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OZET

HASSAS KONUM BELIRLEME YONTEMI

Arazi destekli seyrusefer yapilabilmesi icin gerekli verileri Ureten INS (10), radar altimetre
(20) ve barometrik altimetre (30) sensorlerine ve ilgili arazinin deniz seviyesi yukseklik
bilgisini iceren veri tabani olan DTED'e {40) sahip platformlarda, GPS (50) clmadidi durumda
INS (10) hatasini diuzelterek, Ug boyutlu konum bilgisi veren, GPS (50) oldudu durumda ise
hassas yukseklik bilgisini butun yukseklik bilgisi Ureten kaynaklarnn giktilarim kaynastirarak
ve hassas konum bilgisini INS/GPS entegre sistemi pozisyon bilgisini (82) kullanarak
uretmeyi saglayan, ilgili sensorlerden gelen verilerin islenmesiyle olusturulan bir hassas
konum belirleme yontemi ile ilgilidir.

(Sekil 2)
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ISTEMLER

Arazi destekli seyrusefer yapilabilmesi igin gerekli verileri Ureten INS (10), radar

altimetre (20} ve barometrik altimetre (30) sensorlerine ve ilgili arazinin deniz seviyesi

yukseklik bilgisini iceren veri tabani olan DTED-ye (40) sahip platform igin;

- GPS (50) olmadidi durumda INS+i (10) duzelterek, g boyutlu konum bilgisi veren

veya GPS (50) oldugu durumda hassas yukseklik bilgisini, yukseklik bilgisi Ureten

tum kaynaklarin ciktilarim kaynastirarak ve hassas konum bilgisini, INS/GPS

entegre sistemi pozisyon bilgisini (82) kullanarak Uretmeyi saglayan,
- DTED'deki (40) veriler ile birlikte INS (1C), radar altimetre (20} ve baromatik

altimetre (30) sensorlerinden gelen verileri igleyen

bir hassas konum belirleme yontemi olup, ozelligi;

- INS (10), radar altimetre (20), barometrik altimetre (30), DTED (40) verilerinin

gerekli sartlan saglayip/saglamadiginin periyodik olarak kontrol edilmesi;

barometrik altimetre (30) dlgumlerinin varigimin ve kalibrasyon durumunun
kontrol edilmesi,

radar altimetre (20) dlgumlerinin onceden belirlenmis bir degerin altinda
olup clmadiginin kontrel edilmesi,

INS (10) ciktisinin varhidinin kentrol edilmesi,

sayisal arazi yukseklik verisinin (40} ilgili pozisyon igin varhdinin kontrol

edilmesi,

- INS (10), radar altimetre (20), barometrik altimetre {30), DTED (40) verilerinin

tumu mevcut ve yontemin calismasi icin gerekli sartlari sagliyorsa;

arazi destekli navigasyon sistemi (60) tarafindan DTED (40), INS (10),
radar ve barometrik altimetre (20, 30) olgumleri kullanilarak, arazi destekli
navigasyon sistemi irtifa bilgisi (61) ve arazi destekli navigasyon sistemi
pozisyon bilgisinin {62) Uretiimesi,

arazi destekli navigasyon sistemi (60) tarafindan uretilen arazi destekli
navigasyon sistemi irtifa bilgisinin (61} irtifa hilgisi kaynastirma birimine
(70) gonderilmesi,

barometrik altimetrenin (30) sagladigi olgum verilerinin iglenmek Uzere

irtifa bilgisi kaynastirma birimine (70) gonderilmesi,
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- INS (10), radar altimetre (20), barometrik altimetre (30), DTED (40) verilerinin
tumu mevcut degil veya bahsedilen veriler yontemin ¢alismasi i¢in gerekli sartlan
saglamiyorsa sistem ¢ikisinin Uretilememesi (100),

- GPS (50) ve INS {10} verilerinin mevcudiyetinin kontrol edilmesi,

¢ INS (10) ve GPS (50) verileri mevcut ise;

% INS/GPS entegre sisteminin (80), INS/GPS entegre sistemi irtifa
bilgisini (81), islenmek uzere irtifa bilgisi kaynastirma birimine (70)
godndermesi,

% INS/GPS entegre sistemi (80) sonucu elde edilen duzeltilmis
INS/GPS entegre sistemi pozisyon bilgisinin (82) nihai sonug
olduguna karar verilmesi (600),

¢ INS (10) ve GPS (50) verileri mevcut degil ise;

+ sadece arazi destekli navigasyon sistemi (60) tarafindan uretilen
arazi destekli navigasyon sistemi irtifa bilgisi (61) ve arazi destekli
navigasyon sistemi pozisyon bilgisinin {(62) kullaniimasi (200}.

+» arazi destekli navigasyon sistemi pozisyon bilgisinin (62) nihai
sonug olduguna karar verilmesi (500),

- arazi destekli navigasyon sistemi (60) tarafindan Uretilen arazi destekli
navigasyon sistemi irtifa bilgisinin (61), INS/GPS entegre sisteminin (80)
tarafindan Uretilen INS/GPS entegre sistemi irtifa bilgisinin (81) ve barometrik
altimetrenin (30) Urettidi tum verilerin mevcut olmasi halinde;

¢ irtifa bilgisi kaynagtirma birimine (70} gonderilen verilerin kaynastirlarak
geometrik irtifa (71} verisinin elde edilmesi,

* kaynagtirma islemi sonrasinda, arazi destekli navigasyon sistemi irtifa
bilgisi (61), INS/GPS entegre sistemi irtifa bilgisi (81), barometrik irtifa
bilgisi (31} ve geometrik irtifa (71) arasindan, en kuguk varyansa sahip
irtifa degerinin, irtifa kaynak segme biriminde (90) hesaplanmasi,

¢ irtifa kaynak secme biriminde (90) hesaplanan bilgi kaynastirma
sonucunun nihai irtifa olarak kullaniimasina karar verilmesi {400),

- arazi destekli navigasyon sistemi (60) tarafindan Uretilen arazi destekli navigasyon
sistemi irtifa bilgisinin (61), INS/GPS entegre sisteminin {80}, INS/GPS entegre
sistemi irtifa bilgisinin (81) ve barometrik altimetrenin (30) Urettigi tum verilerin

mevcut olmamasi halinde bilgi kaynastirma yapilmamasi (300).

islem adimlarini icermesidir.
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Istem 2'ye uygun hassas konum belirleme yontemi olup dzelligi; bahsedilen “radar
altimetre (20) dlcumlerinin dnceden belirlenmis belli bir dederin altinda olmasi durumunun

kontrol edilmesi” islem adiminda belirtilen degerin 1500 feet olmasidir.

istem 1’e uygun hassas konum belirleme yontemi olup 6zelligi; arazi destekli navigasyon
sistemi (60) tarafindan, DTED (40), INS (10), radar ve barometrik altimetre (20, 30)
olcumleri kullanilarak, arazi destekli navigasyon sistemi irtifa bilgisi (61) ve arazi destekli
navigasyon sistemi pozisyon bilgisinin (62), dogrusal olmayan filireleme yontemi ile

uretilmesidir.

Istem 1'e uygun hassas konum belirleme yontemi olup ozelligi; irtifa bilgisi kaynastrma
birimine (70) gonderilen verilerin kovaryans kesisim yontemi ile kaynastirilarak geometrik

irtifa (71) verisinin elde edilmesidir.
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TARIFNAME

HASSAS KONUM BELIRLEME YONTEMI

Teknik Alan

Bulusg, seyrusefer uygulamalarinda hassas konum belirlemeye iliskin gelistirilmis bir yontemle
ilgilidir.

Bulug ozellikle, seyrusefer esnasinda kullanilan temel yukseklik ve pozisyon kaynaklarina
ilave olarak, DTEDZ2 verisinin kullanimiyla gerceklestiriien arazi yukseklik bilgisi destekli

navigasyon ve hassas konum belirleme yontemi ile ilgilidir.

Teknigin Bilinen Durumu

Gunumuz teknolojisinde hava, kara ve deniz platformlarinda kullanilan en yaygin konum
belirleme sistemleri GPS ve INS'dir. Dzellikle GPS gunumuzde tum araglarin navigasyon
sistemlerinden cep telefonlarina kadar birgok alanda kullanilan, tum dunya gapinda hassas
konum bilgisi verebilen ve gok az yatinm gerektiren bir sistem olarak modern dunyanin
vazgecilmezi olmustur. INS hava, kara, deniz ve uzay araglarinin konum belirleme, hedef
izleme ve navigasyon uygulamalarinda GPS donanimina ek olarak kullanilan bir sistemdir.
Sisteme ait ataletsel algilayicilar (jiroskop ve ivmeolcer) sistemin ivmelenmesini ve agisal

hizlanmasini dlcerek bu verileri anlik konum verilerine donusturmektedir.

INS'in kisa donem veri hassasiyeti ve hizli veri Uretme sikhidi oldukga iyi olmasina ragmen,
sensorlerden kaynaklanan birgcok hata, navigasyon verisinde zamana bagh olarak kabul
edilemez suriklenmelere yol acmaktadiwr. GPS dlcumlerinde ise hatalar zamandan
bagimsizdir. Kisa zaman araliinda etkin sonuclar veren INS ile uzun zaman araliklarinda
etkin sonuclar veren GPS verilerinin entegrasyonu, guvenilir ve daha dodru navigasyon
bilgisi sadladi§indan, yuksek hassasivet gereken uygulamalarda GPS/INS entegrasyonu
tercih edilmektedir. Yuksek hassasiyete sahip INS sistemlerinin cok maliyetli olmasi
karsisinda, dusuk maliyette bir ¢cozum, GPS/INS entegrasyonuyla olusturabilmektedir. Ancak
kentsel, kirsal ve kapali alanlarda uydu sinyallerinin kesintiye ugramasi ya da sinyal
gucunun kanstirici ile bastinimasi, INS/GPS uygulamalarinda da problemler olusturmakta,
ihtiyac duyulan konum bilgisinde bozulmalar ve kesintilere sebep olmaktadir. GPS uydu

sinyallerindeki surekliligin kesintiye ugradidi durumlar igin, INSin bagka yontemler
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kullanilarak desteklenmesi ve surtuklenme hatalannin  harici  sistemler kullanilarak
duzeltimesi ihtiyaci ortaya ¢gikmistir. Bu destekler kullanmilarak, bitunlestirilmis bir navigasyon
yapis! kurulmaktadir, Butunlestiriimis bir navigasyon sisteminde, INS dlcumleri sistemin
navigasyon durumunu hesaplamak icin; destek ise, GPS/INS entegrasycnunda oldugu gibi,

harici 6lcum vererek INS’in navigasyon hatalarini duzeltmek igin kullaniimaktadir.

Butunlestiriimis navigasyon sistemlerine yaklagimlardan biri de Arazi Yukseklik Bilgisi
Destekli Navigasyon'dur. Arazi Yukseklik Bilgisi Destekli Navigasyon, GPS’in olmadid ya da
bir sebepten kullanilamadigi durumlarda, hareket eden bir aracin pozisyonunu, aracin
altindaki arazi profili ile yuklu harita verisini kargilagtirarak tahmin etmeye c¢alisan ve bu

verilerle INS dlgumlerini duzelten bir yontemdir.

Teknik arastirmalar sonucunda ortaya g¢ikan CN103439731 numarasina sahip basvuru
Kalman filtresine dayall GPS/INS tumlesik navigasyon metodu ile ilgilidir. Teknik arastirmalar
sonucunda ortaya cikan hir diger basvuru olan CN103576178 numarall patent ise; PPS
uydularinda, GPS/INS tumlesik navigasyon sisteminin hata duzeltme metodu ile ilgilidir.
Fakat bahsedilen bu dokumanlar yukarda sozlu edilen olumsuzluklara ¢ozum getirmeyi

amaclayan bir yenilige sahip degildir.

Sonug olarak yukarida anlatilan olumsuzluklardan dolayr ve mevcut g¢ozumlerin konu

hakkindaki yetersizligi nedeniyle ilgili teknik alanda bir gelistirme yapilmasi gerekli kihnmistir.

Bulusun Amaci

Bulus, mevcut durumlardan esinlenerek olusturulup yukarnda belirtilen olumsuzluklar

¢cozmeyi amaclamaktadir.

Bulusun oncelikli amaci; hassas konum bilgisine ihtiyag duyan uygulamalarda (hava araglari
gibi) GPSin kullanilamadi§ durumlarda, pozisyon ve vyukseklik bilgisi veren kaynaklardan
(INS, Radar Altimetre, Barometrik Altimetre, DTED-2) farkli zamanlarda ve farkl dogruluk

seviyelerinde gelen bilgileri birlegtirerek, 3 boyutlu hassas konum bilgisi olusturmaktadir.

Bulusun bir amaci, GPSin kullamidigr durumlarda dikey pozisyon bilgisini duzelterek,
kullaniciya daha hassas yukseklik bilgisi sunmaktadir. Bulug, hassas yukseklik bilgisini,
yukseklik bilgisi Ureten tum kaynaklarin giktilarini kaynastirarak ve hassas konum bilgisini ise

INS/GPS entegre sistemi pozisyon bilgisini kullanarak uretmeyi saglar. Uretilen hassas
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pozisyon bilgisi kullanicinin durumsal farkindahdini arttirmaya yonelik geligtirilmis bircok
farkhh uygulamada kullanilabilecegdi gibi daha hassas bir dodrulukta seyrusefer bilgisi elde

edilmis clacaktr.

Bulus; GPS'in kullanilamadidi ve hassas konum bilgisine ihtiyvag duyan uygulamalarda, , INS
konum hatasini azaltarak pozisyon hassasiyetini, GPSin kullanilabildigi durumlarda ise

yukseklik bilgisinin hassasiyetini arttirmaktir.

Bulus sayesinde; ugus sirasinda, GPS'in olmadigi ya da etkin kullanilamadigr durumlarda,
hava araci uzerindeki pozisyon ve yukseklik bilgisi ureten temel aviyonik cihazlarin ¢iktilarin
ve arazi modelini kullanarak, hassas konum hesaplamasi yapan bir sistem gelistiriimesi
mumkundur. Ayrica GPS'in  kullanilabilmesi durumunda; irtifa bilgisi saglayan sensor

olcumleri ve INS kullanimiyla daha hassas ve guvenilir yukseklik bilgisi elde edilmis olacaktir.

Bulus sayesinde milli olmayan bir sistem olan GPS'in, arazi sartlari veya politik sebeplerle
kesintiye udramasi durumunda, ugusun ve kritik fonksiyonlarin herhangi bir kesinti
olmaksizin devam etmesi saglanabilecektir. Ayni zamanda, bulus ile hassas konum ve
yukseklik bilgisine ihtiyagc duyan ‘Sayisal Harita Sistemlerir gibi gorsel sistemlerin GPS
oldugu durumlarda da durumsal farkindahga katki saglamasi beklenmektedir. Bulugu Engel
Tespit Sistemlerinde ya da TAWS gibi sistemlerde pozisyon hassasiyetini arttirmak icin

kullanmak da miumkun olabilecektir.

Bulusun yapisal ve karakteristik ozellikleri ve tum avantajlar asagida verilen sekiller ve bu
sekillere atiflar yapilmak suretiyle yazilan detayli agiklama sayesinde daha net olarak
anlasilacaktir ve bu nedenle degerlendirmenin de bu sekiller ve detayh agiklama gdz dnune

alinarak yapilmasi gerekmekiedir.

Bulusun Anlasiimasina Yardimci Olacak Sekiller

Sekil 1: Hassas yukseklik bilgisi olugturma sistemi
Sekil 2: Bulusa konu olan yontemin akis semasi

Cizimlerin mutlaka olgeklendiriimesi gerekmemektedir ve mevcut bulusu anlamak igin gerekli
olmayan detaylar ihmal edilmis olabilmektedir. Bundan baska, en azindan buyuk olgude
o0zdes olan veya en azindan buyuk olcude ozdes islevleri olan elemanlar, ayni numara ile

gosterilmektedir.
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Parga Referanslarinin Agiklamasi

10. INS
20. Radar altimetre (RA)
30. Barometrik altimetre (BA)
31. Barometrik irtifa bilgisi
40. Sayisal arazi yukseklik verisi (DTED)
50. GPS
60. Arazi destekli navigasyon sistemi (ADNS)
61. ADNS irtifa bilgisi
62. ADNS pozisyon bilgisi
70. Irtifa bilgisi kaynastirma birimi (IBK)
71. Geometrik irtifa
80. INS/GPS entegre sistemi
81. INS/GPS entegre sistemi irtifa bilgisi
82. INS/GPS entegre sistemi pozisyon bilgisi
90. Irtifa kaynak segme birimi
100. Cikis Urelilememesi
200. ADNS tarafindan uretilen ADNS irtifa bilgisi ve ADNS pozisyon bilgisinin kullaniimasi
300. Bilgi kaynastirma yapilamamasi
400. Bilgi kaynastirma sonucunun nihai irtifa olarak kullanilmasina karar verilmesi
500. ADNS pozisyaon bilgisinin nihai sonug olduguna karar verilmesi

600. INS/GPS entegre sistemi pozisyon bilgisinin nihai sonug olduduna karar verilmesi

GPS : Global Positioning System - Kuresel konumlama sistemi

INS : Inertial Navigation System - Ataletsel seyrusefer sistemi

DTED : Digital Terrain Elevation Data — Sayisal arazi yukseklik verisi

TAWS : Terrain Awareness Warning System — Arazi farkindalik uyari sistemi

Cl : Covariance Intersection — Kovaryans kesisimi
Bulusun Detayh A¢ciklamasi
Bu detayh agiklamada, bulusun tercih edilen yapilanmalar, sadece konunun daha iyi

anlasiimasina yonelik olarak ve highir sinirlayict  etki olusturmayacak sekilde

agiklanmaktadir.
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Bulug ile INS (10} giktilari, hem sayisal arazi yukseklik verisi (40) hem de GPS (50)
kullanilarak duzeltiimekte, birden fazla kaynaktan yardim alinarak farkli durumlarda
kullanilabilecek hassas pozisyon verisi elde edilmektedir. Platform Uzerinde bulunan farkli
kaynaklardan gelen irtifa bilgisi ile dizeltiimis INS (10} bilgisinin dikey kanalindaki bilgi
durumlarda sayisal arazi yukseklik verisi (40) (DTED) tabanh caligmakta ve GPS (50) olmasi
durumuna gore gelistirilmis olan kural tabanh algoritmalarla GPS (50) kullanimini devreye
sokmaktadir. INS/GPS entegre sisteminden (80) elde edilen INS/GPS entegre sistemi irtifa
bilgisi (81), irtifa bilgisi kaynastirma biriminde (70) girdi olarak kullanmilir. irtifa bilgisi
kaynastirma biriminde (70) bir diger girdi de arazi destekli navigasyon sistemiyle (60)
iyilestirilmis INS'in (10) yukseklik bilgisi yani ADNS irtifa bilgisidir (61). Bu iki bilgi barometrik
altimetre (30) ile Glculen barometrik irtifa bilgisi (31) ile birlestiriimektedir. Hassas yukseklik
bilgisi olusturulmasina yonelik yontem S$ekil 1°de verilmektedir. Ug farkli kaynaktan elde
edilen yukseklik bilgisinin {dlgumu} istatistiksel olarak ilintili olmasi ve bu olgumler arasindaki
iliskinin ortaya konulmasinin guglugu nedeniyle Cl ybdntemi ile bilgi kaynastirma

gerceklestiriimis ve gelistirilen kural setleriyle 3 boyutlu hassas konum bilgisi olusturulmustur.

3 boyutlu hassas kenum bilgisi elde etme yonteminde kullanilan unsurlar ve islevleri su

sekildedir;

- INS (10), radar altimetre (20), barometrik altimetre (30); arazi destekli seyrusefer
yapilabilmesi icin gerekli verileri Ureten sensorlerdir.

- Sayisal arazi yukseklik verisi (40); arazi destekli seyrusefer yapilabilmesi igin ilgilenilen
bblgedeki arazinin deniz seviyesi yukseklik bilgisini iceren veri tabanidir.

- GPS (50); uydu tabanl seyrusefer sistemidir. INS (10) hatasinin duzeltiimesi icin kullanilir.

- INS/GPS entegre sistemi (80); GPS (50) sinyali varhdinda INS (10) hatasinin duzeltilmesi
icin kullantlir.

- Arazi destekli navigasyon sistemi (60); kendisine girdi olusturan sensorlerin uygunluk
durumuna gore, sayisal arazi yukseklik verisini (40) kullanarak INS (10} hatasinin
duzeltilmesi icin kullanlir.

- Irtifa bilgisi kaynastirma birimi (70); arazi destekli navigasyon sistemi (60), INS/GPS
entegre sistemi (80) ve barometrik altimetreden (30) gelen irtifa bilgilerini kaynastirmak
igin kullanihr.

- Irtifa kaynak segme birimi {90); irtifa bilgisi kaynastirma biriminden (70) gikan geometrik
irtifa (71) bilgisini alarak, kullanilacak nihai irtifa bilgisine karar verir.
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INS (10), GPS (50), radar altimetre (20), barometrik altimetreye (30) ve DTED'e (40) sahip

platformlarda, hassas yukseklik ve pozisyon bilgisi Uretme uygulamalarinda kullaniimak

uzere ilgili sensorlerden gelen verilerin islenmesiyle olusturulan bir hassas konum belirleme

yontemi olup; asadidaki igslem adimlarini icermektedir;
- INS (10), radar altimetre (20), barometrik altimetre (30}, DTED (40) verilerinin gerekili

sartlan saglayip/saglamadidinin periyodik clarak kontrol edilmesi,

Bu sartlar;

barometrik altimetre (30) olgumlerinin  varhdinin  ve kalibrasyon
durumunun kontrol edilmesi,

radar altimetre (20) olcumlerinin 1500 feet'in altinda olmasi durumunun
kontrol edilmesi,

INS (10) giktisinin varliinin kontrol edilmesi,

sayisal arazi yukseklik verisinin (40} ilgili pozisyon igin varhdinin kontrol

edilmesi,

- INS {10), radar altimetre (20), barometrik altimetre (30}, DTED (40) verilerinin tumi

mevcut ve bahsedilen veriler yontemin calismasi icin gerekli sartlan saghyorsa;

ADNS (60) tarafindan DTED (40), INS (10), radar ve barometrik altimetre
(20, 30) odlgumleri kullanilarak, dogrusal olmayan filtreleme yontemi ile
ADNS irtifa bilgisi (61) ve ADNS pozisyon bilgisinin (62) Uretilmesi,
ADNS (60) tarafindan Uretilen ADNS irtifa bilgisinin (61) irtifa bilgisi
kaynasgtirma birimine (70} gonderilmesi,

barometrik altimetrenin (30) sadladidi olcum verilerinin islenmek Uzere

irtifa bilgisi kaynastirma birimine (70) gonderilmesi,

- INS {10), radar altimetre (20), barometrik altimetre (30), DTED (40) verilerinin tumu

mevcut dedil ise veya bahsedilen veriler yontemin calismasi icin gerekli sartlan

sadlamiyorsa sistem gikisinin Uretilememesi (100),

- GPS (50} verilerinin mevcudiyetinin kontrol edilmesi,

INS (10) ve GPS (50) verileri mevcut ise; INS/GPS entegre sisteminin
(80), INS/GPS entegre sistemi irtifa bilgisini (81} islenmek Uzere irtifa
bilgisi kaynastirma birimine (70) gondermesi,

INS (10) ve GPS (50) verileri mevcut dedil ise; sadece ADNS (60)
tarafindan uretilen ADNS irtifa bilgisi (61) ve ADNS pozisyon bilgisinin
(62) kullanilmasi (200).

- GPS&in (50) mevcudiyetinin kontrol edilmesi

GPS (50) mevcut degilse; ADNS pozisyon bilgisinin (62) nihai sonug
olduguna karar verilmesi (500),
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e GPS (50) mevcut ise; INS/GPS entegre sistemi (80) sonucu elde edilen
dizeltiimig INS/GPS entegre sistemi pozisyon bilgisinin (82) nihai sonug
olduguna karar verilmesi (600).

- ADNS (60) tarafindan uretilen ADNS irtifa hilgisinin (61), INS/GPS entegre sisteminin
(80) tarafindan uUretilen INS/GPS entegre sistemi irtifa bilgisinin (81) ve barometrik
altimetrenin (30) urettigi tum verilerin mevcut clmasi halinde;

o irtifa bilgisi kaynastirma birimine (70) gonderilen verilerin Cl yontemi ile
kaynastirilarak geometrik irtifa (71) verisinin elde edilmesi,

e kaynastirma islemi sonrasinda, ADNS irtifa bilgisi (61), INS/GPS entegre
sistemi irtifa bilgisi (81), barometrik irtifa bilgisi (31) ve geometrik irtifa
(71) arasindan, en Kuguk varyansa sahip irtifa dederinin, irtifa kaynak
segme biriminde (90) hesaplanmasi,

¢ irtifa kaynak segme biriminde (90) hesaplanan bilgi kaynastirma
sonucunun nihai irtifa olarak kullaniimasina karar verilmesi (400),

- ADNS (60) tarafindan uretilen ADNS irtifa hilgisinin (61), INS/GPS entegre sisteminin
(80), INS/GPS entegre sistemi irtifa bilgisinin (81) ve barometrik altimetrenin (30)

urettigi tum verilerin mevcut olmamasi halinde bilgi kaynastirma yapilmamasi (300).

Sekil 2, islem adimlarinda bahsedilen ve bulusa konu olan yontemin akis semasini
gostermektedir. Bahsedilen arazi destekli navigasyon sisteminde (60); kalibre barometrik
altimetre (30) olgumlerini, DTED (40) ve 1500 feete kadar olan radar altimetre (20)
olcumlerini kullanarak dogrusal olmayan filtreleme yontemi ile INS'in (10) pozisyon bilgisi
duzeltimektedir. Arazi destekli navigasyon sisteminin (60) sonug Uretebilmesi igin barometrik
altimetre (30) olcumlerinin kalibrasyon durumu, radar altimetre (20) olgUumlerinin 1500 feet'in
altinda olmasi durumu, INS (10) ciktisinin ve sayisal arazi yukseklik wverisinin (40)

mevcudiyeti kontrol edilmektedir.

Geometrik irtifa bilgisinin Uretilmesinde ADNS irtifa bilgisi (61), INS/GPS entegre sistemi irtifa
hilgisi (81} ve barometrik irtifa bilgisi (31} kullaniimaktadir. Belirtilen CI yonteminin
kullanilmasinin sebeplerinde biri de bu ADNS irtifa bilgisi (61) ve barometrik irtifa bilgisi (31)

arasindaki istatistiksel ilintidir.
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