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Öz

T
ihtiyaç 

 a

plakaya ve markaya 
 ile 

 için de görüntü 
. Görüntüde

ise a markaya ve 

renktek
 Sistem, girilen 

Anahtar Kelimeler:

Abstract

Vehicle recognition systems are needed for 
operations such as safety in traffic and the presence 
of stolen vehicles. In this study,finding vehicle which 
has same properties with the searched vehicle is 
aimed. Template matching method is used for 
detecting the vehicle has the same plate and same 
brand with the sought vehicle. Image arithmetic 
operations are used to find out whether this vehicle 
has the same color with the sought vehicle or not. If 
a vehicle has the same plate with the sought vehicle, 
tracking is done according to the plate. If the vehicle 
has a different plate, it is checked whether the 
vehicle has the desired brand and color. Vehicles 
which have the same brand and same color are 
suspicious vehicle (the plate may have been 
changed). The system is robust against the size and 
rotation of the template image entered.

Keywords: Image Processing, Template Matching.

1.

trafikte 

. Bu alanda g irilecek 
uygulamalarda 

. Bu 

ihtiyaç duymayan, otomatik trafik gözetleme 

TÜRK YE B L M VAKFI B LG SAYAR B L MLER  ve MÜHEND SL  DERG S  (2018 Cilt:11 - Say :1) - 7

Gönderme ve kabul tarihi: 28.12.2017-14.05.2018



göre trafikte 22 134 792

olmayabilir. Suçlular, polisler ve güvenlik 

saklayabilmekte veya 
. Bu durumda polis, kameralar 

a

 ise 

izlenmesidir. 

sistem test ed

kinci bölümünde araç 
alan

n
. 

. Dördüncü bölümde g
sistem 

. Son bölümde ise 
.

2.

L

28’dir.  

Cyganek vd. [3  öncelikle 

bulurlar. 
girdi verisinin türü ve boyutu göz önünde 
bulundurularak 

markalar deneylerde, marka 
ile

. 
-10 

Psyllos vd. [4] 

. Önden çekilen 400 görüntüyü 

gerçe

ve

Yu vd. [5]
(bag of words) daya a sistemi 840 

 %97,3 
ile

görüntüdeki plaka 0,0226 r. 

Sulehria vd. [6] matematiksel morfolojik tekniklere 
. Testler, 

50 renkli görüntü üzerinde

ait görüntüler)
lde edilir. Bu 

sistemin 

.  

Yunqiong vd. [7] araç kenar 

metodu rlar. 

Sistem 11270 (768x576 piksel) renkli görüntü 
üzerinde test edilir ve ortalama 26 milisaniyede 

.

Chen vd. [8] PHOG (Pyramid of Histograms of 
Oriented Gradients) ve MB-LTP (Multi-scale Block 
Local Ternary Patterns

. 

PHOG ve MB-LTP metot

Zhao vd. [9] 
blon

markaya ait 
Testler 

352x288 piksellik çerçeveler
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çerçeve

Marka t

bilgi sahibi olunabilir [2], [10], [11], [12] ve [13]’ da 
bu al   

Ya ar ve Al lu [2] araç üzerinde bir plaka 

büyüklükleri sisteme dahil edilerek sistem 
istem 

Wieclawek vd. matematiksel morfolojik operatörler 
ve Mamdani ini kullanarak 

[10]. 39 araba 

(%58.60). 

Liu vd. [11] 
r. Da

marka

  

Kumar vd. [12] den,
ndan

 re
fayd Yöntemleri 

nk bulmada 

Baran vd. [13]
sistemde. Destek vektör izleme (bag-of-features 
metodundan gel
ku

Filtrelerden ve morfolojik 
operatörlerden fa

renk sistemdeki re

3.

, 2 boyutlu resimleri 

veya video girdi ola . Girdiye görüntü 

Bir video, görüntülerin bir dizisidir. Videodan 

çerçeveler üzeri . 

-1:  [14] 

3.1.

n nesneyi 
15]. Bu metodun 

uygulanabilmesi için aranan nesnenin görüntüsü ve 
kaynak resim girdi olarak 

sisteme sokulur. Gö

birden fazla  [16]. 

Bu

elde etmek için her (x,y) pikseli için nesnenin 

 korelasy
gerekmektedir (denklem 2).  

c = (2) 
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Korelasyon, i

-

Maksimum 

, benzerlik 

den büyük ise aranan 

Alg

modelini bulmak için araç modeli görüntüsü de
2(c)) girdi olarak sisteme sokulur ve kaynak

resim 2(a))
denklem 2

2(c)’ 
2(c) 2(b)’nin

nesneyi bulma 

metodu sonucu, kaynak görüntü üzerinde bulunan 

Algoritma 1

Kaynak görüntü ve bu görüntüde 

Görüntüleri RGB seviyeden gri seviyeye 
çevir. 

Maksimum korelas

5: Maksimum korelasyon önceden 

(a)

(b)

(c) 
-2: (a) Kaynak 

Resim (b) Aranacak görüntü (c)
Metodu Sonucu [2]

4. Önerilen Sistem

bilgileri girdi olarak sisteme girilmelidir. Bu 

3’ deki gibidir.  
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-3:  [2] 

görüntülerde aranacak görüntü her zaman önden 
4.a). Bu nedenle, bu 

k
4.b).  

(a)       

(b)
-4: (a) Rotasyon öncesi 

(b)  [2] 

en
görüntünün boyutu ile kameradan elde edilen 

benzer olmayabilir. Kameradan çekilen görüntüde 
plaka veya marka daha büyük veya daha küçük 
olabilir. Bu nedenle, girdi olarak girilen görüntülerin 

5). 

(a)

(b)     (c) 

-5: (a) 0.7 
ölçekleme ile (b) 0.5 ölçekleme ile (c) 0.3 ölçekleme 

ile [2] 

harfler (A-Z) ve - .
Bu harf ve rakamlar kameradan çekilen görüntü 

 belirlenen 

karakterler 
6). Araç takibi plakaya göre 

ya araç aranan 
veya 

 olabilir
pheli araç olarak 

 metodu 
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7). 

(a)

(b)
-6: (a) Girdi 

görüntü (b)

-7:  [2] 

ki a
.a’

.b elde edilir. 

(a)

(b)          

-8: Aranan marka ve 
(a) Sisteme sokulan girdi (b) Aritmetik operasyonlar 

 [2] 

Algoritma 2

girdi olarak al.

Videodan çekilen çerçeve veya eldeki 
görüntüyü kaynak olarak kullan. Veri kümesindeki 
her bir plaka görüntüsünü kaynak görüntü üzerinde 

edilen
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git.

Videodan çekilen çerçeve veya eldeki 
görüntüyü kaynak olarak kullan. Veri kümesindeki 
her bir marka görüntüsünü kaynak görüntü üzerinde 

Kameradan çekilen yeni bir çerçeve
git. 

  Bu pikselin üzerinde kalan piksellerde y 

ara

Alarm yap.

 Bitir. 

5. Deneysel Sonuçlar

Sistemde deneyler plaka testi ve marka testi olmak 
.  

-
, - ile 

Çizelge-1: Plaka testi
PLAKA SONUÇ

34 ANL 98 +
34 KLP 79 +
34 AU 009 +
34 ES 1716 +
34 DG 006 +
06 KS 91 S  1

35 AE 309 35  E 3
14 DK 205 1
34 FC 6302 +
48 TM 3013 T    1
34 AP 1438 1
06 SG 635 -
34 VJ 7817 +
06 AYV 85 8
34 DY 0011 34 DY 00
34 BRC 89 BoRC 89
25 DU 225 +
06 GKN 62 06 6KN 62
34 NS 4515 34 NS 455
34 DB 2323 4 08 2323

Marka testi 35 girdi görüntü
3 marka (Audi, Mercedes, 

Honda)
görüntüleri üzerinde test ge . Bu 

pikseldir. Deneylerin sonuç Çizelge-2’ deki gibidir. 
Her bir girdi için boyut,

ve d
tabloda gösterilmektedir. Döndürme ve yeniden 

ve döndürme bilgisi 
Sonuçlarda ‘+’ ile gösterilenler 

-‘ ile gösterilenler ise
bulunan veya bulunamayan . 7 veride 

85.71 
nuçlar elde edilmektedir.

edilen 30 görüntünün 2 da
sisteme dahil 

edilmesi sayesinde   

Testler Intel Core i7
Plaka 
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 0.0002 saniyede

Çizelge-2: Marka testi

Boyut
Boyut

ma

Dön
dür
me

Son
uç

600x
424 - - - 

1700x
1132 0 0 + 

275x 
183 0.3 5 + 

318x
158 0.15 178 + 

1280x
800 0 0 + 

275x
183  - - - 

970x
647 0 0 + 

1160x
820 0.6 178 + 

1162x
1125 0 178 + 

429x
262 0.2 2 + 

287x
175 0.2 175 + 

275x
183 0.3 3 + 

275x
183 0.3 3 + 

299x
168 - - - 

299x
168 0.4 3 + 

305x
165 0.3 0 + 

284x
177 0.3 0 + 

294x
171 0.3 0 + 
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300x
168 0.3 178 + 

1024x 
683 0 0 + 

550x
274 0.25 2 + 

276x
183 0.18 178 + 

788x
525 0.5 178 + 

276x
183 0.2 178 + 

700x
430 0.18 178 + 

1410x
675 0.4 2 + 

800x
489 - - - 

2048x
1360 0.5 175 + 

275x
183 0.08 178 + 

515x
290 0.2 2 + 

238x
212 0.05 0 + 

800x
500 0.2 0 + 

272x
186 0.05 2 + 

480x
270 0.08 0 + 

276x
183 - - - 

6. Sonuç

Otomatik araç takibi sistemi Matlab R2012a’ da 

dahil edilerek sistem 
. Bu s

arama marka ve renge göre aranan 
araç ekranda gözlenir. Bu 
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, plaka ile belirlenemeyen 
araçlar ise marka ve renk ile belirlenmesi 

A

bölgelerde beyaz rengin seçilmesi) de belirli 
.

küme havuzunun

gelmesi) renk tan
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