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Tezin Baghg : Hareketli Objeleri Video Gériintiileri ile Ug Boyutlu Belirleme

. Glinimuzde fotogrametrik calismalarda kamera sistemlerinin kullanimi, modellenecek
Tez Ozeti o L C -

objenin en iyi sekilde sunumu icin biylk bir 6nem ve avantaj saglamaktadir. Model,
hareketli goriintiler Gzerinden Ug¢ boyutlu koordinat bilgisi iceren ve herhangi bir
hareketli nesnenin ¢ boyutlu uzayda izledigi yolun tespiti niteligidir. U¢ boyutlu
koordinat, nesnelerin yatay koordinatlarina (x, y) ek olarak derinlik (z) bilgilerini ifade
etmekte ve bu bilgiler objelerin gercekte birbirlerine gére konumlarinin net olarak
anlasiimasini ve gorsel konum bilgisini ifade etmektedir. Bu islem igin 6zel olarak
tasarlanip kalibre edilmis kameralarla olusturulan bir diizenek, diizenegin MATLAB

tabanh yazim vasitasiyla kullanilmasi ve model olusturulmasi galismanin genel bir
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	Aşağı Açılır Kutu1: [Harita Mühendisliği]
	yeri: KTÜ, Harita Mühendisliği Bölümü, Seminer Salonu.
	Text1: Burak TOKDEMİR
	Text12: Hareketli Objeleri Video Görüntüleri İle Üç Boyutlu Belirleme
	Text20: Günümüzde fotogrametrik çalışmalarda kamera sistemlerinin kullanımı, modellenecek objenin en iyi şekilde sunumu için büyük bir önem ve avantaj sağlamaktadır. Model, hareketli görüntüler üzerinden üç boyutlu koordinat bilgisi içeren ve herhangi bir hareketli nesnenin üç boyutlu uzayda izlediği yolun tespiti niteliğidir. Üç boyutlu koordinat, nesnelerin yatay koordinatlarına (x, y) ek olarak derinlik (z) bilgilerini ifade etmekte ve bu bilgiler objelerin gerçekte birbirlerine göre konumlarının net olarak anlaşılmasını ve görsel konum bilgisini ifade etmektedir. Bu işlem için özel olarak tasarlanıp kalibre edilmiş kameralarla oluşturulan bir düzenek, düzeneğin MATLAB tabanlı yazılım vasıtasıyla kullanılması ve model oluşturulması çalışmanın genel bir özetini ortaya koymaktadır. 
 
     Görüntü üzerinden objelerin takibi için her bir referans görüntü veya objelerin yatay ve düşey boyutları kullanılarak, MATLAB programında mevcut görüntü sistemleri aracılığıyla objeler görüntü üzerinden belirlenir ve bu objeler programın veri tabanında görsel kontrol objeleri olarak tanımlanır. Görüntü üzerinden takibi yapılması istenilen obje veya objeler belirlendikten sonra gerçek zamanlı kayıt yapan kameralar veya kayıt edilmiş video görüntüleri üzerinden, kameranın konumuna göre mesafe veya yer kontrol noktaları aracılığı ile gerçek X, Y ve Z konum bilgilerinin elde edilmesi için üç ayrı teknik vardır. Bunlar; i) iki kamera ile stereovizyon ii) tek kamera kullanılarak monovizyon iii) uçuş zamanı kullanılan kameralar. Stereovizyon metot, aynı özellikte iki kamera ile objenin derinlik ve yatay konum bilgisi net sonuç ile elde edilir. Stereovizyon metodu, monovizyon metoda göre fazladan bir kamera ile iki kat fazla görüntüler elde edilecek ve bu görüntüler üzerinde işlem yapılması, program üzerinde fazladan iş yükü oluşturmasına sebep olacaktır. Bu nedenle; daha yavaş, alınması gereken daha fazla malzeme olduğundan daha maliyetli, ancak objelerin mesafe ve konum bilgilerinin daha hassas ve kaliteli sonuçta elde edilmesini sağlamaktadır. Uçuş zamanı kullanılan kameralar ile mesafe ölçüm tekniğinde, mesafe bilgisi, objeden yansıyan ışınların belirli süre içerisinde ölçülmesi ile elde edilir. Bu tekniğin zorluğu ise kısa zaman içerisinde objeden gelen sinyallerin ayrıştırılmamasıdır. Bu sinyaller; objeden gelen ışığın yoğunluğu, arka plandaki ışığın yoğunluğu ve sensörün çalışma hızı gibi birçok parametreden oluşmaktadır. Görüntü elde etme teknikleri içerisinde mesafe ve konum bilgilerinin daha hassas ve kaliteli sonuçta elde edilmesini sağlayan stereovizyon yöntemi kullanılmıştır. Çekilen görüntülerden objelerin belirlenmesi ve öznitelik çıkarılması işlemlerinde MATLAB programının içerisinde yer alan “Computer Vision Toolbox” içerisinden “Object Detection and Detection” işlemleri, kamera kalibrasyon işlemi için ise “StereoCamera Calibration” uygulaması kullanılmıştır. Bu algoritmalar aracılığı ile aynı özellikteki iki kamera ile çekilen görüntülerden, objelerin takibi sağlandı ve objelere ait yatay (x, y) koordinat bilgileri ile boyutları her iki kameradan çekilen görüntüler için elde edildi. Bu veriler MATLAB programı içerisinde triangular matris dönüşümüne tabii tutularak objelerin, kolinearite ve dış yöneltme parametreleri olmaksızın sanal üç boyutlu koordinatları elde edildi. Bu koordinat sistemi, objelerin tek bir kameradan çekilmiş görüntü gibi değerlendirilip objelerin bu kameraya göre yatay konumları, derinlik bilgisi için ise objelerin bu kamera ile aralarındaki mesafe bilgisini içermektedir.  Elde edilen sonuç bölüm 6' da ifade edilmektedir.
 
     Çalışma sonucunda, dış yöneltme elemanları kullanılmaksızın, video görüntülerinden hareketli nesnelerin iki boyutlu resim koordinatları ve kamera iç yöneltme elemanları arasında triangular matris dönüşümü uygulanarak derinlik bilgisi gerçek yatay konum bilgisi sanal olan koordinat düzlemi elde edilmiş, objelerin konumu elde edilen üç boyutlu koordinat düzleminde gösterilmiştir. Bu çalışma geliştirilerek veya dış yöneltme elemanları, GPS entegre edilerek gerek askeri gerekse sivil hayatı kolaylaştıracak, güvenliği arttıracak etmenlere ilave olacak bu programın, sivil araçlar, stadyumlar, insansız hava araçları gibi çeşitlendirilebilen yüksek doğruluk konum bilgisine veya sadece nesnelerin birbirlerine göre konum bilgilerine ihtiyaç duyulan zamanlarda en büyük destek sağlanabilecektir.
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