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DERINLIK SENSORLU KAMERALARIN
KULLANIMININ Di$ HEKIMLIGINE ENTEGRASYONU
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Ug boyutlu (3D) tarama ve modelleme teknolojisi, uzun yillardir 3D &l¢iim-
leme ve 3D iiretim alanlarinda uygulanmaktadir. (Wang & ark., 2018) Bununla
birlikte, gelisen teknolojinin saglamis oldugu kazanimlar ile 3D teknolojisi, farkl
uygulama alanlarinda da kendisine yer bulmustur. 3D televizyonlar, sanal gercek-
lik, yliz tanima, 3D mimari ve rekonstriiksiyon, tibbi goriintiileme, nesne yeniden
yapilandirma islemleri ve mobil robotik teknolojiler bu uygulama alanlarindan
bazilaridir. (Yang & ark., 2014; Morell-Gimenez & ark., 2014) 3D teknolojisinde
bir sahne ya da goriintiiniin 3D verisi, doku ve derinlik goriintiisiinden meydana
gelir. Yani bu teknolojinin asil amaclarindan birisi, elde edilecek olan goriintiiye
ait derinlik verisinin hesaplanmasidir. Doku bilgisi renkli kameralar tarafindan
kolayca elde edilebilse de, derinlik bilgisinin elde edilmesi ¢ogunlukla zorlayici
olmaktadir. (Yang & ark., 2014) Literatiirde derinlik goriintiisii, bir sahnenin ya
da objenin piksel yogunlugunun hesaplanmasindan ziyade kameraya olan uzak-
lig1 ile ilgili veriye sahip olan basit bir 2 boyutlu (2D) goriintii olarak tanimlan-
maktadir. (Kerr & ark., 2018) Uzaklik terimi ise, goriintiillemeyi yapan kamera
ile obje arasindaki mesafeyi agiklamak i¢in kullanilmaktadir. (Kerr & ark., 2018)

Mevcut bir sahne ya da objenin daha fazla doku ve derinlik verisini elde ede-
bilmek i¢in geleneksel 2 boyutlu renki kamera (RGB) kullanmak yerine derinlik
kamerasiin kullanilmasi gerekmektedir. (Kerr & ark., 2018) Giiniimiiz tekno-
lojisinde, bir¢ok farkl sektorde kullanilan ve giderek kullanim alani artan, ¢ok
saylda 3D sensor tabanli derinlik kameralar1 (RGB-D) bulunmaktadir. RGB-D
sensorleri, diisiik maliyetleri nedeniyle 3D modellemede biiyiik ilgi gdrmiistiir.
(Darwish & ark., 2017) Hizla gelisen ve gelistirilen bu kameralarin sahip ol-
duklar1 teknik 6zelliklere bagli olarak avantaj ve dezavantajlar1 bulunmaktadir.
(Siena & ark., 2018) Bu sebeple, RGB-D sensorlerinin teknik 6zelliklerinin be-
lirlenmesi ve bilinmesi 6nem arz etmektedir.
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Dis hekimliginde, 6zellikle kafa ve yiiz anatomisinin 3D verisini elde edebil-

mek icin tekrarlanabilirligi ve gilivenilirligi kanitlanmis derinlik kameralarindan
faydalanilabilir. Nispeten yeni bir teknoloji olan derinlik kameralarinin dis he-
kimligi alanina entegrasyonu siirecinde muhtemel zorluklar ile karsilagilacak olsa
da, yapilacak olan klinik ve laboratuvar ¢aligmalari ile ucuz, portatif ve zaman
kaybi1 yaratmayan uygulamalarin yerini almasi beklenebilir.
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