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İSTEMLER 

 

1. Sadece monoküler kameradan (1) semantik olarak harekete müsait 

çarpışmasız uzay tespiti yapan yapay zeka tabanlı görsel bir derinlik algılama, 

eşzamanlı konumlandırma ve haritalandırma sistemi olup, özelliği; 5 

- Monoküler kameranın (1) kendi konum değişimini sağlayan görsel 

odometri yazılım modülü (2), 

- Monoküler kameradan (1) gelen her yeni görüntüyü teşhis etmek üzere 

eğitildiği nesne sınıflarından görüntüde var olanlarından teşhis 

edebildiklerinin görüntüde kapladığı alanın çerçevesinin köşe piksel 10 

konumlarını ve nesnenin sınıfını çıktı olarak veren derin sinir ağı 

yazılım modülü (3), 

- boyut oranına (genişlik/yükseklik) bakılarak nesnenin kameraya göre 

duruş açısı (poz) kestirimi yapılmasını sağlayan monoküler kameradan 

(1) gelen görüntüden teşhis edilen nesnenin imaj düzlemindeki (8) 15 

çerçevesi (11), 

- Nesnenin merkezinin monoküler kameraya (1) göre tanımlı z 

eksenindeki konumunu nesnenin gerçek yüksekliği, kameranın odak 

uzaklığı ve çerçevenin piksel yüksekliği yardımıyla; nesnenin 

merkezinin x eksenindeki konumunu derinlik, çerçevenin merkezinin 20 

imaj düzleminde tanımlı u eksenindeki (12) kayma miktarı yardımıyla; 

nesnenin merkezinin y eksenindeki konumunu derinlik, çerçevenin 

merkezinin imaj düzleminde tanımlı v eksenindeki (13) kayma miktarı 

değerleri yardımıyla nesnelerin kameraya göre konumunu hesaplayan 

yazılım modülü (4), 25 

- Monoküler kamera (1) ile nesne arasında piramitin tanımlanmasını 

sağlayan çarpışmasız (boş) uzayı hesaplayan yazılım modülü (5), 

- Nesneleri durağan, yarı hareketli ve hareketli olmak üzere üç sınıfta 

teşhis edilmesini sağlayan haritalandırma yazılım modülü (6) ile 

karakterizedir. 30 
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