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Ozel gereksinimli bireylerin toplum ile i¢ ige entegre yasamasinin temel
islevlerinde bir tanesi de kentsel altyapimin uygun olmasidir. Ozellikle gérme
engeline sahip bireyler igin yiiriime yiizeyi isaretleri yani gorme engelli
yollarin durumu son derece 6nemlidir. Bireyleri yonlendirme agisindan
kolaylik saglayarak seyahatlerinin giivenli olmast amaglanmaktadir. Ayrica bu
bireylerin topluma entegresini daha da artiracak teknolojik gelismelere ihtiyag
vardir. Kafa tstii ve gozliik yani entegre kamere veya sensorler yardimiyla
yiriime yiizeyi isaretleri hakkinda yonlendirme ve uyarida bulanabilecek
sistemlerin gelistirilmesi bu bireylere avantaj saglayacaktir. Bu teknolojinin
uygulanmas: dikkate alindiginda ¢aliyma kapsaminda gorme engelli
yollarin 6rnek segmantasyon siireci YOLOVS nesne algilama algoritmast ile
gerceklestirilmistir. Farkli bolgelerden elde edilen veriler ile egitim siiregleri
tamamlanmis ve yliksek giiven degerleri elde edilmistir.

1. Giris

Karayolu giivenli sistem yaklagimi tiim yol kullanicilari igin giivenli bir
ulagim sistemi saglamayr amaglamaktadir. Bu yaklagim, insanlarin trafik
kazalar1 nedeniyle ciddi yaralanmalara karsi savunmasizligini goz oniinde
bulundurmakta ve sistemin insan hatasini azaltacak gekilde tasarlanmasi
gerektigini gostermektedir. Bu yaklagimin temel taslar1 giivenli yollar,
giivenli hizlar, giivenli araglar ve giivenli yol kullanicilaridir. Buna ragmen
Diinya Saglik Orgiitii (WHO) [1], diinya ¢apinda her yil 1,25 milyon kisinin
trafik kazalarinda oldiiglinii bildirmektedir. Bu Oliimlerin yaklagik %50%si
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korunmasiz yol kullanicilarindan olugmaktadir. Oliimlerin neden oldugu
sebeplerin detayll gosterimi Sekil 1’de verilmektedir. Sekil 1, ilk 10 6lim
nedeninin bir listesini sunmakta ve 2004 yilina kiyasla 2030 yilina kadar
trafik kazalar1 sonucu 6liimlerin konumundaki degisimi gostermektedir [1].

2004 2030
1 Ischaemic heart disease 1 Ischaemic heart disease
2 Cerebrovascular disease 2 Cerebrovascular disease
3 Lower respiratory infections 3 Chronic obstructive pulmonary disease
4 Chronic obstructive pulmonary disease 4 Lower respiratory infections
5 Diarrhoeal diseases
6 HIV/AIDS Trachea, bronchus, lung cancers
7 Tuberculosis Diabetes mellitus
8

Trachea, bronchus, lung cancers

6
7
8 Hypertensive heart disease
9 Stomach cancer

10 HIV/AIDS

Prematurity & low-birth weight

Sekil 1. En yiiksek 10 oliim nedeni, 2004 ve 2030

Trafik kazalarindan sonra bir¢ok bireyin engelli olarak hayatina devam
ettigi bilinmektedir. Hem kazalar sonucunda olusan engellik hem de kalitsal
olarak kazanilan engellik durumlari mevecuttur. Ozellikle gorme engelli
bireylerin toplumsal katiliminin saglanmasi ve sosyo-Kkiiltiirel iligkilerinin
gelistirilmesinde uygun fiziksel diizenlemeler 6nem tagimaktadir. Diinya
niifusun yaklagik %10’u engelli bireylerden olugmaktadir [2]. Bu bireylerin
aileleri de bu engel durumundan etkilenmektedir. Diinya Saghk Orgiitii
(WHO) 2021 verileri dikkate alindiginda diinya tizerinde 1 milyar gérme
engelli birey bulunmaktadir. Bu bireylerin gbérme engel durumlar farkh
kategorilere ayrilmugtir. Aile, Calisma ve Sosyal Hizmetler Bakanliginin
2020 yilinda sagladig1 ¢aliyma neticesinde iilkemizde gorme engelli birey
sayisinin yaklagik 1 milyon oldugu ifade edilmistir [3].

Bu 6zel kigilerin toplumdan kopuk, eve kapanik yagamamasi agisindan
ozellikle gevresel altyapr diizenlemelerinin ¢ok 6nemli oldugu bilinmektedir.
Bu bireylerin ihtiyaglarina yonelik kentsel mekan diizenlemeleri, yapay zeka
tabanli teknoloji kullanimi, baston veya rehber kopek kullanimi ile sinirh
gormeninsaglanmasi toplumsal esitlik saglayacaktir. Kentsel altyapi galigmalar:
ilk olarak 1965 vyilinda Japonya’da gergeklestirilmigtir. Hissedilebilir
yiizeyler olarak tasarlanmug tiriinler “Tenji blocks” olarak adlandirilmugtir.
Tlerleyen yillarda Japonya’nin diger kentlerinde de kullanimi saglanmustir
[4]. Bu iirtinlerin maliyet yoniinden uygun olmasi gorme engelliler igin
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en verimli altyapr elemant olarak goriilmiistiir. Bu altyap1 elemanlar1 gérme
engelli bireyler i¢in uyarict ve yonlendirici blok olarak farkli anlamlar
ifade etmektedir. Bu elamanlarin kullanim renkleri ¢ogunlukla sar1 olarak
dizayn edilmis olsa da kirmizi renk olarak da kullanilmaktadir. Ulkemizde
2012 yilinda TS 1SO 23599 sayili Gérme Orziirlii veya Az Gorenler Igin
Yardimct Mamuller - Hissedilebilir Yiiriime Yiizeyi Isaretleri isimli standart
hazirlanmugtir. Bu standardin temel amact gérme engeli bulunan bireylerin
hissedilebilir yiiriime yiizeyi isaretleri yardimu ile istedikleri bolgeye giivenli
sekilde ulagilmasidir. Ancak iilkemizdeki uygulamada yetersizlik, yanlg
uygulama bigimi, gerekli bakim ve onarmm siireglerinin saglanmamasi
verimsiz ve giivensiz bir siire¢ olugturmaktadir.

Yapilan bu ¢aliyma da gelisen teknoloji ve gorme engelli bireylerin
hareketlilik istegi de dikkate alinarak nesne algilama tabanli bir 6rnek
segmentasyon saglanmugtir. Yiiriime yiizeyi isaretlerinin 6rnek segmantasyon
ile algilanarak farkli teknolojiler igin altyapi hazirhgi tamamlanmustir. Tki
asamali ¢oziim yaklagimi 6nerilmistir. Tlk olarak yiizey isaretlerinin goriintii
verileri elde edilmistir. Son olarak en yeni teknoloji algilama modeli olan
YOLOVS ile 6rnek segmantasyon siireci yiiriitiilmiigtiir.

2. Literatiir Taramasi

Yiiriime ylizeyi isaretleri gorme engelli bireylerin topluma baglanmas:
ve giivenlikleri agisindan son derece 6nemli kentsel altyapr elemanlaridir.
Bu kisimda gorme engelli bireyler ve yiizey isaretleri hakkinda saglanan
caligmalar yer almaktadir. Kog [2], gorme engelliler igin biiyiik 6neme sahip
hissedilebilir yiizeylerde olmasi gereken ozellikler ve uygulama alanlarini
ele almuigtir. Bu kapsamda uluslararast literatiir ve TS ISO 23599 standardi
incelenmigtir. Diinyadaki ve tilkemizdeki uygulamalar ele alinarak Diyarbakir
kentindeki hissedilebilir ylizey kullanimi degerlendirilmistir [2].

Ibanez ve arkadaglar1 [5], engelli yayalar ile siirticiisiiz araglar arasindaki
etkilesimi kolaylagtiracak, derin 6grenme ve 802.11p kablosuz teknolojisine
dayanan bir mimari Onermektedir. Yardimci teknolojinin uygulanmasi
yoluyla engelli yayalarin karayolu trafik ekosistemi igerisinde yerinin tespit
edilmesi ve engelli kisilerin el hareketlerinin tanimlanmasina yonelik bir
dizi iglevsellik tanimlanmistir. Bu islevler, engelli yayalarin niyetlerini ifade
etmelerine olanak taniyarak kargidan karsiya ge¢mek gibi yol ekosistemi
i¢indeki gorevlerde giiven ve giivenlik seviyelerini artirmaktadir [5].

Bai ve arkadaglar1 [6], gorme engelli kullanicilart hedefe yonlendirmek ve
ayni zamanda engelleri agmalarina yardimc olmak igin dinamik bir alt hedef
segme stratejisi kullanan yeni bir gema 6nerdiler. Bu gema, gorme engelli
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insanlarin giinliik ytiriyiislerinde kullanim kolaylig saglamak amaciyla bir
cift giyilebilir optik seffaf gozliik tizerine yerlestirilen eksiksiz bir navigasyon
sisteminin temel bileseni olarak hizmet etmektedir. Onerilen navigasyon
cihazi bir grup kisi tizerinde test edilmig ve i¢ mekan navigasyon gorevlerinde
etkili oldugu kanitlanmugtir [6].

Cao ve arkadaglar1 [7], gorme engelli yollarin ve yaya gegitlerinin
tanimlanmasinda yiiksek dogruluk elde etmenin engelli bireyler igin gevredeki
ortami algilamasina yardimc olabilecek ekipman tasarimi agisindan 6nemli
oldugunu vurgulamigti. Agin segmentasyon dogrulugunu saglamak
amacryla farkli agilardan 6zellik bilgilerini ve baglam o6zellik modiillerini
¢tkarmak i¢in yogun sekilde bagh bir atrous uzamsal piramit havuzlama
modiilii kullanilmigtir. Deneysel sonuglar, bazi son teknoloji yaklagimlarla
kargilagtinldiginda Onerilen yaklagimin daha iyi veya benzer dogruluk elde
ederken segmentasyon hizini biiyiik 6lglide arttirdigini gostermektedir [7].

Literatiirdeki  galigmalar incelendiginde gorme engelli bireylerin
kullanildigr  yiiriime yiizeyi isaretleri hakkindaki ¢aliymalarin  sayis
oldukga azdir. Son zamanlarda gelisen teknoloji ve otonom arag¢ hedefleri
aragtirmacilarin savunmasiz trafik bilegsenlerine ilgilisini artirmaktadir. Bu
caligma ile literatiirde var olan bu boglugun doldurulmasi hedeflenmektedir.
Bildigimiz kadariyla yiirtime yiizeyi isaretlerinin 6rnek segmantasyon ile
algilanmas1 ve farkli teknolojiler igin altyapi hazirligr saglanmasi ilk defa
gerceklestirilmistir.

3. On Hazrliklar

Engelli bireylerin toplum hareketliligine katilmasi igin kentsel altyap:
elemanlarimin eksiksiz olarak sunulmast gerekmektedir. Ozellikle yiiriime
ylizeyi isaretleri gorme engeline sahip bireyler i¢in hayati 6neme sahiptir.
Yol gosterici ve uyarict anlami tagtyan bu isaretler standartlara uygun olarak
cadde, sokak, metro, sosyal alanlar, kamu kurumlar1 gibi birok alanda
bulunmaktadir. Ancak bazi durumlarda yiizey isaretlerinde kopma ve
dagilma olugmaktadir. Bu durum goérme engelli bireyler agisindan zorluk ve
yon kaybi problemlerine neden olmaktadir. Ayrica bireylerde korku, panik
ve giivensizlik hissiyat: olusturacag igin toplumdan kopuklarin baglamasina
neden olabilir. Boyle bir olusumun 6niine gegilmesi sorumlu kisilerin yiizey
isaretlerini siki bir denetimden gegirilmesi ile miimkiindiir. Ancak denetimin
ger¢ek zamanl olmadig dikkate alinirsa yiizey igaretleri bakim ve onariminda
aksakliklar olugacaktir.

Caliyma kapsaminda yiizey isaretlerinin goriintiileri toplanmigtir. Hem
internet kaynaklarindan hem de yazarlarin mobil telefon ile topladig:
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goriintiiler 6rnek segmantasyon  siirecinde  degerlendirilmistir. Ornek
segmantasyon islemi YOLOVS ile yiirtitiilmiigtiir. 172 adet yiizey isaret
goriintiisiine veri gogaltma iglemleri uygulanmistir. Uygulanan veri gogaltma
islemleri ile goriintii sayist 477°ye ulagmistir. Sekil 2’de uygulanan veri
gogaltma iglemlerinin ornekleri yer almaktadir.

original

Sekil 2. Veri cofgaltma teknikleri

(a) orijinal goriintiiyii, (b) dondiirme, (c) perspektif degisikligi, (d)
kismi1 dondiirme, (e) renk tonu degistirme, (f) parlakhigr degistirme, (g)
kesme ve (h) bulaniklik islemini ifade eden veri ¢ogaltma tekniklerini
simgelemektedir. Ornek segmantasyonun yapilmasinin temel amact gergek
zamanli algiyacimin saglanmast igin gerekli altyapinin olusturulmadir. Ornek
bir prototipin elde edilmesi durumunda sistemin kargilagsacag: bazi zorluklar
bulunmaktadir. Bunlar; yiizey isaretlerinde kopukluk, gorme engelli bireyin
diigmesi, bireyin farkli agilardan yiizey isaretlerini aramasi, olumsuz hava
durumu olarak siralanabilir. Tiim bunlar da dikkate alinarak farkli a¢ilarda
dondiirme, kirpma, renk tonu degisimi, keskinlik, bulaniklik ve parca kesimi
veri ¢ogaltma teknikleri veri kiimesine uygulanmugtir.

4. Yontem

Nesne algilama siireci 2012 yilindan itibaren hiz kazanmugtir [8]. Birgok
sektor temsilcisinin sorunlarina ¢oziim aramasi ve ¢oziim Onerilerinin derin
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Ogrenme tabanli olmasini istemesi bu siireci daha da hizlandirarak giiniimiize
ulagmasini saglamistir. Mevcut durumda bir¢ok aragtirmaci nesne algilama
algoritmalarini  literatiire  kazandirmuglardir.  Ancak bu algoritmalarin
birgogu yiiksek dogruluk sunmasina kargin gergek zamanl algilamada
(>30FPS) vyetersiz performans sergilemektedir. Bu durum algoritmalari
tek ve ¢ift agamali olarak ikiye ayirmigtir. Tek agamali olarak isimlendirilen
algoritmalarin ger¢ek zamanli algilama yapma yetenegi bulunmaktadur.
Ayrica dogruluk oraninda da oldukea iyi sonuglar vermektedir [9]. Tiim bu
stiregler ve ¢aligmanin amaci dikkate alindiginda son teknoloji nesne algilama
modeli olan YOLOVS8 ¢aligma kapsaminda kullanilmistir.

4.1. YOLOvVS

Ultralytics tarafindan 2022 yilinda gelistirilen ve YOLO ailesinin son
tyesi olan YOLOVS sektor temsilcileri ve gelistiriciler tarafindan siklikla
kullanilmaktadir [10]. YOLOvVS8, onceki YOLO siiriimlerinin bagarisini
temel alan, performansi ve esnekligi daha da artirmak i¢in yeni Ozellikler
ve lyilestirmeler sunan son teknoloji {irtinii bir modeldir. YOLOv8
hizli, dogru ve kullanimi kolay olacak gekilde tasarlanmugtir. Bu ozelligi
aragtirmacilarin amaglart dogrultusunda ¢esitli nesne algilama ve izleme,
ornek segmantasyon, goriintii siniflandirma ve poz tahmin gorevleri igin
miikemmel bir se¢im haline getirmektedir. YOLOV8’in diger bazi YOLO
modellerine gore sagladigy iistiin performans sagladigi grafiksel gosterim
Sekil 3’de verilmektedir.
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Sekil 3. YOLOvS8 modelinin diger YOLO modelleri ile karsilasturilmas:

YOLOVS beg adet farkli varyantlara sahip olmakla birlikte diger algilama
modellerine ait varyant tiirlerine gore de dogruluk ve ¢ikarim oraninda
daha istiin performans sergilemistir. Cikarim hizi arttik¢a dogruluk
oraninda da artig olmast normal bir siiregtir. Bu durum tek ve gift agamal
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dedektorler arasindaki temel farki olusturmaktadir. Ozellikle gergek zamanlt
algilama  siireglerinde tek asamali dedektorlerin  kullanilmasinin - temel
amaci budur. Hizli ¢ikarim siiresi ve kabul edilebilir dogruluk orani gergek
zamanl algilayicilar igin tercih sebebidir. Ornek segmentasyonu, nesne
tespitinden bir adim daha ileri gider ve bir goriintiideki nesnelerin tek tek
tanimlanmasini ve bunlarin gortintiiniin geri kalanindan segmantasyonunu
icerir. Ornek segmentasyon modelinin giktisi, goriintiideki her nesnenin ana
hatlarint gizen bir dizi maske veya konturun yani sira her nesne igin siif
etiketleri ve giiven puanlaridir. Ornek segmentasyonu yalnizca nesnelerin bir
goriintiide nerede oldugunu degil ayn1 zamanda tam seklinin ne oldugunu
da bilmeniz gerektiginde kullanighdir. Bu ¢aliyma kapsaminda YOLOv8x-seg
varyant1 kullanilmigti. mAPbox ve mAPmask degerlerini diger varyantlara
gore oldukea yiiksektir. Yiiksek parametre igerdigi i¢in algilama hizi diger
varyantlara gore biraz daha diigiiktiir.

5. Arastirma Bulgular:

Gorme engelli bireylerin topluma entegresinin oniindeki en biiyiik
engellerden birisi olan kentsel altyapr elemanlardan yiiriime yiizeyi
isaretlerinin Ornek segmantasyon islemi yapilmistir. Gelisen teknoloji ile
kafa iistii, gozlitk baglantili kamera yardimiyla yiiriime yiizeyi isaretlerinin
nerede oldugu ve nasil gidilecegi yonlendirilmesi son derece 6nemlidir. Bu
teknolojinin saglanmasi igin ilk olarak yliriime yiizeyi isaretlerinin 6rnek
segmentasyonu yapilmalidir. Bu amagla YOLOv8x-seg varyanti dikkate
alinmugtir. Mevcut altyapr olanaklar1 da dikkate alinarak bu ¢aligmada farkl
bolgelerdeki goriintiilerinden faydalanilmigtir. Bu veri kiimesinde toplam
172 yiiriime yiizeyi isaretlerinin goriintiisii bulunmaktadir. Ilk olarak
Roboflow tool'u ile engelli yollar1 etiketlenmigtir. Egitim iglemlerinden
once veri seti %90 egitim ve %10 dogrulama olarak ayrilmugtir. Egitim
stireci Google Colab Tesla T4 GPU destegi tizerinden saglanmugtir. Ancak
yazarlar bu sistemin gergeklegsmesi durumunda mevcut veri seti ile bazi
olumsuzluklar yaganacagini 6n gormiiglerdir. Gorme engelli bireyin olasi
bir diigmesi, hava durumunun kotiilesmesi ve oniindeki bazi engellerin
ylriime yiizeyi isaretlerini kapatmast gibi durumlarda dikkate alinarak veri
cogaltma iglemi yiriitiilmiistiir. Yaganilabilecek olumsuzluklar miimkiin
oldugunca modelimize tanimlanmugtir. Ham veri (n_veri) ve veri ¢ogaltma
islemi uygulanmug veri kiimesi (aug_veri) tizerinden iki farkli egitim analizi
saglanmigtir. Tablo 1’de YOLOvV8 modeline ait hiper parametreler yer
almaktadir.
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Tablo 1. YOLOVS igin hiper parametrelerin degerleri

ik Agirlik
Model ogrenme Batch Size Momentum Azalmasi Epoch
orani
YOI;eOgVSX' 0,01 8 0.8 0,0005 30

YOLOVS algilama modeli ile saglanan egitim siireci sonunda elde edilen
sonuglar detayl olarak Tablo 2°de verilmektedir. Precision, Recall, mAP
ve F1 skor degerleri nesne algilama modellerinde degerlendirme kriterleri
olarak kullanilmaktadir [11]. Tablodan da anlagildig1 tizere tiim degerlerde
diizenlenmis aug_veri kiimesi daha iyi performans sergilemigtir.

Tablo 2. Model degerlendivme kriterlevinin analiz sonuclar:

Sinif Precision Recall

n_veri aug_veri n_veri aug_veri

Box Mask Box Mask Box Mask Box Mask

0,832 |1 0872 (0873 0,700 |0,845 |1 1
disabled- | MAPS0 mAP50-95
Way  In_veri aug_veri n_veri aug_veri

Box Mask Box Mask Box Mask Box Mask

0,727 10,925 (0,960 (0,960 [0,543 (0,702 [0,733 |0,751

Degerlendirme kriterlerinin daha iyi anlagilabilmesi i¢in agagida esitlikleri
verilmektedir. Denklemlerdeki ifadeler; TP (Dogru Pozitif), dogru sekilde
tespit edilen gorme engelli yol olusumunu, FP (Yanls Pozitif), géorme engelli
yol olarak tespit edilen diger nesnelerin sayisini ve FN (Yanlig Negatif), tespit
edilmemig/gozden kagan gérme engelli yol olusumunu temsil eder [11].

p . s _ _TF
recision = ——— )
TP
Recall = P 2)

(Precizion x Recall)
(Precizion+Recall ) (3)

F1 score = 2x
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mAP = 2EXZ7 4P, )

Esitliklerden de gortildiigii tizere TP, FP ve FN olusumlar1 degerlendirme
kriterlerinin  temelini olugturmaktadir. Bu degerler egitim analizleri
sonucunda elde edilen karigiklik matrisinde sunulmaktadir. Sekil 4’de n_veri
ve aug_veri veri kiimesine ait karigiklik matrisleri yer almaktadir. aug_veri
veri kiimesine gore yapilan analiz sonuglarinda dogruluk oranin daha yiiksek
oldugu goriilmektedir.

(a) (b)

Sekil 4. Karisiklik matvisleri, (a) n_veri, (b) ang_veri

Degerlendirme kriterlerinin grafiksel gosterimleri Sekil 5 ve Sekil 6’da
sunulmaktadir. Ozellikle Precision ve Recall degerlerin anlami algilanan
nesneye gore degiskenlik gostermektedir. Precision, TP ve FP’ye baglh iken
Recall, TP ve FN’ye baghdir. Eger bir diigman savas ugagini algilayan sistem
inga ediliyorsa FN olugumun olmast asla istenmez. Yani Recall degerinin
kesinlikle 1 degerine ulagilmasr istenir. Farkli bir 6rnekte ise kanserli hiicre
tespitinde de FP olugumu istenmez. Ancak gorme engelli yollar1 algilamak
ciddi bir siireg gerektirse de hata olugumlart geri doniilemez sonuglar
dogurmamaktadir.
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n_veri ve aug_veri olarak adlandirlan iki farkli veri kiimesi {izerinden
yapilan analiz sonuglarinin detaylar incelendiginde veri gogaltma igleminin
basarili oldugu gortilmektedir. Model degerlendirme kriterlerinden F1 puani
literatiirde siklikla degerlendirme agamalarinda kullaniimaktadir. aug_veri
kiimesine ait F1 puani daha yiiksek degerlere ulagmaktadir. Ayrica diger
degerlendirme kriterleri olan Precision, Recall ve mAP degerlerinde de aug_
veri kiimesi daha iistiin performans sergilemistir.

YOLOVS ile ger¢eklesen egitim iglemlerinden sonra her iki veri kiimesi
iginde test siiregleri gergeklestirilmistir. Farkli bolgelerden elde edilen gborme
engelli yol goriintiilerine ait test iglemleri modelin saglamligini ispat etmek
igin 6nemlidir. Test islemlerinde giiven degeri 0,25 olarak belirlenmistir. Bu
deger FN ve FP olugumlarinin en diigiik oldugu durumdur. Sekil 7°de test
sonuglar1 yer almaktadir.

disabled—way 0.75

disabled—way 0.89

disabled—way 0.91
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Sekil 7. YOLOv8x-sey test sonuglar:

Test sonuglar1 incelendiginde gorme engelli  yollarimin  6rnek
segmantasyonlari yiiksek giiven oranlari ile elde edilmistir. Yiiriime yiizeyi
isaretlerinde kopma olmasina ragmen o alaninin model tarafindan ayri
tutulmas1 olduk¢a 6nemlidir. Bu durum model de agirt uyum olmadigim
yeterli uyum oldugunu gostermektedir.

6. Sonuglar

GoOrme engeline sahip bireylerin yiiriime yiizeyi isaretlerinin yonlendirmesi
ile hayatlarini daha rahat ve giivenli olarak siirdiirdiigii bilinmektedir. Ancak
bazi durumlarda yiizey isaretlerinde kopma ve dagilma yasanmaktadir.
Bakim ve onarimda yaganilacak gecikme gorme engelli bireyler igin
giivensiz bir ortam olusturur. Ayrica gelisen teknoloji ile birlikte kamere
ve sensor donanimlarinin kafa stii ve gozliik yaninda kullanilmas: engelli
bireye yonlendirme yapilabilir. Bu teknolojinin uygulanmasinda 6rnek
segmantasyon anahtar rol oynamaktadir. Bu amagla galiyma kapsaminda
gorme engelli yollarin 6rnek segmantaston siireci YOLOVS ile ylirtitilmiigtiir.
Bu teknolojinin kullanilmast durumunda yasanilacak olumsuzluklar dikkate
alinarak farkli veri gogaltma islemi yiriitiilmistiir. Bu durum modelin
saglamligini artirmigtir. Test goriintiilerinden elde edilen sonuglar yiiksek
giiven orantyla segmantasyon ¢ikarimi yapildigini gostermektedir.
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