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İSTEMLER 

 

1. Mevcut buluş; kullanıcının el ile tuttuğu ve metal hedefi (1) taradığı bir şaftın (13) ucunda 

sağlanmış olan ve gömülmüş metal hedef (1) üzerinde Eddy akımları üreten bir iletici anteni, 5 

üretilen Eddy akımları sonucunda hedef (1) üzerinde meydana gelen manyetik alan 

sinyallerini tespit eden bir alıcı anteni içeren şaftın (13) ucunda yer alan bir arama başlığı 

(11) aracılığıyla, sinyalin büyüklüğüne ve/veya hedefi (1) oluşturan metale ilişkin metal 

karakteristiklerine ilişkin verileri hemen (gerçek zaman veya aralıklarda) tespit edebilen bir 

metal detektör (10) ve arama başlığı (11) tarafından tespit edilen manyetik alan sinyallerini 10 

işleyen detektör sinyal işleme sistemi (12) olup özelliği;  

 

- hedefin (1) bir görüntüsünü tanımlayan bir X, Y koordinat düzleminde bir görüntü çerçevesi 

üzerinde (X,Y) noktaları olarak optik akış tekniği ile metal hedef (1) arama prosesi sırasında 

zemin üzerinde arama başlığının (11) gerçek zamanlı konumlarının tespitini, bunu takiben 15 

zeminden yüksekliğin, yatay ve eksenel hareketlerin, açısal konumların, odak mesafesinin, 

ışık miktarı ve kalitesinin parametrelerinin onaylanması ve gerekli olduğunda düzeltilmesini 

sağlayan sensörleri ve işlemcileri içeren entegre konum izleme birimini (20) içermesi; 

 

- bahsedilen entegre konum izleme biriminin (20), entegre konum izleme biriminin (20), 20 

kullanıcı tarafından gerçekleştirilen X,Y koordinat eksenindeki yatay eksene göre bükülme 

hareketi olan dönme hareketini tespit eden en az bir jiroskopa sahip bir atalet ölçüm ünitesi 

(IMU) sensörünü içermesi; bahsedilen entegre konum izleme biriminin (20), dönme 

hareketinin tespitine dayalı olarak söz konusu dönme hareketini hesaba katmak üzere (X, Y) 

noktalarını düzeltecek şekilde yapılandırılmış olması; 25 

 

- bir görüntü işleme/gösterim birimi (30) içermesi ve bahsedilen görüntü işleme/gösterim 

biriminin (30) arama başlığının (11) gerçek zamanlı konumuna ve eşleşen manyetik alan 

sinyallerine dayalı olarak hedefin görüntüsünü oluşturmak için manyetik alan sinyallerini 

hedef görüntüsünün konum/görüntü matrisindeki düzeltilmiş (X,Y) noktalarıyla eşleştirecek 30 

şekilde yapılandırılmış olması;  

- görüntüyü kullanıcıya gösterecek şekilde konfigüre edilmiş bir şaft montaj gösterimi ve/veya 

bir ekranı içermesidir.  

 

2. İstem 1’e göre metal detektör (10) olup, arama başlığı (11) ile araştırılan zemine bakan bir 35 

konumda metal detektör şaftı (13) üzerinde konumlandırılan entegre konum izleme biriminin 

(20) yapısı içinde bulunan ve iki boyutlu (X ve Y düzlemi üzerinde) görüntü çerçevesi olarak 
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arama başlığı (11) ile araştırılan zeminin tespitini sağlayan en az bir görüntü sensörünü (21) 

içermesi ile karakterize edilir. 

 

3. İstem 2’ye göre metal detektör (10) olup, görüntü sensörünün (21) ve dolayısıyla arama 

başlığının (11), görüntü sensörü (21) tarafından çevrelenen alanın içinden geçtiği, entegre 5 

konum izleme biriminin (20) yapısı içinde bulunan (X, Y) noktalarının tespitini ve bu 

doğrultuda görüntü sensörünün (21) ve dolayısıyla yatay (X ve Y) ekseni üzerinde arama 

başlığının (11) göreli hareket miktarının hesaplanmasını sağlayan bir optik akış işlemcisini 

(23) içermesi ile karakterize edilir. 

 10 

4. İstem 2’ye göre metal detektör (10) olup, zeminin üzerinde görüntü sensörünün (21) 

yüksekliğinin gerçek zamanlı temassız tanınmasını sağlayan, zemine bakacak şekilde 

entegre konum izleme biriminin (20) içinde konumlandırılan bir mesafe ölçüm sensörünü (24) 

içermesi ile karakterize edilir. 

 15 

5. İstem 4’e göre metal detektör (10) olup, değişen yüksekliklere sabit bir şekilde 

odaklanması için görüntü sensörü (21) tarafından tespit edilen zemin görüntüsünü sağlayan, 

zemine bakacak şekilde entegre konum izleme biriminin (20) yapısının içinde 

konumlandırılan merceği (22) içermesi ile karakterize edilir. 

 20 
 

6. İstem 2’ye göre metal detektör (10) olup, gerekli olan netliğe sahip görüntülerin, yetersiz 

aydınlatmaya veya uygun olmayan ışık kalitesine sahip ortamlarda bile görüntü sensörü (21) 

tarafından elde edilebileceği şekilde zeminin bölgesel ışıklandırmasını sağlayan en az bir 

aydınlatma elemanını (26) içermesi ile karakterize edilir. 25 

 

7. İstem 6’ya göre metal detektör (10) olup, doğal ışık yerine kızılötesi (IR) ışık kaynağının 

kullanılması durumunda, aydınlatma elemanı (26) ile ışıklandırılan zemin üzerinde bir dış 

kaynaktan alınan ışığın biçim değiştirici etkilerinin azaltılmasını sağlayan bir soğuk ayna 

filtresini (27) içermesi ile karakterize edilir. 30 

 

8. İstem 1’e göre metal detektör (10) olup, görüntü işleme/gösterim biriminin (30) yapısının 

içinde bulunan bir işlemci, bahsedilen konum/görüntü matrisinin üretilmesi ile olası eksik 

noktalara yönelik ara değerleme performansı ve konum/görüntü matrisi üzerinde dijital 

görüntü işleme algoritmasının aktivasyonu sağlayan bir şaft montaj gösterimi ve/veya bir 35 

ekranı içermesi ile karakterize edilir. 
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9. İstem 1’e göre metal detektör (10) olup, hedefin (1) geometrik şekli ile birlikte bu şeklin 

üzerinde hedefte (1) metal türlerine (demir, altın, gümüş, bronz) yönelik farklı renklerde 3D 

kontur hatlarının görsellerinin kullanıcıya sunumunu sağlayan görüntü işleme/gösterim 

biriminin (30), bir şaft montaj gösteriminin ve/veya ekranının yapısının içinde en az bir şaft 5 

gösterimi (31) ve/veya en az bir ekran (32) içermesi ile karakterize edilir. 

 

10. İstem 1’e göre metal detektör (10) olup, detektör sinyali işleme sisteminden (12) ve 

entegre konum izleme biriminden (20) elde edilen verinin, görüntü işleme/gösterim birimine 

(30), bir şaft gösterim ve/veya ekranına koordineli bir şekilde aktarımını sağlayan kabloya 10 

sahip olan veya olmayan bir iletişim birimini (40) içermesi ile karakterize edilir. 

 

11. Arama başlığının (11) konumunun izlenmesi ile veri toplayan çeşitli sensörlerden ve 

metal hedefin (1) araştırılmasını sağlayan, kullanıcı tarafından tutulan bir şaftın (13) ucundaki 

arama başlığına (11) ek olarak hedef metalin (1) görüntüsünü üreten ve bunu kullanıcıya bir 15 

görsel olarak sunan, görüntü işleme/gösterim biriminden (30), bir şaft montaj gösterimi 

ve/veya bir ekranından ve arama başlığı (11) tarafından tespit edilen sinyalleri işleyen bir 

detektör sinyali işleme sisteminden (12) oluşan bir entegre konum izleme birimine (20) sahip 

olan bir metal detektör (10) tarafından, gömülü olan veya bir engelin arkasında olan bir 

hedefin (1) görüntüsünün elde edilmesine yönelik yöntem ve bu yöntem, metal detektörün 20 

(10) bilinen metal arama ve tespit sisteminin kullanılması ile bir alan olarak metal hedef (1) 

konumunun tespiti; 

 

- hedefe (1) sahip alan ve bu doğrultuda hedefe (1) ait olan metal sinyallerinin toplanmasını 

tarayacak şekilde arama başlığının (11) kullanıcı tarafından serbest bir şekilde hareket 25 

ettirilmesi; arama başlığının (11) veri toplaması ile eş zamanlı olarak, görüntü sensör (21) 

tarafından X ve Y koordinat düzlemi ile konumlandırılan bir görüntü çerçevesi formunda 

araştırılan alanın görüntülenmesi ve optik akış işlemcisinin (23) yardımı ile görüntü sensörü 

(21) tarafından süpürülen alanda, içinden görüntü sensörünün (21) ve dolayısıyla arama 

başlığının (11) geçtiği (X, Y) noktalarının tespiti; 30 

 

arama başlığı (11) ve içinden arama başlığının (11) geçtiği noktalar tarafından tespit edilen 

hedef (1) (metal) sinyal verisinin dijital görüntü verisinin, metal detektörün (10) yapısının 

içinde bulunan ve/veya metal detektörün (10) yapısından ayrı olan bir görüntü 

işleme/gösterim birimine (30) aktarımı; 35 
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arama başlığı (11) tarafından tespit edilen hedef (1) (metal) sinyallerinin, içinden arama 

başlığının (11) geçtiği noktalar ile eşleştirilmesi ve bu doğrultuda, görüntü sensörü (21) 

tarafından süpürülen görüntü çerçevesinin (araştırılan alan) üzerinde metal hedef (1) 

varlığının bulunduğu noktaların tespiti; 

 5 

X ve Y indeksleri ile tanımlanan bir konum/görüntü matrisi üzerinde metal veri ile eşleştirilen 

noktaların yerleştirilmesi; 

 

alınan metal verinin yoğunluğuna dayanan bir parametre olarak önceden tanımlanmış arama 

başlığı (11) tarafından kaplanan alanı ve bunun şeklini kabul eden konum/görüntü matrisi 10 

üzerinde bir ters evrişim prosesinin işletimi; 

 

ters evrişim sonucunda; görselin şekli ile birlikte şekil üzerinde hedefte (1) metal türlerinin 

(demir, altın, gümüş, bronz) farklı renklerinde 3D kontur hatları ile görselleştirme ve bunun bir 

şaft gösterimi (31) ve/veya ekranı (32) kullanılarak kullanıcıya sunulması adımlarını içermesi 15 

ile karakterize edilir. 

 

12. İstem 11’e göre yöntem olup, metal detektörün (10) yapısının içinde temassız mesafe 

ölçüm sensörü (24) tarafından bu değişimin tespiti ve optik akış işlemcisi (23) sayesinde 

görüntü çerçevesinde görüntü sensörü (21) aracılığıyla içinden arama başlığının (11) geçtiği 20 

(X, Y) noktalarının konumlandırılması sırasında kullanıcının elinde serbest şekilde tutulan, 

metal detektörün (10) zeminden yüksekliğini kullanıcının değiştirmesi halinde ilgili noktanın 

görüntüsünün düzeltilmesi amacıyla mercek (22) tarafından odak mesafesinin ayarı adımını 

içermesi ile karakterize edilir. 

 25 

13. İstem 11’e göre yöntem olup, metal detektörün (10) yapısının içinde IMU sensörü (25) 

tarafından bu tür değişimlerin tespiti ve optik akış işlemcisi (23) sayesinde bahsedilen 

görüntü çerçevesinde görüntü sensörü (21) aracılığıyla içinden arama başlığının (11) geçtiği 

(X, Y) noktalarının konumlandırılması sırasında kullanıcının elinde serbest şekilde tutulan, 

eksene dayanan şekilde metal detektörün (10) açısal konumunu ve/veya lineer hızını 30 

kullanıcının değiştirmesi halinde, Kartezyen koordinatları üzerinde göreli eksene göre 

koordinat döndürme yöntemleri ile ilgili noktanın düzeltilmesi adımını içermesi ile karakterize 

edilir. 

 

14. İstem 12’e göre yöntem olup, ara değerleme kullanarak yakındaki koordinatlar ile 35 

konum/görüntü matrisinde eksik noktaların tamamlanması, bunu takiben X ve Y indeksleri ile 
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tanımlanan bir konum/görüntü matrisi üzerinde metal veri ile eşleştirilen noktaların 

yerleştirilmesi adımını içermesi ile karakterize edilir. 

 

15. İstem 1’e göre metal detektör (10) olup, metal tespit proseslerine yönelik ferromanyetik 

hedeflere duyarlı cihazlar olan bir manyetometre ve/veya eğimölçer içermesi ile karakterize 5 

edilir. 

 

16. İstem 1’e göre metal detektör (10) olup, bir tablet veya bir akıllı telefon gibi mobil 

cihazların, görüntü işleme ve gösterim birimi (30) olarak kullanılabilmesi ile karakterize edilir. 

10 
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