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İSTEMLER 

1. Buluş konusu ürün en az bir hava ve bir kara aracı ve her bir araç üzerinde yerleşik en 

az bir kamera, lidar, radar, bir sayısal işlem bilgisayarı, bir haberleşme birimi üzerinde 

çalışmak üzere tasarlanmış bir yöntem olup özelliği; 

a. gelen görüntülerden öznitelik çıkarımı yapılması; 5 

b. aletsel ölçümlerden konum ve hız integral tahminleri oluşturulması; 

c. lidar ve radar verilerinden nokta bulutu üzerinde tarama eşleştirme yapılması; 

d. kıymetlendirilmiş görüntü üzerinde demet dengeleme yapılması; 

e. yine kıymetlendirilmiş görüntü üzerinde konum grafik eniyilemesi yapılması; 

f. odometri tabanlı en iyi konum tahmini yapılması; 10 

g. küresel referansa göre konumu ve görüntüsü bilinen nesnelerin kamera verileri ile 

yapay zeka algoritmaları tarafından eşleştirilmesi;  

h. bu eşleştirme sonucunda önceki adımlarda oluşabilecek kayma tespit edilirse 

düzeltilmesi; 

i. taranan alana ait nokta bulutunun oluşturulması; 15 

j. nokta bulutu içerisinde gidilebilir alan tespiti yapılması; 

k. yapılan tespitin diğer sürü elemanlarına gönderilerek uygulanması adımlarını sırası 

ile yerine getirmesi ile karakterize edilmesidir. 
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