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OZET:

Fotogrametride meydana gelen gelismelere paralel olarak, bu gelismelerin harita iiretim sistemlerinde uygulanmaya baslanmasiyla
birlikte harita {iretim maliyetlerinde énemli 6lgiilerde azalmalar saglanmaktadir. Ornegin; dijital kameralarm ve GPS/IMU’nun hava
fotograflarinin ¢ekiminde ve fotogrametrik nirengi islemlerinde kullanilmaya baslanmasiyla, harita {iretimi igin yeryiiziinde tesis
edilmesi gereken nirengi nokta sayilarindan ve ayrica film, foto-laboratuvar ve hassas fotograf tarayicida gergeklestirilen fotograf
tarama maliyetlerinden tasarruf etme imkanlar1 ortaya ¢itkmustir. Bununla birlikte; harita liretim maliyetinde en fazla yer tutan
unsurlardan biri olan fotogrametrik veri kiymetlendirme (toplama) islemlerinin siirelerini azaltmak, operator etkilesimini en aza
indirmek ve boylece maliyetleri daha da asagilara ¢ekmek igin fotogrametride, 6zellikle otomatik detay belirleme ¢alismalarinda,
meydana gelen bilimsel ve teknolojik gelismelerin, harita {iretim sistemlerine entegre edilerek harita iiretim siireglerinin
gelistirilmesi amaglanmaktadir. Bu makalede; ilk olarak Harita Genel Komutanligi’nda mevcut 1:25.000 6lgekli harita iiretim
caligmalarinda kullanilan fotogrametrik veri kiymetlendirme asamalari incelenerek iiretim siireleri ve maliyetleri aragtirilmigtir.
Mevcut {iretim sisteminde, kiymetlendirme islemleri operatdér yardimiyla hava fotograflarindan olusturulan stereo modeller
kullanilarak 3 boyutlu olarak gergeklestirilmekte ve kiymetlendirilen veriler yine operatér marifetiyle kartografik ve topolojik
diizeltme ve kontrollerden gegirilerek fotogrametrik iiretim tamamlanmaktadir. fkinci olarak; iiretim siirelerini, operatér etkilesimini
ve maliyetleri azaltmak amacryla mevcut fotogrametrik veri kiymetlendirme sistemine alternatif olarak yeni bir iiretim sistemi
sunulmustur. Onerilen sistemde, 1:25.000 lgekli bir harita igin; o haritaya ait mevcut 1:25.000 6lgekli YUKPAF (Sayisal Yiikseklik
Paftas1) verilerinden yararlanarak, SYM (Sayisal Yiikseklik Modeli) olusturulmus ve bu SYM verileri ii¢ boyutlu modeller iizerinde
editlenerek diizeltmeler yapilmis ve dereler kiymetlendirilerek kiriklik hatlar1 verisi olarak SYM’ne eklenmistir. Elde edilen SYM
verileri kullanilarak, paftay1 kapsayan hava fotograflarindan 1m. mekansal ¢oziiniirliige sahip ortofoto goriintiiler olusturulmustur.
Ayrica ayni yiikseklik verilerinden paftaya ait 10m. aralikli es yiikseklik egrileri otomatik olarak olusturulmus ve stereo modeller
tizerinde editlenerek yardimci es yiikseklik egrileri eklenmistir. Gelistirilen yar1 otomatik veri toplama yazilimi ile ortofoto
goriintiiler iizerinden yar1 otomatik olarak kiymetlendirilebilecek detaylar (yollar, gdller vb.) oncelikli olarak kiymetlendirilmis,
eksik kalan nokta detaylar ve otomatik olarak kiymetlendirilemeyen ¢izgisel detaylar (kiigiik patika, ¢it vb.) ise operator tarafindan
manuel olarak tamamlanmistir. Otomatik, yar1 otomatik ve elle krymetlendirilen tiim veriler birlestirilmis, bu verilerde kartografik
ve topolojik kontroller yapilarak, gerekli diizeltmeler operatdr ve yazilim etklilesimli olarak yapilarak 1:25.000 6lgekli bir paftanin
fotogrametrik {iretim silireci tamamlanmistir. Makalenin son bdliimiinde; Onerilen sistem ile gergeklestirilen {iretim siirecinde
karsilasilan sorunlar ve nedenleri ele alinmistir. Bu sistem ile iiretilen pafta, mevcut sistem ile iiretilen paftayla dogruluklari, iiretim
stireleri ve maliyetleri agisindan karsilastirilarak onerilen sistemin mevcut {iretim sisteminin yerini alip alamayacag: tartisilmis ve
Onerilen sistemin gelistirilmesi i¢in yapilmasi gereken c¢alismalar ortaya konmustur.
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nedenleri ele alinmigtir. Bu sistem ile {retilen pafta, mevcut
sistem ile dretilen paftayla dogruluklari, lretim siireleri ve
maliyetleri agisindan karsilagtirilarak Onerilen sistemin mevcut
iretim sisteminin yerini alip alamayacagi tartisilmis ve 6nerilen
sistemin gelistirilmesi i¢in yapilmasi gereken ¢aligmalar ortaya
konmustur.

2. 1:25.000 OLCEKLi FOTOGRAMETRIK HARITA
URETIM MEVCUT i$ AKISI

Harita Genel Komutanlhigi’nda mevcut 1:25.000 6lgekli
fotogrametrik ~ harita  giincelleme  ve/veya  yenileme
calismalarinda 1:35.000 &lgekli siayah/beyaz hava fotograflar
kullanilmaktadir. Bu hava fotograflari, 20-21 mikron tarama
duyarliginda taranarak sayisallastirilmakta, Kinematik-GPS
yontemiyle fotogrametrik nirengisi yapilmakta ve 1s1n demetleri
ile blok dengelemesi yapilarak her bir fotografa ait dis yoneltme
parametreleri hesaplanmaktadir.

Mevcut 1:25.000 6lgekli giincelleme sisteminde, es yiikseklik
egrileri disindaki tim detaylar, s6z konusu dis yoneltme
parametreleri  kullanilarak  olusturulan  stereo  modeller
tizerinden, 3  boyutlu olarak  operatér yardimiyla
kiymetlendirilmektedir. Es yiikseklik egrileri ise YUKPAF
(Sayisal Yiikseklik Paftasi) dosyalarindan alinmakta ve stereo
modeller {izerine bindirilerek kontrol edilmekte, degisen ve
hatali olan es yikseklik egrileri silinerek yeniden
kiymetlendirilip diizeltilmektedir. Kiymetlendirilen veriler yine
operatér marifetiyle kartografik ve topolojik diizeltme ve
kontrollerden gegirilerek fotogrametrik iretim
tamamlanmaktadir.

Ortalama zorluk derecesinde segilen bir adet 1.25.000 dlgekli
bir paftanin mevcut giincelleme sisteminde; gergeklestirilen
kiymetlendirme islemlerinin i adimlari ve bu is adimlarinin
gerceklestirilmesi i¢in harcanmig olan siireler Tablo 1° de
gOsterilmistir:

. SURE
IS ADIMLARI (saat)
Stereo modellerin olusturulmasi (ortalama 9 |
adet).
Detaylarin kiymetlendirilmesi 88
YUKPATF verilerinin kontrolii ve diizeltilmesi 16
Kiymetlendirilen ve diizeltilen verilerin stereo
modeller iizerinde kontrolii 4
Format doniistimleri 1
Klymeﬁlendirilen verile.ril.l kartografik ve 40
topolojik diizenlemelerinin yapilmasi
TOPLAM 150

Tablo 1. Mevcut is akisinda 1:25.000 6lgekli bir haritanin
giincellemesi i¢in gerekli fotogrametrik kiymetlendirme ve veri
diizenleme islemleri ve islem stireleri.

Tablo 1°de goriildiigii lizere bir adet 1:25.000 olgekli bir
haritanin mevcut giincelleme sistemi ile giincellenmesi
(topografik biitiinleme ve kartogrfaik calismalar hari¢) yaklagik
olarak 19 is gilinii siirmektedir. Bu harita iiretim siirecinin, bir
organizasyon ic¢in olduk¢a maliyetli bir siire¢ oldugunu
sOylemek yanlis olmaz. Mevcut iiretim sistemi ile Tablo 1°de
siralanan islem adimlar1 sonunda elde edilen 1:25.000 Slgekli
harita Sekil 1°de gosterilmistir.

Sekil 1. Mevcut is akisi ile iiretilen 1:25.000 dlgekli pafta.

3. YENI BIR 1:25.000 OLCEKLi FOTOGRAMETRIK
HARITA URETIM SISTEMi

Bu calismada; iiretim siirelerini, operatdr etkilesimini ve
maliyetleri azaltmak amaciyla mevcut fotogrametrik veri
kiymetlendirme  sistemine alternatif —olarak yeni bir
tiretim/glincelleme sistemi tanitilacaktir.

Onerilen sistemde; gelistirilen yar1 otomatik veri toplama
yazilimi ile ortofoto goriintiiler {izerinden yar1 otomatik olarak
kiymetlendirilebilecek detaylarin (yollar, géller vb.) oncelikli
olarak kiymetlendirilmesi, eksik kalan nokta detaylar ve
otomatik olarak kiymetlendirilemeyen c¢izgisel detaylarin
(kiiglik patika, ¢it vb.) ise operator tarafindan manuel olarak
tamamlanmasi hedeflenmistir.

Bu hedef dogrultusunda, 1:25.000 o&lgekli bir harita igin; o
haritaya ait mevcut 1:25.000 oblcekli YUKPAF (Sayisal
Yiikseklik Paftasi) verilerinden yararlanarak, SYM (Sayisal
Yiikseklik Modeli) verisi olusturulmus ve olusturulan bu SYM
verileri, 151n demetleriyle dengeleme sonucunda hesaplanan dig
yoneltme parametreleri ile olusturulan stereo modeller iizerinde
editlenerek  diizeltmeler yapilmig ve kuru-sulu dereler
kiymetlendirilerek kiriklik hatlar1 verisi olarak SYM’ne
eklenmistir. Elde edilen SYM verileri kullanilarak, paftay:
kapsayan hava fotograflarindan Im. mekansal c¢oziiniirlige
sahip ortofoto gorlintiler olusturulmustur. Ayrica aym
yiikseklik verilerinden paftaya ait 10m. aralikli es yiikseklik
egrileri otomatik olarak olusturulmus ve stereo modeller
tizerinde editlenerek yardimei es yiikseklik egrileri eklenmistir.

Otomatik, yart otomatik ve elle kiymetlendirilen tiim veriler
birlestirilmis, bu verilerde kartografik ve topolojik kontroller
yapilarak, gerekli diizeltmeler operator ve yazilim etklilesimli
olarak yapilarak 1:25.000 o6lgekli bir paftanin fotogrametrik
tiretim siirecinin tamamlanmasi planlanmstir. Alternatif olarak
Onerilen iiretim/giincelleme sistemi ile gerceklestirilen 1:25.000



Oleekli pafta giincellestirmesinde gerceklestirilen fotogrametrik
islemler ve harcanan siireler Tablo 2’de sunulmustur:

. SURE
IS ADIMLARI (saat)
Stereo modellerin olusturulmasi (ortalama 9 |
adet).
YUKPAF verilerinden SYM olusturma, SYM
verilerinin stereo modeller {izerinde kontrolii ve 8
kiriklik hatlarinin eklenmesi
Ortofoto goriintli ve mozaik olusturma 4
Mozaik lizerinden gelistirilen yar1 otomatik veri 60

toplama yazilimi ile veri toplama

Yar1 otomatik veri toplama yazilimi ile
toplanan verilerin stereo model {izerinde 4
kontrolii ve eksiklerin tamamlanmasi

SYM verilerinden es yiikseklik egrilerinin
otomatik olarak olusturulmasi, stereo modeller

tizerinde kontrolii, eksikliklerin giderilmesi ve 8
hatalarin diizeltilmesi
Kiymetlendirilen ve diizeltilen verilerin stereo

L . 4
modeller {izerinde kontrolii
Format doniisiimleri 1
Kiymetlendirilen verilerin kartografik ve 24
topolojik diizenlemelerinin yapilmasi
TOPLAM 114

Tablo 2. Mevcut is akiginda 1:25.000 6l¢ekli bir haritanin
giincellemesi igin gerekli fotogrametrik kiymetlendirme ve veri
diizenleme islemleri ve islem siireleri.

Tablo 2’de goriildiigi gibi bir adet 1:25.000 6l¢ekli bir haritanin
onerilen giincelleme sistemi ile giincellenmesi (topografik
biitiinleme ve kartografik ¢aligsmalar hari¢) yaklasik olarak 14 is
giinii siirmektedir.

Onerilen iiretim sistemi ile Tablo 2’de siralanan islem adimlar
sonunda elde edilen 1:25.000 olgekli harita Sekil 2’de
gosterilmistir.

Sekil 2. Onerilen is akis ile iiretilen 1:25.000 6lgekli pafta.

Onerilen harita iiretim yonteminde kullanilan yar1 otomatik veri
toplama yazilimi hakkinda 6zet bilgiler agagida sunulmustur.

3.1 Gelistirilen Yar1 Otomatik Veri Toplama Yazilim

Gelistirilen yart otomatik veri toplama yazilimi diizey kiimesi
(level-set)  ile  gorlinti  bolimleme  algoritmalarina
dayandirilmistir. Yazilimin tasarimi asamasinda {i¢ problemle
karsilagilmistir. Birincisi; algoritmanin nasil baslatilacagidir. Bu
problem, operator tarafindan ¢izilmek istenen detayin iizerinde
herhangi bir noktanin (pikselin) isaretlenmesi suretiyle
¢coziilmiistiir. Boylece diizey kiimesi algoritmasi operatoriin
se¢mis oldugu noktadan itibaren galismaya baslayacaktir. Bu
¢ozlim yaklasimin yar1 otomatik olmasi sonucunu dogurmustur.

Ikinci problem ise isaretlenen noktadan itibaren detayin
cizilmesi isleminin ilerleyip ilerlemeyecegine hangi kritere gore
karar verilecegidir. Bu problem raster goriintiileri olusturan
piksellerin her birinin sahip oldugu renk degerlerinden
faydalanilarak ¢oziilmiistiir. Isaretlenen noktanin sahip oldugu
renk degeri veya belirlenen komgsuluk derecesinde, komsu
piksellerin renk degerleri ile ortalamasmnin almarak bulunan
renk degeri, komsu piksellerin renk degerlerleri ile
karsilagtirilmis ve renk farki belirlenen bir tolerans degeri
icinde kalmigsa algoritma devam ettirilmig, degilse
durdurulmustur. Bagka bir deyisle piksellerin renk farklarina
bagli bir bolimleme gerceklestirilmistir. Cizilmesi istenen
detay belirlendikten ve isaretleme isleri tamamlandiktan sonra
bu detayin bir vektdr veri olarak elde edilmesi gerekmektedir.
Bu problemin ¢6ziimii i¢in de raster veriden vektor veriye
doniisiim iglemi gergeklestirilmistir.

Yukarida bahsedilen ii¢c problemi ¢dzen yari otomatik veri
toplama yazilimi, 5 ana adimdan olusan bir islemler biitiinii
seklinde tasarlanmustir. Bu islem adimlari:

e Operatdor tarafindan degerlendirilmek istenen detayin
cizilmesi i¢in baslangi¢ noktasinin veya pikselinin segimi,

e Secilen goriintii pikselinin, komsu piksellerle olan renk
farkindan faydalanilarak gOriintii boliimlemesinin
gerceklestirilmesi,

e Diizey kiimesi yontemi kullanilarak boliimlemenin
yayilmasi ve y1gin yapisi (heap sort) seklinde depolanmasi,

e Bu yapidaki piksellerden 1 bitlik (1 renkli) raster maske
goriintiisliniin elde edilmesi

e Elde edilen raster maskeden koordinath olarak, raster
goriintiiden vektore doniistiirme isleminin gergeklestirilmesini
miiteakiben bilinen bir formatta detaylara ait vektor verilerin
elde edilmesidir.

ilk 4 islem adimi Borland C++ programlama dili kullanilarak ve
sistem kiitiphaneleri disinda higbir kiitiiphane dosyasi
kullanilmadan gergeklestirilmistir. 5’nci adim ise internet
ortaminda bulunan, bir raster goriintiiden vektdre doniigiim agik
kodunun, Visual C++ kullanilarak yeniden diizenlenip, kiriklik
tolerans1 ve kose koordinatlar1 giris segeneklerinin eklenerek
islevsellik kazandirilmasiyla gergeklestirilmistir (Eker, 2006).

3.2 Goriintii Boliimleme Algoritmasi

Goriintii boliimlemesi piksellerdeki renk farkina dayandirilmig
olup, bu basit algoritmaya operator tarafindan ayarlanabilir bir



tolerans degeri eklenerek esneklik kazandirilmistir. Boylece
operatore, kontrastligin fazla oldugu yerlerdeki detaylarda
toleranst yiiksek tutarak, sadece bir kez isaretlemek suretiyle
bliyiik alanlar1  belirleyebilme ve cizebilme kabiliyeti
kazandirilmast ongoriilmiistiir. Bélimleme algoritmasmin esik
degeri olarak goriintiiniin genisligi ve boyunun ¢arpiminin 2
katt kadar bir deger belirlenmistir.

Boéliimleme, ilk olarak isaretlenen detay noktasi temel alinarak
baslatilir. Bu detay noktasina denk gelen pikselin ve/veya
belirlenen komsuluk derecesine gére komsu piksellerin renk
degerleri ile ortalamasinin alinmasi sonucunda elde edilen renk
degeri referans olarak alinir. Komsuluk derecesi 0 ise, o
pikselin renk degeri, komsuluk derecesi 1 ise etrafindaki 8
piksel ile birlikte ortalamasmimn alinmasi sonucunda bulunan
renk degeri baslangig olarak almir (Eker, 2006).

Burada referans noktasinin renk degerleri ile komsu piksellerin
renk degerleri arasindaki fark hesaplanirken {i¢ banttaki
(kirmizi, mavi ve yesil) renk farkliliklari ayr1 ayri hesaplanir ve
her igiiniin de tolerans degerinden kiiciik olup olmadig
arastirilir.

3.3 Diizey Kiimesi ile Yayllma ve Depolama

Diizey kiimesi algoritmasi ile yayilmanin yada detay boyunca
ilerlemenin gergeklestirilebilmesi icin gerekli olan baslangig
degerine, gelistirilen yontemin yar1 otomatik dogasiyla birlikte
¢oziim bulunmustur. Yiizeyin yayilmasina, operatdr tarafindan
isaretlenen pikselden itibaren baglanacaktir ve sifir diizey
kiimesi fonksiyonu bu pikselin konumu ile tanimlanacaktir.

Diizey kiimesi fonksiyonu igin gerekli olan diger bir bilesen ise
yayilmanin kontroliinii saglayan sinir degeridir. Siir degeri
icin ¢6ziim yukarida anlatilan renk farklarinin hesaplanmasiyla
gerceklestirilmigtir.

Geriye, yayilmanin baglatildiktan sonra, sinir degerini saglayan
komsu piksellerden hangisinden devam edecegi probleminin
coziimii kalmistir. Aslinda bu problemin ¢oziimiinde, “Hizli
flerleme”  (Fast-Marching) yonteminden faydalanilabilir.
Fonksiyon, en kii¢iik degere sahip pikselden itibaren yayilmaya
devam edebilir (Sethian, 1998). Fakat, en kiiciik deger neyi
ifade edecektir?

Gelistirilen yontemde, en kiiciik deger neyi temsil etmelidir
sorusu i¢in operator tarafindan isaretlenen ilk piksel sifir diizey
kiimesi fonksiyonu olarak kabul edilmis ve her komsu piksel
(dogu, bati, kuzey, giiney yoniindeki ilk pikseller) yukarida
actklanan renk farki algoritmasiyla kontrol edilmis ve sarti
saglayan pikseller i¢in sifir diizey kiimesinden (ilk isaretlenen
piksel) olan mesafeler hesaplanmistir ve boylece en kiigiik
mesafeye sahip pikselden itibaren yayilmanin devam ettirilmesi
saglanmustir.

Yayilmanin tamamlanabilmesi i¢in giincelleme isleminin
yapilmast  gerekmektedir  (Sethian, 1998). Giincelleme
isleminde, mesafenin hesaplanabilmesi i¢in gerekli olan,
karesellestirme algoritmalari kullanilmistir (Sethian, 1998).

Isaretlenen piksellerin depolanmasi ve erigimi igin minimum
yigin yapist (heap sort) kullanilmistir. Minimum yi8in
yapisinda, en kiicliik mesafeye sahip goriintii hiicresi en tepede
olacak sekilde bir yapilanma saglanmistir. Yigin yapisinin
korunmasi i¢in bazi fonksiyonlara ihtiya¢ duyulmaktadir.
Yigma goriintii hiicresinin eklenmesi, goriintii hiicresinin

yiginda sabitlenmesi, en kiigiik mesafeye sahip goriintii
hiicresinin yi1gindan ¢ikartilmasi ve yigmnin her yeni goriintii
hiicresi eklendiginde veya ¢ikartildiginda yapisinin yeniden
giincellenmesi gerekmektedir.

Bu depolama yapist sayesinde goriintii hiicrelerine ulasilmasi,
yayllmanin test edilmesi ve hesaplanmasi ile goriintii
hiicrelerinin isaretlenmesi ve isaretlenen goriintii hiicrelerinin
depolanmas: gibi biiyiikk hacimli islemlerde hesaplama
etkinliginin arttirilmasi amaglanmustir (Eker, 2006).

3.4 Rasterdan Vektore Doniisiim

Rasterdan vektdre doniisiim algoritmalart sadece iki tip veri (0
veya 1) iceren 1 bitlik goriintii dosyalart igin gecerlidir (ESRI,
1997). Bu yiizden gelistirilen yazilimda, goriintii hiicrelerinin
se¢imi ve isaretlenmesi islemleri tamamlandiktan sonra, igaretli
pikseller dolu, digerleri ise bos olacak sekilde bir goriintii dizisi
olusturulmaktadir. Bu goriintii dizisinin olusturulmasi bir cesit
maskeleme islemidir. Elde edilen maske raster goriintii daha
sonra 1 bitlik (tek renkli) BMP formatinda raster goriinti
seklinde kaydedilmektedir.

Elde edilen maske goriintii dosyasinin, vektér veriye
doniistiirilmesi amaciyla internet ortaminda agik olarak
bulunan Visual C++ kodu (URL 1) yeniden diizenlenmis ve ek
imkanlar kazandirilmistir. Ana programla baglantisi kurularak,
etkilesimli bir araylizde raster veriden, detaylarin merkez
hatlarinin ve simir hatlarmim ayr ayri vektore doniistiiriilmesi
saglanmis, ana program iizerinde sol alt kose koordinatlari ile
her iki boyutta (x,y) goriintii ¢Oziiniirliiklerinin girilmesi
suretiyle koordinath bir vektor veri elde edilmesi saglanmustir.
Ayrica etkilesimli arayliz {izerinde kiriklik toleransinin
girilmesiyle istenilen yumusaklikta ve kirtklikta vektor veri elde
etme olanagi saglanmistir. Kiriklik toleransi ile rasterdan
vektore doniisim sonucunda elde edilen vektoriin  kose
noktalarinin sikligr ayarlanmaktadir (Eker, 2006).

Kiriklik tolerans: 0 oldugunda hi¢ yumusatma yapilmadan tiim
pikseller hesaplamaya dahil edilir, kiriklik toleransi arttirtldikga
tiim pikseller yerine artan araliklarla pikseller dikkate alinir ve
elde edilen vektor daha diiz bir hale getirilir fakat kirtklik
toleransinin  ¢ok fazla arttirilmasi durumunda geometrik
dogrulugun bozulmast séz konusu olmaktadir (Eker, 2006).

4. SONUCLAR VE ONERILER

Her iki tiretim sistemi ile gergeklestirilen iiretimler sonucunda,
oOnerilen sistem ile paftanin iiretimi durumunda yaklasik olarak
5 is giinii kadar bir kazang ortaya ¢ikmaktadir. Sadece iiretim
stireleri  acisindan  bakildiginda bu kazancin  hi¢ de
kiigtimsenmeyecek bir kazang oldugu sdylenebilir.

Onerilen sistem ile gerceklestirilen pafta iiretiminde
kiymetlendirmede ortofoto goriintiiler kullanildigindan bazi
detaylarin teshis edilmesi zorlasmaktadir. Ozellikle cizgisel
detaylarda yiikseklikleri ile tanimlanabilen baz1 detaylar (enerji
nakil hatlari, kuleler, minareler vb.) ilk bakista
kiymetlendirilememektedir. Kuru dere gibi baz1 detaylarin ise
gOriintii lizerinde izlenmesi zorlasmaktadir. Dolayisiyla ortofoto
iizerinde kiymetlendirilen ve yiikseklikleri SYM’den elde
edilen bu detaylar mutlaka stereo modeller iizerine bindirilerek
kontrol edilmeli, tamamlanmali, eksiklikler ve varsa yiikseklik
hatalar1 giderilmelidir. Bir fikir vermesi agisindan sadece
ortofoto goriintii iizerinden gergeklestirilen kiymetlendirme



sonucunda elde edilen nokta detaylarin sayilarina ait bilgiler
Tablo 3’de sunulmustur:

Detay Cinsi Stereo Mono Oran
Bina 1142 986 %86
Agac 4796 2571 %353
Cali 336 32 %10
Agil 23 18 %78
Tas 342 222 %64
Pinar 5 1 %20
Menfez 100 60 %60
Cesme 5 2 %40
Su deposu 6 3 %50
Sanayi Tesisi 10 10 %100
Cami 6 4 %66
Resmi Bina 8 3 %38
Okul 9 1 %11
Sundurma 3 3 %100
Anten 3 2 %66

Tablo 3. Nokta detaylarin stereo ve mono goriintiiler {izerinde
kiymetlendirilmesi sonucunda ortaya ¢ikan farklar.

Bu c¢aligmada; oOnerilen sistem ile pafta iiretimi sirasinda
kiymetlendirilen detaylarin koordinat dogruluguda
arastirllmigtir. Bu amagla; Onerilen sistem ve mevcut sistem ile
iiretilen paftada 35 adet ortak kontrol noktasi se¢ilmis ve bu
noktalarda koordinat o&lglimleri yapilmistir. Mevcut {iretim
sistemi ile elde edilen koordinatlar referans olarak kabul edilmis
olup, Onerilen sistem ile iiretilen paftada 6lgiilen koordinatlar
icin karesel ortalama hatalar hesaplanmugtir.

Planimetrik koordinatlarda (x ve y) #1m. den daha iyi sonuclar
elde edilirken yiikseklikte £3m. lik bir karesel ortalama hata
bulunmustur. Elde edilen sonuglar 1:25.000 6lgekli bir pafta
icin oldukea iyi sonuglar olarak kabul edilebilir fakat burada
gozden kagirilmamas: gereken nokta, bu sonuclarin sadece bu
pafta icin hesaplanmis oldugudur. Test paftasinin oldukga
homojen bir yapiya sahip oldugu ve yiikseklik farklariin ¢ok
olmadif1 goz 6niine alindiginda bu degerlerden emin olunmasi
icin farkli arazi karakteristiklerine sahip bdlgelere ait
haritalarda da benzer calismalarin yapilmasmin uygun olacagi
degerlendirilmektedir.

Son olarak; gelistilen yar1 otomatik veri toplama yaziliminin
asagida Dbelirtilen eksikliklerinin  giderilmesi durumunda
fotogrametrik harita iiretiminde bazi detaylarin yar1 otomatik
olarak belirlenmesinde faydali olabilecegi goriilmiistiir:

e Tolerans degerlerinin uygun olarak ayarlanmadigi
durumlarda yanlis detay ¢ikarimlari gergeklesebilmektedir.

e Cok biiyik boyutlu goriintii dosyalart kullanildiginda,

tasarlanan  algoritmada piksellerin  degerleri  bilgisayar
hafizasina kayit edildiginden, cok fazla hafizaya ihtiyag
duyulacagindan bazi donanimsal hatalarla

karsilasilabilinmektedir.

e  Goriintiilerin  kalitesi, kontrastligi ve giiriiltii oranlar
algoritmanin basarisin1 6nemli 6lgiide etkilemektedir.

e  (Cizgisel detaylarin ylizey ve kaplama ozellikleri ile
kontrastliklar1 da algoritmanin basarisini etkilemektedir.

Goriintlilerdeki ~ kontrasthigin  iyilestirilmesi ve  giiriiltii
oranlarinin azaltilmasi igin anisotropik difiizyon gibi gelismis
filtreler ile kenar zenginlestirme algoritmalarmin gelistirilen
yaklagima dahil edilebilirliginin, engellerden kaynaklanan
bosluklarin ~ doldurulmasi  i¢cin  farkli  enterpolasyon
yontemlerinin  uygulanabilirliginin  ve  biiyiikk  boyutlu
goriintiilerin bilgisayar ortamlarinda daha kolay ele alinabilmesi
icin piramit seviyelerinin kullanilabilirliginin arastirilmasinin
yazilimm diretim sistemlerinde kullanilabilirligi agisindan
gerekli oldugu diigiintilmektedir.
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