+
hAnx %t OPEN

+

~"x x}‘
% ZE KA

OPENZEKA
OTONOM ARAC EGITIMI



Fxx:Ore=N

% ZEKA

1. GUN — MARC PLATFORMUNA GIRIS

Mini otonom arag kitini kesfedin. Sensdrleri taniyiMini otonom arag Kitini
kesfedin. Sensdrleri taniyin ve sensdrlerden nasil veri alinacagini goran.
Tam pargalarin nasil birlegtirilecegini 6grenin.n ve sensorlerden nasil veri
alinacagini gorun. Tum pargalarin nasil birlestirilecegini 6grenin.

Igerik
Aracin yazilim ve donanim 6zelliklerin tanitilmasi, aracin kabiliyetleri
hakkinda detayli bilgi edinin.
Jetson platformunu ve kabiliyetlerini detayl bir sekilde kesfedin,
Jetson platformunun hangi sektorlerde ne gibi amaglarla
kullanilabileceg@ini 6grenin.
Aracin sensor paketinin diger donanimlar ile nasil birlestirilecegini
goran.
Parcalar birlestirildikten sonra aracin sorunsuz hareket edebilmesi
icin temel hareket egitimini alin.
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2. GUN — ROS, Git VE KONTROL TEORISI

ROS uygulamasi gelistirmek icin bilmeniz gereken seyleri 6grenin. Robotik
alaninda proje gelistirmek icin olmazsa olmaz kontrol teorisi hakkinda bilgi
sahibi olun ve Python dili ile teorik bilginizi pratige donusturtn. Github’i
kullanmak icin gerekli komutlari 6grenin ve uygulayin.

icerik

ROS (Robot Operation System)’a Giris

O

O

Linux komutlari hakkinda bilgi edinin ve ROS’a baslangi¢ yapin.
ROS Node’larinin ¢alisma mantigi 6grenin ve neden projelerinizde
ROS kullanmaniz gerektigini kesfedin.

Catkin Workspace olusturma ve ornek workspaceleri galistirmayi
ogrenin.

Listener ve Publisher mantigini 6grenerek ROS igerisinde Python ve
C++ dilleri ile basit bir listener-publisher uygulamasi gelistirin ve bu
dillerdeki s6z dizimi farkliliklarini géran.

Git Kullanimi

O

O

O

Git ve benzeri versiyonlama araglarini ve kullanim amaglarini
kesfedin.

Temel Git komutlarini uygulayin, kendi reponuzu olusturun ve projeyi
bu repoya yuklemeyi 6grenin.

Var olan projede guncelleme yapmay! ve degisiklikleri geri almayi
gorun.

Kontrol Sistemi Teorisi ve Uygulamalari

O

Kontrol teorisi nedir? Ne icin kullanilir? Matematiksel yaklagim ile
anlatiimasi

ROS ve Lidar verisi kullanilarak aracin duvara sabit mesafede
hareket etmesini saglayan Bang Bang algoritmasi gelistirin.
Python ile PID algoritmasi gelistirmek ve aracin duvara sazit
mesafede bu algoritma ile gitmesini saglayin.

Model Predictive Control hakkinda teorik bilgi edinerek ornekler
uzerinden matematiksel yaklagima hakimiyet kazanin.

:::ROS @it
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3. GUN — OPENCV

OpenCV'yi projelerinizde nasil kullanabileceginiz 6grenin. Goruntl isleme
algoritmalarini matematiksel olarak gorun. Egitim esnasinda OpenCV
kullanarak iki adet uygulama gelistirin.

Icerik

e OpenCV nedir? Hangi amaglar igin kullanilabilir? Ubuntu isletim
sistemine nasil kurulur? Kurulumda nelere dikkat etmeliyiz?

¢ Renk uzaylari hakkinda bilgi, OpenCYV ile renk uzaylari ayristirma.

e OpenCYV filtreleri, renkleri ayristirma algoritmalari.

e Python dili ile ROS ve OpenCV kullanarak belirli bir rengi takip eden
algoritmanin gelistiriimesi ve ara¢ Uzerinde uygulanmasi.

e Python dili ile ROS ve OpenCV kullanilarak serit takibi algoritmasi, PID
algoritmasinin gerit takibi algoritmasiyla birlegtiriimesi ve arag Uzerinde
uygulanmasi.

e ZED kamera ve ROS ile derinlik haritasi elde etme ve uygulama
gelistirme.

This fit L: -0.000305 0.375108 371.837391
This fit R: -0.000213 0.284220 656.771062

Best fit L: -0.000305 0.375108 371.837391
Best fit R: -0.000213 0.284220 656.771062

Diffs L: 0.000000 0.000000 0.000000
Diffs R: 0.000000 0.000000 0.000000

Good fit count L:

Good fit co
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4.GUN — DERIN OGRENMENIN TEMELLERI

Yapay sinir aglarinin nasil calistiklari, agin hatasinin nasil en aza
indirilebilecegi ve agin nasil optimize edilebilecegi hakkinda detayl bilgiye
sahip olun. Mevcut aglari kullanarak amaca yodnelik derin 6grenme
algoritmasi geligtirin.
icerik
Derin 6grenme nedir? Hangi amacla ve hangi sektorlerde kullanilabilir?
Yapay Sinir Aglari nedir? Nasil ¢alisir? Matematiksel yaklagim ile
detayli incelenmesi
Evrisimli Sinir Aglari nedir? Nasil ¢alisir? Matematiksel yaklasim ile
detayli incelenmesi
Geri yonde yayilim (backpropogation) isleminin detayli incelenmesi
Bilgisayarin daha dnce hi¢ gormedigi goruntuleri dogru sekilde
siniflandirmak igin derin bir sinir agini egitme.
Derin sinir aglarini uygulamalarda ¢alistirma.

Derin 6grenme uygulamalarinin performansini gelistirmek icin teknikler
tanimlama.

Derin ogrenme igin aday olan problem turlerini degerlendirme.
Davraniglarini degistirmek igin sinir aglarini modifiye etme.
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5. GUN — OGRENME AKTARIMI ILE
SINIFLANDIRICI VE NESNE TESPIT
MODEL EGITIMI

Kendi siniflandirici ve nesne tespit modellerinizi sifirdan egitirken model
basarimini nasil daha da iyilestirlebileceginizi kegfedin. Egitilen modelleri
optimize edin ve donanima 6zel yapay sinir agi hizlandirma yontemleriyle
Jetson’da uygulamaya koyun.

icerik

e Veri Gesitlendirme ve ince Ayar | Siniflandirma (TensorFlow-Keras)
o VGG-16 modeli Uzerinde model basarimini iyilestirecek ileri seviye

teknikleri 6grenin
= Veri setini analiz edin
= Alt veri seti olusturun
= Alt kime Uzerinde veri gesitlendirme uygulayin
= Keras Sequential kullanarak 6zel sinir agi egitin
= [ImageNet agirliklariyla VGG-16 agini yeniden egitin
» VGG-16 uzerinde ince ayar uygulayin.
= Basarimi artirmak igin ileri seviye teknikleri 6grenin

e NVIDIA TAO Toolkit ile Ugtan Uca Model Egitimi | Siniflandirma

O

@)
@)
@)
@)

Alti farkh siniflandirma modelini egitmeyi 6grenin ve hiz/basarim
tercihine gore uygulamaya koyun

Performans iyilestirmesi igin yapay sinir agini budayin

Basarimi artirmak igin budanmis sinir agini yeniden egitin
Egitilen modeli bagsarim ve performans agisindan test edin
Modeli donanima 6zel olarak optimize edin ve ucta calistirin

e NVIDIA TAO Toolkit ile Ugtan Uca Model Egitimi | Nesne Tespiti

O

0O O O O O O

OpenZeka Multi Class Traffic Sign Dataset ile sifirdan bir nesne
tespit modeli egitin

Veri setini analiz edin

Farkl etiketleme formatlarinda verileri elle etiketleyin
Performans iyilestirmesi igin yapay sinir agini budayin

Basarimi artirmak igin budanmis sinir agini yeniden egitin
Egitilen modeli bagsarim ve performans agisindan test edin
Modeli donanima 6zel olarak optimize edin ve gergek zamanli
kamera goruntusu ile NVIDIA Jetson’da galistirin




TensorFlow-Keras ve NVIDIA TAO Toolkit kullanarak gercek dunya
problemlerini ¢ézmeye yonelik semantik/instance segmentasyon
modellerini nasil egiteceginizi 6grenin. Akill Video Analitik uygulamalari
icin NVIDIA DeepStream SDK’yi kesfedin ve ugta Al is yuklerini
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6. GUN — SEMANTIK/INSTANCE

SEGMENTASYON VE NVIDIA
DEEPSTREAM SDK

hizlandirmak i¢cin NVIDIA Jetson’da nasil kullanacaginizi 6grenin.

Igerik
e Tam Evrisimli Aglar | Semantik Segmentasyon (TensorFlow-

Keras)

o Semantik segmentasyon igin Tam Evrigimli Sinir Aglari’na girig

o Semantik segmentasyon ve Instance segmentasyon
arasindaki farklar

o Semantik segmentasyon igin en guncel veri setleri ve
mimariler

o FCN’lerin matematiksel arka plani

o Cityscapes veri setini analiz edin

o Semantic segmentasyon igin veri etiket formatlari

o TensorFlow-Keras kullanarak CityScapes veri seti ile UNet
modelini egitin

o Sonug¢ modeli Jetson’da uygulamaya koyun

o TensorRT kullanarak UNet modelini Jetson platformu igin

optimize edin

e NVIDIA TAO Toolkit ile Ugtan Uca Model Egitimi | Instance
Segmentasyonu

O O O O O O

Instance segmentasyon i¢cin COCO veri setini hazirlayin
Model egitim konfiglrasyonu olugsturun (AMP* ile)

Instance segmentasyon i¢cin Mask R-CNN modelini egitin
Elde edilen modeli test edin

Modeli farkli hassasiyet degerlerinde elde edin (FP16/INT8)
Sonu¢ modelini DeepStream’de uygulamaya koyun

e DeepStream SDK

(@)
(@)

O
@)

NVIDIA DeepStream SDK'’y1 Jetson’da uygulamaya koyun
Adim adim veri toplama, kod ¢ozme, 6n islem, ¢cikarim, takip,
kodlama, birlestirme ve gorsellestirme akislarini 6grenin
Farkli kaynak ve cikti tarleri

Farkli gorevler igin uygun kaynak ve ¢ikti segimi

*Automatic Mixed Precision
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7. GUN - HARITALAMA VE LOKALIZASYON

NVIDIA'nin gelistirmis oldugu Behavioral algoritmasini duzenleyerek arag
uzerinde uygulayin. Kendi odometri algoritmalarinizi gelistirin ve otonom
bir aracin konumunu tespit etmek igin gerekli yontem ve metotlari
uygulamayi égrenin.

Icerik
e Derin Ogrenme Uygulama Egitimi | NVIDIA End-to-End Modeli
o ZED kamerasindan elde edilen derinlik haritasi dahil veri
toplama ve kaydetme yontemleri
o Toplanilan verinin egitime hazir hale getirilmesi i¢in on
islemden gecirme asamalari
o Toplanilan veri ile NVIDIA End-to-End modeli kullanarak
egitme, bu modeli dizenleme ve egitip farkli modellerin arag
uzerinde nasil ¢calistiklarini test edebilme, farkli parametrelerin
performansa etkisini dogrudan gézlemleyebilme

e Localization and Mapping

o Visual Odometry algoritmasinin incelenmesi

o ZED kameranin visual odometry algoritmasini kullanarak
konum verisi elde etme

o Haritalama yapma ve bu haritay1 daha sonra kullanmak igin
kaydetme

o Graph veri yapisi ile genel bilgi, pythonda bu veri yapisina
uygun algoritma geligtirme

o En kisa yol bulma algoritmalarinin anlatilmasi, harita Gzerinde
verilen noktaya en kisa yolun ¢ikartilarak aracin bu rotayi takip
etmesinin saglanmasi

o Haritasi olmayan bir ortamda aracin istenilen koordinata
kurallara uyarak gidebilmesini saglayan algoritmanin
gelistiriimesi

o Behavioral Navigation algoritmasinin incelenmesi



