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İSTEMLER 

 

1-  Bir arama başlığını (11) içeren, bir zemin (1) içeriğine dair sinyallerin alınmasını 

ve zemin (1) altı anomalilerinin ve boşluklarının (2), kullanıcıya görselleştirilmiş 

olarak sunulmasını sağlamak için, elde kullanmaya uygun metal veya manyetik  5 

alan tespit etmek üzere bir dedektör (10) olup, özelliği;  

- bahsedilen dedektörün (10) bahsedilen arama başlığının (11) tarama yaptığı 

sırada konumunu takip etmek için taradığı bahsedilen zemin (1) yüzeyini, 

optik akış yöntemiyle takip edecek şekilde konfigüre edilmiş, dedektör (10) 

bünyesine entegre edilmiş olan bir konum takip ünitesini (20), 10 

- dedektör (10) tarafından alınan zemin (1) içeriğine dair sinyaller ve konum 

takip ünitesinden (20) elde edilen konum bilgilerinin en az üç boyutlu bir 

sinyal konum verileri dizisi veya matrisi haline getirilmesini ve bu dizi veya 

matrisin zeminin (1) zemin boşlukları (2) ve anomalileri ifade edecek şekilde 

eş şiddet eğrileri ve/veya renkli görseller haline getirilmesini ve 15 

görselleştirilerek ve/veya haritalandırılarak dahili ve/veya harici bir ekranda 

(32) gösterilmesini sağlayan dahili ve/veya harici en az bir adet grafik işleme 

ünitesini (30); 

içermesidir. 

2- İstem 1’ de bahsedilen dedektör(10) olup, özelliği; konum takip ünitesinin(20), 20 

dedektör(10) şaftına(12) konumlandırılmış olmasıdır. 

 
3- İstem 1’ de bahsedilen dedektör(10) olup, özelliği; konum takip ünitesi(20) 

bünyesinde bulunan ve zemin(1) desenlerinin hareket miktarının optik akış ile 

algılanmasını sağlayan optik akış kamerası(21) ve işlemcisine veya tümleşik 25 

optik akış algılayıcısına sahip olmasıdır. 

 
4- İstem 3’ te bahsedilen dedektör(10) olup, özelliği; konum takip ünitesi(20)  

bünyesinde bulunan ve optik akış kamerasının(21) zemin(1) ile mesafesinin 

sürekli olarak ölçülmesini sağlayan en az bir temassız mesafe ölçüm 30 

sensörüne(23) sahip olmasıdır. 
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5- İstem 3 veya 4’te bahsedilen dedektör(10) olup, özelliği; konum takip ünitesi(20) 

bünyesinde bulunan ve tarama sırasında, kullanılan el ve beden 

hareketlerinden kaynaklanan, dedektörün(10) eksenel hareketlerin tespit 

edilmesini sağlayan; 

- En az bir adet jiroskop(24) veya MEMS çözümleri ile oluşturulmuş 5 

eylemsizlik ölçen en az bir yapı  

ve/veya 

- En az bir adet ivmeölçer(25) veya MEMS çözümleri ile oluşturulmuş ivme 

ölçen en az bir yapı 

İçeren en az bir adet IMU sensörüne sahip olmasıdır. 10 

6- İstem 3’te bahsedilen dedektör(10) olup, özelliği; konum takip ünitesi(20) 

bünyesinde bulunan ve optik akış kamerasının(21) yeterli ışığı alabilmesi için 

zemininin(1) aydınlatılmasını sağlayan aydınlatma elemanlarına(26) sahip 

olmasıdır. 

 15 

7- İstem 6’da bahsedilen dedektör(10) olup, özelliği; aydınlatma elemanlarının(26) 

ışık şiddetinin, sistem ihtiyacına göre otomatik olarak ayarlanabilmesidir. 

 
8- İstem 3’te bahsedilen dedektör(10) olup, özelliği; konum takip ünitesi(20) 

bünyesinde bulunan ve optik akış kamerasında(21) veya tümleşik optik akış 20 

sensöründe yansımaların önlenmesini sağlayan soğuk ayna filtresine(27) sahip 

olmasıdır. 

 
9- İstem 3’te bahsedilen dedektör(10) olup, özelliği; optik akış kamerasının(21) 

merceğinin(28) hareketli olmasıdır. 25 
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