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Ozet-Giinliik hayatta karsilasilan bircok sorunun coziilmesinde hareketsiz goriintiiler veya video
goriintiileri akilli algoritmalarla islenerek yapilmaktadir. Dis mekanlarin algilanmasi alaninda bu durum her
gecen giin geliserck devam etse de i¢ mekanlar i¢in bu sistemler kullanilamamaktadir. Ciinkii bu sistemlerin
hepsi GPS sistemine dayalidir ve bunlarda kapali ortamlarda ¢alisgmamaktadir. Kamu sagligi, kamu
giivenligi, ekonomik vb. sebeplerden dolay1 i¢ mekan konumlandirma ve takip sistemlerine ihtiyac
duyulmustur ve bu sistemlerin uygulama alanlar1 her gegen giin artmaktadir. “Her seyin interneti” diye de
nitelendirilen Nesnelerin Interneti (10T) internet aglar1 vasitas ile cihazlar veya sistemlerin arsinda bilgi ve
veri aligverisi yapan sistemi ifade etmektedir, bu durum giindelik hayatta karsilastigimiz farkli ara¢ ve
cihazlardan elde edilen veriyi bilgiye déniistiiriir. Bu calismada Nesnelerin Interneti ile Google’m bir
protokolii olan GPRC (General Packet Radio Service) kullanarak servisler arasinda yiiksek performansh
stream tabanli iletisim gergeklestirilmistir. Aligveris magazalarinda insanlarin yogunlugu tahmin sonuglari
basaril bir sekilde bulunmustur.
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I. Giris dogrultusunda iletisim saglayip, halihazirdaki
Bilgi ve teknoloji cagi olarak nitelendirilen verileri paylasan birbiri ile ilintili nesneler, insanlar
giiniimiizde  bilisim ve teknoloji alanindaki ~ 2Yrica da cihazlardan olusmaktadir. Bu durum loT
gelismeler sayesinde Endiistri 4.0’m beraberinde 116 cevresel ~ alandan — gelen  verilerin
Nesnelerin interneti (Internet of Things-loT) degerlendirilmesinin ardindan ilgili kisi ya da
kavrami dogmustur. 1999 yilinda Procter & Gamble ~ Operatdre verinin sistemler sayesinde aktarilmasi
sirketi i¢in yapilan ¢alismada bu kavram K. Ashton sekI}ndf: olmaktadur [4]. _
tarafindan ortaya atilmigtir [1]. “Her seyin interneti” _.G}_mhﬂ(' hayatta kar_sllas}'la‘p _.blrQOk sorunun
diye de nitelendirilen Nesnelerin interneti internet ~ S0zlilmesinde hareketsiz gorintiiler veya video

aglari vasitast ile cihazlar veya sistemlerin arsinda ~ gOréntileri —akilh algoritmalarla islenerek
bilgi ve veri aligverisi yapan sistemi ifade yapilmaktadir Dig mekanlarin konumlandirilmasi

karsilastiginz farkli arag ve cihazlardan elde edilen ~ Sistemlerin - dogruluk = oranlarmi arttirsa da  bu
veriyi bilgiye doniistirir [2]. 10T  bilisim sistemler kapali ortamlarda ¢alismamaktadir. Ciinkii
sektoriinden tarim, saglik, mimari, ekonomi, insaat bu sistemlerin hepsi GPS sistemine dayalidir ve
ve giiven dolay1 6nemli bir unsur olmustur [3]. 10T bunlarda kapali _prtanjlgrda ¢alismamaktadir. Kamu
birbirinden  farkli  alanlarda  ortak  hedef Sagligi, kamu giivenligi, ekonomik vb. sebeplerden
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dolay1 i¢ mekan konumlandirma ve takip
sistemlerine ihtiyag duyulmustur ve bu sistemlerin
uygulama alanlar1 her gecen giin artmaktadir [5].
Sinema salonlar1, stadyumlar, tiyatrolar ve AVM’ler
gibi insan sirkiilasyonunun fazla oldugu alanlarda
istatistik ve veri analizi calismalar1 yapilmasina
ihtiyag duyulmustur. Bu baglamda aligveris
merkezlerinde miisterilerin bulundugu konum ve
izledikleri rota bilgilerine gore reklam ve pazarlama
stratejileri belirlenerek satis verimliligi arttirilabilir.
Giivenlik sistemlerinde, baska bir uygulanabilir
ornek olarak, ic mekan konumlandirma sistemleri,
izinsiz giris, yasak bolge ihlali ve kalabalik kontrolii
gibi c¢esitli operasyonlar i¢in Onemli faydalar
saglayabilir.

Bu alanda yapilan ¢alismalar incelendiginde
asagida da belirtildigi gibi gercek hayat verilerini
otoblis durak siiresi tahmini baglaminda [6], ¢ok
nesneli  takipte kisileri yeniden tanimlama
baglaminda [7], derin 6grenme ile kalabalik analizi
baglaminda aragtirmalar yapmistir [5]. Ancak bu
alanda yapilan ¢alisma incelendiginde 10T ile yapay
zeka kullanilarak AVM’lerin yogunlugunu tahmin
etmek {izerine bir ¢alismaya rastlanmamustir.
Yapilan bu alanda c¢alismalar incelendiginde
literatiire katki saglamasi ve daha sonraki yapilacak
calismalara kaynaklik etmesi 6ngoriilmektedir.

1. LITERATUR ARASTIRMASI
Literatiirde 10T ve yapay zeka kullanim alanlarina
yonelik  arastirmalar  incelendiginde calisma

sonucunda bulunan birgok algoritmalar igerisinden
YOLOv7 algoritmast daha basarili sonug elde
edilmistir. Tablo 1 de video tabanli ziyaret¢i Sayma
ile ilgili literatiir taramas1 verilmistir.

Tablol Video tabanli nesne takibi i¢in yapilan ¢aligmalar

Calisma Yayin Cahismanin Konusu
Arastirmacilar Yih
Kevser Makine dgrenmesi algoritmalarini
SAHINBAS [6] 2022 kullanarak otobiislerin durak
stirelerini tahmin ettigi caligmasi
- Benzerlige dayali derin siyam
Suljagic, HARUN 2022 aglari ile ¢ok nesneli takipte
[7] o
kisileri yeniden tanimlama
Derin 6grenme tahminlerini
Nuri Ozgelik [8] 2021 kullanarak v1de<? go.runtulvermdekl
durumlarin tespitini yaptigi
caligmasi
- S Derin 6grenmeyi kullanarak
%];CF’ Nuri Erkin 2020 nesnelerin uzaktan tespitini
saglayan caligmasi
Emrah $IMSEK Fotokapan Goriintiilerinde Yerel
[10] 2019 Oznitelikler ile Nesne Takibi
Baris OZYER [10]
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Giilsah

TUMUKLU

OZYER

Merve AYYUCE Derin 6grenmeyi kullanarak
KIZRAK [5] 2018 kalabalik ortamlar tizerinde
Biilent BOLAT yapmis oldugu ¢alisma

Akin, Mesut Cem 2013 Video tabanli ziyaret¢i sayma
[11] sistemi

I11. UYGULANAN YONTEMLER

Nesnelerin  algilamasi, nesnelerin  taninma
stirecleri, verilerin girisi ile verilerin 6n isleme ve
adimlari, dzellik ¢ikarimi ve soyutlama Oznitelik
secimi, belirleme asamalarinda ¢esitli algoritmalar
kullanarak ¢oztimlenmektedir. Veri girisi Sistem,
tasarim asamasinda hazirlanan giiriiltiiden verilerin
ayrigtirtlmasi ve istenilen formata getirilmesi gibi
hedefleri icermektedir. Bir fotograf girdi olarak
tanimlayabilmek i¢in herhangi bir obje, araba, ev ya
da icerisinde insan bulunan bir manzara
kullanabiliriz. Dijital kameralarla ¢ekilmis, video,
fotograf ve taranan metinler veri tiirlerinin
ornekleridir.  Verilerin  format1 birden fazla
degiskene bagli olsa da kullanilan algoritmalar igin
uygun format, gériintii matris pikselleridir [12]. On
isleme datalarin yapilacak uygulamanin amacina
uygun olmasi veya bu amaca engel olmamasi igin
kullanillan ~ ydntemlerden biridir. On isleme
uygulamalar1 durum, veri, gereksinimler, ortam gibi
birgok farkli degiskene dayanmaktadir. Bunlar
farklilasabilen, Onceden bilinmeyen ve smama
yontemi belirlenen yontemlerdir. Karmagsik veri,
olmas1 gerekenden eksik veya istenilen durumdan
tutarsiz veriler, veri o6n isleme nedenlerinden
bazilaridir. Verilerin 6n islemeleri igin ¢esitli
algoritmalar, yontemler mevcuttur. Oznitelik,
onceden islenmis verilerin daha Oncesinde
belirlenmis nesnenin ortaya cikarilmasidir. Daha
onceden olusturulmus Kriterler ve nesne o6zellikleri
vasitast ile goriintillerdeki ayrintilar1 otomatik
sekilde algilama ve ayiklama islemine 6znitelik yani
ozellik ¢ikarma olarak tanimlanabilir [13].
Tanimlanacak ¢ok fazla eleman olmasina ragmen,
bu elemanlarin her biri matematiksel olarak bir
algoritma tanimlanabilir veya bir algoritmadan
tiretilebilir  [12]. Tamimlama, algillanan bir
goriintiilerden ¢ikarima ulagmak ve bu goriintiiniin
mahiyetine karar verme olarak nitelendirilebilir. Bu
asamada durumun siniflandirmasi ve
kiimelendirmesi 6nemlidir. Siniflandirma asamasi,
onceden belirlenmis siniflardan birindeki verileri
icermelidir. Ote yandan kiimeleme, benzer verilerin
ve benzer ozelliklere sahip verilerin ayni grupta



toplanmasidir [12]. Kategorilere dayali bir dijital
goriinti  veya Vvideo iizerinde nesne tanima
gerceklestirirken veya birden fazla nesne tanima
islemi olsa bile yiiriitiilebilmesi miimkiin olmalidir.
Nesne tanimayr normal siniflandirmadan ayiran
nedenlerinden biri de budur. Nesneleri algilamak
icin birden fazla yontemler agiklanmigtir. Bu
yontemler optik akis, arka plan desen ¢ikarma, farkli
olarak kiimelendirilebilir. Bir goriintiideki veya
videolardaki bir nesneyi algilamak i¢in gorsel
Oznitelik ve hareket bilgiler dikkate alinir. Gorsel
Ozniteligi ~ (doku, sekil ve renk  gibi
orneklendirebiliriz. Ozellikle bir nesneyi izlemenin
ve bulmanin zor oldugu durumlarda, hareket
bilgilerini bir arada kullanan yontemler ile gesitli
Oznitelikleri kullanan yontemler vardir [14]. Bir
nesneyi bulmak i¢in kullanilan farkli bilgiler
basariy1 artirirken islem siiresinin uzamasina neden
olur. Gergek zamanli uygulamalarda nesne takibi
icin ¢ok Onemli bir sorun teskil etmektedir [16].

Yaptigimiz ¢alismada aligveris merkezlerinde
alinan video kayitlarinda belirli  bir ¢izgi
icerisindeki  kisi  yogunlugunu yapay zeka

kullanarak tahmin edilmektedir [17]. Goriintiilerde
birbirini izleyen nesneleri algilayarak goriintiiler
arasindaki  degisiklikleri belirlemeyi amaglar.
Ardisik iki video Karesini bir videoya cikararak
YOLOvV7 (You Only Lock Once-En Giiglii Nesne
Algilama Algoritmasi) algoritmasint Kullanarak
bilgi elde etmek igin tasarlanmistir [18]. Bu yontem
ile BoT-SORT Traking ile birlikte Coklu nesne
izleme (MOT), kullanarak her nesne i¢in benzersiz
bir tanimlayici tutarken bir sahnedeki tiim nesneleri
algilayarak ve izlenmistir. Bu ¢alismada, hareket ve
goriiniim bilgilerinin avantajlari1 kamera hareket
telafisi ve daha dogru bir Kalman filtre durum
vektorii ile birlestirerek yeni, saglam ve son
teknoloji bir izleyici sunulmaktadir [19], [20].

Nesne izleme, tipik olarak bir videodaki veya
gelen goriintii dizisindeki bir nesneyi izlemektir.
Nesne izleme yontemleri tice ayrilmaktadir. Bunlar
noktalara, merkezlere ve siliietlere dayalidirlar. Bu
yontemler nokta izleme yonteminde izlenen nesne
noktalarla gosterilir. Bu noktalardan biri bir sonraki
gorlintiideki bulunduklar1 konumlar1 ve bunlarin
birbirlerine olan mesafeleri, bir sonraki video karesi
gibi veriler ve ayn1 zamanda birbirine paralel oldugu
varsayllmaktadir. Bu bilgilere dayanarak nesne
takibi saglanir. Bu ydntemin asil amaci video
karesinde nesne tespiti ve onceki karede kullanilan
benzerlik noktas1 belirlemektir [21].
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IV.MATERYAL VE METOT

Bu calismada, loT mantigma uygun olarak
internet {izerinde haberlesmek i¢in server client
mimarisini GRPS (General Packet Radio Service)
de yazilmistir. Python dili kullanilmistir. Kamera
server NVR servisi (Network Video Recorder) ile
goriintii geldiginde server’a istek attigimiz zaman
kamera IP ‘ni dondiirmektedir. Diger bir soyleyis ile
dosya yolunu istek attigimiz zaman bu kamera
sunucusu bize bir yenileme dondiirmektedir.
Kaynagi kullanmamiza goriintiiyii netlestirmeye
yarayan u¢ yollamaktadir. Dolayisiyla burada gelen
gorlintiiler alimip yapay sinir aglarin1 kullanarak
kendi modelleri ¢atis1 altinda goriintii islenmektedir.
Server ile client arasindaki haberlesme arka planda
ilk olarak server yani kamera sunucu ¢alismaktadir.
Local host 44000  {izerinden  baglanti
saglanmaktadir. Daha sonra da iste tarafi devreye
girerek kaynak kodu ile IP (Internet Protokol) veya
dosya yolu ile kamera sunucusuna ulasarak dogru
olup olmadiginin kontrolii saglanmaktadir. Eger
dogruysa kamera sunucusu dogru (true) yaniti
gondererek l0T tabanli haberlesme saglanilmistir.
Sekil 1°de Client ile server arasindaki haberlesmeyi
saglayan program satirlar verilmistir.

Sekil 1. Client ile server arasindaki haberlesme sistemi

Url adresindeki dosya yolunun kaynak giriniz
kismimi belirtilmektedir. Cekilen videonun dosya
yolu belirlenmektedir. Asagida bulunan Sekil
2’deki ekran karsimiza gelmektedir. istemciden bir
adres istenmistir. Alinan bu adres dogru ise bir
sonraki agamaya gecilmektedir. Adresi girdikten
sonra Sekil 2 de goriindiigii gibi ayarla butonuna
basilmaktadir. Videodaki insanlarin kars: tarafa
gittikten sonra ilgili kameradan bir tane goriintii
alinarak adresin dogru oldugu tespit edilerek
calistig1 belirlenmektedir.



Sekil 2. Google GPRS mimarisine verilen cevap

Sekil-3’te goriildi gibi istemcinin ¢alistigi yerde
IoT bir cihaz igerisinde calismaktadir. Burada
istemcinin igerisine iki nokta belirlenmistir. Birinci
nokta verdigimiz IP’ e goére veriyi hazirlamaktadir.
Ikinci nokta ise araliksiz bir sekilde goriintiileri
getirecek sekilde calismaktadir. Istemci igerisinde
iki fonksiyon kullanilmaktadir. Server client
mimarisinin  GRPC  arasindaki  haberlesme
sisteminin verdigi cevapla IP’ye gore baglanti
saglanmaktadir. Verimizin kod kisimlar1 Sekil 3’te
belirlenmistir.

Sekil 3. Sinif ile GRPC haberlesme sistemi

Veri karg1 tarafa yiiklendikten sonra ilgili
goriintiiyti frame olarak belirlenmistir. Karsi tarafin
almig oldugu veri ilgili kameradan goriintii
saglanmistir. Buradaki videodan YOLOvV7 ile
insanlarin konumlar1 belirlenmektedir. Videodaki
insanlarin konumlar1 belirlendikten sonra Bot-Sort
algoritmasi ile Sekil 4’te goriildiigt gibi konumlar
takip edilmektedir.

Sekil 4. YOLOv7 Frame belirleme
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Sekil-5te goriildiigii tizere videodaki kisilerin
birer 1D adresleri bulunmaktadir. Herhangi bir
kisinin ID adresi bulunmadigi zaman var olan ID’ler
artmaktadir. Bulunamayan ID’ler ile arka arkaya
gelen goriintiilerin  Kareleri alinarak bir dogru
cizilmektedir. Var olan dogru ile ¢izilen dogrunun
kesigim noktasi kontrol edilmektedir. Eger ¢izgiler
kesismez ise kisi sayis1 tek tek arttirilarak videodaki
Kisilerin sayis1 belirlenmektedir.

Goriintii alindiktan ~ sonra  istemci  de
calistirilmaktadir. Python ile UI (User Interface)
arayiiz olusturulmaktadir. Arayiiz kiitiiphanelerini
kullanarak  kiitiphane  araciligt  ile frame
tutulmaktadir. Frame (goriintii) igerisine frame
eklenmektedir.  GOrlintli  igerisinde  goriintii
cekilerek, ilk ekran ile son ekran belirlenmektedir.
Ilk ekrandaki nokta ve son ekrandaki noktalar
birlestirilerek ¢izgi olusmaktadir. Sekil 6’da ROOT
ID uygulama ekrani gosterilmektedir.

w
ffyh:

¢

9
1] ai

oy
’ g

Sekil 5. Yapay sinir aglar ile YOLOV7

Sekil 6. ROOT ID uygulama ekrani

Ara vyiizde, giris ekraninda Prepare Stream
kullanicidan adres alinarak yani kaynak girdikten
sonra server yonlendirilmektedir. Sekil 7 de
goriildiigii gibi Open CV Kkiitiiphanesi ile gelen
bilgiyi okuyucudan alarak okumaya
saglanmaktadir. Girilen deger true degerini aldiktan
sonra ve higbir sikinti olmadan obje alinarak
kameradan goriinti saglanmaktadir. Aldigi bilgi
dogruyu saglayacaksa karsidan yani server da obje
tretilmektedir. Bu obje kameradan goriinti
saglamis olacak. Arka arkaya goriintii alindiktan



sonra bu goriintiiler yiginlanarak yapay sinir ara
yiiziine verilmektedir.

Sekil 7. Yapay sinir ag arayiizii

V. NESNE BULMA VE TANIMADA KULLANILAN
Y AKLASIMLAR

YOLO v7 Algoritmasi: YOLO (You Only Look
Once), evrisimli sinir aglarin1 kullanan bir nesne
algilama algoritmasidir. "Sadece bir kez bakarsin"
anlamina gelmektedir. Bunun nedeni, algoritmanin
nesneleri ¢ok hizli ve tek seferde algilamaktan
kaynaklanmaktadir [22]. YOLOvV7 algoritmasinin
diger algoritmalara gore daha hizli olmasinin nedeni
resmin tamamini tek seferde sinir agi tizerinden
gecirmesidir. YOLOV7 algoritmasi, goriintiilerde
algiladig1 nesneleri bir sinirlayici kutu ile cevreler
[23]. YOLOV7, girig goriintiisinii NXN 1zgaralarina
boler. Bu aglar 5x5, 9x9, 17x17 olabilir. Her 1zgara,
icinde bir nesne olup olmadigina, nesnenin var
olduguna karar veriyorsa, merkez noktasinin kendi
alaninda olup olmadigina bakar. Bir nesnenin bir
merkez noktasi1 olduguna karar verdikten sonra
1zgara, O nesnenin smifini, yiiksekligini ve
genisligini bulmali ve bu nesnenin g¢evresine bir
siirlayict  kutu ¢izmelidir. Birkag kafes, bir
nesnenin kendi iginde oldugunu diisiinebilir. Bu
durumda ekranda gereksiz sinirlayici kutular belirir.
Tiim sinirlayici kutularin bir giiven puani vardir [17,
24]. Maksimum Olmayan Bastirma algoritmasi,
goriintiide algilanan nesneler i¢in ekranda en yiiksek
giiven degerine sahip sinirlayict kutular gizer.

BoT Sort Traking Algoritmasi: Coklu nesne
izlemenin (MOT) amaci, her nesne icin benzersiz
bir kimligi korurken bir sahnedeki tiim nesneleri
algilamak ve izlemektir. MOT misyonunu insan
tespiti ve yoriinge haritalamay1 igeren iki asamali bir
gorev olarak ele alinmaktadir. Ozellikle, gelismis
bir insan dedektorii gelistirdik ve hareket
yoriingesinin  biitiinliglinli  saglamak  i¢in
algilamanin ¢ogunu iliskilendirilmektedir. Ayrica,
daha dogru iz eslestirme elde etmek i¢in konuma
dayali bir eslestirme matrisi kullanilmaktadir. Bu
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caligmamizda, hareket ve goriiniim bilgilerinin
faydalarin1 kamera hareket telafisi ve daha dogru bir
Kalman filtresi durum vektori ile birlestirebilen
yeni, saglam ve gelismis bir izleyici
gozlemlenmistir [19, 20].

Optical Flow Algoritmasi: Optik akis (Optical
Flow) yontemi, hareket tahmini, nesne izleme,
video stabilizasyonu yani sabitleme (titresim,
hareket azaltma), goriintii mozaikleme, stereo goriis
ile derinlik bilgisi elde edilmesi gibi islemlerde
genellikle sik¢a kullanilan temel yaklasimlardir
[25]. Bu yaklasimla, ¢ergeveler arasindaki pikseller
(cerceve) degisim gozlemlenir ve degisim yoni ve
orant hesaplanmaktadir. Algoritmada akis Once
sabit kabul edilir ve 6nce yerel (piksel tabanli)
komsular aranarak daha sonra ana optik akis
denklemleriyle tim piksellerdeki komsular igin
algoritma ¢alismaktadir [26].

Kalman Filtresi: Kalman filtresi dogrusal olmayan
sistemlere uygulanamaz. Kalman filtresini dogrusal
olmayan sistemlere uygulamak icin
dogrusallastirma gereklidir [27]. Kalman filtresinin
dogrusal olmayan sistemlere  uygulanabilen
gelistirilmis bir bi¢imine "Gelistirilmis Kalman
Filtresi (EKF)" ad1 verilir. Bir¢ok dogrusallastirma
yontemi vardir. Bunlardan biri de farklilasma
(diferansiyellime) yontemidir [28].

VI.SONUC VE ONERILER

Bu ¢alismada YOLOV7 (You Only Look Once) ile
loT (Nesnelerin Interneti) tabanh yapay zeka ile
aligveris merkezlerinde kisi yogunlugu tahmini
yaklagimi Onerilmistir. Bot-sort algoritmasi ile
Optical algoritmasina Kalman filtresi kullanilarak
elde edilen maskelerle videoda yer alan her gergeve
icin YOLOV7 frame’ler ¢ikarilmstir. Optik akis
degerlerinin de ¢ergeve diizeyinde Oznitelik
cikarmada etkili olduklari gozlemlenmistir. Elde
edilen sonuglar literatiirlerde yer alan diger
caligmalar ile karsilagtirilabilir diizeydedir.

Ayni zamanda loT tabanli yapay zeka kullanilarak
YOLOV7 algoritmasi ile nesne tanima ve takibi i¢in
Google’in bir protokolii olan GRPC (General
Packet Radio Service) kullanarak servisler arasinda
yliksek performanshi stream tabanli iletisim
gerceklestirilmigtir. Nesne takibi icin YOLOV7 ile
insanlarin  konumlar1 bulunmaktadir. BoT-Sort
algoritmast ile de insanlarin konumlar1 takip
edilmektedir. Her bir kisiye bir 1D adresleri
tanimlanarak kisi yogunlugu tahmini yapilmaktadir.



Kalman Filtresi ile tahmin ¢alismamizin gii¢lii ve
zayif yonleri ortaya konmustur. Calismada elde
edilen sonuglar, Video kayitlarmin goriintiisiinii
dikkate alarak kisi sayilarinin yogunlugunun islem
zamant Ve hesaplama karmasikligit az olan
algoritmalarin ~ kullanilmasinin ~ daha  uygun
olabilecegini gdstermistir. Ayrica, literatiir taramasi
sonuglar1 Kalman Filtresi yOnteminin nesne
takibinde oldukga basarili sonuglar elde edilmesini
sagladigin1 gostermistir.

Yapilan bu ¢alismada M0oT17 data seti video kayit
bilgisi kullanilmistir. 2017 yilina ait olan video
kaydini yazilmis olan program ile ¢alistirtlmistir. 15
dakika siiren video kayitin da belirlemis oldugumuz
cizgiden gecen insanlar 15 kisi olarak
sonuclandirilmistir.
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