Fotogrametride Yeni Kiymetlendirme Aletleri ve
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A-Giris

Fotogrametri kiymetlendirme aletleri bu giin biitiin teknik alandaki
ilerlemelere ayak uydurarak yeni hamleler yapmaktadir. Gerek ilerleyen
teknigin genis ve yepyeni tatbikat sahalari bulmasi gerekse mesleki ihti-
yaglar aletlerde de miitemadiyen degisen gelismeler kaydetmektedir. Bir
tarattan rahat, kolay ve siiratli ig gorebilmek igin arzu edilen otomatikles-
me egitimi, diger taraftan ucuz, 6grenilmesi kolay, kullamlmas: basit alet-
lerle ¢ok ig verebilme gayreti, konstriiklere yeni ilhamlar vermekte ve

herkesi tatmin edebilen bir kiymetlendirme aleti meydana getirebilme hir-
sin1 kamgilamaktadir.

Konstruksiyonlar1 bakimindan aletler klasik bir tasnifle ;
a) Optik sistemde

b) Mekanik sistemde

c¢) Optik - mekanik sistemde

olmak iizere iice ayrilmaktadir.

Ayrica kiymetlendirme aletlerinin verim ve hassasiyet bakimindan, L. nci,
Il.nci ve IIl. iincii derece diye diger bir siniflandirilmasi daha mevcuttur.
Bu giin biitiin diinyada her duruma uyabilen, her tiirli almlari ( normal
ve genis agih ahm veya dik ve konvergent alim ) kiymetlendirebilen ucuz
aletlerle ¢aligma istegi hakimdir. Geri kalmig bolgelerin genig ve hali ara-
zilerinin kisa zamanda haritalanmasi problemi ele alindiginda, boyle bir
isin teferruati ve mali kiilfeti, alim planlarin1 hazirlayanlan ucuz ve pratik
bir ¢bziim yolu se¢gmeye zorlamaktadir.

En son alet geligmelerinde iki egilim goz 6niinde tutulmaktadir. Birin-
cisi, resim koordinatlarin1 6lgmek suretiyle analitik hava nirergisi yapabile-
cek ve programh hesap makinalan ile ¢ahsabilecek aletler yapmak; ikinci-
si, her tiirli objektiflerle - normal, genis agih ve ¢ok genis agili-yapilmig
ahmlan alette biiyiikk bir degisiklik yapmadan kiymetlendirebilmektir. Bu
egilimlerin en 6nemlisi muhakkak ki, aletin her tiirli kamera sabitesinde
caligabilme yeterligidir. Ve &zellikle bu egilim yeni alet konstruksiyonlarmn-
da gb6ze carpmaktadir.
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Fakat unutulmamalidir ki, bir aletden g¢ok sey beklemek ve ona bir
stirii gorevler yiiklemek bazen aletin tahammiil sinirlart digina da gikar.
Iktisadi olmas: istenilen bir aletin belirli bir derecede kalmasi, diger igleri
daha yiiksek dereceli iiniversal aletlere birakmas: iktiza eder.

Bilindigi gibi, optik sistemdeki aletlerin &zelligi : a) Porre - Koppe
sisteminde ¢aligmas), dolayisi ile objektif distorsiyon hatalarini asgariye
indirmesi, b) Cekirdek diizlemlerinde miisahede yapmasi ve nihayet c)
Muayyen ahm dispozisiyonlart icin otomatik biiyiiltme dengesini temin
edebilmesidir. ( Vorsatzsystem ). Buna mukabil mekanik sistemdeki aletle-
rin (bilhassa dik alimlarda) ozelligi : a) Cepheden miisahede yapabil-
mesi, b) degisik odak uzaklklarina ve resim boyutlarina intibak ede-
bilmesi, ¢) Basit miigahede optigi ve ayni kalan resim kalitesidir.

Modern aletlerin konstriiksiyonlarinda mekanik sistem veya benzeri
bir sistem esas alinmig ve yukarda sozii edilen birinci egilim titizlikle
g6z Oniinde tutulmugtur. Yeni konstriiksiyonlarin 1II. nci derece bir alet
karakterinde olmasi, aleti daha ucuza mal edebilme gayretinin sonucudur.
Yeni aletlerden artik yalmz biiyiik ve orta olgekli haritalar1 kiymetlendir-
mesi ve gerektiginde numerik kiymetlendirme yapabilmesi beklenmektedir.
Esasen bu giin, genel olarak bir fotogrametri labratuvarinda bir birinci
derece aletle ii¢ adet ikinci derece aletten miirekkep bir kombinasyonla
cahgmak tavsiye edilmektedir. Béyle bir kombinasyonla ¢ok daha rasyonel
cahgilabilmekte ve yatinm masraflar: asgariye diisiiriilmektedir.

Modern aletlerde goze batan diger bir nokta, gerek aletin i¢ yapisin-
daki gerekse dig tesislerle (tersimat masasi, otomatik hesap makinalari,
bask: cihazi, delikli kart veya gerit cihazi, teleks ve ilh. gibi) olan bag-
lantilarin elektronik yollarla saglanmis olmasi cihetidir.

Gergekten elektriksel ve elektroniksel hareket iletilmesinde su fayda-
lar miilahaza edilmektedir : Elektriksel elektroniksel hareket iletilmesi

1) Konstriiktorlere tertip ve serbestlik bakimindan g¢ok imkanlar ve
rahathik saglamaktadir,

2) Baglantilar mekanik iletmeye nazaran ¢ok daha yumusaktir (flek-
sibl),

3) Elektriksel iletmelerde mekanik yipranmaya benzer bir yipranma
bahis konusu olamaz.

Yeni aletlerin konstriiksiyonlarina ve o6zelliklerine gegmeden evvel ki-
saca bu yeni aletlerde faydalanilan bazi prensiplere temas etmek isterdim.

B — Elektriksel ve Elektronik yapi elemanlan

Bu elemanlar asagidaki tertip halinde toplayabiliriz :
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1) Wheatson kopriisii ile hareketlerin izlenmesi

2) Donme hareketlerinin iletilmesi

3) Fotoelektrik (fotoselle) ile hareketin iletilmesi

1) Wheatson kdpriisii ile hareketlerin izlenmesi : Sekil (1)

Bilindigi gibi, Kirchhoff teoremine gdre akimm kollara ayrilma-
s1 halinde,

Wy W3
H
L™ - W
W) W,
(Sekil — 1)
Wl — Ws
W, W4

oram baki kaldign miiddetce K kopriisinde akim yoktur. Bu teoreme da-
yanarak basit bir tertiple fotogrametri kiymetlendirme aletlerinde yiiksek
etkili bir izleme cihazi geligtirmek miimkiin olmaktadir. Boyle bir kiymet-
lendirme aletinde W; ve W direng sistemlerinin uzakhgi Onemsiz sayila-
bileceginden sekil (2) de gorilen bir izleme kumanda tertibatin1 imal
edebiliriz :

S: kizagim H el carki ile ok yoniinde ve Ry yivisi boyunca hareket
ettirdigimizi tasarhyalim.

Sekil (2) deki képrii akimsiz iken, yaptigimiz hareket sonucu Wi:
W, orami ve dolayis: ile kopriideki denge durumu bozulur. K kopriisiinde
husule gelen akim V amplifikatériinden gegerek M servo motorunu tahrik
eder ve motorun harekete gegmesi ile Sy kizagi, Wi: W2 = Ws: W, ora-
m tekrar teessiis edinceye kadar ok ydniinde kayar, S; ile ayni hizaya
gialir. Boylece raylardan biri iizerindeki hareket ikinci rayda da izlenmig
olur.
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2) Donme hareketlerinin iletilmesi :
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(Sekil — 2)

Degisik yonlii ikaz hareketlerinin iletilmesi ani bir izlemeye ihtiyag
gosterir. Bunun i¢in en miinasip cihaz dénme ileticileridir. (Sekil — 3)
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Bunlar hem verici hemde icabinda alicidirlar. Diger bir iistiinliigii de
tek bir ikaz istasyonundan muhtelif alicilarin eszaman y&netilebilmesidir.
Cahgma sistemi gdyledir : Vericinin rotoruna bir dénme hareketi verildi-
ginde alict da derhal bu hareketi yapar.

Bundan faydalanarak bir kiymetlendirme aletinin uzay koordinatlarin-
daki karigtk mekanizmadan kurtulmak ve x,y, z yonlerindeki hareketleri
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elektriksel olarak sayaclara, tersim masasina, kaydedici cihaza veya oto-

mata iletmek miimkiin olur. Yukarda da anlatildig1 gibi, boyle bir iletme
fleksibldir ve yipranmaz.

c) Hareketlerin foto elektiriksel iletilmesi :

&

A
—IF .

e

(Sekil — 4)

Sekil 4 de boyle bir cihazin semas: goriilmektedir. Istk sagan bir K
kavrama noktasindan gelen 1sin demeti, projeksiyon merkezine tekabiil
eden bir noktaya yerlestirilmis D delikli diyaframindan geger ve F foto-
sellesine gelir. K noktasim ok yoniinde hareket ettirdigimizde fotosellede
husule gelen foto akimi V amplifikatorii ile siddetlendirilir ve M servo
motorunu tahrik eder. Motor bu tahrik sonucu, resim noktasimi goze ul-
agtiran prizmay: ters yonde harekete gegirir. Boylece K kavrama noktasi-
nin x, y hareketleri resim diizlemine tasinmis veya baska bir deyimle re-
sim koordinatlan ile makina koordinatlar arasindaki baglanti temin edil-
mis olur. Dikkat edilecegi gibi, bu konstriiksiyonda, mekanik sistemdeki
madeni kollarin yerini optik sistemdekine benzeyen bir 15in demeti almistir.

Modern aletlerde kismen goriinen yeni bir bulusta kavrama noktalar-
m (baz arabasim) x ve y yoniide harekete gegiren el garklan yerine, ken-
di yaptig1 hareketleri iki bilegkeye ayirabilen bir lobut sistemidir. Sekil 5
de goriilecegi gibi, bdyle bir isletme sisteminde lobut geklindeki 5 direk-
siyonu her tarafa egilebilir. Bu egilmeler x,y bileskelerine ayrilarak alette
xy yoniinde hareketler meydana getirirler. Egimin siddeti hareketin hizim
tayin eder.

S direksiyonu egilis sekline gore sifir durumunda (tam dik durum)
cikar, M, ve M, servo motorlarmi akimla besleyen Li ve L. direngleri bi-
leske aynilmalarini ve hizi idare eder. Lobutdan gelen kumandaya uygun
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olarak . motarlar1 harekete gegirir ve bu sayede iki el ¢arki kullanmadan
tek bir lobutla gerekli x,y hareketleri yapilmis olur.

| =

|
(Sekil — 5)
C—Aeromat

Aeromat fotoelekirikle idare edilen, optik prensipli II. siif bir alettir.
On planda biiyiik digekli haritalarin kiymetlendirilmesi igin diigiiniilmiigtiir.
Cok genis agih alimlani da kiymetlendirebilecegi gibi, bazi biitiinleyici par-
calar yardimi ile resim koordinatlarinin 6lgiilmesinide saglar.

Alet Carl Zeiss fabrikalarinin  konstruksiyon biirolarinda ve elektrik
laboratuvarlarinda, K. Penning, H. Mondon ve M. Ahrend tarafindan elekt-
rik ve elektronik elemanlardan faydalanmak suretiyle inkisaf ettirilmistir.
Aletin semasi ve ¢aligma prensibi gdyledir : (Sekil 6)

Hareketlerin fotoelektrikle iletilme bahsinde anlatildigi gibi, L kavra-
ma noktasinda bulunan yogunlugu yiiksek bir 11k kaynagindan gelen 1sik
demeti, delikli iki By, B diyaframindan gecerek 6zel bir fotoselle olan
P; ve P, noktalarina varirlar. By ve B, diyaframlar1 projeksiyon merkezle-
rine, P; ve P, noktalan ise resim noktalarina tekabiil ederler. L noktasi
X, ¥, z, hareketlerini; B1, B2 noktalart ise yalniz b, (baz bilegkesi) hare-
ketini yapar. P fotosellesi, servo motorlar yardimi ile resim koordinatlar
x', y' ye x", y" ne karsit olan konumlan alir ve foto akimin etkisi ile tam
1sin demetinin ortasina gelir. By, B, diapozitifler, M; , My &l¢ii markalari;
0;, 02 miigahede optiginin okiilerleridir.

Ahm sirasindaki miicessem 151n yolu, kiymetlendirme aletinde L-B-P
optik 151 yolu ile yeniden ihya edilmig olur. Aeromatda artik kiymetlen-
dirme objektifi diye bir gey yoktur, alet yalniz 1gikla idare edilen bir op-
tik sistemdir. Fotosellerin, kavrama noktalarinin hareketlerini izlemesi,
tizerlerine 151k diistiigiinde husule gelen foto akimla saglanir. Fotosellede
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husule gelen foto akim amplifikatorlerle siddetlendirilir ve servo motorlar
yardimi ile harekete tahvil edilir. Servo motorlar elektrik enerjisini meka-
nik enerjiye tahvil eder. Bu gibi elektrnnik cihazlarin hareket hassasiyeti
0,015 mikrondur. Bu sistemde, artik diger sistemlerde mevcut olan objek-
tif distorsiyon hatalar1 ve bakiye hatalar1 bahis konusu degildir. Diger ta-
raftan, resim agis1 biiyiiltilmeden, fotosellelerin algaltihp yiikseltilmesi ile
kiymetlendirme odak uzakhg: istenildigi gibi degistirilebilir. Fotoselleler
capraz kizaklar yardimi ile resimler iizerinde miistakilen hareket ederler.
Servo motorlarn sagladign bu hareketleri yivli cubnklar iizerinde olgmek
veya bir sayaca baglamak suretiyle resim koordinatlarimi (stereokompara-
torda oldugu gibi) elde etmek her zaman miimkiindiir.

Ahm objektiflerinde bulunan muhtemel distorsiyon hatalarin1 gidermek
veya telafi etmek igin cepheden miigahedeli mekanik sistemdeki aletlerde
kullanilan kompensasyon plaklaria benzer plaklar, diapozitifle 6lgii mar-
kasi arasma getirilir. Bu sistem energetik distorsiyon tashihlerini de miim-
kiin killar. Sekil 7 de gbriilecegi gibi, projeksiyon merkezi ile fotoselle
arasina, iizerinde ayni merkezli gemberler bulunan bir Kp - korreksiyon
plagr getirilir. Bu genberler resimlerin kiigiik bolgeler (A) halinde sir-
lanmasim ve dolayisi ile 151tk demetinin arzuya uygun gekilde kaydirilma-
sint temin ederler. Ustelik bu tip korreksiyon plaklarinin imali asferik kom-
pensasyon plaklarinin imaline nazaran ¢ok daha ucuzdur.

Fotoselle alicisinin isleyisi de soyledir : Sekil 8. Fotoselle dort sek-
tére bdliinmiistiir. Kargihkli yiizeyler x,y bilegkelerine baghdir. Gelen 15tk

( Sekil — 8)

demeti (Sekilde tam ¢izilmis daire) izleme bileskelerinde fotoakimi mey-
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dana getirir, her sektorde meydana gelen akimlar farklidir, bu fark foto-
selleyi 15in demetine gdre merkezi bir durum almaya zorlar (kesik ¢izgili
daire ). Fotosele tam merkezi durumda iken foto akim sifir olur ve motor
akimsiz, dalaysi ile de fotoselle hareketsiz kalr.

Aletin yapisi : Sekil 9 da aletin 6nden ve istten goriiniigii verilmig-
0
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tir. Aeromatin her tarafi kapahdir. Biitiin kumanda elemanlar ve sayaglar
on tarafta, kiymetlendiricinin hemen yakinindadir. Aletin iist yiizeyi tersim
masasi olarak kullamlr. Kumanda elemanlan ve diigmeleri sirayla sunlar-
dir : O okiiler (6-12 defa biiyiiltmeli), H resimlerin ve 6l¢ii markala-
nnin aydinlatilmasin ‘ayarlayan diigmeler, D resim déniikliigiinii gideren
Dove pirizmalar1 (Ayrica diisey parallaks: yatay hale getiren bir tertibat
da mevcuttur), S-anahtar1 aracihgi ile x,y ve z el garklan gerektiginde .
motorla igler hale sokulabilir, ®,®,% agsal hareketleri ve baz (b,)
diigmesi kamara sistemi ile ayni yonliidiir. Diisey parllaks Py diigmesi ile
giderilir. H, yiikseklik sayact metre veya ayak sistemindedir. Alet cahgir-
ken, herhangi bir andaki durumu, Z, gdstergesinde ve yiirliyen bir 1sik
noktas: ihtiva eden OB levhas: iizerinde takip edilebilir. Ayrica, mutlak
cihetlendirme igin kullamlan U, V ve W egilme elemanlar vardir. Z, ara-
zi koordinatlar1 sayaci olup istenildigi zaman alete baglanabilir. Yiikseklik
sayaci Slgegine ve tersim masasiyla olan doniigtiirme oranlarina ait cark-
lar Ky ve K, kapaklar1 altindadir. F anahtar ile elektromanyetik olarak
¢izim kalemi faaliyete gegirilir. Wr kolu ayak carkinin dénme yoniini,
W7 anahtar tersim masasindaki dénme yoniinii degistirir. D kapag kal-
dirilarak odak uzakhg: tespiti yapilir. Resim tagiyicilarinin yerlestirilmesi
veya digan alinmasi i¢in Ki kapaklari agihr. V amplifikatsr, N servo mo-
torlardir.

Aletin i¢ yapisina ait sema gekil 10 da gdriinmektedir. Temel plak
G; x, y ve z arazi koordinatlar igin ii¢ dimensiyonlu capraz kizak iize-
rinde oturan U, V, W sistemini tagir. Temel plagin iist tarafina K kama-
ra tagtyicilari oturmustur. Kamara tasiyicilarina da D resim tasiyicilar1 ve
x', y' capraz kizaklan yataklandinlmistir. Kamaralar ¢ ve o hareketlerini
B projeksiyon merkezleri etrafinda yaparlar. Kamara sabitesine uygun ola-
rak yer degistirebilen fotoelektriksel alict P ve olgii markasi M resim ko-
ordinatlari boyunca hareket ederler. bx - degeri sag kamaraya getirilir
(by ve b, baz bileskeleri olmadigi igin Aeromat yalniz bagimsiz resim
ciftlerinin cihetlendirilmesine elverislidir). Resimlerin miigahedesi resme dik
olarak yapilir.

Aletin teknik degerleri :

Resim bpyutlan .. 23 X 23 cm, 18 X 18 cm, 14 X 14 cm

85...215 mm

@, o+ 68 ' Z 9 . . 310 mm
’7:5 1 68 : L X 440 mm

%, 1 400¢

x, x" — 85.. + 135 mm Y 480 mm

y,y" + 120 mm b. 55..235 mm

Tersimat masas1 1.000 X 1.200 mm Agirhk : 1.340 kg
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D — Stereometrograf

Alim olaymin miicessem olarak yeniden ihyasi metodunda gahsan bu
ikinci simf alet ] e n a fabrikalarinda imal edilmig ve 1960 Londra foto-
grametri kongresinde ilk defa piyasaya arzedilmistir. Stereometrograf me-
kanik sistemde insa edilmis ve basit gahgabilme yeterligi iizerinde Snemle

(Sekil — 10)

durulmustur. Yiksek bir hassasiyet saglayabilmek igin aletin konstruksi-
yonu oldukga stabil yapilmis, harici tesirlerden ve tozdan korunabilmesi
icin her tarafi tamamen kapanmig, resimler kepenklerle Srtiilmiigtiir.

Alette donme hareketleri elektriksel donme ileticileri ile taginmakta-
dir. be, b,, X, Y ve Z hareketlerinde sozii edilen elektriksel elemanlar-
dan faydalanilmigtir. Her iki Z yivli gubugu dénme hareketi ileticileri yar-
dimiyla senkron olarak isletilmektedir.

Bu tip aletlerde liizumu olmadig1 halde, sirf rahat bir kargihkh cihet-
lendirme yapabilmek igin sol kameraya by - hareketi imkani getirilmigtir.
Ayrica by - diigmesi ile numerik cihetlendirme metodu ile yapilan cihetlen-
dirmelerde lazim olan diigey parallakslar O, 01 mm. hassasiyetinde olgiile-
bilmektedir. Kamera egiklikleri ¢, @, doniiklik # ve kamara sabiteleri-
nin tesbiti elektiriksel olmayip gene mekaniksel olarak birakilmigtir.
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(Sekil — 11)

Aletin gemas: Sekil 12 de goriildiigii gibidir.

1 — y' - hareketi (resim koord.) 10 — x - arabasi

2 — Projeksiyon merkezi 11 — x ray1 (y-arabasi)
3 — x' - hareketi (resim koord.) 12 — y ray

4 — Resim (negatif veya diapozitif) 13 — z siitunu

5 — Olgii markasi 14 — z arabasi

6 — Resim arabasi 15 — Kavrama noktasi

7 — Kadran merkezi 16 — by - tesbiti

8 — Madeni kol

9 — b, - tesbiti
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(Sekil — 12)

b, sag kola, by sol kola getirilmektedir. x - koordinat dl¢iisii sol kolda ya-
pilmaktadir. Resim arabasi birbirine dik iki eksen boyunca x',y’ yoniide
kayar. Miigahede optiginin bilyiiltmesi 8 defadir. Olgii markas: yan tarafda
olup, yar seffaf prizma yardimiyla 151 yoluna sokulur. Paralel sevk yii-
sinden kadran merkezi ile 6lgii markasi arasindaki 1gin yolunda zuhur

edebilecek merkezlendirme hatalar1 dlgii hatasi tevlit etmez. ¢ (Kiymetlen-
dirme kamaras: sabitesi) degeri istenildigi gibi-ahm kamarasinin sabitesine
uyacak gekilde - degistirilebilir. Buna ragmen resim diizleminin paralelligi
bozulmaz.

Kamarada @ - birinci (primer), - ikinci (sekunder) eksendir. Miis-
terek boyuna ve enine egiklik igin bir tertibat yoktur.

Stereometrografin 15in yoluna tekabiil eden madeni kollar1 yekpare
olup sarkag seklinde asilmistir. Bu yiizden hem madeni kolda hem de
kavrama noktalarinda (x - arabasinda) deforme edici kuvvetler zuhur ede-
bilir. Bunun i¢in kol projeksiyon merkezine, miitesaviyan dagilmis ii¢ yayla
baghdir. Bu yaylarin dimensiyonu koldaki sarkag dénme momentini yok
edecek sekilde hesaplanmistir. Boylece resim arabasinin yiikii de denge-
lenmis ve hafifletilmigtir. Biitin sisten bir kuvvet dengesindedir. Kol kesi-
tinin atalet momenti ve kolun gayet iyi tornalanmis olmasi yiiksek bir ha-
reket sihhati temin eder.

Aletin, bilinen kumanda clemanlarindan gayri su tertibatlari mevcuttur:

1 — Sayaclarin ve el garklarinin yonii degistirilebilir.

2 — Resim aydmlatmas: istenildigi kadar parlaklagtinlabilir.
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— Dove prizmalan ile goriintiiller optik dondiiriilebilir.
— Kamaradaki resim doniikliigiinii gideren iki diigme mevcuttur.
— Negatifle yahut diapozitifle ¢alismay: saglayan kollar vardr.

N KWW

— Aletin iki degisik vitesi ve signal zilleri vardir.

Aletle tersim masasi arasindaki x,y,z baglantilan bir kordonla temin
edilmistir (z profil ¢izimleri i¢indir). Doniigtiirme oran, 0,2 ila 5 arasin-
da olmak iizere 21 degisik oranda segilebilir.

Stereometrografin teknik degerleri :

Resim boyutlann ., . .. 18 X 18, 23 X 23, 14 X 14 cm.
Kamara sabitesi .. ... 98 ... 215 mm.

¢ + 5S¢ b, 0...280 mm.

o + 5¢ b, + 10 mm.

%z + 30g b, + 15 mm.

Sayag hassasiyeti (en kiigiik okuma degeri) . . . 0,01 mm.

Ag¢1 okuma hassasiyeti : 1¢

Uzay koordinatlar : Sol x—arabasi . . —180 + 280 mm
Sag x — arabas1 . . — 280 -+ 180 mm

Y — arabas1 : 250 . .. + 250 mm
Z — arabast : 125 mm . . + 310 mm

Tersimat masasi 800 x 800 mm
E — Wild Aviograf B3 ve BS

Teknik g¢ahigmalara esas olabilecek higbir haritasi bulunmayan geri
kalmig memleketlerde hali hazir ihtiyaglan siiratli bir sekilde kargilayabile-
cek kiigiik olgekli haritalarin yapilmasi igin akla gelen ilk yol, ¢ok genisg
agili objektiflerle donatilmig kamaralarla fotogrametrik alhm yapmak ve
kiymetlendirmek olacaktir.

Hakikaten birgok memleketlerde bugiin ¢ok genis agih objektifler
tercihen kullanilmakta ve ¢izim bu ahmlari dogrudan dogruya kiymetlen-
direbilen aletlerde tekemmiil ettirilmektedir. Bu tip objektifler arasinda
gorilg acis1 146 g, aciklik orami 1 : 8 ve kamara sabitesi 55 mm olan
«Russar » objektifi basta gelmektedir. Hatta, =35 mm, goriis acis1 150°
olan objektifler mevcuttur. Kiigiik 6lcekli haritalarin ¢ikarilmasinda bu ne-
vi kamaralarin kullanilmasi teamiil haline gelmistir. Cok genis a¢ih kama-
ralarla yapilan almlar, ugus yiiksekliginin ayni kalmasi halinde genis aci-
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hlara nazaran 3 . . 5 defa daha biiyiik araziyi kaplar, resim Slgeginin sa-
bit kalmas: halinde ise 1/2 . . 1/3 defa daha algaktan ugabilme imkanim
saglar.

Eger cok genis agili objektiflerin distorsiyon hatalan kii¢iik harita 6l-
geginden dolay1 ihmal edilecek olursa, birinci halde ¢ok iktisadi bir alim,
ikinci halde ise ¢ok hassas bir yiikseklik tayini elde edilmis olur. Nitekim
bildigimiz basit parallaks formiiliiniin p, e gore tiirevini almak suretiyle

h = b L
Px
b.f h?
dh = .dpx = — . dp«
Px P b.f P
bulunur. Bu esitlkde ‘
b v (baz oram) , e = resim Olg¢eginin paydasi = m,

olduguna gore, ortalama yiikseklik hatasi igin

m, = + —— . mp, veya mh=+L.mb.mp—-+

v -~ b -
c
e mp, . mpx
yazlabilir.

Sonuncu esitlikten kolayca goriilecegi gibi, b’, my,, mp. in sabit kal-
masi halinde, my dogrudan dogruya kamara sabitesi ¢ ile oranhdir.

Iste bu esaslar gz oniinde tutularak Wild firmasi tarafindan, L. Bert-
hele’nin hesapladigi Super - aviogon objektifi f: 5,6 imal edilmig ve miite-
akiben bu, objektifi tagryan RC 9 gok genis aglll kamarasi (9"x9", agl’ =
120°, f = 90 mm) yapilmistir.

Bu yazida sozii gegen alimlarin nasl klymetlendmlecegn ve lizumiu
sabit noktalarin bir havai nirengi ile nasil tayin ‘edilecegi konu disi bira-
kildigindan, biz yalmz gok genis agil alimlar1 kiymetlendirebilen aletleri
anlatmakla yetinecegiz. Evvela, bahis konusu kiymetlendirme aletlerinin, yer
egriligini, refraksiyonu goz oniinde tutarak ve alim’ objektifindeki bakiye
distorsiyon hatalarini telafi ederek sistematik bir kiymetlendirme yapabil-
mesi, bunun yamnda da basit, ucuz, buna ragmen kesin bir geometrik ¢5-
ziime dayanmasi istenmektedir. Sonra.da resim kalitesinin_tam. istismar
-edilebilmesi, bagka bir deyimle biitiin: .teferruatin tam teshis . ednlebdmesx
ve yorumlanabilmesi arzu edilmektedir. Bui-sebeple sozii. edxlecek aletlerde
-anaglif miigahede metodundan vazgegilerek: optik miisahede metoduyla ste-
reoskopik gbriigiin saglanmasi yoniine gidilmistir. .
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Aviograf Wild B9 béyle bir kiymetlendirmeyi yapabilen gift resim ter-
sim aletidir. Gergi aym igi Wild Autograf A9 da yapabilirse de, A9 paha-
li bir alet oldugundan daha ¢ok havai nirengi islerinde kullamlmaktadir.
B9, biitiin wild aletleri gibi, mekanik prensipte ve tek kavrama noktasi ile
calisan bir alettir. B9 ile gahigirken resimler dnceden 11,5 X 11,5 cm. bo-
yutlarina kiigiiltiiliir. Aletin kiymetlendirme kamarasi sabitesi 44 = 3 mm
dir. Miicessem madeni kollarin birlegtigi kavrama noktas: serbest elle hare-
ket ettirilir. Kavrama noktasinda yiikseklik sayaci bulunur ve nokta ¢izim
kalemi ile baghdir. Cizim kalemi ile baglantiy1 temin eden pantograf
5:1 den 5:4 oranina kadar 14 doniigtiirme orami temin etmektedir. (He-
men hepsi kiigiiltme oramidir). Miisahade cepheden olup, miigsahade optigi-
nin biiyiiltmesi 7,5 x dir. Karsihkhi cihetlendirme igin #, @, ®, miisterek
boyuna egiklik. @ ve bx elemanlarindan faydalamlhr. Z alanm 79,6 ile 141,6
mm arasindadir (yani f nin 0,8 ile 1,6 kati arasindadir). Model boyutlar :
x = 300 mm, y = 365 mm dir.

Wild Aviograf B8, ayni alimlarin orijinal boyutlarinda kiymetlendirme-
sini yapabilen diger bir alettir. Aletin konstriiksiyonunda gozetilen esas
prensip iiniversal olmasidir. Bu demektir ki alet IIl. derece her tiirli kiy-
metlendirmeyi yapabilecek evsaftadir. Resim boyutlan : 23 x cm. Odak
uzakhgi, iki degisik resim tagiyicisinda: I tip 152 + 3 mm. IL. tip 88 +
3 mm. dir. Genel yapisi1 ve cihetlendirme elemanlari B9’ un aynidir, farkh
tarah genis agilh ve ¢ok genis agih kiymetlendirmeleri yapabilmesidir. Her
iki tip kiymetlendirme kamaralan kolayca degistirilebilir. Z alam, f’nin
1,4 ile 2,1 katidir - Ikinci tipte 1,66 ile 2,3 katidir. - Miigahade optiginin
bityiiltmesi 6 def'adir. z = +15¢ ¢ = 4+ 58, ® = 4 5¢, miigterek boyuna
egiklik @ = + 52 dir. by, 56 ile 264 mm. arasinda segilebilir. Pantografin
5:2 ile 2: 5 arasinda degisen 13 doniigtiirme oran1 mevcuttur. Alette
arzu edildigi takdirde ayrica 100 ve 115 mm. lik ahmlarin kiymetlendir-
mesini yapabilen resim tasiyicilan da yerlestirilebilir. Sekil : 13

F—-Diger Aletler:

Gelecekte 6nemli bir rol oyniyacak, fakat bugiin igin heniiz tam ma-
nasi ile gelismemis olan bir aletler toplulugu da biitiiniiyle otomatik gali-
san kiymetlendirme aletleridir.

Tam otomatik sayilabilen ve yiikseklik egrilerini kendi kendine g¢izen
bu tip aletlerin biri de Hobrough tarafindan Toronto (Kanada) da gelis-
tirilen - Stereomat - aletidir. Stereomatin bugiin artik insan kiymetlendirici-
lerin eserleriyle kiyaslanabilecek bir hassasiyette ve ¢ok daha siiratli gali-
sabildigi muhtelif deneylerle tesbit edilmigtir. Yalmz stereomat bcklenil-
meyen durumlarla karsilastiginda (Kayahk arazi, ev bloklar1 ve ilh. gibi)
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(Sekil — 13)

maalesef gabucak sagirmakta ve egrinin devamim bulamamaktadir. Alet
kargihkh cihetlendirmeyi, yiikseklik egrilerinin ¢izimini, kesit cizimlerini ve
su mecralarinin ¢izimini otomatik yapabilmekte, genel durumun gizimini
de kolaylagtirmaktadir. Alet OMI (Ottico Mekanika Italiana) bir ¢ift pro-
jektoriinde tecriibe edilmistir. Ve biitiin miicessem kiymetlendirme aletle-
rinde tatbik edilebilecek sekilde gelistirilmesi diisiiniilmektedir.

Bu alette kiymetlendirmeyi yapan eleman, normal aletlerdeki O&lgit
markasinin yerini alan bir inceleme noktasidir. Bu nokta bir Braun tiipii-
niin (katot 1gmnlan tiipii) fluoresans levhasi iizerinde bulunur. Resimler
iizerindeki detay hareketli 1ginsal noktalar haline getirilir. Detaylardan ge-
len 1k sidddtine uygun olarak fotosellede bir fotoakim husule gelir.
(Sekil : 14)

Bu fotoakim servo - motorlara kumanda vererek motoru harekete ge-
girir. Olgii markas1 katot 1ginlan tiipiinden gelen degisik voltajh elektri-
gin tesiriyle hareket eder. Hareket bobinleri dl¢i markasimin levha iize-
rindeki x, y, z hareketlerini kontrol eder. Katot 1gmlan tiipii kiymetlen-
dirme kamarasinin miigahade plag1 gibidir, fotoselle ise kiymetlendirme
kamarasindaki aydinlatma limbasinin yerini alr. Stereoskopik miisahade
anaglif metoduyla yapilmakta ve gerekli kirmizi - yesil renkler, &zel bir
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FYotoselle
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(Sekil — 14)

renklere ayirma aynasiyla temin edilmektedir. Bu ayna diger taraftan ka-
tot tiipiinden gelen mavi 1sinlar1 fotoselleye dogru gecirir.

Yeni aletler arasinda gdze batan bazilari da jena fabrikalarinda tekrar
canlandirilmis olan ve simdi ¢ok genis agili alimlarnn da klyme*lendlrllme-
sini yapabilen Multiplex dir.

Gene yeni bir alet, SOM - Paris firmasinin imal ettigi Stereoflex dir.
Bu kiymetlendirme aleti birbirine bagh iki havai resim tahvil aletinden
terekkiip etmektedir.

Kern firmas: tarafindan inkisaf ettirilen ve 6zelligi bakimindan bilhas-
sa dikkati ¢eken iki yeni konstriiksiyon, Yzermann'in fikirlerinden miilhem

PG. 1 ve PG. 2 aletleridir.

PG. 1, objektif miisahade sistemine dayanan bir alettir. Alette tatbik
edilen S. D. 1. (Stero - Direct - Inverse) stereoskopik goriis ve dlgii meto-
du sayesinde yiikseklik ortalama hatasi yarnya diisiiriilmekte ve sistematik
‘sahsi hatalar tamamen giderilmektedir. Alet, 1/10.000 ve daha biiyiik ol-



Fotogrametride Yeni Kiymetlendirme Prensipleri 51

¢ekli planlarin kiymetlendirilmesi igin uygundur. Projeksiyon objektifi ola-
rak - Kernon - dan faydalamlmigtir (Teorik distorziyon hatast + 1,5 w).
Olgii markasi, Multiplex'te oldugu gibi- uzayda dolasan tek bir noktadir.
Markanin hareketleri bir pantografla planimetrik olarak 1/5 oranmna kadar
¢izim masasina tagmabilir. Yiikseklik 1/25 oraninda olceklerde tespit edi-
lebilir. Ol¢ii markas), x seklinde, aydnlatlms bir nokta ve siyah nokta
olmak iizere ii¢ degisik tiptedir. Yiikseklikler Slcege gore degistirilebilen
bir cam skala iizerinde okunur. Kamara sabitesi 6”—0,1" dir. (degisebilir)

Aletin % ve #» alami 40085, ¢ ve @2 -+ 20 — 58 (—20+5¢), o
(yalmz) + 5¢ dir. Miisterek @ ve 2 mevcut olup, + 5¢ arasinda degisir.
x =66 cm, Y = 102 cm, Z = 55... 65 cm,’b = 20 ...51 cm

arasindadir. Koordinatlar 0,1 mm hassasiyetinde okunur.

PG 2 mekanik sistemde gahsan bir alettir. Karsihkh cihetlendirme ele-
manlan sirast ile #1, %2 ,01, @2, b, ; mutlak cihetlendirme elemanlan Q,
@ ve b dir. PG 2, yalniz bagimsiz metodla cihetlendirme yapmaya miisa-
ittir. Resim boyutlar1 9” x 9", kamara sabitesi 80 . . 155 mm dir. %1, %2,
+ 10¢ arasinda, @; ve @ + 7% arasinda, by + 10 mm arasinda, 2, ® + 5
arasindadir. b alam 40 . . 100 mm dir. X - alam 150 mm, Y -alam 230
mm dir. Z - alam 80 . . 170 mm arasinda degisir. Teknik degerlerinden
de anlagilacag1 gibi, PG 2 kiigiik dlgekli kiymetlendirmeler igin imal edil-
mis bir alettir.

Elle yiiriitilen kavrama noktasimin hareketleri, kutupsal koordinat sis-
teminde cahsan ¢izim masasina 0,5 . . 2 arasindaki oranlarla taginir.

PG 2 nin konstriksiyonunda Yzerman’m yeni bir bulusundan
faydalamlmigtir. Yzerman nokta geklindeki dlgii markasi yerine, (x) gar-
pim isareti seklindeki bir dlgii markasim kullanmay: tavsiye etmektedir.
Sekil 15 de goriildiigii gibi, dlgii markasi yerine l ve b gibi iki dogru
kullandigimizi farzedelim. Yekdigerine tekabiil eden Py, P noktalarn ara-
sinda mevcut kiigitk bir parallaks, dogrularda P, ve P, parallakslari halin-
de gbriiniir. P, = P, . cotg « dir. @ sifir iken Py azamidir, fakat bu du-
rumda dogrulan steoroskopik gormek imkansizdir. « = 90° iken P. sifir-

dir. En uygun hal ¢ = 45° dir, P, = P, olur.

Simdi bu diigiince tarzina ikinci bir dogru ekliyelim, bu dogrular
m; ve my olsun ve Iy, I ye dik bulunsun. Yeni dogru ile tesbit edilen
x - parallakst P, =— Py dir. Y parallaksi giderildiginde, iki g¢apraz dogru
tek bir capraz seklinde birlegir. Su halde mevcut bir Y parallaksini gi-
dermek icin capraz markanin uzayda yiiziisen kollar1 arasindaki yiiksekligi
gidermek kafi gelecektir. Boylece SDI metodu ile &lgii bir defada kontrol
edilmis olur.
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(Sekil — 15)

Miisahade optiginin biiyiltmesi 2., 4. ve 8, olmak iizere degistirile-
bilir. Kern PG 2 aletinde, ilk defa, cihetlendirme elementlerinin pratik ol-
mamakla beraber olduk¢a miisait bir kombinasyonu gergeklestirilmistir.
Kargihkh cihetlendirmede, elementlerin segimine gore (@ veya ), kare
gizgileri degisik konvergent durum alrlar. Bu sebeple aletin konstriiksiyo-
nunda her kiymetlendirme kamarasi igin iki ayr1 kamara sabitesi diigiiniil-
miigtiir: Degismeyen kamara sabitesi konvergent kare cizgileri igindir.
Dogrusal degisen kamara sabitesi ise paralel kalan kare ¢izgileri igindir.
-Geometrik kesin ¢oziim, 40 ve Ap’nin meydana getirdigi x— ve y— pa-
rallakslarinin bagimsiz olarak giderilmelerine miisaade eder.



