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Apstrakt—Ovaj rad predstavlja analizu savremenih metoda 

robotske vizije, dubokog učenja i detekcije objekata, za primenu 

na robotizovanom beraču šljiva. U ovom trenutku detekcija 

šljiva je nedovoljno istražen domen. Izazove predstavljaju 

njihova relativno mala veličina, gust rast i pristustvo okluzija. U 

Srbiji dodatan problem čine mahom neobrezani i nedovoljno 

strukturirani voćnjaci. Iz tog razloga, analizirali smo stanje 

tehnike u domenu detekcije voća i performanse nekoliko 

najzastupljenijih modela. Prvo je sakupljan originalni skup slika 

domaće šljive. Zatim su slike preprocesirane, augmentirane i 

propuštene kroz najnovije modele iz porodice YOLO modela. 

Sprovedena je detaljna analiza dobijenih rezultata. Korišćene su 

metrike srednje prosečne preciznosti, kao i veličine modela i 

brzine detekcije. 

 

Ključne reči— Duboko učenje; Detekcija šljiva; Obrada slike; 

Robotizovani berač voća; Poljoprivreda 4.0.  

I. UVOD 

U S  iji j   om     lji    Prunus domestica  j  n  o  

n j   p o    nj nijih  o nih       i  m            i ion lnom 

    om  S  ij     po  k pnoj p oiz o nji  lji   kon   n no 

         m    p   n j   ih p oiz o                o  lji    ini 

j  nom o   konom ki n jzn   jnijih        [1  M    im  

n po oljn  okolno  i   z n  z           zon ki  ni ko pl   n 

         o po     kim    m n kim   lo im   i n  o     k 

ljudske radne snage doveli su do potrebe da se proces berbe 

automatizuje.  

 Sa druge strane, u svetu su sve vi      po    i 

 o o izo  ni i    om  izo  ni      i  o    To    m  in  koj  

   ko i    z  m h ni k        plo o    o     m   o 

    i ion ln     n         O   m  in     o i no op  mlj n  

     zli i im   nzo im   k m   m    o o i kim   k m  i 

   gim   hnolo kim     njim   k ko  i mogl  p   izno i 

 fik  no      plo o    o    Robotizovani bera i  o   im j  

n koliko p   no  i   o no   n     n         P      g   

omog     j    ž  i  fik  nij           o mož   m nji i    n  

 n g  po    n  z         o    k o i  m nji i    m         
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o no no   z l o   i po    nom p o  k i no     Ip k o  k i 

     i po  azumevaju kompleksne sisteme od kojih se 

zahteva rad u realnom vremenu i realnim uslovima te je ova 

tehnlogija i dalje u fazi razvoja. Poseban izazov ovakvim 

sistemima u Srbiji predstavljaju neodovoljno strukturirani 

 o nj  i i     o n o   z n  ili n  o oljno obrezane stabljike 

 lji    

 Si   m  o o  k   izij  j  klj   n   o  o o izo  nih 

        o    Si   m  izij  ko i  i k m       nzo   i    g  

tehnologije za automatsko prepoznavanje i identifikaciju 

plo o    o   n          N  o no    ih info m  ij    o o ska 

  k  m  in  mož  p   izno o      i i     i plo o      z 

o     nj  i g  i  k   

 Po l  njih go in    i   mi  izij   o o izo  nih        

in  nzi no    p i   ni   n   nim i    ži  njim ,   o j  

prikazano u nedavnim preglednim radovima [2][3]. Sve 

studije i  i   m  o      okog    nj  k o  omin n  n p i   p 

po l  njih go in   M    im  o   m  o     ko   im j  

  hni k  po   ko   koj   p      j   i ok   po       o o  kih 

          o nj  im   U [3     o i k o po   n  iz zo   i  i   

promenljive uslove osvetljenj   p i     o   zli i ih p  p  k   

k o i       ok  ž njim  i p nj nim okl zij m   U o l   i 

   okog    nj  ko i   ni      zli i i mo  li z      k ij  

plo o    M    njim     n jz    plj niji  ili mo  li     k ij  

objekata zasnovani na tzv. regionskim konvolucionim 

mrež ma (eng. Region-based Convolutional Neural Networks 

- RCNN) [4], jednostupanjskim detektorima (eng. Single Shot 

Detectors - SSD) [5] i porodici modela YOLO (eng. You Only 

Look Once) [6].   

Po    o  o j  lji  nj  p       zij  YOLO mo  l  2015  

godine, sistemi vizije i detekcije objekata zasnovani na 

  zli i im    zij m  YOLO mo  l  p im nj ni      no ijim 

radovima, i bili su posebno prisutni u studijama [2] i [3   

Po olj  n             zij  o og mo  l   YOLO 4     

ko i   n  z      k ij   i         o njacima [7] i za robusnu 

    k ij  k    k       lnom    m n  n  mo ilnim 

aplikacijama [8]. U [9     o i p   l ž  po olj  ni  l g ni 

model YOLOv5 za robota za berbu koji automatski 

prepoznaje jabuke koje se mogu uhvatiti i koje se ne mogu 

uhvatiti na slici drveta jabuke. U [10] autori koriste 

pobolj anu sedmu verziju YOLO modela uz augmentaciju 

po    k  z      k ij   o  k  ki ij    

Cilj ovog rada bio je da se prikupe podaci za detekciju 

 lji         Prunus domestica   p i o nim ok  ž njim  jer ova 

       lji   nij  z    plj n    po  oj  im i    ži  njim   Z  im 

   p im nj n  m  o   p o i i  nj   k p  po    k   Po om j  

novonapravljeni skup podataka prop    n k oz najnovije 

modele iz porodice YOLO modela (YOLOv7 i YOLOv8). 

P im n       m nih m  o   kompj     k  

 izij  n   o o izo  ni        lji   
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Dobijeni rezultati su analizirani i    i    p   lozi z       i 

rad. 

II. METODI I MATERIJALI 

A. Akvizicija slika  

Skup slika za ovu studiju formiran je od originalnih slika 

 o ij nih   n      nom  n     k   i  nom   lji ik  koji    

n l zi   op  ini Sopo   j žni   o B og       S  ij   

An lizi  no  o   p ip        i Prunus domestica L      nij  

 o   m  "Č   n k  l po i  " i "Č   n k  n j olj "  Slik  

     l   lji    o ij n     po   n  nom    m n     o     ipi ni 

   m n ki   lo i z         lji        inom j l  2022  go in   

u tri iteracije: kasno ujutro, rano popodne i kasno popodne, 

k ko  i     z li   o zi    zli i i   lo i o    lj nj   V  in  

 lji    il  j        ini z  lo  i      n  k   o ij nj   lik   

Tokom  o ij nj   lik    ilj j   io       po  ign    zli i i 

uglovi i udaljenosti snimanja koje bi simulirale stvarnu 

 i    ij   Slik      nimlj n  In  l® R  lS n   ™ D p h 

kamerom D405. S obzirom da je optimalni radni opseg ove 

k m    izm    7  m i 50  m   nim nj  j  p   ilo     m  ni    

V   ik lno  k m    j  po    lj n  izm    0 5 m i 2 m od 

z mlj     o     i i  l   j k        i     i   m izg   i  Po  o j  

 nim nj  o   lj no   p i o nom ok  ž nj    lik      o     ž  

p  kl p j    plo o     l g  i    k  okl zij    o lik  g  n  i 

li     k o i   zli i   in  nzi     i  glo       lo  i   i  k ni i 

 o ni     lo ni  glo i, kao i pozadinski uglovi). 

 

B. Preprocesiranje slika  

Uk pno j   o ij no 1079  lik   O   og   757 j   inilo  k p 

za obuku, 217 skup za validaciju, a 105 skup za testiranje 

 o no  izm    o     i  k p  j      om  70:20:10   R  pon 

slik  izm    o     i  k p   io j   l   j n  K ko  i     p   ilo 

p  o      nj  mo  l   nij   ilo pon  lj nj   lik    o im 

skupovima. 

O j k i o  in        klj   j  3 kl   :  o   pn   lji     o   

koje je dovoljno blizu robota da ga dohvati, i nema prepreka 

ispred nj g ; po   no p  p  k  i p    go nj g   l   o k   g   

   n l zi    k    n  o   pn   lji     o   koj  j   liz    li 

nedostupno zbog barem jedne prepreke, u obliku grane, 

  likog li   /li  o   i/ili    g   lji    i poz  in k     l k   

 lji    O           o   n  kl     klj   j   lji   koj     

predaleko u pozadini da bi se mogle pokupiti sa trenutne 

pozi ij   o o     li po  o j  n    op    i  j      n p    

m pi  mo pozi ij   o      o nj k   o   kl          ko i  i i 

z         pozi ioni  nj   o o   i ko  k     nj   O  l ž   nj  

svih objekata od interesa zasniva se na najmanjem 

ok  ž j   m p   o g onik  oko  i lji og   l   o k   U 

o im  lik m    ilo j  4465 p im     o   pnih  lji    2255 

n  o   pnih i 4372 poz  in kih  lji    Z og p i o   n  ih 

podataka, nedostupn   lji      m lo m nj  z    plj n     o j  

uzeto u obzir tokom analize rezultata. 

Sm nj nj    li in   lik   ilo j  n opho no z og 

po  n ij lnog     n   kog op      nj     o  i p o  žilo    m  

o  k  i p o   i  nj     li      g      n   ni mo mogli p   i   

 m nji i   li in   lik   po  o on      o     ž  mnogo m njih 

o j k    in       i zn   jnih     lj   K o komp omi  izm    

ova dva uslova, sve slike su smanjene na 640x640. 

K ko  i    po olj  o k  li    o  k  i    no   p    i  nj   

p im nj n      l      m  o        nj : ho izon  lno 

preklapanje slika, rotacija slike za 90º (u smeru kazaljke na 

     i o  n  o  i hi  og  m izj  n     nj   K o   z l     

ukupno je dobijeno 2685 slika za obuku. Primer anotirane 

slike dat je u dodatku. 

 

C. Arhitekture modela  

Porodica modela YOLO (eng. You Only Look Once) 

 omini   p jz žom detekcije objekata od objavljivanja prvog 

YOLO modela [6] 2015. godine. YOLO je detektor jednog 

ko  k     o zn  i     i  k no p    i   kl    o j k   i 

koordinate okvira objekata na slici, bez dodatne obrade. Ovo 

j    inilo YOLO g n   lno   žim i     n   ki  fik  nijim o  

mnogih drugih najsavremenijih detektora objekata, ali sa 

nižom    no     O          YOLO i     i no  ž  i      k  niji 

mo  li po olj    j  mnog  f nk ij    klj   j  i n p   n  

arhitekt    m  ž   o k i  nj  o j k      zli i ih   zm     

kutije sidara (eng. anchor boxes)  itd. [11]. Kutije sidara su 

unapred definisani okviri koji se koriste u modelima detekcije 

o j k    i  l ž  k o   f   n   z  m  ž     p    i i lok  ij  i 

  li in  o j k  a na slici. Po  o        k ij  o j k       i 

o  l ž   nj m g  ni n  k  ij  (eng. bounding box) oko 

p on   nog o j k   n   li i  p o        k ij  z p   o k     o  

unapred definisanih kutija sidara koj     o     n  n  o no   

 i   i   ij  g  ni nih k  ij  n  o  l ž nim  lik m  iz    ning 

skupa.  L g n  p i o   i  i ok     no   mo  l  YOLO 

postavili su standard za najsavremenije metode vizuelne 

detekcije objekata.  

Najnoviji model detekcije objekata iz porodice YOLO u 

   m  o og i    ži  nj  - YOLOv7 [12] predstavljen je 2022. 

godine. U oblasti detekcije objekata u realnom vremenu, on je 

n  m  io    in  pozn  ih i ko i   nih     k o   o j k     k o 

  o    mo  li RCNN porodice, kao i drugi modeli iz porodice 

YOLO. Slika 2 prikazuje arhitekturu YOLOv7 modela. 

S   oji    o    i kompon n  :  l zn   lik    ž lj noj 

  zol  iji  gl  n  m  ž  i gl        k ij   Gl  n  m  ž  (tzv. 

ki m  o   ng  backbone network ) iz l  i zn   jn  m p  

o  l žj  iz slika, dok se sloj glave (eng. model head) koristi 

z  p    i  nj   Izl z gl  n  m  ž  j  m p  o  l žj  u tri 

  zli i     li in . Zatim prolaze kroz finalni sloj (glava 

detekcije)    n  k  j       z l    p    i  nj  provla i kroz 

kon ol  ij  i    i        k ij    

Dizajn arhitekture YOLOv7 zasnovan je na ELAN-u (eng 

efficient layer aggregation network - efikasna m  ž  

agregacije slojeva). ELAN   zm      iz jn  fik  n  m  ž  

kon  oli  nj m n jk    g i n j  ž g p    g   ij n      ko    

   lj  m  ž  mog  kon   gi   i i   i i  fik  no  YOLO 7 

modifkuje ELAN arhitekturu, nazvanu E-ELAN  p o i  n  

efikasna agregacija slojeva), koja se koristi u dve verzije, 

ELAN1 i ELAN2  p ik z n  n   n   lik  2   Jo  j  n    žn  

karakteristika arhitekture YOLOv7 je SPPCSPC blok, koji 

kombinuje modul parcijalne konekcije preko etapa (eng. 

Cross Stage Partial Connections – CSP modul) i modul 
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p o  o n  pi  mi  ln  ni kofil   žn     i ni     ng  Spatial 

Pyramid Pooling – SPP modul). 

U CSP modulu izlazne m p  o  l žj    zli i ih    p   ili 

slojeva) modela    kom in j  n    limi  n n  in   

Konkretno, m p  o  l žj  se dele na dva dela, a svaki deo se 

po   no o     j    zli i im    p m  m  ž   Izl zi o ih    p  

se zatim spajaju i dalje se o     j  u kasnijim slojevima.                                                                                

U o  nj m p   ij lnih kon k ij  izm      zli i ih    p  

m  ž   CSPC mo  li omog     j  m  ži      zm nj j  

info m  ij  n    zli i im  k l m  i ni oim   p    k ij   O o 

mož  pomo i       po olj    po o no   m  ž      h   i i 

ni k  i  i ok  ni o  k   k   i  ik   l znih po    k     o mož  

 o    i  o po olj  nj  nj n   k pn  p  fo m n e [13]. 

O no n  i  j  iz  SPP mo  l  j        g n  i   m pe 

o  l žj  fik n    li in     z o zi   n    li in   l zne slike, 

 im     omog         m  ž  o     j   lik    zli i ih   li in  

i o no       ni    SPP mo  l    i   ko   o   li ulazne mape 

o  l žj  n  fik ni   oj p   o g onih po   gij  n   i    k l   

Un        k  po   gij   mo  l iz       op    ij  agregacije, 

k o   o    m k im lno  g  gi  nj  ili p o   no  g  gi  nj   

k ko  i p oiz  o   k o  fik n    li in   Izl zni   k o i iz   ih 

po   gij  z  im     p j j      i    p oiz  o kon  ni SPP 

izlaz. SPP mo  l mož  pomo i   po olj  nj  p  fo m n i 

dubokih mo  l     nj    ko   o h     kon  k    ln  

info m  ij   i   k l  no iz  l znih slika. Agregiranjem 

o  l žj  n   i    k l  i lok  ija, modul hvata lokalni i 

glo  lni kon  k      o j    žno z  z    k  k o   o j      k ij  

o j k     g   lok  ij  i   li in  objekta mogu varirati unutar 

ulazne slike. [14] 

U januaru 2023. p       lj n j  i mo  l YOLO 8  Ono   o 

j  k   k   i  i no z  o      zij  jeste da uz nju nije objavljen 

nik k   n   ni      O o j   io  l   j i z      o ko i   n  

verziju YOLOv5. Ovo je jedan od simptoma trenutne situacije 

u industriji gde komercijalne potrebe diktiraju razvoj novih i 

boljih modela za detekciju objekata te post j          i  l   j 

      mo  li o j  lj j    z n   nog       ili             

objavljen kasnije.  

Prema autorima modela YOLOv8 [15  i  i      n koliko 

glavnih razlika u odnosu na prethodne modele, posebno v7 i 

 5  Z  po    k  YOLOv8 je model bez kutije  i      To zn  i 

    i  k no p    i     n    o j k    m   o pom   j  o  

poznate kutije sidara. Kutije sidara su bile p o l m  i n  

    k      nijim YOLO mo  lim   po  o on  mog  

predstavljati distribuciju kutija ciljne reference, ali ne i 

distribuciju novog, proizvoljnog skupa podataka. Detekcija 

  z  i      m nj j    oj p   ik ij  k  ij     o    z    p o    

detekcije  i   mog o      nj  mo  l . 

I    ži  nj     okog    nj  o i no    fok  i   n  

arhitekturu modela, ali rutina obuke u YOLOv5 i YOLOv8 

modelima j  klj  ni   o njiho og   p h   YOLO 8 p o i  j  

skup slika tokom obuke u realnom vremenu. U svakoj epohi, 

mo  l  i i m lo    g  ij     ij  ij   lik  koj     m  p  ž n   

Jedna od tih augmentacija zove se mozaik augmentacija. To 

po   z m     p j nj     i i  lik  z j  no  p i ilj   j  i 

mo  l    n   i o j k   n  no im lok  ij m       limi noj 

okluziji i      zli i im okolnim pikselima  M    im  o   

augmentacija je pokazala empirijski dokazan pad performansi 

ako se izvodi kroz celu rutinu obuke. Prednost je i klj  i i j  

                                                              Sl.  2. Arhitektura YOLOv7 modela 
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za poslednjih deset epoha obuke. YOLOv8 razlikuje se i u 

finim razlikama u konvolucionim slojevima u glavnom delu 

m  ž   

III. REZULTATI  

U o om      p   lož n  m   ik  z  p o  n  n   g mo  l  

su preciznost (P – eng. precision), osetljivost (R – eng. recall) 

i     nj  p o   n  p   izno    mAP – eng. mean Average 

Precision   P   izno   m  i    no   mo  l    pogl      oj  

l žno pozi i nih  FP – eng. False Positive  p    i  nj   

o no no p opo  ij     no pozi i nih  TP – eng. True Positive) 

p    i  nj   i p   no p    i  ni pozi i ni p im  i    o no   

n      pozi i n  p    i  nj  koj  j  n p   io mo  l  

Osetljivost m  i kompl  no   mo  l    pogl      oj  l žno 

negativnih (FN – eng. False Negative  p    i  nj   o no no 

proporciju t  no pozi i nih p    i  nj   i p   no p    i  ni 

pozitivni primeri) u odnosu na sve stvarne pozitivne primere.  

P o   n  p   izno   (AP – eng. Average Precision) se 

    n  k o po   in  i po  k i   p   izno  -osetljivost za 

o     n  k   go ij   S   nj  p o   n  preciznost se potom 

iz    n  k o usrednjena AP vrednost za sve klase objekata. 

mAP j   i oko ko i   n  m   ik  z      k ij  o j k     j   

uzima u obzir i preciznost i osetljivost i p  ž  j   n   oj koji 

  žim   k pn  p  fo m n       k o   o j k     mAP@0.5 

m   ik  j   p  ifi n     zij  mAP m   ik   g      p  g 

preseka p    i  n  g  ni n  k  ij  i      n  g  ni n  k  ij  

objekta (IoU – eng. Intersection over Union) postavlja na 0,5. 

P  g IoU    ko i  i z  o l  i  nj     li        k o  n  ok i n  

kutij   m        nom ili l žnom pozi i nom  Ako j  IoU 

izm    p    i  n  i      n  ok i n  k  ij     i o  0 5  

    k ij      m        nom pozi i nom  Kompaktan prikaz 

metrika P,  R i AP dat je u (1). 

 

 









1

0

)( dRRPAP

FNTP

TP
R

FPTP

TP
P

                            (1) 

 

U ovom radu su eksperimenti sprovedeni na Google 

Coll  o   o y pl  fo mi  Ko i   n     zij  Py hon   il  j  3 8  

Pytorch v 1.13.1, CUDA v 11.6 za obuku modela, a Tesla T4 

 16G  j  ko i   n  GPU  V li in    ih  lik  ko i   nih z  

o  k  j  640x640    li in  paketa (eng. batch-size) je 16, a 

mo  l j  o      n 30  poh   V li   ioni  k p j  ko i   n z  

evaluaciju svih metrika tokom faze obuke. U Tabeli I 

p ik z n     m   ik  z      kl     ljiva i model YOLOv7, 

dok je u Tabeli II dato isto za model YOLOv8. 
 

TABELA I 

REZULTATI MODELA YOLOV7 

 

Skup Broj P R mAP@0.5 

S    lji    1861  0.73 0.69 0.77 

Dostupne  822  0.80 0.85 0.91 

Nedostupne  623  0.73 0.60 0.72 

Pozadinske  416  0.66 0.63 0.67 

 
TABELA II 

REZULTATI MODELA YOLOV8 

 

Skup Broj P R mAP@0.5 

S    lji    1861  0.69 0.69 0.75 

Dostupne  822  0.80 0.85 0.91 

Nedostupne  623  0.69 0.59 0.69 

Pozadinske  416  0.58 0.63 0.65 

 

D kl    z l   i pok z j  n   o  olj  p  fo m n   mo  l  

YOLO 7  To    ip k n j i    i i   kl   m  n  o   pnih i 

poz  in kih  lji  , gde su performanse modela YOLOv8 

n   o  m nj n   S m  m    mAP@0.5 n  ni o    ih  lji   

razlikuje se za 2 procenta u korist YOLOv7 modela. 

M    im p i po    nj  mo  l     okog    nj  mo  j     

 z  i   o zi  jo  n ki p   m   i  K ko o o mog   i i 

pop ili no   liki mo  li  koji      go o      j     pon k   i 

 po o     k  j     žni p   m   i    i    m  o      nj  

mo  l     li in  mo  l    j    žin kih p   m       k o i   zin  

detekcije na       k p   Po    nj  o ih p  ametara dato je u 

Tabeli III. 

 
TABELA III 

POREĐENJE MODELA YOLOV7 I YOLOV8 

 

Verzija 

modela 

Vreme 

o      nj  

(min) 

V li in   

(MB) 

Brzina 

detekcije 

(ms) 

mAP 

v7 65.4 75 13.4 0.77 

v8 35.3 22 12.8 0.75 

 

Dakle sada    mož   i   i     ljnij  po    nj  o       

mo  l   I ko j  YOLO 7 n   o p   izniji   o     i       k ij   

model YOLOv8 je p im  no m nj    li in   T ko     ok j  

  zin      k ij  n        lik m  m lo   ž  ko  mo  l  

YOLO 8  ono   o    zn   jno  azlikuje jeste vreme 

o      nj  mo  l   P i i  om   oj   poh   n  i  oj pl  fo mi 

(Google Collaboratory) mo  l YOLO 8    o      o 30 

min    m nj   o no no go o o 85%   ž  o  mo  l  

YOLOv7. Ovo je konzistentno sa navedenim prednostima 

modela YOLOv8. 

Na Sl. 3. i 4. mogu se videti primeri detekcije na slikama 

 lji    Uz  i    i  i ili  li ni primeri slika kako bi se prikazale 

suptilne razlike u detekciji modelima YOLOv7 i YOLOv8. 
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 Sl.  3. Primeri detekcije modelom YOLOv7. Crvene kutije su dostupne, zelene nedostupne, a svetlo braon pozadinske  lji    

 

 Sl.  4. Primeri detekcije modelom YOLOv8. Crvene kutije su dostupne, n   n ž     n  o   pn , a svetlo roze pozadinske  lji   

 

ZBORNIK RADOVA, LXVII KONFERENCIJA ETRAN, Istočno Sarajevo, BiH,  05 - 08.06.2023.

ETRAN 2023 RO1.2 - Page 5 of 6 ISBN 978-86-7466-969-3



 

D kl   i i       YOLO 7 n   o p   iznij  o  l ži  lji    

  o j  po   no j  no n  go nj       lik  n  Sl  3  i 4  g      

 o   pn   lji   j  n ko ozn   n  ko  o   mo  l , ali model 

YOLO 7 p   iznij      k  j  o   l  kl     lji     

IV. ZAKLJUČAK 

Ciljevi ovog rada bili su: (i) prikupljanje novog skupa 

po    k  z         lji   Prunus domestica. Slike su 

prikupljene u realnom ok  ž nj   n      ni  o nj  i     l  o 

o   z nim     lim   i po    zli i im o    lj nj m   ii  

Predstavljena je primena najnovijih modela detekcije objekata 

iz porodice YOLO modela. Verzije YOLOv7 i YOLOv8 su 

 po    n  i i   kn    p   no  i    k   iii  Vo   j  

kl  ifiko  no n  n  in koji o   ž    po       o o   z         

I ko j   o   z l i  lo n   o lo ijim   z l   im   p   izno    

osetljivost i mAP za klasu dostupnih  lji      0.8, 0.85 i 0.91 

(80%, 85% i 91%),   o o              p im n . 

B    i           fok  i   i n  p  no  nj  i     i  nj  o og 

mo  l    p o  k iji  n  p o o ip   o o           lji   koji    

razvija u Laboratoriji z   o o ik  In  i     ―Mih jlo P pin‖  

T ko     ž n p            g      j    z oj p   iznijih 

mo  l   z      k ij  p   ljk   lji    k o i z  3D    im  ij  

pozi ij  i o ij n   ij  plo o    lji    

DODATAK 

U nastavku je prikazan primer anotirane slike. Crvene 

k  ij  ozn     j   o   pn   n   n ž     n  o   pn         lo 

 oz  poz  in k   lji    
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ABSTRACT 

Abstract—This paper presents an analysis of contemporary 

methods of robotic vision, deep learning, and object detection 

for application on a robotic plum harvester. At this moment, 

plum detection is an insufficiently explored domain. 

Challenges are posed by their relatively small size, dense 

growth, and the presence of occlusions. In Serbia, an 

additional problem is mostly untrimmed and insufficiently 

structured orchards. For this reason, we analyzed the state of 

the art in the domain of fruit detection and the performance of 

some of the most represented models. First, an original dataset 

of domestic plum images was collected. Then, the images 

were preprocessed, augmented, and passed through the latest 

models from the YOLO family. A detailed analysis of the 

obtained results was conducted. Mean average precision, as 

well as model sizes and inference speed, were used as metrics. 

 

Application of contemporary computer vision methods on 

a robotic plum harvester. 

Jo  n Š m      B  nko B lji   D  i  Milo  no i   J l n  

Klj ji 
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