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OZET

OBJELERIN ALGILANMASI ICIiN OPTOELEKTRONIK
SENSOR VE YONTEM

Bir 1zleme bodlgest (20) igerisinde objelerin algilanmas: i¢cin bir
optoelektronik sensor (10), ozellikle de lazer tarayici temin edilmekte
olup, bu sensor, bir 151k 151mn1in (16) gonderilmesi i¢in bir 151k vericiye
(12), 1s1k 1smmin (16) izleme bodlgesi (20) igerisine periyodik olarak
saptirilmasi igin bir doner saptirma birimine (18), saptirma biriminin
(18) bir agisal konumunun belirlenmesi i¢in bir ag1 dlgim birimine
(30), objelerden gonderilen veya yansitilan 151k 1s1mindan (22) bir alic
sinyalinin olusturulmasi i¢in bir 151k ahciya (26) ve objelerin
algilanmas1  amaciyla  alict  sinyalini  degerlendirmek  i¢in
yapilandirilmis olan bir degerlendirme birimine (40) sahiptir. Burada
ag1 olgiim birimi (30), sensoriin (10) hareketsiz bir kismu (44, 46)
Uzerme dogrultulmus olan, saptirma birimiyle (18) birlikte hareket
ettirilen bir gorintll sensorini (32) veya saptirma birimi (18) tizerine
dogrultulmus olan bir hareketsiz goruntl sensoriini (32) igerir, burada
goriintil sensoruniin (32) bir sinyalinden sensore (10) gore saptirma
biriminin (18) bagil hareketini belirleyen bir hesaplama birimi (36)

ongorulmiistir.
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ISTEMLER

1. Bir izleme bolgesi (20) igerisinde objelerin algilanmasi i¢in
optoelektronik sensor (10), ozellikle de lazer tarayict olup, bir 151k
1stninin (16) gonderilmesi igin bir 151k vericiye (12), 1s1k 1sinmin (16)
izleme bolgesi (20) icerisine periyodik olarak saptirilmasi i¢in bir
doner saptirma birimine (18), saptirma biriminin (18) bir agisal
konumunun belirlenmesi i¢in bir ag1 o6l¢iim birimine (30), objelerden
gonderilen veya yansitilan 1sik 1smindan (22) bir alict sinyalinin
olusturulmas: igin bir 151k aliciya (26) ve objelerin algilanmasi
amaciyla alict sinyalim degerlendirmek i¢in yapilandirilmis olan bir
degerlendirme birimine (40) sahiptir,

karakterize edici 0zelligi,

a¢1 ol¢im biriminin (30), sensoriin (10) hareketsiz bir kism (44, 46)
Uzerine dogrultulmus olan, saptirma birimiyle (18) birlikte hareket
ettirilen bir gortintil sensoriintl (32) veya saptirma birimi (18) i1izerine
dogrultulmus olan bir hareketsiz goriintil sensoriinii (32) kapsayan bir
entegre edilmis sistem i¢ermesi, burada entegre edilmis sistemin,
ayrica, goruntll sensorinin (32) bir sinyalinden bir optik akis
yontemiyle sensore (10) gore saptirma biriminin (18) bagil hareketini

belirleyen bir hesaplama birimini (36) de kapsamasidir.

2. Istem 1'e uygun sensor (10) olup,

burada entegre edilmis sistem, bir aydinlatma birimini (34) igerir.

3. Istem 1'e veya 2'ye uygun sensor (10) olup,
burada hareketsiz kisimda (44, 46) veya saptirma biriminde (18) en az

bir referans isaret (48), bilinen bir agisal konumda diizenlenmistir.
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4. Onceki 1stemlerden birine uygun sensor (10) olup,
burada saptirma birimi (18) bir doner ayna icerir ve goruntii sensoril

(32), doner aynanin arka tarafinda diizenlenmistir,

5. Onceki 1stemlerden birine uygun sensor (10) olup,

burada saptirma birimi (18), 151k vericiyi (12) ve 1s1k ahiciyr (26)
iceren doner tarama birimi olarak yapilandinlmigtir, ve burada
goriintl sensorl (32), tarama birimi tizerinde, 151k vericiye (12) ve 151k

aliciya (26) gore bir agisal kaymayla diizenlenmistir.

6. Onceki 1stemlerden birine uygun sensor (10) olup,

sensor bir on cami (46) 1cerir ve burada gorunti sensoru (32), d6n cam
(46) tizerine dogrultulmustur, burada hesaplama birimi (36), goruntii
sensoruniin (32) sinyalinden On camin (46) kirlenmesini algilamak

i¢in yapilandirilmgtir.

7. Istem 6'ya uygun sensor (10) olup,
burada hesaplama birimi (36) igerisine, kirlenmeyen bir On cam (46)

igin bir referans sinyal birakilir,

8. Onceki istemlerden birine uygun sensor (10) olup,

sensor, guvenlik sensorilt olarak yapilandmilmustir ve bir guvenlik
cikisim (42) igerir, burada degerlendirme birimi (40), bir objenin
izleme bolgesi (20) igerisinde bir koruma alaninda bulunup
bulunmadigini belirlemek, ve bunun iizerine giivenlige yonelik bir
durdurma sinyalini giuvenlik ¢ikisi (42) uzerinden vermek igin

yapilandirimustir.
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9. Istem 8'ye uygun sensor (10) olup,
burada degerlendirme birimi (40), 6n camin (46) kirlenmesi bir
koruma alamiyla ilgili oldugunda, guvenlige yonelik bir durdurma

sinyali vermek i¢in yapilandirilmstir.

10. Onceki 1stemlerden birine uygun sensor (10) olup,

burada hesaplama birimi (36), saptirma biriminin (18) hareketsiz
kisma (44, 46) gore bir bagil hareketini, ayrica, saptirma biriminin
(18) donme harcketine dik bir vyonde de algilamak igin

vapilandirilmistir.

11. Bir 1zleme bolgesi (20) icerisinde objelerin algilanmasi i¢in
yontem olup, bu yontemde bir 151k 1511 (16) gonderilir, bir saptirma
birimi (18) yardimyla periyodik olarak izleme bolgesi (20) igerisine
saptirilir, objelerden gonderilen veya yansitilan 151k 1sinindan (22) bir
alict sinyali olusturulur ve alict sinyali, objelerin algilanmasi ig¢in
degerlendirilir, burada 1s1k 1smmm (16) gonderildigi 1lgili acisal
konum belirlenir,

karakterize edici 6zelligi,

agisal konumun ol¢imu i¢in, bir hareketsiz kisim (44, 46) Uizerine
dogrultulmus olan saptirma birimiyle (18) birlikte bir goriintd
sensoruniin  (32) hareket ettirilmesi, veya bir hareketsiz gorunti
sensoriniin  {32), saptirma birimi (18) lUzerine dogrultulmasi, ve
goruntl sensorunin (32) bir sinyalinden, bir optik akis yontemiyle
hareketsiz kisma (44, 46) gore saptirma biriminin (18) bagil
hareketinin hesaplanmasi, burada bagil hareketin belirlenmesinin,

bilgisayar fareleri igerisinde kullanim i¢in olan, ayrica gorintil
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sensorunil (32) ve bir hesaplama birimmai (36) da kapsayan bir entegre

edilmis sistem icerisinde gerceklestirilmesidir.

12. Istem 11'e uygun yontem olup,

burada goriintil senséri (32), bir 6n cam (46) uzerine dogrultulmustur
ve gorintil sensdéruniin (32) sinyalinden, ilaveten, on camin (46)
kirlenmesi, Ozellikle de kirlenmemis on camda (46) bir referans

sinyalle kiyaslama vasitasiyla algilanir.
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TARIFNAME

OBJELERIN ALGILANMASI iCiN OPTOELEKTRONIK
SENSOR VE YONTEM

Bulus, istem 1’in baslangi¢ kismina uygun, objelerin algilanmasi i¢in
bir optolelektronik sensorle, ozellikle de bir lazer tarayiciyla, ve istem
1171in baslangi¢ kismina uygun, objelerin algilanmasi igin bir yontemle

ilgilidir.

Bir lazer tarayici igerisinde, bir lazer tarafindan olusturulan 151k 151,
bir saptirma birimi yardimiyla periyodik olarak bir izleme bolgesinin
tizerinden gecer. Isik, izleme bolgesi ig¢erisindeki objelere gonderilir
ve lazer tarayici igerisinde degerlendirilir. Saptirma biriminin agisal
konumundan, objenin ag¢isal konumu ve 1sik hizi kullanilarak 1s181n
hareket siresinden, ilaveten, objenin lazer tarayicidan mesafesi
bulunur, Geleneksel lazer tarayicilar i¢in, 151k hareket stresini
belirleyen iki esas prensip bilinmektedir. Faz esashi yontemlerde
stirekli verici 15181 module edilir ve gonderilen 1518a karst alinan 1s181n
faz kaymasi degerlendirilir. Puls esasli yontemlerde veya puls hareket
stireli yontemlerde, verici, bir tek puls isletiminde nispeten yuksek
puls enerjileriyle ¢alisir, ve lazer tarayici, obje mesafelerini, tek bir
151k pulsunun gonderilmesi ve alinmasi arasimdaki hareket suresi
yardimyla 6lger. Omegin EP 2 469 296 B1’den bilinen bir puls aracih
yontemde, bir 0l¢iim i¢in, ¢ok sayida bagimsiz puls gonderilir ve

alinan pulslar istatistik olarak degerlendirilir.
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Ac1 ve mesafe verileriyle, 1zleme bolgesi igerisinde bir objenin yeri,
iki boyutlu polar koordinatlarda algilanir. Bu gekilde, objelerin
konumlar1 bulunabilir veya bunlarin konturlar1 belirlenebilir. Ugtincii
uzamsal koordinat, enine yonde bir bagil hareket vasitasiyla aym
sekilde, Ornegin lazer tarayici igerisinde saptirma biriminin bir diger
hareket serbestligi derecesi vasitasiyla veya obje lazer tarayiciya gore
taginarak algilanabilir. Boylece ayrica u¢ boyutlu konturlar da

olcilebilir.

Lazer tarayicilar sadece genel Olgim gorevleri igin degil, bilakis
ayrica ornegin tehlikeli bir makineyi olusturan bir tehlike kaynaginin
1izlenmesi i¢in gitvenlik tekniginde de kullanilir. Bu tir bir givenlik
lazer tarayicisi, DE 43 40 756 Al’den bilinmektedir. Burada makine
isletimi sirasinda kullanict personelin girme izninin olmadigr bir
koruma alani izlenir. Lazer tarayici bir izinsiz koruma alani saldirisin,
ornegin bir kullanici personelin bir bacagini algilarsa, makinenin
acilen durdurulmasim saglar. Koruma alam igerisine ornegin statik
makine kisimlarit vasitasiyla yapilan diger saldinlarin  Onceden
ogrenilmesine 1zin verilir. Sik olarak koruma alanlar igerisinde
onceden ikaz alanlar1 depolanmis olup, burada saldirilar, koruma alani
saldirisinin ve bu sekilde guvenlik ihlalinin zamaninda engellenmesi
ve tesisatin iglevselliginin arttirilmasi amaciyla, ilk once sadece bir
ikaza yol acarlar. Guivenlik lazer tarayicilart ¢ogunlukla puls esash

calisirlar.

Guvenlik lazer tarayicilar ozellikle guvenilir sekilde calismalidirlar
ve bu yiizden yiksek giivenlik taleplerini, 6rnegin makine giivenligi

igin Norm EN13849’u ve temassiz etki gosteren koruma tesisatlari
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(BWS) 1¢in cthaz normu EN61496’y1 yerine getirmelidirler. Bu
guvenlik normlarimin yerine getirilmesi icin, yedek, cesitli elektronik
yardimiyla guvenilir elektronik degerlendirme, islev izleme veya optik
vapi kisimlarinin, dzellikle de bir on camin kirlenmesinin ozel olarak

1zlenmesi gibi, bir sira dnlem alinmalidir.

DE 20 2013 102 440 Ul igerisinde, izleme 1$1mmminin on cam tizerine
firlatilmasini ve yansitildiktan sonra yeniden alinmasini saglayan bir
ayri verici ve alici vasitasiyla bir lazer tarayicinin bir 6n canu izlemesi
gergeklegtirilir, EP 2 237 065 Al, bir rotor lizerinde diizenlenmis bir
test tesisatimi ve ayrica On camin disma takilmis bir reflektor
elemanim kullanir. EP 1 813 961 B1, bir kamera i¢in, bir 6n camin i¢
tarafinda  yansimanmin  bir  gorintllt  sensoruiyle alinmasim  ve

kirlenmenin algilanmasi i¢in degerlendirilmesini 6ngorilr.

Toplam algilama araligi boyunca glvenilir veriler elde etmek
amaciyla, sadece, algilanan objelerin mesafelerinin gergek olgiimil
icin degil, bilakis ayrica ag¢1 Olcimimin hassasiyeti i¢in de yiksek
taleplerde bulunulur. Geleneksel anlamda, bunun i¢in, duzenh
acikliklara sahip bir kodlayici cam kullamlir. Bir ¢atal 1s1ik bariyeri,
donen kodlayict camin agikliklari igerisinden 1s1mim yayar, ve zaman
birimi basma 1sin kesintilerinin sayisimin belirlenmesi vasitasiyla bir
donme hiz1 ya da agisal konum hesaplanir. Bunun i¢in, kodlayici cam
icin nispeten iddiali bir mekanik ve c¢atal 151k bariyeri dahil, nispeten
¢ok yvapr kismu kullanilir, Kodlayict camin bagimsiz agikliklar isletim
sirasinda yabanci partikullerle veva tozla tikanabilir, ki bu da bakim
ihtiyacina, veya hatta arizalara varan hatali 6l¢iimlere yol agar. (atal

15tk bariyeri, yabanci 1518a kars1 hassasiyet gosterir.
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DE 10 2006 041 307 Al, algilanan bir objenin bir bagil hareketim
detekte etmek amaciyla, birbirini takip eden gorintiuleri degerlendiren
bir gorintli sensoriine sahip, ©Ornegin  yansitma tusu olarak
vapilandirilmis bir optolektronik sensor diuizenegini agiklamaktadir.
Ancak bu, bir lazer tarayiciyla veya bunun tarama hareketiyle ilgili

degildir.

EP 2 626 671 Al, bir goriinti sensoriine sahip, bir Ust yiizeye gore
harcket eden bir tarama birimiyle bir konumun belirlenmesiyle
ilgilenir. Bir hesaplama birimi, zamansal olarak arka arkaya algilanan
151k yogunlugu ornekleri arasindaki bir farktan, bir hareket yolunu ya
da bir hareket hizim belirler. Bu dmegin bir tasima yolu zerinde bir

tasit aracinin konumlariin belirlenmesine yarar.

US 8 842 262 B2, hareketli tarama elemani bir polarizasyon ayrilmasi
icin vapilandirilnus olan bir tarama tertibatini agiklamaktadir. Tarama
mekanizmas:  i¢in, digerlerinin  arasinda, bir  galvanometre

onerilmektedir.

DE 10 2007 003 852 Al igerisinde, ornegin lazer tarama sistemleri
igerisinde kullanilabilen, optik konum algilama tesisatina sahip bir
galvanometrik motor tarif edilmektedir. Agisal konum, bir 151k 151m1
rotorda bir ayna lzerine dogrultularak ve yansitilan 1sik lekesi bir
optik konum sensoril uzerinde detekte edilerek optik olarak algilanir.
Konum sensori, CCD veya CMOS matrisi olarak yapilandirilimis

olabalir.
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Bu yuzden, bulusun gorevi, tiriine uygun bir sensor icerisinde agisal

konumun giivenilir sekilde belirlenmesinin saglanmasidir.

Bu gorev, istem 1’e¢ uygun bir optoelektronik sensor sayesinde ve
istem 11°¢ uygun, objelerin algilanmasi i¢in bir yontem sayesinde
yerine getirilir. Sensor, doner bir saptirma birimi, yam 0rmegin
rotasyon yapan bir doner ayna veya 1sik vericiye ve aliciya sahip,
rotasyon yapan bir optik kafa icerir ve bu sekilde bir 151k 1s1mmyla
periyodik olarak bir 1zleme diizlemini tarar. Saptirma biriminin
ilaveten devrilmesi durumunda, izleme bolgesi, ¢ boyutlu bir
uzamsal bolgeye genisletilir. Geri donen 1s1k 1s1mindan olusturulan
alict sinyali, bir objenin taranip taranmadigm algilamak i¢m
degerlendirilir. Burada sensor, 0zellikle de, 151k 151minin gonderilmesi
ve alinmast arasindaki 1sik hareket siiresinin ve bundan objeye olan
mesafenin belirlendigi mesafe olger olarak yapilandirilmuistir. Bir a¢1

Olctim birimi, algilamanin ilgili agisal konumunu belirler.

Bulus, a1 olgim birimi ig¢erisinde geleneksel kodlayici camin g¢atal
151k bariyeriyle birlikte ikame edilmesi ana dusiincesinden yola ¢ikar.
Bunun igin, saptirma birimiyle birlikte hareket ettirilen, ornegin bir
muhafaza veya bir d6n cam gibi, sensoriin hareketsiz bir kismi izerine
dogrultulmus olan bir goriinti sensorit ongorulmustir. Gorunth
sensoruniin perspektifinden, hareketsiz kisim hareket igerisindedir.
Alternatif olarak goriintli sensoril hareketsizdir, yani donme hareketini
birlikte yapmaz, ve saptirma birimi Uzerine dogrultulmustur. Bu
sekilde de bir bagil hareket elde edilir. Goriintd sensoriiniin sinyalinin
gesitli zaman noktalarindan ve boyvlece donme konumlarindan,

ozellikle de bir gorintll sirasindan degerlendirilmesi vasitasiyla, bir
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hesaplama birinm 1¢erisinde bagil hareket degerlendinilir ve boylece
acisal konum o6rnegin donme hizi Uzerinden belirlenir. Hesaplama
birimi, a¢1 olgim biriminin  kismi, ancak ayrica aym sekilde
degerlendirme biriminin kismi veya toplam pargas: da olabilir, bu
degerlendirme birimi, 1zleme bolgesini tarayan 1sik 1smimin alica

sinyalini degerlendirir.

Bulusun avantaji, a¢1 6lgiim biriminin daha saglam, guvenilir ve ucuz
olmasidir. Ayrica, bu tir bir a¢1 6l¢iim biriminin agir1 kompakt olarak
gergeklestirilmesi  ve boylece sensdorin yapim  biyikluginin
azaltilmast da mumkiindir. Bunun digsinda, gorunti  sensorimiin
sinyali, hatta, drmegin yabanci 151k 6l¢iimi, bir 6n cam kirlenmesinin
ol¢iimil, parlaklik dl¢ctimil, acilarm veya benzerlerinin ilave isaretleri
vasitasiyla, toplam sensoriin olanaklarimi ve saglamhigm agikga

yukselten ilave dl¢imler i¢in de kullanilabilir.

Hesaplama birimi, bir optik akis metoduyla bagil hareketi belirler. Bu,
bagil hareketlerin optik olarak belirlenmesi i¢in, bir yerlesik ve saglam
yontemdir, Basitlestirilmus sekilde ifade edilmis olarak bir goriintu
igerisindeki goruntii Ozellikleri tanimlanir, bir diger goruntii igerisinde
goriinti ozelliklerimin karsiliklart aranir, ve gdrintil ozelliklerinin
kaydirilmasindan olusan vektor alamindan ve gorumtillerin kayitlarimin
arasindaki zaman araligindan, bir yon dahilinde bir hareket hizi
belirlenir.  Optik  akis, bu uygulamada belirlenmesi  ve
degerlendirilmesi, tim gorintli ozelliklerinin ¢erceve kosullarindan
dolay1 sadece birlikte hareket edebileceklerine iliskin ©n bilgi

vasitasiyla onemli ol¢lide kolaylastirilmis olan bir gorkemli yapidir.
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Ac1 0lgiim birimi, tercihen bir aydinlatma birimini igerir. Bu, goriinti
sensorimin sinyalinin amplitudinii ve yapisini yeterli 6l¢ciide emniyete
alir. Aydmlatma, oOzellikle de, lazer benekleri degerlendirilebilir bir
vapr ve boylece optik akisin belirlenmesi ig¢in ayrica gorunth

ozellikleri olusturan bir lazer aydinlatmasidir.

Ac¢1 Olgim birimi, en azindan goruntll sensorimt ve hesaplama
birimini kapsayan bir entegre edilmis sistemi igerir. Daha tercihen,
ayrica, bir aydilatma birimi de, entegre edilmis sistem igerisine dahil
edilir. Bu tir entegre edilmig sistemler ve ¢ipler drnegin bilgisayar
fareleri igerisinde kullanim bulurlar. Bu ylizden bunlar ¢ok
mitkemmeldirler, boylece saglamdirlar ve ucuz maliyetle elde
edilebilirler. Bir entegre edilmis sistemin kullanilmasi sayesinde,
sensor igerisinde daha az spesifik iletken plaka yiizeyleri veya diger
elemanlar gerekli olur. Hesaplama birimi icerisinde degerlendirme,
ozel olarak sensor igin gelistirilmemis bir ¢ip igerisinde bir agisal
konum olusturmaz, bilakis 0rnegin sadece bir iz sinyali olusturur.
Intern sensor geometrisi dikkate alinarak intern sensor geometrisinden
bir agisal konuma daha da hesaplama, ger¢i ag¢1 dlgiim biriminin
hesaplama birimi igerisinde gergeklestirilebilir, ancak bu gorev
onceden sensorin degerlendirme birimine de dusebilir. Bilgisayar
fareler1 icin en azindan bazi ticari ¢ipler, gorimtil verilerinin bizzat
okunmasi olanagini da sunarlar. Boylece, hesaplama biriminin
islevselligi, degerlendirme birimi igerisine kaydirlabilir, ve ayrica
goruntu verilerinin ag¢1 olgimunden bagimsiz degerlendirilmeler1 de

yapilabilir.
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Hareketsiz kisma veya saptirma birimine tercihen en az bir referans
isaret bilinen bir agisal konumda verilmistir. Bu 6rmegin ozellikle
parlak bir 1saret, bir reflektor veya aksi takdirde kolay tanimlanabilen
bir ozelliktir. Bu sayede, 0zellikle de bir sifir konumu saptanir, veya
ilgili bagil harcketin tamamen dogru olarak belirlenememesi
vasitasiyla gerceklesen bir kayma, bundan uygun bir yanlishik ortaya
¢ikmadan once periyodik olarak duizeltilir. Duzenli referans 1saretlere
sahip bir ¢evreleven halkaya kadar birden fazla agisal konumda birden

fazla referans igaret de verilmis olabilir.

Saptirma birimi tercihen bir doner ayna igerir, ve goruntli sensortil,
doner aynanin arka tarafinda diuzenlenmigtir. Orada gorinth sensoril
veya goruntil sensoriine ve hesaplama birimine sahip, entegre edilmis
bir ¢ip kolaylikla barindirilabilir, ve bunlarin arasinda diizenlenmis
doner aynadan dolayi, ag¢1 dl¢iim biriminden tarama 1siminin gergek
olciim kanali igerisine erisen veya bunun tersinin dogru oldugu

dagilms 1s1kla problemler olusmaz.

Alternatif olarak saptirma birimi, 151k vericiyi ve 151k aliciyt igeren,
rotasyon yapan bir tarama birimi olarak yapilandirilmistir, burada
gorlintil sensoOrll, saptirma birimi Gizerinde 151k vericiye ve 151k aliciya
gore acgisal kaydirilmis olarak duzenlenmistir. Burada, bir doner
aynanmin yerine, tarama 1smmmin g1k vericisiyle ve 1sik alicisiyla
birlikte bir Olcim kafas1 ongoriilmils olup, bu 0Ol¢iim kafasi,
muhafazayla, on camla ve motorla ve ayrica muhtemelen diger
komponentlerle birlikte bir kaide birimine gore doner. Bir yandan
gortintl sensorll ve diger yandan 1sik verici ve 151k alici arasindaki bir

agisal kayma vasitasiyla, burada da yeterli yer kullanima sunulur, ve
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dagilmis 151k vasitasiyla karsilikl zararlar engellenir. Bu, herseyden
once, tercihen 180° vakininda yeterli buyukliukte bir acisal kaymada
da gegerlidir.

Sensor, tercithen, bir 6n cam i¢cermekte olup, burada goriintil sensort,
on cam uzerme dogrultulmustur ve hesaplama birimi, gérinta
sensoriniin ~ sinyalinden on camin kirlenmesimi  algilamak i¢in
yapilandirilmistir. Gorintll sensorll, burada, en azindan, igerisinden
tarama 1s1nunm da gegtigi bir on cam kismuni algilar. ilaveten, ayrica,
ornegin bir muhafaza boliimii gibi bir diger hareketsiz kisim da
algilanmig olabilir. GoOruntit  sensoriniin - sinyali, burada, agisal
konumun belirlenmesi amaciyla 1laveten bir ikinci 1slev icin kullamilir.
On camin kirlenmesi vasitasiyla 1513in dagilma davranisi degisir ve
bununla birlikte goruntii sensorinun goriintu verileri igerisindeki
kontrast ve sinyal giicii de degisir. Bundan da, ister bir esik degerin
dikkate alinmasindan sonra ikili olsun, ister bir nicel kirlenme
olcuisinde kademeli olsun, kirlenme anlasilir. Kirlenme bilgisi burada
istenildigi takdirde hatta ¢ok yitksek bir ac1 ¢ozinurlugiyle kullammma
sunulur,  Degerlendirmenin  gergt  hesaplama  birimi  igerisinde
yapildig1, ancak hesaplama biriminin bizzat degerlendirme biriminin
kismi veya toplam pargasi da olabilecegi hatirlatilir. Yani, kirlenme
kontrolii heniiz a¢1 Olgium birimi igerisinde veya gercek sensor

degerlendirme birimi igerisinde yapilabilir.

Hesaplama birimi icerisine, tercihen, kirlenmemis bir on cam i¢in bir
referans sinyal birakilmustir. Yani, kirlenme ©ol¢iimil, en azindan,
islevsel olarak yeterli temizlikte olan bir 6n camda kalibre edilir, ve

ileriki isletimde sapmalar algilanir.
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Sensor tercihen giivenlik sensort, dzellikle de giivenlik lazer tarayicis:
olarak vyapilandinlmistir ve bir guvenlik ¢ikisim icerir, burada
degerlendirme birimi, bir objenin izleme bolgesi igerisinde bir koruma
alaninda bulunup bulunmadigint belirlemek, ve bunun uzerine
glivenlige yonelik bir durdurma sinyalini gitvenlik ¢ikist Gizerinden
vermek icimn yapilandirilmistir. Bir givenlik sensoril, giriste tarif
edildigi gibi bir guvenlik normu anlaminda bir giivenli sensordir ve
bu yizden tehlike kaynaklarinda kisilerin  korunmasi igin
kullanilabilir. Bir kirlenme 6l¢timi, bu normlarin  muhafaza
edilmesine katkida bulunur. Ancak, bu hi¢gbir zaman, bu anlamda
guvenli olmayan bir sensorin  de kirlenme  olgiimiinden

yararlanamayaca@ anlamma gelmez.

Degerlendirme birimi, tercihen, on camin kirlenmesi bir koruma
alaniyla ilgili oldugunda, giivenlige vonelik bir durdurma sinyali
vermek i¢in vapilandirilmustir, Daha genel anlamda, bir kirlenme,
sadece, ilk olarak guvenilir bir algilamaya artik izin vermediginde ve
ikinct olarak kullamim i¢in de uygun olan bir gorig bolgesiyle 1lgih
oldugunda, kritiktir. Glvenlik teknigi uygulamasinda, bu, koruma
alanlar1 vasitasiyla saptanir, ¢iinkll koruma alanlarn disinda objelerin
algilanmas1 giivenlik agisindan dnemli degildir. Ancak bir bakim
talebi, ayrica, isletimin devam edip etmediginden bagimsiz olarak da

anlaml olabilir.

Hesaplama birimi, tercihen, saptirma biriminin hareketsiz kisma gore
bir bagil hareketini, ayrica, saptirma biriminin donme hareketine dik
bir yonde de algilamak i¢in vapilandirilmustir. Bu, ornegin, izleme

diizlemini deviren ve bu sayede Ui¢ boyutlu bir uzamsal bolgeyi
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tarayan, genisletilmis i1zleme bolgesine sahip bir sensor icerisinde de
yararli olabilir. Ancak, ayrica, sabit izleme duzlemine sahip bir sensor
icerisinde de, dengesizlik veya mekanik darbeler yiziinden dikey
harcketler olusabilir, boylece harcket davranisinin izlenmesi igin bir

tam1 miimkin hale gelir,

Bulusa uygun yontem benzer sekilde daha da gelistirilebilir ve bu
sirada benzer avantajlar gosterir. Bu tir avantajli ozellikler, drnek
niteligi tasirlar, ancak bunlar, kisitlayici olmayacak sekilde, bagimsiz

istemlere bagimli olan alt istemler igerisinde tarif edilirler.

Bulus, asagida, diger ozellikler ve avantajlar agisindan da omek
niteliginde uygulama sekillerinin yardimiyla ve ekteki ¢izime atfetme

yoluyla daha yakindan agiklanmaktadir. Cizimin resimleri:

Sekil 1'de, birlikte hareket ettirilen bir gorlintil sensorl esasli bir agisal
konum belirlemenin yapildig bir lazer tarayicinin bir uygulama sekh

boyunca bir kesit gorimusuniy;

Sekil 2’de, Sekil 1°deki gibi, ancak hareketsiz goriinti sensoriine
sahip bir lazer tarayicinin bir diger uygulama sekli boyunca bir kesit

gorunusuni;

Sekil 3°de, gorinti sensoriniin diizenlenmesinin ve dogrultulmasinin
bir varyasyonuna sahip bir lazer tarayicimin bir diger uygulama sekli

boyunca bir kesit gdorinuistinil;
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Sekil 4°de, bir doner aynanm yerine rotasyon yapan bir dl¢im kafas:
iceren, birlikte hareket ettirilen bir gorlntii sensortl esash bir acisal
konum belirlemenin yapildig: bir lazer tarayicimin bir diger uygulama
sekli boyunca bir kesit goriinuisiini;

Ve

Sekil 5°de, Sekil 4°deki gibi, ancak lazer tarayicinin hareketsiz kism
igerisinde gorlintll sensoriine sahip bir lazer tarayicinin bir diger

uygulama sekli boyunca bir kesit goriintistinii gosterir.

Sekil 1, bir lazer tarayici (10) boyunca bir sematik kesit gortmusiinii
gosterir. Omegin kizilotes1 tay!f icerisinde veya bir diger tayf
icerisinde bir lazer 15181 kaynagina sahip bir 151k verici (12), bir verici
optik (14) yardimiyla bir verici 15181 1s1min1 (16) olusturur, bu 1sin, bir
saptirma biriminde (18) bir izleme bolgesi (20) igerisine saptirilir.
Verici 15181 1511 (16) izleme bolgesi (20) igerisinde bir obje i1izerine
duserse, gonderilen 151k (22) yine lazer tarayiciya (10) geri doner ve
orada saptirma birimu (18) tizerinden ve bir alic1 optik (24) vasitasiyla
bir 151k alic1 (26), 6rnegin bir foto diyot veya bir APD (Avalanche
Photo Diode= C1g Foto Diyotu) tarafindan detekte edilir.

Saptirma birimi (18), bu uygulama seklinde, doner ayna olarak
yapilandirilmistir ve bir motorun (28) tahriki vasitasiyla siirekli olarak
doner. Motorun (28) ya da saptirma biriminin (18) ilgili agisal
konumu, bir gorinti sensorinil (32), bir aydinlatma birimini (34) ve
bir hesaplama birimini (36) igeren ve asagida detayh olarak tarif

edilen bir ag1 6l¢im birimi (30) vasitasiyla algilanir,
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Isik verici (12) tarafindan olusturulan verici 15131 1511 (16), bdylece,
donme hareketi vasitasiyla olusturulan izleme bblgesinin (20)
Uzerinden gecer. Verici optigin  (14) ve alict optigin  (24)
vapilandirilmasi, ornegin saptirma birimi olarak 1sm olusturan bir
ayna, merceklerin bir diger dizenegi veya ilave mercekler tizerinden
degistirilebilir. Ozellikle de, bir otokolimasyon diizenegi icerisinde de
lazer tarayicilar bilinmektedir. Gosterilen uygulama seklinde, 151k
vericiler (12) ve 151k alicilar (26), bir ortak iletken kart (38) Uizerinde
barindirilir. Bu da sadece bir 6rnektir, ¢iinkii 6zgiin iletken kartlar ve
ayrica diger diizenekler drnegin bir karsilikli yiikseklik degisikligiyle

ongorilmils olabilirler.

Isik alict (26) tarafindan gonderilen 151k (22) izleme bolgesi (20)
tarafindan alinirsa, saptirma biriminin (18) ag¢1 6l¢iim birimi (30)
tarafindan dl¢llen agisal konumundan, objenin izleme bodlgesi (20)
icerisindeki agisal konumu saptanabilir. Ilaveten, tercihen, bir 1sik
sinyalinin gonderilmesinden 1zleme bolgesi (20) icerisinde objede
yanstmasindan sonra almmasina kadar gecen 1sik hareket suresi
bulunur ve 151tk hiz1 kullanilarak objenin lazer tarayiciya (10) olan

mesafesi saptanir.

Bu degerlendirme, bunun i¢in 151k vericiye (12), 151k ahciya (26),
motora (28) ve ag¢1 Ol¢im birimine (30) baglanmis olan bir
degerlendirme birimi (40) tarafindan yapilir. Boylece, a¢1 ve mesafe
uzerinden tum objelerin izleme bolgesi (20) igerisindeki iki boyutlu
kutup  koordinatlari  kullamima  sunulur.  Guvenlik  teknigi
uygulamasinda, degerlendirme birimi (40), izin verilmeyen bir objenin

izleme bdlgesi (20) igerisinde saptanan bir koruma alanina saldirip
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saldirmadigim kontrol eder. Saldmm sdz konusu oldugunda, bir
guvenlik ¢ikist (42) (OSSD, Output Signal Switching Device= Cikis
Sinyali Anahtarlama Cihazi) Uzerinden bir givenlik ihlali sinyali,
izlenen bir tehlike kaynagina, 6rnegin bir makineye gonderilir. Lazer
tarayici (10), bu tir emniyet teknig1 uygulamalarinda, giriste belirtilen
normlara uygun onlemler sayesinde bir giivenli lazer tarayicidir. Diger
uygulama sekillerinde, guvenlik c¢ikisinin (42) yerine veya buna
ilaveten bir arayiz, 6l¢iim verilerinin gonderilmesi veya ornegin lazer

tarayicinin (10) parametrelendirilmesi i¢in Ongorilmiistir.

Tum belirtilen i1slev komponentleri, 151k ¢ikis ve 151k giris bolgesi
igerisinde bir on cam (46) iceren bir muhafaza (44) icerisinde

dizenlenmistir.

Ac¢t 0l¢hm birimi (30), Sekil 1°de sadece ¢ok sematik olarak
gosterilmistir, Tercihen, bu sirada, aksi takdirde ornegin bilgisayar
fareleri 1¢erisinde kullanim bulan, tamamen entegre edilmis bir ¢ip s0z
konusudur, Muhtemelen gerekli olan optikler gosterilmemis olup,
burada lazer tarayicinin (10) yapisia bagh olarak ag1 dl¢iim biriminin
(30) ozgin optikleri ongorillmils olabilir veya ornegin 6zel 15
olusturma zonlan seklinde zaten mevcut olan optiklerin bdlgelerinden

birlikte yararlanilabilir.

Gorintlh  sensorit  (32) gorintt  siralarrm kaydeder, bu sirada
aydinlatma birimi (34) yeterli 1siktan ve ozellikle de benek desenleri
vasitasiyla ayrica yapidan sorumludur. Hesaplama birimi (36), farkl
zamanlarda kaydedilen goriintileri kivaslayarak, agi 6l¢iim biriminin

(30) algilanan goriniime gore bir bagil hareketini belirler. Bu amagla,
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bilgisayar fareler i¢in ¢ipler igerisinde kullanilan yontem, optik akism
degerlendirilmesidir  ve  yakindan  acgiklanmayacaktir, ¢kl
kendiliginden bilinir. Prensipte, burada, goriintu sirasi igerisinde
gorunti Ozelliklermin hareketinin degerlendirilmesi soz konusudur,
burada bu goriintil 6zellikleri, 6rmegin aydinlatma biriminin (34) lazer
benekleridir. Ucuz olarak kullanima sunulabilen ve saglam, ticari
olarak elde edilebilen ¢iplerin kullanimimin avantajlart olmasina
ragmen, bagimsiz komponentlerin, yani ilk etapta bir gorunth
sensorunlin (32) kendine baglh bir hesaplama birimiyle (36) birlikte
kullanim: da disiinilebilir. Burada hesaplama biriminin  (36)
islevselligl, ayrica kismen veya tamamen degerlendirme birimi (40)

igerisine kaydirilmis da olabilir.

Agt ol¢im birimi (30), doner saptirma birimi (18) izerinde tercihen
doner aynanin arka tarafi Gizerine takilmistir ve ag¢1 dlgiim biriminin
gortintl sensodril (32), on cam (46) tizerine dogrultulmustur. Alternatif
olarak ac1 Olciim birimi (30) ayrica lazer tarayicinin (10) bir diger
harcketsiz kisnu, ormegin muhafaza (44) Uzerine dogrultulabilir. Bu
sckilde, goruntll sensoril (32), lazer tarayicmmm (10) algilanan
hareketsiz kismina gore hareket eder, ve hesaplama birimi (36), bu
bagil hareketi ve bununla birlikte donme hizint belirleyebilir. Bir tipik
bagil iz 5-10 m/saniye buyuklik dizenindedir. Bu, lazer tarayicimin
(10) mtern geometrisiyle, 0rmegin ag1 ol¢giim birimi (30) ve On cam
(46) arasindaki mesafeyle hesaplanmalidir, ve sonra bundan da bir
acisal konum belirlenmelidir. Bu hesaplamalar aym sekilde hesaplama
birimi (36) igerisinde de yapilabilir. A¢1 dl¢im birimi (30) lazer

tarayict i¢in Ozel olarak tasarlanmanmus bir entegre edilmis ¢ip
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oldugunda, bu tur hesaplamalar ayrica degerlendirme biriru (40)

icerisinde de yapilabilir.

Ac¢1 0l¢iim birimi (30) degerlendirme birimine (40) gore hareket ettigi
icin, hareketli ve hareketsiz komponentler arasinda simyallerin
aktarilmasi ve ag¢i Ol¢iim birimine enerjnin beslenmesi gereklidir.
Sekil 1°de, bu sadece sematik olarak baglanti ¢izgisi olarak
gosterilmis olup, gercekte drnegin motorun (28) donme ekseni veya
bir kablosuz araviiz vasitasiyla strtme kontaklar1 tizerinden bir

gergeklestirme dusiiniilebilir.

Ac1 Olciim biriminin (30) 6n cam (46) 0izerine dogrultulmasz, bir diger
islevin yerine getirilmesini, yani bunun kirlenmeye kars1 izlenmesini
mumkin kilar., Bunun i¢in, gorimtil sensoruniin (32) verileri, bir kez
daha oOrnegin amplitid ve kontrast agisindan degerlendirilir. En
azindan ag¢1 olgiim birimi (30) olarak kullanilan, ticari olarak elde
edilebilen, entegre edilmis bazi ¢ipler sadece hizi temin etmezler,
bilakis ayrica kontrast veya sinyal gicu gibi 0l¢iim degerlerini, kismen
ayrica ham goruntil verilerini de tedarik ederler. On cam (46)
tizerindeki kir partikulleri, aydinlatma biriminden (34) gonderilen
1s1gim dagitilmas: vasitasiyla, goriintil sensoril (32) tarafindan detekte
edilen benek desenini etkilerler ve bu sekilde kontrasti ve sinyal
gicunii degistirirler. Bu yluzden, on camin {(46) bir kirlenme
derecesinin detekte edilmesi mimkiindir. Burada tercihen onceden
temiz on camda (46) bir kalibrasyon sirasinda referans veriler toplanir
ve depolanir, boylece daha sonra kirlenme, kiyaslama vasitasiyla

degerlendirilebilir.
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Geleneksel anlamda bir on cam i1zleme sistemi sadece birka¢ ayn
Ol¢iim kanal icerirken, birlikte domen a¢1 6l¢iim birimi (30) tizerinden
hatta yluksek agisal ¢ozunurlukli kirlenme bilgisi de kazanilabilir, ve
de bu bilgi kazanma, verici 15131 15111 (16) ve gonderilen 151k (22) i¢in
de yararlanilan, On camin (46) tam da belirleyici olan kisminin uygun
sekilde dogrultulmasi durumunda gerceklestirilebilir. Bir basit
kirlenme 1zleme islemi sirasinda, lazer tarayicinin (10) henuiz igletim
kapasitesine sahip olup olmadigina sadece ikili olarak karar verilir.
Ag1 ¢ozimlrlukl kirlenme bilgisi ancak ayrica farklilastirilmig
izlenimlere de izin verebilir. Ornegin, 6n camin (46) kirlenen bir
bolgesinin, igerisinde bir koruma alam bulunan bir agisal aralikla 1lgihi
olup olmadig1 kontrol edilir. Bir koruma alanmin izlenmesinin 6n
camim (46) kirlenen bir bolgesi yuziinden kisitlanmasmin hemen
givenlige yonelik bir durdurmaya yol a¢masi gerekirken, uygun
olmayan agisal araliklar icerisindeki kirlenme kabul edilebilir ve bu

sckilde lazer tarayicinun (10) elverisliligi arttirilabilir.

Sekil 2, bir lazer tarayicinin (10) bir diger uygulama seklinin bir kesit
goriniisinil gosterir. Burada her yerde aym referans isaretler, aym
veya birbirine karsilik gelen referans ozellikleri gosterirler ve yeniden
tarif edilmeyecektirler. Sekil 1'e gore uygulama seklinden farkli olarak
burada ag1 ol¢iim birimi (30), saptirma birimiyle (18) birlikte hareket
ettirllmez, bilakis lazer tarayict (10) igerisinde hareketsiz olarak
diizenlenmistir ve bu sekilde bagil hareket icerisinde bulunan saptirma
birimi (18) Uzerine dogrultulmustur, Donme hizimin ve bununla
birlikte agisal konumun belirlenmesi burada tamamen analog sekilde
gergeklestirilir,. Dlizenlemenin avantaj, ag¢t olgiim birimi (30) ile

degerlendirme birimi (40) arasinda, harcketli ve hareketsiz kisimlar
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arasinda veri baglantisimin tedarik edilmesinin zorunlu olmamasidir.
Saptirma biriminin (18) ac1 ol¢iim birimine (30) egik konumundan
dolayt, bir devir yapma stirecinde mesafe degisir. Bu, ag1 6l¢iim birimi
(30) igerisinde orada uygulanan yonteme bagli olarak algilamayi
dikkate almalidir. Ancak, ayrica, saptirma biriminin (18) Ust tarafinda
bir basit, birlikte donen, yatay camin i1laveten dizenlenmesi sayesinde

bundan kaginilabilir.

Seckil 3, bir lazer tarayicinin (10) bir diger uygulama seklinin bir kesit
goriinlislinil  gbsterir. Burada agi Ol¢iim birimi (30) yine birlikte
donecek sekilde saptirma birimi (18) Uzerinde, ancak bir diger
konumda ve devrik olarak diizenlenmistir, boylece on camin (44)
yerine lazer tarayicimin (10) hareketsiz kaidesi icerisinde bir bolge
algilanir. Tabii ki, alternatif olarak sadece konum veya sadece

devirme agis1 da degistirilebilir.

Ayrica, goruntii sensoriinin (32) algilama araligi icerisinde bir
referans 1saret (48) ongoOrulmilg olup, bu referans isaret, goruntil
verilert 1gerisinde kolay ve guvenilir sekilde algilanabilir, ¢inki
ornegin ozellikle parlaktir veya yansiticidir veya belirli bir kodu tasir.
Karsilik gelen biri, ayrica, on cam (46) Gizerine, ve de tercihen verici
151k 1$1mmun (16) ve gonderilen 151810 (22) gegis bolgesinin biraz altina
veya Uzerine uygulanabilir. Referans isaret (48), ornegin, bir sifir
konumunun saptanmasma ve ayrica her defasinda yapilan bir devirden
sonra ag¢1 olgum birimi (30) tarafindan belirlenen agisal konumlar
igerisinde bir yaklasik kaymanin dengelenmesine yarar. Referans
isaretlerin  (48) birden fazla agisal konumda uygulanmasi da

dusiiniilebilir. Sekil 3'de, referans isaret (48), hatta, gelisiglizel birgok
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kodlama icerebilen ve ayrica yabanci 151k mukavemetini iyilestiren,

cevreleyen halka olarak yapilandirilmstir.

Sekiller 4 ve 3, igerisinde saptirma biriminin (18) doner ayna olmadig
bir lazer tarayicinin (10) diger uygulama sekillerinin  kesit
goriintiglerim  gosterirler. Bunun vyerine bir doner olciim kafasi
ongorulmustir. Yam, saptirma birimu (18), igerisinde 151k vericinin
(12) ve 11k alicimin (26) optiklerle (14, 24) birlikte dondugu tarama
birimi olarak ongorulmiistir. Degerlendirme islevselligi pratikte
gelisigiizel olarak, doner tarama birimi, drnegin iletken kart (38), ve
hareketsiz degerlendirme birimi (40) arasinda bolinebilir. En azindan
degerlendirme birimi (40) yoniinde, tercihen ayrica iki yonlil olarak
bir veri aktarimu icin  bir kablosuz iletisim arayuzii (50)
ongorilmustir. Burada her bilinen teknoloji, oOrnegin bir optik,
kapasitif, indiktif baglant1 veya kablosuz baglanti1 soz konusu olabilir.
Ayrica, siirtme kontaklari tizerinden kablo baglantili bir alternatif de
dustnilebilir. Karsihk gelen biri, saptirma birimu (18) igerisinde

birlikte hareket ettirilen elemanlarin temin edilmesi igin de gegerlidir.

Sekil 4'e gore uygulama seklinde, a¢t dlgim birimi (30), saptirma
birimiyle (18) doner ve Oon cam (46) lizerine dogrultulmustur. Burada
a¢1 olgiim birimi (30), 151k vericiye (12) ve 1s1k aliciya (22) gore
tercihen 180°nin yakiminda bir acisal kaymayla diizenlenmistir,
boylece her iki sistem zarar gormez. Iletken kartin (38) én ve arka
tarafi Uzerinde gosterilen uzamsal diuzenleme sadece bir oOrnektir,
c¢unki ornegin tarama biriminin uygun muhafaza kisimlarinin
kullanilmas1  sayesinde  pratikte  gelisigiizel  diuzenlemeler

dusiiniilebilir. Sekil 5'e gore uygulama seklinde, agr dl¢iim birimi (30),
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lazer tarayicinin (10) hareketsiz kism igerisinde barmdinlhir ve doner
saptirma birimi (18) izerine dogrultulmustur. Her iki uygulama sekli,
bunun haricinde, referans isaretlerin (48) kullanim olanag: dahil,
Sekiller 1 1la 3'e atfetme yoluyla tarif edilen lazer tarayicilara (10)

analog olarak islev gosterir.

Ag1 ol¢tim birimi (30), sadece, yatay hiz1 degil, bilakis ayrica dikey
hiz1 da olgebilir. Bu sayede, agisal konumun 6tesinde ilave bilgiler de
kazanilabilir. Bir uygulama olanagi, saptirma biriminin {18) sadece bir
eksen etrafinda donmedigi, bilakis ayrica devrildigi, genisletilmis
1zleme bolgesine (20) sahip bir lazer tarayicidir. Ayrica, hareketsizlik
gib1 parametreleri belirlemek, mekanik darbeleri, dengesizlikler ve
benzerlerini algilamak ve boylece uygun tam islevlerini yerine
getirmek i¢in de, ilave bilgiden yararlanilabilir, Gorintil sensoriniin
(10) verilerinden, diger dl¢timler, drnegin bir yabanc 151k 0l¢iimil, bir
g0z kamastirma deteksiyonu veya manipiilasyonlarin algilanmasi igin

yararlanilabilir.
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TARIFNAME ICERISINDE ATIF YAPILAN REFERANSLAR

Bagvuru sahibi tarafindan atif yapilan referanslara iligkin bu liste,
yalmizca okuyucunun yardimi i¢indir ve Avrupa Patent Belgesinin bir
kismini olugturmaz. Her ne kadar referanslarin derlenmesine buyuik
onem verilmis olsa da, hatalar veya eksiklikler engellenememektedir

ve EPO bu baglamda hi¢bir sorumluluk kabul etmemektedir.

Tarifname icerisinde atifta bulunulan patent dokumanlari:

* EP 2469296 B1 10002] * DE 102006041307 A1 [0008]
* DE 4340756 Al [0004] «EP 2626671 Al [0009]
* DE 202013102440 U1 [0006] » US 8842262 B2 [0010]
* EP 2237065 A1 [00006] * DE 102007003852 Al [0011]

«EP 1813961 B1 [0006]
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