
 

 
DOKUMACI, TEMELTAŞ 

69

 
 
 

SENSÖR VERİSİ BİRLEŞTİRME TEKNİKLERİ VE HEDEF İZLEME 
SİSTEMİNE UYGULANMASI 

 
 

Hv.İkm.Ütğm. Nail DOKUMACI* Prof.Dr. Hakan TEMELTAŞ 

  
HHO Havacılık ve Uzay Teknolojileri Enstitüsü 

n.dokumaci@hho.edu.tr 
İstanbul Teknik Üniversitesi Elektronik Müh.Fak.  

h.temeltas@itu.elk.edu.tr 
 
 
ÖZET 
Veri füzyonu fiziksel, geometrik ve coğrafik olarak, farklı yada aynı yapıda olup birden fazla sayıda olan 
sensörlerden gelen işaretlerden belirli bir anlam çıkarmak üzere gerçekleştirilen işlem ve metodların tümüne 
verilen isimdir. Bu çalışmada öncelikle veri füzyonu ve veri füzyonunda başlıca kullanılan teknikler 
incelenmiştir. Müteakiben veri füzyonunun  basamaklarından biri olan verilerin güvenirliliğinin incelenmesi 
konusu üzerinde çalışılmıştır. Bu kapsamda iki farklı sensörden belli bir zaman aralığı için hareketli bir nesneye 
ait hız ve pozisyon bilgilerinin alındığı kabul edilmiştir. Takibi yapılmak istenen hedefe ait bilgiler  MATLAB 
simulinkte 1-15 sn. zaman aralığı için hesaplanmıştır. Yapılan hesaplamalar sonucunda sensörler tarafından 
tespit edilen ve öngörülen hız ve pozisyon ölçümleri ortaya konulmuştur. Elde edilen sonuçlar bulanık mantık 
kontrolör kullanılarak değerlendirilmiştir. Sonuç olarak, değerlendirilen verilerin doğruluk derecelerine göre 
veri füzyonu için kullanılıp kullanılmayacağına karar verilmesini sağlayacak bir simülasyon çalışması 
sunulmaktadır. 
 
Anahtar Kelimeler: Veri Füzyonu, Veri ilişkilendirme, Bulanık Mantık, Hedef İzleme. 
 
 

DATA FUSION TECHNIQUES and TARGET TRACKING APPLICATION  
 

ABSTRACT 
Data fusion  is the name of the methods or procedures that collects the information from different or same 
sensors of physical, geometric or geographic signs to generate a meaning. Data fusion is a procedure formed 
from several stages. In this study, after examining  data fusion and the techniques that are used in data fusion, , 
data reliability which is one of the phases of data fusion subject, was examined. In this context, two different 
sensors at a given time for a moving object is assumed to be taken the speed and position information. Tracking 
information which belongs to target, is calculated for the time interval 1-15 sec. in MATLAB simulink. Predicted 
speed and position calculations and measurements which is detected by sensors are showed in the results of the 
calculation. The obtained results were evaluated by using fuzzy logic controller. Finally, according to the 
accuracy ratings of datas, it is provided a decision if the information can be used in data fusion or not in 
presented simulation study. 
 
Keywords: Data Fusion, Data Correlation, Fuzzy Logic, Target Tracking. 
 
 
1. GİRİŞ 
 
Son yıllarda çoklu sensör veri füzyonunun askeri ve 
sivil uygulamaları üzerine yoğunlaşan önemli 
çalışmalar yapılmış ve yapılmaya devam etmektedir. 
Veri Füzyon teknikleri kullanılarak birden fazla 
sensörden alınan sonuçların bir araya getirilmesi ile 
elde edilen sonuçların, bağımsız tek bir sensörün elde 
edebileceği bilgilerden daha sağlıklı olduğu 
görülebilmektedir.  

 
Veri füzyonu yaklaşımı genel olarak tek bir sensör ile 
elde edilemeyecek kadar karmaşık ara yüzler için 
çoklu sensörlerdeki verilerin bir araya getirilerek 
amaca uygun bilginin elde edilmesi olarak 
tanımlanabilmektedir [1]. 
 
JDL(Joint Directors of Laboratories)’ in yapmış 
olduğu veri füzyon tanımına bakacak olursak; Durum 
ve kimlik tespitlerinin değerlendirmesini yapmak, 
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olası tehditleri zamanında doğru olarak analiz etmek 
amacıyla tek veya çoklu kaynaklardan gelen veriler 
ara sındaki ilişkiler, bağıntılar ve bu verilerin 
kombinasyonlarının değerlendirilerek bir sonuca 
ulaşılması sürecidir. Daha iyi sonuçlara ulaşabilmek 
için veri füzyon süreci ard arda yapılan tasnif veya 
analizlerle ve ek modifiye ya da kaynaklara ihtiyaç 
olup olmadığını da belirlemeye çalışır [2]. 
 

 
 

Şekil 1. Hareket halindeki bir nesnenin radar 
ve IR sensor tarafından izlenmesi. 

 
Çoklu sensörün sağladığı bir diğer avantaj sensörlerin 
algıladığı bilgilerin birbiriyle koordineli 
karşılaştırılarak en doğru değerlendirmenin 
yapılmasına olanak sağlamasıdır. (Şekil 1.) Örneğin 
bir nesnenin açısal olarak bulunduğu konumu tespit 
etmeye çalışan sensörlerden alınan bilgiler 
değerlendirildikten sonra nesnenin pozisyonu 
hakkında bilgi sahibi olunabilmektedir. Bu teknik 
araştırma ve ticari seyrüsefer konularında 
kullanılmaktadır. [3]. 
 
1.1. Veri Füzyon Uygulamaları 
Savunma anlamında askeri otoriteler kitle imha 
silahları, askeri ünitelerin kullanımı ve bu kapsamdaki 
dinamik platformlar üzerine yoğunlaşmaktadırlar. Bu 
dinamik veriler genellikle savaş düzeninde veri tabanı 
oluşturma ya da savaş düzenini sağlama anlamında 
kullanılmaktadır. Oluşturulan veri tabanının yanında 
savunma amaçlı kullanımlarda düşmanın durumu 
hakkında yüksek seviyede bilgi edinmede de 
kullanılmaktadır. Örneğin mevcut durumlar, düşmanın 
hareketleri ve çevre ile olan ilişkileri hakkında bilgi 
edinme maksatlı kullanılabilmektedir. Savunma 
tabanlı uygulamalar genel olarak deniz harekatını, 
hava-hava savunmalarını, askeri istihbaratı, tehdit 
hedef tespiti, erken uyarı ve genel savunma alanlarını 
içermektedir. Her bir askeri uygulama sensör 
uygunluğu, istenen doğru ara yüzleri kullanabilme ve 
özel bir odaklanma yapısını içermektedir. 
 
Veri füzyonu üzerine olan diğer uygulama alanları; 
akademik, ticari ve endüstriyel alanlardır. Robotik 
uygulamalar, endüstriyel üretim sistemlerinin 
otomatik kontrolü, akıllı binaların gelişimi ve tıp 
alanında uygulamaları bulunmaktadır. Askeri 
uygulamalarda olduğu gibi bahsedilen her bir 

uygulamanın sağladığı yararlar, sensör takımları ve 
özel uygulama alanları bulunmaktadır. 
 
1.2. Veri Füzyonu Süreç Modeli 
Uygulama alanları bakımından kullanışlı ve oldukça 
genel bir ifadesi olan JDL süreç modeli süreçleri, 
fonksiyonları, teknik kategorilerini ve veri füzyonuna 
uygulanabilecek özel teknikleri ortaya koymaktadır. 
Model iki seviyeden oluşmaktadır. Şekil 2’ de [4] 
gösterilen üst bölgede sensör girdileri, insan-bilgisayar 
ilişkisi, veritabanı yönetimi, kaynak ön hazırlığı ve 
dört yardımcı süreç gösterilmiştir. 
 

 
 

Şekil 2. Veri Füzyon Süreç Modeli. 
 
Kaynak ön işlem (işlem düzenleme): İlk işlem veriyi 
uygun işlemlere ayırmak ve verilere ait öncül 
bölmeleri yerine getirmektir. Kaynak ön işlemi, veri 
füzyon sisteminin yükünü veriyi uygun işlemlere 
ayırarak azaltır. 
 
Nesne Arıtma ( Birinci Seviye ) : Bu yöntem 
birbirinden ayrı nesneleri temsil eden arıtılmış 
işaretlerin konumsal, parametrik ve benzerlik 
bilgilerini ayrıştırır. Başka bir değişle birinci seviye 
bir nesneye ait gözlem raporlarını içerir ve bir sonraki 
süreçte kullanılacak bilgilerin derlenmesi görevini 
üstlenir. 
 
Durum Arıtma ( İkinci Seviye ) :  Bu seviyede 
dinamik olarak nesnenin halihazırdaki durumu ile 
çevresel faktörleri arasındaki ilişkiler dikkate alınarak, 
takip edilen nesneye ait izlerin birleştirilmesi, bazı 
hesaplamaların yapılması ve aralarında bağlantı 
kurulması sağlanır.  
 
Tehdit Arıtma ( Üçüncü Seviye ) : Genellikle ikinci 
seviyede yapılan birleştirmeler anlık durumu 
algılamakla birlikte gelecekte olabilecek düşman 
tehditleri, dost ve düşman ayrımı yapılabilmesi ve 
operasyon fırsatlarını yaratmak amacıyla değişik ara 
yüzler oluşturabilmek için bir nevi olasılık hesabının 
uygulanması, ihtimallerin hesaplanması aşamasıdır.  
 
Genel Süreç Arıtması ( Dördüncü Seviye ) : Bu 
seviye hesaplama değil, planlama ve kontrol 
aşamasıdır. [5]. 
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2. VERİ FÜZYON YÖNTEMLERİ 
 
Veri füzyonunda amaca yönelik en uygun yöntemin 
seçilmesi gerekmektedir. Bunlardan Bayes, Dempster 
Shafer, Oylama ve Bulanık mantık yöntemleri bu 
bölümde incelenmektedir. 
 
2.1. Bayes Yöntemi 
Bayes teoremi olasılık kuramı içinde incelenen, Bayes 
kurallarına dayalı olasılık temelli önemli bir konudur. 
Bayes yöntemi eldeki doğruluğu kabul edilmiş mevcut 
kanıtlar kullanılarak herhangi bir durumun ya da 
hipotezin gerçekleşme olasılığının hesaplanmasına 
olanak sağlamaktadır. 
 

Her sensör, sensör spesifik algoritmaları ve 
gözlemlere dayalı nesne hakkındaki hipotezleri ortaya 
çıkarmamıza başka bir değişle nesne hakkındaki 
bilgileri toplamamıza yardımcı olmaktadır. Teorik ve 
deneysel olarak performansları geliştirilen her bir 
sensörün sınıflandırma algoritmaları, olasılık 
fonksiyonlarını P(D/Oi) hesaplamada kullanılır ve bu 
olasılık hesaplamaları sonucunda nesne hakkındaki 
bilgilerin ne kadar doğru bir ihtimalle gerçeği 
yansıttığı ortaya konulmaktadır. Her sensör için elde 
edilen olasılık hesaplamaları, daha kaliteli bilgiye 
ulaşmak amacıyla birleşik olasılıklarını elde etmek 
için hesaplamalar yapılır ve sonuç olarak tek bir 
olasılık elde edilmektedir.[6] (Şekil 3.). 

 
Şekil 3. Bayes veri birleştirme süreci. 

 
2.2. Dempster-Shafer Yöntemi 
Dempster-Shafer teorisi olasılık ve bilgisizlik 
(ignorance) arasındaki boşluğu doldurabilmek üzere 
Dempster’ın 1967’ de yapmış olduğu çalışmaların 
1976 yılında Shafer’ ın geliştirmesi ile ortaya 
konulmuştur. Teorinin temel mantığı birbirinden 
bağımsız olayların tek tek olasılıklarının 
hesaplanmasının yerine, elde edilen verilerin olayları 
desteklemesinden hareketle bir aralığın veya olaylar 
kümesinin toplu olasılığını hesaplamaya 
dayanmaktadır. 
 
Dempster Bakış açısının temel özellikleri; bir 
uzmandan ya da yapılan bir deneyden kesin bir 
olasılık bilgisinin elde edilmesi mümkün değil ise bu 

bilginin alınmasının gerekli olmaması, hakkında hiçbir 
bilginin var olmadığı olaylarda bu olayların 
olasılığının eşit kabul edilmesinin zorunlu olmaması, 
eldeki tüm olaylar kümesinde bulunan olaylara veya 
olay gruplarına atanan olasılık değerinin toplamının 1 
olmasının zorunlu olmaması olarak belirtilmektedir 
[7]. 
 
Dempster-Shafer yöntemi ile veri füzyonu 
süreçlerinde herhangi bir hedefi ya da nesneyi 
tanımlama kurgulanabilmektedir. Her bir sensör 
gözlenen nesne ve etrafındakiler hakkında bilgi 
üretmek amacıyla tasarlanmıştır. Bu şekilde bir sensör 
kendine ait sınıflandırılmış algoritmalara göre 
çalışmaktadır. Her bir sensör nesnenin tipi hakkında 0 
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ile 1 arasında olan ağırlıklı olasılık veya temel olasılık 
( )k im o  fonksiyonları ile tespitlerde bulunmaktadır. 

Olasılıklı ağırlık, önermelerin veya hipotezlerin ne 
kadar sağlam kaynaklarla desteklendiğine göre 
bilginin kesinliğini bize göstermektedir. Ağırlıklı 
olasılıklar bize bir nesnenin doğası hakkında daha az 
belirsizlik, başka bir değişle sonuçları karakterize 
etmek için daha kesin bilgiler sağlamaktadır.  

 
Şekil 4. Dempster Shafer belirsizlik aralığı. 

 
Şekil 4’de Dempster Shafer belirsizlik aralığı 
gösterilmektedir. Şekilde gösterilen sınırlar toplam 
ağırlıklı olasılığı araştırırken, bize hangi bölgedeki 
verileri hesaba katmayacağımızı, hangi verileri 
yorumsuz kabul edeceğimizi ve hangi verilerin olma 
olasılığını hesaplayarak işlem yapacağımızı 
göstermektedir. 
 
İşte her bir sensör için belirlenen ağırlıklı olasılıklar 
sonuca ulaşmak için Dempster-Shafer yöntemi ile 
birleştirilmektedir. Sonuç bize, sensörlerden toplanan 
bütün verilerin incelenerek doğruluğu en muhtemel, 
en güvenilir olanının seçilmesiyle geri dönmektedir. 
Bir bilgisayar her bir sensörden konu ile ilgili bilgileri 
saklamaktadır. Bunun tersi de doğrudur yani 
sensörlerden gelen belli veriler ile desteklenmeyen 
bilgiler kaydedilmemektedir. 
 
2.3. Oylama Yöntemi 
Kullanıcı tarafından tasarlanmış üç farklı sensörden 
gelen verilerin güvenirlilik seviyeleri ve bu seviyelere 
göre birlilerin bir araya getirilip değerlendirilmesi 
görülmektedir. Oylama yöntemi ile yapılan veri 
füzyonunda matematikteki Boolean sistemi 
kullanılmaktadır. Buna göre en doğru bilgiyi taşıyan  
sensör verileri ayıklanarak bu bilgilerin kullanılması 
sağlanmaktadır. [6]. 
 
2.4. Bulanık Mantık Yöntemi 
Bulanık mantık teorisinde bir elemanın bir kümeye 
olan üyeliği belli dereceler ile tanımlanmaktadır. Yani 
herhangi bir olayın doğru olması, yanlış olma 
olasılığını 0 olarak göstermemekte, doğruluğu ve 
yanlışlığı derecelere göre değerlendirmektedir. 
 
2.4.1. Bulanık Mantık 
Bulanık mantık dijital bir çerçevede analog bir süreci 
ifade etmemizi sağlayan bir yöntem olarak karşımıza 
çıkmaktadır. Bulanık mantığa uygulanan süreçler 
kolayca ayrık elementlere ayrışamamakta ve klasik 
matematik ile modellenmesi güç olabilmektedir. 
Bulanık mantık kümeler ya da bazı değerler arasındaki 

sınırlar tam olarak tanımlanmadığı durumlarda veya 
bir olayın kısmen gerçekleşmesi durumlarında 
kullanılmaktadır.  
 
Bulanık mantık kavramını basit bir şekilde anlamak 
için, ‘biraz sıcak’, ‘hemen hemen doğru’, ‘çok hızlı’ 
vs. cümlelerine bakılacak olursa, bu cümlelerin 
matematiksel açıdan bir durum ifade etmemelerine 
karşın, bir problemi çözme açısından günlük hayatta 
kullanılan ve sıkça karşılaşılan örnekler olduğu 
görülür. [8]. 
 
Bir bulanık kontrolör genel olarak 5 ana kısımdan 
meydana gelmektedir. Bunlar sırası ile, kontrolörün 
çalışmasını denetleyecek kural tabanı, kural 
tabanında yer alan terimlerin üyelik fonksiyonlarını 
tanımlayan bir veri tabanı, bulanık kontrol kurallarını 
değerlendiren çıkarım ünitesi, algılayıcılardan 
toplanan bilgileri bulanıklaştırma işlemi ve son 
olarak da bulanık bilgileri istenilen sayısal değerlerde 
ya da arzu edilen şekle getiren durulaştırma işlemleri 
olarak sıralanmaktadır [9]. 
 
2.4.2. Bulanık Mantık İşleme Süreci 
Bulanık mantık süreç bölümleri çıkarımlar(inference) 
ve durulaştırma iki ana başlığa ayrılabilmektedir. 
Çıkarım süreci EĞER-SONRA kuralları ile 
başlamaktadır. Mevcut durumu yansıtan blok EĞER 
kuralı ile, sonuç bloğu ise SONRA kuralı ile 
başlamaktadır. Sonuç bloğuna atanan değer bulanık 
kümelerdeki üyelik fonksiyonlarının aktivasyon 
değerlerine eşit olmaktadır. Aktivasyon değeri, o anki 
zaman içinde girdilerle kesişen üye fonksiyonlarının 
değerlerine eşittir. Bulanık mantık işlem süreci (Şekil 
2.3)’ de olduğu gibi gösterilebilmektedir. 
 
Mantıksal ürün ve sonuç üye fonksiyonlarının ortaya 
koyduğu bulanık değerler, ayrı ve sabit olarak kontrol 
sistemi tarafından kullanılabilecek şekilde dönüşüme 
uğratılmaktadır. Durulaştırma işlemi birkaç şekilde 
olabilmektedir. Genel olarak bulanık ağırlık merkezi 
hesaplaması sonuç bulanık kümesi üzerine 
uygulanmaktadır. 
 
Bulanık mantıktan geri dönüş için başka yöntemler de 
kullanılmaktadır fakat en basit yaklaşım, maksimum 
tepe değerinin bulanık olmayan sonuç değeri olarak 
karşımıza çıkmaktadır (Şekil 6). 
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Şekil 5. Bulanık Mantık İşlem Süreci. 
 
Bu simetrik ya da tek şekilli olabilecek şekilde, 
dağılımın şeklinin bulunmasına karşılık gelmektedir. 
Bulanık ağırlık merkezi son bulanık kümedeki bütün 
bilgilere sahip olmaktadır. Bulanık ağırlık merkezini 
hesaplamak için genel olarak iki yöntem 
kullanılmaktadır. 
 
 

 
 

Şekil 6. Sonuç üyelik fonksiyonları. 
 
Bulanık ağırlık merkezini hesaplayacak olursak;  

     

0

0

( )

( )k

ym y dy
c

m y dy
= ∫
∫

                       (2.1) 

 
 

Bu ifade sonuç parametre değerlerinin bütün 
alanlarına karşılık gelmektedir.  

kc = Bulanık ağırlık merkezi. 
y = Çıktı değişkenleri. 

0 ( )m y = Bir k  zamanında eş zamanlı olarak yapılan 
üretim komutlarının değerlendirilmesiyle oluşan bir 
araya getirilmiş sonuç bulanık kümeleri.  

 

0 0
1

( ) ( )
i

N

i

m y m y
=

= ∑            (2.2) 

N= Üretim komutlarının sayısı ve  

0i = i nci yapım komutu için sonuç bulanık kümesi. 
 
Eğer sonuç parametre değerlerinin alanı farklı değerler 
olarak açıklanıyor ise ifademiz; 
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∑

∑
                  (2.3)      

  
3. HEDEF İZLEME AMAÇLI SENSÖR 
VERİLERİNE BULANIK MANTIK 
UYGULAMASI 
 
Bulanık  mantık trenler, trafik ışıkları, güç ve 
havalandırma sistemleri gibi  birçok endüstriyel 
kontrol sistemleri üzerine başarı ile 
uygulanabilmektedir. Hedef izleme sisteminde sensör 
verilerinin çeşitli etmenlerin etkisiyle gürültü olarak 
adlandırılan bozulmalara uğraması söz konusu 
olabilmektedir. Biz bu uygulamamızda veri 
birleştirme işleminin bir önceki basamağı olan bir 
hedefi izleyen iki sensörden alınan verilerin, 
öngörülen veriler ile kıyaslanarak ne kadar doğru ve 
sağlıklı olduğunu belirleyerek verilerin birleştirilip 
elde edilen sonucun kullanılabileceğine veya 
bozulmaların fazla olduğu durumlarda verilerin 
dikkate alınmaması gerektiğini dolayısıyla veri 
birleştirme işleminin yapılmaması kararının verilmesi 
değerlendirilmiştir. 
 
MATLAB simulink programı yardımı ile öngörülen 
hız ve pozisyon değerleri ile ölçülen değerler 
hesaplanarak hata miktarları tespit edilebilmekte ve bu 
iki ölçü için tespit edilen hata miktarları bulanık 
mantık kontrolörü kullanılarak belirlenen limitlere 
göre ne kadar doğru olduğu sonucuna 
ulaşılabilmektedir.  
 
Ele alınan örnek modele göre a= 0.5 gibi sabit ivmeyle 
hareket eden bir hedefin hız ve pozisyonunun 
başlangıç değerleri; pozisyon=5 ft, hız=9 ft/sn 
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örnekleme zaman aralığının   dt= 1sn olarak bilindiği 
kabul edilmektedir. 

 
Son hız = Hız + a.dt 
Son pozisyon = pozisyon + hız.dt   

 
Eşitlikleri ile de hedefin hareketi karakterize 
edilmektedir. Burada karakteristikleri farklı iki 
sensörün birbirinden bağımsız iki farklı ölçü hakkında 
veri sağladıkları görülebilmektedir. 
 
PE : Pozisyon Hatası, SE: Hız hatası olmak üzere; 
PE = Ölçülen Pozisyon - Öngörülen Pozisyon, 
SE = Ölçülen Hız – Öngörülen Hız olarak 
tanımlanmaktadır. 
 
Burada öngörülen olarak adlandırılmış hız ve 
pozisyon değerleri olması gereken gerçek değerleri, 
ölçülen değerler ise sensörlerden alınan verileri 
göstermektedirler. 
 

Tablo 1. Öngörülen ve ölçülen hız ve pozisyon   
değerleri. 

 
 
MATLAB simulink programına göre 1-15s zaman 
aralıkları için ölçülen ve öngörülen hız ve 
pozisyonların değerler gösterilmektedir.       (Tablo 1.) 
Bozulmaları göstermek için Gaussian tipi bir gürültü 
modeli kullanılmış ve ölçülen değerler bu şekilde 
modellenmiştir.  
 

 
 

Şekil 7. Bulanık Mantık Blok Diyagramı. 

Şekil 7’ de girdileri PE ve SE olan ve korelasyon 
sonucunu veren, simulink içinde aldığı sonuçları 
doğrudan kullanabilen bulanık mantık blok diyagramı 
gösterilmektedir. Bulanık mantık kontrolörü mamdani 
tipi olarak seçilmiştir. Korelasyon çıktıları veri 
birleştirme için karar sonuçlarını göstermektedir.  
 

 
  

Şekil 8. Öngörülen (.) ve ölçülen (x) pozisyon       
karşılaştırması. 

 
Bir noktadan diğer bir noktaya doğru gideceği bilinen 
bir hedefin 15 s için elde edilen  pozisyonuna ait izi 
ölçülen ve öngörülen değerler bindirmeli bir şekilde 
Şekil 8’ de gösterilmektedir. 
 

 
 

Şekil 9. Öngörülen (+) ve ölçülen (*) hız        
karşılaştırması. 

 
Şekil 9’da hesaplamalar sonucu öngörülen hız ile 
ölçülen hızın belirtilen zaman aralığındaki değişimi 
üst üste bindirmeli olarak gösterilmektedir. 
 
Değişik zamanlara göre sensörlerin bir hedefe ait hız 
ve pozisyon için yapmış olduğu ölçümlerin hata 
miktarları ve bu iki parametrenin bileşkesi sonucu 
ortaya çıkan korelasyon değerleri tabloda 
gösterilmektedir. [10]. (Tablo 2) 
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Tablo 2. Pozisyon, hız hataları ve buna bağlı olan 
korelasyon değerleri. 

 
 
Korelasyon ölçümü yapılırken sadece hız ya da 
pozisyondaki hata miktarları değil her ikisinin aynı 
zamanda yapmış olduğu hata miktarları dikkate 
alınarak hesaplanmıştır. 
 

 
 

Şekil 10. Korelasyon miktarları. 
 
Şekil 10. korelasyon miktarını göstermektedir. Buna 
göre 5. saniyedeki veri diğerlerine göre çok daha 
doğru bilgileri taşımaktadır. Fakat 14. saniyeye 
bakıldığında da bilginin pek de sağlıklı olmadığı 
rahatlıkla görülebilmektedir. 
 
4. SONUÇ 
 
Genel olarak bakıldığında veri füzyonu düşüncesi açık 
ve basit gibi görülebilmektedir. Fakat birleştirme 
sistemlerinin tasarım ve uyarlaması oldukça karmaşık  
görevlerdir. Modelleme yapmak, işlem yapma, veri 
birleştirme, çeşitli sensör verilerinin değerlendirilmesi 
oldukça zor ve karmaşıktır. Özellikle olması gereken 
bir veri eksik veya yanlış olduğu zaman bu problemler 
daha zor ve daha karmaşık bir hal almaktadır.      

Çoklu sensör veri füzyon işlemlerinde asıl amaç 
sensor olarak tanımlanan bilgi kaynaklarından gelen 
verilerin doğru bir durum değerlendirmesini 
gerçekleştirmektir. 
 
Bu çalışmada birden fazla sensörden alınan verilerin 
birleştirilmesi problemi ele alınmıştır. Bu kapsamda 
veri füzyon süreci, veri füzyonunda kullanılan 
yöntemlerden bahsedilmiş ve hareketli bir nesnenin 
izlenmesi konusunda bulanık mantık kullanılarak veri 
füzyon süreçlerinden verilerin doğruluğunun 
değerlendirilmesi aşaması uygulama olarak 
yapılmıştır. Simülasyon çalışmalarında başarılı 
sonuçlar elde edilmiş ve ayrıntılı olarak sunulmuştur. 
 
Konu ile ilgili bir sonraki benzer çalışma, bu 
çalışmada olduğu gibi tek bir hareketli nesne üzerine 
değil, birden fazla hareketli hedefin izlenmesi 
problemi için çoklu sensörlerden gelen verilerin 
doğruluğunun değerlendirilmesi tamamlayıcı bir 
çalışma olacaktır.  
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