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Bölüm 6

DERİNLİK SENSÖRLÜ KAMERALARIN 
KULLANIMININ DİŞ HEKİMLİĞİNE ENTEGRASYONU

Tamer ÇELAKIL1

GENEL BİLGİLER
Üç boyutlu (3D) tarama ve modelleme teknolojisi, uzun yıllardır 3D ölçüm-

leme ve 3D üretim alanlarında uygulanmaktadır. (Wang & ark., 2018) Bununla 
birlikte, gelişen teknolojinin sağlamış olduğu kazanımlar ile 3D teknolojisi, farklı 
uygulama alanlarında da kendisine yer bulmuştur. 3D televizyonlar, sanal gerçek-
lik, yüz tanıma, 3D mimari ve rekonstrüksiyon, tıbbi görüntüleme, nesne yeniden 
yapılandırma işlemleri ve mobil robotik teknolojiler bu uygulama alanlarından 
bazılarıdır. (Yang & ark., 2014; Morell-Gimenez & ark., 2014) 3D teknolojisinde 
bir sahne ya da görüntünün 3D verisi, doku ve derinlik görüntüsünden meydana 
gelir. Yani bu teknolojinin asıl amaçlarından birisi, elde edilecek olan görüntüye 
ait derinlik verisinin hesaplanmasıdır. Doku bilgisi renkli kameralar tarafından 
kolayca elde edilebilse de, derinlik bilgisinin elde edilmesi çoğunlukla zorlayıcı 
olmaktadır. (Yang & ark., 2014) Literatürde derinlik görüntüsü, bir sahnenin ya 
da objenin piksel yoğunluğunun hesaplanmasından ziyade kameraya olan uzak-
lığı ile ilgili veriye sahip olan basit bir 2 boyutlu (2D) görüntü olarak tanımlan-
maktadır. (Kerr & ark., 2018) Uzaklık terimi ise, görüntülemeyi yapan kamera 
ile obje arasındaki mesafeyi açıklamak için kullanılmaktadır. (Kerr & ark., 2018) 

Mevcut bir sahne ya da objenin daha fazla doku ve derinlik verisini elde ede-
bilmek için geleneksel 2 boyutlu renki kamera (RGB) kullanmak yerine derinlik 
kamerasının kullanılması gerekmektedir. (Kerr & ark., 2018) Günümüz tekno-
lojisinde, birçok farklı sektörde kullanılan ve giderek kullanım alanı artan, çok 
sayıda 3D sensör tabanlı derinlik kameraları (RGB-D) bulunmaktadır. RGB-D 
sensörleri, düşük maliyetleri nedeniyle 3D modellemede büyük ilgi görmüştür. 
(Darwish & ark., 2017)  Hızla gelişen ve geliştirilen bu kameraların sahip ol-
dukları teknik özelliklere bağlı olarak avantaj ve dezavantajları bulunmaktadır. 
(Siena & ark., 2018) Bu sebeple, RGB-D sensörlerinin teknik özelliklerinin be-
lirlenmesi ve bilinmesi önem arz etmektedir.
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SONUÇ
Diş hekimliğinde, özellikle kafa ve yüz anatomisinin 3D verisini elde edebil-

mek için tekrarlanabilirliği ve güvenilirliği kanıtlanmış derinlik kameralarından 
faydalanılabilir. Nispeten yeni bir teknoloji olan derinlik kameralarının diş he-
kimliği alanına entegrasyonu sürecinde muhtemel zorluklar ile karşılaşılacak olsa 
da, yapılacak olan klinik ve laboratuvar çalışmaları ile ucuz, portatif ve zaman 
kaybı yaratmayan uygulamaların yerini alması beklenebilir.
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