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Oz

Bu ¢aligmada, Hassas Nokta Konumlama (HNK) yonteminin yatay ve diisey bilesen i¢in dogrulugu incelenmistir. Bu
amagla, 5 noktali mikro-jeodezik bir ag tesis edilerek ardisik ii¢ giin 8 saatlik Global Navigation Satellite System
(GNSS) oturumlar1 gergeklestirilmistir. Aynit zamanda bu agda, noktalar arasindaki baz uzunlugu degerleri Elektronik
Uzunluk Olger (EUO) ile yiikseklik farklar1 ise geometrik nivelman yontemi ile gidis-déniis seklinde 6lgiilmiistiir.
Yiiksek dogrulukta oldugu kabul edilen (yatayda 3 mm diiseyde ise birka¢ mm) klasik yersel 6lgiimlerden elde edilen
sonuglar HNK ve rolatif GNSS analizi sonuglariyla karsilastirilmistir. Yapilan karsilastirmalar sonucunda, rolatif GNSS
analiz sonuglarindan elde edilen degerlerin klasik yontemden elde edilen degerlerle yatayda 1-6 mm diiseyde ise 10-20
mm seviyelerinde yakinlastig1 goriiliirken, HNK yontemi i¢in ise ayni degerlerin yatayda 1-28 mm diiseyde ise 50-80
mm seviyelerinde degisiklik gosterdigi tespit edilmistir. S6z konusu degisimlere ait standart sapma degerlerinin ise
rolatif konum belirleme i¢in yatayda £2.20 mm, diiseyde £16.46 mm oldugu, HNK yo6ntemi i¢in ise yatayda +11.43 mm
diiseyde ise £59.48 mm seviyelerinde oldugu gorilmiistiir.

Anahtar kelimeler: Dogruluk, HNK, GNSS, Mutlak Konumlama, Rolatif konumlama

Abstract

In this study, the accuracy of Precise Point Positioning (PPP) method was investigated. For this purpose, a micro-
geodetic network containing 5 stations was established and 8-hour GNSS Global Navigation Satellite System (GNSS)
sessions for three consecutive days were performed. At the same time, the baselines between the stations in this network
were measured by Electronic Distance Meter (EDM) and the height differences are measured by the geometric leveling
method. The results obtained from classical terrestrial measurements, which are considered to be highly accurate (3
mm in horizontal and few mm invertical), were compared with the results of PPP and the relative GNSS methods. As a
result of the comparisons, it was seen that the values obtained from the relative GNSS analysis approximated with the
classical method with the levels of 1-6 mm in the horizontal and 10-20 mm in the vertical direction. For the PPP
method, it was seen that the same values varied between 1-28 mm in horizontal and 5-8 cm in the vertical component.
The standard deviation values of these changes were determined as + 2.20 mm in horizontal and + 16.46 mm in vertical
for the relative positioning technique and + 11.43 mm in the horizontal and + 59.48 mm in vertical component for PPP
method.
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1. Giris

Hassas Nokta Konumlama (HNK) yontemi tek bir
GNSS alicist kullanarak, dogrudan uydu ve alici
arasindaki  mesafenin  belirlenmesi  esasina
dayanir. Bu yontem global 6lgekte koordinatlarin
belirlenmesine imkan verdiginden, rélatif konum
belirlemede oldugu gibi referans sistem
belirlemek icin bolgesel istasyonlarin kullanimi
zorunlulugu da yoktur. Bu teknikle yapilan konum
belirleme igin bir¢ok iicretsiz yazilim ve gevrimigi
servis hizmet vermektedir. Olduk¢a basit ara
yiizli olan bu servisleri kullanmak i¢in GNSS
analizi konusunda deneyim ve ileri seviye bilgi
sahibi olmaya da gerek yoktur (Abd-Elazeem vd.,
2011;  Zhou wvd., 2018). HNK ydntemi,
operasyonel kolaylik, diisiik maliyet, sabit
istasyon zorunlulugunun olmamasi, analizlerin
hizl1 ve kolaylikla yapilmasi gibi bir¢ok nedenden
dolay1, HNK son yillarda olduk¢a popiiler olarak
kullanilan bir konum belirleme yontemidir.

GNSS uydularinin sayisinin artmasi,
modernizasyonu ve IGS (International GNSS
Service) basta olmak iizere, Jet Propulsion
Laboratory (JPL), Center for Orbit Determination
in Europe (CODE), GFZ (German Research
Center for Geoscience) gibi hassas saat ve
yoriinge  parametrelerini  iireten  ajanslarin
artmasiyla birlikte, HNK yonteminin dogrulugu
da buna paralel olarak ciddi seviyelerde artig
gostermis bulunmaktadir (Yigit vd., 2016). Ancak
yine de elde edilen dogruluk, dm-cm
seviyelerinde  olup, Ol¢li  siireleri  bazh
karsilagtirildiginda, halen rolatif konumlama
yontemi  dogruluguna ulasilabilmis  degildir
(Bahadur ve Nohutgu, 2018; Alkan vd., 2017).
Ancak uydu jeodezisi ve veri degerlendirme
stratejilerindeki yeni gelismeler 1s18inda bilim
insanlariin ¢alismalari bu konuda halen devam
etmektedir. Bu nedenle, giiniimiizde HNK
yonteminin dogrulugu siirekli gelismekte olup,
stirekli takip edilmesi gereken bir konudur.

Literatiirdeki ¢aligmalar incelendiginde, HNK
yontemi hakkindaki calismalarin daha ¢ok
yontemi kisitlayan, yakinsama stiresi (Bisnath ve
Gao, 2009; Yao wvd., 2013), ¢oklu GNSS
cozlimlerinin  yontemin  duyarliligina  ve
yakinsama siiresine olan katkis1 (Yigit vd., 2016;
Cai wvd., 2015), troposferik wve iyonosferik
hatalarin (Su ve Jin, 2018; Shi vd., 2012)
koordinat kestirimine olan etkisi gibi konular
lizerinde yogunlastigi  goriilmektedir. HNK
yonteminden elde edilen sonuglarin yiiksek
dogruluklu yontemlerle karsilastirilmas: {izerine
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odaklanan calismalarin literatiirde oldukca az
oldugu gortilmektedir (Marques vd., 2018).

Bu caligmada, HNK yonteminin yatay ve diisey
yonlii bilesenler icin nokta konum dogrulugu
incelenmistir. Bu amagla, 5 noktali bir mikro-
jeodezik ag tesis edilmis ve ardigik ii¢ giin en az 8
saatlik GNSS oturumlar1 esliginde oOl¢iilmiistiir.
S6z konusu agda, GNSS oturumlarina ek olarak
klasik  yersel  yoOntemlerle de  olgiiler
gergeklestirilmistir. GNSS gozlemleri, rolatif ve
HNK yontemlerine gére ayri ayr1 analiz edilerek
elde edilen sonuglar yiiksek  dogrulukta
gerceklestirilen klasik yersel yontemlerden elde

edilen degerlerle karsilastirilmistir. Analizler
sonucunda hesaplanan koordinat farkliliklari
incelenerek  HNK  yonteminin  dogrulugu
irdelenmistir.

2. Yontem

HNK  y6nteminin = dogrulugunu test etmek
amactyla  Giimiishane  Universitesi Merkez

kampiisii icerisinde 5 noktali bir mikro-jeodezik
ag tesis edilmistir. S6z konusu agda ardisik 3 giin
GNSS oturumlar1 diizenlenmis, ayni zamanda
klasik  yersel Ol¢meler esliginde noktalar
arasindaki baz uzunluklar1 ve yiikseklik farklar
elde edilmistir. Yiiksek dogrulukta oldugu kabul
edilen klasik yersel Olgiimlerden elde edilen
sonuglar farklar1 alinmak suretiyle, rolatif ve
HNK yontemlerinden elde edilen degerler ile
karsilagtirilmustir.

2.1 Rolatif GNSS analizlerinin gerceklestirilmesi

GNSS oturumlarindan elde edilen goézlemler
GAMIT/GLOBK V10.7 yaziliminda
degerlendirilmistir (Herring vd., 2019). Analizler
temel olarak iki asamadan olusmaktadir.
Bunlardan ilki GAMIT modili ile giinlik
cozlimlerin saglanmasidir. GAMIT modiili ile
cOziimler, her istasyonda es zamanli kaydedilen
faz gozlemlerinden (L1 ve L2) olusturulan
iyonosferden bagimsiz kombinasyonlar (LC) ile
minimum zorlama esasinda en kiigiik kareler
yontemine gore yapilmaktadir. Giinliik ¢ozlimler
icin hassas yoriinge ve saat parametreleri IGS
(International GNSS Service)'den elde edilmistir.
Ikinci asamada, giinliik bazda yapilan ¢dziimler
icin referans sistem tanimlamasi gergeklestirilir.
Bu amagla, yazilima ait GLORG modiili
kullanilarak, koordinatlar1 ve hizlar1 ITRF
sisteminde tanimli IGS istasyonlar1 vasitasiyla,
glinlik ¢6ziimler Helmert transformasyonu ile
ITRF sistemine taginir.
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2.2 Mutlak analizlerinin

gerceklestirilmesi

GNSS

Mutlak yontemle yapilan GNSS analizleri HNK
yontemi ile gergeklestirilmistir. Bu amagcla,
GAMP (GNSS Analysis software for Multi-
constellation and  multi-frequency  Precise
positioning)  yazilimi  kullanilmistir. GAMP
yazilimi, ANSI-C programlama dilinde yazilmus,
RTK LIB kiitliphanesinin revize edilmesi ile
olusturulmus, ¢oklu navigasyon sistemlerinin
verilerinin kullanilmasina da imkan veren, HNK
yontemine gore koordinat kestirimi yapan bir
yazilimdir (Zhou vd., 2018).

GAMP yaziliminda, analizlerin hangi esaslara
gore gergeklestirilecegi bir parametre girdi
dosyas1 yardimiyla yapilir. Kullanicilar bu dosya
yardimiyla, analiz tipi (statik, kinematik), uydu
yiikseklik agisi, hangi uydu sistemlerinin
kullanilacagr (tekli ya da g¢oklu), iyonosferik
diizeltme dosyas1 ve yoriinge dosyasi secimi,
sonucglarin hangi esaslara gore filtrelenecegi vb.
bir¢cok konuda se¢im yapabilirler.

3. Uygulama
3.1 Nokta tesisi ve olciilerin elde edilmesi

S6z konusu bolge topografik anlamda yiiksek
engebeli oldugundan, nokta yerlerinin se¢iminde
gokyliziinii agik bir sekilde gorebilmesine imkan
verecek yerlerin secilmesine 6zen gosterilmistir.
Yine de Gilimiigshane ilinin vadi (iki dag arasina
yerlesim gostermesi) niteliginde olmasi sebebiyle,
acik gokyiizlinlin tamamina erisim mimkiin
olmamustir.

Nokta tesisleri, demir plaka iizerine sabitlenmis
12 cm uzunluklu ve 14 mm yarigaplt vidalarin
yere epoksi (kuvvetli yapistirici) ile sabitlenmesi
suretiyle yapilmistir. Nokta konumlarini gdsteren
Google Earth goriintiisii Sekil 1’de sunulmustur.

Tesisi yapilan noktalarda 2018 yilinin 110., 111.
ve 112. giinlerinde 8 saatlik GNSS oturumlari
gerceklestirilmistir.

Sekil 1. Tesis edilen mikro-jeodezik agin goriinimii

Oturumlar JAVAD TRIUMPH-2 ve JAVAD
Sigma 3A marka ve modelli GNSS alicilar ile 5
saniye kayit sikligi ve 10 derece uydu yiikseklik
acisinda  gerceklestirilmistir. Olgiimler sonucu
elde edilen ham veriler TEQC (Translating
Editing and Quality Check) yazilimi yardimiyla
RINEX  (Receiver Independence Exhange)
formatina doniistliriil-mistiir.
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3.2 Jeodezik agn klasik yersel tekniklerle
olciilmesi

KAME istasyonu ile diger noktalar arasindaki baz
uzunluklar1 ve yiikseklik farklar1 klasik yersel
tekniklerle elde edilmistir. Bu amagla, KAME
noktasindan NKTI1, NKT2, NKT3 ve NKT4
noktalarina Nikon DTM-332 marka ve modelli
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hassasiyeti o=+(3+2ppm*S) mm olan EUO
(Elektronik Uzunluk Olger) ile yatay mesafe
Olciimleri (Olgli diizleminde) gergeklestirilmistir
(Nikon DTM-322, 2019). Yikseklik farklar ise
yine aymi  noktalar arasinda  geometrik
nivelmandan elde edilmistir. Elde edilen sonuclar
Tablo 1’de sunulmaktadir.

Tablo 1. Klasik yersel dlgmelerden elde edilen
baz uzunluklart ve yiikseklik farklari (metre
biriminde)

D.N BN Yata)z Sn)‘lesafe Yukse(l(;lF]l)( farki
KAME  NKT1  109.376 -21.844
KAME  NKT2  107.318 -21.767
KAME NKT3  110.691 -21.767
KAME  NKT4 115501 -22.132

3.3 Rolatif ve Mutlak GNSS analizlerin
gerceklestirilmesi

Rolatif GNSS analizleri GAMIT modiilii
kullanilarak minimum zorlama (KAME) esasinda
en kiiciik kareler yontemine gore yapilmistir. Ag
zorlamasi yatayda ve diiseyde 5 cm seviyeyle
yapilmis ve giinliikk ¢oziimler yatayda 3-6 mm
diiseyde 10-15 mm hassasiyetinde elde edilmistir.
Daha sonra GLORG modili kullanilarak,
koordinatlart ve hizlar1 ITRF sisteminde tanimli
10 IGS istasyonu vasitastyla, gilinliik ¢oziimler 2-4
mm’lik doniisiim hatalar1 esliginde Helmert
transformasyonu ile ITRF sistemine taginmustir.
Bu sistemde (3 boyutlu Kartezyen, XYZ) elde
edilen koordinatlar, yersel yontemlerden elde
edilen yatay mesafe ve yiikseklik oOlgiileri ile
karsilagtirabilmek amacryla toposentrik (lokal,
Kuzey, Dogu, Yukari) koordinat sistemine
donistiirilmiistiir. Elde edilen degerler Tablo 2’de
sunulmaktadir.

Tablo 2. GAMIT/GLOBK yazilimindan elde edilen koordinat kestirim sonuglari

Kampanya Tarihi istasyon Ad1  Kuzey (m)  Dogu (m) Yukari (m)
KAME 0 0 0
2018 NKT1 102.466 -38.247 21.819
110. giinii NKT2 98.993 -41.460 21.754
NKT3 101.150 -44.960 21.898
NKT4 104.970 -48.179 22.149
KAME 0 0 0
2018 NKT1 102.453 -38.253 21.825
111, giinii NKT2 98.974 -41.468 21.756
NKT3 101.143 -44.965 21.894
NKT4 104.961 -48.187 22.158
KAME 0 0 0
2018 NKT1 102.473 -38.243 21.818
112. giinii NKT2 98.978 -41.472 21.755
NKT3 101.144 -44.960 21.900
NKT4 104.967 -48.204 22.151

Hassas Nokta Konumlama yontemi ile yapilan
analizler GAMP yazilimi1 kullanilarak statik
modda ve  GPS+GLONASS gozlemleri
kullanilarak elde edilmistir. Hassas saat ve
yoriinge parametreleri (final) GFZ kurulusunun
ftp adresinden yazilim tarafindan otomatik olarak
indirilerek kullanilmaktadir. Analizler sonucunda
elde edilen Kartezyen koordinatlar, KAME
istasyonuna gore toposentrik (lokal) koordinat
sistemine c¢evrilmistir. Elde edilen sonuglar Tablo
3’de sunulmaktadir.

578

3.4 Klasik yersel yontemlerden elde edilen
sonucglarin GNSS yontemi ile karsilastirilmasi

HNK  yonteminin  dogrulugunu  belirlemek
amaciyla, Tablo 1’de wverilen klasik yersel
yontemlerden elde edilen baz uzunlugu degerleri
ve geometrik nivelmandan elde edilen yiikseklik
farklar1 baz alinacaktir. Rolatif konum belirleme
yonteminden elde edilen degerler ise bir
dogrulama unsuru olarak kullanilacaktir.
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Tablo 3. GAMP yazilimindan elde edilen koordinat kestirim sonuglari

Kampanya Tarihi istasyon Ad1  Kuzey (m) Dogu (m) Yukar1 (m)

2018 KAME 0 0 0

110. giinii NKT1 102.460 -38.145 21.822
NKT2 98.974 -41.474 21.745
NKT3 101.143 -45.013 21.835
NKT4 104.962 -48.142 22.215

2018 KAME 0 0 0

111. giinii NKT1 102.477 -38.194 21.708
NKT2 98.973 -41.434 21.724
NKT3 101.142 -44.987 21.790
NKT4 104.969 -48.228 22.137

2018 KAME 0 0 0

112. giinii NKT1 102.459 -38.204 21.774
NKT2 98.968 -41.482 21.689
NKT3 101.146 -44.909 21.854
NKT4 104.970 -48.132 22.193

Bu amagla, GNSS yontemlerinden (HNK ve
rolatif) elde edilen Kuzey ve Dogu bilesen
degerlerinden baz uzunluklar1 hesaplanmstir.

Elde edilen degerlerin, Tablo 1’de verilen
EUO’den elde edilen baz uzunlugu degerleri (S)
ile farklar1 alinarak Tablo 4’de sunulmustur.

Tablo 4. Rolatif ve HNK yontemlerinden elde edilen baz uzunluklar1 degerleri ve bunlarin EUO ile
elde edilen baz uzunluklarindan (S) farklar

Kampanya Tarihi D.N B.N Rolatif HNK Rolatif-S  HNK-S
(m) (m) (mm) (mm)
2018 KAME NKT1 109.3713 109.3302 -4.6 -45.6
110. giinii NKT2 107.3245 107.3128 6.5 -5.3
NKT3  110.6909 110.7068 -0.1 15.9
NKT4  115.4988 115.4757 -2.2 -25.2
2018 KAME NKT1 109.3617 109.3627 -14.3 -13.2
111. giini NKT2 107.3097 107.2955 -8.3 -22.4
NKT3 110.6879 110.6955 -3.0 45
NKT4  115.4935 115.5184 -7.5 17.5
2018 KAME NKT1 109.3767 109.3499 0.7 -26.0
112. giinii NKT2 107.3154 107.3099 -2.6 -8.0
NKT3 110.6865 110.6679 -4.5 -23.1
NKT4  115.5065 115.4790 55 -22.0

Benzer olarak, GNSS yontemlerinden elde edilen
yukar1 bilesen degerleri (Tablo 2 ve Tablo 3’de
verilen) geometrik nivelmandan elde edilen
yiikseklik farki degerleri (dh) ile farklar1 alinmak
suretiyle karsilastirilmistir. Elde edilen sonuglar
Tablo 5’de sunulmaktadir. Elde edilen sonuglarin
bir biitiin olarak ifade edilmesi amaciyla, GNSS

579

yonteminden 2018 yilmin 110. 111. ve 112.
giinlerinde elde edilen toposentrik koordinat
degerlerinin ortalamas: alarak, klasik yersel
Olciimlerden elde edilen farklar ve standart
sapmalar1 hesaplanmistir. Elde edilen degerler
Tablo 6’da sunulmustur.
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Tablo 5. Rolatif ve HNK yontemlerinden elde edilen Yukar1 bilesen degerlerinin geometrik
nivelmandan elde edilen degerlerden (dh) olan farklar

Kampanya Tarihi D.N B.N Rolatif-G. Nivelman HNK-G. Nivelman
(mm) (mm)
2018 KAME NKT1 -15.0 -11.8
110. giinii NKT2 -12.6 -21.8
NKT3 -12.0 -74.9
NKT4 16.6 83.0
2018 KAME NKT1 -9.1 -125.5
111. giinii NKT2 -10.6 -42.5
NKT3 -16.2 -120.1
NKT4 25.6 5.1
2018 KAME NKT1 -16.0 -60.4
112. giinii NKT2 -11.7 -77.7
NKT3 -10.1 -55.7
NKT4 18.7 60.7

Tablo 6. Ortalama baz uzunlugu ve ylikseklik farklarinin klasik yontemlerle karsilastiriimasi

D.N B.N Ort. Rolatif Ort. HNK  Fark Fark Sigma Sigma
(m) (m) Rélatif  PPP R&1. PPP

(mm) (mm) (mm) (mm)
Baz KAME NKT1 109.3699 109.3477 -6.1 -28.3
Uzunlugu NKT2 107.3166 107.3061 -1.4 -11.9

NKT3 110.6885 110.6901 -25 -0.9 £220  £11.43
NKT4 115.4996 115.4911 -1.4 -9.9
Yikseklik KAME NKT1 21.8207 21.7681 -13.4 -65.9
farka NKT2 21.7553 21.7197 -11.7 -47.3

NKT3 21.8973 21.8264 -12.8 -83.6 +16.46 +59.48
NKT4 22.1523 22.1816 20.3 49.6

4. Bulgular ve Tartisma icin ise degerlerin 5-45 mm seviyelerinde

Tablo 1’de verilen klasik yersel yontemlerden
elde edilen baz uzunlugu igin dogruluk Nikon
DTM-322 marka ve modelli EUO’in kullanma
kilavuzunda verilen £ (3 + 2 ppm x D) mm
formiilii ile hesaplandiginda yaklasik 100 metre
icin £3.2 mm elde edilmistir. Geometrik nivelman
yontemiyle gidis-doniis seklinde elde edilen
yiikseklik farklar1 igin ise hassasiyetin birkag
milimetre seviyelerinde oldugu genel kabuldiir.
S6z konusu degerler oldukg¢a yiiksek hassasiyet
seviyeleri  olup, rolatif ve HNK GNSS analiz
yontemlerinin dogrulugu hakkinda fikir edinmek
iizere karsilagtirma amaciyla kullanilmistir.

Ardisik li¢ giine ait baz uzunlugu degerlerinin
karsilagtinldign Tablo 4 incelendiginde, rdlatif
konumlama (6. siitun) i¢in degerlerin 0-14 mm
arasinda dalgalandigi, HNK yontemi (7. siitun)
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degisiklik gosterdigi goriilmektedir.

Benzer bir kargilagtirmanin yiikseklik bileseni i¢in
yapildig1 Tablo 5 incelendiginde rolatif konumla
yontemi i¢in fark degerlerinin, 9-18 mm
seviyelerinde degisiklik gosterdigi, HNK yontemi

icin ise farklarin 1-12 cm seviyelerinde
dalgalandig1 goriilmektedir.
Ardisik ii¢ giinden elde edilen sonuglarin

ortalamalarm verildigi Tablo 6 incelendiginde,
rolatif konum belirleme i¢in farklarin baz bileseni
igin 1- 6 mm arasinda degistigi, diisey bilesen icin
ise 11 mm ile 16 mm arasinda oldugu
goriilmiigtiir. S6z konusu farklara ait standart
sapma degerleri ise baz bileseni ve diisey bilesen
icin swrastyla, £2.20 mm ve +£16.46 mm olarak
hesaplanmistir. Fark degerleri HNK yontemi i¢in
baz uzunlugunda 8 — 28 mm arasinda degigmekte,
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diisey bilesen igin ise 50-80 mm seviyelerinde
oldugu goriilmektedir. Bu degerlere ait standart
sapma degerlerinin, baz uzunlugunda +11.43 mm,
diiseyde bilesende ise £59.48 mm seviyelerinde
oldugu goriilmektedir.

5. Sonuc ve Oneriler

Bu calismada 5 noktali bir mikro-jeodezik agda
yapilan 8 saatlik GNSS gozlemleri kullanilarak
HNK yonteminin dogrulugu, yiiksek dogrulukta
elde edilen klasik yersel dl¢timlerden elde edilen
sonugclarla karsilagtirilarak belirlenmistir.
Caligmada yapilan analizler sonucunda asagidaki
sonuclara ulasilmustir.

Roélatif konum belirlemede elde edilen yatayda
+2.20 mm ve diiseyde +16.46 mm seviyelerindeki
standart sapma degerleri, 8 saatlik gozlemler icin
beklenen seviyelerde olup, calismada kullanilan
GNSS  gozlemlerinin, HNK  yonteminin
dogrulugunun arastirilmasi igin yeterli Kalitede
oldugunu ortaya koymustur.

HNK yonteminin dogrulugu, 8 saatlik gozlemler
ve gilinlimiizde elde edilen hassas saat ve yoriinge
parametreleri (final) esliginde yatayda 1 cm,
diiseyde ise 5-6 cm seviyelerinde oldugu
sonuglarina varilmistir. Ancak, bu c¢alismanin
daglik bir bolgede yapilmast ve noktalarin yere
yakin tesis edilmesi zorunluluklari g6z Oniine
alindiginda, elde edilen 6l¢iilerin sinyal yansimasi
hatasindan etkilenmemesi kaginilmaz olmustur.
Bu nedenle, bu c¢alismada elde edilen sonug
degerlerinin Ozellikle diisey bilesen icin olmasi
gerekenin iistiinde oldugu dikkate alinmalidir.
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