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Temel Yapi Tasi: Esdogrusallik
(The Atomic Unit: Collinearity)

Temel Prensip: Izdliisim merkezi (O), Gorlinti | Perspective
noktasi (P’) ve Nesne noktasi (P) ayni dogru | Szl ©
lizerindedir. | / x
Bu iliski, analitik fotogrametrinin temelini | R oa
olusturan Kolinerarite Denklemleri ile ifade | Yc\. o
edilir. | Mifaget >\c:liect Point
| | ' P (X,Y,2)
! ¥
o = o — TEX (VYo bra(ZZ0) | | s
r13(X—Xo) +723(Y=Yp)+733(Z2—2)) RN
\ / Y
4 Object Point
P(XY,2)
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Amac: Eszamanli Sayisal Uyum (The Objective: Simultaneous Numerical Fit)

Demet (Bundle): Bir izdiisim merkezinden gecen isinlar
demeti.

Amag: Sinirsiz sayidaki goruntuyu ve nesne noktasini
tek bir matematiksel modelde birlestirmek.

Siireg: Tum 1sinlarin kesisim hatalarini (residuals) En
Kucuk Kareler Yontemi ile minimize etmek.

The bundle triangulation represents the most powerful and accurate method of image orientation and point determination. — Luhmann
A NotebookLM



Matematiksel Model ve Matris Yapisi
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Baslangic Degerleri Stratejisi (Initialization Strategies)

Goruntu Alimi
(Image Acquisition)
Sorun: Denklem sistemi dogrusal |
degildir (non-linear). Yaklasik i
dggeﬂer olmadan ¢ozim iraksar Otomatik Nokta Olciimii
(divergence). (Automatic Point Measurement)
Luhmann Stratejileri: ‘
+ 1. Uzaysal Geriye Kestirme: J{ \l/
Bilinen noktalarla tekil cozim.

+ 2. DLT: Dogrusal ilk tahmin. Uzaysal Geriye Kestirme DLT / Relative
+ 3. Ardisik Model: Adim adim ag (Space Resection) Orientation

buyttme.

Blundel Dengelemesi
(Bundle Adjustment)
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Kendi Kendine Kalibrasyon (Self-Calibration)

T"_{\“ll“—*———__lr_ ——— _ G B 5 '. |—il__|__"__|T_?_'| T d
\ 1 | i 'T'E-—--;' Brown Modeli (Ek Parametreler - APs):
Imimnum .HJ_IL [ | ~ P T HAH : |
EET T T T 1 gis ___l/ e Radyal Distorsiyon (A1, A2, A3)
'||r__;_ ]| | LT e Tegetsel Djstorsiyon (B1, Bo)
o h ; i e Afinite ve Olgek (C7, C5)
l
| [ | ﬁ | |
NN | N : NN 'Jf:h!
llll_‘___Ji_l 1 - — — ’__ln_ii q --|||
ANiEi I'al "ll "'|| e SEEE=n: .'“ i I lr"r l" l
p7HN B Winasis == 0 Y

Grid Deformasyon Simulasyonu

AN == fr’(Al (r'* —rg) + Ay (r'* —15) +.. )
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Rank Defektli ve Datum Sorunu

Datum Defect: Agin sekli bellidir,
ancak uzaydaki mutlak konumu
belirsizdir.

Rank Defect (d$): 7
e 3 Oteleme
e 3 Donukluk
e 1 Olcek

Sonuc: Normal denklemler matrisi
(N$) tekildir (SingUlar) ve tersi 7 Serbestlik Dereces;
alinamaz. (7 DOF)
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Datum Tanimlama Stratejileri

Kontrol Noktalari (Klasik)
N g Vg

—

]
\

/ %

e AgI dis koordinat sistemine sabitler.

e Dezavantaj: Kontrol noktasi hatalari
aga yansir (Gerdilme).

Serbest Ag Dengelemesi (Free Net)

R

o Ic Kisitlamalar (Inner Constraints): Y dX = 0, ...
e Agin i¢c geometrisini bozmadan datum tanimlanir.
e Avantaj: En yuksek i¢c dogruluk.
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Iterasyon ve Yakinsama (Convergence)
10

Matematiksel Surec:
1. Dogrusallastirma (Linearisation)
2.Normal Denklemlerin Cozumi
3. Bilinmeyenleri Guncelleme
(Xnew = Xo1g + dx)
4. Limit degerin altina inene kadar
tekrar. -y

Sigma Zero (s,)

Algoritma: Levenberg-Marquardt o (Cﬂnverged]

(Sonimleme faktori A ile kararli S o Tg‘z—*? ;F 3 fb
cozim).

Iteration Count
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Kalite Kontrol |: Hassasiyet (Precision)

e Birim Agirlikli Olciiniin Standart
Sapmasi (sp): Global uyum
gostergesi.

o Varyans-Kovaryans Matrisi ((;2):
Bilinmeyenlerin dogrulugu ve
korelasyonu.

o Hata Elipsleri: Nokta konum
belirsizliginin 3B gorsellestiriimesi.
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Kalite Kontrol II: Guvenilirlik (Reliability)

e ic Guvenilirlik: Kaba hatalarin (Gross
errors) tespit edilebilirligi.

Data Snooping

(w; > k)

e Dis Guvenilirlik: Tespit edilemeyen
hatalarin sonuca etkisi.

e Data Snooping (Baarda):

Istatistiksel test ile ayiklama. e

e Redundancy (Fazlalik): Guvenilirlik Y
iIcin yuksek ortlusme sarttir. A
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Sonuc: Fotogrametrik Kesinlik

vy
!

| « Kamera Kalibrasyonu
TLIAIAE * Yoneltme
N ";\ . * 3B Nokta Belirleme

I Tek bir adimda, en yiiksek dogrulukla._ s
R, Y \ R § ! !

Kaostan Duzene...
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