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OZET

Konum belirleme ve navigasyon uygulamalarinda yersel ol¢me tekniklerinin kullamimi gelisen teknolojik sistemler nedeniyle
azalmaktadwr. Son yilarda kiiresel navigasyon uydu sistemleri (GNSS) olarak adlandirilan donamimlarin kullanimi giderek
artmaktadir. Bu donamimlarin gelisimi konum bilgisinin elde edilmesinde is giicii, zaman, hassasiyet gibi kullanicrya bir takim
avantajlar saglamaktadir. Gelistirilen algilama sistemleri bir¢ok uygulamada kullanilmaktadr. Hedef izleme, arazi kullanim
analizleri, orman alanlarimin belirlenmesi bu uygulamalardan bir kacidr. Uydu goriintiilerinin ve bu gériintiilerden elde edilen
verilerin ilgili kullanicrya/kuruma maliyeti kiiciimsenmeyecek boyutlarda seyretmektedir. Kisaca verinin elde edilmesi kolaylastik¢a
maliyeti artmaktadir. Biiyiik 6lcekli fotogrametrik uygulamalarda veri maliyeti kaginilmaz durumdadir. Buna karsin kiiiik olcekli
fotogrametrik uygulamalarda veri maliyeti agisindan alternatif él¢iim yontemleri gelistirilebilmektedir.
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ABSTRACT

A CASE STUDY FOR THE ENVIRONMENTAL AND LAND OBSERVATIONS WITH SMALL-SCALED
PHOTOGRAMMETRIC DATA USING MODEL HELICOPTER

Using the land observation methods on positioning and navigation applications are preferred less than more advanced surveying
systems. Lately using the satellite based measurement units called Global Navigation Satellite System (GNSS) are improved. It
provides some advantages to the users such as labour force, time, precise etc. to the positioning data. The advanced sensing systems
are used in many application such as target tracking, land use analyzing, extracting the forest areas etc. The cost of the satellite
image and the data from this images are so high. The other words, the cost of the data is rising according to the methods of getting
data. In photogrammetric applications the data cost is available. Depend on this reality the alternatives surveying methods are
improved for the low data cost using the small-scaled applications.
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1. GIRIS

Kiigtik olgekli fotogrametrik haritalama, konum belirleme, navigasyon gibi bazi uygulamalarda robotik/model hava
araglar1 kullanilarak diisiik maliyetli fotogrametrik veriler elde edilebilmektedir. Bu uygulamalar igin gelistirilen robotik
araglarin kontrolii radyo frekansi {izerinden saglanmaktadir. Insansiz hava araglari olarak da adlandirilan model hava
araglar1 son yillarda oldukca kullanilmaktadir. Daha ¢ok dogal afetlerden etkilenen alanlarin belirlenmesi, tanitim ve
turizm amacli hava goriintiileme uygulamalari, tarihsel dokunun video/goriintii tabanli belirlenmesi, arkeolojik
uygulamalarin tespiti, kiigiik Olcekteki arazi analizleri, kentsel alanlarda fotogrametrik alim gibi bir takim
uygulamalarda kullanilmaktadir. Bunun yaninda orman yangin sinirlarinin gériintiilenmesi, ¢evre kirliligine neden olan
kaynaklarin izlenmesi, bitki ortiisii degisimi gibi kiigiik 6l¢ekli uygulamalarda da kullanilabilmektedir. Uydu ve
fotogrametrik tabanli uygulama yontemleriyle kiyaslandiginda, kiigiik 6lgekli alimlarda model hava araglarinin tasarimi
ve lizerine entegre edilen konum belirleme, goriintiileme ve algilama sistemleri maliyet acisindan kullaniciya avantajlar
sunmaktadir. Diigiikk maliyetli olmalar1 robotik sistemlerle gerceklestirilen dlgiim yonteminin kullanimina olan ilgiyi
olumlu yonde etkilemektedir.

2. COKLU VERIi ALGILAMA SiSTEMLERI

Gorlintli tabanli ¢aligan mobil robotik sistemlerde hareketlerin ve ¢evrenin algilanmasi temel unsurdur. Robotik
uygulamalarda gOriintii alma yada goriintiileme sistemleri inersiyal Ol¢iim donamimlart (IMU) ve manyetik
algilayicilarla entegre edilebilmektedirler. Bu sistemler haritalama i¢in goriintii algilamalarda, kiiciik 6lgekli mobil
robotik uygulamalarda ve hareketli algilama platformlariyla genis Olcekli kentsel alanlarin haritalanmasi gibi
uygulamalarda kullanilmaktadirlar [1]. Sekil.1’de haritalama amagli ¢oklu algilayici sistem drnegi gosterilmistir.
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Sekil 1: Haritalama amacli ¢oklu veri algilama sistemleri[1].

Kiigiik otonom robotik helikopterler kesif uygulamalari, askeri ve sivil amaglh gézetim uygulamalari, goriintiilii otonom
navigasyon uygulamalari ve havadan goriintiileme gibi bir ¢ok hava uygulamalarinda kullanilmaktadir [2].

Robotik helikopterler ayrica, enerji nakil hatlarinin denetlenmesi, kentsel alanlarda yerlesim alanlarnin takibi, dogal
afet bilgi temini, maden arama, &zellikle ormanlik alanlarin izlenmesi uygulamalarinda da kullanim olanaklar
sunmaktadir [3,6]. Ozellikle robot helikopterlerin havada asili kalma (hover) ozellikleri havadan goriintiileme
uygulamalarinda kullaniciya 6nemli avantajlar saglamaktadir [3].

Model helikopter kullanilarak web tabanli anlik olarak ¢evre ve arazi gdzlem uygulamasina ait sistem yapist Sekil.2’de

gosterilmektedir.
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Sekil 2: Web tabanli goriintii algilama sistemi[12].

Glinlimiizde bazi otonom navigasyon sistemleri konumlama i¢in GPS/INS tabanli olarak tasarlanmaktadir. Bunun
yaninda bazi sistemlerde goriintii tabanli navigasyon uygulamalari igin gelistirilmektedir. Otonom navigasyon
sistemleri, fotogrametrik algilayici verilerinin kullanimi, fotogrametrik tabanli ara¢ konumunun hesaplanmasi ve INS
tabanli ara¢ konum verilerinin entegrasyonu olmak {izere genelde 3 ana unsurda tasarlanmaktadir [4].

Goriintii algilayic1 sistemlerin inersiyal algilayicilarla biitiinlestirilmesi ozellikle anlik konumlama ve navigasyon
uygulamalarinda olmak {izere bir ¢ok gevresel gozlem uygulamalarinda avantajlar saglamaktadir [5].

GPS ve INS donanimlar1 navigasyon, konumlama ve goriintiileme uygulamalarinda birbirlerini tamamlayici 6zelliklere
sahiptirler. GPS uzun zaman diliminde homojen dogruluk saglarken INS kisa zaman araliklarinda kabul edilebilir
dogrulukta sonuclar verebilmektedir. Ancak zamana bagli olarak INS verilerindeki hata birikimleri ¢ok hizli sekilde
artmaktadir. GPS ve INS entegrasyonu bu olumsuzluklarin azaltmasini saglamaktadir [7].

3. KUCUK OLCEKLI CEVRE VE ARAZiI GOZLEM UYGULAMALARI

Model helikopter kullanilarak tanitim ve reklam uygulamalarini gergeklestiren Flyingcam firmasi havadan
goriintii/video alimina dayali olarak hizmet vermektedir. Uygulamalarini bir¢ok alanda gerceklestiren firma yapilagma
amacli arazilere ait goriintii alim1 da yapmaktadir. Bunun yaninda Microsoft RoboTiirk projesi de model helikopter
tasarimiyla iizerinde ¢alisilan bir bagka uygulama. RoboTiirk projesi daha ¢ok web tabanli video goriintiileme sistemi
iizerine tasarlanmaktadir. Ayrica HeliCek, model helikopter kullanarak havadan video ve goriintiileme uygulamalarini
gerceklestiren diger bir firma. Bahsedilen HeliCek ve Flyingcam firmalar1 havadan goriintiileme uygulamalarini daha
¢ok tanitim ve reklamcilik alaninda kullaniyor olsa da, bu donanimlarin ¢evre ve arazi gézlemlerine yonelik kiigiik
Olcekli fotogrametrik uygulamalarda da kullanilabilirligi s6z konudur. Bahsedilen alanlarda gergeklestirilen kiigiik
6l¢ekli uygulama ornekleri Sekil 3,4,5 ve 6’da gosterilmistir.
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Sekil 5: Yerlesim alanlarinin goriintiilenmesi[10].

Sekil 6: Turizm ve tanitim amagh goriintii almi[11].

4. MODEL HELIKOPTER UCUS GUZERGAHI TASARIM UYGULAMASI

Inertial Navigation System Toolbox 3.0 gevresel gézlem amagl goriintii alimi i¢in model helikopter ugus giizergahi
tasarimi yapilmigtir. Simiilasyon tabanli yapilan tasarimda GPS verileri de sanal ortamda iretilmistir ve model
helikopterin ugus gilizergahinda konumsal analizi de yapilabilmistir. Elde edilen veriler ve sonug analizlerine gore
Sekil.7’de ugus gilizergahi, Sekil.8 ve 9°da model helikoptere ait konumsal ve hiz bilesenleri gdsterilmistir.
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Sekil 7: Model helikopter ugus giizergahi
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Sekil 8: Model helikoptere ait konumsal (a) ve hiz bilesenleri (b).
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5. SONUC

Cografi Bilgi Sistemi kapsaminda gergeklestirilen kiigiik olgekli arazi siniflandirilmasi, bitki Ortiisii degisiminin ve
kentsel doku degisiminin izlenmesi gibi uygulamalarda goriintii tabanl arazi analizlerinin yapilabilecegi goriilmektedir.
Bu calismada model helikopter kullanilarak, diisiik maliyette elde edilen kiiciik dlcekli fotogrametrik verilerin ¢evre ve
arazi gozlemlerinde kullanilabilirligi tizerinde durulmustur ve bu konunun yeni bir uygulama alani olusturacagi kanisi
uyandirmaktadir.
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