






Ölçek uzayının oluşturulması işlemi, görüntünün farklı α
değerlerinde elde edilen Gauss filtresi eşitliği (1) kullanılarak

oktavlara ayrılmasıyla yapılır. Ölçek uzayındaki istikrarlı anahtar

noktaların bulunması için; ölçek uzayda yan yana farklı

ölçekteki Gauss filtresi ile oktavlara ayrılmış görüntüler

birbirinden (1.1) eşitliğinde gösterildiği gibi çıkarılır.

Şekil 2.1 Ölçek uzayı [1]
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Burada, DoG fonksiyonun D(x) ve türevi, her uç nokta için hesaplanır ve |D(x)|< 0.02 ise elenir.
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(5)

m(x,y) ; gradyent büyüklüğü , Θ(x,y) ; dönüklük

Büyüklük ve yön hesaplaması, Gauss filtresinden geçirilmiş görüntülerdeki kilit noktaların, komşu her pikseli için yapılır.

Kilit noktaların etrafında her biri 10 derecelik bir yönü kapsayan 36 adet döngüsel histogram oluşturulur. [2] Histograma

eklenen komşu her örnek nokta, kendi gradyent büyüklüğü ile ağırlıklandırılır. [2]



Şekil 2.2 Görüntü gradyanı ve anahtar nokta tanımlayıcıları [3]



Şekil 3.1 İki görüntüde eşleşen noktalar. Şekil 3.2 Sorgulanan görüntünün konumu



Şekil 3.3 Sorgulanan görüntüye ait anahtar noktalar. Şekil 3.4 Ana görüntüdeki anahtar  noktalar



Şekil 3.5 İki görüntüde eşleşen noktalar. Şekil 3.6 Sorgulanan görüntünün konumu



Şekil 3.7 Şekil 3.8



Şekil 3.9 Şekil 3.10



Şekil 3.11 Şekil 3.12



Şekil 3.13

Şekil 3.13’ de 27.505 adet eşleşme bulunmuştur. Ancak örnekte görüldüğü üzere bu sonuçların çoğu 

yanlıştır. 



SIFT algoritması yüksek doğrulukta görüntü eşlemesi yapmaktadır. Algoritmanın ölçek, dönüklük ve

bakış açısındaki önemsiz değişimlere karşı dirençli olduğu verilen örneklerde görülmektedir.

12 megapiksel kamera ile çekilen görüntülerde , algoritmanın yavaş çalıştığı görülmüştür. Bunun

sebebinin; algoritma içeriğindeki işlem yoğunluğunun fazla olmasından kaynaklandığı

düşünülmektedir. Bu sebeple geniş veritabanlarındaki görüntülerin eşleştirilmesinde hızlı sonuç vermesi

beklenmemektedir.

Eşleşme doğruluğunu belirleyen eşik değer seçiminin önemi örneklerde görülmüştür.
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