YEN! BIR FOTOGRAMETRIK KIYMETLENDIRME S1STEMT
(HO-I KIYMETLENDIRME ALETI)

Ceviren:Mith. Bnb.Aydin LAL

Jd 2 E T

Bu yazimizda, stereoskopik bir ¢ift resmin niimerik ve grafik ola-
rak kiymetlendirilmesini konu alan yeni bir sistem izah edilecektir.

Bir takim aksesuari ihtiva eden tek bir cihaz pratik galigmada
kullanilan stereofotogrametrik kiymetlendirmenin tiim isteklerine cevap
verebilecek niteliktedir. Bu cihaz: 50 mm ile 3276 mm arasinda de§ige-
bilen odak uzaklikl: kameralarla gekilen, 23x23 cm: formatli uydu re-
simlerini, hava fotodraflarini ve arazi fotodraflari kiymetlendirmeye
elverigli bir yapiya sahiptir. Ildveten bu cihaz yardimiyla:

Minhaniler

Planimetrik haritalar

Ortdbto haritalari ve

U¢ boyutlu koordinatlar

Arzu edilen herhangi bir Jlgekte elde edilebilirler. HO-I Kiy-
metlendiricisi elektronik nimerik dederli basitlegtirilmig analog pren-
sibi ile galigir. Bu suretle dikeyligi sadlanan resimler cihaz da dikey
resim gibi iglem gdriir.
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UNSOZ ¢

OTTAWA 'daki milletler aras:i mutat XII'nci fotogrametri toplanti-
sinda heniiz geligme halinde olan yeni bir fotogrametri aletinden bahse-
dilmesi biiyiik ilgi toplamigtir. Bu sistemin asil yarari bir kisim akse-=
suari havi tek bir ana parganin pratik kullanimdaki stereo-fotogrametrik
kiymetlendirmelerin biitiniine cevap verebilecek bir yapiya sahip olugudur

Bu sistemin bir dider 8zelli§i ise odak uzakli§as ve Slgek baki-
mindan tam bir serbestiyet saglamasidir.

Cihazin yapim prensibi denenmig ve kullanilagelen usullere ve en
tekamiil etmig devrelere istinat eder. Netice olarak kiymetlendirme so-
runlari en ekonomik ve en kolay bir gekilde halledilmig olmaktadir.

2. CALISMA PRENSIBI (Resim 1)

Cihazin esas tinitesi yakin bir gelecekte daha da basitlegtirile-
cedi beklenen "lUg boyutlu analog prensibi” ile galigmaktadir.

Stereoskopik ¢ifti tegkil eden fotograflar (Stereokomparator da
oldu§u gibi) sabit diktdrtgen kilavuzlar ilizerinde hareket edebilen yatay
resim tagiyicilari izerine yerlegtirilir. Foto§raflarin yan ve ileri ya-
tiklidzini aynen temin etmede ve aletin optik sistemini Sl¢mede ihtiyag
yoktur.

Bunun yerine tagiyicilari ilizerine yerlestirilmig resimler yatay
olarak x ve y do§rultularinda biraz kaydirilir. Elde edilen odak uzak-
1141 diizeltmesi; tipki resimler tamamen dik gekilmig durumdaki odak u-
zakli§ina egit olana kadar igleme devam edilir. Devamli olarak yiksek
siir'atli bir kontrol kompiiteri ile hesaplanan diizeltmeler sayag motoru
ile cihaza verilirler.

Resim tagiyicilar aligila gelen tarzda ve tek bir kolla kilavuz
gubuklar tizerinde hareket ettirilirler. ¢izimler Jzel bir usul kullani-
larak fazlaca basitlegtirilmigtir. Perspektif merkezi sabittir.

Kiymetlendirmeler 160 mm.lik kamera sabitesi ile yapilir.Netice
olarak cihazin kamera sabitesini de§igtirmede hig¢ bir ihtiya¢ yoktur.
Kiymetlendirme en iyi gekilde 50 mm ile 3276 mm arasindaki kamera sabi-
teleriyle yapilabilir. Tavsiye edilecek en uygun gekil ise kamera sabi-
tesiyle kiymetlendirme Slgedinin sabit bir biiyiiklik olarak iglem (pro-
ses) kontrol kompiitiiriine balanmasidir.

Modeldeki noktalarin kotlari devamli olarak kompiiter tarafindan
hesaplanir ve derhal uygun bir gdstergeden verilir. Bu bebepten he me-
kanik sayaca ve nede digli garklara ihtiya¢ vardir.

Kompiiter tarafindan yapilan bir difer ig ortoprojeksiyon sistemi-
nin kontroliidiir. Ortoprojektdr tipki bir aksesuar gibi esas linitenin ar-
kasina irtibatlara bilir. Esas tinite ile onun optik sisteminin basit ya-
p1s1 ortoprojektérin kullanilmasini oldukga kolaylagtarir.

Cihazin béylesine basit bir pldna sahip olugu onun lehine kayde-
debilecedimiz &nemli bir noktadir. Bu cihaz tipki bir stereo komparator
gibi gOrintt koordinatlarinin dodrudan dodruya &lgiimiindede kullanilabi-
lir. Buraya kadar cihazin genel yapisi izah edildi, Bu cihaz iUnitesi,
a. Minhanilerin, b. Nimerik olarak kaydedilmig olan arazi modellerinin
(Nokta kimelerinin) c¢. Profillerin otomatik kiymetlendirilmesi igin ge-
rekll olan dnceden hazairlanmig programlarla tamamlanir.
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- HO-I ESAS UNITES®

3.

3.1. Esas Unitenin mekanik yapisi (Resim I)

Cihazin mekanik ¢izimine genig Sl¢iide ABBE KOMARATOR prensibi ha-
kimdir. gekildeki cihazin sad ve sol tarafinda bulunan Y-tagiyicilari
alttaki 13-21 numarali kilavuzlar ile bunlarin kargiti ilistteki 4-26 nu-
marali kilavuzlar arasinda hareket ederler. Bunlar 14-20 numarali bir
¢ift gubuk tarafindan idare edilirler. Y-tagiyicilari aslinda 8-24 Mblu
stitunlar, ile II-23 ‘Nolu vidalari ihtiva eder.

Z-tagiyicisi (9) dbrt adet gubuk yardim:i ile ana ve kargit Z-ki-
lavuzlari lzerinde dik olarak hareket eder. Z-tagiyicisi; lUzerinde X-gu-
budu (10) tarafindan ydnetilen X-tagiyicisinin (15) hareket etti§i X-ana
ve kargit kilavuzunu (19) tutar. Baz unsurlari lg boyutlu Zeiss paralel
kenarinin gilizergdhinda modelin tegekkil ettidi noktalara yerlegtirilmig-
tir.

b, -baz tagiyicilarinin (16)-(18) yardimi ile b, ~elemani ige ve
diga dodru ayarlanabilir ve yine by (7) ile bz (6) elemanlari bir makas
lzerinde tanzim edilebilir. Opto-mekanik bir sistemiyle resimlerin fi-
ziksel niteligini bozmaksizin gdriintiide optik de§igiklik yapilabilir.

Model noktalarindan (5-25) itibaren yilikselen mihaniki kilavuz ¢u-
buklar (1-29) alet sifirlanmigken ortada bulunurlar. Baz ister igte is-
ter digta bulunsun bu gubuklar daima gapraz gekilde kalirlar. I no.lu
gekilde bu kilavuz gubuklar iyice anlagilabilsin diye biraz farkli bir
gekilde gbsterilmigtir. Kilavuz gubuklarin bu gekilde tertiplenmesi ci-
hazin nisbeten kiigiik eb'atlarina uygunluk saglamak igindir.

Model sahasinin uygun ve gumulli tertibi kiglk ve crta &lgekli
¢aligmalarinda ayri bir masa kullanmayi gerektirmez. Operatdrin hemen
éniinde yalnaz bir kiginin galigmasina elverigli takriben 100-80 cm.eba-
dinda kolaylikla galigabilen bir tersim sathi (17) mevcuttur. Donuk be-
yaz Hr nevi camdan (Plexglas) yapilmig olan bu satih alttan aydinlatail-
malidir. Tersim bagli§i (x) tagiyicisi lzerinde yer alir ve hareketleri
vidalar (gubuklar) yardimiyla tanzim edilebilir.

Minhaniki gubuklar I-29 resim tagiyici mafsallar 3-27 ile pers-
pektif merkezi masraflarinin iginden gegerler mafsallar bir yatak iger-
sinde her yéne dénebilen kiire geklindeki mafsal ile (V) geklindeki gu-
buklar igin gerekli kiire baglikli kilavuz kollardan tegekkiil eder.
(Resim 2) Bu tipi tegkil eden unsurlar ¢ok ekonomik, imalatta giglik
arzetmiyen, herhangi bir dizeltmeye ihtiyag gdstermeyen cinsten segil-
miglerdir.

Perspektiv merkezi sabittir. Bu perspektiv merkezleri aletin
merkezi bir yerindeki sert bir képri lizerine yerlegtirilmigtir. Tam o-
larak cepheden gdériiniigini veren 3 nolu resimde cihazin gdze garpan &-
nemli ozelliklerinden ikisi:

a. Oldukga basit projesi

b. Saglam yapisi g8rilmektedir.

4 Nolw resim tam bir gdrintiiyi vermektedir. Y-Z ve X tagiyicila-
riyuvarlak garklar tarafindan ybnetilir. E1 ile g¢aligtirilmalarda man-

+
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yetik kavramalar yardimiyla muhtelif gekilde dénlig yapilabilir.

5 Nolu resim bu montajlardan birini g&stermektedir. Resimler ve
model tagiyicilar nihai durumlarini alinca kigik digmeler yardimi ile
manyetik kavramalarla olan irtibat kesilir. El garklari béylece kilavyz _
vidalarindan ayrilirlar.Uygun el garki aksi ydnde g¢evrilir gevrilmez ye-
niden irtibat sa§lanir.

Bilhassa belirtilmesi gereken Snemli bir husus kullanilan unsur-
laran biiyiik bir dogrulukla segilmis olmasadir. Aleti yapan firma,mikron
hassasiyetinde yapilan ve fabrikada kusursuz bir gekilde tesviye edilmig
yataklara yerlegtirilen taninmis Schneeberger bilyali kilavuzlarini ter-
cih etmigtir (Resim 6). Bu Schneeberger bilyalari veya silindir geklin-
deki kilavuzlar agagida siralanan listiinllikleri haizdir.

a. Asgari déniig stlirtinmesi saglar

b. Bilya yatak ekseninin egikli§i sebebiyle higbir itme husule
gelmez.

c. En yiiksek dodruluk sadlar.

d. Hig¢ bir ayar gerektirmediinden imalatta tasarruf sadlar.

e. Makinanin hareketini temin eden biitiin pargalar ticari ydnden
temin edilir.

3.2 RESIM TASIYICILAR (Res 7-8)

(V) gekildeki gubuklarin herbiri (I) resim tagiyicilarini (35)
ortogonal ve tamamen ufki olan kilavuzlar (36-37) lizerinde hareket et-
tirir. Bu husus kilavuz gubuklara tazyik edilmemesi ve resim tagiyici-
larinan g¢ok kolay hareket etmesi avantajini sadlar. Takriben 60 gramlik
bir kuvvet bu ige yeterlidir.

Kilavuz gubuk ug¢larinin resim tagiyicilara lzerindeki hareketi,
kisa dikey bir kilavuz (40) iizerinde + 30 mm. hareket serbestligini ha-
iz kiiresel mafsallar (3) tarafindan saglanir. Bu diizgiin hareket; déniigi
kompiter ile kontrol edilen bir motor (39) tarafindan saglanir.(Ayni
tarzda resim 31 ve onun hareketli levhasi resim tasiyicisi lzerinde x
ve y istikametinde en fazla # 30 mm.ye kadar hareket ettirilebilir. (32-
33). Bu Dy ve Dy diizeltmelerini (30 ve 34) numarali motorlar yardimiyla
yaparlar.

Resim tagiyicisinin kendi ortogonal kilavuzlari lUzerindeki S, ve
S, hareketleri niimerik &l¢l tagiyicisi ile devamli olarak kontrol edilir
ve kompliter kontrol usulili ile takviye edilir, Resimlerin ddénilg miktarla-
r1 mekanik bir sayag tizerinden okunur.

Resim tagiyicilar ve altindaki model bogludu Plexglass bir muha-
fazaiginde olmasina ragmen operatdriin herhangi bir zamanda resimlerin
durumunu kontrol etmesine imkén veren tam bir gbris sadlarlar.

3.3 oprix OLCU SisTEMI

Optik Ol¢i sistemi tamamen (38) sadlam ve basit bir kurulugtan
ibarettir. Optik sistemdeki odak uzakli§i (objektif sabitesi) 8 misli
biiytiltme: ¢ok net ve parlak bir gdrinti sadlar. Cihazin diirblini model
lizerinde 40 mm. ¢apinda bir sahayi gdriir. Goriintiiniin parlaklidi polari-
ze filitreler yardimi ile ayarlanabilir.

Degigik bigim ve eb'adtaki alti adet siyah 8l¢l markasi gérinti
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dizlemi dzerinde segilebilirler. Opto-mekanik baglanti bazin igte ve
digta oluguna gdre sa¥ ve sol resimlere ait iginlari géz adesesi iginde
defigtirmemizi miimkiin kilacak gekildedir. Keza resimleri tutan gergeve-
yi resim tagiyicilari lzerinde ters ¢evirmek suretiyle icabinda pozitif
veya negatif kiymetlendirme yapmak miimkiindiir. Ol¢it adeseleri resim tagi-
yicilarinin altindan gergeveye monte edilmiglerdir. Aydinlatma sistemi
resimlerin kolayca dedigtirilmesine elverigli ve resimlerin fazla isin-
malarina mani olmak gayesi ile resim diizleminden yeteri kadar yiliksede
yerlegtirilmigtir.

3.4 PROSES (1SLEM) KONTROL KOMPUTERZY

Kullanilmakta olan kompiiter, cihazi yapan firma tarafindan gelig-
tirilmigtir, gunlari kontrol etmektedir.

a. Olgililen odak uzakli$ir deisimleri

b, D, ve D, fotograf kayikligi

c. 2 durumgndaki model tagiyicisinin kaidesinden itibaren model
ylikseklig¢ini, cihaz ve dikey Slgek faktdriinii devamli olarak hesaplamak-
tadir.

d. Distorsion-Refraksiyon-arzin e§ikli§i gibi gdriintii hatlari i-
¢in 8lg¢ilen odak mesafesi ek diizeltmeleri hesaba katilmaktadir.

e. Eder Ortoprojektdr cihaza irtibatlanirsa kompiiter bunun optik
sisteminin biiyiiltmesini kontrol eder. '

9 Nolu gekil tamamen niimerik olarak ¢aligan cihazin elektronik
dizeltme sisteminin yapim prensibini gdstermektedir. Bu elektronik dii—
zen bir tablo lzerine resmedilmig olup tamamlanmig niimerik devreleri
ihtiva eder. Biitin usuller (TTL) devrelerine istinat eder. Az miktarda
da (ISL) ig¢ konumlu devreler kullanilir.

Ortografik gdriintiniin D, ve D, ydniindeki kayiklarina ait ¢ok kii-
¢iik dizeltmeler ile Slgiilen odak uzaleél dizelmesi, ¢arpma ve toplama-
y1 ihtiva eden nisbeten basit bir aritmetik ameliyenin neticesi olarak
bulunurlar. Trigonometrik fonksiyonlar hesap edilmez.

Bu sebepten kompliter ¢ok basit bir diizene sahiptir ve ana parga-
lari gunlardir:

a. Ig ve dig devreler

b. Aritmetik lnite

c. Kontrol ilnitesi

d. Depolama ilinitesi frekans saati 200 Khz.dar.

10 Nolu gekil elektronik kisimlarin resmini gdsteriyor. Biitiin
diizeltmeler merkezi iglem initesi tarafindan seri halde hesap edilir ve
¢1kig kaydina nakledilir. Kompiiter sabit bir nokta ile ve tamamen ¢ift
prensip lzerine gallsli. Girig ve gikig kayitlarinin her biri 16 parga-
ladar.

Herbirini buraya almaya imkén olmayan diizeltmelerden bazilari a-
gadaidaki gibidir.

Dx = ¢ tan x -

D

S
¢ tan Y = m——dde pan 2
y 2 g
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tan 2 x

v =5 .k. tan x + Sk
X 2

2
+Sy.k. tan  y + Eéﬂ_ tan gy + r
160 mm.

i

k = g (0 -K=3.2) m = Model &lcedinin paydasi
mm. 1000 k
Katsayi
r; = Distorsion diizel tmesi
v, = Ortoprojekedr modelin nakil faktdri (0,8 - v, - 5)

p
Bu sabitler ayardan énce kompiiterin én paneli lizerindeki nimerik
segici diifmeleri kullanarak alete ba§lanabilir.
h Ayar miiddetince sabitelerin tayini
ran X = X istikametindeki nadir elemani
Tan y = Y ” " "

Hy = Perspektif merkezinin yiikseklidi

Nadir eJim elemani Relatif ve absolut ayar esnasinda aligilagelen
usulle tayin edilir. Bunlar sa§ veya sol resimlerin dért edim elemanin
kayitlaini yapan tek bir digmesi ile ayarlanabilir. Sayet bu ayar ele-
manlariayarin basinda biliniyorlarsa niimerik segici anahtar ile baglana-
bilirler.

¢. Degerlerin Olgimii

5, Resim tagiyicinin X ydniindeki yer degigtirmesi
Sy " " Y " ” "

Vo OrtoprojektSr optik sisteminin biyiltmesi

z Z koordinati

Verilen sabit ve de§igen yardimi ile kompiiter 50 Khz.Cycle dahi-
lindeki biittin diizeltme miktarlarini hesaplar ve devamli olarak ¢ikig ka-
y#larina gegirir. Komparatorlar bu kayitlardaki okuyuglarar ¢ift ydnid
saya¢larda mukayese ederler ve bunlarin herbirini saya¢ motoruna badlar-
lar. Sayaglar ilgili elemanlara ait diizeltmelerin gergek istikametini
gdsterirler. Sayet bunlar uygun ¢ikig kayitlarina uymaz ise l-ompliterden
ileri ve geri istikametteki talimatlar:i da alir. Daha sonra g¢ikig kayit-
lari ile motor sayaci biri birine uygun hale gelmez sayag¢ motoru durur.
Aletin sifir gdstergeleri cihaz galigtirilacadi veya kontrol edilecedi
zaman lizumlu &lgllere veya dizeltme durumlarina getirilir.

4. ORTOPROJEKTUR (Resim 11-12)

Dadlik arazide alinan foto§raflarin degigik diizeltmeleri ig¢in
kullanigli bir ortoprojektdr istenildi§inde bir aksesur olarak ana ciha-
zin arkasina monte edilebilir. (Resim 11)

Ana ¢ihazin basit olan Mekanik-Optik yapisi sayesinde gdriintiiniin
bir kisma (1) gbriig i1gini halinde bir yariktan (2) dagariya aksettirilir
ve optik sistemin biiyiltiiclisit yardim: ile projeksiyon diizlemi (8) lize-
rinde toplanir. )

Optik sistemin biiylitmesi denklemde verilen nisbetin (3) muhafaza-
sini miimkiin kilmak maksad:r ile kompiiter dili aktarma organlari (14-15)
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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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(Resim 5) El1 Garki Sistemi
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tbejex

TTRATTE I=9bIaqeoyss (9 Wrsay)
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Thaulg 375Pq UTUTOTATSE3 WTSSY (g WTSaY)
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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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