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OZET:

CBS amagli mobil veri toplama sistemleri gliniimiizde farkli disiplinler tarafindan, farkli caligmalar i¢in kullanimi hizla
yayginlagsmaktadir. Arazide envanter olusturma ¢aligmalari, dogal kaynaklarin haritalanmasi, arsa-arazi degerlendirme ¢alismalari,
kaza ve dogal afetlerde rapor hazirlama c¢alismalari, arazideki detaylarla ilgili bilgilerin toplanmasi veri toplama sistemlerinin
kullanim alanlarin1 konu alan 6rnek ¢aligmalar olarak gosterilebilirler.

Bu tiir mobil veri toplama sistemleri genelde, (el bilgisayarina uyumlu bir CBS yazilim destegini de igeren) bir el bilgisayari, en
vazgegilmez bilesen olarak bir GPS alicisini ve bir de uzunluk 6lgme sistemini (genellikle lazer mesafe Olger gibi) icermektedirler.
Bu nedenle de olgiilen tiim detaylar GPS dlgiilerine dayandirilarak toplanmaktadir. Yalniz GPS 6l¢iimleri, ya GPS alicisinin
dogrudan 6l¢lim yapilan nokta iizerine tatbikini gerektirmekte ki, bu arazinin dolasilmasi ve tiim detaylarin yanina gidilmesi ile
sonuglanmakta, ya da detay yogunlugunun fazla oldugu, dogal ya da yapay engellerden dolay1 6l¢ii yapmanin zorlastigi durumlarda
ise farkli ¢oziimlerin gelistirilmesine ihtiya¢ duyulmaktadir. Bu gibi durumlarda giiniimiizde gecerli olup uygulanan yontem ise
genellikle istenen konumsal duyarliliga uygun entegre bir uzunluk 6lger kullanmak olmaktadir. Yalniz bu durumda da yine, her ne
kadar detaymn yanma gidilmese de uzun bir siire detay alim islemlerinin arazide tek tek gerceklestirilmesi gerekmektedir. Ustelik
atlanan detay veya hatal1 alimin ortaya ¢ikmasi durumunda da yeniden araziye ¢ikilmasi kagiilmaz olabilmektedir. Iste bu noktada
¢Oziim olarak yersel fotogrametrik sistemlerle bu tiir veri toplama sistemlerinin biitiinlesmesi diisiiniilebilir.

Yukarida vurgulanan olumsuzluklara bir ¢éziim olmasi baglaminda bu ¢alismada, kullanici ihtiyaglar1 dogrultusunda gelistirilebilir
ve farkli alanlarda kullanilabilir 6zellikte son derece esnek ve mevcut mobil CBS veri toplama sistemleri ile uyumlu ¢aligabilecek
biitiinlesik bir yersel fotogrametri sistemi tasarlanmig ve sistemin arazi testleri de ayrica gerceklestirilmistir. Yersel fotogrametri
destekli biitiinlesik bir mobil CBS veri toplama sistemi arazi ¢aligmasini, goriintii i¢erisine giren tiim detaylarin alimi1 noktasindan
birka¢ kontrol noktasinin alimma ¢ekerek ciddi bir zaman ve is giicii kazanci saglamig, boylece is hizin1 da arttirmis olmaktadir.
Ayrica, klasik detay alim islemlerinde detay alimlarinin yapildigi tiim noktalardan bu teknikte detay alimi yapmak yerine arazinin
fotografi ¢ekildigi i¢in, hata veya detay ekleme gereksinimi dogdugu durumlarda araziye yeniden ¢ikilmasi gibi bir gereksinim de
ortadan kalmaktadir. Boylece veri toplama ¢aligsmalarinin arazi adiminin ¢ok daha hizli, kolay, birim zamanda yapilan is miktarini
arttiracak sekilde ve ulagilmaz bolgelere ulagma olanagi da saglanilarak gerceklestirilmesi miimkiin olur. Ayrica arazinin zor
sartlarinda calismak yerine, biiroda fotogrametrik degerlendirme sistemleri ile ¢alisma olanag: da saglanmis olur. Ustelik istenilen
sayidaki fotogrametri operatorii ile, gece ve glindiiz, yagmurlu yagmursuz, tamamen arazi sartlarindan bagimsiz olarak.

Bu amagla, degisik durumlar i¢in ¢ekilen resimlerle degerlendirme yapilip, elde edilen detaylarin konumsal dogruluklart her durum
icin arastirtlacaktir. Degerlendirmede el tipi GPS alicist ile 6l¢iim yapmak sureti ile kontrol noktalar dl¢iilecek ve elde edilen yersel
goriintiilerin yazilim Fotogrametrisi yontemleri ile ortofoto goriintiileri iiretilecektir. Ortofoto goriintiiden yapilacak sayisallagtirma
sonucunda iiretilen verilerin dogrulugu arastirilarak optimum bir ¢6ziim yontemi ortaya koyulacaktir.

1. GiRiS Tiim bu teknolojilerin biitiinlestirilmesiyle olusturulan sistem
sayesinde, arazideki personelin istenilen zaman ve mekanda
1.1 Mobil CBS Veri Toplama Sistemleri: veritabaninin tamamina erisilebilmesi ve miidahale edilebilmesi

. . . . . o saglanmis olmaktadir.
Bir mobil Veri Toplama Sistemi en az su ii¢ temel teknolojiyi

icerir; Veri toplama yazilimi, GPS ve tasinabilir isleme-

Mobil CBS teknolojisi, veri tabani ve uygulamalarina, analiz
depolama aracglari (Sekil 1).

caligmalarina, goriintliileme aygitlarma ve karar verme
mekanizmalarina eszamanli veri girisini olanakli kilan bir
sistem kurmanizi saglamaktadir.

Son yillarda yazilim ve donanim alanlarinda yasanan gelismeler
mobil CBS alaninda da 6nemli ilerlemelere 6n ayak olmugtur.

1.2 Mobil Veri Toplama Sistemlerinin Avantajlari:

e Arazide hizli, dogru ve ekonomik olarak her tiirlii verinin
mobil olarak toplanmasina olanak saglar.

i e Dijital ortamdaki harita ve hava fotograflar1 gibi iriinlerin

Sekil 1. Tasinabilir Isleme ve Depolama Araglari arazide kullanimini miimkiin kilar.




e Arazide bir nesnenin konumu GPS ile belirlenip harita
izerinde dinamik olarak gosterilebilir.
Arazide eszamanli navigasyon yapilabilir.

e Arazide CBS konum analizleri ger¢eklesebilir.
Internet {izerinden on-line sunulan haritalara ulasmak ve
kullanmak olanaklidir.

e Toplanan veriler kablosuz iletisim araglari ile uzaktaki
herhangi bir adrese gonderilebilir.

2. MOBIL VERi TOPLAMA SiSTEMLERINDE
KULLANILAN DONANIM, YAZILIMLAR VE
OZELLIKLERI:

Yukarida da deginildigi gibi veri toplama sistemleri teknolojik
gelisimlere paralel olarak hizli bir gelisim sergilemektedirler.
Dolayist ile donanim fiireticileri kullanict ihtiyaglarini goz
oniinde bulunduran bir¢ok yeni sistemi piyasaya sunmaktadir.

Yazilim treticileri de benzer sekilde bu teknolojik gelisimlere
ayak uydurarak mobil platformlarda ¢alisabilen yazilimlar
gelistirmektedirler. Bunlardan bazilar1 asagida verilmistir.

AutoDesk Autodesk OnSite Enterprise
Autodesk OnSite View

Intergraph IntelliWhere

ESRI ArcPad

Maplnfo MapXtent

Bu calismada ArcPad yazilimi kullanildigr ic¢in bir fikir
olusturmas: babindan bu yazilimin bazi 6zelliklerinin asagida
verilmesi uygun olacaktir.

2.1 ArcPad Yazihimi ve Temel Ozellikleri:

ESRI’ nin ArcPad (Sekil 2) uygulamasi, ileri seviyede bir mobil
(hareketli) haritalama ve Cografi Bilgi Sistemi teknolojisi
sunmakta olup, veritabani erisimi, haritalama, CBS ve GPS
entegrasyonu gibi bilgileri arazi calismasinda olan kisilere
veya kurumlara PDA ya da kiigliik el aygitlar1 vasitasiyla
ulastirabilmektedir. Veri toplama islemi ArcPad uygulamasiyla
¢ok kolaylagsmis ve aninda gegerlilik denetimi, erisilebilirlik
gibi 6zellikler de kullanicilara ayrica sunulabilmektedir.
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Sekil 2. ArcPad Yaziliminin Ekran Gériintiileri

ArcPad Yazilimi ile Neler Yapilabilir?

e Var olan verilerin kullanilmasi: ArcPad endiistri standardi
vektor ve raster image verilerini desteklemektedir.

o Internet iizerinden veri eklenmesi: Veriler Internet
iizerinden veya wireless (kablosuz) teknolojisi kullanilarak
aktarilabilir.

e Etkilesimli Haritalar: ArcPad, haritalariniz iginde biiyiitme,
kiiciiltme, pan, mekansal yer imleri ve o anki GPS
pozisyonuna gore harita ortalamasi gibi 6zellikler sunar.

e Veri sorgulamalari: Ozelliklerin daha kolay goriinmesi igin
isaretleme, kisayol gosterimi, Ozelliklerin yerlerinin
gosterilmesi gibi 6zellikler

e Harita iizerinde uzaklik, alan ve kesisim hesaplamalari
yapma imkani.

e Veri diizenlemesi: fare isaretcisi, 151kl kalem veya GPS
yardimiyla mekansal veri yaratim ve diizenlemesi olanaklar
sunulmaktadir.

ArcPad uygulamalar1 CBS ¢6ziimlerinde kullanabilmekte olup,
elde edilen verilerin ArcGIS Desktop ya da ArcView 3.x
ortamina aktarilarak kullanilmalar1 da imkan dahilindedir.

Desteklenen Veri Formatlar

ESRI shapefiles

LizardTech MrSID

JPEG

Windows bit map (.bmp)

Internet tizerinden ArcIMS Image Service

Gaosterim ve Sorgulama

Ozellik tespiti

Harita navigasyonu

Degisken zoom ve pan

Sabit zoom

Ozel bir katmana zoom veya mekénsal isaretleme
O anki GPS pozisyonuna harita ortalama

Olgek bagimli katman gosterimi

Dis kaynaklara kisayol olusturabilme ( fotograf, dokiiman,
video)

Uzaklik, alan ve kesigim hesaplamalari

o  Ogzellik yer belirleme, etiketleme ve zoom

2.2 Kullamlan Farkli Donanim ve Ozellikleri:

Geleneksel cihazlardan farkli olarak mobil cihazlar iki temel
ayirt edici Ozellige sahiptirler. Bunlar;, “tasinabilirlik ve
kapasite” dir. Kullanicilar bir yandan daha kiigiik ve daha hafif
tagmabilir cihazlar tercih ederken, diger yandan ise grafiksel
uygulamalar i¢in genis ekranlar, giiclii islemler icin de yiliksek
islemci  kapasiteleri 6n  plana  c¢ikmaktadir.  letisim
teknolojisinde mobil 6zelligine sahip, farkli gezici cihaz
ornekleri mevcuttur (Sekil 3).

Pocket PC

Mobile CBS Donanimlari

Ruggedized

Wearable

Sekil 3. Mobil CBS Sistemlerinde Kullanilan Donanimlar



Bunlar;

Mobil telefonlar (Cep telefonlarr)

PDA tabanli akill telefonlar

PDA Cep Bilgisayar (Pocket PC)

Handheld bilgisayarlar

Tablet Bilgisayarlar

Notebook (Diziistii Bilgisayarlar) olarak sayilabilirler.

3. MOBIL CBS VERi TOPLAMA SiSTEMLERI VE
KULLANIM ALANLARI

Giinlimiizde, konumsal veri kullanan bircok uygulamanin arazi
caligmalar1 agamasinda, Mobil CBS nin sagladigi dogruluk ve
verimlilikten yararlanilmaktadir. Gezici 6zellige sahip bir
cografi bilgi sistemi ile kullanici biirodaki yazilim donanim
gereksinimlerine bagli kalmaksizin, arazi de gerekli olan tiim
islemleri, tipki klasik CBS yaklasiminda oldugu gibi, dogrudan
mobil cihazlar iizerinde gergeklestirmektedir. Boylece CBS nin
kullanildigi uygulama alanlarinda artis saglanmakta ve CBS
kullanimi her gegen giin yaygimlasmaktadir. Mobil CBS nin
kullanildig1 bazi temel uygulama alanlari ise s6yle siralanabilir;

e Arazide envanter olusturma ¢alismalari,

e Bakim - onarim ¢aligmalarinda
giincellenmesi,

e Dogal kaynaklarin haritalanmasi,

Askeri istihbarat ve harekat yonetimi ¢alismalart

Arazide denetim galigmalari,

Arsa-Arazi degerlendirmede ¢aligmalari,

Kaza, afet gibi olaylarin raporlama ¢aligmalari,

Arazideki dogal ve yapay detaylara ait verilerin toplanmasi,

Saglik amagli veri toplama, hastaliklarla miicadele, zararl

bitki/boceklerle miicadele ¢aligmalari,

e Orman yanginlari i¢in riskli alanlarin belirlenmesi, koruma
altindaki canllarin yasam alanlarinin belirlenmesi gibi
cevresel caligmalar ve

e Her tiirlii CBS analiz ve karar verme iglemleri.

tablo  bilgilerinin

4. YERSEL DiJiITAL FOTOGRAMETRIDE
KULLANILAN DONANIM VE YAZILIMLAR

4.1 Yersel Dijital Fotogrametride Kullanilan Donanimlar:

Dijital kameralarin klasik kameralara oranla birgok {istiin
yanlar1 vardir. Fakat bu iistiinliiklerin yani sira bazi problemler
de s6z konusu olabilmektedir. Bu problemleri ise su sekilde
stralanabilir:

o Gerekenden fazla veri depolanabilmektedir.
Resimlerin gergeve orani sinirlidir.

e Pixeller ¢cok fazla kontrastliga sahiptir.
Pixel boyutu maksimum 3 x 3 mikron ile sinirlidir.

Sayisal kameralar (Sekil 4) goriintii kalitesini artirici bazi
gelismis teknolojilere ve goriintii iyilestirme yazilimlarina sahip
olabilmektedirler. Bu kameralarin goriinti  hassasiyetini
etkileyen en 6nemli unsurlar ise pixel boyutlari, mercek ayirma
giicli ve dogruluk olarak ifade edilebilir.

Sayisal kameralarin goriintii diizlemi, iki boyutlu bir algilayict
piksel grubu tarafindan olusturulur. Algilayicilar belirli
araliklarla alinan sinyalleri kaydedebildikleri gibi, kamera
deklangoriine basilarak da gOriintii algilamasi
gerceklestirilebilmektedir. Her bir piksel tarafindan algilanan

bu sinyaller algilamanin akabinde sayisallastirilarak sayisal
goriintii verisi haline getirilirler. Dijital kameralar, klasik hava
kameralari ile ayn1 yapiya sahip olup, optik mercekler, mekanik
optiiratdr ve film yerine algilama pikselleri olmak iizere ii¢ ayr1
parcadan olugmaktadirlar. Sayisal kameralarin gelisim siirecine
bakildiginda yapilan ¢aligmalarla,

e Dabha iyi optik sartlarin elde edildigi,

e Kamera elektroniginin gelistirildigi,

e Navigasyon bilgileri ile entegrasyonun saglandigi ve
e  Goriintii kalitesinin arttirildig1 goriilmektedir.

Gilinlimiizde tamamen sayisal olarak c¢alisip kayit yapan
kameralar bulunmakta olup, bunlar igerisinde 6zellikle CCD
algilayicilara sahip olan kameralar ¢ok yiiksek ¢oziiniirlik
verebilmektedirler. Yalniz buna ragmen formalar1 yine de sinirli
olup, genellikle yakin mesafe fotogrametrisinde
kullanilmaktadirlar. ~ Selguk  Universitesinde  envanterinde
OLYMPUS ve POLOROID PDC 2000 dijital kameralar
bulunmaktadir.

Sekil 4. Dijital Kameralar

4.2 Dijital Kullamilan

Yazihmlari:

Fotogrametride Degerlendirme

Sayisal goriintiilerin degerlendirilmesi i¢in gerekli olan bu
yazilimlar, kullanim kolayligs ve en son hesaplama
algoritmalarin1  icermeleri baglaminda gerek goriintiilerin
yoneltilmesinde etkin ve gecerli son gelistirilen yontemlere
uyumlu olmalar1 ve gerekse de 151n demetleri gibi dengeleme
yontemlerinin ~ kullanimimm1  saglamalar1  dogru  sonuglar
iretmeleri agisindan oldukga dnemlidir. Bu yazilimlarin sayisal
veri igleme formatlari da (BMP, TIFF, PCD- Kodak, Photo CD,
EPS, GIF, PCX ...) oldukga genistir.

Bu yazilimlardan biri olan ve bu ¢alismanin elde edilen sayisal
goriintiilerin  degerlendirilmesi asamasinda kullanilan Rollei
Metrik MSR (Sekil 5) yazilimi, fotograflardan rodrese edilmis,
olgeklendirilmis sayisal goriintiileri elde etmeye yarayan bir
yazilimdir. Bu programin girdi verileri bir veya birkag sayisal
fotograf ile obje iizerinde rodrese edilecek boliimleri belirleyen
diizlem alanlaridir.

MSR  yazilimi, ¢izimlerin yapilmasim saglayan geometrik
bilgileri, ilgili boliimiin rodrese edilmis goriintiisiinii ve uygun
degerlendirme programlari kullanilarak ii¢ boyutlu model
verilerini saglayabilmektedir.

RolleiMetric MSR yazilimi mimari, yap: endiistrisi, anitlarin
bakimi ve korunmasi, kiigiik 6lgekli kartografya, trafik kazasi
raporlari, su¢ teknolojisi gibi degisik alanlar i¢in sonuglar
iretebilmektedir. Rollei Metrik CDW yazilimu ise ¢ift resim
degerlendirmesi yapan yakin mesafe (yersel)
fotogrametrisindeki yeni standartlara sahip olan bir yazilimdir.
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Rollei

Sekil.5 RolleiMetric MSR Yazilimi

5. UYGULAMA

5.1 Uygulamada Kullanlan Kamera Ozellikleri:

KODAK P712 Kamerasimnin Ozellikleri;

e 1/2,5in¢ CCD, 7.4 MP, 4:3 en-boy orani

e Fotograf makinesi etkin pikselleri 7,1 MP (3072x2304
piksel)

e Lens; Schneider-Kreuznach Variogon objektif
1/2,8-1/8,0(genis ag1)
1/3,7-1/8,0 (tele)

e Odak Uzakligt; 6.0-72,0 mm
(35 mm esdegeri: 36-432 mm)

5.2 Kullanilan Kameranin Kalibrasyonu:

Kodak P712 kamerasinin kalibrasyonu igin 45 derecelik a1 ile
standart A4 kagidin resmi ¢ekilmistir (Sekil 6). Cekilen bu
resim ilizerinde kagidin kdse noktalari igaretlenmek sureti ile
kameranin metrik degerleri elde edilmistir.

v o o e
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Sekil.6 PhotoModeller Yazilimi ile Kamera Kalibrasyonu

PhotoModeller yazilimi ile kalibrasyon islemi birkag islem
adimu ile hizli ve pratik olarak yapilabilmektedir. Standart A4
kagidinin yardimi ile kalibrasyon degerleri bulunabilmekte
(Sekil.7) ve bir dosyada saklanabilmektedir. Saklanan bu
dosyadaki kalibrasyon raporu uygulamanin sonraki sathalarinda
ortho goriintii olusturulurken kullanilmaktadir.
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Sekil.7 Kalibrasyon Degerlerinin Bulunmast

5.3 Uygulama Resimlerinin Cekilmesi:

Uygulama bolgesi (Sekil 8) olarak detay yogunlugu ¢ok olan

yerler sec¢ilmigtir. Boylelikle sistemin kullanim amacina
maksimum hizmet sunma kapasitesinin ortaya konmasi
amaglanmistir.

Resimler ayrica, dogal engellerden dolay1 detaylara ulasmanin
zor oldugu durumlar da géz Oniine alinarak ¢ekilmistir.

Cekilen resimler taginabilir depolama arci olan tablet PC’ye
aktarilarak  6n
belirlenmigtir.

izleme yapilmis ve kontrol noktalar:

Sekil.8 Uygulama Bolgeleri

Belirlenen kontrol noktalarinin  koordinatlart ya kontrol
noktasinin yanma gidilerek GPS ile dogrudan odl¢iilmiis yada
GPS entegre bir lazer uzaklik dlgerle iki noktadan ileri kestirim
yapilarak belirlenmigtir.

5.4 Ortho Gériintiiniin Olusturulmasi:

Ortho gorlintii olusturma islemi Erdas Imagine yazilimi ile
gerceklestirilmigtir.  Erdal Imagine yazilimi ile ortho
rektifikasyon iglem adimlarn ise asagidaki sirayla takip
edilmigtir.

e Kamera bilgilerinin ve ¢aligma bdlgesinin DEM dosyasinin
girilmesi,

e (Calisma bolgesini i¢ine olacak sekilde se¢ilmis 4 noktadan
gercevenin tanimlanmasi (Hava fotograflarinda bulunan
kose markalarinda oldugu gibi),

e Datum ve projeksiyon bilgilerinin tanimlanmasi,

e Bu islemlerin ardindan YKN’ larinin (Sekil 9) resim
iizerinde igaretlenmesi ve koordinat bilgilerinin girilmesi,

¢  YKN yardimi ile geometrik modelin ¢6ziimlenmesi,

e FEkranda goriilen hata degeri beklenilen degerin altindaysa
uygun bir Resampling yontemi ile (Bilinear Interpolation)
ortho rektifikasyon iglemi tamamlanarak goriintiiniin tekrar
orneklenmesi seklinde bir prosediir izlenmistir.
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Sekil.9 Erdas Imagine Yaziliminda YKN’larinin Girilmesi

Ornek alanda gerceklestirilen calisma neticesinde, GPS ile
6l¢tilen YKN’lar1 kullanilarak olusturulan ortofoto gériintiideki
kontrol noktalarinin ortalama hatasi 3,3226 m olarak
bulunmustur. Buradaki hata YKN’larmin resim {iizerinden
isaretlenmesinden dolay1 olusan hatadir ve ortofoto gériintiiniin
kontrol noktalar1 baglaminda ulasilan ortalama hatay1 temsil
etmektedir.

GCP No GPS ile Olgiilmiis YKN’lar1
Y X
1 472225,000 4414574,000
2 472250,000 4414554,000
3 472298,000 4414580,000
4 472230,000 4414522,000
Ortalama Hata: 3,3226 m

Tablo.1 GPS ile Olgiilen YKN’lar1 Yardimu ile Olusturulan
Ortofoto Goriintiiniin Ortalama Hatast

5.5 Sayisallastirma islemleri:

Sekil.10 Sayisallastirma Islemleri

Sekil.11 Sayisallastirma Islemleri

Ortofoto  gorlintli  kullanilarak  yapilan  sayisallastirma
sonucunda (Sekil 10-11) detaylarin ¢izimi gerceklestirilmis ve
elde edilen detaylarin dogruluklarini tespit etmek iginse 20
belirgin detay noktasinda el GPS’i ile arazide tekrar dlgiimler
yapilarak iiretilen sonuglar ortofoto goriintiiden elde edilen ayni
detaylara ait koordinatlar ile karsilasgtirilmistir (Tablo 2).

Tablo.2 GPS Olgiilerinden ve Ortofoto Uzerinden Elde Edilen
Ayni Detay Noktalarinin Koordinatlart

NO Y(GPS) X(GPS) Y (ortofoto) X(ortofoto)
1 472253414 | 4414431,774 | 472250,719 | 4414439,850
2 472269,224 | 4414442,107 | 472263,199 | 4414451,900
3 472278,171 4414451,226 | 472268,794 | 4414460,938
4 472270,114 | 4414460,004 | 472273,097 | 4414469,114
5 472289,681 4414481,703 | 472280,844 | 4414484,177
6 472272,338 4414490,214 | 472282,135 | 4414491,493
7 472281,292 4414503,659 | 472288,160 | 4414498,809
8 472279,188 4414509,077 | 472292,463 | 4414505,694
9 472309,781 4414503,370 | 472299,349 | 4414516,883
10 | 472316,934 | 4414520,263 | 472300,640 | 4414525,060
11 | 472322,759 | 4414530,372 | 472305,804 | 4414531,946
12 | 472322,072 4414421,153 | 472307,956 | 4414431,674
13 | 472310,481 4414440,052 | 472311,399 | 4414443,293
14 | 472305,224 | 4414444381 | 472319,145 | 4414452,761
15 | 472316,849 | 4414454,036 | 472321,727 | 4414464,811
16 | 472311,430 | 4414477,831 | 472323,448 | 4414471,696
17 | 472339,224 | 4414481,626 | 472327,752 | 4414485,037
18 | 472358,119 | 4414415,249 | 472362,180 | 4414421,345
19 | 472358,604 | 4414431,425 | 472365,193 | 4414436,838

20 | 472379,326 | 4414459214 | 472375,521 | 4414449,318

6. SONUC VE YORUMLAR:

GPS ile odlciilen detay noktalariin koordinatlar ile ortofoto
goriintiiden yapilan sayisallastima ile elde edilen ayni
detaylarin koordinatlar1 arasindaki fark hatalar1 Tablo 4’te
verildigi sekilde bulunmustur. Sonug olarak da her detay i¢in
belirlenen bu hata degerleri yardimiyla ¢aligma alaninin tamami
icin ortalama bir hata degeri belirlenebilmistir.

Hatanin belirlenmesinde koordinatlarin farklar1 alinarak AY ve
AX degerleri hesaplanmis ve bu degerlerin karesel ortalamalar
almarak her noktaya ait karesel ortalama hatalar belirlenmistir.

Buradan da, karesel ortalama hatalarinda ortalamasi alinarak
detaylarin tamami i¢in bir ortalama hata degeri belirlenmistir.



Tablo.4 Detaylarin Tamami icin Hata Degerleri

Toplam
NO AY AX Hata (m)
1 2,695 -8,076 8,5138
2 6,025 -9,793 11,4980
3 9,377 -9,712 13,5000
4 -2,983 -9,110 9,5859
5 8,837 -2,474 9,1768
6 -9,797 -1,279 9,8801
7 -6,868 4,850 8,4078
8 -13,275 3,383 13,6993

9 10,432 -13,513 17,0713
10 16,294 -4,797 16,9855
11 16,955 -1,574 17,0279
12 14,116 -10,521 17,6055
13 -0,918 -3,241 3,3685
14 | -13,921 -8,380 16,2487
15 -4,878 -10,775 11,8277

16 -12,018 6,135 13,4934
17 11,472 -3,411 11,9684
18 -4,061 -6,096 7,3248
19 -6,589 -5,413 8,5273
20 3,805 9,896 10,6023
ORTALAMA HATA 11,8156

Tablo incelendiginde 20 detay i¢in 3,3685-17,6055 m arasinda
degisen hatalarla koordinatlarin belirlendigi goriilmektedir.
Calisma bolgesinin tamami igin ise 11,8156 m ortalama hata
belirlenmistir.

Mobil CBS sistemlerinin kullanim alanlar1 g6z {iniine
alindiginda elde edilen ortalama hata degeri ile detay
toplanmasinin miimkiin oldugu goriilmektedir.

Mobil CBS sistemlerinin yersel bir dijital fotogrametri sistemi
ile biitiinlestirilmesinin, bu biitiinlestirmenin temel amaglarini
olusturan yanina gidilemeyen detaylarin olciilebilmesinin ve
arazide daha az zamanda daha ¢ok is yapilabilmenin miimkiin
oldugu, ayrica detay iiretim iglemlerinin tamamen biiroda ve
birden fazla operator ile yukarida verilen ortalama dogruluk
baglaminda yeterli oldugu uygulamalar igin yiiriitiilebilecegi bu
calisma ile gdsterilmis olmaktadir.
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