Hassasiyetin Anatomisi

Yersel Fotogrametride Metrik Kameralar

Thomas Luhmann - Close Range Photogrammetry
Tasarim | Geometri | Kalibrasyon
Ileri Diuzey Fotogrametri Semineri
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Metrik Kamera
Paradigmasi

i |

Ic yoneltme parametreleri
zamanla degismeyen,

optik ve mekanik
stabilitesi bilinen

olcme sistemleri.
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Sabit Odak (Fixed-Focus) Rijit Govde Diizlemsel Ylzeyi
Mekanik olarak Bozulmaya karsi Kusursuz duzlemsellige
sabitlenmis lens sistemi. direncli saglam yapi. sahip sensor/film ylzeyi.
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AHassasiyet Spektrumu
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METRIK

Fabrika kalibrasyonu
Rijit montaj
Thmal edilebilir degisim

YARI-METRIK

Kararli sensor (CCD/CMOS)
Degisken odak/lens
Olcim aninda kalibrasyon sart

AMATOR
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Kararsiz i¢ yoneltme
Bilinmeyen distorsiyon
Referans sistemi yok

Modern sensor teknolojisi Metrik ve Yari-Metrik ayrimini bulaniklastirmaktadair.
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Ic Yoneltme Parametreleri

A Y' PARAMETRELER: I

+ 1. Asal Uzaklik (c):
Izdiisiim merkezi ile
gorinti diizlemi

arasindaki dik mesafe.

2. Asal Nokta (x'@, y'@): |
Asal eksenin gorinti
dizlemini kestigi nokta.

Not: Acisal deger igermez.
Sadece mesafe ve koordinat
kiimesidir.
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Matematiksel Modelleme: Distorsiyon

Ideal merkezi izdiisimden fiziksel sapmalarin modellenmesi.
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Yaklasim Farki

Bilgisayarli Goru (CV) vs. Fotogrametri

— Kalibrasyon Matrisi (K)
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Dogrusal (Linear)

projektif dontsum.

Brown Modeli (Fiziksel) —

Lens distorsiyon matrisi
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Fiziksel Modelleme

— Yuksek geometrik dogruluk.

“Lens distorsiyonu dogrusal matris K'ya dogrudan

entegre edilemez.”

(Luhmann)
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Kalibrasyon Stratejileri
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Fabrika Test Alani Olciim Ani

Tek seferlik. Periyodik Self-Calibration /
Gonyometre ile Laboratuvar On-the-job.
uretim ani. Kontroldu.
.3
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Kendi Kendine Kalibrasyon (Self-Calibration)

Demet Dengelemesi
(Bundle Adjustment)

= Ic yoneltme parametreleri
"bilinmeyen” olarak
denkleme girer.

® Yari-metrik kameralar ici
hayati oOnem tasir.

» Sicaklik ve odak
degisimlerini anlik
kompanse eder.
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Endustriyel Standart: GSI INCA 3

« Zorlu kosullar icin tamamen
kapali yap1.

L= T * Yerlesik goruntu isleme ve
hedef tanima.
« Otomotiv ve havacilikta
parca kontrolu.
Black Box Tasarim Entegre Ring
(Endistriyel Dayaniklilik) Flas & Islemci
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Moduler Yuksek Cozunurluk: Rollei AlIC

SENSOR:
fff,ffp__PhaseOHe (22 - 60 MPixel)
YAPI:
— Modiiler Rijit Entegrasyon

——  KULLANIM:
Havadan Haritalama & Yersel Olc¢im

\\\\1K0NFiGURASY0N:

Coklu kamera (array) uyumlu
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Dinamik Izleme: AXIOS 3D SingleCam

e - Video bazli gercek
zamanli olcum.

* 50g ivmeye kadar sok
direnci.
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® « T1bbi navigasyon ve
Crash Test uygulamalari.
* Optimize edilmis
lens-sensor montaji.
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Hedefleme ve Aydinlatma

Retro-reflektif
Hedefler:

Yuksek kontrast ve
sinyal gucu.

Kodlu Hedefler:
Otomatik nokta
tanimlama.

Ring Flas: Golgesiz,

eksenel aydinlatma.
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UYGULAMA: Motor kanatgik
deformasyon analizi.

Vaka Analizi: Havacilik
i

HASSASIYET: 0.02 - 8.05 piksel
dogruluk.

YONTEM: Montaj fikstiirlerinin
(Jigs) periyodik
dogrulanmasi.
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Vaka Analizi;: Otomotiv ve Guvenlik

« Carpisma Testleri (Crash Tests):
3B hareket takibi.

« Kalite Kontrol: CAD vs. Uretim

geometrisi karsilastirmasi.

« Teknoloji: Yiksek hizli
(High-speed) senkronizasyon.
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Sonug: Olglilebilir Gerceklik

'Donanlm (Stablllte) + Matematlk Kallbrasyon)

= METRIK HASSASIYET “

Butunlesik Sistem Surekli Kalibrasyon Gelecek

Kamera sadece bir kayit ~ 0lgiim siirecinin __Otonom, kendi kendini
cihazi degil, bir 0Olgum ayrilmaz parcgasidir. kalibre eden “Akilla
enstrumanidir. Sensorler”.

Hassasiyet, tesadiuf degil; tasarimin sonucudur.
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