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UZET

Son yillarda jeodezi alaninda etkin olarak kullanilan GPS'den fotogra-
metri alaninda da yararlanma c¢abalari yogun bir sekilde siirdiiriilmekte ve

yapilan test galigmalari oldukga iyi sonuclar vermektedir,

Bu yazida, kinematik GPS olarak da adlandirilan fotogrametri bazli GPS
uygulamalarinda kargilagilan sorunlarin yani sira elde edilen sonuglar ir-
delenmeye galisilmig ve {ilkemiz agisindan yararlanma olanaklarinin ne y&n—

de olabilecepi diigiincesi ortaya atilmigtir,

ABSTRACT

Intensive struggles on GPS in photogrammetry which has been applied ef-
fectively in geodesy have been going on recently, and satisfied results are
obtained from test projects, Photogrammetric GPS, which is also known Kine-
matic GPS, applications and problems are analyzed and point of practice in

our Country what the facilities are considered in that paper.

1. GIRtS

Harita liretiminde en zaman alici, yorucu ve masrafli asamanin, yer kont-
rol noktasi gereksinimini kargilamak iizere arazide gerceklegtirilen jeodezik
tesis ve 8lglim caligmalari oldugu bilinen bir gercektir, S&zkonusu liretimin,
dogruluktan &diin verilmeksizin daha ekonomik ve daha hizli bir yapiya kavug-
turulmas1 Szlemi, fotogrametrinin gelismesindeki en biiylik etmenlerden biri
olmugstur, Tarihsel geligim ¢izgisi igerisinde, dnceleri yersel fotogrametri
alaninda baglayan bu galigmalar daha sonra hava fotogrametrisi ile daha bii-
yilk bir ivme kazanmig, fotogrametrik nirengi ydntemi ile de neredeyse en son
noktaya gelindigi izlenimini vermeye baglamigtir. Tlm bu galigmalarin teme-
linde, yer kontrol naktasi sayisini azaltma, hatta tamamen ortadan kaldirma-
nin yanisira, gereksinim duyulan nokta deferlerini fotogrametrik yontemler-

le belirleme diiglincesi yatmaktadir.

tster harita iiretimine y®nelik olsun, isterse diger jeodezik galigmalar

igin gerek duyulan yer kontrol noktasi tesis ve Olclimlerinin, arazi kogulla-
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rinin zorlugu disinda, atmosferik kogullara da (sis, pus, bulut, riizgar,yag-
mur v.s.) dofrudan bagimlilik gdstermesi, jeodezicileri yeni ydntemler ve
teknikler aramaya ydneltmis ve sonugta bu sorunu, cagin en gelismis teknolo-
jisi olarak bilinen uydularin devreye sokulmasiyla g¢bzme girigimlerinde ken-—
dini gbstermigtir. Bugiin i¢gin uydu bazli NAVSTAR Global Konumlama Sistemi
(GPS), jeodezi ve fotogrametri toplulugu igerisinde oldukca iyi bilinmekte-
dir, Sistem gu anda dahi gelistirilme agamasinda olmakla birlikte, pratik

jeodezi caligmalarinda konum belirleme gdrevini yerine getirmektedir /1/.

Hava fotogrametrisinde dikkatler, GPS'ten yararlanma lizerine yofunlag-
tirilmstir, Fotogrametrik nirengi projelerinde, yer kontrol noktasi gerek-
siniminin yer 8lgilimleriyle karsilanmasi sonucu ortaya g¢ikan zaman ve ekono-
mik kaybi ©nlemede bu teknigi kullanim, baglica etkinlik olarak g&ze carp-
maktadir, GPS ydntemi ile elde edilen bu nokta konumlarxi, ek g&zlemler ola-

rak birlegtirilmig blok dengeleme icine sokulmaktadir /2/.

GPS destekli fotogrametrik nirengide pilot uygulamalar ve testler, su
anda belli {ilkelerde yapilmakta ve deneme galigmalari siirdiiriilmektedir. Bu
yazida; GPS teknolojisinin esasi, fotogrametrideki uygulama kogullari ve so-
runlari, bazi uygulama sonuglari ile birlikte sergilenmeye galisilarak gele-

cekteki etkinlik diizeyinin ne olabilecegi sorusuna yanit aranmigtir.

2. GPS ILE fLGIL! GENEL BILGILER

GPS, Amerika Birlegik Devletleri Savunma Bakanligi tarafindan, askeri
amaglara ytnelik navigasyon ihtiyacini kargilamak amaciyla kurulmus uydu baz-
11 bir konum belirleme sistemidir. Uydulardan yayinlanan radyo sinyalleri
yardimiyla her tilirlii hava kogulunda, gece ve giindiiz, hizli, dogru ve ekono-
mik olarak, noktalar arasi gdriis geregi olmaksizin i{i¢ boyutta konum belirle-
me iglemi gergeklegtirilmektedir. Sistem, konum belirlemenin yanisira g¢ok du-
yarli zaman ve hiz belirleme olanagi da saglamaktadir. Herhangi bir noktada
her an uygun geometride en az ddért uydunun (150'1ik yiikseklik agisi ile 4-8
uydu, 5911ik ylikseklik agisi ile 10-12 uydu) goriilebileceli gekilde planlan-
mi§ 24 uydu (21 esas, 3 yedek) sistemin uzay b6liimiinii olugturur. Bu uydular
yerden yaklagik 20.000 km uzaklikta, ekvatorla 55°11ik ag1l yapan 6 ayri yoé-
riinge diizlemine yerlegtirilmig olup 12 saatlik peryotlara sahiptir. Bugiin-
lerde 19 aktif (4 tanesi Blok I, 15 tanesi Blok II) uydu mevcut olup tiim uy-

dularin Temmuz 1993'te tamamlanmasi planlanmaktadir /4/.
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Her uydu iki farkli dalga boyunda (L1 ve Lz) elektromanyetik sinyal yay-
maktadir, Bunlardan L1 sinyali 1575,42 MHz ve dalga boyu 19 cm, L2 sinyali
ise 1227.60 MHz ve dalga boyu 24 cm., dir, Bu dalgalar bazi kodlarla modiile
edilmigtir. Bunlar P (Precision) kodu ve C/A (Coarse / Acquisition) kodu
ve navigasyon mesajidir, P kodunun yetkili olmayanlar tarafindan kullanilma-

s1 sinirlanirker C/A kodu tiim kullanicilara agik birakilmigtir /7/.

Alici tipine bagli olarak GPS alicisi, alici igerisinde olugturulan sin-
yal ile uydudan alinan sinyali kiyaslamak suretiyle, ii¢ degisik tiirde 8lgiim
iglemini gergeklegtirir. Alicinin olugturdugu sinyal ile uydudan alinan sin-
yalin kod modiilasyonlari kiyaslanarak yapilan 5lgiime "pseudo aralik (pseu-
dorange) 8lciimii", alicida olusturulan tagiyici sinyal ile uydudan alinan ta-
siyici sinyalin kiyaslanmasiyla yapilan Slgiime "tagiyici faz 5lciimi" ve sin-
yal olugturan alicinin frekansi ile uydudan alinan tagiyici sinyalin frekan-
s1 kiyaslanarak yapilan &lgiime ise "Doppler Olgiimii" adi verilir. Kod modii-
lasyonlar1i ya C/A kodunda ya da P kodundan sonuglanmig olabilir kij tagiyi-
c1 fazlar ya bir GPS sinyal frekansinda veya GPS frekanslarinin her ikisi

iizerinde de 8lgiilebilir /5/.

Yapilan 8lgiimler sonunda, yeryiizii iizerinde sabit bir noktanin koordinat-
larinin belirlenmesi amaglanmigsa buna "statik" konum belirleme, hareketli
bir aracin (ugak, gemi, otomobil v.b,) koordinatlarinin belirlenmesi s&zko-

nusu ise buna da "kinematik" konum belirleme adi verilmektedir.

Jeodezik Slgilimler igin uydudan gonderilen tagiyici faz sinyali kullani-
lir., Navigatik konumlama, pseudo aralifi verilerin degerlendirilmesine daya-

11 gergek zamanli nokta konumlandirilmasidir.

Jeodezik hassasiyete ulagabilmek igin GPS verileri diferansiyel modda
toplanmalidir. lki ayri noktadan birlikte veri toplanarak GPS konumlamasina
bagli pek gok hata (ydriinge hatasi, atmosferik etkiler) yok edilir veya azal-

tilir. Her iki alicidan ayni zaman aralifinda veri toplamak Snemlidir.

Yilksek hassasiyette 8lgiim yapabilmenin diger bir kosulu da uyduya yénelik
belirsizlik faktoriiniin dogru hesaplanmasidir. Belirsizlik faktoridi (ambiguity
factor), tagiyici faz dalga boyunun uydu ile alici arasindaki tam sayidir.
Bir kez belirsizlik faktdrii hesaplandiktan sonra uyduya olan vektdr ve iki

alici arasindaki uzaklik milimetre seviyesinde hesaplanabilir.

Uydu goriigli kesildiginde belirsizlik fakt®riinlin yeniden hesaplanmasi ge-
reklidir. Uydu goriisli kesilinceye kadar olan 8lgiiler kaybolmaz ve igleme de-

vam edilir /8/,
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3. FOTOGRAMETRIK AMACLI KINEMATIK GPS UYGULAMALARI

GPS alicilarininugaklara yerlegtirilerek, resim gekim aninda izdiiglim mer=
kezinin koordinatlarini belirleme diigiincesi, fotogrametriye yepyeni bir boyut
kazandirmistir., GPS ile elde edilen kamera konum verilerinin, fotogrametrik
nirengide birlegtirilmis blok dengeleme iglemine sokulmas1,bu konudaki gelig-
melerin esasini olusturmaktadir. Yardimci konum verisi niteligindeki bu ve-
riler, teknik olarak hig de yeni olmayan stataskop verilerinin blok dengele-
mede kullanilmasina es deger yapidadir denilebilir. GPS konumlamasindaki yik-
sek duyarlik, yer kontrolundan hemen hemen bagimsiz bir fotogrametrik niren-
gi iglemi gerceklestirilmesine olanak saglamigtir. Izdiiglim merkezi koordinat-
larinin GPS lgiimleri ile belirlenip fotogrametrik nirengide kullanilmasi'Fo-
togrametrik Nirengide Kinematik (Dinamik) GPS Uygulamasi" olarak bilinmekte-
dir /6/.

Burada, ugaga takili GPS alicisi ile kamera konumunun belirlenmesinde
kargilagilan sorunlar ve ¢dziim Snerilerinin yanisira elde edilen konum veri-
lerinin birlegtirilmig blok dengeleme {izerine etkisi agiklanmaya galigilacak-

tir.
a. Ucakta Kinematik Kamera Konumlama

Ugak igerisindeki hava kamerasi ve GPS alicisi birbirinden bagimsiz ola-
rak galigmakta ve GPS anteni ile kamera ayri ayri konumlandirilmis bulunmak-

tadir.

Geligmig hava kameralari, pozlama aninin ortasinda bir sinyal olustura-
bilmekte ve bu sinyaller GPS alicisinda bulunan 8zel fotogrametrik girdi sis-
temi yardimi ile alicinin zaman sayacina kayit edilmektedir. Diger taraftan

GPS ugak anteninin konumu enterpolasyon teknikleri ile hesaplanabilmektedir

/2/.

GPS anteni ve hava kameras1 arasindaki eksentirisite (dis merkezlik), yer-
sel 8l¢gme teknikleri ile kamera koordinat sistemine gdre 8lgiiliir. Kemera ki-
1itli modda galisiyorsa, eksentirisite vekt®riiniin bilegenleri kamera koordi-
nat sistemi iginde sabittir. Ancak, kamera ugug gdrevi siiresince genellikle
ugak gtvdesine kilitli degildir.Planlanan ugug hattina bagli olarak ugafin
crab acisini gidermek ig¢in eBilmis veya ok az ddndiiriilmiigtiir. Sonu¢ olarak,
GPS anten eksentirisitesi kamera koordinat sistemi iginde degigebilir. Bura-
da iki ¢d8ziim diiglinlilebilir. GPS anteni, eksentirisitenin yatay bilegenleri

sifir veya sifira ¢ok yakin olsun diye hava kamerasinin lizerine diigsey olarak
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monte edilebilirse, kamera doniikliigliniin eksentirisite {izerine etkisi gogu
fotogrametrik nirengi hesaplarinda gtzardi edilebilir. Yiiksek duyarlik is-
teyen uygulamalar igin (&rnegin fotogrametrik nokta tayini) veya GPS ante-
ninin kameraya yakin monte edilemedigi durumlarda, koordinat sistemi sabit
bir ugaga bagli kameranin gergek aligmani, &zel aletler yardim ile dogru-
dan Glglilerek belirlenmek zorundadir. Birlestirilmis blok dengeleme icin
girdiler ya sadece bir eksentirisite parametre settini ya da tek tek pozla-

ma anlari igin eksentirisite parametrelerinin listesini igerir.

Uydu ile alici arasindaki tagiyici faz dalga boyunun tam sayisi belir-
sizlik faktSriinii vermektedir. Bu belirsizlik faktorii, gergek kinematik ko-
numlama Sncesi yani uga%in hareketinden 8nce belirlenmek zorundadir. Ugagin
baslangi¢ konumundaki belirsizlik parametrelerinin referans noktasina gdre
hesaplanabilmeleri igin bilimmeleri gerekir. Diger bir segenek olarak, ugu-

sa baglamadan once sabit GPS gdzlemlerinden belirlenebilir /2/.

Ozellikle tasiyici faz gdzlemleriyle havada GPS konumlamanin yiiksek dog-
ruluk potansiyeli, fotogrametrik olarak kontrollu test uguglarinin gegitli
bagimsiz aragtirmalari ile kanitlanmigtir. Havadaki kinematik konumlamanin
dig duyarliginin analizi, bagimsiz olarak fotogrametrik blok dengeleme ile
belirlenen kaméra konumlari ile GPS konumlamanin kiyaslanmasina dayanmakta-
dir. Elde edilen sonuglarin analizlerindej GPS ile havada kinematik konumla-
mada, koordinatlarin zaman~bagimli degigimine (drift) yol agan sistematik
hatalarla kargilagilmgtir. llk yaklagimda drift en az 15 dakikaya kadarki
zaman araliklari igin dogrusal olarak gdziikmektedir, Dogrusal diizeltmelerin

uygulanmasi sonrasi birkag santimetrelik duyarlik diizeyine erigilmigtir.

Deneysel veri analizi ile elde edilen GPS gdzlemlerinin ig¢ hassasiyeti
ise, kuramsal olarak iimit edilenden daha iyidir., Koordinatlarin s&zkonusu
deneysel ig¢ hassasiyeti, kuramsal beklenti ile tam bir uyusum iginde olma-
makla birlikte, oldukga yakindir, Ancak ugaktaki GPS kamera konumlamasinin
i¢ hassasiyeti, bir gok fotogrametrik uygulama ig¢in istenen duyarliktan ol-

dukga iyidir.

Yiiksek ig hassasiyet yaninda, tiiretilen GPS ugak konumlarinin drift ha-
talardan etkilenebildigini deneysel aragtirmalar dogrulamigtir. Ortaya gi-
kan drift, uygulanan farkli tekniklere ragmen, modellenmemis hata etkileri
(6rnegin uydu yoriinge hatalari) ve apriori diizeltmelerde (8rnegin atmosfe-

rik refraksiyon) geriye kalan bilinmeyenlere baglanabilir. Dogrusal GPS
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. drift hatalarinin, fotogrametrik nirengi ile birlegim icinde diizeltilebile-
cegi diiglincesine dikkat etmek Snemlidir. Eger drift hatalar bu yolda hesaba
katilirsa, GPS konumlamanin duyarligi bir kag santimetrelik diizeye erigebil-
mektedir /2/.

Diger taraftan fotogrametrik ugus gdrevlerinin caligma kogullariyla il-
gili olarak, bazi pratik zorluklar g&zodniine alinmalidir, Resim uguglarinin
daima ayni hava alanindan baglamasi kabul edilemez. Bu nedenle referans is-
tasyonuna gdre ugafin baglama konumunu Snceden bilmek olanaksizdir. Bu du-
rumda konum, GPS baz hatti tayini ile havalanmadan &nce belirlenmek zorunda-

dir.

Birgok havaalaninda pilotlar kalkig igin kulenin komutlarini izlemek du-
rumundadir. Uydu sinyallerinin kesilmesinden sakinmak igin gereken diigiik kal-
kigs agisi ile havalanmak ise olanaksizdir, Sonug¢ olarak, havadaki uygulama-
larda herhangi bir kesinti olmaksizin siirekli GPS sinyali algilamasi garanti
edilemez. Uydu goriiglinlin kesilmesi durumunda belirsizlik faktdriiniin yeniden
belirlenmesi bir zorunluluktur. Bu durumda yeni drift hatalar ortaya g¢ikabi-

lir.

5 Saatten daha fazla siliren resim uguslarinin olabilecegi gercegi de gdz-
ardi edilmemelidir. Ugak ve yerdeki sabit GPS alicisi arasindaki uzaklik
yizlerce kilometre olabilir. Difer taraftan ugug gdrevi, gok az miktari ay-
r1, daha kiigiik projelerle birlegtirilebilir. Bu durumda her alana referans
alicisi yerlegtirmek ekonomik olmayacaktir, GPS gbézlemlerinin modellenmemisg
hata etkilerinin farkli tekniklerle indirgenmesi, zaman ve uzaklikla azala-
cagindan, sistematik GPS konumlama hatalari artacaktir. Bu nedenle drift ha-
talarin birlegtirilmig blok dengeleme siiresince ortaya ¢ikmasi beklenecek-
tir /5/.

b. Ugaktaki Kamera Konumlamaya Yonelik Uneriler

Fotogrametrik ugug gdrevlerinin galigma kogullari nedeniyle, iglem biri-
mi olarak toplam ugug gdrevinin birden degerlendirilmesi yerine, GPS destek-
1li fotogrametrik nirengide her kolon igin GPS verilerinin bagimsiz olarak
degerlendirilmesi her zaman igin 8nerilir, Bu durumda faz belirsizlikleri,
her kolonun ilk konumu igin diferansiyel pseudo aralikli ¢8ziim yolu ile yak-
lasik olarak hesaplanabilir. Bu ydntemi, drift hatalarinin ortaya gikigi et-
kilemektedir. Bu gibi drift hatalari ise, birlegtirilmis blok dengeleme si-

rasinda diizeltilebildiginden kabul edilebilir.
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Ugug kolonlarinin her birinin ayri olarak ele alinmasi, galigma kogul-
lari agisindan birgok kolayliklara sahiptir. Her geyden &nce, belirsizlik
faktdriinlin tayini igin hassas olmasi gereken baglangi¢ baz hattinin fazla
uzun olmamasi istenmekte, veri kaydi ilk resim kolonunun basindan baglati-
labilmekte ve bunun Stesinde kalkig ve doniig siirecindeki ucus manevralari,
uydulara dikkat edilmeksizin olagan gekliyle yapilabilmektedir. Bu kogulla-
rin uygulamaya sokulmasi sonucu, dogrusal drift diizeltmeli kolonlar ile GPS
kamera konumlamasinin yiiksek dogruluk diizeyini koruyabildigi ve prensipte

kolon GPS yonteminin uygulanabilirligi goriilmiigtiir /2/.
C. Birlestirilmis Blok Dengeleme Uzerine Etkisi

Fotogrametrik nirengi uygulamasinda, GPS ugak anteni konumlarinin, her
kamera pozlama'zamani iizerine enterpole edildigi varsayilir. Enterpole edi-
len GPS anten koordinatlari, uygun gdzlem egitlikleri yardimi ile her kame-
ra konumu igin ek gdzlemler olarak birlegtirilmig blok dengeleme igine so-
kulur. Bu gbzlem egitlikleri, ek bilinmeyenler olarak her kolon igin dogru-
sal drift parametrelerini igerir. Bunlar birlestirilmis blok dengelemede GPS
anten konumlarinin drift hatalarini diizeltmektedir, Drift modellemesi esnek
olmak zorundadir. Duruma bagli olarak, drift parametreleri gegitli kolonlar
igin ortak secilebilir. Eger GPS gdzlemleri tiim resim ugugu igin siirekli
ise, herhangi bir kesilme yoksa bir set parametre (aox' s e e e e e .alz)

tliim blok icin yeterli olabilmektedir /2/.

Bilinmiyen drift parametrelerinin belirlenebilirligi, kargilik gelen yer
kontrol noktasi dagilim ve/veya ugug modeli ile garanti edilmelidir. GPS
destekli fotogrametrik nirenginin uygulanacagi blok, klasik tarzda ileri
bindirme ve standart baglama noktasi dagilimi ile geometrik olarak belirle-

nir. Burada iki farkli yer kontrol noktasi dagilimi Onerilmektedir:

(1) Olabildigince blok k&selerine yerlestirilmis 4 adet XYZ yer kont-

rol noktasi ve blok basi ile sonuna diisey kontrol noktasi zinciri,

(2) 4 Adet XYZ yer kontrol noktasi ve ek diisey kontrol noktalari ye-

rine iki gapraz kolon.

Her iki gekilde de dogrusal drift parametreleri emniyetli bir bigimde

belirlenebilmekte ve sonugta blok dengeleme yapilabilmektedir /2/.

GPS bloklarinin duyarliligi, kabul edilebilir sinirlar iginde gok az yer

kontrol noktasina, blok boyutuna ve GPS duyarliligina baglidir. Tiim denge-
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lenmis baglama noktalarinmin gdreceli yatay ve diigey standart sapmalarinmin

M v ve J T.m.s. degerleri olarak agiklanan sonug blok duyarlilipi, agafi-
b

daki basit iligkilerle Szetlenebilir:

My, y U,
. . ' (a)
drift parametresiz : 1.00o s 1.50O s ‘
b
tiim blok ig¢in bir set drift parametresi : 1.70O s 1.70O s ®)
. b
her kolon igin bir set drift parametresi : 2.100 s 2.300 s (®)
iki gapraz kolonlu durum : 1.50o s 2.00O s (@

A Goriintii koordinatlarinin hassasiyeti

s : Resim 8lgegi

(a)4 XYZ yer kontrol noktasi

(b)4 XYZ yer kontrol noktasi + iki diigsey kontrol noktasi zinciri
(C)A XYZ yer kontrol noktasi + iki capraz kolon

Yukaridaki sonuglar, 21 resimli ve bir1e§tirilmi§ blok dengelemeli 6
kolonluk blok igin gegerlidir. Yer kontrol nokta koordinatlarinin ve bunla-
ra ait gdriintii koordinatlarinin hassasiyeti gdreceli olarak o, ve Uo.s' e
esdeger diigliniilmiigtiir, GPS kamera konumlarinin duyarliligi ise, fotogramet-

rik 8lgim duyarligina kargilik gelen o <o, .8 seklinde diisliniilmiigtiir,

GPS
Birlegtirilmig blok dengeleme, bagimsiz modeller ydntemi ile de yapilabi-
lir. Duyarlik sonuglarinin isin demetleri ydntemine oldukga yakin olacagi
iimit edilmektedir. Burada blok boyutunun duyarlik ydniinden etkisinin kiigiik

oldugu Ackermann tarafindan kanitlanmmigtir /2/.

GPS'in son zamanlarda fotogrametride kullaniliginmin gittikge yayginla-
san diger bir sekli de "laser profiling" ve "Inertial Navigation Sistemi"
ile biitlinlegik bir yapiya kavugturulmasi galigmalaridir. Boyle bir sistem
yapisi igerisinde ayni anda sayisal yiikseklik modellerinin de dogrudan el-
de edilmesi hedeflenmektedir. Ayrica bu tiir entegre sistemlerin ugaklarin
zor atmosferik kosullar altinda dahi havaalanlarina otomatik yaklagma ve
inme faaliyetlerini giivenle yerine getirmelerini saglamada Snemli bir rol

oynayacagi da kanitlanmis bulunmaktadir /3/.

Agsagida bu tlir bir kullanimin gematik gdsterimi yer almaktadir.
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Xs, 08, Zs

Sekil-1: GPS-Laser Profiling Birlegik Kullanimi Kavrami

4. SONUC

GPS destekli fotogrametrik nirenginin pratik uygulamalar ve dogruluk agi-
sindan 6nemli bir sorunu kalmadigi agikga sdylenebilir, Bu amaca yonelik dona-
nim ve yazilimlar pazardaki yerlerini almaya baglamigtir. Ancak sdzkonusu yon~
temin hiz1i ve ekonomikligi konusunda mevcut kogullar gdzardi edilerek kesin

bir degerlendirmeye gitmek yanlig olacaktir,

Kinematik GPS tekni3i ile fotogrametrik uygulamalara gegigte, donanim ola-
rak ilk etapta modern hava kameralarina (Wild RC 10, Wild RC 20, Zeiss RMK-
Top vb.) gereksinim duyulmakta ve bu kameranin ugak igcerisinde GPS anteni ile
entegre caligmasina olanak saglayacak diizenlemelerin yapilmasi gerekmektedir.
Daha sonra birlegtirilmig fotogrametrik nirengi blok dengelemesini gergekleg-

tirecek yazilim saglanmalidir.
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Bu arada kinematik GPS'in h;vadan fotograf alim kogullarina bagimlilik
gbsterdigi gergegi de gdzardi edilmemelidir. Difer taraftan yerkontrol nok-
tas1 gerektirmeyen, arazi kosullarinin yereyde galigma yaﬁllmaSlna olanak
tanimadigr (bataklik, orman, v.s.) b&lgelerde uygulanmasi biiylik anlamlilik
tagiyan bu ydntemin, dengeleme sonrasi yer kontrol noktasi tesis ve ingaa-
tina Snemli Slglide gereksinim duyulan bdlgelerde kullanilmasi durumunda ay-
n1 ekonomikligi ve anlamliligil sagliyacagini sdylemek yanlis olacaktir.Tiim
bunlarin yanisira, iilkemiz ig¢in su anda kinematik GfS yerine, statik GPS 51~
glim sonuglarinin fotogrametrik nirengi dengelemesine ek gdzlem olarak sokul-

mas1 konusunda bir galisma yapilmasi daha gergekg¢i bir yaklasim olacaktir.
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