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OZET

Son yillarda bilgisayar tekniginin hizla gelismesi so-
nucu, fotogrametrik degerlendirmelerde ortaya ¢ikan mate-
metiksel problemlerin saylsal ¢dzim olanaklarinin hizla
artmasi sonucu, analitik fotogrametri yéntemleri de ge-
ligmigtir. Bu ¢alismanin 1ilk bdlimiinde fotogrametrik
nokta belirlemesinde, 1si1n demetleri ile dengeleme prob-
leminde, fotogrametrik ve fotogrametrik olmayan 6l¢mele-
rin birarada dengelenmesinin kullanim alanlari ve diger
véntemlere gore iUstilinliikleri dzerinde durulmustur.

ikinci bélimde, hava triyangiilasyonunun amacl ve geligimi
anlatilarak, hava triyangililayonunda kullanilan blok denge-
lemesi ydntemleri a¢iklanmigtir.

Uglincli bodlimde, fotogrametrik ve fotogrametrik olmayan
édlecmelerin birbirleri ile olan ilisgskilerini saglayacak
bagintilarin kurulmasini esas alan matematik model agik-
lanmistir. Matematik modelin kurulmasi sirasinda, Sl¢me-
ler iki ayri grupta ele alinmigtir. Birinci grupta, fo-
togrametrik olmayan olc¢meler olarak, olgiilen boylar, ya-
tay a¢ilar, ylkseklik farklari ve yikseklikler ic¢in di-
zeltme denklemleri kurulmustur.  Ikinci grupta ise foto-~
grametrik O6l¢meler olarak, resim koordinatlari, cisim
koordinatlari ve dis ydneltme parametreleri ic¢cin dizeltme
denklemleri kurulmustur. Fotogrametrik ve fotogrametrik
olmayan él¢meler i¢in kurulan diizeltme denklemleri bir-
araya getirilerek, elde edilen denklem sisteminin, en
kiicik kareler yontemine gbére ¢6zumii ag¢iklanarak, uygu-
lamada kullanilan bilgisayar programi ve o6zellikleri an-
latilmistair.

GCaligmanin uygulama b&limi olan dordincid bdliimde, hava
fotogrametrisi ve yersel fotogrametriye ait ddért ayri ve-
ri grubu ile, fotogrametrik ve fotogrametrik olmayan &¢l-
melerin birarada dengelenmesi igslemi uysulanarak, sonu-
lar irdelenmistir.

Besinci bdlimde, uygulama bélimiinde elde edilen sonuglara
goére dengeleme hesabina kapsatilan jeodezik dl¢melerin,
hesaplanan nokta koordinatlarina olan etkileri
belirlenmigtir.



SUMMARY

SIMULTANEOUS ADJUSTMENT OF PHOTOGRAMETRIC AND GEODETIC
OBSERVATIONS

Photogrammetry is defined as " The art and science of
obtaining reliable measurements by means of photography.”
New photogrammetric methods and instrumentation developed
in recent years can help to solve problems in many
photogrametric applications.

The most striking feature of the new technique 1is that
photogrammetric bundles replace photogrammetric stereo
models. From the beginning each stereo model had
sufficient geodetic control peoints for the restitution of
the model. Later on techniques were developed to use
less geodetic control because of the cost and labor for
each geodetic point. For this photogrammetric
triangulation methods were developed.

Photogrammetric triangulation methods comprise two steps.
The geodetic triangulation and leveling network are
measured and adjusted separately from the photeogrammetric
measurements. The points determined are used as control
for the following photogrammetric adjustment. That
control is supposed to be without errors and the point
coordinates are often considered to be uncorrelated.

In many research projects and alse in many practical
applications these assumptions have proved to be wrong.
There have been tensions and errors in control net which
have been discovered in ‘the photogrammetric adjustment.
This has been more clearly demonstrated recently due to
the increase in accuracy of +the photogrammetric point
determination.

A way of obtaining better control of these discrepancies
is to transfer variance - covariance information stating
the quality and correlation of the control points.
However, this methoed is hard to implement since the
geodetic control often belongs to different nets,
measured at different times.
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In case the geodetic net 1is established at the same time
as the photogrammetric block triangulation is done, there
is a better way to soclve the problem of transferring
variance -covarince information in the adjustment. The
solution is to adjust the geodetic and photogrammetric
observations simultaneously.

The aim of the this study is examine to effects of
geodetic observations on object coordinates by means of
test data results which are obtained by simultaneously
adjustment geodetic and photogrammetric observations.

In the second part, block adjustment methods are
discussed in details.

The formulation of a mathematical model for
simultaneously adjustment geodetic and photogrammetric
observation involves the following three basic steps;

1- Develop observation equation for each type of
observation. {Geodetic and photogrammetric
observations.)

2- Generate all necessary observation equations to build
a mathematical model of the photogrammetric problem.

3- Develop an efficient computation algorithm.

These steps are illustrated 1in third section by
developing a simultaneously solution model for the
problem of analytical aerial triangulation. The same
mathematical model <can be applied, with 1little or no
modifications, to phototriangulation problems, in close-
range and terrestrial photogrammetry. The model can also
be easily adopted for space resection and camera
calibration.

A simultaneous adjustment of all the measurements in a
photogrammetric mapping problem can be formulated by the
use of condition and observation equations. In the case
of analytical aerotriangulation, the basic measurements
include;

1- the photo-coordinates of the relevant image points on
the photographs,

2- the ground coordinates of at least three control
points,
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3- auxiliary data on the exterior orientation of the
photographs.

The purpose of the least squares adjustment 1is then to
determine the most probable solution for the ground
coordinates of all the unknown points and the exterior
orientation parameters of all photographs.

In order to combine photogrammetric and geodetic

measurements in a simultaneocus adjustment, all the
observation equation must be expressed in the same
reference coordinate system. Rectangular coordinates

have been traditionally used in analytical photogrammetry
to express the relationship between the exposure station,
the orientation of the optical axis and the position of

the ground points. Observation equations for geodetic
measurements include three observations derived for
measured distances, measured angles and measured

elevation differences. These are ;

Vg+Gg.Ayp~Lg
Equations for measured straight line distances.
D}+G§.AG-L¢
Equation for measured angles.
Van*tGap- Ag=Lap

Equations for measured elevation differences.

These equations may be represented by a single matrix
equation for geodetic measurements as follows;

In which,

Vs, V8, VAh ..... Correction vectors,

Gs, GB, GAh ..... Ccoefficient matrix,

AG .......... .+«.. Vectors of unknown ground coordinates,
Ls, LB, LAh ..... Vectors of constant terms.
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The photogrammetric equations include equations for
measured image coordinates, measured exposure station
parameters and known ground control points. Observation
equations for photogrammetric measurements in the
mathematical model of adjustment are ;

VetB. A +A. AG-LR

Equations for measurements of image coordinates.
VA p=Lp

Equations for exterior orientation parameters.

Equations for ground control points.

In which,

VR, VD, VK ..... correction vectors,

B, & ...civeve. . coefficient matrix,

AF ... .. vector of unknown exterior orientation
parameters,

AG seessssssas. vector of unknown ground coordinates of
point,

LR, LD, LK ..... vectors of constant terms.

’

Observation equations for all geodetic measurements was
derived as follows,

VgtG. ALy

This equation c¢an now be combined with the general
photogrammetric equations.

Velre a Ly
Vol -1 0 ‘Ar Ly
+ + -
Ve 0 @ Lg
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Exterior orientation parameters and unknown coordinates
of ground points are obtained by least squares solution
of this set of equations.

In the forth section of this study, simultaneous
adjustment of photogrammetric and geodetic observations
is done by used SAPGO computer program. In the practical
applications four data groups which are about aerial
photogrammetry and terrestrial photogrammetry are used.



BOLUM 1. GIRIS VE AMAC

Otto Von Gruber fotogrametriyi "Fotogrametri hesap yap-
mayl dnleyen bir sanattir."” seklinde tanimlamistir. Foto-
grametrinin baslangi¢taki amaci, yerylizinin topografik
yapisinl elde etmek iken, teknolojinin hizla ilerlemesi
sonucunda fotogrametri de payina disen ilerlemeyi kaydet-
mis ve topografik harita yapimindan, tip aragstirmalarina

kadar bGtin bilim dallarina girmistir.'

Giniumiizde Dbilgisayar tekniginin geligmesi ile fotogra-
metrik degerlendirme isleminde karsilasilan matematik
problemlerin sayisal ¢6zilim olanaklarinin artmasi sonucu,
temel ilkeleri Sebastian Finsterwalder tarafindan kuru-
lan analitik degerlendirme ydntemleri gelismig ve 6n pla-
na Gikmistir. Bitlin bu gelismeler sonucunda, pek ¢ok a-
landa uygulama olanagi bulan fotogrametri, kendisinden
beklenen dogruluk, maliyet, zaman vb. konulardaki farkla

istekleri en iyi gekilde karsilayabilmektedir.

Topografik haritalar, Jjeodezik nokta aglarindan olugsmakta
ve bu jeodezik noktalar, fotogrametrik haritalama iglem-
inde kontrol noktasi olarak kullanilmaktadir. Baslangi¢-
ta, stereoskopik resim ¢iftlerinden ¢ boyutlu model elde
edilebilmesi icin ¢ok sayida jeodezik noktaya gereksinim
duyulurken, jeodezik nokta tesisinin maliyet ve isgiicii a-
¢isindan fotogrametrinin ama¢larina ters dismesi nedeniy-
le daha az sayida jeodezik kontrol noktasi kullanimini o-
lanakli kilan yeni ydntemler arayisina gidilmis ve‘béyle—

ce fotogrametrik triyangililasyon yoéntemleri gelismistir.

Fotogrametrik triyangililasyon yé6ntemleri resim bloklarin:
kullanarak minimum sayida Jjeodezik nokta yardimiyla yeni

noktalar tilretilmesi temeline dayanir. Fotogrametrik
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triyanglilasyon islemi iki asamada yapilir. Oncelikle
jeodezik O6l¢meler yapilarak fotogrametrik dl¢melerden ba-
gimsi1z olarak dengelenir. Jeodezik ag dengelemesi ile
belirlenen bu noktalar, hatasiz ve korelasyonsuz olduk-
lari: kabul edilerek, fotogrametrik dengeleme isleminde
kontrol noktasi oiarak kullanilir. Ancak jeodezik kon-
trol noktalarinin koordinatlarinin hatasiz ve Kkorelas-
yonsuz oldugu varsayimi bir¢ok hata kaynagini da bera-

berinde getirmektedir [1].

Jeodezik noktalarin, jeodezik ag dengelemesinden elde e~
dilen varyans ve "~ kovaryans matrisleri ile fotogrametrik
dengelemeye girmeleri durumunda ise, jeodezik Ol¢melerin
hesaplanmasi ile fotogrametrik &6l¢melerin dengelenmesi
arasinda ge¢en zaman kaybi ve O6l¢melerin farkli tiirlerde,
dolayisiyla farkli agirliklarda olmas:i, dengeleme islemi
sirasinda uyumsuzliklara neden olur. iki ayri veri tiu-
rinliin ele alinmasi durumunda karsilasilan aksakliklar ve
artan dogruluk istekleri karsisinda fotogrametrik triyan-
glilasyon ydntemlerinin yetersiz kalmalari nedeniyle, fo-
togrametrik nokta belirlemesinde jeodezik &l¢melerinde
dengeleme hesabina kapsatilarak ortak dengeleme yapma zo-

runlulugunu dogurmustur [2].

Bu ¢alismada 1sin demetleri ile dengeleme yéntemiyle ana-
litik olarak nokta belirlemesinde, fotogrametrik ve foto-
grametrik olmayan 6l¢meler bir - arada dengelenerek en

uygun kullanim arastirilacaktar.

Fotogrametrik olmayan 6lemelerin, ortak dengeleme
hesabina kapsatilmas: sonucu, cisim noktasi
koordinatlarinin konum ve ylikseklik hatalarina olan
etkileri, hava fotogrametrisi ve yersel fotogrametriye
ait doért ayri veri grubu Uzerinde incelenerek, kontrol
amaciyla kullanilacak ge¢is noktasi sayisi ve Kkonumlara,
vardimci jeodezik 6lGmelerin sayisi ve konumlari hakkinda

en uygun durum arastirilacaktir.
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Calisma sirasinda kurulan matemetik model, kig¢ik degigik-
liklerle, hava triyvanglilasyonu problemleri, yakin resim
fotogrametrisi ve yersel fotogrametri konularinda da

uygulanabiiir.



BOLUM 2. HAVA TRIYANGULASYONU

2.1. Amacl ve Gelisimi

Havadan ¢ekilen resimlerin kullanilmasi ile gergek-
lestirilen fotogametrik nokta belirlemesine hava tri-
yvangilasyonu denir, Hava triyangiilasyonu, havadan ¢e-
kilmis resimler yardimiyla cisim koordinatlarinin, tulke
koordinat sistemindeki konumlarini belirlemeye vyarayan
yéntemlerin timinid kapsar. Cisim noktalarinin resim dze-
rindeki izdisimlerinden, bu cisim noktalarinin yeryizin-
deki koordinatlarini elde etmek seklinde tanimlanan bu
islemde, fotogrametrik 6l¢me resimlerinden meydana gelen
bir sistemden, yerylizindeki sisteme dénisim yapmak ge-
rekir. Bu da her iki sistemin ortak elemanlari olan yer-

lestirme noktalari yardimi ile mimkin olur [3].

Hava triyanglilasyonunun gelisgmeye bagladigi ilk yillardan
bu yana, yerlegtirme noktalarinin belirlenmesinde blylk
gugliiklerle karsilasilmistair. Hava triyangililasyonunda
gerekli olan yerlestirme noktalarinin jeodezik ydntemler-
le belirlenmesi fotogrametrinin amag¢larina ters diismekte-
dir. Bu nedenle arazide muUmkiin olan en az sayidaki jeo-
dezik &lcomeden yararlanilarak, vyerlestirme noktalarinin
belirlenmesini de fotogramétrik degerlendirmeye birakan

ybntemler arastirilmistir. Bdylece fotogrametrinin amaci
birg¢ok resmi kapsayan bir nokta alanini, jeodezik 6l¢me-
lerle belirlenmis en az sayidaki yerlegstirme noktalar:

vardimiyla iilke koordinat sistemine déniigstiirmek olmustur.

Koordinatlari belirlenecek noktalari igeren resimlerin

olusturdugu mozaize blok denir. Blok ig¢erisindeki
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noktalarin koordinatlarinin hesaplanmasi blok dengelemesi

ile yapilar.

2.2. Blok Dengelemesinde Kullanilan Koordinat Sistemleri

Blok dengelemesinin amacinin, resim lizerinde izdigimi bu-
lunan bir nokta alanini lilke koordinat sistemine dénlig-
tiirmek olmasi nedeniyle kullanilan koordinat sistemini
baslangi¢ta belirlemek gereklidir. Blok dengelemesinde

kullanilan koordinat sistemleri ;

-Komparatdr Koordinat Sistemi (xK, yK) Komparatér koor-
dinat sistemi ig¢inde, resim Uzerindeki noktalarin koor-
dinatlari 6lciilmektedir. Her komparatédrin farkli koordi-
nat sistemleri olmasi nedeniyle, 6l¢me islemine baglama-
dan 6nce, kullanilacak komparatdriin koordinat sisteminin

taninmasi1 gerekir.

-Resim Koordinat Sistemi (xR, yR) Ana nokta bulucularini
birlestiren dogrularin Kkesim noktasi, baslangi¢ noktasi
olan ve eksen dogrultulari, ana nokta bulucularina paralel
se¢ilen dik koordinat sistemidir. Resim dizlemi lzerin-
deki x ve y eksenlerine ek olarak f izdisim uzakliginin

da eklenmesiyle ¢ boyutlu bir eksen sistemi elde edilir.

-Serit Koordinat Sistemi (Xs, Ys, Zs) Baslangi¢ noktasi,
birinci resmin resim ¢ekme noktasi olan ve eksenleri bi-
rinci resmin resim koordinat sistemine paralel olan koor-

dinat sistemidir.

-Blok Koordinat Sistemi (XB, YB, ZB) XB-YB diizlemi, blok
bélgesinin yerylzilinden kire kesmesi gibi ylkselecek sge-
kilde yerlestirilir. ZB ekseni ise bu dlizleme diktir.
Blok dengelemesi bu U¢ boyutlu dik koordinat sisteminde

yapilir.
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-Ulke Koordinat Sistemi (X, Y, H) Yer kontrol noktalar:
bu sisten i¢inde verilmektedir. X ve Y konum koordinat-
lari1 elipsoid Gzerinde tanimlanmis olup, H yliksekligi

jeoide gdre verilmistir.

Blok dengelemesinde kullanilan koordinat sistemleri
Sekil 2.1. de goriilmektedir.

Zs Ys

Yr Yr /Jh
A _§,P’ /
y Xr / d XR
4 // // 4
j/ .
> Xk
ML P
|
YaL i
|
Y :Zm.
|
|
.

Sekil 2.1. Blok Dengelemesinde Kullanilan Koordinat
Sistemleri.
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2.3. Blok Dengelemesi Yontemleri

Blok triyanglilasyonu islemindeki bilinmeyenlerin faz-
lalig1 ve saylsal islemlerin ¢oklugu, fotogrametrik o-
larak nokta belirlemesi isleminde bloklarin ele alin-
masini uzun zaman Onlemistir. Ancak gelisen bilgisayar
teknolojisiyle birlikte analitik fotogrametri yéntem-
lerinin de gelismesi, bu konuda genis uygulama alanlari
saglamistar. Bugiin blok dengelemesi konusundaki yodn-
temler bloku meydana getiren birimlere goére (¢ gruba

ayrilir.
2.3.1.5eritlerle Blok Dengelemesi

Blok dengelemesi konusunda yapilan ilk calismalar serit-
ler arasindaki bagintilara dayanmaktadir. Burada bloku
olusturan birimler, kendi i¢inde triyangllasyonlari ve
dengelemeleri tamamlanmis ve ©6rtid oranlari ic¢inde ortak

noktalar bulunduran seritlerdir.

Seritlerle blok dengelemesi yonteminde, ardisik resim-
lerden co¢lusan modellerin degerlendirme aletinde kar-
silikli ve mutlak yoéneltmelerinin yapilmasi sonucu
gseritler olusturularak, bitiin noktalarin koordinatlara
serit koordinat sisteminde belirlenir. Bu iglem, karsi-
likly yobneltme ve élgek belirlemesi olarak iki adimda
gercgeklestirilir. Karsilikli yéneltme adiminda, iki res-
min karsilikli isinlarinin kesismeleri saglanir. Bu da
herhangi bir yer noktasinin iki resimdeki vektoril A ve C
ile her iki resmin B baz vektédriiniin ayni diizlemde olmasi
ile gerceklegir. Bu kogul i{i¢ vektdrden olusan l¢yiizliinlin
V hacminin sifir olmasi seklinde matematiksel olarak de-

yimlendirilebilir.

V-B. (AxC) (2.1)

Bu {i¢ vektdériin bilesenleri,



A= (thYl'Zl )
B - ( BX’B}"BZ ) (2-2)
C= (XIO'YII’ZJI)

ise V hacminin sifir olmasi kosulu,

B, .B} B,
X: YI Zl -0 (2.3)
Xll Y- th

seklinde matris formunda yazilir.

Eger serit koordinat sisteminin baslangici, birinci resmin
koordinat sisteminin baslangic: ve eksenleri, birinci res-
min eksenlerine paralel se¢ilecek olursa, her iki resim
izerinde bilinen (xR', yR') ve (xR'',yR'') koordinatlari

yardimiyla,

X = xy
Y' ol yR' (2-4)
Z: = -f

yazilabilir. Sag resim i¢in,

Xee @13 a13 13} |Xp’ Xz’
Y” - a‘al azz 623 . Yé' = D. Yé' (2-5)
Zee @y; 833 833} | F f

doénisimi yapildiktan sonra , (2.4) ve (2.5) esgitlikle~
rinin (2.3) esitliginde yerine konulmasiyla hernokta ic¢in

gézleme egitlikleri agsagidaki sekilde elde edilir.

B LY’ (@33 485,V +8y3£) ~ 2 (8, X3 +853VR" +@53 1) ] -

B, [X' 2y, X3  +8y,¥5 +83, 1) ~Z+ (X" +8,,¥4" +a ) ] + (2.6)
B, [X' (a3, X¢" +@5,Y3 +853 L) -Y* (81, X3 +81,¥4 +8,3£) ] =0

Bu denklemin By, Bz, ¢, @,K bilinmeyenlerine gére kisni

tiirevleri alinarak,

oF, aF, oF,  ©oF,, oF,
—a—B;dB"" E-Bjd"'l' %d¢+ a(')du + Tx-dx'l' FO v (2.7)
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hata denklemi elde edilir. Serit koordinatlarinin hesabi
icin en az 6 nokta kullanilacak olursa her nokta i¢in V
hatalarinin kareleri toplami minimum olacak sekilde den-

geleme yapilir.

Ardisik iki modelde var olan noktalar yardimiyla 0&lgek
belirlenir. Noktalarin serit koordinat sisteminde belir-
lenen koordinatlar blok dengelemesinde birim eleman ola-

rak ele alinir.

Seritlerle blok dengelemesi yonteminde ortaya ¢ikan nor-
mal denklem sistemi oldukg¢a kigik ve ¢8zilebilir tlr-
dedir. Ayrica yontemin kolay anlasilabilmesi, hazir he-
sap programlarinin bulunmasi ve bu programlar i¢in dislk
hiz ve hafiza kapasitesinin vyeterli olmasi bu ydéntemin
kullanilmasini yayginlastirmigtir [3]. Buna karsilaik
stokastik modelin basitlestirilmis olmasi nedeni ile daha
kliglik birimlerin kullanildigi diger ybntemlere gére daha
az inceliklidir. Bu nedenle bu yontem biiyik bloklarda ve

yuksek incelik isteyen ¢aligmalarda iyl sonu¢ vermez [11].
2.3.2 Bagimsiz Modellerle Blok Dengelemesi

Seritlerle blok dengelemesi ydénteminde her bir seridin
ardisik resim birlegtirmesi, vyani resim ¢ekim merkez-
lerinin kullanilmasi 1ile meydana gelmesi, buna karsilik
bloklarin yerlestirme noktalari ve arazide bulunan ortak
noktalar yardimiyla yapilmasi nedeniyle homojen olmayan
bir durum ortaya ¢ikar. Bu durum da yliksek dereceden

transformasyonlarla dizeltilmesi gereken simetrik

egilmeler ve doénmelere neden olur [4].

Bu nedenle pargalanmayi: daha ileriye gotiirmek ve bagimsiz
bir modeli blok dengelemesinin birim elemani olarak ele
almak daha yakin gdéziikmektedir. Burada bagimsiz model,

bir resim ¢iftinin ortak o6rti alaninda 6l¢iilmiis ve model
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koordinat sistemine indirgenmis noktalar ile bu isleme

katilan izdiisliim merkezlerinden olusur.

Ardisik iki resmin olusturdugu modeldeki noktalarin birim
eleman olarak ele alindig1 bu ydontemde tiim modeller be-
lirlendikten sonra dengeleme islemi ile her model i¢in
donigiim parametreleri birlikte hesaplanarak bir blok
koordinat sistemine gegis yapilair. Bu dengeleme
igleminde, her bir modelin i4¢ dbnme, ¢ Steleme ve bir
Olcek faktorli serbest parametre olarak segilerek gecgis
noktalarir vardimiyla blok koordinat sistemine dénlisim

saglanir.

Bagimsiz modellerle blok dengelemesi ydénteminde noktala-
rin koordinatlari ile yliksekliklerinin belirlenmesi igle-
mi ayri ayri vaplilarak dengeleme igslemi basitlestirile-
bilir. Ayrica bu ydéntemin en 6nemli o6zelliklerinden bi-
risi de modellerin olusturulmas:i i¢in birgok degerlendir-

me aletinden ayni anda faydalanabilme olanagidir.

Bagimsiz modellerle blok dengelemesi yénteminden elde
edilen sonu¢lar serit dengelemesine gdére oldukca iyidir.
Buna karsilik bu yoéntemin programlanmasinin olduk¢a =zor
olmasi ve nokta koordinatlarinin elimine edilmesinden
sonra her model i¢in ortaya ¢ikan yedi parametreyi igeren
normal denklem sisteminin, blUylik bloklar i¢in ¢ok genis

kapsamli olmasi uygulama olanagini sinairlamaktadir.

2.3.3. Isin Demetleri ile Blok Dengelemesi

Demet dengelemesi, hesapsal olarak resim koordinatlari ve
cisim koordinatlari arasindaki bagintiyi esas almaktadir.

I1k 8lcme degerleri olan resim koordinatlarini birim
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eleman olarak ele alan demet yoéntemi, hata teorisi
bakiminda en genel ve en dogru blok triyangiilasyonu
yéntemidir. Bu yoénteme gbére blok triyanglilasyonu,
yverlestirme noktalari ve es nokta i1sinlari ile wverilen
i¢ Dbagintiy:i1 gbzdnine alarak biitlin 1gsin demetlerinin
ortak olarak hesapla yoéneltilmesi ve triyangiilasyon

noktalarinin ilke koordinatlarinin belirlenmesidir.

Demet yoénteminde birim eleman olarak tek bir resmin ele
alinmasi ve ilk 8lcme degeri olan resim koordinatlarinin
dogrudan dogruya kullanilmasi nedeniyle resim Gekme ve
degerlendirme islemi sirasinda olusan diizenli hatalar he-
saba katilarak elimine edilebilir. Ornegin resim ana nok-
tasinin belirtilmesi, mercek distorsiyonu, yer egriligi
ve 1Si1k kiriliminin gézoéniine alinmasi gibi demet ydnte-
minde analitik olarak ele alinan iglemler diger yéntem-
lerde benzesim teknigi ile yiridtilmektedir. Ayrica bir-
¢ok durumda o©nemli olan film biizilmesinin hesaba katil-

masi1 ancak demet ydénteminde mimkiin olmaktadir.

Demet dengelemesinin en blylik 6zelliklerinden birisi de
matematik modelin kolayca genigsletilebilmesidir. Bu
O0zelliginden dolay: ek parametrelerve yardimci Slcmeler
dengeleme hesabina girebilmektedir. Buna karsilik resim
koordinat &l¢melerinin dogrudan dogruya dengeleme igle-
mine girmesi nedeniyle, O&l¢me isleminde kullanilan kom-
paratdérlerin 1-2um dogruluk derecesi ile ©6l¢me yapmasi

gerekmektedir.

2.3.3.1. Demet Yonteminin Matematik Modeli

- Fonksiyonel Model : Demet dengelemesi problemi mate-
matiksel yolla tanimlanmaya ¢Caligilirsa, komparatdrde
6lglilen resim koordinatlarindan, (lke koordinat siste-
mindeki dengelenmis koordinatlari ne sekilde elde edi-

lebilir sorusuna cevap vermek gerekir.



12

Fotogrametrinin bu problemi i¢in verilen analitik ¢o&-
zimlerden birine gbre, optik izdiisim sirasinda etkiyen
fiziksel olaylar, merkezi izdisim kurallari ile deyim-
lendirilebilir. Distorsiyon, film bilizilmesi, 1gik kiril-
masi1 gibi, merkezi izdisime gdre meydana gelebilecek sap-

malarin timil bu model Uzerine indirgenebilir.

- Stokastik Model : Genel clarak stokastik modelin sesimi
serbest olup, dnemli olan fonksiyonel model ve stokastik
modelin birarada fiziksel olayl istenilen dogruluk dere-
cesinde tanimlayabilmesidir. Bu durumda fonksiyonel mo-
delin hangi elemanlarinin normal dagilima sahip oldugu,
hangilerinin sabit yada serbest bilinmeyen olarak alin-

mas1 gerektigi belirlenmelidir.

Demet dengelemesinin amaci her bir 1sin demetini resinm
¢ekimi anindaki konuma getirmektir. Bu ise es nokta
1si1nlarinin kesismesi ve gegis noktalarinin dnceden ve-

rilen degerlere sahip olmasi kosuluna dayanir.

Resim ¢ekimi anindaki konumun yeniden saglanabilmesi i¢in
belli sayida noktaya gereksinme vardir. Bu sayinin lUze-
rinde nokta kullanilirsa, yeni 1sinlarin kesismemesi gibi
zitliklar dogabilir. Ancak istenen kosul, i1sinlarin ke-
gismesi oldugu i¢in, tim 1si1n demeti bu kosula uyacak
bi¢imde gekil degigtirir. Isin demetinin sekil degis-
tirmesini karakterize eden, resim koordinatlarina veri-
lecek diizeltmelerin belirtilmesi ig¢in en kiiglik kareler

yonteminden yararlanilair [5].

Demet yoénteminde resim ¢ekme islemi sirasindaki fiziksel
izdisgim olayi i¢in kullanilan matematik modeller, koli-
nearite (dogrusallik) veya koplanarite (es diizlemlilik)
koguluna dayanir. Bu faligsmada fotogrametrinin dogru-
sallik kosulundan hareket eden matematik model kulla-
nilacaktir. Dogrusallik kosulunun grafik gosterilimi
Sekil 2.2. de verilmektedir.
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Sekil 2.2. Dogrusallik Kosgulu

Sekil 2.2. de gérilen,

X : Cisim koordinat sisteminin baslangi¢ noktasindan, P

cisim noktasina giden yer vektoérdi,

Xo : O izdislim merkezinin yer vektérii,

A : 6l¢ek ¢arpani,

D : déniusim matrisi (r=D.r')

r' : O izdislim merkezinden P' resim noktasina

vektéridir.

Kolinearite kogulu vektdrel olarak,

X=X, +A.D} (2.8)

r- = A . D1 . (x-x,;) (2.9)

giden yer
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seklinde gdsterilebilir. Bu esitlikten yararlanilarak

*

r' resim vektdéru yazilair.

(2.9) esgitligindeki A' ©6lgek ¢arpani: bilinmeyeni, r'
vektdrinin, k' dogrultusundaki bileseninin, daima resim
diizleminin izdisim merkezinden olan z' wuzakligina esgit

olmasi kosulundan yararlanilarak elde edilir.

r . k'=z=A. D1 {x-x,) . k'= r'= z D1l(x-x 2.10)
° D1 {x-x,) k' ( o (

esitligi yazilair.
(2.10) egitligi bilesenlerine ayrilarak, matris formunda

yazilirsa,

x a;; &, a;| |X-X,

Y‘%- 8y; 83, 8.|Y-Y, (2.11)
ij

C @1 @5; a3, {22,

(2.11)esgitliginden 1ilk iki esgitligin d¢inciisine bdélinip

diizenlemesiyle asagidaki indirgenmis denklemler elde

edilir.
X=C a11 (X_Xo) +an (Y"’ YO) +a13 (Z-Zo)
Y8y (X-X) 484, (Y-Y,) +8,4, (2-2,)
31 0 32 o 33 o 2.12)
yec 8y (X-X,) +8,, (Y-Y,) +a,, (Z-Z,)
) 831 (X-XO) f&n (Y-YO) +a33 (Z-ZO)
Burada,
X, ¥ diizeltilmis resim koordinatlari,
c Resim Gekme Makinesi sabiti,

Xo, Yo, Zo bilinmeyen yeni nokta koordinatlaridair.



15

(2.12) esitliginde kosullu godzlemeler dengelemesine gdére
kosul denklemlerinin yazilmasi sirasinda bilinmeyenler
ile gbzlemeler arasindaki fonksiyonel bagin lineer olma-
digina dikkat edilmelidir. Bu nedenle (2.12) esitligi
birinci dereceden terimlerin ihmal edildigi Taylor Seri-

sine agilarak ardisgik yaklasim ile hesap yapilair.



BOLUOM 3. FOTOGRAMETRiK VE FOTOGRAMETRiK OLMAYAN
OLCMELERiN BiRLiKTE DENGELENMESi

Fotogrametrik nokta belirlemesi yodntemlerinde yardimc:
veri olarak kullanilan ge¢is noktalari, fotogrametrik
sistemden bagimsiz dengelenen Jjeodezik licgenleme ve geo-
metrik ve trigonometrik nivelman aglarindan elde edil-
mektedir. Ge¢is noktalarinin fotogrametrik sisteme gir-
meleri sirasinda ya Jjeodezik noktalarin koordinatlarinin
hatasiz ve korelasyonsuz oldugu varsayilir ya da jeodezik
ag dengelemesinden elde edilen varyans-kovaryans matris-

leri ile dengelemeye girerler.

Birinci durumdaki varsayim birgok hata kaynagini da
beraberinde getirmekte ve fotogrametrik sistemin dogru-

lugunu diglirmektedir.

ikinci durumda ise dlemelerin farkli tiirlerde ve dolayi-
siyla farkli agirliklarda olmasi ve farkl: zamanlarda ya-
pllmasi nedeniyle fotogrametrik dengelemeye girdiklerinde
uyumsuzluklara neden olur.

Biitiin bunlara ek olarak fotogrametrik nokta belirlemesi
probleminin ¢&6zlimiinde, iki ayri veri tlriniin ele alinma-
sinin ortaya ¢ikardigi aksakliklar ve ulasilmasi gli¢ olan
arazilerde yalnizca bagimsiz olarak boy, azimut ve yik-
seklik dlcilmesi durumunda hava +triyangiilasyonunun ger-
¢ceklestirilmesinin glicliigli, fotogrametrik nokta belirle-
mesinde, fotogrametrik olmayan d&lgmelerin de dengeleme
hesabina katilarak ortak dengeleme yapma zorunlulugu
dogurmustur.
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Bu gereksinimin dogmasiyla birlikte baslayan, fotogra-
metrik ve fotogrametrik olmayan ©&dl¢melerin ortak den-
gelenmesi sirasinda yapilan ilk ¢alismalardan biri

Wong-Elphingstone (1971) tarafindan hazirlanan SAPGO
(Simultanecus Adjustment of Photogrametric and Geodetic
Observations) adli bilgisayar programidir. Bu programda
resim koordinat dl¢meleri, yardimci veriler gibi klasik
fotogrametrik ol¢melere ek olarak uzakliklar, yatay agi-
lar, laplas azimutlari, enlem boylam ve ylikseklikler gibi
jeodezik O6lcmeleride igceren bir dengeleme modeli gelis-

tirilmistiri6].

3.1. Matematik Model

Analitik hava triyangilasyonu baz: temel Ol¢meleri

igerir.

—Resim Uzerinde birbirleri ile iliskili olan noktalarin
resim koordinatlar:,
-En az U¢ kontrol noktasinin cisim koordinatlari,

~Resimlerin i¢ ve dis ydneltmeleri i¢in yardimci veriler.

Farkl: tirlerdeki bu O6l¢melerin birarada dengelenmesi
probleminin matematik modeli diizeltme esitlikleri
yardimiyla formile edilebilir. Matematik modelin

kurulmasi islemi asagidaki temel adimlari igerir.

1. Her tirld &6lgme . igin diizeltme denklemlerinin
kurulmasz:.

2. Fotogrametrik problemin matematik modelini kurmak i¢in
gerekli diizeltme denklemlerinin kurulmasi.

3. En etkili hesap algoritmasinin kurulmasi [7].

Bu calismada kullanilan matematik model, farkli uzaylarin
birbirleri ile olan 1iliskilerini saglayacak bagintilarain

kurulmasini esas almaktad:ir.
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Dengeleme iglemi sirasinda ol¢iilen resim koordinatlara
dogrudan dogruya birim eleman olarak alindigindan, resim
koordinat 6l¢melerinin apriori karesel ortalama hatalara:
Mo olarak kabul edilmekte ve diger Jdl¢me gruplarinin
agirliklar: Pi=Mo2 /Mi2 bagintisindan hesaplanmak-
tadair. Bu bi¢imde elde edilen agirliklar: 1ile tim 61¢-
meler i¢in dizeltme denklemleri kurulmakta ve dolayl:

gbzlemeler dengelemesi ile sonuca gidilmektedir.

3.2. Fotogrametrik Olmayan Olcmeler Ic¢in Kurulan
Denklemler

3.2.1. Olgiilen Boylar icin Kurulan Diizeltme Denklemleri

Yerylzii Uzerindeki I wve K noktalar: yatay uzunluk

asagidaki formil yardimiyla hesaplanabilir.

Sy = JAX=X;) 24 (Yy=Y ) 2+ (Z-2,) 2 (3.1)

Yatay uzakliga hesaplamakta kullanilan nokta koor-
dinatlarinin belli bir hata pati1 ile 61lzildigi dusuni-
lecek olursa (3.1) egitliginden hesaplanan wuzaklik yak-
lasik bir degerdir. Olglilen boya getirilecek dizeltme
degerini belirlemek i¢in, lineer olmayan (3.1) egitligi
yvaklasik nokta koordinatlari civarinda Taylor Serisine
a¢ilarak,

VS,~a,AX,+a2,AY,+a,AZ +a AX, +a,AY,+a,AZ,+ (Si-SH) (3.2)

Lineer diizeltme denklemleri elde edilir.

Burada,

al, a2, ... a6 Bilinmeyenlere gére kismi tlrevler,
Sik Hesapla bulunan yaklaslk boy,

Sik Boyun 8l¢me degeridir.

Olgiilen boylara getirilecek dizeltmeleri veren (3.2)
egitligi, oOlg¢lilen her boy ig¢in ya=ilarak genel matris

formunda diizenlenirse,
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Vo+ Gy . AG = Lg (3.3)

elde edilir.
3.2.2. Yatay aGilar icin Kurulan Diizeltme denklemleri

A durak noktasindan B ve ¢ durak noktalaraina yapilan
dogruluk 6lcomeleri ile elde edilen BA yatay a¢isina geti-
rilecek dilizeltme degeri belirlenirken, dlglilen vatay ac¢i-
nin vyaklasik degerini veren (3.4) esitlikleri yaklasik

nokta koordinatlari civarinda Taylor Serisine ag¢ilir.

(83) 2+ (822 +(82)?

cosf,~ (3.4)
2 (S5p) (Sar)
S = J(x2-X) + (¥2-¥5)°
(3.4) egitliklerinden elde edilen lineer diizeltme

denklemi,

b, AX +bXHY +b,AZ+ (Pa-B3) (3.5)
seklindedir.
Burada,
bl, b2, ... b9 Bilinmeyenlere goére kismi tlrevler olup

b3 = b6 = b9 = 0 dir.
(3.5)egitligi 6l¢llen her yatay aci i¢in dilzenlenerek

Va+ G- AG- Ly (3.6)

seklinde genel matris formunda yazilabilir.
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3.2.3. Yiikseklik Farklari Ic¢in Kurulan Diizeltme
Denklemleri

Olcilen yiukseklik farklari i¢in diizeltme denklemlerinin
kurulmasi sirasinda, yiukseklik fark:i olemerini Z ekseni
boyunca yapilmis bir boy 6l¢mesi olarak digilintilebilir. Bu

durumda da,
VA# - ZQA—ZQBAZW (3 17)
VAh,,~AZ,-AZy- ((2)-28) - (27-25)  (3.8)

VAh-AZ,-AZ, = LA, (3.9)

Olcglilen her yikseklik fark: i¢in vyazilan dizeltme

denklemlerinin toplami,
Vip + Gup - AG =L, (3.10)

olarak yazilir.
3.2.4. Yiikkseklikler Icin Kurulan Diizeltme Denklemleri

Bir K noktasinda 6lclilen ylikseklik degerine getirilecek
dizeltme degeri hesaplanirken bir noktadaki yilkseklik
degerinin o noktanin koordinatlarinin bir fonksiyonu
oldugu disiinilirse, Hk=f(Xk, Yk, Zk) &élgililen yilikseklikler
icin dizeltme denklemi,

Vig = GAX+C,AY, +CcAZ, (3.11)

olarak elde edilir.

Olgiilen her yilkseklik i¢in yazilan diizeltme denklemleri

genel matris formunda yazilir.

Vy+ Gy - AG - Ly (3.12)
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3.3. Fotogrametrik Ol¢meler icin Kurulan denklemler

3.3.1. Resim Koordinatlari I¢in Kurulan Diizeltme

Denklemleri

Bé6lim 2. de acgiklanan Kolinearite Kosuluna gére, i
resmindeki bir Jj noktasinin resim koordinatlari ile
bilinmeyen (X,Y,Z2) cisim koordinatlari arasindaki

bagintiyi1 veren egitlikler,

au (X‘Xo) +a13 (Y" YO) +a13 (Z-Zo)
8y (X-X,) +8,, (Y-Y,) +8,, (2-2Z,)

X=C.
(3.13)

a1 (X-X,) +8,, (Y-Y,) +8,, (2-Z,)

aslm-xo) ""asz (Y" YO) +833 (Z-Zo)

y-cl

olarak verilir [7].

Bu esitlikler lineer hale getirilerek i resmi lUzerindeki

her j noktasi i¢in dizeltme denklemleri yazilair.

o{R2) e (5,000 (50 s () e () 2

(a") Az, + a") AX, + a") AX, + (a" Az, - 1, (3.14a)

2z ox oY, oY,

Vyu+<%)oA"’i + (%)OA% + (%()OAxi + (%)OAXM + (%)OAYM

( aazo)oAZu + (g ) Ax, + (%)OAX, + (gly oAzi -1, (3.14b)

Bu egitliklerdeki kismi tiirevler kisaltimigs ifadelerle

gosterilirse,
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Vi, P11 AX o+ DAY 4D A Z 4D A+ Dy Ady+Dy A K+
a,AX va,,AY;+a,,AZ,~1 (3.15a)

£.7]

Vit D218 X+ Dy A Y, +Dy3AZ, 40y AW 14Dy A, ""bz.eAK:z +

Bu egitliklerin matris formunda yazilimi,

B _bn b,; by, by, byg bzs] A m a;; 4y, 513] (3.16)
o b,y by; by by bys by 4 Gz1 3z 8z
AX,,
AY
Azﬁ AX, J
od Xy Xy
AF;- Al Ag,-AY, V= v, Ly-[ly]
Az, 4. b
Ad,
_AIQ ]

(3.15) esitliklerine goére n tane noktanin m tane resimde
&lecllmesi durumunda her 6leme i¢in di=meltme denklemleri

vazilip genel matris formunda diizenlenirse,

V,+B.AF+A.AG- L, (3.17)

elde edilir.

3.3.2. Cisim Koordinatlari Icin Kurulan Diizeltme

Denklemleri

Xj6, Yjo, Z2j6 j noktasinin kontrol dl¢meleriyle belir-
lenen cisim koordinatlaridir. Bu ol¢me degerlerine geti-

rilecek diizeltme degerleri de Vxj, Vyj, Vzj ile
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gosterilirse ve j cisim noktasinin koordinatlari Xoj,
Yoj, Zoj yaklasik koordinatlarina getirilecek AXj, AYj,
AZj dizeltmeleri yardimiyla da ifade edilirse,

Xj-ij + on - of + A.Xj
Yj-Vyj + on - Yoj + AYj (3-18)
Zj-V,j + Zjﬂ - o} + AZ_.,

Terimler dizenlenerek matris formunda yazilirsa,

VXJ AXJ xoj"on
Vy,| - 1AY,] = |Ypy- Y5 (3.19)
sz AZJ zaj‘Zjo
olarak bulunur. Bu egitlik kullanilarak n tane noktanin

cisim koordinatlari ig¢in genel diizeltme denklemleri

agagidaki big¢imde yazilair.

3.3.3. Di1s Yéneltme Parametreleri icin Kurulan Diizeltme
Denklemleri '

Olgiilen dis yoneltme parametreleri i¢in kurulacak diizelt-
me denklemleri, cisim koordinatlarinda oldugu gibi elde
edilir. Woi, @oi, Koi, Xo0i, Yoi ve Zoi, i resminin ol¢i-
len dis y6neltme parametreleri ve VWi, V@i, VKi, VXoi,
VYoi, VZoi, de bunlara ait bilinmeyen diizeltme degerleri

olsun,
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8
Vs = AXoy = Xop = Xoi

Vx,, - AY,; - ol T Yo‘.’i

Ve, - AZy = Z, - 25 (3.21)
Vo, - Awy; = 0,y - of
W; - Ab; = &, - ¢
Ve, - AKi = K, - K

(3.21) egitlikleri matris formunda yazilirsa,

-

. - [ F.3
VQ.{ 'Awi. 001-01
]
Y. Ad, $oi-bi
V& ARQ Kﬁ'xf
v ~ lax - P (3.22)
VYo.t 2:01 Yoi-y‘fi
Ved %0z 29

Sonu¢ta 1 resminin dis yéneltme parametrelerinin herbir
resim ig¢in 6lclildigli diasinilerek bunlara getirilecek
dizeltmeleri veren (3.22) tek bir matris olarak

gbsterilebilir.

V,- AF = L, (3.23)

3.4. Fotogrametrik ve Fotogrametrik Olmayan Olc¢melerin

Biraraya Getirilmesi

Fotogrametrik ve fotogrametrik olmayan ©6l¢meler ig¢in
kurulan dizeltme denklemlerinin biraraya getirilerek
dengelenmesi islemi sirasinda, jeodezik o6l¢me yapilan
noktalarin, normal denklem matrisinin késegensel yapisina
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bozmasini &nlemek i¢in, bu noktalarain ©Oncelikli olarak

siralanmas1i gerekir [1].

Bolim 3.2 de elde edilen jeodezik denklemler,
Vg+ Gy . AG= L (3.24)

VAh+GAh. AG - LAb
VH + GH . AG - LH

olarak siralanip tek bir matris big¢iminde yazilacak

olursa,
Vs *+ G . AG - L, (3.25)
elde edilir.
Normal denklem matris yapisSinin bozulmamasa i¢in,
jeodezik dlemelere ait dizeltme denklemleri, tlim

noktalari kapsavacak sekilde genigletilip, Jjeodezik
noktalarin oncelikli olarak siralanmasiyla,

Lo BE e

durumuna getirilir[8].

Ys
Vi

Elde edilen bu denklemler, fotogrametrik odlgmeler ic¢in

kurulan diizeltme denklemleri ile biraraya getirilir.
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Vp+B.AF+A . AG~ L, (Resimbi¢meleri)

V, - AF =L, (R.¢C.M.Parametreleri)
Ve -AG - Ly (Cisimkoord.8l¢meleri) (3.27)
vy + @ AG. 1, (Jeodezikdlcmeler)

Bu esitlikler de matris formunda yazilirsa,

Vel a Ly

Vol [-1 © AZ] Lp

Vx+ o -1|° [A e (3.28)

Vol LO G Le |
V+C.A=1L (3.29)

elde edilir.

Fotogrametrik ve fotogrametrik olmavan ©6l¢melere ait
diizeltme denklemlerini igeren (3.29) denklem takiminin en

kiiclik kareler yontemine goére ¢odzimil,

(CTwWC) A=CTWL (3.30)

Burada W 6l¢me degerinin a priori agairlik matrisidir.
{(3.31) esitliklerinde gérilen W agirlik matrisine gére

(3.30) denklemleri diizenlenirse,
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W, &0 0 0
C W, 0 O W W@ 0
W - 0 0 Wx o G - 0 0 (3-31)

¢ 0 0 W,
BT _WR.B+WD BT.WR.A
(AT.WR.B) (AT.WR.A+WK+GT. WG.G)

BT.WR.LR-WD.LD
(C&.WZL)- (3.32)
AT, WR.LR-WK.LK+GT.WG.LG
olarak elde edilir. Bu esitlikteki matris ¢arpimlari

kisaltilmis ifadelerle gbsterilirse,

A L,-WD.LD
.[AZ] - J (3.33)

N+WD N,
L,~-WK.LK+L
iki bilinmeyen grubu igceren lineer denklem sistemi elde

NS N, +WK+N,

edilir. @€O6zim i¢in denklem sistemi tek bilinmeyen gru-
buna indirgenerek, 6nce daha az sayida bilinmeyen i¢eren
AG bilinmeyen grubu ¢éziulir. Daha sonra AF bilinmeyen-
lerinin denklemde yerine konulmasiyla AF bilinmeyen grubu

¢6z(lllr. Indirgenmis normal denklemler asagidaki bi¢imde

(N,+WD) . AF+N, .AG=L,~-WD.LD (3.34)

N,.AF+ (N,+WK+N,) . AG-L,-WK.LK+L (3.35)

belirlenir.
(3.35) denklemi AG’' ye gdére ¢odziilurse,

AG= (N;+WK+N,)"* (L,~WK LK+L,-Ny' AF) (3. 36)

Bu deger (3.34) de yerine konulup gerekli dizeltmeler
vapllirsa,



28

[N, +WD-N, (N, +WK+N,) * . Ny . AP~L ~WD.LD+N, (N,+WK+N,) 1
(L,-WK.LK;)  (3.37)

N.AF=D (3.38)

Normal denklem sistemi elde edilir. Bu normal denklem

sisteminden hesaplanmak istenen AF bilinmeyen grubu

AF - N1 . b

olarak bulunur.

Problemde jeodezik d6l¢melerin olmamasi durumunda (3.37)
denklemlerindeki (N2+WK+N4) inversi, (N2+WK) durumuna
geiince (3 x 3) lik alt matrislerin bir dizi inversiyonu
seklinde kolayca ¢ozililebilir. Matris yapisi Sekil 3.1 de

gérulmektedir.

Sekil 3.1. Jeodezik Oleme Olmamasi Durumunda (N2+WK+N4)

Matrisinin Yapis:
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Tim yer noktalarinin birbirinden bagimsiz olmalari nede-
niyle jeodezik Olc¢melerin devreye girmesi durumunda Sekil
3.1. deki matris yapisi bozulmaktadir. Bu durumda jeode-
zik noktalar ve fotogrametrik noktalar keyfi olarak sira-
lanirsa (N2+WK+N4) matrisi Sekil 3.2a da goérildiigti gibi

{3n x 3n) boyutunda dolu matris olacaktir. Bu matrisin
invers ¢déziminin bliylik bloklarda olanaksiz olmasi nede-
niyle ¢ézimi kolaylastirmak i¢cin, jeodezik élcme yapilan
noktalar diger noktalardan &nce siralanir. Boylece
(N2+WK+N4) matrisinde ortaya ¢ikacak en biiyilk boyutlu
matris (3g x 3g) boyutunda olacaktir. Burada g jeodezik
dleéme yapillan nokta sayisina egit olur [9]. Bu matrisin

yvapis1r Sekil 3.2b. de goériilmektedir.

(a) {(b)

Sekil 3.2. Jeodezik Ol¢me Olmasi Durumunda (N2+WK+N4)

Matrisinin Yapis:i.
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3.5. Kullanilan Bilgisayar Programi ve Ozellikleri

Galismanin ilk asamasinda, bliylik sistemlerde ¢alig-
tirilmak Uizere Fortran IV dilinde yvazilmig olan
bilgisayar programi, Fortran 77 diline gevrilerek PC ye

uyarlanmistair.

Fotogrametrik ve fotogrametrik olmayan dl¢melerin ayna
anda dengelenmesi i¢in hazirlanan bu programin en énemli
kullanimi, En Kiigik Kareler Yontemiyle analitik hava tri-
yanglilasyonudur. Hava. triyanglilasyonunda Jjeodezik 6l¢me-
lerin ‘kontrol olarak kullanilmasi, programin en blylik
6zelligidir. Bu programda asagidaki tlir o6l¢meler veri
olarak kabul edilebilir:

1-Fotogrametrik Olc¢meler : Mercek ve film distorsiyonu
dizeltmeleri getirilmis resim koordinatlari, her resim
ig¢in dig ydneltme parametreieri, her resim ¢ekim nokta-
si1nin ugus yiuksekligi ve yer kontrol noktalarinin koor-

dinatlar:.

2~ Jeodezik Olg¢gmeler : Yatay uzakliklar, jeodezik azimut,
laplas azimutlari, ylkseklik farklari, enlem, boylam ve
yiikseklikler.

GCegitli giris verileri i¢in maksimum uyumu saglamak Uzere
hazirlanan program bir’ana program ve 38 alt programdan
olusmaktadair. Bir hata .analizi program: olan KOH alt
programi, ana programla olusturulan normal denklemlerin
katsayilar matrisinin inversini hesaplayarak, dis ydnelt-
me parametreleri ile tim ge¢is noktasi koordinatlarinin
karesel ortalama hatalarini hesaplar. KOH alt program:

giris verileri ile istege bagli1i olarak ¢alistirilabilir.
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Basla

\ Giris Bilgileri /

T
Fotogrametrik
Olcmeler
I

dezik-Olcme

Jeodezik Ol¢melerin
Okunmasi

|

jeodezik Olcmelerden
Elde Edilen Normal
Denklemler

\

Fotogrametrik Olcme-

lerin Genel Co6zume
Katkilara

l

Normal Denklemlerin
Goziimii

Yeni Nokta Koordi-
natlari:

Evet

Hesaplanan Yeni
Nokta Koordinat-
larinin KOH lar:

Y

Hata Analizi

- |

Gikis

Sekil 3.3. Programin Akls Diyagrami
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Ayrica program eksen sisteminde yapilacak degisiklik ile
Yersel Foctogrametri uygulamalarina da kolaylikla adapte
edilebilir. Programin akis diyagrami Sekil 3.3. de
gorilmektedir.



BOLUM 4. UYGULAMA

4.1. HAVA FOTOGRAMETRISI uUYGULAMASI

Bu calismada, fotogrametrik nokta belirlemesinde, foto-

grametrik ve fotogrametrik olmayan él¢melerin birarada

dengelenmesi problemi, hava fotogrametrisine ait ¢ ayri

veri grubu lUzerinde uygulanmigtair.

A7 og JaY: A7 ] 09 A y 09

s 51
S2
o4 o5 o6 & 5, g Py —— — -
oY 02 A3 Jay| $ N3 ay| . N3
. DUzen 2. pDlzen 3. D{ZEN
4. DUZEN 5. DUZEN
Sekil 4.1. 1. Durum ig¢in Gegis Noktalarinin ve Jeodezik

Olemelerin Dizenleri
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Birinci durumda, (¢ resimlik bir serit ele alinmistir.
Seritte, dort tanesi ge¢is noktasi olmak Uzere toplam
dokuz nokta bulunmaktadair. Yer kontrol noktalarinin
bilinen koordinatlarindan bes ayri diizende jeodezik 6l¢me
tliretilerek, bu beg dizen i¢in dengeleme islemi yapilmisg
ve sonu¢lar karsilastirilmistair. Ge¢is noktalarinin ve
jeodezik oOlcémelerin dizenleri sekil 4.1. de gbsteril-

mistir.

Birinci dizende, jeodezik 6lCmeler olmaksizin dengeleme
iglemi yapilarak, hesaplanan tiim nokta koordinatlarinin
ve ‘dis ySneltme parametrelerinin karesel ortalama

hatalari elde edilmigtir.

Ek-A da verilen dengeleme sonu¢larina gdre, ge¢is nokta-
larinin koordinatlarindaki hatalar, diger noktalardaki
hatalara gdre %50 daha azdir. Hesaplanan nokta koordi-

natlarindaki Mx, My konum hatalari sekil 4.2. de godril-

mektedir.
i . DURUMDAKI KONUM HATALARI
ar
7+ oL‘ ot
of i - oL
X
L Y
L .= L
D s 'ouzsxn/saao

Sekil 4.2. I. Durumdaki Nokta Konum Hatalar:
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Sekil 4.2. de gérilen her noktadaki Mx, My hatalari 1000
kat biylUttilmustir. Elde edilen Mx, My hatalarinin Mxy
bileskesi alinarak, her noktadaki Mz ylkseklik konum
hatas: ile birlegtirilmis ve sekil 4.3, de gbsterilmis-

tir.

[ 1. DURUMDAKI YUKSEKLIK VE KONUM HATALARI
4 V v

7 8 [

v l/ v |OLCEK: /5008

CE C o

Sekil 4.3. I. Durumdaki Yikseklik ve konum Hatalar:

ikinci dlizende, modeldeki X ve Y yénindeki wuzunluk
deformasyonunu azaltmak amaciyla, sgekil 4.1. de gdérilen
dﬁzende,'iki jeodezik boy 6lcmesi verilere eklenmistir.
ikinci dilzen i¢in Ek-B de verilen dengeleme sonu¢larina

gbre, gec¢is noktalarinin karesel ortalama hatalarinda hig¢
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bir degisiklik olmamig, bunun yaninda jeodezik &lc¢me
yapilan noktalarin Mx, My hatalarinda %50'ye varan

azalmalar kaydedilmistir.

Ugliincii diizende, modeldeki uzunluk deformasyonunun
yanisira, Z yonindeki deformasyonu da en aza indirgemek
amaciyla, iki ylkseklik farki 6l¢mesi eklenerek dengeleme
vapilmigtir. Ek-C de verilen dengeleme sonu¢larinda,
ikinci dliizene ek olarak sadece yilikseklik farkil ©J6lcmesi
yvapilan noktalardaki Mz hatalarinda azalma oldugu

gbrilmistir.

Dérdincli diizende ise gekil 4.1. de gbriilen, dért boy ve
bir yukseklik farki OJdlé¢melerinde olusan jeodezik ol¢me
diizeni ile dengeleme vyapilmis ve sonuglar Ek-D de
verilmistir. Bu diizende elde edilen en o6nemli geligme,
tim noktalardaki Mx, My, Mz hatalarindaki azalmanin
vaninda ge¢is noktalarindaki hatalarda da azda olsa bir

azalma gdriulmesidir.

Sekil 4.1. de gérilen besinci dlizende de dért boy dlcmesi
ve doért ylkseklik farki: ©6l¢mesinin eklenmesiyle elde
edilen jeodezik ©6lc¢me diizeniyle hesap yapilm:is ve
sonu¢lar Ek-E de verilmistir. Bu dizende gereginden
fazla o6lcme yapilmis olmasi nedeniyle, modelde gerilmeler
meydana gelmis, hesaplanan nokta koordinatlarinin karesel

ortalama hatalarinda artis oldugu gdrilmistir.

Resim koordinatlary oél¢melerinin a priori karesel
ortalama hatasi Mr=+0.005um, geg¢is noktalarinin karesel
ortalama hatasi Mx=My=Mz=+0.01m, boy d&le¢melerinin karesel
ortalama hatasi Ms=+0.01m, yilikseklik farki dl¢melerinin

karesel ortalama hatasi MAh=+0.04m olarak belirlenmigtir.
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Dengeleme sonucunda birinci durum i¢in hesaplanan nokta
koordinwlarinin Ax, Ay, Az standat sapmalari: ile bu
degerlerden bulunan Ap konum hatalar:i tablo 4.1. de ve

rilmektecir.

Tablo 4.1. . Durum i¢in Elde Edilen Sonucglar

B

il

...._—.——-—..

ikl

I‘“I"m

[ i

il

2|
h[m

ll

2.1 1.7 (2.7 2.7 -4.3 -2.6
2 1.7 1.8 [2.5 2.8 -2.8 -3.3 4.3 —-6.2i
3 1.7 1.8 |2.8 2.6 -2.8 -3.3 4.3 -5.7 ﬂ
4 2.1 1.4 {2.5 2.6 -4.1 ~-2.6 4.8 -3.8

Sekil 4.4. II. Durum icin jeodezik Ol¢me Plani
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ikinci durumda yine i¢ resimlik bir serit ele alinmigtir.
Bu durumda modelde ge¢ig noktas: yoktur. Modelin
kontrolii yapilan Jjeodezik Olcemelerle saglanmaktadair.
Modeldeki Slceme diizeni sekil 4.4. de gérildigi gibi ¢
boy Olgmesi, ¢ yukseklik farkl Olmesi, bir noktada
yukseklik 6l¢émesi, bir noktada enlem boylam ve yikseklik
Olgmesi ile bir noktada yapilan azimut ©6l¢mesinden

olusmaktadair.

ikinci durum i¢in Ek-F de verilen dengeleme sonuglarinda,
hesaplanan nokta koordinatlarinin Mx, My konum
hatalarinin Jjeodezik J&l¢me yapilan noktalarda minimum
oldugu gdérilmistiir. Tim noktalardaki Mx, My Lkonum
hatalari gekil 4.5. de gdériilmektedir.

2. DURUMDAKI KONUM HATALARI
S
L.
8
0
-
4
L
S5
°l_
X
LY
I
[
2 s OLCEK: { /100982

Sekil 4.5. II. Durumdaki Nokta Konum Hatalar:
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Ayni sekilde, elde edilen nokta koordinatlarindaki
yiikseklik konum hatalarinin da ylukseklik ve azimut
dlemelerinin yapildigy 1,3 ve 9 noktalarinda ¢ok a=
oldugu goézlenmistir. Sekil 4.5. de verilen Mx, My konum
hatalarinin bilegskesi alinarak, ylkseklik konum hatalar:

ile beraber sekil 4.6. da gosterilmistir.

ikinci durum i¢in dengeleme hesabi sonrasinda elde edilen
sonu¢lara gdére hesaplana nokta koordinatlarina ait tablo
4.2. de verilen AX, AY, AZ standart sapmalarinin ve AP
ortalama konum hatasinin , kontrolin gegisg noktalariyla
saglandig:r birinci duruma goére ok daha fazla oldugu
gbrilmistir.

2. DURUMDAKI YUKSEKLIK VE KONUM HATALARI
VvV

7

Vv
8

2 OLCEK: { /1000008

Sekil 4.6. II.Durumdaki Yiikseklik ve Konum Hatalar:
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Tablo 4.2. II. Durum I¢in Elde Edilen Dengeleme
Sonu¢lar:

e st S et s e e e et i £ s S e 2 0 Rt e 3

b !:'fﬂiif.] i !!llllll!}!lll, I HUUJUlliﬂll"iiii!!!i"ﬂlh’h‘?ﬂﬁlll/’lllliU”’...Tiii"H}HIH{JIIJJW)Nlll.'.".'f i

Il

Setusstusretered weinpmeeteptoovtoneermesviresssesd S ot msseeteetetsuured 8 ‘.._............nA...m.»«..-»-A.._,...‘......M.‘...‘_.,......ﬁ._.........M_....._...,...._.‘. RSttt olors 8 & S etetoe T A tasest e Tttt

Hava fotogrametrisi konusunda yapilan gincli uygulamada
ise onbesg resimlik bir bloktan olusan, lgiinci durum ele
alinmistir. Blok lizerinde S tanesi ge¢is noktasi olmak
lizere toplam 35 nokta bulunmaktadair. birinci durumda
oldugu gibi, bilinen nokta koordinatlarindan tilretilen
jeodezik &lgmelerle olusturulan beg ayri dizen lizerinde
sonuglar irdelenmistir. Uclncli durumda incelenen Sl¢me

dilzenleri gsekil 4.7. de gésterilmistir.
S2

Ahy

Ahq

1. pUzEN 2 . DUzZEN 3. DUzEN

4. DUZEN ) 5. DUzZEN
Sekil 4.7. III. Durum I¢in Ge¢is Noktalarinin ve Jeodezik

Olémelerin Diizenleri.
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Uglincd durum icin belirlenen birinci diizende jeodezik
Sl¢me olmamas: durumunda dengeleme hesabi vapilmis ve
hesaplanan nokta koordinatlarinin karesel ortalama
hatalari belirlenmistir. Ek-G de verilen dengeleme
sonu¢larinda 6,8,10,26 ve 30 numarali ge¢is noktalarinin
koordinatlarindaki hatalarin, diger noktalarin
hatalarindan daha az oldugu gérilmiistiir. Bu durum ic¢in
hesaplanan tim nokta koordinatlarindaki Mx, My konum
hatalari 2000 kat biiylitiilmis olarak sekil 4.8. de
gosterilmektedir.

. 3. DURUMDAKI KONUM HATALARI
l_ . L L L . L
] (- L L - L L L
J L L L. [ L L L. X
L - L L L - L Y
L L L L L N | OLCEK: 1 /10000
- i i :

Sekil 4.8. III. Durumdaki Nokta Konum Hatalari.
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Tim noktalarda elde edilen Mx, My hatalarinin bileskesi
alinarak, Mz yilkseklik konum hatasi ile beraber sekil
4.9, da goésterilmistir., Sekil 4.9. da 200 kat bluyltilmis
olarak gdsterilen Mz ylikseklik konum hatalarinin, gegGis
noktalarinin bulundugu seritlerdeki noktalarda daha az

oldugu goérilmistir.

3.DURUMDAKI YUKSEKLIK VE KONUM HATALARI

[ L b 4 L

L 2 A

L~ . % e | ) | owcaK: 1710000

Sekil 4.9, III. Durumdaki Yiikseklik ve Konum Hatalar:i.
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Bu durum i¢in kurulan ikinci diizende bloktaki X wve Y
yonindeki deformasyonu azaltmak amaciyla sekil 4.7. de
gbrilen dizende, tim bloku kaplayan ii¢ uzunluk 6l¢mesi
verilere eklenmistir. Ek-H de verilen dengeleme
sonu¢larinda, hesaplanan nokta koordinatlarindaki
hatalarin, boy dlemesi yapilan jeodezik noktalarda

azaldigi, diger noktalarda ise degismedigi gértlmistir.

Uglincli duzende de bloktaki Z yd6nindeki deformasyonlar:
kontreol etmek amaciyla, birinci dizendeki verilere ¢
tane yukseklik farki ©&lcmesi eklenerek dengeleme
yvapilmigtir. Ek-I da wverilen dengeleme sonu¢larinda
ge¢is noktalarina ait Mx, My ve Mz hatalarinda higbir
degisiklik olmamis, buna karsilik yikseki Rk fark:
6lémeleri yapilan noktalarin Mz hatalarinda azalma oldugu

gérilmistir.

Sekil 4.7. de gobrilen doérdiincii dilizende, dért wuzunluk
dlemesinin eklenmesi ile elde edilen verilere gbre
dengeleme iglemi yapilmig, sonu¢lar Ek-J de verilmigtir.

Elde edilen sonu¢lara gbére, bu dilizende hesaplanan nokta
koordinatlarinin Mz hatalarinda kayda deger hig¢bir
degisiklik olmazken, Mx ve My hatalarinda azalma

gérilmustidr.

Uclincll duruma ait besinci dizende 1ise dért uzunluk
Slomesi ve iki yﬁkseklik farki Olgmesinin eklenmesi ile
elde edilen verilerle dengeleme yapilmig, elde edilen
sonu¢lar Ek-K de verilmistir. Bu dizende de I. durumda
oldugu gibi gereginden fazla sayida jeodezik &l¢menin,
blokta meydana getirdigi gerilmelerden dolayi, hesaplanan

nokta koordinatlari beklenen dogrulukta olmamistair.

Bes ayri diizen 1i¢in yvapilan dengeleme sonucunda
hesaplanan koordinatlardaki AX, AY, AZ standart sapmalar:
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Tablo 4.3. III. Durum i¢in Elde Edilen Sonuglar.

ile AP ortalama konum hatasi tablo 4.3. de verilmistir.
'" N AT

AR e

I l
Wil il nmm
-11.3 {-9.8 15.0 -122.3

4.2. Yersel Fotogrametri Uygulamasi

Yersel fotogrametride daha ¢ok ufka doéniik olarak ¢ekilen
resimlerin &éleme resmi olarak kullanilmasi nedeniyle,

resmin y ekseni disey dogrultudadir. Bu durumda hava

fotogrametrisindeki Y ve A eksenleri yersel
fotogrametride yer degistirir. Bu nedenle yersel
fotogrametri uygulamasinin ilk asamasinda, hava

triyangililasyonu problemi i¢in hazirlanmis olan bilgisayar
programi, eksen sistemleri degistirilerek yersel

fotogrametriye adapte edilmistir.

Uygulamada kullanilan modelde 6 tanesi gec¢is noktasa
olmak iizere toplam 30 nokta bulunmaktadir. Modeldeki
ge¢is noktalarinin diizeni sekil 4.10. da gdsterilmistir.
I. dizende iki resmin olusturdugu stereoskopik model
Uzerinde yapilan fotogrametrik oOl¢gmeler, jeodezik Ol¢me
olmaksizin dengelenerek nokta koordinatlara

hesaplanmigtir. Dengeleme sonu¢lari Ek-L de verilmisgtir.
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Uygulamanin ikinci asamasinda, Jeodezik olarak ©6lglilen
dort boy dlémesi sirayla dengeleme hesabina kapsatilarak,
farkliy: sayilardaki boy Ol¢melerinin hesaplanan nokta
koordinatlarina olan etkisi incelenmigtir. Dengelene

sonuglari Tablo 4.4. de gosterilmektedir.

Sekil 4.10.Modeldeki Ge¢is Noktasi Duzeni.

Olg¢iilen boylarin dengeleme hesabina kapsatilmasi sonucu,

hesaplanan nokta koordinatlarindaki karesel ortalama
hatalarin, dengelemye sokulan boy sayisiyla orantili
olarak azaldigi gorilmistir. Dengelemeye sokulan farkla
sayida boy Olgmelerinin nokta koordinatlarinin Mx, My, ve
Mz hatalarina olan etkileri sekil 4.11, 4.12, 4.13 de

gésterilmigtir.

Tablo 4.4. Yersel Fotogrametriye Ait Dengeleme Sonu¢larai.

[l uw i VT ! |
L !|| '.f | “ML’ lmuuul'uug |

Wr

| ’llll h

0. 1.121 0.868 -1.080 2.426

|| 1 0.504 0.840 1.102 0.854 -1.101 2.377

ll 2 0.476 0.780 1.091 0.736 -0.985 -2.295

1.079

1.075
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{mm)

0,57
0+
0,3+
0,2

0,14

0 ¢ ? t —+ > $l¢iilen Boy Sayisi

Sekil 4.11. Olgiilen Boy Sayisina Gére Mx'in Degisimi.

My A\
mm)

0.8t
0,71
0,6
0,5t
0,41
0,31-
0,2¢

0.4

4 — > Olglilen Boy Sayisi

Sekil 4.12. Olgiilen Boy Sayisina Gére My'nin Degisimi.
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Mz A
(mm )

7

1,07

0,87

0,61

0,61

0,2

I 4 b

3 + > Olgiilen Boy Sayisi

-+

Sekil 4.13. Olglilen Boy Sayisina G6re Mz'in Degisimi.



BOLUM 5. SONUCLAR

Bilgisayar teknolojisinin geligmesi ile birlikte, foto-
grametrik nokta belirlemesinde, fotogrametrik ve fotogra-
metrik olmayan 6l¢melerin birarada dengelenebilmesi miim-
kiin olmustur.

Bu ¢alismada fotogrametrik ve fotogrametrik olmayan 8l1¢-
‘melerin birarada dengelenmesi, bu amag¢la hazirlanmis bir
bilgisayar programi kullanilarak doért ayr:i veri grubu G-
zerinde uygulanmigs ve jeodezik oOl¢melerin, hesaplanan

nokta koordinatlarina olan etkileri arastirilmistair.

Fotogrametrik ve fotogrametrik olmayan él¢melerin bir-
arada dengelenmesi sonucunda elde edilen en énemli sonug¢,
dlcilen bluylklikler agirliklariy ile birlikte dengelemeye
girdikleri =zaman, hata analizinin gergege ¢ok yakin ol-
masidir. Ayrica karesel ortalama hatalari ile birlikte
dengelemeye giren Jeodezik dl¢melerin, kontrol amaciyla
kullanilabilmesi, yetersiz sayida ge¢is noktasinain bulun-

dugu bloklarda istenilen dogruluga ulasilmasini saglar.

Az sayida ge¢is noktasinin olmasi drumunda, jeodezik 6l¢-
melerin dengeleme hesabina kapsatilamalari hesaplanan
nokta koordinatlarinin dogrulugu artirmaktadir. Ancak
ge¢is noktasi sayisinin yéterli oldugu durumlarda, den-
gelemeye kapsatilan Jjeodezik dlg¢meler, modelde geril-

melere neden olmakta ve dogrulugu azaltmaktadar.

Ayrica farkli sayida jeodezik O6l¢meler igeren verilerle
yvapilan uygulamalar sonucunda, gereginden fazla sayida

jeodezik 8l¢menin dengeleme hesabina kapsatilmas:
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durumunda, hem normal denklem matrisinin genisledigi ve
hem hesap isleminin zorlastigi hem de hesaplanan nokta

koordinatlarindaki hata miktarinin arttig: gdriulmistlr.

BGtlin bu olumlu &ézelliklerin yaninda, bu yéntemin en &-
nemli dezavantaji jeodezik Ol¢melerin dengeleme hesabina
girmeleri durumunda, fotogrametrik ve jeodezik &lgmeler
arasindaki korelasyon nedeniyle normal denklem matrisi

¢ok geniglemesi ve ¢ozlimin zorlagmasidir. Ancak bu prob-
lem de tim Sl¢meler icin dizeltme denklemleri kurulurken,
jeodezik Olgmelerin O6ncelikli olarak siralanmasi ve bdy-
lece normal denklem matrisinin, alt matrislerden olusan

dizenli bir yapida olusmas1 saglanarak ¢éziimlenir.

Yukarida Belirtilen konulara dikkat edilerek en uygun
6l¢me durumunun belirlenmesi durumunda, fotogrametrik ve
fotogrametrik olmayan Ol¢émelerin birarada dengelenmesi
isleminin, topografik ve miihendislik uygulamalaricin cok

uygun bir yontem oldugu gdrilmektedir.
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1) Ek - A

1.

Durum, 1. Dizen I¢in Dengeleme Sonu¢lari

R R AR R R R AR R R R R R R R A A R R R R RN RN R RN RN AT Y

i-FOTOGRAHETRlK VE JEODEZIK OLCMELERIN ORTAK DENGELENMES! :
1.7.0. INSAAT FAKULTESI
FOTOGRAMETR: ANABILIM DALI

U.ASLI TURKOGLU

1
t
t
4
f
SRERREER LSRRI RRRER SRRttt ittt istttieand

W M e M W W

ODAK VZAKLIGL.........coovviviivnnnnnns 152.000
P...... 0.000 P...... 0.000
NOKTA SAYISI................ . . LRI 9
RESIM SAYISI...... 200000880 000c0 ol 3
JEODEZIK NOKTALARIN SAYISI.......... . 0
HER NOKTA 1CiN MAKSINUM RESIM SAYISI.. b
{TERASYON SAYISI............ SECTEEE (06 8
X-Y-7 KONTROL SAYISI.......ooevvvevinns 4
OLCOLEN ACI SAYISI.....ooveiiiiienienns 0
OLCULEN UZAKLIK SAYISI............. coss 0
LAPLAS DURAKLARININ SAYISI.......... er 0
ATIMUT SAYISI.....oveveriiiinnnnnns vese 0
OLCULEN YOK. FARKI SAYISI............... 0
ENLEN SAYISI.....ooveviivinnnnnnnnnnnns 0
BOYLAM SAYISI.......ovvviiinnnaanins voo 0
YUKSEKLIK SAYISI......oovviinnnnnnnnnns 0
P-L-R KONTROL NOKTALARININ SAYISI...... 0
LASER ULCME SAYISI....... cetsisisseans 0

BASLANGIC VERILER}

RESH 1
NOKTA NO X
1 -2,533 -97.831
4 -2.159 -2,
1 -1.839 86.050
2 85.74t -90.576
3 91.561 -2.354
8 90.810 90.274
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< RESIN 2
NOKTA O 3
1 -92.04  -97.385
5 -90.587  -2.473
7 81535 85.412
2 2731 -89.880
5 1.508  -1.210
8 0212 92.507
3 9.646  -93.759
6 92.016 0.035
9 9%.415  94.300
RESIN 3
NORTA NO
2 -88.467  -85.630
5 94,158 2.221
8 93,24 96,762
3 0.3 91,186
6 0.258 1,187
9 1,285  95.763

YEREL KOORDINAT SISTEMININ BASLANGICI
NOKTA X Y /A
0 147415.730 4883438.666 4086740.136

KOORDINAT DUNUSUM MATRISt
-0.999544687581436  0.030173125919104  0.000000000000000
-0.019436546718522 -0.643874190215303  0.764884466979325

0.023078955335734  0.764536205582742  0.644167487672076

YENt NOKTALARIN YAKLASIK KOORDINATLARI

GEOSENTRIK ROORDINAT SiSTEMI YEREL DIR KOORDINAT SISTEMI
X Y l X Y i
1 147788.619  4883700.122  4086492.7%4 -364.830 -364.781 49.169
2 147434.697  4883699.971  4086452.647 -11.074 -388.512 15.024
3 157059.021  4883711.797  4086484.089 364.768 -364.775 35.649
4 157823.835  4883478.674  4086741.149 -406.712 -28.328 4,524
3 147522.287  4883481.502  4086768.479 -105.216 -1.913 53,466
6 147073.846  4883434.172  4086802.595 341.593 57.313 28,908
1 147773.480  4883199.050  5087024.45% -364.817 364.800 8.210
8 147399.225  4883283.987  4087009.5% 11.830 306.020 54.939
9 147045.019  4883248.296  4087047.411 364.798 364.810 43.836
1 NO LU RESMIN YARLASIK PARAMETRELER!
F1 GEOSENTRIK YEREL DiK KOORD. SiSTEMi
ENLEN BOYLAM YUKSEKLIK
DEG MIN SEC  DEG MIN SEC I ¥ A X ¥ /A
0 6 12,49 88 15 59.40  B89I.16 147808.57 4883888.90 4087155.93  -379.08  20.50 621.13
OHEGA PHI KAPPA
DEG HIN _ SEC DEG MIN _ SEC DEG HIN SEC
WRT LT 0 43 33.263 0 -51 -55.092 0 13 20.589
HRT LSR 0 43 32,445 0 -52 -7.462 0 13 10.435
2 NO LU RESMIN YAKLASIK PARAMETRELERt
COGRAF{ GEOSENTRK YEREL DiK KOORD. SiSTEM?

ENLEM BOYLAN YUKSEKLK
DEG MIN SEC = DEG MIN SEC X Y A i )| A
40 6 11.01 88 16 14.36  895.30 147455.34 4883932.13 4087123.72  -24.70 -25.10 625.28
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OMEGA
G MIN SEC

DE )G M S e A SEC
WRT LT 0 28 18.5% 0 3 16.58 0 -45 -45,144
WRTISR 0 28 19,35 0 3 I5.715 0 -45 -45.809
3 NO LU RESHIN YAKLASIK PARAMETRELER!
COGRAF1
ENLEH A VIRSEKLLK GEOSENTRIK YEREL DIK KOORD. SISTEMt
DEG MIN SEC  DEG MIN SEC £ Y 1 1 Y 1
0 6 1070 88 16 33.18  887.9% 147009.67 4883946.25 4087111.53 421,19 -34.86 617.93
OMECA PHI KAPPA
DEG MIN SEC DEG MIN SEC DEG MIN
WRT LT 0 -2 -3.857 0 5 33.407 0 38 41789
WRTLSR 0 -26 -2.746 0 5 6,930 0 38 52.845
GEGS NOKTALARININ KOORDINATLARI
BIRLESIK AGIRLIK MATRISI
NOKTA X y 1 3% 3 AGIRLIK MATRISLER!
GEOSENTRIK 1 147788.619  4883700.122  4086492.79%  0.250000E+00 -0.954877E-18 -0.398598E-18
-0.161921E-17  0.250000E+00 -0.122175E-16
L-S-R ~364.830 -364.781 59.169 -0.566102E-18 -0.164692E-16  0.250000E+00
GEOSENTRIK 3  147059.021  4883711.797  4086484.089  0.250000E400 -0.954877E-18 -0.398598E-1S
-0.161921E-17  0.250000E400 -0.122175E-16
L-5-R 364.788 ~364.775 35.649 -0.5661026-18 -0.164692E-16  0.250000E400
GEOSENTRIK 7 147773.K80  4883199.050  4087024.456  0.2500008+00 -0.954877E-18 -0.398598E-18
-0.161921E-17  0.2500006+00 -0.122175E-16
L-S-R ~364.817 364,800 8.210 -0.566102E-13 -0.164692E-16  0.250000E+00
GEOSENTRIK 9  147045.019  4883248.296  4087047.A11  0.250000E+00 -0.954877E-18 -0.398593E-18
-0.161921E-17  0.250000E400 -0.123175E-16
L-S-R 364.798 364.810 §3.836 -0.566102E-18 -0.1646926-16  0.250000E+00
| RESIN  DEL XCO  DEL YCO  DEL ZCO DEL OME DEL PHI DEL CAPA
DEG MIN SEC DEC MNIN SEC DEG MIN SEC
0 I 1k1999  -19.2719 (L7018 0 0 22.659 0 3 26.153 0 | 1.538
0 2 23.3839 245049  7.6%6 0 0 16337 0 -3-59.093 0 -1 -2.074
0 3 -55.7952  32.8558  14.8581 0 4 45.893 0 -5-39.359 0 -3 -26.951
ITERASYON: BILINHEYEN SAYISI: 18
1 HESAPLANAN YEN1 NOKTA KOORDINATLARI
 NOKTA DELTA & X DELTAY ¥ DELTA 7 1
1 0.060  -364,830 0.048 -364.781  -0.018 49,169
2 10900  -11.074  23.801  -388.512  -9.026  15.02%
3 -0.029  %64.788  -0.072 -36k.755  0.016  35.649
§ 40,806  -406.712  27.508  -28.328  -9.776  hé.52k
5 102103 -105.216 7931  -7.973  -6.052  53.h66
6 20498 WIS 55069 51313 -9uke 23,908
7 20037 -364.817 0.017  34.800  0.016 8.210
8 -11.610 B0 41 100020 0.8 she
9 0.006 364798 0.04 364,810 -0.014  43.83

SERBESTLIK DERECES]:
BIRIM AGIRLIGIN K.0.H (APRIORI)

BIR1N AGIRLIGIN K.0.R (APRIORI): 0.0000250000
1246.0044053914



{ RESIM

1
2
3

DEL X€0

0.003¢
1.3002
-0.5633

ITERASYON: 2

NOKTA

D OO~ SNV E™ LI D e

SERBESTLIK DERECESt: 6

DELTA X

-0.011

S4
DEL YCO DEL 2C0 DEL CHE
, DEG HIN SEC
-1.2289 0.1678 0 2 12.19%
0.6593 0.1511 0 0-59.663
2.3460 0.2385 0 -5-25.021
BILINMEYEN SAYISI: 18
"HESAPLANAN YENT NOKTA KOORDINATLARI
X DELTA ¥ Y DELTA Z
-364.770  -0.053 -364.733 0.019
-0.174 .

364.804 -0.038  364.851  0.014
BIRIM AGIRLIGIN K.0.H (APRIORI)

BIRIM AGIRLIGIN K.O.H(APRIORL):  1.3132392249

NOKTA

WD QO =T LN B LI DD

SERBESTLIK DERECESi: 6

ITERASYON:

DELTA X

0.000

3 BILINMEYEN SAYISI: 18

HESAPLANAN YENI NOKTA KOORDINATLARI
X DELTA Y ¥ DELTA

-364.829 0.000 -364.786 0.000
=0.03] -0.002  -364.753  -0.007
J64.786 0.000 -364.777 0.000
-364.715 0.001 0.062  -0.003
-0.010 0.000 0.033  -0.012
364,757 -0.014 0.012  -0.028
-364.811 0.000  364.804 0.000
0.012 0.008  364.826 -0.011
364.793 0.000  364.813 0.000

BIR1M AGIRLIGIN K.0.H (APRIORI): 0.00005635%

RESEM

1
2
3

DEL XCO

0.0000
0.0000
0.0000

TERASYON: &

NOKTA
1

(VY- _T N X8 ¥ T X}

DELTA X

DEL YCO  DEL 2C0 DEL OME
DEG  MIN

0.0000 0.0000 0 0 0.000
0.0000 0.0000 0 0 0.000
0.0000 0.0000 0 o0 0.001

BILINMEYEN SAYISI: 18
HESAPLANAN YENI NOKTA KOORDINATLARI

X DELTA Y Y DELTA Z

-364.829 0.000 -364.786 0.000
-0.035 0.000  -364.761 0.000
364.786 0.000 -364.777 0.000
-364.774 0.000 0.043 0.000
-0.002 0.000 0.033 0.000
364.768 0.000 -0.001 0.000

364,793  0.000  364.813  0.000

A

BIRtM AGIRLIGIN K.0.H (APRIORI):

SEC  DEG

E
0
0
0

DEL PHI

DEG  HIN
0 0-

SE
3

(35
[>2 ]

0 1 23.09
0 5 4.203

1
49.151
3.998
35.665
34,748
47.414
19.462
8.226

45,601
43,822

0.0000250000

/A

DEL PHI

HIN SE
0 0.00
0 0.00
0 0.00

C
.000
0
1

0.0000250000

DEL CAPA

DEG
0
0
0

DEL CAPA
G

0
0
0

HIN
0
0
0

HIN  SEC

-1 -21.625
0 -50.084
1 46.538

SEC
0.000
0.000
0.000



1 RESIM

SERBESTL{K DERECES{: 6

BIRIN AGIRLIGIN K. 0 H (APRIORI):
BIRIN AGIRLIGIN K.O.H(APRIORI):

DEL XCO DEL YCO DEL 20

\ 0.0000  0.0000 0.0000
2 0.0000  0.0000 0.0000
3 0.0000  0.0000 0.0000

ITERASYON: 5 BILINMEYEN SAYISI:

85

HESAPLANAN YEN! NOKTA KOORDINATLARI

NOKTA  DELTA X X

0.000 = -364.829
" =0.035

0.000  364.786
0.000 -364.774
-0.002
0.000  364.768
0.000 -364.811

0.011
0.000  364.793

(N=To - ToNT. Y&, F_ YUY X1
S
D
L=4
<

SERBESTLIK DERECESi: 6

DELTA ¥

BIR{M AGIRLIGIN K.0.K (APRIORI):

BIRLN AGIRLIGIN K.0.H (APRIORI):
0.0000419578

DIS YONELTHE PARAMETRELERININ KARESEL ORTALAHA HATALARI
(ACILARIN K.0.H LARI SANIYE BIRIMINDEDIR)

RESIM
|

2
K|

NOKTA

W 00 = S WY e W o

XC0 YCO 100
0.1 0.1 0.0
0.0 0.0 0.0
0.1 0.1 0.0

HESAPLANAN NOKTALARIN KARESEL ORTALAMA HATALARI

X HX
-364.83  0.0097
-0.03  0.0185
364.79  0.0096
~364.77  0.0249
0.00  0.0161
364.77  0.0252
-364.81  0.00%
0.01  0.0186
364,79 0.009

0.0000250000

0.0000419577
DEL ONE DEL_PHI
DEG MIN SEC DEG MIN SEC DEG
0 0 0.000 0 0 0.000 0
0 0 0000 0 O 0.000 0
0 0 0000 0 0 0.000 0
18
Y DELTA 1 11
-364.786 0.000 49.170
-364.761 0.000  4.784
-364.777 0.000  35.648
0.043 0.000 34.573
0.033 0.000 46.431
-0.001 0.000 16.852
364.804 0.000  8.209
364.834 0.000 44.294
364.813 0.000 43.836

0.0000250000

OHEGA PRI KAPPA
22.3 2§.2 1.3
10.6 9.6 §.1
21.0 23.8 1.1

|
-364.79
~364.76
-364.78
0.04
0.03
0.00
364.80
364.83
364.81

H
0.009
0.0333
0.00%
0.0233
0.0220
0.0225
0.009
0.0342
0.0097

A

49.17

4,78
35.65
34,57
46.43
16.85

8.2!
44,29
43.84

1)
0.0098
0.0600
0.0098
0.0543
0.0407
0.0564
0.0098
0.0556
0.0098

DEL CAP

=g — 2 F =

XY
0.0136
0.0381
0.0136
0.0340
0.0273
0.0338
0.0136
0.0389
0.0136

A

0.000
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HESAPLANAN TUM YEN! NOKTA KOORDINATLARI

COGRAF} GEOSENTRIK YEREL BIK KOORD. SISTEMi
ENLEM BOYLAM YURSEKLIK )

NOKTA DEG MIN SEC  DEG MIN SEC X ¥ A X Y /A
| 4 5 60,00 88 15 60.00 319.21  147788.62 4883700.13 4086492.79 -364.8) -364.79 49.17
2 50 6 0,00 88 16 15.40 274.81  147522.96 4883677.183 4086464.22 -0.03 -364.76  4.78
K 50 6 0.00 88 16 30.80 305.69  147059.02 4883711.80 4086484.09  364.79 -364.713  35.65
4 A0 6 11.83 88 16 0.00 304.60  147781.14 4883454.06 4086762.44 -364.77 0.04 34.51
5 40 & 11.83 88 16 15.50 316.45  147416.80 4883474.14 4086170.07 0.00 0.03 46.43
6 50 6 11.83 8% 16 30.80 286.88  147051.52 4883462.56 4086750.99  364.77 0.00 16.85
7 50 6 23.65 88 15 60.00 278.25  1A7773.47 4883199.05 4087024.46 -364.81 364.80  8.21
8 50 6 23.65 88 16 15.40 314.32  147409.65 4883237.62 4087047.72 0.01 364.83 44.29
9 50 6 23.65 88 16 30.80 313.88  147045.02 4883248.29 4087047.51  364.79 364.81  43.84

HESAPLANAN TUM RESIMLERIN KOORDINATLARI
AF1 . GEOSENTRIK YEREL DIK KOORD. SiSTEM1
ENLEH BOYLAM  YUKSEKLIK i
NOKTA DEG MIN SEC  DEGC MIN SEC I ¥ /A ) ¥ l

1 40 6 11.83 83 15 60.00 903.02  147795.04 4883911.60 4087147.90 -364. 87 0.01  632.99
2 40 6 11.83 88 16 15.40 903.07  147430.36 4883922.62 4087147.98 -0.0 0.06 633.06
3 40 6 11.83 88 16 30.80 903.05  147065.66 4883933.67 4087147.88  364. 85 -0.04  633.02

OMEGA PHI KAPPA
RESIH DEG HIN SEC GRADS DEG MIN  SEC  GRADS DEG MIN  SEC GRADS
46  5.411 0.853522 -48 -58.913 -0.907072 0 12 59.08% 0.250458

2 0 21 35.826 0 511057 0 33 40.692 0.623670 0 -47 -38.196 -0.882159
3 0 -26 -44.373 -0.495177 0 5 45.905 0.106761 0 37 2,055 0.685820

HESAPLANAN KOORDINATLARDAK: HATALAR

DELTA X DELTA ¥ DELTA 2
| 0.0113 0.0044 -0.0089
2 0.0165 -0.0208 ~0.0422
3 -0.0027 -0.0054 ~0.022)
4 ~0.0426 -0.026] ~0.0393
3 -0.0151 -0.0158 ~0.0126
6 0.0155 0.0183 -0.0312
7 -0.0063 0.0132 -0,0063

- 8 -0.0283 -0.0111 -0.0238

9 -0.0103 0.0038 0.0045

HESAPLANAN KOORDINATLARIN STANDARD SAPMALARI
SIGHA X = +0.0213  SIGMA Y = +0.0167  SIGHA 1 = +0.0267
SIGHA XY = +0.0271

ORTALAMA HATA

i ¥ )
-0.0069 -0.0051 - -0.0203

HAXIHUM HATA

X ¥ /A
-0,0426 -0.0261 -0.0422



2) Ek - B 1. Durum, 2. Dizen icin Dengeleme Sonuclara

DIS YONELTHE PARAMETRELERININ RARESEL ORTALAMA  HATALARI
(ACILARIN K.O.R LART SANIYE BIRININDEDIR)

RESIM 10 YO 2C0  OMEGA PAI  KAPPA

| 0l ot 0.0 223 3413
2 0.0 0.0 0.0 106 9.6 Al
3 0.1 0t 00 2.0 2.0 11
HESAPLANAN NORTALARIN KARESEL ORTALAMA RATALARI
NORTA i )] ¥ WY l L) MY
2 -0.03  0.0185 -364.75  0.0264 L.80  0.04%5 0.0323
4 -364.79  0.0182 0.0  0.0233 345  0.0478 0.02%
b 364.78  0.0170 0.00 0.0225  16.82  0.0469 0.0282
8 0.01  0.0186  364.83  0.0303 4431  0.0489 0.0355
v -364.83  0.0095 -364.79  0.00%  49.17  0.0098 0.0136
t 3 34,79 0.0095 -364.78  0.00%  35.65  0.0098 0.0135
3 0.00 0.0161 0.03 00220  46.56  0.035 0.0273
v -364.81  0.0095  364.80  0.00% 8.21  0.009% 0.0136
g 30479 0.0095 364.80 0.0097  43.85  0.0098 0.0136
HESAPLANAN TUM YENI NOKTA KOORDINATLARI
COGRAFI GEOSENTRIK YEREL DIK KOORDINAT SISTEM}
ENLEN BOYLAN YURSERLIR
KOK. DEG NIN SEC DEG MIN SEC i ¥ 1 i ¥ l

0.00 88 16 15.40 274,83 147422.9 4883677.19 4086464.24  -0.03 -364.75  4.80
11.83 88 16 000 304.38 147781.15 488345.06 4086762.42 -365.79  0.08 3455
11.83 88 16 30.80 286.85 [47051.50 4883462.53 4086750.97  36.78  0.00 16.82
2.65 86 16 15.40 314,35 147409.65 4883237.64 4087047.73 0.01 Jed.83 4431
00 88 IS5 60.00 319.21 147788.62 4883700.13 4086492.79 -364.83 -364.79 49.17
00 88 16 30.80 305,69 147059.02 4883711.80 4086A84.09  364.79 -364.78 35.65
B3 88 16 15.40 J16.85  147416.80 4883AT4.1S 4086770.07 0.00  0.00 46.44
65 88 15 60.00 278.25 147773.47 4883199.05 4087024.46 -364.81 364.80  8.21
65 §83248.29 40B7047.41  368.79 364.81 43.84

D e Y Cd e OO TN S DD
T
L]
OGN

88 16 30.80 313.88  147045.02 &
RESAPLANAN TUM RESIN KOORDINATLARI
COGRAFI GEOSENTRIK YEREL DIK KOORDINAT SISTEMI

ENLEN BOYLAN YURSEKLIX

NOK. DEG MIN SEC DEC MIN SEC i ¥ 1 i ¥ 1
1 40 6 11,83 68 15 60.00 903.02 147795.06 4883911.60 A0871A7.90 -364.89 0.01 632.99
2 40 6 I1.83 88 16 [5.40 903.07 147430.35 4883922.62 4087147.98  -0.02 0.06 633.06
3 40 6 (1,83 88 16 30.80 903.05 147065.65 4883933.67 4087147.88  364.86 -0.04 633.03

ONEGA PHl : RAPPA

RES. DEG MIN SEC  CGRADS ~ DEG MIN SEC  CRADS  DEG MIN SEC  CRADS
L0 46 5471 0.853540 0 -89 -4.848 -0.908904 0 12 59.647 (.240632
2 0 27 35.888 0.511076 0 33 40.787 0.623700 0 -47 -38.179 -0.882154
3 0-26 -54.624 -0.495258 0 5 50.624 0.108217 0 37 1.925 0.685779

HESAPLANAN KOORDINATLARDARKT HATALAR

DELTA X DELTA ¥ DELTA £
2 0.0163 -0.0325 -0.0617
4 ~0.0268 -0.0260 -0.0133
6 -0.0018 0.0181 -0.0011
8 ~0.0284 -0.0104 -0.0360



0.0417
-0.0031
-0.0152

S8

0.0133
0.0037

HESAPLANAN ROORDINATLARIN STANDARD SAPHALARI
SICMA Y = 40.0183  SIGHA 1= +0.0281

SIGHA X = 40,0170

4
-0.6071

i
-0.0284

SICHA XY =+  0.0250
ORTALANA HATA

¥
-0.0057

¥
-0.0325

l
-0.0184
HAXINUM HATA

l
-0.0617



3) Ek - C 1. Durum,

AL = G e OO NS - DD E

3. Diizen I¢in Dengeleme SonuGlari

DIS YONELTME PARANETRELERININ KARESEL ORTALAMA FATALARI

i (ACILARIN K.O.H LARL SANIYE BIRININDEDIR)

COGRAFI
EN

LE BOYLAM YURSEKLIR
NOK.DEG ¥IN SEC  DEG MIN SEC

5 6 0.00 88 16 15.40 274.83
40 6 11.83 88 16 0.00 304.59
50 6 11.83 88 16 15.40 316.44
40 6 11.83 88 16 30.80 286.86
40 6 23.65 88 16 15.40 314,33
40 5 60.00 8 15 60.00 319.21
0 6 0.00 6 30.80 305.69
50 6 23.65 88 15 60.00 278.25
4 6 23.65 88 16 313.88

D ) G e XD ETN AT B DD

NOR.

D e

ENLEN BOYLAM
DEG MIN SEC DEG MIN SEC

HESAPLANAN TUM RESIM KOORDINATLARI
COGRAFI

YURSERLIK

1474229
147781.15
147416.80
147051.50
[67609.65
147788.62

14704502

I

HESAPLANAN TUM YENI NOKTA KOORDINATLARI
GEOSENTRIK

Y

4883677.19
4883454.05
488347414
4883462.54
4883237.63
4883700.13
4883711.80
4883199.05
4883248.29

GEOSENTRIK
i

ic0  yCo  Ico ONEGA  PHI  FKAPPA
I 0.1 0l 0.0 2.3 25 1.3
2 0.0 0.0 0.0 10.6 9.5 4l
3 0.1 0.1 0.0 3.0 2.1 1l
HESAPLANAN NOKTALARIN KARESEL ORTALANA HATALARL
i L) ¥ Ny l 1A HEY
-0.03  0.018 -364.75  0.0264 §.80 0.0485  0.0323
-364.79  0.0153 0,04 0.0213 36,56 0.0338  0.0278
0.00 0.0161 0.03 0.0220 §6.42  0.0279  0.0272
364.79 0.0148 0.00 0.0225 16.83  0.0336  0.0269
0.0 0.0186 364,83 0.0302 4,30 0.0479  0.0355
-364.83  0.0095 -364.79  0.00% §9.17  0.009  0.01%
364.79  0.0095 -364.78  0.00% 35.65  0.0098  0.0135
-364.81  0.0093 364.80  0.00% 8.21  0.0098  0.0135
19 0,009 364.81  0.0097 53.84  0.0098  0.0136

1

5086464, 24
4066762.43
4086770.07
4086750.97
4087047.72
4086492.79
4096484.09
4087024. 46
§087047.41

YEREL DIK KOORDINAT SISTEN
i ¥ 1

-0.03 %6T5 .80
6670 0.0h 3.5
000 0.03 .
679 0.00 16,83
000 3.8 4430
-960.83 -36A.T9 49017
4TI T8 3565

-364.81  364.80 8.2
364,79 36481 43.84

YEREL DIK KOORDINAT SISTEMI

I

i ¥ l

50 6 11.83 88 15 60.00 903.02 147795.05 4883911.60 4087147.90 -364.88 0.01 632.99

5 6 11.83 88

16 15,

50 903.07 147430.35 4883922.62 4087147.98

-0.02 0.06 633.06

40 6 11.83 88 16 30.80 903.05 147065.66 4883933.67 4087147.88 364.85 -0.04 633.02

ONECA

RES. DEG MIN SEC

1
2
3

0 46 5.212 0.
0 21 35926 0.
0 -26 -44.705 -0,

coCNGE~ NS

GRADS

853479
511088
495279

DELTA ¥

PHI
DEG MIN SEC

© GRADS

RAPPA

DEG HIN

SEC_ GRA

DS

0 -89 -1.525 -0.97818 0 12 53.570 0.240608

0 33 40.83 0.623715

0 5 4848 0107207 0 X

HESAPLANAN KOORDINATLARDAKI HATALAR
DELTA Y

-0.0326
-0.0261

DELTA 2

0 -7 -38.190 -0.882157

1.820 0.685747



D ) Cad

60

0.0147 0.0044 ~0.00%0
-0.0031 -0.0054 -0.0222
-0.0051 0.0133 ~0.0063
-0.0109 0.0037 0.0045

HESAPLANAN KOORDINATUARIN STANDARD SAPHALARI
SICHA ¥ = 40,0172 SIGHA ¥ = #0.0183  SICMA 7 = #0.0260
SICHA XY =+ 0.025(
ORTALAMA HATA

i ¥ i
-0.0073 ~0.0057 -0.0173
MASINUN RATA

§ | l
-0.0285 -0.0326 -0.0566



4) Ek - D 1. Durum, 4. Dizen Ig¢in Dengeleme Sonuclar:

DIS YONELTNE PARANETRELERININ RARESEL ORTALAHA  HATALARY
(ACILARIN K.0.H LART SANIYE BIRININDEDIR)

RESIN I0 Yo Ic0 OMEGA  PHI  KAPPA
| 0.1 0.1 0.0 4.3 15 6.4
2 0.0 0.0 0.0 10.5 9.5 51
3 0t 0.1 0.0 A5 Al 6.3

HESAPLANAN NORTALARIN KARESEL ORTALAMA RATALARI
) ¥ L I N

NOK.
2 -0.03 0.0152  -364.77 0.0197 478 0.0885  0.0249
§ -364.78  0.0166 0.04 0.0216 3457 0.0452  0.0273
6 36476 0.0158 0.00 0.0204  16.86 0.084%  0.0258
8 0.01 0.0159 364.83 0.0234  44.30 0.0462  0.0282
1 -364.83 0.0095  -364.79 0.00%  49.17 0.0098  0.013
K] 364 19 0.0095  -364.78 0.009%  35.65 0.0098  0.0135
3 0.00 0.0139 0.03 0.0211  46.43 0.0362  0.026%
P70 -364.81  0.009 364,80  0.00% 8.21 0.009  0.0135
t9  364.79 0.009% J64.81 0.00%  43.84 0.0098  0.0135
HESAPLANAN TUN YENI NORTA KOORDINATLARI .
RAFI GEOSENTRIX YEREL DIK KOORDINAT SISTEMI
ENLEY BOYLAM  YURSERLIK
NOK. DEG NIN SEC DEG NIN SEC i ! i ! ¥ !
0.00 88 16 15.40 274.81  147422.96 4883677.18 4086464.21  -0.03 -364.77 4.78

11.83 88 16 0.00 304.60  147781.14 4883454.06 4086762.4% -364.78  0.04 34.57
11.83 88 16 30.80 286.89  147051.52 4883462.56 A086751.00  364.76  0.00 16.86
.65 88 16 15.40 318,33  147409.65 4883237.63 4087047.72 0.01 364.83 4.30
60.00 88 15 60.00 319.21  I1A7788.62 4883700.13 4086492.79 -364.83 -364.79 49.17
0.00 B0 305,69  147059.02 4883711.80 4086484.09  364.79 -364.78 35.65
11.83 88 16 15.40 316,45  1A7A16.80 4883474.14 £086770.07 0.00 0.03 46.43
23.65 88 15 60.00 218.25  I47713.A7 4883199.05 4087024.46 -364.81 364.80 8.2
23.65 88 16 30.80 313.88  147045.02 4883248.29 4087047.41  364.79 364.81 43.84

HESAPLANAN TUN RESIN KOORDIXATLARI
COGRAFI - GEOSENTRIK YEREL DIK KOORDINAT SISTEMI

ENLEN LAY YURSERLIK
NOE. DEG HlN SEC DEG MIN SEC | A ! ¥
1 11.83 8815 60.00 903.02 147795.04 4883911.60 4087147.89 -364.87  0.00
2 40 6 11.83 8816 15.40 903.07 147430.35 4883922.62 4087147.98  -0.01  0.06 633. 05
3 40 6 11.83 8816 30.80 903.05 147065.67 4883933.67 4087147.88  364.8% -0.04

AL = (TG e OO O B DD
o
L—X—J
TNV
(= -]
oo
o—
o
Cad
L—1
oo
L —1

ONEGA PH] RAPPA
RES.DEG HIN SEC  GRADS DEG MIN SEC  GRADS DEG MIN  SEC  GRADS

I 0 &6 T.451 0.854152 0 -48 -58.787 -0.907033 0 12 58.084 0.240149
2 0 21 35.M0 0510938 0 33 41,035 0.623776 0 -47 -38.189 -0.882157
3 0-26 -44.151 -0,495108 0 5 44.912 0.10645% 0 37  3.023 0.686118
HESAPLANAN KOORDINATLARDARI HATALAR

DELTA § DELTA Y DELTA I

2 0.0166 -0.0130 -0.0347

) -0.0412 -0.02%6 -0.0368

b 0.01% 0.0160 0.038]

8 -0.0308 -0.0107 -0.0305



ALY ) LT D

0.0116 0.0045 -0.0090
-0.0030 -0.0055 -0.0223
-0-0156 -0-0161 '0.012&
-0.0067 0.0131 ~{.0064
-0.0098 0.0040 0.0046

HESAPLANAN KOCRDIRATLARIN STANDARD SAPMALARI
SICHA X = 40,0218  SIGMA Y = +0.0145  SIGHA I = + 0.0268
SICMA XY = +0.0262
ORTALAMA HATA

X ¥ i
-0.0067 -0.0037 -0.0206
HASINUM HATA

P I 1
0,012 -0.0256 -0,0383



S) Ek - E 1. Durum, 5. Dizen I¢in Dengeleme Sonug¢lar:

DIS YORELTME PARAMETRELERININ KARESEL ORTALAMA RATALARI
(ACILARIN K.0. LART SANIYE BIRIMINDEDIR)
RESIN  RCO  YCO ICO (MECA PRI KAPPA

1 0.1 01 0.0 16.6 2.1 6.3
2 0.0 0.0 0.0 9.4 3.1 4.1
3 0.1 0l 0.0 16, 9 2. 9 6.3

HESAPLANAN NORTALARIN KARESEL ORTALAMA RATALARI
NORTA i ] ¥ o l 1A HEY

2 -0.03 0.0149  -364.76 0.0165 578 0.0335  0.0223
§ -364.77  0.0189 0.05 0.0180 36,58 0.0333  0.023%
3 0.00 0.0157 0.0 0.0184 46,44 0.0265  0.0242
6 36476 0.01%6 0.01 0.0173 16,85 0.0332  0.0227
8 0.01 0.0152 364.83  0.0183 44,29 0.0339  0.0238
1 -360.83  0.0094  -364.79 0.00% 8.7 0.0098  0.0135
t3 0 36679 0.0094  -364.78  0.00% 35.65 0.0098  0.013
T -366.81  0.009% 364.80  0.00% 8.21 0.0098  0.013%
Y9 36479 0.009% 364.81  0.0096 3.84 0.0098  0.0134
HESAPLANAN TUM YENI NOKTA KOORDINATLARI
COGRAFT GEOSENTRIK YEREL DIK KOORDINA SISTEMI
ENLEN BOYLAN YURSERLIK
NOK.DEG MIN SEC  DEC MIN SEC i ¥ l 4 ¥ 1
240 6 0.00 88 16 15.40 27481 147422.% 48B3677.18 4086464.22 -0.03 -364.76 4.78
4 40 611.83 88 16  0.00 304.60 147781.13 4883454.06 4086762.44 -364.77  0.05 34.58
5 40 611.83 88 16 15.40 316,46 147416.80 4883474.15 4086770.08  0.00  0.04 46.44
6 40 611.83 88 16 30.80 286.88 [47051.52 4883462.55 4086751.00 364.76  0.01 16.85
8 40 623.65 88 16 15.40 31432 147409.65 4883237.62 40B7047.72  0.01 364.83 44.29
180 560.00 88 15 60.00 319.21 147788.62 4883700.13 4086492.79 -364.83 -364.79 43.17
340 6 0.00 88 16 30.80 305.69 147059.02 4883711.80 4086484.09 364.79 -364.78 35.65
T 40 623.65 88 15 60.00 278.25 147773.47 4883199.05 4087025.46 -364.81 364.80 8.2
9 40 623.65 88 16 30.80 313.88 147045.02 4883248.29 40B7047.41 364.79 364.81 43.84

RESAPLANAN TUM RESIN KOORDINATLARI
GEOSENTRIK

COGRAET VEREL DIK KOORDINAT SISTEMI
ENLEM BOYLAH YURSERLIK

N. DEG ¥ i ¥ l i ¥ 1
140 6 1183 8 15 60. 00 903.03  147795.04 4883911.59 4087147.91 -364.86 0.02 633.00
2 80 6 11.83 88 16 15.40 903.07 147430.35 4883922.61 &087147.98  -0.01 0.07 633.05
3 40 6 11.83 88 16 30.80 903.05 147065.67 4883933.66 4087147.89 364.8% -0.02 633.02
OMEGA PRI RAPPA
RES.DEG MIN SEC ~GRADS  DEG MIN SEC ~ CRADS ~ DEG MIN SEC GRADS
1 0 4 2.564 0.852643 0 -A8 -58.636 -0.906986 0 12 57.900 0.240093
2 0 21 33.782 0.510414 0 33 AL6TT  0.623974 0 -47 -38.231 -0.882172
3 0-26-49.319-0,4%6703 0 5 44978 0.106875 0 37 3.158 0.686160
HESAPLANAK KOORDINATLARDARI HATALAR
DELTA X DELTA ¥ DELTA 1
2 0.0159 -0.0180 -0.0420
§ -0.0831 -0.0299 -0.0422
5 -0.0162 -0.0181 -0.0219
b 0.01% 0.0119 -0.0339



D Cad = OO

-0.0318

64

-0.0164
0.0045
-0.0056
0.0130
0.0041

-0.01%
-0.0093
-0.0223

-0.0063
0.0049

HESAPLANAR KOdRDlNATLARIH STANDARD SAPMALART

SIGHA X = 40,0225

i
-0.0071

i
~0.0431

SICMA Y = +0.0166
SIGWA =+ 0.0219
ORTALANA HATA

!
-0.0061
NAXINUN RATA

I
-0.0299

SIGMA 1 = +0.02718

!
-0.0214

l
-0.0422



6) Ek - F 2. Durum, Icin Dengeleme Sonuglar:

DIS YONELTHE PARAMETRELERININ KARESEL ORTALAMA  RATALARI

(ACILARIN K.0.H LARI SAHIYE BlRlHINDEDIRk
RESIN  XC0  YCO IO OMEGA Pal APPA
l LI L4 03 3.4 2.1 6.8
2 0.7 0.8 0.2 12.3 10.9 3.0
3 L2 16 0.5 25.0 8.5 9.5

HESAPLANAN NORTALARIN KARESEL ORTALAMA HATALARI
) I Hy A Nl

NOKTA i
1 -4627.66 0.0237  -6600.33 0.0308  39.00 0.0300 0.0389
3 6599.03 0.4813  -4620.9% 0.5230  35.65 0.0300 0.7107
7 -6607.25 0.0989 4626.47 0.0758 8.10- 0.043  0.1246
9 4619.62  0.0626 6606.15 0.0851  43.82 0.0443  0.105
2 985.30 0,376 -5610.2% 0.5239 .07 0.7993  0.6428
b 516,90 0.2918 -986.54  0.3673  34.84  0.3640  0.5691
3 -3.93  0.2782 301 03762 46.64 0.2301  0.4679
6 5609.12 0.3442 992,25 0.4752  17.19 0.5161  0.5868
8 -993.52 0.2975 5616.61 0.5299 44,74 0.7955  0.6077

HESAPLANAN TUM YENT KOKTA KOORDINATLARI
OGRAF1 GEOSENTRIK YEREL DIK KOORDINAT SISTENI
BOYLAN YURSERLIK

ENLEM

NOK.DEG HIN SEC DEG MIN SEC i ) 1 { | l
140 6 0.00 -88-15 -60.00 319.20  147768.62 -4883700.06 4086492.85 -4627.66 -6600.33 39.00
340 .13 -88 -8 -5.98 315.83  158969.94 -4882071.38 4088003.52 6599.03 -8620.% 35.65
1740 12 3.93 -88-17 -23.98 288,29  145383.40 -4876501.38 4095053.03 -6607.25 4626.47  8.10
940 13 8.16 -88 -9 -29.28 324.01  156765.83 -A874902,34 4096589.04 4619.62 6606.15 43.82
240 63215 -88-12 -3.04 282.81  153378.13 -4882860.90 4087227.71  985.30 -5610.24  5.17
198 -88-16 -A1.95 312.48  146686.82 -4880109.07 4090780.52 -5616.90 -986.54 34.84
93414 -88-12 -44.80 32174  152277.43 -4879305.06 4091544.48  -3.93 311 46.64
10 6.14 -88 -8 -47.60 294.8)  157867.16 -4878469.86 4092281.5% S609.12 992.5 17.19
123612 -88 -13 -26.65 322.39  151175.35 -4875716.00 4095833.38 -993.52 5616.61 44.74

H HESAPLANAN TUN RESIN KOORDINATLARI

ENLEN BOYLAM YURSEKLIR
NKMGM SEC DEG MIN SEC i I i 1
80 9 1.95-88 -16 -41.96 9795.85  146904.20 -4887354.84 4096894.29 -5625 66 -989 10 9517.80
b0 934,13 -88 -12 -44.83 979%.08  152502.80 -4886542.39 4097654.58  -4.44  3.03 9520.99
§0 10 6.11 -88 -8 -47.60 979.12 -158102.11 -4885727.06 4098409.5% 5617.58 992.85 9518.48

—

-

=T X E P %
DODOOD

GEOSENTRIK YEREL DIR ROORDINAT SISTEMI

Cad BND wea

OMEGA Pl KAPPA
RES. DEG MIN SEC ~ CRADS  DEC WMIN SEC  GRADS  DEG MIN SEC  GRADS
10 46 17,288 0.857175 0 -48 -50.098 -0.904351 10 13 2,325 ll 352569
2.0 27 46,54 0.514365 0 33 35.169 0.621966 9 12 20.862 10.228661
30 -2 -37.569 -0.493077 0 5 36.915 0.103986 10 33 59.899 11.796265

BESAPLANAN KOORDINATLARDAKI HATALAR

DELTA X DELTA ¥ DELTA 2
1 0.0250 -0.0375 -0.0005
3 0.1395 0.1824 -0.0201
1 0.0242 -0.0304 0.1013
9 ~0.0346 -0.1218 0.0209



O TN D

66

0.4623 -0.3400 -0.4263
-0.5275 -0.4239 -0.3102
-0.0965 -0.2853 -0.2242

0.2520 0.3101 -0.3125
-0.0984 -0.3783 -0.4684

HESAPLANAN ROORDINATLARIN STANDARD SAPHALARI
SIGMA ¥ = 40,2730  SICMA Y = 40,2978  SIGMA I = +0.2953
SIGHA I¥ = 40,4081
ORTALAMA HATA

P r A
0.0162 -0.1185 -0.189
RASIHUN RATA

i ¥ I
-0.5215 -0.4259 -0.4684



7) Ek - G

3. Durum,

1. Diizen Igin Dengeleme Sonuglar:

DIS YONELTME PARAMETRELERININ KARESEL ORTALAMA HATALARI
(ACILARIN K.0.H LARI SANIYE BIRIMINDEDIR)

RESIN  XC0  YCo  IC0 ONEGA PHI KapPA
1 0.1 0.8 0.1 268.3 29.8 14.4
2 0.1 0.8 0.0 264.6 16.] 1.1
3 0.0 0.8 0.0 ¢ 263.2 14.4 6.1
4 0.1 0.8 0.0 261.2 16.4 6.4
3 0.1 0.8 0.1 263.1 30.4 11.0
6 0.1 0.5 0.4 139.9 3.7 12.3
1 0.1 0.5 0.4 160.0 17.8 6.6
8 0.1 0.5 0.4 162.0 4.7 3.6
9 0.1 0.5 0.4 138.6 18.2 6.6
10 0.1 0.5 0.4 161.8 2.0 17
1 0.1 0.8 0.1 268.3 2.8 12,9
12 0.1 0.8 0.0 261.3 2.1 1.5
13 0.1 0.8 0.0 210.8 16.4 1.0
14 0.1 0.8 0.0 266.8 20.1 1.1
15 0t 0.8 0.1 210.0 2.3 12.1
HESAPLANAN NOKTALARIN KARESEL ORTALAMA HATALARI
MITA 1 [ Y L] l 1/ NIy
1 -129.75  0.0404  -1823.88  0.0624 49.20  0.4639 0.0743
2 -364.97 0.0262  -1823.9%  0.0467 332 0.4606 0.0535
3 -0.18  0.02271  -1823.93  0.0308 b4 0.4559 0.0383
§ 36461 0.0286  -1823.91  0.0355 21.62  0.4612 0.0432
5 72942 0.0367  -1823.8%9  0.0%61 6.4 0.5667 0.0671
Yoob -129.79  0.0098  -1459.03  0.0099 10.99  0.0100 0.0140
T -364.96  0.0199  -1459.08  0.0353 49.06  0.0405 0.0406
t8 -0.20  0.0095  -1459.12  0.00% 324 0.0099 0.0135
9 J6d.6l  0.0198  -1439.11  0.0281 43.55  0.0411 0.0342
Y10 72943 0.0098  -1439.13  0.00%8 2.3 0.0100 0.0139
I -729.81  0.0332  -109.28  0.0273 28.11  0.4551 0.0430
12 -368.97  0.0202  -109.28  0.0246 43.83  0.5456 0.0318
13 -0.19  0.0172  -1094.32  0.0198 32,00 0.4589 0.0262
14 3662 0.0193  -109%.3%  0.0201 13.85  0.4772 0.0279
5 7294 0.028 109,32 0.0273 16.74  0.4733 0.0393
16 -729.80  0.033 -129.52  0.0398 Q.47 0.38%2 0.0512
17 -365.00  0.0201 -129.51  0.0284 29.47 03760 0.0347
18 -0.18  0.0191 -129.52  0.0247 8.06 0.375 0.0313
19 J64.63  0.0206 -129.47 0,039 43.98  0.38% 0.0405
20 729.02  0.0301 -129.51  0.0318 18 0.3%5 0.0483
2 -729.83  0.0317 -364.65  0.0367 18,58 0.4954 0.0485
2 -3%49%8  0.0217 -364.67  0.0291 17,18 0.4897 0.0363
2] -0.18  0.0218 -364.73  0.0239 36.62  0.5689 0.0324
2 3462 0.0224 -364.71  0.0261 20.91  0.4881 0.0344
3 12940 0.0302 -J64. 71 0.0309 28.98  0.4835 0.0432
v -129.18 0.0099 0.06 0.0099 3.9 0.0100 0.0140
21 -364.9  0.0246 0.15  0.0386 16.95  0.0623 0.0438
28 -0.13  0.0270 0.08  0.025 30.95  0.0683 0.0311
29 Jeh.6h  0.0285 0.1 0.0389 13.48  0.0631 0.0460
P 12942 0.0099 0.06  0.0099 §2.09  0.0100 0.0140
i -129.66  0.03% 364.97  0.0668 18.31  0.485] 0.0177
32 -364.87  0.0333 364.86  0.0423 38.56  0.4868 0.0538
3 -0.12  0.0352 366,86 0.0414 .21 0.4868 0.0544
& 3oh.66  0.0318 J64.88 00445 23,20 0.5903 0.0547
» 0 729.42  0.0378 364.82  0.0531 8,18 0.4830 0.0652
HESAPLANAN TUM RESIN KOORDINATLARI
COGRAFI GEOSENTRIK
ENLEN BOYLAN YURSERLIK
KOk DEG HIN SEC DEG BIN SEC i | 1
139 57 5588 88 15 60.00 -11965.47 [47796.97 4883909.23 4067145.16
2 39 51 5488 88 16 15.A0 -11965.41 147830.21 £883920.29 4067145.2)
33957 A.88 88 16 30.81 -11965.48 147065.52 4883931.21 4067145.20
§ 39 57 5488 88 16 46.20 -11965.41 146701.02 4883942.22 4067145.2%

-

YEREL DIR KOORDINAT SISTEMI

1 y 1
1985 -1458.33  632.45
36492 145834 630.55
-0.06 -1438.30  632.89
30660 145830 632,54



68

39 57 S4.83 88 1T L6l -11%5.54 146336,25 4883953.07 406714515
39 58 1857 88 15 3.9 -11966 25 147781.03 4883440.46 4067703.50
39 53 18.57 88 16 19.40 -11966.26 147416.18 4883451.49 4067103.46
39 5% 18.57 88 16 30.80 -11966.21 [A7051.57 4883462.49 4067103.54
39 58 185 88 16 46.20 -11966.23 146686.87 A883473.41 4067703.35
39 58 18.57 88 17 1.60 -11966.24 146322.22 4883484.31 4067703.58
39058 4219 88 15 959.99 -11965.A0 147766.87 4882974.02 4068261.41
30 58 2.0 88 16 1540 -11965.45 147402.11 4882984.97 4068261.4
39 58 4220 88 16 30.80 -11965.36 147037.47 4882996.01 4068261.5
39 58 42.20 88 l6 46.21 -11965.43 146672.68 4883006.95 4068261.45
39 58 A2.20 17 1.6 -11965.44 146308.04 4883017.85 4068261.47
OMEGA PHI FAPPA

DEG HIN  SEC GRADS ~ DEC MIN  SEC CRADS  DEG MIN  SEC

0 7 5l 569 0.145546 0 39 3.469 0.723293 0

0 -52 -49.576 -0.978264 0 [l 30.387 0.213083 0 14

0 31 43040 0587358 0 32 28.001 0971605 0 -

0 15 18.491  0.283485 0 -12 -10.171 -0.2253%1 0 -18

0 -I7T -24.432 -0.322355 0 -4 -48.113 -0.848183 0 -48

0 15 38338 0.28%l1 0 9 27.066 0175021 0 19

0 -3 -56.357 -0.072950 0 55 32.518 1.028514 0 -I0

0 -58 -41.00 -1.086738 0 48 12.195 0.892653 0 -4

0 -15 <4115 -0.271%048 0 -6 -6.753 -0.113195 0 -A2

0 -47 -32.363 -0.880421 0 -29 -28.400 -0.543802 0 -lI

1§ 9.082 1.262062 0 28 47.433 0.33358 0 2

0 39 8175 0.72475 0 -46 -33.439 -0.862173 0 -55

0 -31 -17.211  -0.690437 0 -19 -46.217 -0.366116 0 -48

0 § 28532 0.082880 0 -50 -7.722 -0.7A3126 O §I

0 -43 -20.732 -0.802695 0 -9 -43.399 -0.180062 0 -59

HESAPLANAN ROORDIFATLARIN STANDARD SAPMALARI

SICHA ¥ = +0.0340

1
-0.0064

X
-0.1129

SIGHA Y = 40,0374

SICHA XY = #0.0505

ORTALAMA HATA

I
-0.0206
HAXINUM BATA

I
-0.0980

SIGNA Z = +0.7710

l
0.1152

1
-1.2286

129.53 -1558 2%

GRADS

5 -10.722 -0.095%02
16.834 0.264455
23 -13.99 -0.430245
-32.607 -0.343397
-26.600 -0.897099

50,406 0.364323
-19.232 -0.191121
-56.815 -0.832350
-35.550 -0.768750
-18.136 -0.209301
31.633 0.398652
-33.59 -1.028888
-40.026 -0.901243

3.034 0.945381
-12.087 -1.096323



8) Ek - H 3. Durum, 2. Dizen i¢in Dengeleme Sonuglar:

DIS YONELTHE PARAMETRELERININ KARESEL ORTALAMA HATALARI
(ACILARIN K.0.H LARI SANIYE BIRININDEDIR)

RESIN  XC0  YCO 100 OHEGA PHI KAPPA
1 0.1 01 0.1 U3.3 9.1 15.0
2 01 0.7 0.0 241.8 16.0 6.9
3 0.0 0.7 0.0 240.8 14.4 8.0
§ 0.1 0.1 0.9 238.9 16.4 6.3
3 0.1 07 0.1 240.8 30.4 10.9
6 0.1 0.4 0.3 136.8 3.6 12.2
1 0.1 0.4 0.3 136.8 17.6 6.9
8 0.1 0.4 0.3 138.2 14.6 3.3
9 0.1 0.4 0.3 135.1 18.1 6.6
10 0.1 0.4 0.3 138.1 3.9 I1.1
i 0.1 01 0.1 3.2 3.9 10.3
12 0.1 0.7 0.0 233.6 19.4 6.1
13 0.1 0.7 0.0 a1.3 15.9 6.2
14 0.1 0.7 0.0 234.4 19.8 6.2
15 0.1 07 0.1 238.1 .1 9.4
HESAPLANAN NOKTALARIN KARESEL ORTALAM HATALARI _
NOKTA i X I L] 1 LI ]
I -729.76  0.0378 -1823.87  0.0252 §9.24  0.3981 0.0435
i -129.61  0.0118 36493 0.0208 18,17 0.0316 0.0239
3 729.43  0.0118 364.84  0.0217 A8.00  0.031% 0.0247
2 -364.97  0.0255  -1823.95  0.0463 3.5  0.418 0.0529
3 -0.18  0.0222  -1823.9%  0.0305 36.17  0.4178 0.0371
4 o461 0,026  -1823.91  0.0349 21.65  0.428 0.0427
] 129.82  0.0367  -1823.90  0.0546 6.47  0.4267 0.0658
tooe -T29.78  0.009T  -1459.13  0.0099 10.99  0.0100 0.0139
T -364.97  0.0198  -1459.08  0.0316 49.06  0.0400 0.0373
t o8 -0.20  0.0090  -145%.12  0.00% 2.4 0.009 0.0133
9 364.60  0.0193  -1459.11  0.0268 3.5 0.0409 0.0330
¢ 729.43 0,008  -1459.13 0,008 26,36 0.0100 0.0139
I -729.81  0.0313  -1094.28  0.0270 28.08 0.4107 0.0413
12 36497 0.019 -109.29 0.023 43.80  0.4092 0.0308
13 -0.19  0.0170  -1094.32  0.0192 .98 0.4206 0.0257
14 364,62 0.0190  -1094.34  0.01% 13.82  0.4311 0.0273
13 1294 0.02 -1098.32  0.0211 16.71  0.4341 0.0390
1o -129.719 0012 - 0.0388 29.33  0.3548 0.0497
17 -35.00 0.019  -729.51  0.0213 29.53  0.3470 0.0338
18 -0.18  0.0188  -729.51 0.0238 8.12  0.3466 0.0303
19 J4.63  0.0202  -729.48  0.032 46,04 0.3536 0.0383
0 12942 0.0297  -729.51  0.0374 2,80 0.3597 0.0478
2 -129.82  0.0310  -364.66  0.0385 14,70 0.4385 0.0464
2 -3%499 0,025 -364.68 00267 17.30  0.4318 0.0343
-0 0.0210  -364.73  0.0224 3.7 0.4139 0.0307
% 364.62 0218 -364.72  0.0253 .07 0.4299 0.0334
2 129,40 0.02% - 0.0301 29,14 0.4220 0.0422
o2 -129.78  0.0097 0.06 0.0099 49.91  0.0100 0.0138
21 -365.94  0.0224 0.3 0.0336 16.95  0.0587 0.0504
28 -0.14  0.0243 0.08  0.0236 30.95  0.0656 0.0339
29 J64.64  0.0227 0.10  0.0313 13.47  0.0601 0.0837
3 129.42 0.06  0.0098 42,09  0.0100 0.0138
32 -364.89  0.0278 J68.85  0.03%7 38.38  0.4283 0.0437
kK] -0.13  0.0307 364.86  0.0360 A1 0.5200 0.0413
k2] 364.66 10,0282 J64.89  0.0411 23.03  0.5205 0.0498
HESAPLANAN TUM RESINLERIN KOORDINATLARI
COGRAF GEOSENTRIK YEREL HIK KOORDINAT SISTEMI

ENLEM BOYLAN YUKSERLIK )

NOKTA DEG MIN SEC DEG HIN SEC I ) A i i 1
139 57 3488 88 15 60,00 -11965.47 147794.97 4883909.19 4067145.20 -729.85 -1458.28  632.45
2 3957 5488 88 16 15.40 -11965.A1 147430.21 4883920.25 4067145.26 -364.92 -1458.28  632.35
3 3957 5088 88 16 30.81 -1195.48 147065.52 4883931.17 4067145.25 -0.06 -1458.25  632.49
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46.20  -11965.41

1.61 -11965.54
59.99  -11966.18
15,40 -11966.20

6.2 -1195.13
161 -1195.4h

146701.03
146336.25
147781.03
147416.19
157051.48
146686.88
146322.23
147766.88
147402.12
147037.48
146672.69
146308.04

4883942.19

HESAPLANAN KOORDINATLARIN STANDARD SAPMALARI
SIGHA Z = + 0.6995

SIGHA X = 40,0314

X
-0.0050

i
-0.1109

SICMA Y = 40.0325
SIGMA IY = + 0.0451
ORTALAMA HATA

i
-0.0186
HAXINUK HATA

¥
-0.0716

l
0.1070

l
-1.0812

5067145.28

364.60 -1458.25

129.53 -
1 -730.0

0.02
~365- 01
-0.14
364.6]
129.43
-129.92

3 -365.00

-0.19
364,76
729.58

1458.23
-129.33



g9) Ek - I 3. Durum, 3. Dizen icin Dengeleme Sonu¢lari

DIS YONELTHE PARAMETRELERININ KARESEL ORTALANA HATALARI
(AC{LARIH K;ObH LART SANIVE BIRIH&?DEBIR)KA

RESIN K00 (] ¥ OHECA | ™A
| 0.1 0.1 0.1 iy 291 12.5
2 0.1 0.6 0.0 216.4  16.1 6.9
k] 0.0 0.6 0.0 5.9 144 6.0
4 0.1 0.6 0.0 4.8 16,4 b.1
3 0.1 0.6 0.1 6.5 0.4 10.9
b 0.1 0.1 0.4 6.4 317 12.1
1 0.1 0.1 0.4 Wioo1a 6.3
8 0.1 0.1 0.4 no 147 3.5
9 0.1 0.1 0.4 34 182 6.5
10 0.1 0.1 0.4 .3 24 1.7
1 0.1 0.6 0.1 ate .7 11.8
12 0.1 0.6 0.0 arr 197 1.4
13 0.1 0.6 0.0 a2 159 1.0
15 8.1 0.6 0.0 0.5 191 1.1
15 0.1 0.6 0.1 29 2.0 1.7
HESAPLANAN NOKTALARIN KARESEL ORTALAN RATALARI

NORTA i L | i l L1} L

I -129.75  0.0781 -1823.89  0.0950 49.08  0.188] 0.1229

I -7129.66  0.0368 364.98  0.0686 1846 0.1120 0.0119

B 72940 0.035% Jo4.81  0.0689 48.31  0.1078 0.0176

2 -364.97  0.0255 -1823.95  0.0418 3.2 0.3193 0.04%0

3 -0.18  0.0226 -1823.93  0.0308 36.03  0.3153 0.0382

b 36461 0.0246 -1823.91  0.0349 21,50 0.3805 0.042i

S 129.40  0.0366 -1823.89  0.0541 6.32  0.38%9 0.0653

6 -129.79  0.0098 -1459.13 0,009 10.99  0.0100 0.0139

1T -364.9%  0.0199 -1459.09  0.0320 49.06  0.0399 0.0377

8 -0.2 -1459.12  0.00% 2.4 0.00%9 0.0134

9 Jedol  0.019] -1453.41  0.0238 3.5 0.0609 0.0322

Vo0 T29.43  0.0098 -1539.13  0.0098 U3 0.0000 0.0139

I -729.82  0.0283 -1094.28  0.0273 28.22  0.3809 0.0393

12 -364.97  0.01% -1095.28  0.0284 3.9 0.3129 0.0311

13 -0.19  0.0169 -1096.32  0.0191 .42 0,380 9.0235

18 364.62 -1094.33  0.019%2 13.97 03932 0.0269

15 729.4  0.0281 -1094.32  0.0269 16.86  0.3933 0.0389

16 -729.80  0.0288 -129.51 00377 29.46  0.3822 0.0475

17 -365.00  0.019 -129.50  0.0269 29.46  0.3790 0.0334

18 -0.18  0.01% -129.52  0.0236 8 0.3751 0.0303

19 Jed.64  0.0204 -129.46  0.0257 §.97  0.3833 0.0328

20 12982 -129.50  0.0369 2.1 0.3%! 0.0475

21 -129.83  0.0298 -364.68  0.0337 14.41  0.3920 0.0450

0 -%h98 0.0217 -364.67  0.0213 17.01  0.3860 0.0349

pA] -0.18  0.0218 -364.73  0.0222 36.50  0.3145 0.0311

o 36462 0.022% -368.71  0.0240 20.18 0.0328

129.40 00301 -368.71  0.0286 28.8  0.3867 0.04

to%  -18.8 0.0 0 0.0099 8.9 0.0099 0.0140

21 -364.98  0.0244 0.16 0.03%2 16.95  0.0615 0.0412

28 -0 0.0268 0.09 0.0242 30.95  0.0681 0.0361

29 364.64  0.0244 0.12  0.0330 13.48  0.0623 0.0411

v 12942 0.009 0.06  0.009 §2.09  0.0099 0.0140

1 -364.87  0.0326 3486 0.0M18 38.67 0,383 0.0530

kX =012 0.0349 36486 0.0413 340 0.3857 0.0540

3% 36466  0.0316 364.88  0.0433 23,33 0.3873 0.0536

HESAPLANAN TUN RESIMLERIN KOORDINATLARI *
COGRAFT CEOSENTRIK YEREL DIK KOORDINAT SISTEMI
BOYLAM YURSERLIK

ENLEN
NOE. DEC WIN SEC DEG MIN SEC i ¥ l i )| 4
[ 39 57 5587 88 15 60.00 -11%5.47 14779498 4883%09.36 4067145.01  -729.85 -1438.53  632.45
23957 5488 88 16 15.40 -11965.41  1A7430.21 4883920.42 AO67I43.07  -364.92 -1438.54  632.55
3 39 57 5488 88 16 30.81 -11965.48  147065.52 4383931.33 4067145.06 -0.06 -1458.49  632.49
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88 16 46.20 -11965.41  146701.03
17 1.61 -119%5.55  146336.25
8 15 59.99 -11%66.24  1A7781.03
16 15.40 -11966.26  147A416.17
88 16 30.80 -11966.21  147051.46
88 16 46,20 -11966.24  146686.86
88 17 1.60 -11%66. 146322.21
8 15 59.99 -119%3.40  [A7766.87
8 16 15.40 -11965.45  147402.11
16 30.80 -119%3.3  [A7037.47
88 16 46.21 -119%35.43  166672.69
88 17 1.61 -11965.84  146308.04
Pl

-). 780634

DEG MIN  SEC  GRADS
39

11

OO OO OCOOOCOOT

0.723216

30.146 0.213008

27,671 0.971505

-9.852 -0.225263

-47.528 -0.848003
21.847 0.175262

33.091 1.028132

12.559 0.892165

-6.426 -0.113094

-28.136 -0.545721
48.252 0.533411

-32.829 -0.861984
-45.788 -0.365984
-1.317 -0.743018

-43.129 -0.179978

4883942.34 4067145.09  J64.60 -1438.49
4883953.19 4A067145.00  729.54 -1438.48
4883440.33 4067703.65  -730.02 -728.97
4B83A51.36 4067703.61  -365.00 -729.03
4883462.35 4067703.69 -0.13  -128.91
4883473.28 4067703.70  36h.64 -728.93
4883484.18 4067703.73  729.45 -728.85
4882974.16 4068261.26  -729.91  -2.02
4882985.10 4068261.28  -364.98  -1.98
4882996, 14  4068261.37 017 L%
A883007.07 4068261.30  364.78  -1.98
4883017.98 4068261.32  729.58  -1.92
KAPPA
DEG HIN  SEC GRADS
0 -5 -T.641  -0.094951
0 14 18.376 0.264931
0 -23 -15.362  -0.430359
0 -18 -33.381  -0.343636
¢ -48 -27.198  -0.897283
0 19 39.441 0.364025
0 -10 -19.906  -0.191328
0 -4% -36.290  -0.832188
0 -4 -34.978  -0.788573
0 -11 -18.285  -0.209335
0 21 29.668 0.398046
0 -55 -3&.117  -1.029067
0 -48 -00.225  -0.901304
0 3 3040 0.945383
0 -9 -11.3%  -1.096110

HESAPLANAN ROORDINATLARIN STANDARD SAPMALARI
SIGHA ¥ = 10.0353

i
~0.0065

4
-0.1162

SICHA Y = + 0.0401

SIGHA =+ 0.0534

ORTALAgA HATA
-0.0229

NAXINUN HATA

¥
-0.1077

!
0.1163

J
-1.3585

SIGHA 7 = + 0.8075

632.65



10) Ek - J

DIS YONELTNE PARAMETRELERININ KARESEL ORTALAMA HATALARI
(ACILARIN K.0.0 LARI SANIYE BIRININDEDIR)

3. Durum, 4. Diuzen I¢in Dengeleme Sonug¢lari

1

632.45
632.55
§32.49

ESIN X0 YO 200 (MEGA PRI KAPPA
i 01 07 0.1 9.4 3.5 13.4
2 0.1 0.7 0.0 249.6 15.7 6.9
3 0.0 0.7 0.0 U1.3 14.2 3.8
§ 0. 0.1 0.0 U487 16.0 6.3
3 0.1 0.7 0.1 26.4 0.2 10.8
6 0.1 0.4 0.4 144.2 3.5 10.1
i 0.1 0.4 0.4 145.0 1i.1 5.5
8 0.1 0.4 0.4 146.8 14.7 3.4
9 0.1 0.4 0.4 143.9 18.0 5.1
10 0.1 0.4 0.4 146.8 31.6 9.7
1 0.1 01 0.1 246.6 2.1 12.8
12 0.1 0.7 0.0 246.0 19. 6.7
13 0.1 0.1 0.0 49.0 15.9 6.3
14 0.1 0.7 0.0 25.7 19.8 6.1
15 0.1 0.7 0.1 Us.2 3.8 1.9
HESAPLANAN NORTALARIN KARESEL ORTALAM HATALARI
KOKTA HE ¥ Hy l H NYY
K -0.16 0.1505 -1823.90  0.0413 35.83  0.0674 0.1566
16 -129.83  0.0819 -129.51  0.0611 29.56  0.2776 0.1021
20 129.39  0.0829 -129.49  0.0319 22,91 0.0910 0.0535
3 -0.08  0.0113 364.85  0.0173 36,32 0.0224 0.0207
1 -129.74 0,039 -1823.92  0.0587 48.89  0.4375 0.0707
2 -36A9%  0.0284 -1823.93  0.0464 301 0.4333 0.0524
§ 364.62  0.0237 -1823.89  0.0345 2431 0.4340 0.0418
3 129.42  0.0364 -1823.87  0.05%7 0.43% 0.0648
too6 0 -129.79  0.00% -1839.13  0.0099 10.99  0.009 0.0138
T -364.9% 0.0189 -1559.10  0.0334 49,05  0.0403 0.0384
vog -0.19  0.009% -1839.12 0,009 2.4 0.009 0.0134
9 Joh.61 0,018 -1639.12  0.0275 £3.55  0.0408 0.0332
10 129.43  0.009% -1859.13  0.0091 20,38 0.0099 0.0136
I -129.83  0.024 -1096.29  0.025% 28.40  0.4312 0.0367
12 -364.98  0.0182 -1096.29  0.0229 44,12 0.5200 0.0292
13 -0.19  0.0170 -1094.32  0.0188 2.2 0.4314 0.0253
14 364.62  0.0180 -10%4.32  0.0190 1817 0.447) 0.0262
13 129.40 0,023 109631 0.0254 17.06  0.5415 0.0343
17 -365.00 0.019% ~123.50  0.0238 29.60 0.3533 0.0307
18 -0.18  0.0191 ~129.52  0.0233 8.20  0.3530 0.0301
19 36463  0.02 ~129.46  0.029% W13 0.35% 0.0357
A -729.8%  0.0292 ~364.65  0.032) 16,50 0.4560 0.0436
2 -364.99 0.0212 -364.67  0.0251 17,11 0.5493 0.0328
3 -0.18  0.0218 -368.73  0.0206 3o.60  0.8304 0.0300
2% 364.62  0.0218 -364.71 0,022 20.89  0.4486 0.0313
PA] 129.39  0.0277 364,70 0.0215 28.91  0.4452 0.0390
2% -129.18  0.0097 0.06 0.0098 43.91  0.0100 0.0138
2 364,92 0.0235 0.15  0.0334 16.95  0.0582 0.0409
28 =0.12  0.0258 0.08  0.0210 30.9  0.0614 0.0333
29 36465 0.0231 0.11  0.0338 13.49 0,059 0.0410
30 12982 0.0097 0.05  0.0098 42.09  0.0100 0.0138
A -129.66  0.0382 365.00  0.0626 1836 0.5498 0.0734
32 -36h.85  0.0306 364.87  0.0389 38,59 0.4516 0.0495
34 364.68  0.0285 364.85  0.0403 .28 0.4548 0.0494
3 129.41  0.0363 368,79 0,0515 2t 08875 0.0630
HESAPLANAN TUN RESIN KOORDINATLARI .
COGRAFI GEOSENTRIEK YEREL DIK KOORDINAT SISTEM
ENL BOYLAN YURSERLIK
NoK. DEG MIN SEC  DEC MIN SEC i l i ¥
139 57 5486 88 15 60.00 -11965.47  147794.99 4883909.57 4067144.75 -729.85 -1458.86
2 3957 4.8 88 16 15.40 -11%5.40  147830.22 4883920.63 &067144.82 -364.91 -1458.86
339 57 5481 88 16 30.81 -11%5.47  147065.52 4883931.54 406714481  -0.05 -1458.83



1
—
o

DEG NIN SEC  CRAIS

10 46.45 0.1995(1
49 -53.758 -0.923999
WM. .68
18 18.600 0339074
b -22.55 -0.26621
(h 8279 0.260580
-5 -31.706 -0.102378
0 -18.347 -L.116TTA
-41.406 -0.309076
-49 -i3.218 -0.311487
§ 30376 1.270764
39 34.566 0.732891
36 -58.764 -0.684804
b 3895 0.086098
-43 -10.827 -0.799%38

74

~11963.41
-11965.35

DEC MIK  SEC
0 33 34

{1
52
-12
-45
9
¥
A3
-6
-29
28
-46
-19
-50
-9

S OO OO O O OO OO

146701.03 4883942.56
146336.26 4883953.41
147181.06 4883440.39
147416.19 4883451.42
147051.47 4883462.41
146686.87 4883473.33
146322.25 4883484.22
147766.87 4882974.09
147402.08 4882985.04
147037.43 488299, 04
146672.66 4683006.9
146308.03 488301786

409
29.782
21.740
"7- 133
20.526
30.722
12.368
-8.113
-34.330
49.558
-29.313
-39.159
-2.546
-37.635

GRADS  DEG
0.723274
0.212896
0.971521

9% -0.225184

-0.847681

1

(=1
—
—
Cod
o
[
e

OO IO D OD OO

-0.178282

HESAPLANAN KOORDINATLARIN STANDARD SAPMALARI
SIGHA I = + 0.7114

SICHA X = 40,0439

SIGHA Y = 40.0432

4
-0.0069

SICMA XY =+  0.0616
ORTALAMA HATA
¥ l
~0.0220 0.0915
BARINUM BATA
i A
-0.12% -1.2115

I
-0.1268

4067144.83

L

§068261.39 -364.95
4068261.49  -0.14
§068261.42  364.80
4068261.43  729.59

HI¥
-5
14

-2

SEC  GRADS
~2.469 -0.093355
22,422 0.266180
-11.299 -0.429413
-31.487 -0.343052
~26.472 -0.897059
31,733 0.363498
=20.315 -0.191455
-33.143 -0.831834
-32.631 -0.787843
-14.373 -0.208140
21.801 0.397470
-39.623 -1.030748
-46.856 -0.903351
38.788 0.944070
-15.594 -1.097097

364,60 -1458.83
4067144.76  729.5 -1458.82
4067703.80 -130.06 -728.89
4067103.77 -365.01 -728.95
4067703.86  -0.13 -728.88
4067703.87  364.63 -728.83
4067703.92 729.42 -128.7%
068261.37 -729.90 .
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i Y00
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0.1 0.4
0.1 0.4
b.1 0.4
0.1 0.4
0.1 0.6
0.1 0.6
0.1 0.6
0.1 0.6
0.1 0.6

HESAPLANAN NOXTALARIN KARESEL ORTALAMA HATALARI
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NESAPLANAN TUW RESIN XOORDINATLARS

COCRAFT

YURSERLIK

ENLEN BOYLAN
NOK.DEG HIN SEC DEG MIN SEC

D D e  CIN Y B 03 NS e
3
-
4 o
-
w
o=
oo
-
==}
[=—=3
—_—
e
o~

15 39 58 4219 88 17T 1.6l

OHEGA
RESIN DEG MIN  SEC  GRADS - DEG
¥ ORI IR

4 19 ¥

=51 -9.524 -0.947384 0
33 25.413  0.618913
17T 3.787  0.315984
-15 -31.791 -0.289442

]
OO OO O OO S

[]

[35Y

==

-

3
[}

—

—

—

g

—

o

w

0

0

0

0

0

o . 0
16 -26.660 -0.304525 g
0

0

0

0

0

-4 25,574 -0,785671

-11965.47
0

-11965. k&
-11965.46

HIN  SEC

11 29417
52 28.022

GEOSENTRIK

147794.98

14740208
157037.43
146672.66

156308.03

GRADS
£.73311%
0.212801
0.971611

-0.25171
-0.8479%
0.172928

-0. 360809
~0.363831
-0.741429
~0.1781%9

HESAPLANAN KOORDINATLARIN STANDARD SAPMALARI
SIGHA X = +0.0443  SIGHA Y = 0.0453

SIGMA XY=+ 0.0633
ORTALANA PATA

1 I
~0.0072 -0.0236

NATINUN BATA

i .
-0.1292

I
~0.1367

l
0.1068

i
-1.3521

l

4883909.43
5883920.49
5883931.:0

4883007, 04

§067144.93
506714499
4067144.98

2 4067145.00

§067144.91
§067103.70
406770367
4067103, 15
406770377
§067703.81
§066261.28
4068261.29
406826139
§068261.32

§883017.95 4068261.33

KAPPA
SEC  GRADS
-5.571 .99
20270 0.265825
10195 -0.429381
1197 -0.34292
-26.646 -0.897113
38,758 0,331
20,285 -0.191446
-55.743 -0.832019
32945 -0, 787946
182383 -0.208143
2870 0.397182
-40.221 -1,030932
47,233 -0.903467
58.917  0.944110
13812 -109%874

DG MIN

OO DOOOOO DO
1
o
o

SICHA 7 = 40,7844

YEREL DIK KOORD. SISTEM

-36& 15
36& 80
129.59



12) Ek - L Yersel Fotogrametri i@in Dengeleme Sonug¢lari

DIS YONELTHE PARAMETRELERININ KARESEL ORTALAMA  HATALARI
éACILARIN K.0.0 LARI SANIYE BIRININDEDIR)
RES. XgOl 100 I00 (MEGA PEI RAPPA

. A 0.1 32.8 42.4 18,3
2 0 0.1 0.1 9.3 45.9 114

HESAPLANAN NOXTALARIN KARESEL ORTALAM HATALARI .
Hi i Hy l u

i
Y5010 200.68  0.0097 -1.80  0.0089 -0.38  0.0100 0.0132
3020 19153 0.0197 203.76  0.0653 46.21  0.1335 0.0682
030 19122 0.0197 26530 0.0789 .01 0.1335 0.0813
5040 198.57  0.0207 §37.62 01220 -25.91  0.1235 0.1239
530 17152 0.0207 264,12 0.0768 §.35  0.1305 0.0795
3140 179,23 0.0215 31,66 00172 -23.63  0.1187 0.1191

3220 152.08  0.0223 203.44  0.0625 30.59  0.1288 0.0664
3240 159.89  0.0229 1.3 0127 -2l 0.1145 0.1150
310 162,66 0.0229 -5.93  0.0218 1.5 0.l 0.0316
+ 5320 137.67  0.0088 196.47  0.0091 51.48  0.0098 0.0126
3340 140.56  0.0248 §37.16  0.1083  -18.87  0.1109 0.1117
%W 1247 0.0279 263.55  0.0724 33.09  0.12% 0.0776
450 12120 0.0270 437.08  0.1057  -16.50  0.1080 0.1091 -
%20 93.00 0.0311 202,95 0.0600 5.12 0.1236 0.0675
+ 3540 100.57  0.0091 46,40 0.00% 0.72  0.00% 0.0132
5610 8130 0.009 -1.36  0.0089 0.28 0.0099 0.0130
%20 7332 0.0 202.78  0.05% 3.3 0.12% 0.0690
3720 53.62  0.0387 202.61  0.05% 61.64  0.1262 0.0709

40 6343 0.0351 A36.81  0.1006 <9.16  0.1040 0.1065
15820 38.60  0.0091 195.32  0.0089 51,65  0.0097 0.0127
30 371 0.0424 262.91  0.0111 62.47  0.123%6 0.0828
3920 1418 0.0472 202.33  0.0597 66.26  0.12%0 0.0761
3940 2431 0.042 AJe.76  0.1004 412 0.1060 0.1098

6020  -5.61  0.0519 202.20  0.0603 . .
16040 178 0.0091 43.76  0.00% 2.68  0.00% 0.0132

HESAPLANAN ROORDINATLARIN STANDARD SAPHALARI
SIGNA X = 40,0731  SIGNA Y = +0.4657  SIGMA I = + [.2144
SICHA 3Y = +1.8694

ORTALAMA HATA

I 14 l
0.7179 -0.611% 1.0438
g HAX%HUH BATA ;
2.6760 -3.8016 4.2601



BZGECMis

Ulkii Asli TOURKO&LU, 1968 yilinda Cumra'da dogdu. 1ilk
8grenimine Mardin-Kiziltepe Merkez f1kokulu'nda baglayip,
istanbul Sair Nedim Ilkokulu'nda tamamladi. Ortaokulu
Tekirdag S50.Y1l Ortaokulu'nda tamamladi. Lise &grenimine
Tekirdag Namik Kemal Lisesi'nde baslayip, Beyoglu
Atatirk Erkek Lisesi'nde tamamlad:. 1985 yi1linda [.T.U.
insaat Fakiiltesi Jeodezi ve Fotogrametri Mithendisligi
Bolimi'nde o6grenimine baslad:. 1989 vyilinda lisans
Ogrenimini tamamladi ve ayni vyail I.T.U. Fen Bilimleri
Enstitisti, Jeodezi ve Fotogrametri programinda yluksek

lisans egitimine baslad:.

1991 yilindan bu yana I.T.t. Insaat Fakiiltesi Jeodezi ve
Fotogrametri Mihendisligi Bo6limli Fotogrametri Anabilim

Dali'nda Arastirma Gorevlisi olarak ¢alismaktadir.



