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Yodun lazet.nokiatbulutu kultanitarak farkl tiptedve
yogunlukta kentsel alantarda bina detaylarinin
belirlenmési,

Bina detaylarinin, lazer verileripden urgtilen gri
duzeyli goruntuleriniiltrelenmesi ve
siniflandiriimagstile ortaya cikariimasi,

Elde edilen sonug goruntulerin otomatik
sayisallastiriimasi ve sayisallagtirma bilgilerinin
CBS ile entegrasyonunun saglanmasi.




Fazer tarama~(EIDAR =L Ight-Detection” And Ranging), yersel yada klasik
verfotogrametrildtekniklerlekarsiastiriidiginda yuksek hassasiyettegsayisal
yuzey'modeli (SYM) verisi uretebilen bir teknolojidir.

Lazer tarama'olcustinun amaci,objelerin.3,boyutlu-koordinatlarinify
istenilen referans sisteminde belirlenmesidir.

Uretilen veriler igerisinde hangi tiirden ve nitelikte objelerin temsil edildigi
bu teknolojide ana problemdir. Yada yer ve yer ustu objelerin birbirinden
ayirt edilme problemidir.

Temel calisma prensipleri ayni olmak tzere lazer tarama sistemleri hava
(LIDAR) ve yersel (Terrestrial) tarama sistemi olmak tzere iki kisma ayrilir.

Arazi modeli, 3D sehir modeli, kiy1 alanlari tespiti, elektrik hatti belirleme
ve orman alanlarinin tespiti uygulama alanlari olarak érneklenebilir.

Hava goruntulering-dayali, fotogrametsik tekniklerin yaninda-LIDAR algilayicilarindan
gondefilen nokta bulatlawm,.yard muyla l¢ boyutiu-bima modelleri Uretme islemi_soh
zamanlarda 6nem kazanmistir.

Bu gelismenin baslangi€l, hava lazer taraycilari ile saglanan-yogun nokta bufutlariile
veri elde edilmesine imkan veren sensorteknolojiléfindeki ilerlemelere dayanmakiadir.

Dunyada,nufusunen %50°den fazlasi kentsel alanlarda yasamaktadif. Bu nedenle bina
bilgilerinin surekli giincel tutulmasi cok onemlidir. Uzaktahn algilama gerekili bilgilerin
elde edilmesiicin kullanilacak en etkin,yéntemdir.

LIDAR bu bilgilerin elde edilmesi icin yuksek dogruluklu veri ureten yontemlerden
biridir.
Bina detaylarinin lazer verilerinden uretilmesi 6zellikle 3D sehir modellerinin ortaya
cikarilmasina katkida bulunmaktadir. Bu katkilar;

» Kent planlama,

+ lletisim agi planlama,

* Afet yonetimi,

e GUrdlta ve hava kirlilik analizi,

» Guvenlik vb. seklinde siralanabilir.




Lazer verisi kullansiarakgbinalarin tespit ediimesi;

» Nokta bulutu icinden araziyi temsil eden noktalarin

atilmasi,

» Geriye kalan noktalarin segmentlerg ayrimasi,
» Siniflandirma (bina veya vejetasyon)

asamalarr ile gerceklestirilir.

-Nokta tabanli yontemler
-Filtreleme
-Segmentasyon
-Siniflandirma

-Goruntla tabanh yontem

Calisma alani olarak Stuttgart sehri
kent merkezi secilerek, bu bdlgeye ait
lazer verileri ISPRS 3. komisyonunun

tekniklerinin
urettigi

filtreleme
degerlendiriimesine  ydnelik
verilerden alinmistir.

Ilk ve son atim (puls) seklinde dretilen
bu verilerin yer Ustl objelerini temsil
eden ilk puls verileri kullaniimastir.

Bifia yogunluguna gore cali§ma
alanrbolgelere ayrilmistir. Bu
pélgelerden Kent 2, Kent 3.e Kent
4°polgeye ait veriler
degerlendifilmistir.

Lazer verileri butun bolgeler jcin
metrekareye 0.67 nokta\duisécek
bicimde 1-1.5 m planimetrik
dogrulukla/tretilmistir. Uretilen veri
formati X, Y ve Z koordinat bilgisi ile
bu noktalardaki yogunlugu (renk
bilgisi) icermektedir.




Bina'detay yogunltgw olan 3 farkli bolgeye iliskin-ilk ve son atim (puls)
bicimindeki verilerilikipuls,verilerine gore siniflandiriimastir.

Surfer yazilimi “ileggilk” puls verileri kullanilarak nokta bulutu, Kriging
enterpolasyon metodu ile 0.5 m aralikli gridiere ayriimistir. Bu gridieme
yontemi bituntbolgeleri iceren verilere uyqulammustir. Her bir alanticin
elde edilen duzgtn grid verisi .tiff (tagged imagedile format) formatinda
goruntiler donustirdlmastir.

Kent 2 bolgesine ait grildenmis goruntlide, beyaz tona yakin renkler
yerustl objeleri olan bina ve agag¢ detaylarini, siyah renkler ise diger
objeleri agirlikli olarak zemini temsil etmektedir. Her bir ¢calisma bolgesi
icin ayr1 ayri ayni bigimde goruntuler elde edilmistir. Butlin bdlgelere ait
go6rintt dosyalart MATLAB yaziliminda kullanilmak Uzere bu yaziliima
transfer edilmistir.

* 0.5%0.5m grid
aralikli goruntu
ornegl (kent2)




Siyaz beyaz'goranttler Uzerinde gorunttsiyitestirme ve filtreleme
algoritmalarfkttianilarakibina detaylari goruntu Uzerinde
belirgin-hale ‘getirilmistir.

Bunun icinigr duzeyli (siyah=beyaz) goruntliye oncelikle
histogram'esitleme yontemi uygulanm)stis Elde&dilen yeni
goruntuibina detaylarin korunmasi sartiyla esiklenmistir.

Bunun yaninda bina detayr disindaki belirligruplar halinde
goruntu uzerinde @yni renk grubuna.ait-nesneler yine goruntu
isleme teknikleri ile goruntuden gikariimigtir. Bu asamadan
sonra bina detaylari kenar belirleme algoritmalari ile tespit
edilmis ve hem cizgisel veri hem de sadece bina
geometrisinin bulundugu goruntuler elde edilmistir.
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Gorintu isleme sonucu elde edilen Bina kenar cizgileri belirlenmis
gorintl (Kent 2) goruntu (Kent 2)




» 3xe 4. bolgelenicinde, 2gbolgede uygulianan islemler tekrarlanmis,
bu bolgelere‘ait sirasiyla filirelenmis gorintl, bina kenar detaylarini
iceren goruntulerelde edilmistir:

Renklendirilmis bina detaylari (Kent 3
ve 4)

BU- galismada, lazer,verilerindéni uretilen gri duzeyli goruntiler kullanilarak
bina detaylar: belislenmeyercalisiimistir:

Butun bolgeler iginde en iyl cozum 2ribdlgede elde edilmistir. Bu dolgeye ait
verilerden _eldefedilen gri- duzeyli” gorunttdeki bina' objeleri diger objelerden
renk degeriracisindan farklilik arz etmesi detaylariiyistespit edilmesindekien
onemli faktordur! Ayrica buyuk' ve cevresinde Yer édstu obje hiteliginde detay
bulunmayansbinalaridaha kolayca tespit edilmistir.

Orijinal goriintiistinde bina ve bitki ortlisii objelerinin i¢ ice olmasindan dolayi
Ozellikle 3. bolgede bina detay ¢ikarimi istenilen dizeyde olmamistir.

Batun bodlgeler igin sdylenebilecek genel bir olumsuzluk; goruntd isleme
tekniginin uygulanmasi ile elde edilen detaylarin keskin sinirlara sahip
olmayisidir. Ancak verinin hizh bir sekilde elde edilmis olmas: da bunun
yaninda dnemli bir Ustunlik olarak dustnulebilir.
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Otomatik sayaSallastima ve objelerin otomatik belirlenmesinin
onem kazandigi gunumuzde bina detaylarinin bu bigimde
hizl1 elde ‘edilip, daima etkin.ve saglkli veri kullanang€BS
ortamina, aktarimi oldukea” onemli oldugu. sonucu ortaya
cikmaktadir.

Sonug¢ olarak, lazer tarama verilerinin bina detaylarinin
¢ikarimi ve CBS icin énemli bir veri kaynagi oldugu kanaatine
varilmastir.

Buna ilaveten, hava lazer tarama sisteminin baska veri
kaynaklarina ihtiya¢ duymayan guglu bir veri elde etme araci
oldugu ve diger veri elde etme yontemlerine (fotogrametri,

uzaktan algilama) katki sagladig: da ifade edilebilir. 0
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