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Ozet:

Son vyillarda derin 6grenme teknolojilerindeki hizli gelismeler, otonom siirlis sistemlerinde énemli
ilerlemelere yol acmistir. Bu gelismeler hem endistri hem de akademi diinyasinda buydk ilgi
uyandirarak otonom arag teknolojilerinin gelismesine katki saglamistir. Derin 6grenme yontemleri,
otonom araclarin ¢evresel algilama, karar alma ve yol takibi gibi temel yeteneklerini gelistirmede kritik
bir rol oynamaktadir.

Modern otonom araglar genellikle LiDAR, radar ve gelismis kameralar gibi pahali sensorlerle
donatilmistir. Ancak, insan siriciler, yalnizca gorsel algilarini kullanarak glindiiz, gece ve zorlu hava
kosullarinda bile etkileyici bir stirtis performansi sergileyebilmektedirler. Hem otonom araglar hem de
insan surdculer, cevresel algilamalarina dayanarak hareket kontrol komutlari tiretirler. Direksiyon agisi
ve hiz tahmini, otonom siirlisiin gerceklestirilmesi gereken temel gérevlerindendir.

Bu egitim seminerinde, otonom siiriis sistemlerinin gelisimi ele alinacak ve gérmeye dayal siris
sistemleri hakkinda bilgi verilecektir. Ozellikle, yalnizca kamera kullanarak gercek zamanh kontrol
komutlari lretebilen TS2DNet ag yapisi detayli bir sekilde incelenecektir. Bu model, tek bir RGB
gorintiden Ug farkli giris verisi tiretmektedir: sahne dokusu ve goriinim detaylarini aktaran renkli
gorintl, uzamsal ve anlamsal ¢evre yapilari hakkinda bilgi veren monokiler derinlik goriintiisi ve
anlamsal segmentasyon gorlintlisi. Bu ag ile, Evrisimsel Sinir Aglari (CNNs) ve Uzun Kisa Vadeli Bellek
(LSTM) kullanilarak giris goriintiisiinden dogrudan direksiyon agisi ve hiz tahmini yapilmaktadir. Bu
surecte kullanilan derinlik tahmini, segmentasyon, CNN ve LSTM alt birimleri de ayrintili olarak
aciklanacaktir.

Seminerde ayrica, segilen parametreler ve bu parametrelerin ag lzerindeki etkilerini gdsteren bir
eksiltme calismasi da detayli olarak ele alinacaktir. Farkli veri setlerinde elde edilen sonuglar ve
literatlirle karsilastirmalar sunulacaktir. Bu seminer ile katilimcilar, evrisimsel sinir aglari ve LSTM
yapilarinin kullanimi, derinlik ve segmentasyon goriintiisi elde etme ve bu girislerden elde edilen
ozellik vektorlerini kullanarak kontrol komutu tahmini yapma konularinda bilgi sahibi olacaklardir.
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