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1. Proje Ozeti (Proje Tanimi)

Son zamanlarda ¢ogu arag farkli giivenlik donanimlariyla gelistirilmistir. Fakat
bu donanimlarin keskin virajlardaki yetersizligi ve sisli havalarda siiriiciilerin
tecriibeleri ile kazalarin Oniine ge¢mekte zayif olduklar1 goriilmiistiir. Bu proje ile
keskin virajla, rampalar, tlineller ile goriistin azaldig sisli bolgeler ve kor noktalar i¢in
akill1 viraj giivenlik sistemi uygulanacaktir. Sensorler, radarlar ve kameralar ile arag
saptamasi yapilarak goriisiin olmadigi ¢ift yonlii yollarda veya kesistikleri yerlerde
kendilerine temin edilen yolun yan taraflarina konulan renkli uyar1 151k direkleri ile
uyarilar1 ayirt etmesi ve ona gore tedbirli olmasi saglanacaktir.

ESP32 ile yonetilen radar ve 1s1kl1 kuleler ile birbirleri ile etkilesebilen bir akill
viraj {initesi takimi olusturulacaktir. Uniteden kasit yollarin etrafina konulan direkler ve
sensor gruplaridir. Uniteler birbirleri ile wifi sayesinde esp-now ile (haberlesecektir)
etkilesim halinde olacaklardir. Sensorler ve radarlar ile ¢ift yonlii gelis-gidiste riskli
alanda araglarin bulundugu durumlarda ve kaza durumuna gore farkli renkte
1siklandirmalar yapilacaktir. Direklerin yapist modiiler olacaktir. Yani radar {initesi
modiiler olacaktir. Zarar goren diregin zarar gérmiis ilgili modiilleri (kamera, 1s1klar ya
da radar sensorleri) modiiler yapisi sayesinde kolayca degistirilebilecektir.

Projede 5 kisi (danisman harig) gorev alacaktir. Bu model ile olusacak IoT iiriin
icin patent/faydali model basvurusu yapilacaktir. Ayrica 6n kulucka merkezinden
faydalanarak prototip ¢ikarma ve ticarilesme stireglerine gegilecektir. Yerel yonetim ile
de uygulama noktasinda iletisime geg¢ilmistir.

2. Problem/Sorun:

Keskin viraj, goriisii sinirlayici sekilde dik olan rampa ve viyadiik gibi gecislerin
riskli oldugu bolgelerde bir¢cok kaza meydana gelmektedir. Giiniimiizde bu durum igin
radarlarla birlikte kaza dnleyici tedbirler alinsa da radarlarin 6n kisimlarda bulunmasi
keskin viraj ve dik rampa gibi yerlerde radarlarin etkin gorev yapamamalarina neden
olmaktadir.

3. Coziim

Proje dahilinde ilk olarak ESP32 firmware gelistirilerek hem radar datas1 okuma
hem de kablosuz olarak etraftaki diger ESP32 modiilleri ile etkilesim halinde olmasi
saglanacaktir. Akilli viraj sistemi projesinde eger herhangi bir ara¢ yoksa herhangi bir
151k yanmamaktadir. ki yonlii yolda arag viraja yakinlasti§1 zaman radarlar sayesinde
ara¢ saptanarak sar1 renkli 1siklar yanip sonmeye baslayacaktir. Viraja iki ara¢ ayni
zamanda girer veya yaklasirsa 1siklar kirmizi renkte yanip sonecektir. Kaza gibi
durumlarda hem kirmizi hem sar1 renkteki 1siklar ayni anda yanip sénecektir.

Proje dahilinde ESP32 modiilii kamera ile kullanilacaktir. Sistem menziline arag
girdigi anda tiim kameralar kayda baslayacaktir. Arac viraji terk ettikten sonra da
hafizadaki durumuna gore silinecektir. Yalniz kaza oldugu zaman kayitlar hafizaya



depolanacaktir. Piyasada bulunan HB100 Doppler Radar arag tespiti i¢in kullanilacak
ve belli bir hata ile araclarin hizin1 da 6lgmeye de yarayacaktir.

. Yontem

Proje kapsaminda oOncelikle ESP32 firmware gelistirilerek hem radar verisi
okuma hem de kablosuz olarak etraftaki diger ESP32 modiiller1 Sekil 1°deki gibi
haberlesmesi saglanacak. Sonrasinda gruplama yapilarak radar olan ve olmayan ESP32
modiillerinin takildig: direklerin yonlendirilmesi ile ilgili mobil uygulama gelistirilecek.
Operatdr herhangi bir ESP32 modiile baglanarak diger modiillerin programlanmasini ve
gruplanmasi saglanacak.

VIRAJA TAKLASMA UYARI I5ILARI VIRAA YAKLASHA
ER SENSORLERI

SENSORL
VIRAJAGIRI? 1 ’ 1 VIRAJA GIRIS ‘L
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I I l l l
Sekil 1- Sensor Gruplari
Akilli viraj platformunda eger herhangi bir ara¢ yoksa herhangi bir 151k

yanmamaktadir. Cift yonlii yolda arag¢ viraj yaklastigi zaman radarlar ile arag tespit
edilerek sar1 1s1klar Sekil 2°deki gibi yanip sénmeye baslamaktadir.

Sekil 2- Tek Ara¢ Yaklagimi



Viraja iki ara¢ ayni anda girer veya yaklasirsa 1siklar Sekil 3’deki gibi kirmizi
olarak yanip sonmektedir.

Sekil 3- Iki Arag¢ Karsilikli Yaklasma

Kaza durumunda ise Sekil 4’deki gibi hem kirmizi hem sar 1giklar ayni1 anda
yanip sonmektedir.

Sekil 4- Kaza Durumu veya Viraj Tikali Durumu

Proje igerisinde ESP32 modiilii kamera ile kullanilacaktir. Bu hali ile ara¢ girdigi
gibi biitlin kameralar kayita baglayacak ve her agidan goriintli alinabilecektir. Ciktiktan
sonra da hafizaya gore silinecektir. Yalniz kaza durumlar1 uzun siireli saklanacaktir.
Piyasada bulunan HB100 Doppler Radar arag tespiti icin kullanilacak ayni zamanda
belli bir hata ile hiz1 da 6lgmeye yarayacaktir. Uygun fiyati ile tercih edilebilir. Enerji
tilketimi i¢in ya giines enerjisi veya sebeke enerjisi yerine gore tercih edilecektir.
Elektrik kesilmesine karsi sarjli pil ile ¢alisacak bir yapi tercih edilebilir fakat maliyet
ve bakim gerektirir. Yerli iiretime destek amagli hem ithal ESP32 modiilleri hem de



yerli iiretim Deneyap Kart bu projede kullanilacaktir. Tiim bu bilesenler Sekil 5’deki
gibi modiiler yapida olacaktir.

GUNES ENERJI
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HB100 MIKRODALGA «—SARIISIK
DOPPLER RADAR ?

REFLEKTOR / <—KIRMIZI ISIK

Sekil 5- Modiiler Direk Yapist

5. Yenilikci (Inovatif) Yonii

Projemiz giintimiiz ileri teknolojileri, pek ¢ok giivenlik 6nlemlerine ragmen
olusan kazalar1 en aza indirmek adia gelistirilmis bir projedir. Ulkemizin yer sekilleri
nedeniyle bircok kazaya sebep olan etkenleri ortadan kaldiran yenilik¢i bir projedir.
Daha 6nce HP Lubricants ve reklam sirketi Leo Burnett India adli sirketler, virajlarin
cok keskin oldugu yollarda trafik kazalarinin en aza indirmek igin bir sistem
gelistirdiler. Fakat sistemin eksikleri vardi. Bu sistem Hindistan’da asir1 keskin
virajlarin bulundugu ve pek ¢ok oliimlii kazalarin gergeklestigi Jammu-Srinagar yolu
arasinda kurulmustur. Projede araglarin geldigini haber veren korna sistemi mevcuttur.
Ancak bu metodun bilgilendirilicigi olduk¢a zayiftir. Bizim projemiz ise sensor
gruplarinin ve 1s1k kulelerinin birbirleri arasinda haberlestigi akilli viraj tinitesidir.
Projemizde sensorler, radarlar, kameralar kullanilacaktir. Bu modiiller iilkemizde temin
edilebilir.

Literatiire baktigimizda S seklindeki virajlar siiriiciilerin riskli oldugu asikardir
[1]. Glintimiizdeki araclarda her ne kadar FMCW radar [2], [3] ile kaza 6nleyici tedbirler
alinsa da radarlar 6n kisimda oldugu i¢in karli havalarda ve dik rampalarda ve keskin
virajlarda etkin bir sekilde c¢alismamaktadir [4]. Ayrica yiiksek hizlarda trafik
tabelalarinin ve aynalarin fark edilmesi oldukca zordur [5]. Bu noktada tiinellerdeki gibi
151kl1 yapilarin kullanilmasi gerekmektedir [6]. Fakat bu gelistirilen sistemde direkler
birbirinden bagimsiz bir sekilde sahaya konularak birbirleriyle calisacak sekilde
programlanabilmektedirler. Literatiirde bu sekilde yapilmis bir 6rnege rastlanmamakla
birlikte 1siklar ile ilgili caligmalarin sokak aydinlatmalar1 kapsaminda yapildigi
goriilmektedir [7] — [10].



6. Uygulanabilirlik
Projemiz, virajlarda ve goriisiin olduk¢a azaldig: sisli havalarda veya goriisii
kisitlayicr sekilde dik olan rampalarda kullanilabilecek olup kazalari énemli dlgiide
azaltacaktir. Viyadiiklerde ve rampalarda kaza durumlarinda, arag siiriiciilerine bilgi
verilecektir. Bu sayede can kaybi1 ve maddi hasarlar en aza indirgenecektir. Imalat1 ve
kurulumu kolay, maliyeti diisiik oldugundan o6zellikle daglik, sisli bolgelerde
uygulanmasinin ¢ok faydasi vardir.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi
7.1. Tahmini Maliyet

Projemizde 5 adet direk olusturulmasi ve sahaya kurulmasi testlerinin yapilmasi
planlanmaktadir. Bunlarin 3 tanesi yerli liretim 2 tanesi de ithal esp32 kart ile
yapilacaktir. Fakat 5 kart senkron olarak ¢alismasi planlanacaktir. Her bir direk tizerinde
cift yon hiz ve arag¢ takibi i¢in 2 adet HB100 doppler radar olacaktir. Ayrica ESP32
modiilleri iizerinde kamera da olacaktir. Arag tespit edilince kamera kaydi alinacak ve
iizerindeki SD karta saklanacaktir. 5 adet SD kart bunun igin gereklidir. Insan veya
hayvan unsurunun zarar vermesine karsin hem kamera hem de hareket sensorii
kullanilacaktir. Deneyap kartta bulunmadigi icin 12 adet hareket sensér modiilii
gerekmektedir. Farkli renklerde gostermek icin RGB led kullanmay1 diisiiniiyoruz. 5
adet kule i¢in 10 metre RGB led yeterli olacaktir.

Deneyap Kart Seti 3 426
ESP-328S Gelistirme Karti 2 123
HB100 Doppler Radar 10 65
HC-SR501 PIR Sensor 12 21
Ttgo T-camera Esp32 Wrover OV2640 Kamera 2 488
Modiili

Serit Led Siirticti / Full Color RGB Led Strip 5 142
Driver

WS2812B Adreslenebilir RGB Serit Led 2 432
TOPLAM 4976

Tablo 2 — Maliyet Tablosu



7.2. Proje Zaman Planlamasi

Projenin yapimi i¢in zaman planlamasi Tablo 3’de verilmistir. Tiim agamalar
i¢in takim iiyeleri birlikte ¢alisacaktir.

Tablo 3 — Proje Zaman Planlamasi

Proje Plani icin Liitfen Tiklayiniz

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar)

Tasarladigimiz bu projemizin baglica hedef kitlesi, goriisiin azaldig1r keskin
virajlarda goriis sikintist ¢eken siiriiciiler olarak belirlenmistir. Ozellikle tek seritli
keskin virajlarda siiriiciiler oldukc¢a sikinti ¢ekmektedir. Bu durum mevzubahis bu
yollardaki kaza olasihigim anttirmaktadir. Gelistirdigimiz sistem sayesinde kaza
olasiligini en aza indirerek can ve mal kaybinin 6niine gegmeyi hedefliyoruz. Sistemin
kurulumu Karayollar1 Genel Miidiirliigii ya da yerel yonetim tarafindan yapilacaktir. Ek
olarak sistem dahilinde bulunan kamera sayesinde Emniyet Genel Miidiirligi
tarafindan, sistemin kurulu oldugu yerlesim yerlerinden uzak yollarda giivenlik
denetimi de yapilabilecektir.

9. Riskler

Projenin yapimi asamasinda karsilasilabilecek 6nemli sorunlar ve bu sorunlarin
alternatif ¢6ziimleri Tablo 4’de verilmistir.

Planlanan gelistirme kartlarin Muadil ayn1 parametrelere sahip farkl

teminindeki aksakliklar gelistirme kartlar1 temin edilerek
kullanilacaktir. Dezavantaji harici olarak
modiil takilmasi1 gerekebilir.

Proje i¢in istenilen mobil uygulama Proje biitcesi veya farkli kanallardan elde
gelistirilecek cihazlari temin edilecek daha diisiik donanimli cihazlar ile
edememe gelistirme denenecek.

Tablo 4 — Riskler Tablosu
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