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OZET

Lgp serbest hava anomalilerinin H yﬁkseklikler% ile korelasyonlu oldugu

bilinmektedir. Galigmada, 1 nolu test bdlgesinde o varyansinin % 85 ora-

ninda topografyadan kaynaklanmasi, s8z konusu kpre%ggyonun acik bir kaniti-
dir. U¢ agamali olusturulan prediksiyon igleminin ilk agamasinda bu korelas-
yon giderilmekte, ikinci agamada M nci dereceden iki boyutlu polinom ile Lgp
deki deterministik parga (trend) belirlenmekte ve {iglincii asamada agirlikli
ortalamalar veya en kiiglik karelerle kolokasyon (EKKK) ydntemleri kullanila-
rak prediksiyon iglemi tamamlanmaktadir. Prediksiyon iglemini olugturan bu
iic agamanin degigik kombinasyonlari ile 12 prediksiyon ydntemi modellendiri-
lerek test bdlgelerinde uygulanmigtir. Olgiilerden hatali ve uyugumsuz olan-
lar1i belirlemek ilizere &lg¢ii ve hesap farklarindan hesaplanan robust karakter-
1i S€ 8lgek faktdrii ile basit bir test geligtirilmistir. 8 test bdlgesinde
bulunan b deneysel Bouguer faktdrlerinin ortalamasi 0.1148 ve standart Bou-
guer faktdrid 0.1119 oldugundan aralarindaki fark oldukga kiigiiktlir. Bu neden-
le "Helmert Ortometrik Yiikkseklik Sisteminin" Tiirkiye ig¢in 8nerilebilecegi

sonucuna varilmaktadir.

1. GIR1S

Ayhan-Ayken (1987) 'de yapilan caligmanin devami olan bu yazida &l¢ii nok-
talarindaki Lg serbest hava anomalilerinden 6lc¢li bulunmayan noktalarda (he-
sap noktalari) AgF degerlerini hesaplama yéntemleri kuramsal olarak agikla-
nacaktir. Daha sonra bu ydntemler ile test bdlgelerinde elde edilen sonuglar

kargilagtirilarak uygulamaya ydnelik bilgiler {iretilecektir,

Prediksiyon ydntemlerini agiklamadan nce serbest hava anomalileri ile
yiikseklikler arasindaki korelasyonu kisaca agiklamakta yarar vardir. Clinki
prediksiyon ydntemlerinin olugturulmasinda ve bagarisinda bu korelasyonun

gbzonilinde tutulmasi Snemli bir rol oynar.



Bilindigi gibi AgF serbest hava anomalisi ;
= - 1.1
bep = 8 T Vg : (1.1)

egitligi ile hesaplanir. Burada

Bp o P yeryiizi noktasinda gravite

YQ +«+ P noktasina kargilik Q telliiroid noktasindaki normal gravite-
dir.
Isostasi kuramlarina gdre topografik kitlelerin isostatik bir dengede
oldugu varsayildigindan kabul edilen isostasi kuramina gore AT topografik
kitle gekimi ile AS isostatik denge ¢ekimi arasindaki farkin serbest hava

anomalisine egit olmasi gerekir. Bu diigiince ile AgF H

bgy, =271 kp (H-H) - C (1.2)
olarak yazilir (Kraiger-Siinkel, 1983)., Burada
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anlamindadir. (1.2) egitligi diizenlenerek;

AgF=2ﬂka—2ﬂkpﬁ—C (1.2a)
ve b =21kop (1.3
a =-2m1tkpH-C (1.3a)

tanimlari ile

Lgp = bH+a (1.4)
olarak AgF ve H arasinda dogrusal korelasyonun varligi gdsterilir, (1.2a) e-
gitligi
AgF +C=27m17kpH-=-21m1kop H
veya
= v
AgFaye bH+a (1.5)



bigiminde Faye anomalileri igin diizenlenerek Kraiger-Siinkel (1983)'de pre-
diksiyon igin kullanilmigtir. (1.4) ve (1.5) egitlikleri ilk bakigta bir-
birine benzemesine kargilik gerek &lgiilerin tiirii gerekse a' nin a' ' den

farkli olmasi nedeniyle birbirinden ayrilirlar. Ancak her iki egitlikte de

b Bcuguer faktdri ayni anlamdadir,

AgB Bouguer anomalisi tanimindan yararlanarak AgF ile AgB arasinda ;
Agy = Ogp + b H - (1.6)
iligkisi yazilabilir (Heiskanen-Moritz, 1967)., Bu egitlik diizenlenerek
Mgy = bgy - b H : (1.7)

ile AgF ve H arasindaki korelasyonun varligi degigik bir yorumla ifade edi-

lebilir,

2. PREDIKSIYON YOUNTEMLER

Bir dnceki bdliimde, serbest hava anomalileri ile yiikseklikler arasinda
varligl gésterilen dogrusal korelasyonun, prediksiyon yéntemlerinin bagari-
sindaki Snemini ortaya koyabilmek igin s&z konusu korelasyonu igeren ve

icermeyen hesaplama modelleri olugturulacaktir,

C yerey diizeltmesi sayisal arazi modelinin belirlenmesini ve yogun he-
saplama yapilmasini gerektirdiginden C 'nin diger bir deyigle Faye anomali-
lerinin Hesaplanmad1g1 diiginlilerek AgF 'nin H ile korelasyonu (1l.4) egitli-
gi ile ifade edilecektir., n adet &lgii noktasinda Agp i¢in yazilan (1.4) e-

gitliklerinden yararla
v, *lgp=a+bH , i=1,2,,..,n (2.1)
i .
matris gdsterimi ile

\_]+égF=éx (2.2)

yazilir, Burada v diizeltme vektdrii olup

ag. = [ 2g Ag cee s bg ]
F Fl’ F, ’ O
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anlamindadir. (2.2) esitliginin en kiiciik kareler ilkesini saglayan ¢Oziimii

ile bulunan ¥ vektdrii " Bir Kez Indirgenmig Olgiiler " olarak isimlendirilir.

AgI ile g&sterilen bir kez indirgenmig 8lgiiler;

(2.3)

1

AiI=AﬁF - A

egitligi ile ifade edilir. X = [ a b ] bilinmeyen ¢3ziim vektdriiniin 6 elemani

ve deneysel Bouguer faktdriiniin (1.3) egitligi ile verilen tanimindan yararla

Port ortalama yogunlugu,
~ _ b
ort 2Tk (2.4

ile hesaplanir. En kiigiik karelerle dengeleme ile hesaplanan b deneysel Bou-
guér faktdrii kiigiik bolgelerde gergek degere yakin, bliylik bolgelerde ise ger-
gek degerden farklidir (Kraiger-Siinkel, 1983).

(2.2) egitliginin bir gﬁzﬁﬁﬁ

T
g=[0 0] (2.5)

alindigindan AgF ile H arasinda korelasyon olmadigi varsayilmakta,
T
g=[0 0.1119 ] (2.6)
kabul edildiginde ‘ise (2.3) ile bulunan Lgy 'ler Agg " Tamamlanmamigs Bouguer
Anomali " lerine 8zdeg olmaktadir. (2.5) esitligi AgF ile H arasindaki dopru-

sal korelasyonun bilinen standart ifadesidir (Heiskanen-Moritz, 1967).

Serbest hava anomalilerinin yiikseklikle olan korelasyonun giderilmesi
prediksiyon ybntemlerinin ilk agamasini olugturur. lkinci agamada ; % bilin-
meyen vektdriiniin deneysel veya standart degerlerinden yararlanarak (2,3) e-
gitligi ile tanimlanan AgI veya Agy 'lere bir yiizey uydurularak &lgiilerdeki
trend'in alinmasi amaglanmaktadir. Bu amacla trend ylizeyi ;

I
Agr (X,Y) = .§0 c; £, (X,1) 2.7)



bigiminde bir fonksiyon segiiebilir. Burada c, bilinmeyen katsayilar ve .
£, (X,Y) temel fonksiyonlar ( base function )'dir. Uygulamada degisik temel
fonksiyonlar kullanilmakta olup trend yiizeyinin belirli olmasi ig¢in uygun
temel fonksiyonun segimi bnemlidir (Moritz, 1978 ; Vanicek-Krakiwsky, 1982).

‘Ornek olarak agapida iki temel fonksiyon verilecektir ;

¥ Quadratik yiizeyler (Hardy, 1971;1984),

£, D = C@xp? v v+ a2 (2.8)
d ... bir katsayi
* fki boyutlu polinomlar (Davis, 1973),
k 1 ' X
£, KD =X Y, k, 1=0,1,... (2.9)

Bu ¢aligmada (2.9) egitligi ile verilen iki boyutlu polinomlar temel
fonksiyon se¢ilmigtir., (2.9) egitligi (2.7)'de yerine konulursa;
K L k 1
ile trend yilizeyini veren fonksiyonun genel bigimi tanimlanir. M yiizeyin de-~

recesini g&stermek {izere (2.10) egitligindeki K ve L ;

K = INT (M/2)
L =MK

ile bulunur. (2.10) egitliginde kullanilan X,Y diizlem koordinatlari, nokta-

larin ¢,)A enlem ve boylamindan yararla;

X

(¢ - L ) R (2.11)

Y

(X - xo ) Cos ¢° Ro (2.12)

olarak belirlenir, Burada

_ 1/2
Ro = ( Mo No ) (2.13)
a ( l-e )2 a
M: 'y N= .
° ( 1-e? sin2 ¢y y3/2 ° ( l—e? Sin2 by )1/2
2 =1-(b/a)’

a,b ... Elipsoidin biiyiik ve kiigiik yari eksenleridir.



Yukardaki egitliklerde gegen ¢°,Ao koordinatli nokta, hesap bdlgesinde
olusturulan bir X,Y dik koordinat sisteminin baglangi¢ noktasi olup uygula-

mada iki tiirld belirlenir.

* Olgli noktalarinin enlem ve boylamlarinin ortalamasi ile belirlenen ve
b6lgenin ortalarina rastlayan nokta,
veya
* Her hesap noktasi X,Y dik koordinat sisteminin baglangi¢ noktasi ola-

rak secgilir (Kassim, 1980),

Ancak ikinci yolj her hesap noktasi igin tiim 6igﬁ nokta koordinatlari-
nin (X,Y) yeniden hesaplanmasini gerektirdiginden bu galigmada uygulanmamig-

tir.

(2.10) egitliginin Agy Blglileri igin yazilan diizeltme denklemi oldutu

diigiliniilerek matris gdsteriminde,
v+ig, =Bc s BP=1 (2.14)

ile dengelemenin matematik modeli olugturulur. Burada

[ ]
L
1% .. x? Y]
L
1X, ... X5 15
B = .
1X ... XK YL
| n n n |
T
e= | o0 %1 ' %KL ]
_ T
Ag= [ AgI AgI s AgI ]
1 2 ) n

P ... Afirlik matrisi , I ... Birim matris

olup n > (K+1) (L+1l) olmak iizere ¢ ve v bilinmeyenlerin en kiigiik kareler il-

kesini saglayan ¢dziimleri;

1o
1

~
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ile bulunur. (2.16) egitligiyle hesaplanan ¢ diizeltmeleri "Iki Kez Indirgénv

mig Anomaliler'" ismi ile anilir ve 0811 ile gdsterilir, Diger bir ifade ile

e

Mgy = Agy - B 2 (2.16a)

olarak yazilir, Bdylece prediksiyon igleminin ikinci asamasi tamamlanir ve
bu agsama sonunda AgII iki kez indirgenmis anomaliler elde edilir. Prediksi-~
yon igleminin liglincli agamasi hesap noktalarindaki AgII'lerin 8lgli noktala-
rindaki AgII'lerden yararla hesaplanmasini kapsar, Bu amagla iki yéntem kul-

. lani1lacaktir;
* Agirlikli Ortalamalar
¥ En Kﬁéﬁk Karelerle Kolokasyon (EKKK)

Agirlikli ortalamalar ydnteminde p hesap noktasindaki AgII 3

I a.’
ig1 81, Y4
Ag i p (2.17
II n -\
P it 94
p

egitligi ile bulunur. p noktalarinin birden gok olmasi durumunda matris gds-

teriminde (2.17) egitligi

- - - -

AgII tp d1 d2 oo dn
Py 1 Py Py Py
-V -v -v
ferr &, 2 4 b ... 4
Py | = 2 Py Py )
. 0 .
Y -V -V
Agyy ‘o 4 .04
| Pm] | L Pn Pm Pm] |
ile yai111r. Burada
o -V .
tpj = ko dip s 3= L2, e, m
j
AgII «es D hesap noktasinda belirlenen AgII
P
AgIIi «vs inci 8l¢ili noktasindaki AgII

ey

ey

1

2

1

(2.18)



d ... p. hesap noktasi ile i nci &lgii noktasi arasindaki

pj vzaklik,

v ... Prediksiyonun glicli (genellikle 1.5 < v < 4 arasinda

deger alir ve deneysel belirlenir).

EKKK yonteminde; hesap noktalarinda bilinmeyen s sinyalleri bilinen %

8lg¢tlilerinden
§=Cc, C 2 (2.19)
=  =sf =48 -

egitligi ile bulunur. Bu egitlikte § ve ! rastgele degiggen olup merkezlen-

dikleri, yani
E{8§8§1}=0 , E{2}=0
ve % Slgiilerinin hatasiz oldupu varsayilir. lki kez indirgenmig anomalile-

rin EKKK ile prediksiyonu yapildiginda (2.19) egitlipindeki terimlerin an-

lamlari agagidadir.

- - - T
s [ AgII , AgII s see s AgII ] , Hesap noktalarindaki AgII
: 1 T2 m
T
13 [ Agrr s AgII s eee s AgII ] , Olcii noktalanndaki-AgII
1 2 n
gsl ««+ Sinyal ve 8l¢li capraz kovaryans matrisi
Copg oo 0lcili kovaryans matrisi

(2.19) esitligini prediksiyon igleminin liglincii agamasinda kullanabilmek

igin QSQ ve 922 matrislerinin diger bir deyigle 8lgii kovaryans fonksiyonunun
belirli olmasi gerekir, Bu amagla 8lgiilerden yararlanarak deneysel kovaryans
sayilari ile kovaryans fonksiyonunun deneysel yerel belirleyici parametrele-

ri olanj;

«+. Varyans

.+«+ Korelasyon Uzunluu

C

g

X «+«. Eprilik Parametresi
Y ... 11k Sifir Noktasi

o

bulunur, Daha sonra ya deneysel yerel belirleyici parametrelerden yada de-



neysel kovaryans sayilarindan yararla, segilen hir model kovaryans fonsi-

yonunun parametreleri hesaplanmir. Bu galigmada

A

(1+ B2 s2 )3/2

C(s) = (2.20)
A ve B parametreli fonksiyon model kovaryans fonksiyonu olarak segilmig-
tir, (2.20) egitligindeki A, B bilinmeyen parametreleri deneysel yerel be-

lirleyici parametrelerden yararla;

Iy | (2.21

( 2213 _ 1 y1/2

B = - 1) (2.21a)

ile bulunur (Moritz, 1980).

Bbylece iic agamali prediksiyon iglemi sonunda, H yiikseklikle bir Q he-

sap noktasinda AgF serbest hava anomalisi

Q

-~ -~ K L 1 -~
=3 e 2,22
fgp =8+ DBy * ko1 G Xﬁ Y * f8rr (2.22)
Q Q
genel prediksiyon egitligi ile hesaplanmir (Kassim, 1980; Merry, 1983; Ben-

cilioni-Sanso, 1985).

(2.22) genel prediksiyon egitligindeki agamalarin bir , iki veya iicli-
niin birden kullanilmasi ve ayrica I ve III ncii agamalardaki segenekler gdz-
dniinde tutularak genel prediksiyon igleminin &zel durumlari elde edilebilir.
Bu diiglince ile degigik kombinasyonlar yapilarak 12 ayri prediksiyon ydntemi
olugturulmus olup aralarindaki iligkiler de gdzdniinde tutularak Sekil-1'deki
akig diyagraminda topluca gdsterilmektedir. Bu 12 prediksiyon ySnteminde kul-
lanilan prediksiyon agamalari ile agamalardaki secenekler Tablo-1'de veril-

mektedir,

(2.22) esitligi,

-~ > I.S L ~ k 1 (2 23)
m (X,Y,H) = 38 +Db H + o Lgo ckl Xy W25
olmak izere
Agp (X,Y,H) = m (X,Y,H) + dg;; (X,V) ‘ (2.24)

bigimine dBniigtiiriildiiglinde m (X,Y,H); Ag, serbest hava anomalilerindeki top-

lam deterministik (trend) pargay1l temsil eder. Bu durumda, AgF ve AgII rast-



gele siireg olarak degerlendirildiginde (2,24) egitligi Universal Kriging'e
donliglir. Universal Kriging'de AgF ylizeyi deterministik, ortalama ve stirek1i
m (X,Y,H) ylizeyi ile bu ylizey cevresinde salinimlari olan rastgele nitelik~
1i AgII ylizeyinin toplamindan olugturulur, Bu yilizeylerden deterministik o-
lan m (X,Y,H) ylizeyinin bir @ (X,Y,H) ¢Ozilimii, ilk adimda, en kiigiik kareler-

le dengeleme ile bulunur, lkinci adimda
Bgrp (X,¥) = g (X,Y,H) - & (X,T,B) . (2.25)

ile tanimlanan rastgele nitelikli AgII (X,Y) yilizeyinin ¢dziimii ise kovaryans-
lardan yararla elde edilir. lki adimli bir iglemle ¢5ziilen Universal Kriging
bu yapisiyla parametreli EKKK ile &zdeg ¢bziim verir (Hardy, 1984; Dermanis
1984) . '

YONTEM 6LQU KORELASYON Y{iZEY | YONTEM
NO.
1 1 1 1 0
2 2 1 1 0
3 1 1 1 1
4 1 1 1 2
5 2 1 0 1
6 1 1 0 1
7 1 0 0 1
8 2 1 0 2
9 1 1 0 2
10 1 0 0 2
11 2 1 1 2
12 2 1 1 1
Tablo-1 : Prediksiyon Ydntemleri
OLCU i b Agy 25 Mgy _
KORELASYON: 0 ;3 a=b=0 , 1 ; a=0, a#0, b#0
YUZEY : 0 3 ck1=0 , 13 ck1¢0
YONTEM : 0 EkITO ,» 1 ; Agirlikli Ortalamalar, 2 ; EKKK

Tablo-1'deki prediksiyon ydntemlerinden 4,8,9 ve 11 nolu ydntemler yuka-
rida agiklanan Universal Kriging ile zdeg oldugundan Universal Kriging'in

AgF prediksiyonuna uygulamasi olarak diigiiniilmelidir., Agirlikli ortalamalari

10
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igeren prediksiyon ybntemlerinde AgII rastgele siire¢ kabul edilmediginden,

bu ydntemlerin Universal Kriging ile iligkisini kurmak olanakli degildir.

Yukarida agiklanan prediksiyon ydntemlerini incelemek ig¢in &ncelikle ka-
ba hatali ve uyugumsuz 8lgiilerden arindirilmig bir 8lgii kiimesi gergkir. 01-
gliler bir n prediksiyon igleminden gecirilip uygun 8lgiitler ile kaba hatali
ve uyugumsuz olan 8lgililer ayiklanarak istenilen nitelikte bir 8lgii kiimesi
elde edilebilir. Bu amagla her defasinda bir bgp 6lglisli, 61lg¢l kiimesinden g1-
karlllp o noktadaki &éF hesaplanir ve daha sonra ayni noktadaki 8lg¢ii ve he-

sap degerlerinden,

ey = gy~ fy (2.26)
1 1 .

farklari bulunur., Eger AgF 'ler arasinda kaba hatali ve uyugumsuz olgiiler
yoksaj {ei} ornek kiimenin = o, cz parametreli ve‘normal dagilimli bir
evrensel kiimeden gelmesi gerekir, Olgiiler arasinda kaba hatali ve uyusumsuz
6lgililer bulundugunda M, umut degeri ve o standart sapma bunlardan ¢ok etki-
lenir, Bu nedenle &lgiilerin testi igin geligtirilecek &lgiitlerde He Ve o
yerine robust karakterli merkezcil (konum) ve 8lgek faktdrlerinden yararlani-
lacaktir.Robust karakterli konum ve 8lgek faktdrlerinin dzelligi Slgiiler a-
rasindaki kaba hatali ve uyugumsuz Slglilerden etkilenmemeleridir. Bu amagla
Hampel'in diizenlendigi Huber'in 2 nci Snerisine gdre hesaplanan robust karak-

terli Te konum ve SE 6lcek faktdrleri tanimlanacaktir. S5z konusu faktdrler,
Z Y, (x3k) =0 (2.27)
i 1

kogulunu saglayacak bigimde belirlenir. Burada wi (x3k) etki fonksiyonu ola-

rak bilinir ve

x = iiiéil (2.28)
olmak lizere
-k x < =k
v (x,y) = x -k $x<5k : (2.29)
k k <x

ile verilir.

Bu fonksiyonun grafigi Sekil-2'de gdsterilmektedir.

12



Sekil-2 : Etki fonksiyonu ( ¢ (x3k) ) grafigi
(2.27), (2.28) ve (2.29) egitliklerinden k=1.5 ig¢in hesaplanan T3 {e}

6rnek kiimenin median'idir. Ss 8lcek faktdri ise

med | e - T |
€

s = ' ‘ (2.30)
€ 0.6754

esitligi ile beiirlenir. Bu egitlikte med | € - T, | hatalarin mutlak deger-
lerinin median'i (Median Absolute Deviation, MAD) olup normal dagilimda MAD'
nin umut degeri 0.6754'e egittir (Huber, 1981; Crave v.d. , 1987). T  ve S_
faktdrlerinin hesabinda Andrews v.d.(1972)'de verilen algoritma ve altprog-

ram kullanilmigtir.
(2.30) egitligindeki robust karakterli S€ 8lcek faktdriinden yararla,

| €.

Jlos 25s_ (2.31)

€

egitsizligi ile tanimlanan test 6lglitlini saglamayan Glglilerin tamam1 kaba
hatali veya uyugumsuz Slgli kabul edilip 8lgii kiimesinden ¢ikarilarak olugtu-
rulan sonug 8lgii kiimesi prediksiyon ydntemlerinin kargilagtirilmasinda kulla-

nilmgtair.

Tablo-1'deki prediksiyon ydntemlerini karsilagtirmak igin iki &lgiit kul-

lanilabilir. Bu Slgiitlerden ilki (2.26) egitligindeki e; farklarindan
i
if0 ©i \1/2

Mo=x (1 g (2.32)

ile tanimlanan b&)karesel ortalama hatadir. Bu egitlikteki n; prediksiyonda

13



kullanilan toplam test nokta sayisi oluﬁ 6lcli noktalari ayni zamanda test

noktasi oldupundan &l¢l nokta sayisina egittir. Olgiiler arasinda kaba hata-
11 veya uyusumsuz Glgililer bulundugunda o, gibi Mo'da bundan etkilenmekte ve
kayik (biased) bir 8l¢ek faktdrii olmaktadir. Ancak ayni veri kiimesi ile ya-

'in

pilan farkli g¢&zilimlerin birbiriyle kargsilagtirilmasinda M anlamlidir. M/
kiiglik olmasi uygulanan prediksiyon ydnteminin anlamli oldugunu gdsterir (Ay-

han-Ayken, 1987).

Kargilagtirma Slglitlerinin ikincisi ¥ prediksiyon giicli olup

L oa
it1 8, ‘
Bgy = -——::——4L (2.33)

olmak iizere
n( Z_z
iZo (AgFi - lgg)

K=t ( . y0+2 (2.34)

ile hesaplanan o* 'dan yararla

M
[¢)

*=
p oF

(2.35)

egitligiyle tanimlanir (Merry, 1983)., Buradaki g* prediksiyon giicii ile agir-
likl1 ortalamalarda kullanilan v prediksiyon giici tanimlarinin farkli oldu-

guna dikkat edilmelidir.

Yukarida incelenen prediksiyon ydntemleri ve kargilagtirma &lgiitleri
test bdlgelerindeki &lgii kiimeleri ile bir sonraki b&liimde sayisal olarak

irdelenecektir.

3. SAYISAL UYGULAMA VE YUNTEM KARSILASTIRMASI

Bir 6nceki bdliimde verilen ydntemlerin uygulama kogullarini belirlemek
igin 8 test bdlgesinde sayisal inceleme yapilmigtir. Farkli engebelikte ara-
zilerden olugan test'balgeleri'l/IOOOOO O6lgekli pafta alanini kapsamakta o-
lup enlem ve boylam cinsinden sinirlari Tablo-2'dedir. O0l¢ii noktalarinda;
GRS80 sisteminde - Slgiileri ile enlem; boylam ve yiikseklik bilinmektedir.
Test bolgelerine giren 6lg¢l noktalarinin sayilari ile AgF 'nin b&lge iginde
degigimini gdsteren oigF Tablo-3'de verilmektedir, Tablo 2 ve 3'den 3,4 ve
8 nolu test bdlgelerinin engebeli digerlerinin orta veya az engebeli olduk-

lar1 sbylenebilir.,
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BOLGE ENLEM BOYLAM COGRAF! BOLGE
1 37 00-37 30 | 32 30-33 00 | ¢ Anadolu BSlgesi
2 38 30-39 00 | 32 30-33 00 | ¢ Anadolu BBlgesi
3 40 30-41 00 | 41 00-41 30 | Dogu Karadeniz Bdlgesi
4 37 00-37 30 | 28 30-29 00 | Ege Bdlgesi
5 41 00-41 30 | 27 00-27 30 | Marmara Bdlgesi (Trakya)
6 39 30-40 00 | 33 30-34 00 | ¢ Anadolu Bslgesi '
7 37 30-38 00 | 39 30-40 00 cﬁneydogu Anadolu Bélgesi
8 39 30-40 00 | 41 00-41 30 | Dogu Anadolu BSlgesi
Tablo-2 : Test.Bﬁlgeieri
BOLGE | NOKTA . N
NO. SAYISI
1 142 746.52 2.0
2 111 131.56 4.5
3 100 3473.88 3.0
4 133 1854, 38 4.0
5 189 51.76 3.5
6 122 323.73 4.0
7 271 1092.67 3.5
8 259 1601.47 3.0
ORTALAMA 3.5

Tablo-3 : Nokta Sayisi, AgF Varyansi ve v Katsayisi.

1 nci test bdlgesinde 3 nolu prediksiyon ydntemi kullanilarak (2.31)
egitligi ile olusturulan kéba hatali veya uyugumsuz Jlg¢li testinin anlamliga
incelenmigtir. Bu incelemede agirlikli ortalamalar ig¢in v = 1.5 alinmig ve
hesap noktasi yakin gevresindeki en az 10 8lgii kullanilmigtir, II nci aga-
‘mada gy 'lere yilizey uydurulurken ylizey derecesi 1'den 18'e kadar artirila-
rak her derece igin iki ¢8ziim bulunmugtur. Cozimlerin ilkinde, kaba hatali
ve uyugumsuz S8lg¢li testi uygulanip belirlenen 8lgiiler atilmig ve sonra ikin-
ci ¢Bziim yapilmigtir., Tablo-4'de Agp ve Tablo-5"'de Mgy i¢in her iki ¢&ziim
sonunda hesaplanan M ve S¢ degerleri verilmekte, kaba hatali veya uyusum-
suz Jlglilerin atilip atilmamasinin M ve p¥* lizerindeki etkileri Sekil-3'de

grafik olarak gdsterilmektedir, Tablo-4 ve 5'deki degerler incelendiginde,
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5. s e ot g

S degerinin kaba hata11 ve uyu§umsuz dlgiilerden hlg etkllenmedlgl buna kar-
§111k M '1in yiizeyin derece51ne gdre % 50'ye varan oranda azaldigl anlasgil-
maktadlr. tkinci ¢8ziimde bulunan Mo ve Se degerlerinin ylizey derecesinden
bagimsiz olarak hemen hemen birbirine egit olmasi (2,31) egitligi ile uygu-
lanan testin anlamli ve ayrica SE Slgek faktarﬁnﬁn robust karakterli oldugu-

nu gdsterir,

M" t m, tmgal)

+ (dakika) — 6[«6 Atarak
o Olcd atmadan

?
3
me

¢

5
o4 b F—‘—4—“——"—~_‘_-__*_~—*————‘————&—_—*\\131
03 3 — o N .
o2 , N .

— PUSSEEES p— <
0.4 i f*
, M

Sekil-3 : 1 nci bdlgede Mo ve p* degerleri,

Agirlikli ortalamalarda prediksiydn gliclini deneysel hesaplamak ve kulla-
nilacak 6lg¢li sayisini belirlemek icin 8 test bdlgesinde 3 nolu ydntem ve
4 ncii dereceden ylizey ile sayisal bir inceleme yapilmigtir. Tablo-3'deki 8
test bdlgesinde bulunan en uygun v degerleri arazi engebeligine bagli olmak-
si1zin 3.5 civarinda degerler almaktadir. Yeterli 8l¢ili sayisini belirlemek ii-
zere nce en az 10 ve sonra en az 20 8lgili ile yapilan prediksiyon sonunda
6l¢li sayisinl artirmanin bir yarari olmadii anlagsilmigtir, Karakteristik
olmalari nedeniyle 2,3 ve 4 ncili test bdlgelerinde en az 10 ve en az 20 dlgi
ile yapilan prediksiyonlarda bulunan M0 degerleri, v degeri degiggen alina-

rak Sekil-4'de g8sterilmektedir. Sekilden de goriildiigi gibi v "'nin 3'den
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biiytik degerleri i¢in en az 10 ve en az 20 8lcili ile yapilan ¢dziimlerde M
aynidir. 3 nolu ydntem ve 4 ncii dereceden yiizey ile elde edilen bu sonug-
larin; agirlikli ortalamalarin kullanildigi 5,6,7 ve 12 nolu prediksiyon
yontemleri igin de gegerli olacagi diiglinlilerek en az 10 8lg¢ii ile hesap ya-
pilmasi ve v 'nin 3.5 alinmasi Sngdrilmiigtiir, Nitekim Kassim (1980)'de he-
sap noktasinin ddrt bir yanina dagilmis en az 10 8lgiiniin yeterli oldugu be-

lirtilmektedir.

Agp serbest hava anomalilerinin yiikseklikle korelasyonunu gdstermek {ii-
zere test bdlgelerinde a ve b katsayilari deneysel hesaplanmigtir. Bu katsa-
yilardan & bdlgedeki Slclilerin ortalamasina (Bouguer anomalilerinin ortala-

mas1) ve b katsayisi da Bouguer faktdriine kargilik gelir. b katsayisi gravi-
tenin diigey gradyenti ile dogrudan ilgili oldugundan, gerek gravite indirge-

meleri gerekse yiikseklik sistemlerinin segiminde &nemlidir.

Tiirkiye'ye uygun yﬁkseklik‘sistemi heniiz belirlenmediginden test bdlge-
lerinde b Bouguer faktdriiniin deneysel belirlenmesine &zen gdsterilmigtir.
Bu amagla 3 nolu ydntemde 4 ncii dereceden yiizey ve v = 3,0 alinip, test b&l-

~

gelerinde prediksiyon yapilarak &, b ve (2.4) egitliginden § ortalama

ort
yogunluk hesaplanmig olup bu degerler Tablo-6'da sunulmaktadir. Test bslge-

~

lerinde hesaplanan b ve 5ort degerlerinin ortalamalari 6 = 0.1148, 5

ort

2.74 gr/cm ile standart degerleri b = 0,1119, Port = 2.67 gr/cm arasindaki

fark oldukga kiigliktiir. Gok sayida ve degigik arazglerde yapilacak inceleme-
lerle daha anlamli sonucglara varilabilecegi bir gercektir. Ancak 8 test bdl-
gesinde yapilan bu incelemede, Tiirkiye kogullarina en uygun yiikseklik sis-
temi olarak HELMERT Orfometrik Yiikseklik Sisteminin alinabilecegi sonucuna

varllmaktadir.

Tablo-6'da verilen & ve b degerlerinden yararla AgF 'lerin yikseklik-

le korelasyonu Sekil-5'de her bdlge igin ayri ayri gdsterilmektedir,

2 nci bdliimde olugturulan 12 prediksiyon y&ntemini kargllagtlrmak ama-
ciyla 1 ve 2 nci bdlgelerde sayisal uygulama yapilmigtir. Prediksiyonun III
ncii agamasinda agirlikli ortalamalar igin v = 3,5 ve en az 10 8lgi kullanil-
mig, II nci agamada yilizey derecesi l'den 10'a kadar.artlrllarak uygun yiizey

derecesinin belirlenmesi amaglanmigtir.

EKKK'in kullanildigi prediksiyon y&ntemlerinde belirlenen deneysel ko-

varyans fonksiyonlari Slgiilerin nitelifine gSre ili¢ grupta toplanabilir, Bu
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BOLGE d(mgal) 1) ﬁort(gr/cno
NO.
1 -96.02 -Q.1346 3.21
2 -29.73 | 0.0733 1.75
3 -143.51 | 0.1145 2,73
4 -29.47 | 0.1060 2.53
5 6.37 | 0.1112 2.66
6 -75.20 0.1188 2.83
7 -82,20 | 0.1216 2.90
8 -237.56 | 0.1385 3.30
ORTALAMA 0.1148 2.74
STANDART 0.1119 2.67

Tablo-6 : Deneysel a , b ; ) t degerleri.

o

gruplardan ilkini, yerel belirleyici parametreleri bdlgeden bdlgeye gdre de-
gisen AgF serbest hava anomalisi kovaryans fonksiyonlari olugturur. lkinci
grupta ise deneysel ( a , b ) veya standart ( a , b ) katsayilari kullanila-
rak yilikseklikle korelasyonlari giderilen AgI veya AgB 'lerin kovaryans
fonksiyonlari bulunur. 4 ve 11 nolu ydntemlerde ylizeyin derecesine bagli o-
larak belirlenen kovaryans fonksiyonlari liglincli grupta yer almaktadir., Her
iic grupdaki kovaryans fonksiyonlarinin 1 ve 2 nci bdlgelerde hesaplanan Co
ve ¢ degerleri Tablo-7'de topluca sunulmustur. Tablodan AgI ve AgB Slgiileri-
ne ait C, ve  degerlerinin her iki bdlgede de ayni oldufu goriilmekte ve bu-
radan AgI ile AgB kovaryans fonksiyonlarinin benzer dolayisiyla 8 ve 9 nolu
yontemlerin hemen hemen &zdeg olduklari sonucuna varilmaktadir. Yiizey dere-
cesini artirmanin C,'da bir azalmaya ¢ 'da ise belirli bir degere kadar a-
zaldiktan sonra sabit bir degere ( test bdlgelerinde 2500 m ) ulasmasina ne-
den oldugu anlagilmaktadir. z'nin 2500 m sabit degerini almasi, deneysel ké-
varyans sayllari belirlenirken sinif araliklarinin standart olarak 5 km alin-
masindan ve Slgli nokta sikliginin ortalama 3 - 5 km olmasindan kaynaklanmak-
tadir. §eki1-6 ve 7'de 1 nci bdlgede AgF s AgI ve Ain icin ve Sekil-8'de

2 nci bdlgede AgF ile Lg; igin belirlenen deneysel kovaryans fonksiyonlari
~grafik olarak sunulmaktadir. §ekil-6, 7 ve 8'den Agp ile Agy kovaryans fonk-
siyonlarina ait ilk sifir noktalarinin birbirine egit oldugu, ylizey derecesi

arttikga ilk sifir noktasi degerinin azaldigi anlagilmaktadir. AgF ve AgB
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kovaryans fonksiyonlarina iligkin korelasyon uzunlugunun 1 nci bblgede bir-
birinden farkli ve 2 nci bdlgede birbirinin ayni olmasi nedeniyle  korelas-

yon uzunlugu igin bir genelleme yapilamamaktadir.

C(%)

12 o—o0 Modél

{00, ——o Deneyset

20,

>

(o 20 \ 30 Lo 5

Sekil-8 : 2 nci bdlgede Ag ve Ag kovaryans fonksiyonlari.

III nci a§éma prediksiyon igleminde uygulanan EKKK ydnteminde 8lg¢ii sayi-
s1 boyutunda bir matris inversi alinmasi gerekliligi bu ydntemin olumsuz yd-
niinli olugturur. Bu nedenle Ayhan-Ayken (1987)'de dnerildigi gibi hesap nok-
tasina (1.4 ¢)'dan daha yakln uzaklikta nokta gevresindeki &lgiiler kulla-

nilarak hesaplama yapilmigtir.

Tablo-1'de verilen 12 prediksiyon ydntemini birbiriyle kargilagtirmak
amaciyla 1 ve 2 nci test bdlgelerinde her bir prediksiyon ydntemi ile ayri
ayri hesaplama yapilmigtir, Olgii noktalari ayni zamanda test (hesap) nokta-
s1 segilmig bir test nokta deferi hesaplanirken o noktadaki &lgiinlin 5lgi kii-
mesinden ¢ikarilmasi ve diger Slgiilerden yararlanilmasi temel ilke olarak
alinmigtir, Ancak 1 ve 2 nolu prediksiyon yéntemlerinde en kﬁ@ﬁk karelerlé
dengeleme ile $lglilere uygun bir.trend yilizeyi belirlenirken tiim 8lg¢liler kul-
lanilmig ve bulunan trend yiizeyinden yararla test noktalarinin degeri hesap-
lanmigtir., Diger prediksiyon ydntemlerinde ise I ve II nci agamalarda tiim
6lciiler kullanilmig III ncii agamada ise bir test noktasindaki 8lgii o test

nokta degeri hesaplanirken kullanilmamigtir.
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Prediksiyon ydntemleri uygulanirken dnce bir 8n prediksiyon iglemi ile
test npktalarlndaki e 8lcili ve hesap degeri farklari bulunmug ve’ei deger-
lerine (2.31) egitligi ile olugturulan test uygulanmigtir, Test sonunda ka-
ba hatali veya uyugumsuz oldugu belirlenen &lgiilerin tamami atilarak olug-
turulan yeni 8lgii kiimesi ile ikinci bir prediksiyon yapilmigtir, 1 ve 2 nci
test bSlgelerinde her prediksiyon ydntemi ile ikinci prediksiyon sonunda

hesaplanan Mo ve p¥ karsilastirma Slgilitleri Tablo-8 ve 9'da verilmektedir,

Tablo-8 ve 9'da sunulan M ve p* kargilagtirma Slgilitleri topluca deger-

lendirildiginde asagidaki zellikler siralanabilir.

* Her iki test bdlgesinde 5 ve 6 nolu ydntemler 7 nolu ydntemle, 8 ve
9 nolu yontemler 10 nolu ydntem ile kargilastirildiginda; yiikseklikle
korelasyonu giderilen gravite anomalileri (AgI veya AgB) ile yapilan
prediksiyonda hesaplama dogrulugunun AgF 'nin kullanildigr prediksi-

yona gdre Z 50 oraninda daha iyi oldugu belirlenmektedir.

* Agp Bouguer anomali Glgiileri ile prediksiyon yéntemlerinin AgI ve
AgF 6lclileriyle prediksiyona gdre daha dogru sonuglar vermesi nedeniy-
le gravite.anomalisi prediksiyonunda AgB Bouguer anomalilerinin, bag-
ka amaglarla kullanilmak iizere deneysel &, 1) katsayilari hesaplanmak
istendiginde Mgy 'lerin prediksiyonda &1lgii olarak kullanilmasi uygun

olmaktadir,

¥ 3 ve 12 nolu yontemlerde ylizeyin derecesi artirildipinda hesap dogru-
lugunun artmadigi, farkli dereéeden yiizeylerle yapllan hesaplarda M0
ve p*¥ 'in hemen hemen ayni kaldigi belirlendiginden; 2 veya 3 nci de-
receden bir ylizey ile 3 veya 12 nolu ydntemin orta ve az egimli b&l-
gelerde gravite anomali prediksiyonu amaciyla kullanilabilecegi sonu-

cuna varilmaktadir.

* EKKK'yi kullanan prediksiyon.yantemlerinin (4,8,9,10,11) agirlikl:
ortalamalari kullanan prediksiyon ydntemlerine (3,5,6,7,12) gdre
genel olarak daha az dogruluk sagladiklari garﬁlmektedir; Buradan
EKKK'nin agirlikli ortalamalara gdre gravite anomali prediksiyonuna
daha az uygun oldugu sonucuna varllabilir ancak bu yarginin dogrulan-
mas1 igin farkli nitelikte ve ¢ok sayida 8lgii kiimesinde bu inceleme-

nin yapilmasinda yarar vardir.

% fglem hacmi, iglem zamani, ydntemin basitligi, dogrulugu ve farkli
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Bsl.No. 1 : 2
Yont.No.

Mo O_* Mo p¥
5 3.20 0.13 2.65 0.23
6 4,16 0.16 2.97 0.28
7 9.04 0.37 3.47 0.34
8 4,92 0.20 4,02 0.35
9 3.85 0.16 4.54 0.39
10 7.73 0.31 " 3.82 0.35

Tablo-8 : 1 ve 2 nci Bélgede Yontem Kargilagtirmasi.

Tuz. 2 3 4 5 6 7 8 10

Bol.

~ No. Elgnt e | Cy t JClz |C |t [ C|T |G|t | Clt | S|z |G|t |G|t
1 4 103 | 2500 | 85 2500 {81 |2500 | 73 |2500| 70 |2500| 65 |2500 | 53 |2500 | 46 |2500| 41 |2500 | 32 |2500
1 11 110 2500 | 82 2500 (75 2500 | 68 |2500 | 65 |2500| 57 |2500 | 49 |2500 42 |2500| 37 [2500 |28 |2500
2 4 76 (14872 34 4741 |33 4600 | 26 | 3449 | 24 ({3317 15 2500 12 |2500 | 12 [2500| 10 |2500 2500
2 11 80 {13920 | 36 4997 |36 |4969 | 29 3886’ 25 3552 | 14 (2500 | 12 |2500 | 11 '2500 10 |2500 | 6 (2500
1 (2) 8 119 2500 | (84 14128) | (Bouguer Anomalisi)
1 (2) 9 110 | 2500 (76 14870) | (Yiikseklikle Korelasyonu Giderilen Serbest Hava Anomalisi)
1 (2) 10 741 | 6023 |(130 | 12897)| (Serbest Hava Anomalisi)
o Tablo-7 : 1 ve 2 nolu Testhﬁlgelerinde C, (mgal) ve z (m) Parametreleri
N .
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1 2 3 4 11 12 1 2 3 11 12
5.60 | 6,27 | 4.25| 3.97 | 4.16 | 3.28 |8.69 | 8.97 [2.95 |6.69 | 7.04 | 2.62
0.22 | 0.24| 0.16 | 0.16 | 0,17 |0.13 [0.76 | 0.78 | 0.27 [0.63 | 0.62 | 0.23
5.11 [ 4,81 | 4,35} 4,16 | 3,49 |3.24 |5.58 | 5.65 | 2,90 |4.64 | 4,43 |2.74
0.20 (0,19 0.17 | 0.16 | 0.14 {0.13 |0.49 | 0.49 | 0.27 [{0.41 | 0.39 | 0.24
5.33 14,80 4,37 | 4,08 | 3,41 |3.52 {5.,51 | 5.64 | 2,90 [4.56 | 4.61 | 2.74
0.20{0.,19| 0,17 | 0.16 | 0.14 {0,14 |0.48 | 0.49 |0.27 |0.43 | 0.40 | 0.24
5.22 | 4.81| 4,41 4,02 |3.26 [3.39 |4.85|4.73 [2.90 |4.07 | 4.05 | 2,77
0,20 |0.19| 0.17 | 0.16 | 0,13 | 0.14 |0.,42 | 0.41 [0.27 |0.38 | 0.36 | 0.24
4,90 | 4,61 4.39| 4,23 | 3,37 [3.13 |4.47 | 4,30 2,91 |3.873.76 | 2.58
0.19 |0.18} 0,17 | 0.17 | 0.13 |0.13 |0.42 | 0.38 {0.27 |0.36 | 0.32|0.23
4,73 | 4,12 | 4.40 | 4,37 | 3.48 | 3.54 |3,42|3.40 | 2,90 |3.27 | 2.94|2.82
0.18 (0,16 | 0,17 | 0,17 | 0.14 |0.14 {0.32 | 0.30 { 0,27 [0.31| 0.26 | 0.25
4,53 | 4.07| 4,33 4,26 | 3,61 | 3,54 [3.31]2.87 (2,90 |3.11]2.9812.83
0.18 |0,16.({ 0.17 | 0,17 { 0,14 |0,14]0,31 | 0.25 | 0.27 [0.29| 0.26 | 0.25
4.00 | 3.57( 4.07 { 3,72 | 3.36 [ 3.42 |3,12 2,98 |2.,69 [2.82]|2.59|2.54
0.16 |0.14| 0.16{0.15| 0,13 | 0,13 |0,29 | 0.26 | 0.25 [0.,27 | 0.23"| 0,22
3,77 | 3.63| 4,00 | 3,69 |3.32 |3.38 [3,01]2.80(2.81 |[2.79]2.542.63
0.15 {0.,14| 0.16 | 0.15 | 0.13 |0.13 |0.26 | 0.25 | 0.26 |0.25 0.22 | 0.23
3.38 13.12}| 4.01| 3,58} 3,01 |3,13 {2,26|2,11{2,23 |1.88]2.,022.22
0.13 |{0.12| 0.16 | 0.14 | 0,2 |0.13 |0,21| 0,18 0.21 |0.17 | 0.18 {0.19

Tablo-9 : 1 ve 2 nci Test BSlgelerinde Yéntemlerin Kargilagtirilmasi.




arazilerde uygulanabilme dzellikleri gdzdniinde tutularak Tablo-8 ve
9'daki M ve p* degerleri incelendiginde 5 nolu prediksiyon y®ntemi-
nin (Bouguer anomali &lgilileri ve agirlikli ortalamalar) gravite ano-

mali prediksiyonuna en uygun ydntem oldugu sdylenebilir,

* p* 'nun her iki test bdlgesinde farkli deferler almasi, p* ile arazi
engebeligi arasinda bir iliskinin varligi diiglincesini uyandirmaktadir.
Engebeligi farkli arazilerde bu iligkinin belirlenmesi uygun predik-

siyon ybnteminin segimini kolaylagtirabilecek niteliktedir.

4. SONUCLAR

AgF serbest hava anomali prediksiyonu amaciyla 12 prediksiyon ydntemi
olugturulmug olup bu ydntemlerin bazi 8zellikleri 8 test bdlgesinde ve gra-
vite anomali prediksiyonuna uygunluklari ise ilk iki test bdlgesinde ince-
lenmigtir, Bu inceleme sonunda yiikseklikle korelasyonu standart Bouguer fak-
torleri (a=0, b =0.1119 ) ile'giderilen anomalilerin ( AgB ) ve agir-
l1kl1 ortalamalar ydnteminin anomali prediksiyonuna uygunlugu belirlenmig-
tir. Diger Szellikleri de gdzdniinde tutularak 12 prediksiyon ydnteminden
gravite anomali prediksiyonuna en uygun olan yéntemin 5 nolu yéntem oldugu
s6ylenebilir. Ayrica 2 veya 3 ncii dereceden bir trend yilizeyinin kullanildi-
g1 3 ve 12 nolu prediksiyon yﬁnfemlerinin de anomali prediksiyonuna uygun

oldugu belirlenmigtir,

Sayisal incelemeler prediksiyon ydntemlerinin dogrulugunu etkileyen fak-
térlerden en Onemli birinin Slgliler arasinda kaba hatali veya uyugumsuz 5lgii
bulunmasi oldugunu gSstermektedir, Bu tiir Slg¢lileri ayiklamak amaciyla robust
karakterli Se 6lgek faktdriinden yararlanarak basit ve etkili bir test gelig-—
tirilmistir. Bir 8n prediksiyon iglemi sonunda uygularan sz konusu testde
kaba hatali veya uyusumsuz 8lg¢ii oldugu belirlenen &lgiilerin hepsi 8lgi kii-
mesinden ¢ikarilarak yapilan prediRSiyonda Mo'1n Z 50'ye varan bir oranda

kiliglilmis olmasi uygulanan testin anlamli oldugunu gdstermektedir,

Agirlikli ortalamalar yontemi uygulanirken degisken parametre olan v
prediksiyon gliclini 3.5 almanin ve hesap noktasi yakin gevresindeki en az 10

8lgii ‘ile hesaplama yapmanin yeterli oldugu belirlenmigtir.
2
OAgF serbest hava anomali varyansinin 1 nci test b&Slgesinde 7 85'1lik

ve 2 nci test bdlgesinde 7 42'lik boliimiiniin topografyadan kaynaklanmasi AgF
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serbest hava anomalilerinin yiikseklikle korelagyonlu oldufunun agik bir

gostergesidir. PrediksYyon yBﬁtemfé¥Y%{ﬁ”ﬁ%§éril1 olarak kullanilabilmesi

igin AgF ile ylikseklikler arasindaki bu korelasyonun giderilmesi ¢ok dnem-

1i olup bu amagla deneysel ( 8, b ) veya standart ( a, b ) katsayilarinin

kullanilmasi yeterlidir.

Test bdlgelerinde 0.0733 - 0.1385 arasinda degerler alan b deneysel

Bouguer faktdrlerinin ortalamasi 0.1148 olup standart Bouguer faktdrii 0.1119

ile arasinda Z 2.6'lik bir fark bulunmaktadir. Gerek bu farkin kiigilk olmasi

ve gerekse Helmert Ortometrik Yiikseklik taniminda standart Bouguer faktdrii-

niin kullanilmig olmasi nedenleriyle, " Helmert Ortometrik Yiikseklik Sistemi "

nin Tirkiye kogullarina uygun yiikseklik sistemi olarak se¢iminin anlamli o-

lacag1 diiglinlilebilir. Bu segimin dogrulufunu gdstermek ig¢in dncelikle daha

gok sayidaki test bSlgesinde inceleme yapilmasi ve ayrica b faktdriiniin Kra-

iger—Siinkel (1983) 'de tnerilen parametreli EKKK ydntemi ile veya Heiskanen-

Moritz (1967) 'de verilen tamamen istatistiksel olan ydntemle belirlenip kar-

silagtirilmalarinda yarar goriilmektedir.
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