

















ve saya¢ mdoru (17) tarafindan ydnetilen bir kilavuz vida ile (16) kont-
rol edilir. Biliyliltme sistemi odak mesafeli pozitif (3) ve negatif (4)
mercekler dayanir. Hakiki projeksiyon dizlemi ile foto§raf arasindaki
biiyiltme (0,8 - 5,0 X) dederleri arasinda tayin edilmektedir. 2 ile 16
mm arasxyda dedigebilen aragtirma aralidi arazi diizlemi lzerinde tanzim
edilebilir.

Pozlanan filimler bir silindir (5) ve onun karg: pargasi (7) yar-
dimi ile projeksiyon dizlemi (5) ve onun kargi pargasi (7) yardimi ile
projeksiyon diizlemi igindekiler. Nakil silindiri (5) model tagiyici ara
milinin (X) hareketi ile badlantilidir.

(Y) ybniindeki hareket bir kilavuz vida (10) ile ydnetilen bir
prizma (9) tarafindan sadlanir. Bu vida ise ara mili yardimi ile makina-
nin (y) hareketi ile baglantilidir.

(12) Nolu vida ile harekete getirilen yansitici prizmanan (11);

—g—-hareketi daima projeksiyon 1gin sabitesinin (A) uzunlugunu muhafaza

eder. Bu tiir yapi ¢ok kiiglik bir sahaya ihtiyag gdsterir ve hatta Ortop-
rojeksiyon sisteminin gok kisa bir aksesuar ile esas lnitenin arkasina
irtibatlanmasinda miimkiin kilar. Filim karanlik bir odada bir kasete dol-
durulur. Bu kaset giin 1gi§inda OrtoprojektSr igindeki yatafina yerlegti-
rilebilir. Ana iinite ile Ortoprojektdér arasindaki ve projeksiyon iginla-
r1 iginde bulunan tersine gevirme prizmasinin dedigimi; aragtirma yolu-
nun X ve Y istikametinde hareket etmesine imkdn verir. Buna ilaveten po-
zitif veya negatif film gdriintisii de elde edilebilir. Aragtirma yolu ii-
zerindeki yan hareketin siir'ati operatdr tarafindan ayarlanabilir ve a-
razinin arizali durumuna uydurulabilir. GSriintiiniin parlakiiina ve hare-
ketin silir'atine gdre ayarlanabilen gri filitre filmin gdriintiisini her
tarafta miitecanis yapar. Aragtirma istikametine dik olarak hareket etmek
otomatik olup cihazin aragtirma gapida buna uygunluk sa§lar.

Ortoprojeksiyon sisteminin en beJenilen bir yanida (x,yY,z) koor-
dinat mekanizmasinin bant kontrollu olmasidir. Bunun neticesi olarakta
profil koordinatlari manyetik band lizerine depolanmig olur.

Bu koordinatlar elektronik iglem mekanizmasi tarafindan tesviye
minhanilerden elde edilir. Keza miinhaniler nimerik arazi modelinden bii-
ylik kompiiter yardimi ile enterpole edilebilirler. Bu maksat i¢in gerek-
1i programinda temini mimkiinddr.

Bagka bir deyimle birbirine uygunludu temin edilmig madeni ve
yumugak aksamin her ikisini de birlikte ihtiva eden mitekdmil bir sis-
tem sunulmaktadir.

13-14 Nolu resimler hacimsel nokta kiimelerinden yararlanilarak
elde edilmig miinhaniler ile kesitleri gdéstermektedir.

5 - TERSIM MASASI

Ana cihazin x mesafesinin maksimum de§eri 700 mm.dir (230x230)
eb'adindaki fotodraflar ig¢in fotodraf ile model arasindaki biiyliltme (3X)
tir. Yalniz daha biiyiik 6lgekli igslerin kiymetlendirilmesinde ayra bir
masaya ihtiyag¢ duyulabilir.

Bu masa ihtiyari bir teghizat olarak faydalidir. 1ldve edilecek
bir digli diizen yardim: ile esas liniteye irtibatlanabilir.
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6 - KOORDINATLARIN KAYDI VE IRTIBATIN ¢OzULMESI

x ve y koordinatlardan ayrilmig olan cihaz basit bir kiymetlen~
dirme cihazini andirir. x ve y dederlerini niimerik olarak elektronik bir
diizen faydali bir aksesuardir. Kayit sistemi nokta numaralarini ve koor-
dinatlaz manyetik banda veya kd§it seritlere kayit eden bir mekanizmaya
da irtibatlanabilir. Arzu edilen formatlar istenildi§i gibi ayarlanabi-
lir.

7 - ESAS CIHAZIN BIR STEREOKOMPARATOR OLARAK KULLANILMASI
Esas lnite bir Stereokomparator olarak kullanmak lzere gerekli
biitiin teghizati ihtiva eder ve sunlara sahiptir:

a. Gok hassas ufki resim tagima sistemine
b. Resim tagiyicilarinin hareketleri igin direkt verimlilik

Esas lniteyi bir stereokomparator olarak kullanmak i¢in (Dy,
Dy V) sistemlerini sifir duruma getirmek ve sonrada bunlarla olan irti-
bati kesmek yeterlidir.

Gériinti koordineleri x ve y nin benzeri olan resim tagiyicinin
koordinelerini (Sx ve Sy nin dederlerini) bir elektronik diifme vasitasi
ile iglem kontrol kompiiterine géndermek pek uzun zaman almaz. Bu ameli-
yede hassasiyet 0,01 mm.dir. Esas cihaz stereokomparator olarak kulla-
nildiginda gérintli koordinelerini 0,002 mm. hassasiyetle elde edebilmek
gayesi ile araya bir elektriki devre eklenir.

8.1 HESAPLAMA VE AYAR ISLEMLERY! 1LE DIGER HUSUSLAR

Gériintii koordinelerinin dod§rudan dodruya g¢ikariligi ROLATIV ve
ABSOLUT ayarin otomatik olarak hesaplanmasini mimkin kilar. Bu iglemi
yapmak i¢in yalnizca stereokomparator modelinin igindeki ayar noktala-
rinin gériinti koordinatlarini Slgmek yeterlidir. Bu verilen bilgiler
resim tagyicilarinin bx,by,bz deferleri ile her iki resime ait Tan Vx
ve Tan vy dederlerinden miitegekkil olan ayar elemanlarinda kullanilir.
Bu hesaplanan ayar elemanlari sadece kiymetlendirme cihazina ve iglem
kontrol kompliterine baglamak ldzimdir. Arzu edilen dider bilgiler ise
gérinti veya model koordinatlari esas alinarak ayni usul ile elde edi-
lebilirler.’

8.2 OTOMATIK KESIT ALMA VE GURUNTU MUNASEBETLERI

Bu cihazin inkigafinda otomatik kesit igin gdrintii nisbeti
énemli bir Mol oyniyacaktir. Kovensionel elektronik aragtirma teknidi
bu maksat igin kullanalabilir. Bu konu ile ilgili raporun daha sonra a-
¢iklanabilecedi umulmaktadir.

10 - SISTEMIN ANA HATLARI

15 Nolu resim yeni kiymetlendirme cihazinin tam bir gériintiisiini
sunmaktir. Bu cihaz ile feza resimlerinin, hava ve yer foto§raflarinin
grafik ve nilimerik olarak kiymetlendirilmesi miimktindir. (230x230 mm)
ebadinda ve (3276) mm odak uzaklidi ile alinan resimlerle agadida sira-
lanan I alette yapilmasi mimkindir: .

A) Havai nirengi ¢aligmalarinda opto-mekanik usulle yalniz tek
modellerin Sl¢giilmesi ve bu Slglilerin analitik ve blok dengelemesini
yapmak ve kontrol noktalarini elde etmek,
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B) Herhangi bir Slgekte grafik kiymetlendirme
Miinhani ¢izimi
Planimetrik g¢aligmalar
Enine kesit alma
Ortoprojeksion tarafindan diferansiel diizeltmeler

C) Model ve gériinti koordinatlarini Slg¢mek ve kayit etmek sure-
tiyle niimerik kiymetlendirme

TEKN1X BILGILER

1. Sabitler

CO = 160 mm
C =50.....3276 mm.
k = o0.....3,2
_m_=z 0,2...100
1000 k
Vo = 0,8...5
Vp = 0,2...4

2. Ayar Elemanlari

tan V, =% 0,2000 = % 12,59
tan Vy =% 0,2000 = ¢ 12,59
H =+ 159

bx = 4+ 280 mm

by =t 30 mm

bz = + 25 mm

3. Degigkenlerin Diizeltilmesi

Dx =t 30 mm
Dy = £ 30 mm
14 =% 30 mm

4. Distorsiyon Dlzeltmesi
ri =0...0,999 mm, 10 mm lik radyal geviriciye tanzim ederek.

5. Mesafeler

Sx = + 130 mm

Sy = + 130 mm

x =2+ 350 mm

y =+ 350 mm

z = £ 240....500 mm
6.Kiymetlendiricilerin Boyutlarza

Geniglik = 180 mm
Derinlik = 130 mm
Yikseklik= 156 mm
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(Resim 1)

Kiymetlendirici, ¢aligma prensibi




(Resim 2) Kilavuz ¢ubuk ve mafsal
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(Resim 3) Kiymetlendiricinin cepheden tam bir
goriiniigi
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(TTepow) T3eyell TOTITPusTISWATY (p WTSSY)




(Resim 5) El1 Garki Sistemi
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(Resim 9) Hakiki zaman kontrol kompiiteri galisma prensibi



sATAsa) Tosheueg -I9TnSTO YTUOIINSTA (QT WISaY)
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11l) Ortoprojektér-model
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4
SCHNITT

XS =
100400.000

3
SCHNITT

XS =
100200.000

2
SCHNITT

X5 =
100000.000

—

1
SCHNITT

Xs =
99600 000

(Resim 14) Kesitler: Hesap neticesi otomatik olarak ¢izilmigtir.
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