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1. Proje Özeti 

1.1. Projenin Amacı: Projenin genel amacı kent içi toplu taşımaya entegre olarak bir kamu 

binası ile bu binaya en yakın durak arası mesafeyi otonom araç ile ulaşılabilir hale getirmektir. 

Kapsayıcı tasarım ilkeleri doğrultusunda tasarlanan otonom araç ile gerçekleştirmeyi 

düşündüğümüz bu amaç için aracımız toplumun her kesimine ergonomik bir deneyim sunan 

hem teknolojik hem de ekonomik olarak sürdürülebilir bir sistem halinde kurgulanmıştır. 

1.2. Proje Uygulaması: Kullanıcı 

profili çeşitliliği ve ihtiyaçları nedeniyle 

şehir hastaneleri pilot uygulama alanı 

olarak seçilmiştir. E-devlet ile entegre 

bir şekilde tasarlanacak ve üretilecek 

olan ALL-WAYS isimli aplikasyon 

kullanıcılar için kişiselleştirilmiş ara 

yüzü ile otonom aracın işleyişini 

destekler ve kamu binasıyla toplu taşıma 

noktası arasındaki güzergâhı optimize 

ederek tanımlar. Projenin çarpan 

etkilerinden biri güneş panellerini enerji 

kaynağı olarak kullanan şarj istasyonları 

sayesinde kentsel ölçekte fosil yakıt 

kullanımını azaltması ve böylece iklim 

değişikliğine karşı kentsel ölçekte dolaylı tedbir alınmasıdır. Bir diğeri ise otonom aracın 

projemiz kapsamında öncü olarak insanların sistemi tanıması ve elektrikli araç kullanımının 

yaygınlaştırılmasına olanak sağlamasıdır. Otonom araçlar, 7/24 işlemesi, herhangi bir mesai 

gerektirmemesi, kullanıcı için sürekli ulaşılabilir ve mevcut opsiyonlarına nazaran minimum 

bütçe gerektirmesi sebepleriyle ekonomik, ekolojik ve uygulanabilir bir çözümdür. Bu raporda 

toplu taşımanın kent ölçeğinde sürekliliğin yetersiz kaldığı ve aynı zamanda özellikle insan 

sirkülasyonunun yüksek olduğu kamu binalarına ulaşımın ergonomik hale getirilmesi için toplu 

taşıma araçlarına eklemlenecek otonom araç sistemi önerisi bütün sistem detaylarıyla 

açıklanacaktır. 

2. Problemler 

2.1. Şehir Hastanesine Dışarıdan Ulaşım Problemi: Türkiye’de şehir içi ulaşım ana 

planlarının tasarımı esnasında hemen hemen tüm ulaşım türleri göz önünde bulundurularak 

araştırmalar yapılmaktadır. Her ne kadar raylı sistem etüdü ve güzergâh planı dikkate alınsa da 

otobüs sistemi ve yol ağının bisiklet veya otonom araç gibi inovatif çözümler için yenilenmesi 

konusuna odaklanılmamaktadır [1]. Kent içi toplu ulaşım ağının otonom araçlar gibi 

destekleyici elemanlar sayesinde birbiriyle bütünleşik çalışması özellikle Şehir Hastanesi gibi 

trafiğe kapalı geniş kamusal alanlarda erişimin kolaylaştırılması için kolay ve sürdürülebilir 

çözümdür. 

2.2. Hastane İçi Ulaşım Problemi: Şehir Hastaneleri, Türkiye genelinde yapılmaya devam 

edilen yeni ve gelişmekte olan bir uygulamadır. Önümüzdeki yıllarda şehir hastanelerinin şehre 

ve ulaşım ağına daha iyi uyum sağlayabilmesi, bu sayede kullanıcıların sağlık hizmetine olan 

erişiminin artması ve olası problemlerin giderilebilmesi adına çalışmalar yapılmaktadır. 

Şekil 1 Kayseri Şehir Hastanesi Vaziyet Planı (Google Earth 

görüntüsü kullanılarak üretilmiştir) 

https://www.spo.org.tr/resimler/ekler/187a23c3ee681ef_ek.pdf
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Süleyman Demirel Üniversitesi tarafından Isparta Şehir Hastanesinde yürütülen araştırmaya 

göre hastaların Şehir Hastanesi ile ilgili olumsuz düşünceleri arasında ilk sırada %18,45 oranla 

hastaneye ulaşım maddesi yer alırken hastane içi karışıklık %8,85 oranla beşinci sırada ve 

hastane içi ulaşım %7,74 oranla altıncı sırada bulunuyor [2] Hastane içindeki farklı birimlerin 

erişimlerini var olan hastaneler üzerinden incelediğimizde alanın yürüme mesafelerini aşan 

büyüklüğü ve blokların fazla olmasıyla sebebi ile karmaşık rotalama sorunu tespit 

edilebilmektedir. Hastane içi ulaşım özellikle toplu taşıma kullanıcıları için daha önce üzerine 

herhangi bir çözüm önerisi getirilmemiş bir problemdir. Toplu taşıma araçlarının (otobüs ve 

tramvay) hastane içinde dolaşması senaryosu ise aracın boyutu ve altyapı gereklilikleri 

nedeniyle mevcut hastane içi sirkülasyonuna uygun değildir. Özet olarak şu an için hastane içi 

ulaşım sorununu çözen bir sistem mevcut değildir. Ayrıca bu alana giren fosil yakıt kullanan 

araçların sayısının artması karbon emisyonunun artmasına sebep olacaktır. Şehir Hastanelerinin 

ana ulaşım güzergâhları ve toplu taşıma durakları ile entegre çalışabilen ve kendi içinde kapalı 

bir ulaşım sistemine ihtiyacı vardır. Kullanıcı odaklı ergonomik bir sistemin önümüzdeki 

yıllarda artan yaşlı nüfus sebebi ile ihtiyaç olması öngörülmektedir. Bu sebeple toplu taşıma ve 

kamu binası arası erişim kısa vadede artan bir problem olmaya devam edecektir.  

3. Çözüm 

Önerilen çözüm, otonom araçların toplu taşımanın eksik kaldığı yerlere entegre edilmesiyle 

kapsayıcı tasarım ilkeleri doğrultusunda öncelikle dezavantajlı grupların olmak üzere erişimin 

kolaylaştırmasına yöneliktir. Buna ek olarak artan yaşlı nüfusun kamu binalarına erişiminin 

daha kolay ve sağlıklı yapılabilmesi için kamusal mekanlarda ulaşımın eksik kaldığı noktalara 

otonom araçların entegre edilmesi hedeflenmektedir. 

Şekil 2 Öneri Otonom Araç Tasarımı (Proje kapsamında üretilmiştir) 

https://doi.org/10.21076/vizyoner.363783
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3.1. Kapsayıcı Araç Tasarımı: Pilot uygulamanın gerçekleştirileceği alan olan Şehir 

Hastanelerindeki kullanıcı profili çeşitliliği de göz önünde bulundurularak kapsayıcı tasarım 

ilkeleri doğrultusunda her bireyin ihtiyacını karşılar nitelikte tasarlanmıştır. Bu bağlamda 

otonom aracımız, görme engelli bireyler için sesli komut sistemi barındırması, tekerlekli 

sandalye ile birlikte kullanım, kolay binilebilecek yükseklik ayarlaması, aracın iç tasarımının 

kullanıcı profiline göre uyarlanabilir olması gibi çözümlerle güzergahı kullanıcı için ergonomik 

ve kullanıcının ihtiyacına yönelik kılmaktadır.  

3.2. Aplikasyonla Beraber Çalışması: Önceden tanımlanmış kullanıcı profili sayesinde 

aplikasyon üzerinden komut verildiği takdirde otonom araç kullanıcının ihtiyaçlarını karşılar 

nitelikte kullanıma hazır bulunacaktır. Ayrıca E-nabız (E-devlet) sistemiyle de entegre edilmiş 

aplikasyon hastanın konum bilgilerini kullanarak toplu taşıma durağında kullanıcıyı 

karşılayarak hastayı hedef bilgisi girilmeden de istediği kliniğe kadar yönlendirilebilecektir. 

Araç aplikasyonu erişimi ise herkesin erişebileceği e-storlardan sağlanır.  Duraklarda bulunan 

araçlar kullanıcı gideceği yönü girdikten sonra kullanıcıya yönlendirilir. Aplikasyonun işleyişi 

ise aşağıdaki adımlarla ilerler: 

 

Şekil 3 Otonom araç işletim sistemi aplikasyonu ekran görüntüleri 

1- Kişisel bilgiler girilerek uygulamada profil oluşturan kullanıcılar uygulama tarafından E-

nabız’a yönlendirerek kullanıcının hastaneden randevu almasını sağlar. 2-Randevu bilgilerine 

göre otonom araç kullanıcıya hastane içi bir güzergâh oluşturur. 3-Kullanıcı gideceği 

polikliniğin binasına ulaştıktan sonra uygulama ile hastane içi navigasyon sayesinde varış 

noktasına kolayca erişilebilir. 4-Araca biniş ise Qr kod ile sağlanır. 5- Qr kod mevcut yerel 

toplu taşıma biletleme yöntemleri ile entegre şekilde çalışabilecektir ve bu sayede Qr kod 

otonom araç için bilet görevi görerek bilet almak için geçirilen süreç daha basit ve zahmetsiz 

olacaktır. 

4. Yöntem 

Yöntem olarak ROS (Robot Operating System), Ubuntu üzerinden Gazebo ile birlikte 

kullanılacaktır. Bu sayede otonom aracın hem sensörlerinin hem de algoritmalarının 

simülasyonları farklı çevrelerde ve senaryolarda test edilebilecektir. 

4.1. ROS ve Gazebo: Proje için ROS ve Gazebo tercih edilmiştir çünkü ROS, robotik 

uygulamaları için dünyada standart hale gelmiş açık kaynaklı ve ücretsiz bir sistemdir. Gazebo 
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ise robot simülasyonları için geliştirilmiştir ve ROS ile birlikte güçlü bir simülasyon aracıdır. 

Gazebo üzerinden kullanıcılar, özelleştirilmiş çevreler tasarlayıp kendi senaryolarını test 

edebilir ve olası risklere karşı önlemler alabilir. ROS ve Gazebo, Ubuntu üzerinden 

kullanılabilir ve gerekirse projenin ilerleyen aşamalarında Raspberry Pi ya da Jetson gibi 

mikrokontrolcülere yüklenilip küçük ölçüde gerçek hayat testleri de yapılabilir. 

 
Şekil 4 Gazebo ve ROS sayesinde tasarlanan örnek simülasyon [3], [4], [5] 

4.2. Sensörler ve Sınırları: Projemizdeki otonom araçta, her sensörün kendine göre farklı 

avantajları ve dezavantajları olmasından dolayı lidar, kamera ve radar olmak üzere üç adet farklı 

sensör kullanılacaktır. Sensör çeşitliliği hem farklı senaryolarda (hava koşulları, farklı anlık 

engeller, vb.) devreye girecek olup hem de sensörler arası senkron çalışma ile daha verimli 

sonuçlar alınacaktır. Kameralar ile görüntü işleme yapılıp çevredeki objeler otomatik olarak 

algılanabilir ve şerit takibi yapılabilir. Karlı veya yağmurlu havada kamera kullanımı veriminin 

düştüğü anda veya uzaklık tespiti yapmanın, perspektiften ve kameraların limitlerinden dolayı 

verimsiz olmaya başladığı durumlarda lidar sensörü devreye girebilecek ve lazer sistemleri 

sayesinde çevredeki objelerin uzaklıklarını, şekillerini ve araca göre bulundukları yönü tespit 

ederek kullanıma destek olacaktır. Lidar sistemin de gelen lazer ışınlarını karıştırdığı veya 

yağmurlu, karlı, sisli havalarda veriminin düştüğü durumda, otonom araçlarda en çok tercih 

edilen radar sensörleri devrede olacak ve olumsuz hava koşullarının olduğu durumlarda 

sistemin olumsuz etkilenmeden çalışmaya devam etmesi sağlanacaktır. Radar sensörler, lidar 

ve kameraya göre çok daha efektif sonuçlar verir ve ek olarak lidar sensöründen daha ucuzdur 

ancak lidar ya da kameraya göre çevreyi analiz edip harita çıkarma konusunda daha verimsizdir. 

Tüm bu sensör verileri dikkate alındığında, başta kameralar sayesinde görüntü işleme (image 

processing) ile birlikte bilgisayarla görü teknikleri (computer vision) birbirine entegre ve her 

bir sistem bir diğerini destekler şekilde çalışacaktır. Otonom araç seyir halindeyken gerçek 

zamanlı olarak çevredeki objelerin (insan, araba, vb.) algılanması ve şerit takibinin yapılması 

planlanmaktadır. Lidar sensörü ise çevredeki objelerin otonom araca uzaklığının algılanması 

ve otonom aracın çevresindeki küçük bir alanda haritalama (localization) yapması için 

kullanılacaktır. Radar ise diğer sensörler ile senkron olarak çalışıp, sensör verilerinin 

Şekil 5 Trafik ışığı algılama, haritalama ve şerit takip örneği [6], [7], [8] 

https://robolabor.ee/homelab/en/ros/simulations/iseauto
https://cennttceylnn.medium.com/gazebo-nedir-ros-nedir-19983c017818
https://www.ros.org/
https://automaticaddison.com/how-to-detect-and-classify-traffic-lights/
https://medium.com/self-driving-cars/understanding-localization-in-self-driving-cars-and-its-technology-ad3b96caa466
https://automaticaddison.com/the-ultimate-guide-to-real-time-lane-detection-using-opencv/
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doğrulanmasında anahtar faktör olarak görev alacaktır. Sensör verilerinin toplanıp işlenmesi 

ROS üzerinden yapılıp, otonom aracın sürüş ve tahmin algoritmaları farklı senaryolar ve 

koşullar için Gazebo üzerinden yapılacaktır. 

4.3. ROS ana sunucusu ve mobil uygulama: ROS üzerinden programlanan çoklu araçlar, 

ROS ana sunucusuna sürekli abone kalarak durumlarını ve navigasyonlarını güncel tutacaktır. 

ROS ana sunucusu ise gerçek zamanlı olarak mobil uygulama ile iletişim içinde kalarak yeni 

gelen yolcular ve inmek isteyen yolcular için ya da benzer senaryolar için sürekli bilgi alışverişi 

içerisinde bulunacaktır. Bu sayede sunucu ve mobil uygulama arasında senkronizasyon 

sağlanarak sistem optimize edilecektir.  

4.4. Sistemin çalışması: Yukarıda bahsedilen adımlar tamamlandıktan sonra araçlar belli bir 

rota içerisinde, mobil uygulamadan gelen direktifler doğrultusunda yolcuları güvenli bir şekilde 

duraklardan alıp istenilen noktalara bırakacaktır. Trafikte, aracın sensörleri ve görüntü işleme 

metotları sayesinde çevredeki araçlar, trafik ışıkları ve yayalar tespit edilerek otonom aracın 

trafik içindeki sürüş güvenliği garantilenecektir. Sonuç olarak gerçek zamanlı ve dinamik bir 

otonom sistem oluşturulacaktır. 

5. Projenin Yenilikçi Yönü 

Tasarımda Easymile [9] ve TPG [10] otonom araçları referans olarak kullanılmıştır. Bu araçlar 

da temelde şehir içi toplu taşımayı kolaylaştırmayı hedefleyen elektrikli araçlardır. TPG, ALL-

WAYS gibi bir aplikasyona sahip olsa da bu aplikasyonda sadece durak takibi 

yapılabilecekken, ALL-WAYS kamu binası içinde de rota sağlayabilecek bir uygulamadır. 

Şehir Hastanesinde randevusu olan bir kişi aplikasyonu kullanarak toplu taşımayı, otonom aracı 

kullanabilir ve polikliniğe kadar ulaşabilir. Bina içerisinde de aplikasyon rota sağlama desteğine 

kişinin öz bilgilerine göre devam eder. Tüm süreç yerel online biletleme sistemleri ile entegre 

çalışabilir. Aplikasyon tasarımı için mobil framework olarak Flutter [11] kullanılacaktır. Flutter 

seçilme sebebi native uygulama geliştirmeye göre hızlı olması ve hem Android hem IOS için 

geliştirilebilmesidir. Server ile mobil uygulama arasında https protokolü ile güvenli bir bağlantı 

sağlanacaktır. Telefonda veri tutmak için shared preferences ve hive kütüphanesi olan 

pub.dev/preferences ve pub.dev/hive kullanılacaktır. E-nabız’dan randevu almak için webview 

kütüphanesi pub.dev/flutter kullanılacaktır. Konum verisini almak için kullanılacak kütüphane 

ise pub.dev/geolocator olacaktır. Qr kodu okumak için kullanılacak kütüphane 

pub.dev/qr_code_scanner ve biletleme için kullanılacak kütüphane pub.dev/stripe şeklindedir. 

E-nabız’dan randevu almak için programlama şu şekilde tasarlanmıştır: kullanıcı randevu 

almak istediğinde e-nabız sitesine bir web view açılır, daha önce profil oluştururken girdiği 

bilgiler ile E-nabız giriş formu javascript kullanılarak otomatik olarak doldurulup gönderilir, 

kullanıcı randevu alma ekranına yönlendirilir, kullanıcı randevu alınca javascript yardımı ile 

html parse edilerek randevu yeri alınır. 

6. Uygulanabilirlik 

Projenin prototipi tamamladıktan sonra test aşaması için sahada pilot uygulama yapılacaktır. 

Alınan geri dönüşler doğrultusunda revizyonlar yapılarak kullanıma sunulacaktır. Uygulama 

için önerilen Kayseri Şehir Hastanesi’nde son bir yılda 3 milyon 500 bin hastaya sağlık hizmeti 

sunulmuştur [12]. Kayseri Büyükşehir Belediyesi raylı hat planlamasında Şehir Hastanesi 

durağını da içeren hat öncelikli etap olarak planlanmaktadır [13]. Önerilen sistem Google, 

Microsoft gibi teknoloji firmalarının da geliştirdiği ve trafiğe kapalı alanlarda kullanımına 

https://easymile.com/
https://www.tpg.ch/en/nous-connaitre/tpg-aujourdhui-et-demain/vehicles
https://flutter.dev/
https://pub.dev/packages/shared_preferences
https://pub.dev/packages/hive
https://pub.dev/packages/webview_flutter
https://pub.dev/packages/geolocator
https://pub.dev/packages/qr_code_scanner
https://pub.dev/packages/flutter_stripe
https://www.aa.com.tr/tr/koronavirus/kayseri-sehir-hastanesi-saglikta-yuku-sirtliyor/1792822
https://www.kayseriulasim.com/tr/kayseri-ulasim/yeni-rayli-sistem-hatlari
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başlanılan bir sistem olup uygulama maliyetleri toplu taşıma yatırım maliyetleri ile 

karşılaştırıldığında Büyükşehir Belediyesinin karşılayabileceği bir bütçedir. Sistem herhangi 

bir istihdam gerektirmediği için ve elektrikli araç teknolojisine dayandığı için işletme maliyeti 

oldukça düşük olarak tasarlanmıştır. Elektrikli araç kullanımının önündeki engellerden biri olan 

şarj istasyonu yerinde kurulacak ve aracın optimize edeceği zamanlarda giderek kendini şarj 

edeceği bir istasyon ile çözülmüştür. Nispeten düşük bir yatırım maliyeti ile kamusal kullanım 

için kurulabilecek bu sistemin işletme maliyeti benzer amaçlı konvansiyonel sistemlere göre 

çok daha düşük olacaktır. Araçların ve sistemin bakım maliyeti de biletleme ücretlerinden 

karşılanabilecektir. Aracın yaratacağı olumlu toplumsal etki hem elektrikli araç kullanımını 

destekleyecektir hem de sistemin diğer kamu binaları için çoklanması da mümkün olabilecektir. 

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

Projemizin prototip olarak 1/50 ölçekte üretilebilmesi için toplam maliyet 57000TL olarak 

hesaplanmıştır. Mekanik, elektronik ve yazılım olarak 3 ekip halinde çalışılacaktır ve her ekibin 

kendi harcama bütçesi detaylı olarak tanımlanarak tasarım safhası ile proje uygulamasına 

başlanacaktır. Projemizin gerçekleştirilme olasılığının test edilmesi için gerçek boyut yerine 

1/50 ölçekte model üretimi yapılması uygun bulunmuştur. Bu sayede projenin uygulanabilirliği 

en düşük maliyet ile hem sanal hem de fizikî olarak test edilebilmiş olacaktır. Sensör ve motor 

ekipmanları olumsuz durumlarda kullanılmak üzere yedekli olarak hesaplanmıştır. 

 

Ürün Fiyat Ürün Fiyat Ürün  Fiyat 

Lidar Sensör 3000TL Elektronik 

Motor 

250TLx8 3D printer sarf 

malzeme 

200TLx8 

Radar Sensör 440TLx10 Kamera Sensör 600TLx6 Mikrodenetleyici 3500TL 

6 Eksen İvme 

Gyro Sensör 

200TLx2 Yağmur sensörü 50TLx2 Model Malzeme 900TL 

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi 

Öncelikli hedef kitle Şehir Hastanelerine ulaşması gereken hasta ve hasta yakınlarıdır. Hasta, 

yaşlı, hamile, engelli bireylerden oluşan dezavantajlı grupların yaşamlarını sürdürmede 

engellere sahip oldukları bilinmektedir ve olabildiğince konforlu, gündelik yaşamlarını 

kolaylaştıracak ulaşım sistemlerine ihtiyaçları vardır. Günlük sirkülasyonda yürünebilir mesafe 

olan 800m geçince çalışanların gün içindeki performanslarını da olumsuz etkilemektedir [14]. 

Bu nedenle hastane çalışanları da hedef kitle olarak ortaya çıkmaktadır. Ayrıca hedef kitlemizin 

tamamı Bayraktar tarafından 2020 yılında yapılan tez çalışmasına göre katılımcılar Kayseri 

trafik ağında elektrikli araçların olması gerektiğini enerji verimliliği ve çevresel etki 

https://dergipark.org.tr/tr/download/article-file/667175
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bakımından talep etse de altyapı eksikliği ve bütçe gibi sebeplerden tereddüt yaşamaktadır [15]. 

Kayseri’nin mevcut akıllı ulaşım sistemine elektrikli otonom aracın eklenmesi fikri kullanıcının 

tereddütlerini hem bugün adına hem de gelecek adına ciddi oranda azaltacaktır. İklim 

değişikliği sonucu ortaya çıkan olumsuz durumların azaltılması için karbon salınımı sıfıra yakın 

araç olarak kent içi ulaşımda alternatif olarak da sunulabilecek olan projemiz, yerel yönetimler 

ve akıllı şehircilik konusunda faaliyet gösteren özel sektör kuruluşları için de bir yönetim 

stratejisi çözümü olarak değerlendirilebileceği için yerel yönetim karar vericileri ve ilgili sektör 

kuruluşları da hedef kitle içinde yer almaktadırlar. 

9. Riskler 

RİSKLER B PLANI 

1. Kamera, radar ve lidar 

sensörlerinin uzun süreli 

kullanımda hasar görmesi. 

Aynı anda üç sensör kullanımı ile kısa süreli yedek 

parçaların halihazırda muhafaza edilmesi, düzenli 

bakımın yapılması 

2. Olası kaza durumu 

yaşanması. 

Kaza durumunda araç kendini güvenli park moduna 

alarak yolcuların çıkmasına izin verir, araç online olarak 

teknik ekibine ve yerel yetkililere haber vererek kendini 

bekleme moduna alır. 

3. Aracın ana sunucuları ile 

ya da navigasyon sistemi 

ile bağlantı kopukluğu 

yaşaması. 

Belli bir süre tahmin algoritmalarıyla araç kendi 

kendine yavaşça ilerleyerek bağlantının gelmesini 

bekler fakat bağlantı beklemenin ardından gelmez ise, 

trafiği ve yolcuları tehlikeye atmamak amacıyla en 

yakın güvenli bölgeye trafiği bozmadan geçer ve 

kendini beklemeye alır. 

4. E-devlet ile giriş yapılması 

kişisel verilerin tehlikeye 

atılmasına sebep olabilir. 

Sistem, E-nabız ve E-devlet güvenlik sistemleri ile 

entegre bir şekilde kurgulanabilir. 

5. Var olan yol düzeninden 

dolayı alt yapı yetersizliği  

Alternatif bir rota oluşturulabilir. 

6. Wi-Fi menzilinin araç 

rotasının belli noktalarına 

ulaşamaması 

Mevcut Wi-Fi altyapısının güçlendirilmesi 

Risk Değerlendirmesi 

OLASILIK ŞİDDET 

  

Çok Düşük Çok Hafif Hafif Orta Ciddi Çok Ciddi 

Düşük 5 3   4 

Orta  6 1 2  

Yüksek      

https://www.researchgate.net/publication/348920024_ENERJI_VERIMLI_SURDURULEBILIR_AKILLI_ULASIM_PLANLAMASI_VE_UYGULAMALARININ_DEGERLENDIRILMESI_KAYSERI_KENT_ICI_ULASIMI
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