10

15

18

OZET

BiR ORTAMIN BiR BIiRINCI 3D MODELI iLE BU ORTAMIN BiR iKINCi 3D
MODELI ARASINDAKI BIR FARKIN TANIMLANMASINA YONELIK BIR
YONTEM VE DUZENLEME

Bulus, bir ortamin bir birinci 3D modeli ile bu ortamin bir ikinci 3D modeli arasindaki bir
farkin tanimlanmasina yonelik bir ydntemle ilgilidir. Birinci ve ikinci 3D modelden her
biri birden ¢ok nokta veya parga igermekte olup, birinci ve ikinci modelin her bir noktasi
veya parcasl geometrik bilgi ve doku bilgisi icerir. Birinci ve ikinci 3D modelin ilgili
noktalari veya parcalan geometrik bilgiye ve/veya doku bilgisine gére eglestirilir. Birinci
ve ikinci modelin geometrik bilgisine ve doku bilgisine gore en az bir fark dederini
belirlemek igin birinci ve ikinci modelin eslestirilen noktalari veya parcalan karsilastirilir.
Eder en az bir fark dederi &nceden belirlenmis bir dederi asarsa birinci ve ikinci model
arasindaki bir fark tamimlanir. Bulug ayrica bir diizenleme, bir bilgisayar programi ve bir
bilgisayar programi Urinu ile ilgilidir. Bulus ayrica, bir ortamin bir birinci 3D modeli ile
bir baska zamanda codaltilmis ortam arasindaki bir farkin tammlanmasina yénelik bir
ybntemle, bir bagka diizenlemeyle, bir baska bilgisayar programiyla ve bir baska

bilgisayar programi Grlntyle ilgilidir.
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ISTEMLER

1. Bir ortamin bir birinci 3D modeli (101a) ile bu ortamin en az bir ikinci 3D modeli

(101b) arasindaki bir farkin tanimlanmasina yonelik bir yontem (200) olup, birinci
ve ikinci 3D modelin her biri birden fazla nokta veya parga igerir, burada birinci ve
ikinci modelin her bir noktasi veya parcasi geometrik bilgi ve doku bilgisi icerir,

yontem,

birinci ve ikinci 3D modelin ilgili noktalarnin veya pargalarinin geometrik bilgiye

ve/veya doku bilgisine gore eslestiriimesi (210) ve

birinci ve ikinci modelin geometrik bilgisine ve doku bilgisine gére en az bir fark
dederini belirlemek icin birinci ve ikinci modelin eglestirilen noktalarinin veya

parcalarinin karsilastinimasi (220) adimlarini icermekte olup,

ozelligi geometrik bilgiye yonelik bir &lgiim belirsizliginin ilgili 3D modelin her bir
noktasi veya pargas! ile iliskilendirilmesi ve/veya doku bilgisine yonelik bir &lgim
belirsizlidinin ilgili modelin her bir noktasi veya parcas) ile iliskilendiriimesi, ayrica
belirlenen en az bir fark degerine géire ve ilgili modele yénelik geometrik bilgi élglim
belirsizligine ve/veya ilgili modele yonelik doku bilgisi dlgiim belirsizligine gore her
bir nokta veya parca igin birinci ve ikinci model arasindaki bir farkin tanimlanmasi

(230) adimini icermesidir,
burada birinci ve ikinci 3D modelin karsilastinlmasi adimi ayrica,

birinci 3D modelin her bir noktas veya parcasi icin, bu nokta veya parga icin en az
bir birinci fark dederini belirlemek (zere ikinci 3D modeldeki en yakin noktanin

daranmasl;

ikinci 3D modelin her bir noktasi veya parcasi icin, bu nokta veya parca icin en az
bir ikinci fark degerini belirlemek (zere birinci 3D modeldeki en yakin noktanin

aranmasl ve

en az bir birinci fark dederine ve en az bir ikinci fark dederine gére en az bir fark

degerinin belirlenmesini igerir.
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. Istem 1'e gdre ydntem olup, dzelligi her bir noktadaki veya parcadaki geometrik

bilgi Olgim belirsizliginin, 3D modelin bu noktadaki veya parcadaki lokal

geometrisine bagli olmasidir.

. Istem 2'ye gore bir ydntem olup, dzelligi geometrik bilgi dlciim belirsizliginin, en az

iki yondeki 6lgim belirsizligine yonelik bir dederi ve/veya mesafe ile iligkili en az bir
dederi ve/veya en az bir olasilik dederini icermesidir.

. Onceki istemlerden herhangi birine gére bir yéntem olup, dzelligi doku bilgisinin

renk bilgisini ve/veya gri 6lgek bilgisini igermesidir.

. Onceki istemlerden herhangi birine gére bir yéntem olup, ayrica tanimlanmis bir

farkin siniflandirnimasi (240) adimini igerir, bu siniflandirma tanimlanan farkin dodal

degisikliklerden kaynaklanip kaynaklanmadiginin belirlenmesini igerir.

. Istem 5’e gore bir yontem olup, ozellifi tamimlanan farkin dodal degisikliklerden

kaynaklanip kaynaklanmadiginin belirlenmesinin, ilgili 3D modelle veya ilgili modelin
dayandidi olctimlerle iliskilendirilen Oznitelik bilgisine badl olmasidir, burada
Oznitelik bilgisi yiin zamani, giin 15141, ¢dzinGrlik, 3D model veya dlcimiin hangi

kaynaktan geldigi, goértntilerin hangi renklerde alindigindan en az birini igerir.

. Istemler 1-6'dan herhangi birine gére bir ortamin bir birinci 3D modeli ile bu

ortamin bir ikinci 3D modeli arasindaki bir farkin tanimlanmasina ydnelik ydntemin
yuritdlmesi icin bilgisayarda okunabilen bir ortamda depolanan bir program kodunu

iceren bilgisayar programi Urind.

. Bir ortamin bir birinci 3D modeli (101a) ile bu ortamin bir ikinci 3D modeli (101b)

arasindaki bir farkin tanimlanmasina yonelik bir diizenleme (600) olup, diizenleme,

- birinci ve ikinci 3D modele erisim sadlamaya yonelik bir bellek (654) veya araglar,
burada birinci ve ikinci 3D modelin her biri birden ¢ok nokta veya parga icermekte
olup, birinci ve ikinci modelin her bir noktasi veya pargasi geometrik bilgi ve doku

bilgisi icerir; ve

- geometrik bilgiye ve/veya doku bilgisine gore birinci ve ikinci 3D modelin ilgili
noktalanni veya pargalarini eglestirmek ve birinci ve ikinci modelin geometrik

bilgisine ve doku bilgisine gore en az bir fark degerini belirlemek igin birinci ve ikinci
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modelin eslestirilen noktalarini veya parcalarint karsilastirmak Gzere diizenlenen bir

isleme elemani (650) icermekte olup,

- Ozelligi birinci ve ikinci 3D modele erisim saglamaya yonelik bellegin (654) veya
araglarin ilgili 3D modelin her bir noktasi veya pargasi ile iliskilendirilmis olan
geometrik bilgiye yonelik bir dlgiim belirsizligini depolamak Uzere dizenlenmesi
vefveya birinci ve ikinci 3D modele erisim sadlamaya yonelik belledin (654) veya
araclanin ilgili modelin her bir noktasi veya parcasi ile iliskilendirilmis olan doku

bilgisine yonelik bir 8lciim belirsizligini depolamak lzere diizenlenmesidir ve

- burada isleme elemani (650) ayrica, belirlenen en az bir fark degerine gore ve
ilgili modele yénelik geometrik bilgi 6lcim belirsizliine ve/veya ilgili 3D modele
yonelik doku bilgisi élgim belirsizli§ine gore her bir nokta veya parga igin birinci ve

ikinci model arasindaki bir farki tanimlanmak (zere diizenlenir ve

- isleme elemani (650) ayrica, birinci ve ikinci model karsilastiriirken, birinci 3D
modelin her bir noktasi veya pargasi icin, bu nokta veya parca icin en az bir birinci
fark dederini belirlemek (izere ikinci 3D modeldeki en yakin noktayr aramak; ikinci
3D modelin her bir noktasi veya pargasi icin, bu nokta veya parga i¢in en az bir
ikinci fark degerini belirlemek (izere birinci 3D modeldeki en yakin noktayr aramak
ve en az bir birinci fark dederine ve en az bir ikinci fark dederine gore en az bir fark

degerini belirlemek (izere dlizenlenir.
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TARIFNAME

BiR ORTAMIN BiR BIRINCI 3D MODELI iLE BU ORTAMIN BiR iKINCi 3D
MODELI ARASINDAKI BIR FARKIN TANIMLANMASINA YONELIK BIR
YONTEM VE DUZENLEME

TEKNIK ALAN

Mevcut aciklama, bir ortamin bir birinci 3D modeli ile bu ortamin bir ikinci 3D modeli
arasindaki bir farkin tanimlanmasina yonelik bir yontem ve dlzenleme ile ilgilidir.
Mevcut aciklama ozellikle bir farkin tanimlanmasi ile ilgili olup, burada birinci ve ikinci
3D medelden her biri birden ¢ok nokta veya parca icermektedir ve burada birinci ve

ikinci modelin her bir noktas! veya par¢as) geometrik bilgi ve doku bilgisi icermektedir.
TEKNiGiN BiLINEN DURUMU

Cografik bilgi sistemleri hem sivil hem de askeri faaliyet alaninda hizla bilyiiyen bir
pazardir. Cografik kogullar hakkinda bilgi sirketler ve yetkili merciler i¢in ve askeriyede
temel karar destegini olusturmaktadir. Codrafik bilgiler altyapi, arazi tipi ve farkh tipte
nesneler gibi st Uste bindirilmis bilgi katmanlarina sahip dijital haritalan
icerebilmektedir. Dijital haritalan saglamanin bu yolu zaman alic olup, bir ugaktan
arazinin gordntulerinin ahinmasini ve alinan gorintdlerin sonradan islenmesini iceren, iki
boyutlu haritalarin  olusturulmasini icermektedir. Yakalanan gorlintllerden veya
arazinin/altyapinin menzil veri setinden Ug boyutlu haritalarin olusturulmasi ise daha da

zaman alicl bir iglemdir.

WO 2009/003529, bir baska tip cografik bilgi sistemi ile ilgilidir. Bu, bir alanin lg
boyutlu bir harita gdsterimini saglamaya yonelik bir dizenleme ve bir yontem ile
ilgilidir. Bu duizenleme, alanin stereo islenecek olan birden gok kez kaydedilmis, cakisan
gorintileri icin her seferinde kaydedilen gdrintiinin her pikselinin karsilk gelen bir
navigasyon durumu ile iliskilendirilecegi sekilde navigasyon durumlarini iliskilendirmek
ve harita gosterimindeki piksellerin timiniin Ug¢ codrafik boyutta belirtiimesi igin
iliskilendirilen navigasyon durumlanna gore stereo islemeyi gerceklestirmek Uzere

dizenlenen bir igsleme birimi icermektedir.
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Ortamdaki degisikliklerin saptanmasi arzu edilmektedir. Bu dedisiklikler su baskinlar,
depremler, hareketli buzullar, disen kayaglar, erozyonlar veya benzerleri gibi dogal
degisiklerden kaynaklanabilmektedir. Bunlar aym zamanda biyiyen bitkiler veya
agaclardan, tarlalardaki farkh tohumlardan veya benzerinden de kaynaklanabilmektedir.
Bunlar ayrica ingaat calismasi (6rnedin bina altyapisi, binalar vb. igin), yapilarin ortadan
kaldirimasi veya yok edilmesi (6rnedin savas, yangin, dodal glicler, binalarin sokiilmesi
veya yikilmasi, baska amaclarla insaatlar vb. ylziinden) gibi insan eliyle yapilan

etkilesimlerden de kaynaklanabilmektedir.

Bu dedisiklikleri saptamak igin haritalarin veya goriintiilerin karsilastinimasi yaygin bir
yoldur. Bu codunlukla bunlar arasindaki farklari bulmak icin manuel yolla yaplimaktadir.

Bu, zaman alici bir istir.
BULUSUN OZETI
Mevcut bulusun bir amaa, bir ortamdaki farklarn tanimlama prosesini gelistirmektir.

Bu amaca, ekli istemlerde tanimlandidi gibi, bir ortamin bir birinci 3D modeli ile bu
ortamin en az bir ikinci 3D modeli arasindaki bir farkin tanimlanmasina yonelik
ybntemle ulagiimaktadir. Birinci ve ikinci 3D modelden her biri birden ok nokta veya
parca icermektedir, burada birinci ve ikinci modelin her bir noktasi veya pargasi
geometrik bilgi ve doku bilgisi icermektedir. Birinci ve ikinci 3D modelin ilgili noktalar
veya parcalan geometrik bilgiye ve/veya doku bilgisine gore eslestiriimektedir. Birinci
ve ikinci modelin geometrik bilgisine ve doku bilgisine gore en az bir fark degerini
belirlemek igin birinci ve ikinci modelin eslestirilen noktalan veya pargalar

karsilastinimaktadir,

Bu yontem oldukca otomatik bir sekilde gerceklestirilerek bir operatorin farklan
tanimlamak icin  harcamasi gereken sire miktanni  ve/veya is yikdnd

azaltlabilmektedir.

Bir drnekte geometrik bilgiye yénelik bir belirsizlik ilgili 3D modelin her bir noktasi veya
pargasi ile iliskilendirilmektedir ve doku bilgisine yonelik bir belirsizlik ilgili modelin her
bir noktasi veya parcasi ile iliskilendirilmektedir. Birinci ve ikinci model arasindaki bir

fark, belirlenen en az bir fark degerine gére ve ilgili modele yoénelik geometrik bilgi
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belirsizlidine vefveya ilgili modele yénelik doku bilgisi belirsizligine gore her bir nokta

veya parga icin tanimlanmaktadir.

Bu, olglim belirsizliklerinden kaynaklanan farklar ile ortamdaki fiili degisikliklerden

kaynaklanan farklar arasinda ayrim yapilabilmesi avantajina sahiptir.

Bir drnekte her bir noktadaki veya parcadaki geometrik bilgi belirsizligi, 3D modelin bu
noktadaki veya parcadaki lokal geometrisine baghdr.

Bunu vyaparak Olcliim belirsizliklerinden kaynaklanan farklar ile ortamdaki fiili
degisikliklerden kaynaklanan farklar arasinda ayrim vyapilmasi icin gelistirilmis bir

yontem elde edilmektedir.

Bir drnekte geometrik bilgi belirsizligi ve/veya doku bilgisi belirsizlidi, ilgili 3D modellerin

her bir noktasl veya parcasina yonelik ilgili modelin dayandidi bir dizi dlgiime baghdr.

Bir 6rnekte geometrik bilgi belirsizligi ve/veya doku bilgisi belirsizligi, ilgili 3D modellerin
her bir noktasi veya pargasina yonelik ilgili modelin dayandigi dlclimlerdeki yayilmaya

badlidir,

Bir érnekte geometrik bilgi belirsizlidi, en az iki yondeki belirsizlige yonelik bir degeri ve

mesafe ile iliskili en az bir degeri ve/veya en az bir olasilik degerini igermektedir.

Tim bu 6rnekler, dlgiim belirsizliklerinden kaynaklanan farklar ve ortamdaki fiili
dedisikliklerden kaynaklanan farklar arasinda gelistirilmis bir sekilde ayrim yapabilen

yontemleri sunmaktadir.
Bir 6nekte doku bilgisi renk bilgisini ve/veya gri 6lcek bilgisini icermektedir.

Bunu yaparak ortamdaki degismis bir geometrik bicimden kaynaklanmayan farklar bile

tanimlanabilmektedir.

Bir ornekte doku bilgisi belirsizligi, renkle ve/veya gri Glgekle ve/veya frekans degeriyle

ve/veya gri Olgek degeriyle ve/veya ylizde degeriyle iligkili bir belirsizlik icermektedir.

Bu, hassas olmayan donanimdan, &érnedin hassas olmayan kamera sensérlerinden
kaynaklanan farklar ile gercekte ortamdaki farklardan kaynaklanan farklar arasinda

ayrim yapilmasina olanak saglamaktadir.
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Bir &rnekte birinci ve ikinci 3D modelin karsilastinimasi, birinci 3D modelin her bir
noktasl veya parcasi igin, ikinci 3D modeldeki en yakin noktanin aranmasini ve ikinci 3D

modeldeki bulunan en yakin noktaya gére en az bir farki belirlemeyi icermektedir.

Bu, modellerdeki kaymalardan kaynaklanan farklarin yanlislikla ortamdaki farklar olarak

tanimlanmamasi ile sonuglanacaktir.

Bir drnekte birinci ve ikinci 3D modelin karsilagtinimasi ayrica, birinci 3D modelin her bir
noktasi veya pargasi icin, bu nokta veya parga igin en az bir birinci fark degerini
belirlemek Gzere ikinci 3D modeldeki en yakin noktanin aranmasini igermektedir.
Aynica, ikinci 3D modelin her bir noktasi veya pargasi icin, bu nokta veya parga icin en
az bir ikinci fark dederini belirlemek (izere birinci 3D modeldeki en yakin noktanin
aranmasini icermektedir. En az bir fark degeri, en az bir birinci fark dederine ve en az

bir ikinci fark degerine gére belirlenmektedir.

Bu sekilde ortamdaki daha fazla sayida fark tanimlanabilmektedir. Ornedin, hem ilave

yapllar/nesneler hem de ortadan kaldirilmis binalar/nesneler tanimlanacaktir.

Bir drnekte birinci ve ikinci 3D modelin geometrik bilgisi ortamin {¢ boyutlu olarak ag
{mesh) modellemesi ile tanimlanmaktadir; s6z konusu ag, kenarlarla birbirine badlanan

ve kenarlarin sinirladidi yiizeylere sahip olan diglimleri icermektedir.
Bu, yéntemin pratik bir uygulamasina olanak vermektedir.

Bir ornekte agdin birden gok digumd ve/veya kenan vefveya ylzeyi bir dznitelikle
iliskilendiriimektedir. Bu oznitelik, doku bilgisini ve/veya doku bilgisi belirsizligini

ve/veya geometrik bilgi belirsizligini igermektedir.
Bu da, yontemin pratik bir uygulamasina olanak vermektedir.

Bir ornekte geometrik bilgi, cografi olarak koordinatlanmis bir koordinat sistemi gibi (g

boyutlu bir koordinat sisteminde koordinat bilgisini igermektedir.

Bu sekilde ortamdaki tanimlanmis farklar spesifik pozisyonlarla baglantil hale

getirilebilmektedir,
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Bir drnekte tanimlanan farklar siniflandinimakta olup, bu siniflandirma tanimlanan

farkin dodal degisikliklerden kaynaklanip kaynaklanmadigin belirlenmesini icermektedir.

Bu, insan etkilesimi eylemlerinden kaynaklanan farklar ile dogadan kaynaklanan farklar

arasinda aynm yapiimasina olanak vermektedir.

Bir drnekte tanimlanan farkin dodal degisikliklerden kaynaklanip kaynaklanmadiginin
belirlenmesi, ilgili 3D modelle veya ilgili modelin dayandigi élcimlerle iligkilendirilen
oznitelik bilgisine baghidir. Oznitelik bilgisi sunlardan en az birini icermektedir: yilin
zamani, gin 1511, c¢6zindrlik, 3D model veya Olcimin hangi kaynak veya

kaynaklardan geldigi, gériintiilerin hangi renklerde alindigi.
Bu sekilde siniflandirma otomatiklestirilebilmektedir.

Bir ornekte bir farkin tamimlandigi modellerin pargasi veya noktalan ile iliskili bilgi

sunulmaktadir.

Bir &rnekte sunulan bilgi, farkin tanimlandigi noktay! veya parcayi tanimlayan bilgiyi ve
tanimlanan farkin bir gdsterimini icermektedir. Bir drnekte sunulan bilgi, birinci ve/veya

ikinci 3D modelde gorsellestirilmektedir.

Yukaridaki ornekler yontemin kullaniasinin tanimlanan farklardan sonug cikarmasini

kolaylastirmaktadir.

Bu amac ayrica, bir ortamin bir birinci 3D modeli ile bu ortamin bir ikinci 3D modeli
arasindaki bir farkin tanimlanmasina yonelik yéntemin yiritilmesi igin bir program

kodu iceren bir bilgisayar programi ile elde edilmektedir.

Bu amag ayrica, bir ortamin bir birinci 3D modeli ile bu ortamin bir ikinci 3D modeli
arasindaki bir farkin tanimlanmasina yénelik yontemin yuritilmesi igin bilgisayarda
okunabilen bir ortamda depolanan bir program kodu iceren bir bilgisayar programi

drtni ile elde edilmektedir.

Bu amag ayrica, bir ortamin bir birinci 3D modeli ile bu ortamin bir ikinci 3D modeli
arasindaki bir farkin tanimlanmasina yonelik bir diizenleme ile elde edilmektedir. Bu
diizenleme birinci ve ikinci 3D modele erisim sadlamaya yonelik bir bellek veya arag

icermektedir. Birinci ve ikinci 3D modelden her biri birden cok nokta veya parca
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icermektedir, burada birinci ve ikinci modelin her bir noktas veya parcasi geometrik
bilgi ve doku bilgisi icermektedir. Dizenleme ayrnica bir isleme elemani icermektedir.
Isleme elemani geometrik bilgiye ve/veya doku bilgisine gére birinci ve ikinci 3D
modelin ilgili noktalarini veya parcalarnni eslestirmek Gzere dizenlenmektedir. Ayrica
birinci ve ikinci modelin geometrik bilgisine ve doku bilgisine gdre en az bir fark
degerini belirlemek igin birinci ve ikinci modelin eslesen noktalarini veya parcalarini

karsilastirmak Uzere diizenlenmektedir.

Bu dizenleme bir ortamdaki farklarin tanimlanmasi islemini oldukca otomatik bir
sekilde gergeklestirerek bir operatdriin farklari tanimlamak icin harcamasi gereken sire

miktarinl ve/veya is yokinG azaltmaktadir.

Bir drnekte birinci ve ikinci 3D modele erisim sadlamaya yonelik bellek veya araclar
geometrik bilgiye yénelik bir belirsizligi depolamak lzere diizenlenmektedir. Geometrik
bilgi belirsizligi, ilgili 3D modelin her bir noktasi veya pargasi ile iligkilendirilmektedir.
Birinci ve ikinci 3D modele erisim sadlamaya yonelik bellek veya araclar ayrica doku
bilgisine yonelik bir belirsizli§i depolamak {izere diizenlenmektedir. Doku bilgisi
belirsizligi, ilgili modelin her bir noktasi veya parcasi ile iliskilendirilmektedir. Isleme
elemani ayrica, belirlenen en az bir fark dederine gore ve ilgili modele y&nelik
geometrik bilgi belirsizligine vefveya ilgili 3D modele yonelik doku bilgisi belirsizligine
gore her bir nokta veya parca igin birinci ve ikinci model arasindaki bir fark

tanimlanmak (zere dizenlenmektedir.

Bu, olglim belirsizliklerinden kaynaklanan farklar ile ortamdaki fiili degisikliklerden

kaynaklanan farklar arasinda ayrim yapilabilmesi avantajina sahiptir.

Bir 6rnekte isleme elemani ayrica birinci ve ikinci model arasindaki tanimlanmig bir farki
siniflandirmak (izere diizenlenmektedir. Bu, tanimlanan farkin dogal degisikliklerden

kaynaklanip kaynaklanmadigini belirlemeyi icermektedir.

Bu, insan etkilesimi eylemlerinden kaynaklanan farklar ile dogadan kaynaklanan farklar

arasinda aynm yapilmasina olanak vermektedir.

Bir drnekte dlzenleme bir sunum birimini igermektedir. Bu sunum birimi, bir farkin
tanimlandidi modellerin parcasi veya noktalan ile iligkili bilgileri sunmak Uzere

diizenlenmektedir.
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Bir drnekte diizenleme aynica, bir farkin tanimlandidi modelin vefveya gérintiiniin
parcasl veya noktalar ile iliskili bilgiyi sunmak tzere dizenlenen bir sunum birimini

icermektedir.

Bu, duzenlemenin kullamcisinin - tanimlanan  farklardan  sonug  glkarmasini

kolaylastirmaktadir.
SEKILLERIN KISA ACIKLAMASI

Sekil 1, bir birinci 3D modelin ve bir ikinci 3D modelin bir &rnedinin yan

gorinimind gostermektedir.

Sekil 2, bir ortamin bir birinci 3D modeli ile bu ortamin bir ikinci 3D modeli
arasindaki bir farkin tanimlanmasina yonelik bir yontemin bir drnedini gésteren

akis semasidir.

Sekil 3a-3c, her nokta veya parca icin bir birinci ve ikinci 3D modelin

karsilastiriimasina yénelik drnekleri gdstermektedir.
Sekil 4, bir 3D modelin bir érnedini sematik olarak gostermektedir.

Sekil 5, bir 3D modelin noktalan veya pargalan ile iliskilendirilmis bir belirsizligin

bir drnegini sematik olarak gostermektedir.

Sekil 6, bir ocrtamin bir birinci 3D modeli ile bu ortamin bir ikinci 3D modeli
arasindaki bir farkin tarmmlanmasina yodnelik bir diizenlemenin bir drnedini

gdsteren bir blok semadir.
AYRINTILI ACIKLAMA

Sekil 1'de bir ortamin bir birinci 3D modeli (101a) ile bu ortamin bir ikinci 3D modeli
{101b) arasindaki bir fark sematik olarak gosterilmektedir, Birinci 3D model tam gizgi ile
gosterilmistir. Ikinci 3D model ise kesik cizgi ile gdsterilmistir. Birinci 3D model (101a)
birden cok birinci noktayl veya parcay! (117a) icermektedir. Her bir birinci nokta veya
parca (117a) geometrik bilgi ve doku bilgisi icermektedir. ikinci 3D model (101b)
birden ¢ok ikinci noktayl veya parcayl (117b) icermektedir. Her bir ikinci nokta veya
parca (117a) geometrik bilgi ve doku bilgisi icermektedir. Sekli daha agik hale getirmek
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icin birinci noktalarin veya parcalarin (117a) ve ikinci noktalarin veya pargalarin (117b)

yalnizca birkag tanesi sekilde gosterilmistir.

Geometrik bilgi Ug boyutlu bir koordinat sisteminde koordinat bilgisini icermektedir. Bir
drnekte koordinat sistemi codrafi olarak koordinatlanmis bir koordinat sistemidir. Doku

bilgisi bir drnekte renk bilgisini ve/veya gri dlgek bilgisini icermektedir.

Bir drnekte birinci 3D model ve/veya ikinci 3D model 2D gérintllere, LIDAR gibi
mesafe Olclimlerine gbre olusturulmaktadir. 3D model igin 2D gdbrintiler baz
alindidinda, 3D modeller iki 2D gériintiinin farkli kombinasyonlarina gore stereo ciftleri
icin stereo eslesme uyumu tesis edilerek ve stereo ciftleri icin tesis edilen stereo
eslesme uyumuna gore 3D modeli olusturarak sadlanmis olabilmektedir. 2D
gdrintlilerden 3D modellerin olusturulmasina iliskin ayrintilar alanda bilinmekte clup,

bu agiklamanin disinda birakilmistir.

Birinci 3D model ve/veya ikinci 3D model c¢esitli sekillerde sunulabilmektedir. Bir
ornekte 3D modellerin en az biri dokulu bir ad seklinde sunulmaktadir. Bir 6rnekte 3D
modellerin en az biri bir nokta bulutu seklinde sunulmaktadir. Bir érnekte 3D modellerin

en az biri bir voksel seklinde sunulmaktadir.

Bir drnekte geometrik bilgiye ydnelik bir belirsizlik ilgili 3D modelin her bir noktasi veya
parcas! ile iliskilendiriimektedir. Dolayisiyla birinci 3D modelin (101a) birinci noktalan
veya parcalaninin (117a) her biri bir geometrik bilgi belirsizligi ile iliskilendirilmektedir.
Aynca ikinci 3D modelin (101b) ikinci noktalan veya pargalarinin (117b) her biri bir
geometrik bilgi belirsizligi ile iliskilendirilmektedir. Ayni sekilde bir doku bilgisi belirsizligi

ilgili modelin her kir noktasi veya parcasi ile iliskilendirilmektedir.

Geometrik bilgi belirsizligi ve doku bilgisi belirsizlidi bir veya birden gok faktor ile iliskili
belirsizliklerle olusturulabilmektedir. Dolayisiyla farkl tiplerde geometrik bilgi
belirsizlikleri ve doku bilgisi belirsizlikleri dikkate alinabilmektedir. Asagida bazi drnekler
verilmistir. Bir ornekte her bir nokta veya parcaya yonelik geometrik bilgi belirsizligi
ve/veya doku bilgisi belirsizligi farkh tiplerde belirsizliklere baglidir. Her bir nokta veya
pargaya yonelik geometrik bilgi belirsizlidi ve/veya doku bilgisi belirsizligi farkl tiplerde

belirsizliklerin agirlikh toplami olabilmektedir.
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Geometrik bilgi belirsizliklerinin ve/veya doku bilgisi belirsizliklerinin bazi tipleri miinferit
noktalara veya parcalara (117a, 117b) izcle edilirken, geometrik bilgi belirsizliklerinin
ve/veya doku bilgisi belirsizliklerinin diger tiirleri daha buyUk alanlar igin ortaktir.
Dolayisiyla, geometrik bilgi belirsizliklerinin ve/veya doku bilgisi belirsizliklerinin son

bahsedilen diger tirleri birden ¢ok nokta veya parga igin ortaktir.

Geometrik bilgi belirsizligi ve/veya doku bilgisi belirsizligi bir, ki veya lic yondeki
belirsizlide yonelik bir deger olabilmektedir. Bu deder mesafe ile iliskili olabilmektedir.
Bu deder bir olasiik dederi olabilmektedir. Bir 6rnekte geometrik bilgi belirsizlidi

ve/veya doku bilgisi belirsizligi bir hipotez olarak sunulmaktadir.

Bir ornekte her bir noktadaki veya parcadaki geometrik bilgi belirsizligi, 3D modelin bu

noktadaki veya parcadaki lokal geometrisine bagldir.

Bir 6rnekte geometrik bilgi belirsizligi ve/veya doku bilgisi belirsizligi, ilgili 3D modellerin
her bir noktasi veya parcasina yonelik ilgili 3D modelin dayandidi bir dizi dlgiime

badlidir,

Bir drnekte geometrik bilgi belirsizligi ve/veya doku bilgisi belirsizligi, ilgili 3D modellerin
her bir noktasi veya pargasina yonelik ilgili modelin dayandigi dlglimlerdeki yayilmaya

baghdir.

Bir 6rnekte doku bilgisi belirsizligi renk ve/veya gri odlgek ile iliskili bir belirsizligi
icermektedir. Bir ornekte doku bilgisi belirsizligi frekans degderi ile iligkili bir belirsizligi
icermektedir. Bir érnekte doku bilgisi belirsizligi gri 6lgek degeri ile iliskilidir. Bir 6rnekte
doku bilgisi belirsizligi ylizde degeri ile iligkilidir.

Yukarida verilenlerden anlagidid) gibi, burada aciklanan geometrik bilgi belirsizliklerinin
ve doku bilgisi belirsizliklerinin ¢rneklerinin biri, bazilan veya tamami, bir geometrik
bilgi belirsizligi olusturmak ve bir doku bilgisi belirsizligi olugturmak amaciyla

aciklanmamis olan diger belirsizlik tipleri ile birlikte segilebilmektedir.

Sekil 2'de bir ortamin bir birinci 3D modeli ile bu ortamin bir ikinci 3D modeli arasindaki
bir farkin tanimlanmasina yonelik bir yontem (200) gosterilmektedir. Bu yontem, birinci

ve ikinci 3D modelden her birinin birden cok nokta veya parca igermesi ve birinci ve
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ikinci modelin her bir noktasi veya parcasinin geometrik bilgi ve doku bilgisi icermesi én

kosuluna baglhdir.

Yéntem birinci 3D modelin ikinci 3D modelle eglegtiriimesi (210) adimini icermektedir.
Eslestirme, birinci ve ikinci 3D modelin ilgili noktalari veya pargalarinin geometrik
bilgiye ve/veya doku bilgisine gére eslestirilecedi sekilde gerceklestirilmektedir. Birinci
ve ikinci model, eslestirmede dikkate alinabilecek olan farkl dodruluga sahip

olabilmektedir.

iki modelde veri eslestirmenin elde edilmesi icin alanda bircok yol mevcuttur.
Eslestirme bir érnekte global bir eslestirmedir. Bunun anlami, birinci ve ikinci modellerin
bir bltun olarak cevirme ve/veya ddéndirme ve/veya yiksek dereceli bir modeli
kullanilarak eslestirildididir. Eslestirme Grnegin en kiiglik kareler yontemini/yontemlerini

kapsayabilmektedir.

Modellerin goriintlilere dayall olarak olusturuldugu bir oOrnekte eslestirme demet
ayarlamalan yapimasini kapsamaktadir. Farkli géris acilarindan bir dizi 3D noktayl
gdsteren bir g6érintii kimesi g6z o6niinde bulunduruldugunda, demet ayarlamasi
manzara geometrisini gdsteren 3D koordinatlarin yani sira ilgili harekete iliskin
parametrelerin ve gdruntlleri almak icin kullamlan kameranin/kameralarin optik
dzelliklerinin, tim noktalann ilgili gérinth projeksiyonlarint iceren bir optimalite
kriterine g6re egszamanl olarak duzeltiimesi problemi olarak tanimlanabilmektedir.
Demet ayarlamalan alanda bilinmektedir ve dolayisiyla burada daha fazla

agiklanmayacaktir.

Bir sonraki adimda birinci ve ikinci modelin eslestirilen noktalar veya pargalan birinci
3D model ile ikinci 3D model arasindaki iliskiyi belirlemek amaciyla karsilagtinimaktadir
{220). Bu, birinci ve ikinci modelin geometrik bilgisine ve doku bilgisine gére en az bir
fark degerini belirleyerek yapilmaktadir. Bir drnekte karsilastirma (220), birinci 3D
modelin her bir noktasi veya parcas! icin ikinci 3D modeldeki en yakin noktanin
aranmasini icermektedir. En az bir fark, ikinci 3D modeldeki bulunan en yakin noktaya
gdre belirlenmektedir. Dolayisiyla, ikinci 3D modeldeki en yakin nokta igin bir lokal
arama yapllimaktadir ve bu aramanin sonucuna gore fark dederi belirlenmektedir. Bir
ornekte, en az bir fark dederinin dnceden belirlenmis bir degeri agmasi halinde birinci
ve ikinci model arasindaki bir fark tanimlanmaktadir.
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Bir drnekte geometrik bilgiye yénelik bir belirsizlik ilgili 3D modelin her bir noktasi veya
pargasi ile iliskilendiriimektedir ve/veya doku bilgisine ydnelik bir belirsizlik ilgili modelin
her bir noktasi veya parcasi ile iligkilendirilmektedir. Istede bagl bir adimda yéntem bu
durumda ayrica, belirlenen en az bir fark dederine gore ve ilgili modele y&nelik
geometrik bilgi belirsizligine ve/veya ilgili modele yénelik doku bilgisi belirsizligine gére
her bir nokta veya parca icin birinci ve ikinci model arasindaki bir farki tammlama (230)
adimini igermektedir. Geometrik bilgi belirsizliginin ve doku bilgisi belirsizliginin nasil

belirlenebilecegine iliskin 6rnekler bu agiklamada tarif edilmistir.

Yontem ayrica tanimlanan farkin siniflandiriimasi {240) seklinde istege bagh bir adimi
icermektedir. Bir 6rnekte siniflandirma, tanimlanan bir farkin dodal degisikliklerden mi

yoksa insanlar, dogal afetler vb. gibi diger nedenlerden mi kaynaklandi§ina baghdir.

Eder 3D modeller veya modellerin dayandigi élgiimler yilin zamani, gin 151,
¢6ziindrllk, élclimiin hangi kaynaktan geldigi, gériintilerin hangi renklerde alindig vb.
ile iliskili bilgiyle iliskilendirilirse, bu bilgi, tammlanan bir farkin dodal dedisikliklere badh
olup olmadidinin belirlenmesi icin kullanilabilmektedir. Mevsimlerin alanin gériinimdine
bliylik bir etkisinin oldugu bir alanin bir 3D modeli olusturulurken, olgimler tasnif
edilebilmekte veya alindiklari mevsimlere gére saklanabilmektedir. Bunun bir 6rnegi,
kisin genellikle karla kaph olan vef/veya yapraklarni doken adaglann bulundudu
alanlardir. Bu alanlarda hem renk hem de vyikseklik profili mevsimler arasinda
degisebilmektedir. Eger bir alan kisin ¢ok fazla kar aliyorsa, ancak kis boyunca kar
yollardan temizleniyorsa, bu alandaki yikseklik profili mevsimler esnasinda degisiklik
gdstermektedir. Bu durumda 3D modeller olusturulurken yalnizca tek bir mevsimden,
ornegin yaz mevsiminden alinan olgiimiin secilmesi avantajlidir. Eger ilgili gerekliligin
ortamin goriisiine veya dogru 3D modeller olusturma olasiligina etkisi varsa, olglimlerin
herhangi bir dider &nceden belirlenmis gereklilide gore tasnif edilmesi de yararl

olabilmektedir.

Yontem ayrica bir farkin tanimlandigi modellerin pargasi veya noktalan ile iliskili bilginin
sunulmasi (250) seklinde istege badl bir adimi icermektedir. Sunulan bilgi, bir érnekte
farkin tanimlandi§i noktay! veya parcayl tanimlayan bilgiyi ve tanimlanan farkin bir
gosterimini icermektedir. Bir drnekte sunulan bilgi, birinci veya ikinci 3D modelde
gorsellestiriimektedir.
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Sekil 3a-3c'de birinci ve ikinci 3D modelin karsilastirlmasi adimi, birinci 3D modelin
{301a) her bir noktas! veya pargasi igin, ikinci 3D modeldeki (301b) en yakin noktanin
aranmasin ve ikinci 3D modeldeki bulunan en yakin noktaya gbre en az bir farki (d)
belirlemeyi icermektedir. Bu arama, gosterilen 6rnekte birinci modeldeki nokta veya
parc¢a ile iligkili olarak bir yaricap icinde gercgeklestiriimektedir. Bir drnekte arama iki
boyutlu olarak gerceklestiriimektedir. Bir ornekte arama (¢ boyutlu olarak

gergeklegtiriimektedir. Arama bir arama yarigapinda (dmax) gergeklestiriimektedir.

Sekil 3b-c’de bir birinci ve bir ikinci 3D modelin karsilastinlmasi adimi, birinci 3D
modelin her bir noktasi veya pargasi icin, bu nokta veya parca icin en az bir fark
dederini {da) belirlemek lzere ikinci 3D modeldeki en yakin noktanin aranmasini; ikinci
3D modelin her bir noktasl veya parcasi igin, bu nokta veya parga icin en az bir ikinci
fark degerini (dy) belirlemek (izere birinci 3D modeldeki en yakin noktanin aranmasini
ve en az bir birinci fark degerine (d.) ve en az bir ikinci fark degerine {dy) gbre en az

bir fark dederini belirlemeyi icermektedir.

Sekil 3a-3c ile iligkili olarak aciklanan prosediriin kullanilmasi 3D modellerin birinde var

olan ancak digerinde var olmayan nesnelerin bulunmasini saglamaktadir.

Sekil 4'teki ornekte birinci 2D modelin ve/veya ikinci 3D modelin (401) geometrik bilgisi
ortamin (¢ boyutlu olarak ag modellemesi ile tanimlanmaktadir. Ad, kenarlarla (403)
birbirine badlanan ve kenarlann sinirladigi yiizeylere (404) sahip olan digimleri (402)
icermektedir. Her digim ve/veya kenar ve/veya yiizey bir cografik koordinat
sisteminde bir 3D koordinatla iliskilendirilmektedir. Bir érnekte agin birden ¢ok digimi
vefveya kenarl vefveya ylzeyi bir Oznitelikle iligkilendiriimektedir. Bu &znitelik doku
bilgisini icermektedir. Oznitelik bir drnekte ayrica bir doku bilgisi belirsizligini ve/veya

bir geometrik bilgi belirsizligini icermektedir.

Sekil 5'te bir geometrik bilgi belirsizligi ve/veya doku bilgisi belirsizligi en az iki yondeki
belirsizlide yonelik bir dederi icermektedir. Geometrik bilgi belirsizligi ve/veya doku
bilgisi belirsizligi bir ek veya alternatif drnekte mesafe ile iligkili e az bir degeri ve/veya

en az bir olasilik degerini icermektedir.

Sekil 6’da bir ortamin bir birinci 3D modeli (101a) ile bu ortamin bir ikinci 3D modeli

{101b) arasindaki bir farkin tanimlanmasina ydnelik bir dizenleme (600)
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gosterilmektedir. Bu dizenleme (600) birinci ve ikinci 3D modele erisim saglamaya
yonelik bir bellek (654) icermektedir. Bir drnekte bellek birinci ve ikinci modelin ilgili
parcalarini gecici olarak depolamak (zere diizenlenmektedir. Bir drnekte diizenleme
birinci ve ikinci 3D modele erisim sadlamaya yonelik araglar icermektedir. Bir drnekte
birinci ve ikinci 3D model bir veri tabaninda depolanmaktadir. Bir drnekte birinci ve
ikinci 3D model bir veya daha fazla uzak konumda depolanmaktadir ve birinci ve ikinci
3D modele erisim saglamaya yonelik araclar birinci ve ikinci 3D modeli bir ag {izerinden
diizenlemeye saglamak (zere diizenlenmektedir. Bir drnekte birinci ve ikinci 3D model
kablosuz iletisimle saglanmaktadir. Bir drnekte birinci ve ikinci 3D model kablolu
iletisimle sadlanmaktadir. Birinci ve ikinci modele erisim bir érnekte bir araylz (656)
araclifiyla saglanmaktadir. Birinci ve ikinci 3D modelin her biri birden fazla nokta veya
parca icermektedir. Birinci ve ikinci modelin her bir noktasi veya parcasi geometrik bilgi

ve doku bilgisi icermektedir. Bir drnekte bellek birinci ve ikinci 3D modeli icermektedir.

Bir ornekte birinci ve ikinci 3D modele erisim sadlamaya yonelik bellek (654) veya arag
geometrik bilgiye yonelik bir belirsizlii depolamak (zere diizenlenmekte olup, bu
belirsizlik ilgili 3D modelin her bir noktasi veya parcasi ile iliskilendirilmektedir ve doku
bilgisine yonelik bir belirsizligi depolamak Uzere diizenlenmekte olup, bu belirsizlik ilgili

modelin her noktasi veya parcasi ile iliskilendirilmektedir.

Diizenleme (600) ayrica bir isleme elemani (650) icermektedir. Isleme elemani (650),
birinci ve ikinci 3D modelin ilgili noktalarini veya parcalanni geometrik bilgiye ve/veya
doku bilgisine gére eslestirmek Gzere dizenlenmektedir. Bu bir 6rnekte bir eslestirme
elemaninda (651) gerceklestiriimektedir. Isleme elemani (650) ayrica birinci ve ikinci
modelin geometrik bilgisine ve doku bilgisine gore en az bir fark dederini belirlemek
amacaiyla birinci ve ikinci modelin eglestirilen noktalarini veya parcalarini karsilastirmak
tzere dizenlenmektedir. Bu karsilagtirma bir drnekte bir karsilastirma elemaninda
(652) gerceklestiriimektedir. Isleme elemani (650) bir érnekte, en az bir fark dederinin
onceden belirlenmis bir dederi asmasi halinde birinci ve ikinci model arasindaki bir farki

tanimlamak (zere dizenlenmektedir.

Bir ornekte isleme elemani (650), belirlenen en az bir fark dederine goére ve ilgili
modele yonelik geometrik bilgi belirsizligine ve/veya ilgili modele yonelik doku bilgisi
belirsizligine géire her bir nokta veya parga igin birinci ve ikinci model arasindaki bir
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farki tamlanmak (zere dilzenlenmektedir. Bu, bir &érnekte, bir fark tanimlama
elemaninda (653) gerceklestiriimektedir.

Bir ornekte igleme elemani (650) bir veya daha fazla isleme birimi gseklinde
olusturulmaktadir. Bir érnekte isleme elemani (650) birkag isleme birimi seklindedir. Bir
drnekte isleme birimleri uzak konumlarda bulunmaktadir ve birbiriyle iletisim kuracak
sekilde diizenlenmistir.

Bir 6rnekte isleme elemani (650) ayrica birinci ve ikinci model arasindaki tanimlanmis
bir farki siniflandirmak tizere dizenlenmektedir. Siniflandirma, tanimlanan farkin dogal

degisikliklerden kaynaklanip kaynaklanmadigini belirlemeyi icermektedir.

Isleme eleman (650), bir drnekte bir ortamin bir birinci 3D modeli ile bu ortamin bir
ikinci 3D modeli arasindaki bir farkin tanimlanmasinin yiriitilmesine yonelik bir

program kodu iceren bir bilgisayar programini icermektedir.

Bir ornekte dizenleme (600} ayrica bir sunum birimi (655) icermektedir. Bu sunum
birimi, bir farkin tamimlandidi hirinci ve/veya ikinci 3D modelin parcasi veya noktalari ile
iliskili bilgiyi sunmak (izere dlizenlenmektedir. Bir drnekte sunum birimi bir g&riinti
birimidir. Bir 6érnekte sunum birimi bir ekrandir. Bir érnekte sunum birimi bir yaziadir.
Bir 6rnekte sunum birimi bir projektdrdir. Bir 6rnekte sunum birimi igleme elemanindan

bilgi almak Uzer diizenlenmektedir.
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