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1. Proje Özeti (Proje Tanımı)  
Son zamanlarda çoğu araç farklı güvenlik donanımlarıyla geliştirilmiştir. Fakat 

bu donanımların keskin virajlardaki yetersizliği ve sisli havalarda sürücülerin 
tecrübeleri ile kazaların önüne geçmekte zayıf oldukları görülmüştür. Bu proje ile 
keskin virajla, rampalar, tüneller ile görüşün azaldığı sisli bölgeler ve kör noktalar için 
akıllı viraj güvenlik sistemi uygulanacaktır. Sensörler, radarlar ve kameralar ile araç 
saptaması yapılarak görüşün olmadığı çift yönlü yollarda veya kesiştikleri yerlerde 
kendilerine temin edilen yolun yan taraflarına konulan renkli uyarı ışık direkleri ile 
uyarıları ayırt etmesi ve ona göre tedbirli olması sağlanacaktır. 
 

ESP32 ile yönetilen radar ve ışıklı kuleler ile birbirleri ile etkileşebilen bir akıllı 
viraj ünitesi takımı oluşturulacaktır. Üniteden kasıt yolların etrafına konulan direkler ve 
sensör gruplarıdır. Üniteler birbirleri ile wifi sayesinde esp-now ile (haberleşecektir) 
etkileşim halinde olacaklardır. Sensörler ve radarlar ile çift yönlü geliş-gidişte riskli 
alanda araçların bulunduğu durumlarda ve kaza durumuna göre farklı renkte 
ışıklandırmalar yapılacaktır. Direklerin yapısı modüler olacaktır. Yani radar ünitesi 
modüler olacaktır. Zarar gören direğin zarar görmüş ilgili modülleri (kamera, ışıklar ya 
da radar sensörleri) modüler yapısı sayesinde kolayca değiştirilebilecektir. 

 
Projede 5 kişi (danışman hariç) görev alacaktır. Bu model ile oluşacak IoT ürün 

için patent/faydalı model başvurusu yapılacaktır. Ayrıca ön kuluçka merkezinden 
faydalanarak prototip çıkarma ve ticarileşme süreçlerine geçilecektir. Yerel yönetim ile 
de uygulama noktasında iletişime geçilmiştir. 
 

2. Problem/Sorun: 
Keskin viraj, görüşü sınırlayıcı şekilde dik olan rampa ve viyadük gibi geçişlerin 

riskli olduğu bölgelerde birçok kaza meydana gelmektedir. Günümüzde bu durum için 
radarlarla birlikte kaza önleyici tedbirler alınsa da radarların ön kısımlarda bulunması 
keskin viraj ve dik rampa gibi yerlerde radarların etkin görev yapamamalarına neden 
olmaktadır. 
 

3. Çözüm  
Proje dahilinde ilk olarak ESP32 firmware geliştirilerek hem radar datası okuma 

hem de kablosuz olarak etraftaki diğer ESP32 modülleri ile etkileşim halinde olması 
sağlanacaktır. Akıllı viraj sistemi projesinde eğer herhangi bir araç yoksa herhangi bir 
ışık yanmamaktadır. İki yönlü yolda araç viraja yakınlaştığı zaman radarlar sayesinde 
araç saptanarak sarı renkli ışıklar yanıp sönmeye başlayacaktır. Viraja iki araç aynı 
zamanda girer veya yaklaşırsa ışıklar kırmızı renkte yanıp sönecektir. Kaza gibi 
durumlarda hem kırmızı hem sarı renkteki ışıklar aynı anda yanıp sönecektir. 
                    

Proje dahilinde ESP32 modülü kamera ile kullanılacaktır. Sistem menziline araç 
girdiği anda tüm kameralar kayda başlayacaktır. Araç virajı terk ettikten sonra da 
hafızadaki durumuna göre silinecektir. Yalnız kaza olduğu zaman kayıtlar hafızaya 
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depolanacaktır. Piyasada bulunan HB100 Doppler Radar araç tespiti için kullanılacak 
ve belli bir hata ile araçların hızını da ölçmeye de yarayacaktır. 

 
4. Yöntem 

Proje kapsamında öncelikle ESP32 firmware geliştirilerek hem radar verisi 
okuma hem de kablosuz olarak etraftaki diğer ESP32 modülleri Şekil 1’deki gibi 
haberleşmesi sağlanacak. Sonrasında gruplama yapılarak radar olan ve olmayan ESP32 
modüllerinin takıldığı direklerin yönlendirilmesi ile ilgili mobil uygulama geliştirilecek. 
Operatör herhangi bir ESP32 modüle bağlanarak diğer modüllerin programlanmasını ve 
gruplanması sağlanacak. 

 

 
Şekil 1- Sensör Grupları 

 
 Akıllı viraj platformunda eğer herhangi bir araç yoksa herhangi bir ışık 
yanmamaktadır. Çift yönlü yolda araç viraj yaklaştığı zaman radarlar ile araç tespit 
edilerek sarı ışıklar Şekil 2’deki gibi yanıp sönmeye başlamaktadır. 
 

 
Şekil 2- Tek Araç Yaklaşımı 
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Viraja iki araç aynı anda girer veya yaklaşırsa ışıklar Şekil 3’deki gibi kırmızı 
olarak yanıp sönmektedir. 

 

 
Şekil 3- İki Araç Karşılıklı Yaklaşma 

 
Kaza durumunda ise Şekil 4’deki gibi hem kırmızı hem sarı ışıklar aynı anda 

yanıp sönmektedir.  
 

 
Şekil 4- Kaza Durumu veya Viraj Tıkalı Durumu 

 
Proje içerisinde ESP32 modülü kamera ile kullanılacaktır. Bu hali ile araç girdiği 

gibi bütün kameralar kayıta başlayacak ve her açıdan görüntü alınabilecektir. Çıktıktan 
sonra da hafızaya göre silinecektir. Yalnız kaza durumları uzun süreli saklanacaktır. 
Piyasada bulunan HB100 Doppler Radar araç tespiti için kullanılacak aynı zamanda 
belli bir hata ile hızı da ölçmeye yarayacaktır. Uygun fiyatı ile tercih edilebilir. Enerji 
tüketimi için ya güneş enerjisi veya şebeke enerjisi yerine göre tercih edilecektir. 
Elektrik kesilmesine karşı şarjlı pil ile çalışacak bir yapı tercih edilebilir fakat maliyet 
ve bakım gerektirir. Yerli üretime destek amaçlı hem ithal ESP32 modülleri hem de 
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yerli üretim Deneyap Kart bu projede kullanılacaktır. Tüm bu bileşenler Şekil 5’deki 
gibi modüler yapıda olacaktır. 

 

 
Şekil 5- Modüler Direk Yapısı 

   
5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

Projemiz günümüz ileri teknolojileri, pek çok güvenlik önlemlerine rağmen 
oluşan kazaları en aza indirmek adına geliştirilmiş bir projedir. Ülkemizin yer şekilleri 
nedeniyle birçok kazaya sebep olan etkenleri ortadan kaldıran yenilikçi bir projedir. 
Daha önce HP Lubricants ve reklam şirketi Leo Burnett India adlı şirketler, virajların 
çok keskin olduğu yollarda trafik kazalarının en aza indirmek için bir sistem 
geliştirdiler. Fakat sistemin eksikleri vardı. Bu sistem Hindistan’da aşırı keskin 
virajların bulunduğu ve pek çok ölümlü kazaların gerçekleştiği Jammu-Srinagar yolu 
arasında kurulmuştur. Projede araçların geldiğini haber veren korna sistemi mevcuttur. 
Ancak bu metodun bilgilendiriliciği oldukça zayıftır. Bizim projemiz ise sensör 
gruplarının ve ışık kulelerinin birbirleri arasında haberleştiği akıllı viraj ünitesidir. 
Projemizde sensörler, radarlar, kameralar kullanılacaktır. Bu modüller ülkemizde temin 
edilebilir. 

 
Literatüre baktığımızda S şeklindeki virajlar sürücülerin riskli olduğu aşikardır 

[1]. Günümüzdeki araçlarda her ne kadar FMCW radar [2], [3] ile kaza önleyici tedbirler 
alınsa da radarlar ön kısımda olduğu için karlı havalarda ve dik rampalarda ve keskin 
virajlarda etkin bir şekilde çalışmamaktadır [4]. Ayrıca yüksek hızlarda trafik 
tabelalarının ve aynaların fark edilmesi oldukça zordur [5]. Bu noktada tünellerdeki gibi 
ışıklı yapıların kullanılması gerekmektedir [6]. Fakat bu geliştirilen sistemde direkler 
birbirinden bağımsız bir şekilde sahaya konularak birbirleriyle çalışacak şekilde 
programlanabilmektedirler. Literatürde bu şekilde yapılmış bir örneğe rastlanmamakla 
birlikte ışıklar ile ilgili çalışmaların sokak aydınlatmaları kapsamında yapıldığı 
görülmektedir [7] – [10]. 
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6. Uygulanabilirlik 
Projemiz, virajlarda ve görüşün oldukça azaldığı sisli havalarda veya görüşü 

kısıtlayıcı şekilde dik olan rampalarda kullanılabilecek olup kazaları önemli ölçüde 
azaltacaktır. Viyadüklerde ve rampalarda kaza durumlarında, araç sürücülerine bilgi 
verilecektir. Bu sayede can kaybı ve maddi hasarlar en aza indirgenecektir. İmalatı ve 
kurulumu kolay, maliyeti düşük olduğundan özellikle dağlık, sisli bölgelerde 
uygulanmasının çok faydası vardır. 

 

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

7.1. Tahmini Maliyet 

Projemizde 5 adet direk oluşturulması ve sahaya kurulması testlerinin yapılması 
planlanmaktadır. Bunların 3 tanesi yerli üretim 2 tanesi de ithal esp32 kart ile 
yapılacaktır. Fakat 5 kart senkron olarak çalışması planlanacaktır. Her bir direk üzerinde 
çift yön hız ve araç takibi için 2 adet HB100 doppler radar olacaktır. Ayrıca ESP32 
modülleri üzerinde kamera da olacaktır. Araç tespit edilince kamera kaydı alınacak ve 
üzerindeki SD karta saklanacaktır. 5 adet SD kart bunun için gereklidir. İnsan veya 
hayvan unsurunun zarar vermesine karşın hem kamera hem de hareket sensörü 
kullanılacaktır. Deneyap kartta bulunmadığı için 12 adet hareket sensör modülü 
gerekmektedir. Farklı renklerde göstermek için RGB led kullanmayı düşünüyoruz. 5 
adet kule için 10 metre RGB led yeterli olacaktır.  

 

Malzeme Adet Birim Fiyat (TL) 
Deneyap Kart Seti  3 426 
ESP-32S Geliştirme Kartı 2 123 
HB100 Doppler Radar 10 65 
HC-SR501 PIR Sensör 12 21 
Ttgo T-camera Esp32 Wrover OV2640 Kamera 
Modülü 

2 488 

Şerit Led Sürücü / Full Color RGB Led Strip 
Driver 

5 142 

WS2812B Adreslenebilir RGB Şerit Led 2 432 
TOPLAM  4976 

Tablo 2 – Maliyet Tablosu 
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7.2. Proje Zaman Planlaması 

 Projenin yapımı için zaman planlaması Tablo 3’de verilmiştir. Tüm aşamalar 
için takım üyeleri birlikte çalışacaktır. 

 

 

Tablo 3 – Proje Zaman Planlaması 

Proje Planı için Lütfen Tıklayınız 

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar)  

  Tasarladığımız bu projemizin başlıca hedef kitlesi, görüşün azaldığı keskin 
virajlarda görüş sıkıntısı çeken sürücüler olarak belirlenmiştir. Özellikle tek şeritli 
keskin virajlarda sürücüler oldukça sıkıntı çekmektedir. Bu durum mevzubahis bu 
yollardaki kaza olasılığını arıttırmaktadır. Geliştirdiğimiz sistem sayesinde kaza 
olasılığını en aza indirerek can ve mal kaybının önüne geçmeyi hedefliyoruz. Sistemin 
kurulumu Karayolları Genel Müdürlüğü ya da yerel yönetim tarafından yapılacaktır. Ek 
olarak sistem dahilinde bulunan kamera sayesinde Emniyet Genel Müdürlüğü 
tarafından, sistemin kurulu olduğu yerleşim yerlerinden uzak yollarda güvenlik 
denetimi de yapılabilecektir. 
 

9. Riskler 

Projenin yapımı aşamasında karşılaşılabilecek önemli sorunlar ve bu sorunların 
alternatif çözümleri Tablo 4’de verilmiştir. 

En Önemli Riskler Risk Yönetimi (B Planı) 
Planlanan geliştirme kartların 
teminindeki aksaklıklar 

Muadil aynı parametrelere sahip farklı 
geliştirme kartları temin edilerek 
kullanılacaktır. Dezavantajı harici olarak 
modül takılması gerekebilir. 

Proje için istenilen mobil uygulama 
geliştirilecek cihazları temin 
edememe 

Proje bütçesi veya farklı kanallardan elde 
edilecek daha düşük donanımlı cihazlar ile 
geliştirme denenecek. 

Tablo 4 – Riskler Tablosu 
 
 
 
 

https://www.plantuml.com/plantuml/svg/nLXDJnjD4hxFhoXf5JaSREmnsNt9AGHCY820iDa88H_AdhBTcPxksUwUi7QqVsEFuPZh-f8JDvl_jTNZCVPwID1ABmaIJ4zzL3rFzKVryCOwD6w8ohaWaAY66Gu9d0c24M541aOucK-Dn34gU0qVHy9HNqS47S8a20PQEpRY66B4wlfkhVwg5jR3C0YSS9BWuz7xJcl_xA05LTZx-sKRpet-H73EgURJ8AYC1CSoPAtEJ9yiA4p85c8VlAV_6R1PX4AEuMLl314DC9DkAwZS4CLo75GIhTp83_wHeM4qVZWczCyWDK8vsqT9i0WnqJg1CB3eCXFX6D0GzAMs50KsKnkIe09jSWl8VGTjNoeuG4V1KfHNpu9dNAs_gjPtDttsCsD85LvE-mJ2GWDuO04737SH0r15NjFNKXlYeOA_xEqTReOx6mnyA5-YPSx6BliLY5VIUWESNk7wmzCg6pMzgqv9-JodQ69efzGNA1T9u4Qu4PnWZwJD0UvxTFQ9B7uA8xY-m0GZLDqdhDS8jr4ccg6iSrjv-BVr-FnsYkFvr7QVi5_ByCvGpbLfHz3Jpkc4YNVqWQxLQa65cA9N-MgS2EkWWpQsGRKABp-ULnjRq6gVDqCu52QvyP7VaHJtjuvV2QhL8BX-sQasQcntmSmDx1cSVOCEsLGueJZzYqQz3iUPf8WKN64wdye4xNpQ1RHmdVjs0RI2Bwr4c14gsBl_-lxuTLX_yI_uSZ6xIsXi4LeNXUGW6mypcFrxucPt9Yw4HoYp68ulBpgN9vVtNmjfcnA43vbXv_RPrK8eqVgr2tuZsG9yk0L7y-ba0pKSeKCGaXv77NP_7UW2TID7NO1kRi4nzgIssOIHziX8khzDY4caiO0svo6RKsbQHYVTVAeYXBFKYKHC25gHa0bRh0WrVo6XH_ZiRC7x-zlvD9Pe62kqISM60NscOarTpRwhsPtY5JZxRloanEL9sVbjaxBSCBoMJdLFIBZau18JN6sOHS7XOTU4jKR9cAcEPtUJd3Npkx_rsz4N95dHPB_VHRF0NIAvMefxOpIvv52hs8gnLXBDElRmbo-pPh7PbrFKPFGKen8n70X3yKE9VTNd_qbGedkOfAQVf5U04Jc8ScktPktRC7vQqMFhxcywo_9UrSnxRB1-r1_bTndePJ9Jo7Cc3AH63uIKP3o5E7EPHCDFcTzFU8mn35UBbleKro1OzWa8WcM3zfq2JeJYv0Dj7lhrAIeSKaAABRIMt3glErmMcHiw3TVN8-VIrzlRDpStjQ7MGqcrlawwNHytxxPYGaKRge1lGa7H9pOk2nSKRVFlGXl-LDlygNRdHzeyVUYDmdBwjpAZRVzdeGz_hC_3DBrPinpcH2IKz-ZjXz6omFiwIIKveTMoYEpA_VG5z1SQykBmCN6fRklQLS7AukRZufsIk5oR3QUmbA9KYGtjalS1fQGYKdr1rikgV_BFiW3BgomwA2fLiK1gkMPA-l1_z3ibVRFGFnTcBdGfvyuQfh34YJsU6LEpX8bHF6VEOesS2adMQUK_2_xV49MLjsziGahe4QGI-nI1Lk16vE637e14nuRWqCRS4FR522TmvOzKcVTaM1olNHXXcf9QVXNzjTge1zSRFV9nqx_bfczdTzm35BI5TPGKflvuxlZi-MMDp-EoR_W7e-gqZZ-S7RRQdLpyYD5ky2mp8Mde9xdAJPClAYd6v2GP0JrXmABp3Fp72ZVBFbTAIE9NarVErDZhBPlDlg7qrvm45_u2nEoRK30qMIfH9Lu7Gt_X-op9XrCSoP2A7UKFoG0MDokMy2XlKmMke8-fFpkV-1v_mxRv_mB-2m00
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