI Phantom 4 Pro cihaz kullanilmistir(Sekil 2).
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Sekil 2. DJI Phantom 4 Pro

DJI Phantom 4 pro cihazla RBG degerlerini
tasiyan toplam 249 fotograf tretilip, bu fotograflar
toplamda yaklasitk 24 hektarlik bir alani
kaplamaktadir.
3. YONTEM

Yapilan ¢alismanin is akis semasi asagidaki
gibidir(sekil 3).

GORUNTU

FOTOGRAMETIK
DEGERLEME

SEGMENTASYON

HIYERARSI SINIFININ
OLUSTURULMAS

SINIFLANDIRMA

SONUC URUN

Sekil 3. Is Akis Semasi
3.1.1. Fotogrametrik degerleme
Araziye toplamda 6 adet yer kontrol noktasi

tesis edilmis olup bu noktalar birer saat arayla
GNSS alicisiile 10 epoklu dlgtilmistiir(Sekil-4).
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programi

kullanilarak,

fotograflardan olusan model ile GPS yardimiyla elde
ettigimiz yer kontrol noktalar1 karsilagtirilmistir.
Yazilimda elde edilen koordinatlar ile GPS'den elde
ettigimiz koordinatlar karsilastirilip(Tablo 1), hata
degerleri hesaplanmistir(Tablo 2).

Tablo 1. YKN Koordinatlar ile ilgili Degerler

Tablo 2. YKN'lerin Hata Degerleri

Fotogrametrik Degerleme Sonucu Elde
Edilen Koordinat Hata Degerleri
Vi Farklar(cm) ViVi Farklar(cm?)
NN |V« |V, |V, ViVy | VyVy | V.V,
28 103 |3.0 7.84 ] 0.09 | 9.00
1.6 |22 |3.0 2.56 | 4.84 | 9.00
08 03 |19 0.64 | 0.09 | 3.61
1.8 | 2.0 |21 3.24 | 4.00 | 4.41
22 1.0 |23 4.84 | 1.00 | 5.29
1.0 | 3.0 | 3.6 1.00 | 9.00 | 12.96

GPS ile Elde Edilen Koordinatlar
(Kesin Koordinatlar)

N.N X(m) Y(m) Z(m)
YKN_C1 | 546680.170 | 4298305.239 | 1009.120
YKN C2 | 546754.177 | 4298085.265 | 1009.210
YKN _C3 | 546813.765 | 4297662.839 | 1010.110
YKN _C4 | 546540.611 | 4297698.448 | 1008.730
YKN_C5 | 546441.070 | 4298097.089 | 1012.020
YKN_C6 | 546438.172 ]| 4298265.501 | 1009.440
Fotogrametrik Degerleme Sonucu
Elde Edilen Koordinatlar
N.N X(m) Y(m) Z(m)
YKN_C1 | 546680.142 | 4298305.242 | 1009.150
YKN_C2 | 546754.161 | 4298085.287 | 1009.180
YKN_C3 | 546813.773 | 4297662.842 | 1010.091
YKN_C4 | 546540.629 | 4297698.468 | 1008.751
YKN_C5 | 546441.092 | 4298097.099 | 1012.043
YKN _C6 | 546438.162 | 4298265.531 | 1009.476

Dengelenmis ortofoyu elde ettikten sonra
eCognition Developer programinda nesne tabanli
siniflandirma yontemi kullanilarak diger islemler
gerceklestirelecektir.

3.1.2. Segmentasyon

Nesne tabanli siniflandirmay: piksel tabanh
siniflandirmadan ayiran en onemli etken, piksel

tabanlh smiflandirmada tekil piksellerin
degerlendirilmesine karsin, nesne tabanh
siiflandirmada pikselleri grup seklinde

degerlendirip, anlamli segmentler olusturmasidir.
eCognition Developer yazilimi bu noktada devreye
girmektedir. Fotogrametrik degerleme sonucu elde
ettigimiz ortofoto lizerinden segmentasyon islemi
yaplyoruz. Segmentasyonun ana mantigl, benzer
degerlere sahip pikselleri gruplandirip ¢alisma
alanina ait goriintii objeleri olusturmaktir(Yigit ve
Uysal, 2019)

Segmentasyin islemi, yukaridan-asagiya
(topdown) ve asagidan-yukariya (bottom-up)
olmak tzere iki farkli yontem olarak islemektedir
(Definiens, 2012).

Yukaridan asagiya yonteminin temelinde
biitlinilin en kiiciik pargalara ayrilmasi islemi vardir.
3 farkli yukaridan asagiya segmentasyon metodu
bulunmaktadir. Bunlar; satrang tahtasi
segmentasyon (chessboard segmentation), dortli
agac tabanli segmentasyon (quadtree-based
segmentation) ve kontrast boliimlemesi
segmentasyon (contrast split segmentation)
algoritmalaridir. Segmentasyon isleminin ikinci
stratejisi asagidan yukariya bolimlemedir. Bu
yaklasimda, kii¢iik parcalar belirli bazi kriterler goz

oniine almarak biiyiik pargalar olarak elde
edilmektedir. Asagidan yukariya strateji igin
kullanilan en 6nemli yontem “Coklu Coziintrlikli
Segmentasyon (Multiresolution Segmentation)”
yontemidir (Benz ve vd., 2004).

Bu g¢alismada  ¢oklu  ¢oziinirlikla
segmentasyon  yontemini kullanacagiz. Bu
yontemde kullanic1  6lgek(scale), sekil(shape),

yogunluk(compactness) gibi parametreleri kendisi
tanimlar. Boylece nesneleri liretmek i¢in goriintii
boliimlere ayrilmis olur. Girilen bu parametrelerden
sekil ve yogunluk parametresi birbirlerini 1'e
tamamlar. Segmentlerin olusumuna en ¢ok etkili
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parametre ise dlcek parametresidir. Calismalarda
olcek, sekil ve yogunluk parametreleri farkl
degerler i¢cin denenmekte, son olarak en dogru
parametreler kullanilmaktadir. Sekil parametresi
0.3, yogunluk parametresi 0.7 alinarak farkh
degerlerde 6lgek parametresi karsilastirmasini sekil
5, sekil 6, sekil 7 ve sekil 8'de gorebilirsiniz. Olcek
parametreleri sirasiyla 30, 35, 40, 45 olarak
alinmistir.

Sekil 7. Olcek Parametresi: 40

Sekil 8. Olcek Parametresi: 45

Segmentasyon islemi Dbittikten sonra
siniflandirma islemine gegilir. Yine eCognition
Developer yazilimi kullanilarak yapilan
siniflandirmada 2 yontem kullanilir. Bunlar; en
yakin komsuluk(nearest neighbour) ve bulanik
tiyelik(fuzzy ~membership)'dir. Bunalik iyelik
mantigina gore nesnelerin belirli bir aralikta
bulunup bulunmadigina dair aralik tanimlanir.
Ornegin; yollarin Red degeri 150 ile 200
arasindadir. Ya da Green degeri 200 ile 270
arasinda olan segmentler yol degildir.

Ik olarak agaghk alanlarin bulundugu
segmentlerin degerlerine bakilir. Agaclik alanlarin
bulundugu segment deger aralifi belirlenerek
agaclik alan 6zelligi tasiyan segmentler ayrilir.

Ikinci asamada ise ayrilan yani
siniflandirilan bu segmentler arasindan alakasiz
olan segmentler ayrilir. Calismada agaglik alan
olarak smniflandirilan segmentler disinda bina, yol
ve yesil alan olmak iizere 3 farkl sinif olusmustur.

Uclincii asamada ise smiflandirilan bu
segmentlerin birlestirilme yani merge islemi
yapilmistir. (Sekil 9)
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Sekil 9. Siiflandirilmis ve birlestirilmis segmentler

4. SONUCLAR

Sonu¢ olarak ¢alismamizin nesne tabanl
siniflandirma metodu ile basarili bir sonug verdigini
soyleyebiliriz. Yiksek c¢oziintrlikli goériintiilerin
verimli bir sekilde kullanilmasi ile olusturulan
segmentler, siniflandirilma asamasinda dogru
sonuglar dogurmustur.

Ornek olarak alinan yaklasik 3 hektarlik alanda
olan toplam 179 agaca karsiik eCognition
Developer yazilimi ile iretilen 143 agag
bulunmaktadir. Yaklasik %80 dogrulukla iiretilen
bu veriler vektér formatinda rahathikla CAD
ortamina aktarilabilir, cografi bilgi sistemlerine
islenebilir. Sekil 10'da gosterilmistir. Kirmizi ile
isaretli kisimlar fotogrametrik yontemle
belirlenmistir.

Sekil 10. Siniflandirilan nesnelerin karsilastirilmasi

Calismada bazi agaglarin siniflandirilamadigy,
bazi agaclarin ise tek nesne seklinde siniflandirildigi
gozlemlenmistir. Ayrica bazi bolgelerde yelis
alanlarin agaclik alan olarak algilanmasi sorunu
gorilmistiir. Yaklasik olarak ayni nitelige sahip
objelerin karistirilmasi her ne kadar sorun tegkil
etse de yazilim sayesinde algoritmalar giincellenip,
bu sorunlarin kolay ve hizli bir sekilde ¢dziilmesi
miimkiindiir.

Sonu¢ olarak nesne tabanli siniflandirma
metodu kullandigimiz bu ¢alismada bazi zorluklar
yasansa da ilerideki c¢alismalarda nokta bulutu
verilerinden yararlanarak Sayisal Yiizey Modeli
olusturulup, ortofoto ile ¢akistirilmasi sonucu daha
diizgiin siniflandirmalar yapilabilir.

Bunun yani sira RGB bantlan disinda farkl
bant 06zelligi tasiyan kameralar ile ¢ekilmis
fotograflar kullanilarak ortofoto olusturulabilir, bu
ortofoto ile farkli algoritmalar kullanilarak daha
dogru sonuglar elde edilebilir.
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