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Ozet

Bu calignadadigik maliyetli kizilotesialici ve vericiler, farkh 6zelliklere
sahip ylizegylerin konumdanbajimsiz olarak taninmasind&ullaniimak-
tadir Bu tip algilayicilarlaelde edilenyeginlik dlgtimleri ylizeyin konu-
munave 0zelliklerine analitik olarak kolaycaifade edilemgecek sekilde
baghdir ve bu durumtanimave konumlandirmasiirecinizorlagirmaktadir
Acisal yeginlik taramalarinikullananyaklagsmimiz cegtli yuzeyleri ko-
numdarbajimsizolarakayirdedebilmektediry izey tanimlandiktarsonra,
konumuda saptanmaktadir Y ontemdengsel olarak aliminyum yuzey,
beyazbadanalduvar, kahwerengiresimkagidive beyazincekdpik ambalaj
malzemesile dogrulanmjsir. %87 dogru ayirdetmeoranieldeedilmigve
yuzeyler sirasiylal,2cmve 1,0° mutlakerim ve agsalkonumhatalariyla
konumlandiriimyar.

1 Giris

Bu caligna, alici ve vericidenolugan basitbir kizilotesialgilayici sistemininytizey tanimave ko-
numlandirmaamaciylakullaniminiincelemekteolup dahadncedizlem,kdge, kenarve silindir gibi
farkll geometriyesahipnesnelerirayirdedilmesinive konumlandiriimasininceledgimiz calignami-
zI tamamlayicniteliktedir [Aytac ve Barshar2002]. Her iki uygulamada, nesnelerirayirdedilmesi-
nin gerektgi akilli sistemuygulamalarindaldukga dnemlidir.

Kizildtesialgilayicilarucuz, kullanimi ve erigmi kolay aygitlardir Yayilanisik yuzeylerdenyan-
simaktave alicidaelde edilenyeginlik olcilmektedir Ancak, yansiyansinyal nesneninylizeyine
ve diger ozelliklerine bagli oldugundan,tek bir yeginlik dejerine dayanarakgivenilir erim kes-
tiriminde bulunmak mimkiin degildir. Ayrica, ylzeyin ozellikleri, erimi ve agsal konumubilin-
medenbasit yeginlik olcumleri kullanilarak belirlenememektedir Bu calignada,cegtli yuzeyleri
konumdanbajimsizolarak ayirdedenbir taramamekanizmasve yontemileri strilyoruz. Yuzey
ozellikleri tanimlandiktarsonra,konumu(r, §) dasaptanmaktadiiSonudar, uygunislemeyontem-
leri kullanildigi takdirdekizilotesialgilayicilardancok dahafazlabilgi cikarilabilecgini ve bu tur
algilayicilarinbilinenyayginuygulamalardigndadakullanilabilecgini gostermektedir

lleri surdugumizyontemindogrulujureferangaramalarinisayisinartirarak ytizey tanimave konum
kestirmeislemindekihesaplamgogunlujunuartirmadarolgceklenebilmektedir



Kizilotesialgilamaile oruntl tanimagcaligmalariningogu iki boyutlu imgelerdedznitelik yadanesne
cikarimiylailgilidir . Bu sinifayuztanimgPhillips 1998],otomatikhedeftanimaKwon 2002],hedef
izleme[Tsa02002],otomatikaracsezimi[Pavlidis 2000],uzaktaralgilamg Tag2000],gurtltult arka-
planlardahedefsaptamare ayirdetmeJain 1997, Zalevsky 2000] ve otomatikarazianalizi[Bhanu

1997]gibi calignalargirmektedir Bu calignadageraeklegirilen pozisyondamagimsizorunt tanima
ve konumkestirimi, cogunluklaimgelerizerindegeraeklegirilen islemlerden[Yu 1998, Yu 1999],

dogrudanyiizeyin cestli imgelemesistemleriyleelde edilenfotografikimgelerinindejil de, donen

bir noktasaklgilayicidareldeedilenagsalyeginlik taramalarininslenmesibaglamindafarklidir.

Cahgmadaayirdettgimiz ve koordinatlarinibelirlemeyecaligigimiz nesneleriki boyutlu imgeler
denote, algilayicisisteminegdre konumunwkestirmekistedgimiz uzaydaderinligi olanytizeylerdir.
Geraklegirilen pozisyondarbajimsiztanimave konumlandirmagelenekseimgelerdeuygulanan
oruntl tanimave konumlandirmaslemlerindernoldukga farklidir [Casasen1976,McDonnell1978,
Arsenault1984,Yu 1989,Gheenl990,Refregier 1991,Gu 1992,Lohmann1996].

Kizilotesialgilayicilarrobotbilim ve otomasyonsireckontroli, uzaktanalgilamave guvenlik sis-
temlerindeyaygin olarak kullaniimaktadir Ozellikle yakin mesafedekhedeflerinsaptanmasinda
[Cheungl1989],saymaislemlerinde[Hand 1998],erim ve derinlik gdzetimindgWikle 2001],zemin
algilamada konum kontrolinde [Butkiewicz 1997], engelsaptamaddlLumelsky 1993] ve gezgin
robot yongiuduminde kapi araliklarindakenarlarinyerlerinin belirlenmesindesonaralgilayicilarla
birlikte [Flynn 1988] kullaniimigir. [Novotny 1999]'da bilinen bir uzakliktakonumlanm)sliizlem-
sel hedefinyuizey dejiskenleri Phongaydinlatmamodeliyle [Phong 1975] belirlenerekkizilotesi
algilayicilaryakin mesafele(5—-23cm) icin erim Olcer olarakmodellenmijgir. Bu tir algilayicilarla
derinlik bilgisi optik olarakbelirlenmigir [Cuevas1999,Klysubun 2000, Esteve 2002]. [Hashimoto
2000] ise bir odadakiinsanlarinkonumlarinibelirleyen pasif bir kizilotesialgilayici sisteminian-
latmaktadir Kizilotesialgilayicilarayricafarkli atik maddelerimotomatikolarakayiklanmasindaa
kullanilmigir [Scott 1995, Groot 2002]. Ancak bildigimiz kadariyla,basit kizilotesi algilayicilar
bugiine kadarcegtli yuzeyleri es zamanliolarak ayirdetmedeve konumlarinikestirmedekullanil-
mamigir. Bu bildiride, uygunislemeve orintil tanimatekniklerinin kullaniimasiyla,bu amadarin
gereklegnesininmimkiin oldugu gosterilmigir.

Bildiri, su sekilde duzenlenmjsr: Bolum 2'de, ayirdetmeve konumlandirmasiireci anlatiimak-
tadir BOlum 2.1 ve 2.2'de 6nestrlileniki farkli yaklasm sunulmygur. Bolum 2.3'te ise doyuma
ulagnistaramalarimasilislendigi anlatiimigir. lleri sirilenyontemlerBolim 3'de deng/selolarak
dogrulanmsir. En sonboliimdeise sonudar 6zetlenmjsve calignanindevami niteligindekiarasir-
malaricin motivasyonsajlanmigir.
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Sekil 1: Denegy diizenginin Usttengorunigl. Alici ve verici pencerelerB mm ¢apindaolup merkez
araliklari12 mm olan dairelerdir ( Verici alicininusiindedir) Hemtaramaagsi o hemdeyiizeyin
konumagsi # yatayeksendersaatintersiyonindeolcilmektedir
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2 YizeyTanimave Konum Kestirimi

Cahgmadakullanilankizilotesialgilayici[Matrix Elektronik 1995] bir alici-verici tinitesinderolus

makta, 20—-28V DC giris gerilimiyle calignaktave olcimin yeginligiyle orantili analoggerilim

ciktis1 salamaktadir Alici penceresortam aydinlatmasiniryeginlik dlcimlerine etkisini en aza
indirmekicin kizilotesisizgeale kaplanm)&r. Vericikismikapatildginda,alicisifir dejerinigoster

mektedir Aygitin duyarliligi sistemingaligmaerimini belirlemekicin degiskendirende ayarlanabil-
mektedir

Calignada,aliminyum yuzey, beyaz badanalduvar, kahverengiresimkagidi ve beyaz ince kopik

ambalamalzemeskullaniimigir. Y dntemimizheryiizeyin belli bir ag aralgindataranmasindayan-
maktadir Kizilotesialgilayiciyiuizeylerdenagsal taramalarelde etmekicin 15,2 cm yaricapinda
donerbir platform[Arrick Robotics2002]tizerine yerlegirildi (Sekil 1). Heryuzey turuicin, yuzey

f = 0° agsalkonumundaken,2,5cm araliklarla,12,5cm’den57,5cm’ye kadarreferansveri tara-
malarikaydedildi. Yeginlik sinyalleri 100 us zamanli8-bit A/D cgevirici ¢ip tarafindanslendi.

Dortfarkliylzey icin eldeedilenreferangaramalarSekil 2'deverilmektedir Yeginlik taramalarf’dan
bagimsizfakatr’'ye baghdir; yani r’deki dejisimler sadecéasitbir olgceklemeye nedenolmamak-
tadir Dahasonragorulecdi gibi, bu taramalarcegtli yiuzeyleri oldukga dogru olarakayirdetmekve
konumlarinikestirmekicin yeterli bilgiyi icermektedirler Ayrica,yansiyarsinyaller yaklagk olarak
10,7V’a karglk gelengerilim dejerindedoyumaulagnaktadir
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Sekil 2: Farkh uzakliklarakonumlanmjgegtli yuzeyler igin yeginlik taramalari.



Yeginlik taramaskaydedilenytizeylerin tiril ve konumusu sekilde belirlenmektedirilk dncekayde-
dilentaramal («)’nin, doyumaulagp ulagnadgi kontrol edilmektedir Bu durumdahasonraBolim
2.3'deayricaelealinacaktir

Y uzeyin turtnu belirlemekicin Sekil 2'dekiilgili egriyle dogrudankarglagirma, yuizeyin erimi bi-
linmediginden mumkiin olmamaktadirve tum egrilerle her uzaklik icin karglagirma yapmakda
cok fazlaislem gerektirecektir Bu nedenle,Sekil 2'deki driintillerin erimetekdize bir bagimhlik
gostermedzelligini kullandik. Ayrica, gdzlenenoruntl, referanstaramalariylakarglagirildiginda,
Bolum 2.1 ve 2.2'de tanimlanarfark olcutlerine gore, tek bir enkugdik dejer etrafindatekdize bir
artisveya azalisgostermektedir Bu yuzdentum referanstaramalarindikkate almaktansamerkez
degerleri gbzlenenoruntinin merkez dejerineen yakin olan dort referanstaramaorintisiyle (her
ylzey turiiicin bir tane)karglagirarakdogruluktanodiin vermedenslem sayisinazaltmisolduk. Bu
yaklagm, hesaplamanaliyetini artirmadan sistemindogrulugunu artirmayrmimkin kilmaktadir
Denemeolarak,gozlenendrintinin merkez degerininaltindave tistindekendisineenyakinmerkez
dejerlerinesahipreferansyeginlik taramalariylave mevcut tum referansyeginlik taramalariylada
karglagirmalaryapiimigir. Dahacok islem gerektirenbu denemeletek bir dortli taramaile elde
edilensonudari iyilestirmemigir. Ustelik, Bolum 2.2'de tartiglan uyumlu siizgeckullanilmasinda
sonudar dort taramaseglmesidurumundayilesmektedir Bununnedenitaramasayisinbagansinir-
landirarakkudik bir olasilikladaolsagurulti ve diger nedenlerderkaynaklanarhataliedemelerin
bagan elenmesidir Dortlu karglagirmayi yapmadaki alternatifyaklagm benimsenmigr. Bunlar
asQidaiki alt bagikta tartiglmaktadir
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Sekil 3: Cegtli yuzeylericin merkeziyeginlik degerininuzaklgagore degismi.

2.1 EnKucguk Kareler Yaklagimi

Ik ®onceyiizeyin agsalkonumusaptanmaktadiGozlenendriintinin doyumaulagnadijini varsaya-
rak, en buyuk yeginlik dejerini ve onakarglik gelenagy hesapliyoruz.Bu agsal dejer, Oyax,
dogrudanytizeyin agsal konum kestirimi olarak alinabilir. ~ Alternatif olarak, oruntilerin agirlik
merkezi agagidakigibi bulunarakdahedefinagsalkonumukestirilebilir:
Yy oal (o)
Opcng = = 1
AGM n I(ozz) ( )

=1

Oriintilerin simetrikoldugu gbz dniindebulundurulursaideal kogullardadrintinin enbiytik dejeri
ile agirhk merkezindekidejerinincakignasibeklensaleuygulamadaradakuciik farklarolmaktadir
Biz sonugari heriki durumigin detablohalindeverec@iz. Buradantibaren,heriki agsalkestirimi
deoruntinin ‘merkezagsi’ olaraktanimliyoruz.



Her 6runtl icin merkez agsindakiyeginlik dejerinin uzaklga gore dejisimi yontemimizdednemli
bir rol oynamaktadirSekil 3'debu egriler enbiyiik yeginlik dejerinegore verilmektedir

En kiiciik kareleryaklagminda,gozlenendruntinin merkezi, dort referangaramasininkile cakis
tirlarak aralarindakifarklarin karelerinintoplamikarglagiriimaktadir Karesialinmisfarklar, bire
yakin olan carpanlarabile duyarl oldugundangdzlenenodruntiniin merkez degerinin asagisindave
yukarisindeenyakiniki referansgaramasiarasindalogrusalaradgerlemeuygulanarakelde edilen
referanstaramalarikullaniimigir. Gozlenenorunti ile herbir referanstaramasiarasindakkareler
farki toplamiagagidakigibi bulunmaktadir:

n

& = I — ctayma) — L)) (2)
=1
Buradal;, j = 1,2,3,4 dort referanstaramasinipu,ym, ise heriki oruntiyll de ayni dogrultuya
getirmekicin kullanilanagsal kaymadejerini gostermektedir En kiigiik £ dejerinekarglik gelen
ylzey, gozlenenyuzey turl olarak kakul edilmektedir Yuzey turi belirlendiktensonra,dogrusal
aradgerlemekullanilarakhedefinerimi saptanmaktadiBoyleceyontemindogruluju referangara-
malarininkaydedildgi 2,5cm araliklarlasinirlanmamaktadir

2.2 Uyumlu SizgecYaklasimi

Ikinci bir alternatifolarak, gozlenenoriintiiyli ve referanstaramalarinkarslagirmak icin uyumiu
slizgecydntemi[Goodman1996] kullaniimigir. Uyumlu sizgecindirti tepkisi (o), sizgecciki-
sl gozlenenorintiyle jinci referangaramaarasindakgapraz-ilintiyeegt olacaksekilde I;(—ay)'ya
egtlenmidir. Her referanstaramastoplamenerjisininkarelokilyle normalizeedilmigir. Gozlenen
oruntl ile normalizeedilmisdort taramaarasindakcapraz-ilintiasagidakigibi eldeedilmidir:

Sk (o)L (k)
i) =
il >k [ (o))

3)

Enbuyuk capraz-ilintidegerinekarg gelenytizey turt, gozlenenyizeyin turtl olarakalinmaktave bu
en buyuk dejerin gereeklegigi ag, yuzeyin konumagsi olarak kahul edilmektedir Ylzeyin erimi
Sekil 3'te ag kestirimininyapildgi yeginlik dejerindedogrusalarad€erlemeyapilarakbulunmak-
tadir

2.3 DoyumaUlasmigs Taramalar

Go0zlenendruntinun doyumaulagigr durumdagenkugik kareleryaklagsminda kaydirilmisgozlenen
oruntl ile tum doyumaulagnisreferangaramalararasindakkarelerfarki toplamiDenklem(2)’'deki
gibi hesaplanaraken kiiciik toplam karelerfarki ylizey taranin belirlenmesindekullaniimaktadir
Yuzeyin erimi en kugiik karelerfarkini verentaramaninkineegt alinmigir. Benzerbir sekilde,
uyumlu stizgecicin, gozlenenoruntil ile kaydedilmisbutiin doyumaulagnis referanstaramalaria-
rasindakicapraz-ilinti hesaplanmisen yuksekcapraz-ilintiyi verenyiizey, dogru yiizey turd olarak
sedlmistir. Erim saptamasyine eniyi edenenyiizeyinki olarak,konumagsiise en blyiik capraz-
ilinti dejeriningerceklegigi aa olarakalinmigir.

Doyumdurumundalogrusalaradgerlememiumkiinolmadgindan erimkestiriminindogrulugu refe-
ranstaramalarinireldeedildigi 2,5cm aralgiyla sinirhdir Sinyalin doyumaulagnadgi durumlarda
ise,Sekil 3'"dendogrusalaradgerlemgle geraklegirilen erim kestirimininhassasiyetini2,5cmile
sinirliolmadgini tekrarvurgulamakisteriz.



3 DeneyselCalismalar

Bubolumde deng/selcalignalarinsonudari sunulmaktadirHerbir yuzeyi » =12,5cm’den57,5cm’e

ve § =—45°"den45°’ye kadarolan alaniginde rasgelebelirlenmis25 noktayayerlegirerek toplam
100adettesttaramaseldeedilmidir.

En kuiclik kareleredayaliytuizey ayirdetmesonudari Tablo 1 ve 2’de verilmigtir. Tablo 1, enbuyiik
yeginlik degerini kullanarakelde edilen sonudari vermektedir Tablo 2 ise bu sonudari agirlik
merkezindekiyeginlik dejerinegore gostermektedir Butiin ylzey turleri icin ortalamadogruluk,
ylzey ayirdetmetablosund&odgegeniizerindekidogru kararlarintoplaminitoplamdenemesayisina
(100)bolerekbulunmaktadirEn buytk yeginlik dejerineve agirlik merkezinegoredodru ayirdetme
oranlarisirasiyla®83ve %82dir.

Uyumlusiizgedkullanilarakeldeedilensonudar Tablo3'deverilmigtir. Butiinyiizey turleriigin dogru
ayirdetmeorani,enkigiik kareleryaklagmindandahaiyi olup,%87dir. [Aytacve Barshar2002]de,
buradakigibi farkl yuizeylerin dejil de,farkli geometriyesahiphedeflerinayirdedilmesive konum-
larinin kestirimini inceledgimiz calismamizda,en kugik kareleryaklagmi %93 ve %89, uyumlu
siizgecyaklagmi ise %97 dogru ayirdetmeoraninivermigir. Bu sonudara gore, farkli ylizeylere
sahiphedeflerinayirimininfarkli geometrileresahiphedeflerimayiriminagore biraz dahazor oldugu
cikarimindabulunabiliriz. (TablolardaAL: aliminyum, BD: beyaz duvar, KK: kahwerengiresim
kagidi ve BK: beyazince kdplik ambalajmalzemesicin kullaniimigir).

Tablo 1: Ylzey ayirdetmedizeyi: en  Tablo 2: Yizey ayirdetmedizeyi: en
kiiguk karelere dayall ayirdetme (en  kugik kareleredayaliayirdetmeg(@ajirlik

blyuk yeginlik degeri). merlkezi).
ylzey ayirdetmesonudari  toplam yluzey ayirdetmesonudari  toplam
AL BD KK BK AL BD KK BK
AL 25 - - - 25 AL 25 - - - 25
BD - 20 3 2 25 BD - 20 3 2 25
KK - 2 19 4 25 KK - 4 18 3 25
BK - - 6 19 25 BK - - 6 19 25
toplam 25 22 28 25 100 toplam 25 24 27 24 100

Tablo 3: Yilzey ayirdetme dizeyi:

uyumlusiizgecedayaliayirdetme. Tablo4: Mutlak erim ve agsalkonumkestirimhatalari.

ylzey ayirdetmesonudari  toplam yontem AL BD KK BK ort hata
AL BD KK BK enkicik kareler  r(cm) 24 13 09 0.9 1.4
AL 25 — — — 25 (enbiyik) f(derece) 0.8 19 16 0.8 1.3
BD - 21 3 1 25 enkugik kareler  r(cm) 24 13 13 0.9 15
KK - 1 21 3 25 (agirhk merlezi) 6A(derece) 0.8 1.0 1.6 0.8 11
BK - - 5 20 25 uyumlusiizgec rcm) 17 12 1.0 038 1.2
toplam 25 22 29 24 100 f(derece) 0.8 1.1 16 07 1.0

Tablolardagoruldugu tizere aluminyum ytizey uygulananydntemderbajimsizolarak,farkh karak-
teristigindendolayi her zamandogru olarak ayirdedilmigir. Geri kalanytizeyler dogru ayirdetme
yluzdeleriagsindarkarglagirilabilirdir. Yanlisayirdedilerylizeylerin coguyansiyarsinyalin doyuma
ulagigi yakinuzakliklardakonumlanmsr. Bu dacalignmaaralgininazaltiimaspahasinagrim ara-
lgininalt siniriarttirilarakyanlisayirdetmeoranininazaltilabilecgini gostermektedir

Farkh yaklagmlar icin, ortalamamutlak erim ve agsal konum kestirim hatalariTablo 4'de butun
yluzeylericin verilmigtir. Tablodandagoruldigu gibi, enkiigik kareleryontemininenbiyik yeginlik



ve agirhk merkezi dejerine dayali varyasyonlariytizey erimlerini sirasiylal,4 cm ve 1,5 cm or-

talamamutlak hataylakestirmektedir Uyumlu siizgete mutlak ortalamaerim kestirimi hatasien

kugik kareleryaklagmindakierim hatasindamahaiyi olup 1,2 cm'dir. Erim hatalarinaen buyuk

katki, hataliolarakayirdedilenytizeylerdengelmektedir Sadecedogru ayirdedilenytizeylerin erim

hatalarinimortalamasalindginda,enkigiik karelerydontemininen buyuk yeginlik ve agirlik merkez

dejerinedayaliyaklagmlari, ve uyumlu siizgecyaklagmlari icin ortalamamutlak erim hatalarisira-
siylal,0cm, 1,1cmve 1,2 cmolmaktadir Bu Uic sayiTablo 4’deki kargliklari ile karglagirilabilir

oldugundan,uyumlu stizgecyaklagminin tstin erim kestirim 6zelliginin yuksekdogru ayirdetme
oranininbir sonucwoldugu soylenebilir

Erim hatalarinanbuiyuk katki, Sekil 3’ U kullanarakdogrusalarad@erlemenirmiumkiinolmadgi do-
yuma ulagnis taramalardarkaynaklanmaktadir Bunun sonucuolarak, caligna aralginin biyik
kisminindoyumdaoldugu yuzeylerin erim kestirim hatalari(aluminyum en yiuksek olmak tizere)
dahayuksekgcikmaktadir

Acisalkonumkestirimindeise, uyumlusiizgecortalamamutlak 1, 0° agsalhataylaenkiigiik kareler
yonteminderuistindir. Sadecelogruayirdedilerytizeyler dikkatealindiginda,ortalamaagsalkonum
hatalaranlamlifarklargdstermemektedgiinkii agsalkonumkestirimiayirdetmedebajimsizolarak
gereklegiriimektedir. Agirlik merkezikullanildigindaise yeginlik sinyallerindekigurultilerin etki-
si azaldgindan,ortalamaolarak en bulytik yeginlik dejeri yaklagminagore dahaiyi agsal konum
kestirimieldeedilmektedir

Performanstakilegisimi incelemekamaciylasistemingalignaerim aralgini genidetmeyi de dugin-
ditk. Ornekolarakcaligmaaral§inin[12.5cm, 57.5cm]'den[5 cm, 60 cm]'ye genigdetilmesidogru
ayirdetmeytizdesinirB7%'den80%’edignesinenederolmugur. Bu performangkaybibiylik dlctide
doyumaulagnis ve yansimasinyalinin olduka zayif oldugu, bilylik hatalaranedenolabilecektara-
malardarkaynaklanmaktadir

Y uzeylerdenyansiyanisik hem aynasalhem de daginik yansimabilegenlerinesahiptit  Aynasal
yansima,yansimaagsinin gelmeagsinaegt olduju dogrultudayogunlagnigir; dajinik yansima
ise gelmeagsininkosinisinebajli olarakgegtli yonleredagiimigir. Erim kestirimindekatkisiolan

yansiyansinyalin daginik olan par@sidir Cegtli yuzeyler icin aynasalve daginik yansimalarinin
katkisi ve yeginligin taramaagsi «’'ya gore azalmaoranifarkhdir. Bunakargn sadeceyansiyan
sinyale dayali bir sisteminuzak erimlerde ok yansiticiolan ylzeyler ve dahaaz yansiticiolan

yluzeyler arasindaayirdetmgi gereklegirmesi mimkiin olmamaktadir lleri strtlen yontemle,u-

zaktakonumlanmjsenderde olsaa’ya benzerbir bagimlilik gosterenyeginlik taramalarinasahip
yuzeylerin guvenilir sekildeayirdedilmesmumkiin olmamaktadir

4 Sonuc

Bu calignadadort farkli yiizeyin basit kizilotesi algilayicilarlaayirdedilmesive konum kestirimi
gereklegirilmistir. Ylzey ayirdetme,erim ve agsal konumkestirimi agsindanfarkl yaklagmlar
karglagirimigtir. lleri sirilenydntem cegtli yuzeylerdenoluganbilinmeyenortamlaringdzetiminin
gerektgi gezginrobotuygulamalarindaeyacegtli maddeleritanimlanipayirdedilmesinirgerektgi
endistriyeluygulamalard&ullanilabilir.

Bu calignaninen onemli katkisi, yeginlik ortntilerinin esaseryiizeyin pozisyonunave dzellikle-
rine bajli olmasinave bu iliski analitik olarak kolaycaifade edilememesineajmen, pozisyondan
bagimsizolarakytizey ayirdetmgi gereklegirmis olmasidir Ortalama287 dogru ayirdetmeorani,
ve 1,2 cm ve 1,0° ortalamamutlak erim ve agsal konum hatalariylaytzeylerin konum kestirimi



gereklegirilmistir. lleri sirdigiimiiz yontemreferanstaramasayisiniartirarakislem yogunlujunu
artirmadardogrulugunartirilabilmesiagsindandlceklenebilirdir

DahaoncekicaligmamizdgAytacve Barshar2002],bu bildirideki farkl ylizeylerin aksine diizlem,
koge, kenarvesilindir gibi farkli geometriyesahipnesnelerirayirdedilmesve konumlandirmasinn-

celemis ortalama%?97 dogru ayirdetmeorani gereklegirmistik. Bu orani, calignadabagarilan
%87 dogru ayirdetmeoraniylakarglagirdigimizda,ytzeylerin dajinik/aynasalyansimakarakteris-
tiklerinin geometrikyansimakarakteristiklerikadarayirdediciolmadgi sonucunavardik. Su anki

caligmamiz,hedefinkonumubilinmedenyeginlik taramasinaayanarakedefinylizey 6zelliklerinin

yani sira geometrisininde cikarilimasiiizerindeyogunlasnaktadir On sonudar bu bildiride ileri

surulen yontemlerinbiraz dejigiklikle veya oldugu gibi belli bir geometrive yuzeyin birlegmini

genellesiriimis bir hedefturl olarakdejerlendirerekbu durumada uygulanabilec@ini gostermek-
tedir [Aytac2002].
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