AIRBORNE LIiDAR VE DTED2 VERILERINDE YUKSEKLIK (H) KARSILASTIRMASI
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OZET:

Uzaktan algilamada Airborne (havadan) lidar yéntemi ile nokta bulutu Gretimi yeni bir ivme kazanmistir. Airborne (Havadan) Lidar
ile dretilen siiflandiriimis nokta bulutu  verilerinden dretilen sayisal Arazi Modeli (SAM) c¢ok disiplinli muhendislik
uygulamalarinda kullaniimaktadir. Zaman verisi ile 4D (X,Y,H,T) veri toplama ydntemi olan LiDAR (Light Detection and Ranging)
klasik yontemlere gore hizh bir ydntemdir. Erisilemeyen noktalarda veri elde edilmesi bir Ustlinlik olarak goriilmektedir. Harita
Genel Komutanh@i’nin Bergama test bolgesinde iki ayri yiikseklikten (1200m ve 2600m) Optech firmasinin Pegasus HA-500 ve
Riegl firmasinin LMS-Q1560 LiDAR sistemlerinin ézel yazilimlari ile siniflandiriimis  nokta bulutlari elde edilmistir. Bu veri seti
ve DTED?2 veri setlerinden Global Mapper 17 yazihimi kullanilarak 5m ve 45m grid aralikli ylikseklik(H) verileri elde edilmis ve iki
veri setinin karsilastiriimasi yapiimistir. Veri seti yersel d&lguler ile arazi uygulamasinda karsilastiriimistir. Bu veri setinin tlkemize
kazandiriimasi ile Mihendislik projelerinde kullanim talebi artacak ve uzun stireli uygulama projelerinde zaman ve maliyet azaltici
bir yontem olarak énemli katkilari olacaktir.

HEIGHT (H) COMPARISON OF AIRBORNE LIDAR AND DTED2 DATA
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ABSTRACT:

In remote sensing, point cloud production has gained a new impetus with the Airborne lidar method. Digital Terrain Model (SAM)
produced from classified point cloud data generated by Airborne Lidar is used at multidisciplinary engineering applications.
LiDAR (Light Detection and Ranging), which is a 4D (X, Y, H, T) data collection method with time data, is a faster method
compared to classical methods. It is seen as an advantage to obtain data at unreachable points. Point clouds classified by special
softwares of Optech’s Pegasus HA-500 and Riegl's LMS-Q1560 LIDAR systems were obtained at two different elevations (1200m
and 2600m) in the Bergama test area of General Command of Mapping. Using the Global Mapper 17 software from this data set
and DTED2 data sets, the height (H) data of 5m and 45m grid intervals were obtained and the two data sets were compared. The
dataset was compared with topographic measurements at field applications. By bringing this dataset to our country (TURKEY),
the usage demands in engineering projects will increase and it will be an important contribution as a time and cost reduction method
in long time application projects.

1. Giris noktalar uretilir. Konum ve yiikseklik bilgileri hesaplanan

bu yeni noktalar ile arazi sayisal olarak gosterilir. Calisma

Sayisal Arazi Modeli (SAM); fiziksel yeryiiziinin, dizenli alanina ait verinin dagilimi,m? deki nokta yogunlugu,

araliklarla béltnerek, tanimli bir disey datuma indirgenmis enterpolasyon ve grid araligi SAM “i etkiler. Diisiik maliyetli,

yukseklik degerlerini bulunduran ~ sayisal ~ ve - nokta yogunlugu yiiksek ve istenilen dogrulukta sayisal

kartografik gosterim yontemidir. SAM  Gretimi  icin,arazi yiikseklik verisi ,kisa zamanda genis alanlarda veri eldesi

yizeyinde uygun dagilimh, konum ve yikseklik (X, Y,H disik maliyet —maliyeti  gerektiren LIDAR  (Light
)bilgilerini iceren kontrol noktalari gerekmektedir. Kontrol Detection and Ranging) yontemi tercih nedenidir.

noktalari yardimiyla, uygun bir enterpolasyon ydntemi
kullanilarak olusturulan model tizerinde yeni

yersel (terrestrial) LIDAR sistemleri ve mobil

. ) (mobile) LIDAR sistemleri. Bir hava LIDAR sistemini, Sekil

2. Havadan LIDAR Sistemi 1’Airborne Lidar da goriilecegi iizere, kompakt lazer tarayic,
kiiresel konum belirleme sistemi (GPS) ve Inertial

LIDAR sistemi 1960’larin sonlarinda gelistirilmis ve SYM .
gelly ? Measurement Unit (IMU) olusturmaktadir.

Uretiminde kullanilabilirligi Gzerine cahsmalar 1994’de
baslamistir (Petzold ~ vd., 1999). LIDAR 3 grupta
siniflandiriimaktadir. Hava (airborne) LIDAR sistemleri,
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Sekil 1 Airborne Lidar

Ucak, helikopter vb. bir hava aracina monte edilen tarayici,
lazer 1sinin yol ve gidis donus siresini kaydederek yer
objeleri ve algilayici (sensor) arasindaki mesafeyi hesaplar
(Meng vd., 2010). Hesaplanan bu mesafe temel alinarak GPS
ile platformun o anki konumu kaydedilirken IMU ile ucagin

durumu kaydedilerek 6lgiilen objenin konumu
hesaplanmaktadir .LIDAR sistemler, lazer 1sinlarini
elektromanyetik dalgalar  halinde  gdndererek veri  elde

etmektedir. Yeryiliziine saniyede binlerce 1sin gdndererek
GPS/INS ozelligi ile yerytzine iliskin zaman verisi ile (g
boyutlu (3B) veri elde edilmektedir. LIDAR sistemi,

yiiksek yogunluklu ve geometrik 6zellikli sayisal yiikseklik
verisini daha hizli elde etmektedir.Hava LIDAR sistemi veri
yogunlugu, dogruluk, hiz ve maliyet avantajlari sebebiyle
topografik haritalama,madencilik faaliyetleri,yerbilim
arastirmalari,ormancilik,tarimsal  uygulamalar,yol,  enerji
nakil hatlari, demir yollar1 glzergéhlari, kiyi gizgisi tespiti,
3B sehir modelleme gibi daha bir cok alanda
kullaniimaktadir.

3. Test Alani

Karar verilen test alani orman , yerlesim, su, tarimsal alan
gibi detaylarin bulundugu ozellikleri dikkate alinarak
puanlamaya tabi tutulmustur. Tablo 1 Detay puanlama
kriterleri.,Tablo 2 Detaylara gore puanlanmasi.

Tablo 1. Detay puanlama kriterleri

Dgéri Aciklama

3 *_.." Test alani ilgili Hlgitd tam
olarak icermektedir.

2 *® .. Test alani ilgili Glgid biyok
oranda icemmektedir

| " " Tesl alani ilgili Olgtiti az
miktarda icermektedic

0 * " Test alan ilgili olgita
icermearmektedir
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Tablo 2. Detaylara gdre puanlama.
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Puanlama sonucu test alaninin belirlenmesine karar verilmis
ve Bergama test
bulunmustur.

alani  Airborne Lidar igin uygun

Sekil 2. Bergama LIDAR test alani
4. Uygulama

Bergama test alaninda toplanan LIDAR verilerinden 2 farkli
alan secilmistir.Her iki alan i¢in 1km2 lik ortak bir alanin 4
yonlu dis kenarina 1km ve 3 km agilmak suretiyle 7km? ve
49km? lik alana ait veriler degerlendirmeye alinmis ve
siniflandirma parametreleri kulanilarak OPTECH Pegasus
HA-

500 ile 1200m’den toplanan veri seti kullanilmistir.Sekil 3
Parcalanmis Pikseller

,Sekil 4 Calisma alanlari
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Sekil 4 Calisma alanlari

Uygulamada Test alanina ait DTED2 veri seti Global Mapper
17,Surfer programlari kullanilarak belirlenen alan igerisinde
5m ve 45m grid aralikli vektor veri seti retilmigtir.Lidar veri
kiimesinin ylkseklikleri elipsoidaldir.Calisma alanina ait
1/25000 olcekli pafta icin Geoid 38.37m dir. Tablo 3
Yikseklik diizeltmesi. Lidar yiikseklik verilerinden yorumu
etkileyecek diizeyde hata gelmesi éngdrulmektedir.

Tablo 3 Yikseklik diizeltmesi
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Airborne (Havadan) Lidar veri setinden elde edilen
siniflandiriimis nokta bulutu ile sadece zeminden gelen geri
donus noktalarindan hatali noktalar ayiklanarak dretilen 5m
ve 45m lik vektor veri seti verilerin karsilastirmalari ile elde
edilen farklar Tablo 4 ve Tablo 5 de gdsterilmistir.

Tablo 4 Vektor veri seti farklar
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Tablo 5 Vektor veri seti farklar
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Uretilen 5m grid aralikli vektor Sekil 5 veri seti ornegi
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Sekil 5 5m grid aralikli veri seti

Yersel kontrol Sekil 6,7,8,9
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Sekil 6.Yersel kontrol
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Sekil 7.Yersel kontrol
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Sekil 8.Yersel kontrol

TESEKKUR :

Havadan Lidar verilerini Universitelerimiz ,kamu kurum ve
kuruluslarimiz igin Ulkemize kazandirilmasinin test edilmesi
amacityla  Gretimini  sa§layan HARITA  GENEL
KOMUTANLIGIMIZA, NiK insaat Ticaret Ltd.Sti

ve SEZA Teknik Cihazlar Ltd.Sti’ne, tesekkir ederim.
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surveying and mapping agencies are using a new
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Sekil 9.Yersel Kontrol

Kontrol noktalari Tablo 6 da gosterilmistir.
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Tablo 6 Kontrol noktalari

Elde edilen veri setlerinin yuksekliklerinin karsilastiriimasi
sonucu 12m ile -12m arasinda farklarin oldugu gorilmastir.
Bu farklar Jeofizik yontemlerin uygulama slrecinde
Mikrogravite yontem ile yapilacak calismalara @nemli
katkilar saglayacaktir.Erisilmesi zor alanlarda yapilacak
calismalar icin onemli bir kolaylik saglayan yodntemin
kullanimi ile Ozellikle blytik ve genis
alanlarda,seritvari,koridor,elektrik hatlari,her turli Haritacihk
faaliyetlerinde kisa zamanda cok is Gretimine erisildigi igin
tercih edilecedi diisiiniilmektedir. Test alani yaklasik 150 km?
dir.Bu alanin klasik yontemlerle harita Gretim amagh élgtimi
aylarca slirecektir.

technique for the derivation of digital terrain models,
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