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1. Proje Ozeti
1.1. Projenin Amaci: Projenin genel amaci kent i¢i toplu tasimaya entegre olarak bir kamu
binasi ile bu binaya en yakin durak aras1 mesafeyi otonom arag ile ulasilabilir hale getirmektir.
Kapsayic1 tasarim ilkeleri dogrultusunda tasarlanan otonom ara¢ ile gergeklestirmeyi
diisiindiigiimiiz bu amag i¢in aracimiz toplumun her kesimine ergonomik bir deneyim sunan
hem teknolojik hem de ekonomik olarak siirdiiriilebilir bir sistem halinde kurgulanmustir.
1.2. Proje Uygulamasi: Kullanici
profili gesitliligi ve ihtiyaglari nedeniyle
sehir hastaneleri pilot uygulama alani
olarak secilmistir. E-devlet ile entegre
bir sekilde tasarlanacak ve {iretilecek
olan ALL-WAYS isimli aplikasyon %
kullanicilar i¢in kisisellestirilmis ara
ylizii ile otonom aracin isleyisini
destekler ve kamu binasiyla toplu tagima Y
noktasi arasindaki gilizergahi optimize ‘ . ; i ;‘i".;' :
ederek tanimlar. Projenin g¢arpan | : e £al kS ‘}%‘E;’{}ﬁ‘l‘a{;’ﬁ
etkilerinden biri glines panellerini enerji = u il f 1\\4
kaynag olarak kullanan sarj istasyonlari  ———————=— — g?_lgz_f—exga
sayesinde kentsel 6lekte fosil yakit Skt KaySzgrgﬁ?égi?szﬁ;;sl;llizig:tti1};11 ?;ltllr()G oogle Earth
kullantmin1 azaltmasi ve bdylece iklim
degisikligine kars1 kentsel Ol¢ekte dolayly tedbir alinmasidir. Bir digerifise otonom aracin
projemiz kapsaminda 6ncii olarak insanlarin sistemi tanimasi ve elekts ¢ kullaniminin
yayginlastirilmasina olanak saglamasidir. Otonom araglar, slemesi, herhangi bir mesai
gerektirmemesi, kullanici i¢in siirekli-ulasilabilir ye
biitge gerektirmesi sebepleriyle ekonomik,ekolojik ve uygulanabilir bir ¢dziimdiir. Bu raporda
toplu tagimanin kent Slgeginde siirekliligin yetersiz kaldig1r ve ayn1 zamanda 6zellikle insan
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sirkiilasyonunun yiiksek oldugu kamu binalarina ulasimin ergonomik hale getirilmesi i¢in toplu
tasima araglarina eklemlenecek otonom ara¢ sistemi Onerisi biitlin sistem detaylariyla
aciklanacaktir.

2. Problemler

2.1. Sehir Hastanesine Disaridan Ulasim Problemi: Tiirkiye’de sehir i¢i ulasim ana
planlarinin tasarimi esnasinda hemen hemen tiim ulasim tiirleri g6z 6niinde bulundurularak
arastirmalar yapilmaktadir. Her ne kadar rayli sistem etiidii ve glizergah plani dikkate alinsa da
otobiis sistemi ve yol aginin bisiklet veya otonom arag¢ gibi inovatif ¢ézlimler i¢in yenilenmesi
konusuna odaklanilmamaktadir [1]. Kent i¢i toplu ulasim agmnin otonom araglar gibi
destekleyici elemanlar sayesinde birbiriyle biitiinlesik ¢alismasi 6zellikle Sehir Hastanesi gibi
trafige kapali genis kamusal alanlarda erisimin kolaylastirilmasi i¢in kolay ve siirdiiriilebilir
¢Ozimdiir.

2.2. Hastane I¢i Ulasim Problemi: Sehir Hastaneleri, Tiirkiye genelinde yapilmaya devam
edilen yeni ve gelismekte olan bir uygulamadir. Oniimiizdeki yillarda sehir hastanelerinin sehre
ve ulagim agina daha iyi uyum saglayabilmesi, bu sayede kullanicilarin saglik hizmetine olan
erisiminin artmasi ve olast problemlerin giderilebilmesi adina caligmalar yapilmaktadir.


https://www.spo.org.tr/resimler/ekler/187a23c3ee681ef_ek.pdf

Siileyman Demirel Universitesi tarafindan Isparta Sehir Hastanesinde yiiriitiilen arastirmaya
gore hastalarin Sehir Hastanesi ile ilgili olumsuz diisiinceleri arasinda ilk sirada %18,45 oranla
hastaneye ulagim maddesi yer alirken hastane ici karisiklik %8,85 oranla besinci sirada ve
hastane i¢i ulasim %7,74 oranla altinci sirada bulunuyor [2] Hastane i¢indeki farkli birimlerin
erisimlerini var olan hastaneler iizerinden inceledigimizde alanin yiirlime mesafelerini asan
biiylikliigii ve bloklarin fazla olmasiyla sebebi ile karmasik rotalama sorunu tespit
edilebilmektedir. Hastane i¢i ulasim 6zellikle toplu tasima kullanicilari i¢in daha 6nce {izerine
herhangi bir ¢6ziim Onerisi getirilmemis bir problemdir. Toplu tagima araglarinin (otobiis ve
tramvay) hastane ig¢inde dolagsmasi senaryosu ise aracin boyutu ve altyapr gereklilikleri
nedeniyle mevcut hastane i¢i sirkiilasyonuna uygun degildir. Ozet olarak su an i¢in hastane ici
ulagim sorununu ¢6zen bir sistem mevcut degildir. Ayrica bu alana giren fosil yakit kullanan
araclarin sayisinin artmasi karbon emisyonunun artmasina sebep olacaktir. Sehir Hastanelerinin
ana ulagim gilizergahlar1 ve toplu tasima duraklari ile entegre ¢alisabilen ve kendi icinde kapali
bir ulasim sistemine ihtiyac1 vardir. Kullanict odakli ergonomik bir sistemin Oniimiizdeki
yillarda artan yasl niifus sebebi ile ihtiya¢ olmas1 dngoriilmektedir. Bu sebeple toplu tagima ve
kamu binast arasi1 erisim kisa vadede artan bir problem olmaya devam edecektir.

3. Coziim
Onerilen ¢dziim, otonom araclarin toplu tasimanin eksik kaldig1 yerlere entegre edilmesiyle
kapsayici tasarim ilkeleri dogrultusunda oncelikle dezavantajli gruplarin olmak {izere erisimin
kolaylastirmasina yoneliktir. Buna ek olarak /artan yaslh niifusun kamu binalarina erigiminin
daha kolay ve saglikli yapilabilmesi i¢in kamusal mekanlarda ulasimin eksik kaldig1 noktalara

otonom araglarin entegre edilmesi hedeflenmektedir. .
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Sekil 2 Oneri Otonom Arag Tasarimi (Proje kapsaminda iiretilmistir)


https://doi.org/10.21076/vizyoner.363783

3.1. Kapsayict Ara¢ Tasarimi: Pilot uygulamanin gergeklestirilecegi alan olan Sehir
Hastanelerindeki kullanict profili ¢esitliligi de gbz oniinde bulundurularak kapsayici tasarim
ilkeleri dogrultusunda her bireyin ihtiyacin1 karsilar nitelikte tasarlanmistir. Bu baglamda
otonom aracimiz, géorme engelli bireyler i¢in sesli komut sistemi barindirmasi, tekerlekli
sandalye ile birlikte kullanim, kolay binilebilecek yiikseklik ayarlamasi, aracin i¢ tasariminin
kullanici profiline gdre uyarlanabilir olmasi gibi ¢oziimlerle giizergahi kullanici i¢in ergonomik
ve kullanicinin ihtiyacina yonelik kilmaktadir.

3.2. Aplikasyonla Beraber Cahismasi: Onceden tanimlanmis kullanici profili sayesinde
aplikasyon tizerinden komut verildigi takdirde otonom ara¢ kullanicinin ihtiyag¢larini karsilar
nitelikte kullanima hazir bulunacaktir. Ayrica E-nabiz (E-devlet) sistemiyle de entegre edilmis
aplikasyon hastanin konum bilgilerini kullanarak toplu tasima duraginda kullaniciy1
karsilayarak hastay1 hedef bilgisi girilmeden de istedigi klinige kadar yonlendirilebilecektir.
Arag aplikasyonu erisimi ise herkesin erisebilecegi e-storlardan saglanir. Duraklarda bulunan
araglar kullanic1 gidecegi yonii girdikten sonra kullanieiya yonlendirilir. Aplikasyonun igleyisi
ise asagidaki adimlarla ilerler:

ALL-WAYS ALL-WAYS

ALL-WAYS

Sekil 3 Otonom arag isletim sistemi aplikasyonu ekran goriintiileri

1- Kisisel bilgiler girilerek uygulamada profil olusturan kullanicilar uygulama tarafindan E-
nabiz’a yonlendirerek kullanicinin hastaneden randevu almasini saglar. 2-Randevu bilgilerine
gore otonom ara¢ kullaniciya hastane i¢i bir giizergdh olusturur. 3-Kullanici gidecegi
poliklinigin binasina ulastiktan sonra uygulama ile hastane i¢i navigasyon sayesinde varis
noktasina kolayca erisilebilir. 4-Araca binis ise Qr kod ile saglanir. 5- Qr kod mevcut yerel
toplu tasima biletleme yontemleri ile entegre sekilde galigsabilecektir ve bu sayede Qr kod
otonom arag i¢in bilet gérevi gorerek bilet almak i¢in gegirilen siire¢ daha basit ve zahmetsiz
olacaktir.

4. Yontem
Yontem olarak ROS (Robot Operating System), Ubuntu iizerinden Gazebo ile birlikte
kullanilacaktir. Bu sayede otonom aracin hem sensorlerinin hem de algoritmalarinin
simiilasyonlar1 farkli ¢evrelerde ve senaryolarda test edilebilecektir.
4.1. ROS ve Gazebo: Proje i¢in ROS ve Gazebo tercih edilmistir ¢iinkii ROS, robotik
uygulamalari i¢in diinyada standart hale gelmis agik kaynakli ve {icretsiz bir sistemdir. Gazebo



ise robot simiilasyonlari i¢in gelistirilmistir ve ROS ile birlikte gii¢clii bir simiilasyon aracidir.
Gazebo lzerinden kullanicilar, 6zellestirilmis ¢evreler tasarlayip kendi senaryolarini test
edebilir ve olas1 risklere karst oOnlemler alabilir. ROS ve Gazebo, Ubuntu iizerinden
kullanilabilir ve gerekirse projenin ilerleyen asamalarinda Raspberry Pi ya da Jetson gibi
mlkrokontrolculere yuklemhp ku(;uk olgude gergek hayat testlerl de yapllablhr

RS Time: 1590007210 ROSHagned 45513 133wl tapses 655,97 Erparenesca

Sekll 4 Gazebo ve ROS sayesinde tasarlanan 6rnek simiilasyon [3], [4] [5]

4.2. Sensorler ve Sinirlari: Projemizdeki otonom aragta, her sensoriin kendine gore farkl
avantajlar1 ve dezavantajlari olmasindan dolayi lidar, kamera ve radar olmak tizere ii¢ adet farkll
sensOr kullanilacaktir. Sensor ¢esitliligi hem farkli senaryolarda (hava kosullari, farkli anlik
engeller, vb.) devreye girecek olup hem de sensdrler arasi senkron calisma ile daha verimli
sonuglar alinacaktir. Kameralar ile goriintii isleme yapilip ¢evredeki objeler otomatik olarak
algilanabilir ve serit takibi yapilabilir. Karlyveya yagmurlu havada kamera nimi veriminin
diistiigli anda veya uzaklik tespiti yapmanin, perspektiften ve kame
verimsiz olmaya basladigi durumlarda Jidar sensorii dev irebilecek ve lazer sistemleri
sayesinde ¢evredeki objelerin uzakliklarini, sekillerifit ve araca gore bulunduklar yonii tespit
ederek kullanima destek olacaktir. Lidar sistemin de gelen lazer 1smlarini karistirdigi veya
yagmurlu, karli, sisli havalarda veriminin diistiigii durumda, otonom araglarda en c¢ok tercih
edilen radar sensorleri devrede olacak ve olumsuz hava kosullarinin oldugu durumlarda
sistemin olumsuz etkilenmeden ¢alismaya devam etmesi saglanacaktir. Radar sensorler, lidar
ve kameraya gore ¢ok daha efektif sonuglar verir ve ek olarak lidar sensoriinden daha ucuzdur
ancak lidar ya da kameraya gore ¢evreyi analiz edip harita ¢ikarma konusunda daha verimsizdir.
Tiim bu sensor verileri dikkate alindiginda, basta kameralar sayesinde goriintii isleme (image
processing) ile birlikte bilgisayarla gorii teknikleri (computer vision) birbirine entegre ve her
bir sistem bir digerini destekler sekilde calisacaktir. Otonom ara¢ seyir halindeyken gercek
zamanli olarak ¢evredeki objelerin (insan, araba, vb.) algilanmasi ve serit takibinin yapilmasi

planlanmaktadir. Lidar sensorii ise ¢evredeki objelerin otonom araca uzakliginin algilanmast
ve otonom aracin cevresindeki kiiciik bir alanda haritalama (localization) yapmast i¢in
kullanilacaktir. Radar ise diger sensorler ile senkron olarak c¢alisip, sensdr verilerinin

Sekil 5 Trafik 15181 algilama, harltalama ve serit takip 6rnegi [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/

dogrulanmasinda anahtar faktor olarak gorev alacaktir. Sensor verilerinin toplanip islenmesi
ROS iizerinden yapilip, otonom aracin siiriis ve tahmin algoritmalar1 farkli senaryolar ve
kosullar i¢in Gazebo iizerinden yapilacaktir.

4.3. ROS ana sunucusu ve mobil uygulama: ROS iizerinden programlanan ¢oklu araglar,
ROS ana sunucusuna siirekli abone kalarak durumlarini ve navigasyonlarini giincel tutacaktir.
ROS ana sunucusu ise gergek zamanli olarak mobil uygulama ile iletisim i¢inde kalarak yeni
gelen yolcular ve inmek isteyen yolcular igin ya da benzer senaryolar i¢in siirekli bilgi aligverisi
icerisinde bulunacaktir. Bu sayede sunucu ve mobil uygulama arasinda senkronizasyon
saglanarak sistem optimize edilecektir.

4.4. Sistemin ¢alismasi: Yukarida bahsedilen adimlar tamamlandiktan sonra araglar belli bir
rota i¢erisinde, mobil uygulamadan gelen direktifler dogrultusunda yolcular giivenli bir sekilde
duraklardan alip istenilen noktalara birakacaktir. Trafikte, aracin sensorleri ve goriintii isleme
metotlar1 sayesinde ¢evredeki araclar, trafik 1siklar1 ve yayalar tespit edilerek otonom aracin
trafik i¢indeki siirlis giivenligi garantilenecektir. Sonu¢ olarak gergcek zamanli ve dinamik bir
otonom sistem olusturulacaktir.

5. Projenin Yenilik¢i Yonii

Tasarimda Easymile [9] ve TPG [10] otonom araglar1 referans olarak kullanilmistir. Bu araglar
da temelde sehir i¢i toplu tasimay1 kolaylastirmayi hedefleyen elektrikli araglardir. TPG, ALL-
WAYS gibi bir aplikasyona sahip olsa /da bu aplikasyonda sadece durak takibi
yapilabilecekken, ALL-WAYS kamu binasi Acinde de rota saglayabilecek bir uygulamadir.
Sehir Hastanesinde randevusu olan bir kisi aplikasyonu kullanarak toplu tagumayi, otonom araci
kullanabilir ve poliklinige kadar ulasabilir. Bina i¢erisinde de aplikasyon rota saglama destegine
kisinin 6z bilgilerine gére devam eder. Tiim stire¢ yerel OHWStemleri ile entegre
calisabilir. Aplikasyon tasarimi i¢in mobil framework olarakeFlutter [11] kullanilacaktir. Flutter
secilme sebebi native uygulama gelistirmeye gorehizli olmasi ve hem Android hem IOS igin
gelistirilebilmesidir. Server ile mobil uygulama arasinda https protokolii ile giivenli bir baglant1
saglanacaktir. Telefonda veri tutmak igin shared preferences ve hive kiitliphanesi olan
pub.dev/preferences ve pub.dev/hive kullanilacaktir. E-nabiz’dan randevu almak i¢in webview
kiitiiphanesi pub.dev/flutter kullanilacaktir. Konum verisini almak i¢in kullanilacak kiitiiphane
ise pub.dev/geolocator olacaktir. Qr kodu okumak i¢in kullanilacak kiitiiphane
pub.dev/gr_code_scanner ve biletleme igin kullanilacak kiitiiphane pub.dev/stripe seklindedir.
E-nabiz’dan randevu almak i¢in programlama su sekilde tasarlanmistir: kullanici randevu
almak istediginde e-nabiz sitesine bir web view acilir, daha 6nce profil olustururken girdigi
bilgiler ile E-nabiz giris formu javascript kullanilarak otomatik olarak doldurulup gonderilir,
kullanict randevu alma ekranina yonlendirilir, kullanic1 randevu alinca javascript yardimi ile
html parse edilerek randevu yeri alinir.

6. Uygulanabilirlik
Projenin prototipi tamamladiktan sonra test asamasi icin sahada pilot uygulama yapilacaktir.
Alman geri doniisler dogrultusunda revizyonlar yapilarak kullanima sunulacaktir. Uygulama
icin Onerilen Kayseri Sehir Hastanesi’nde son bir yilda 3 milyon 500 bin hastaya saglik hizmeti
sunulmustur [12]. Kayseri Biiyliksehir Belediyesi rayli hat planlamasinda Sehir Hastanesi
duragini da iceren hat dncelikli etap olarak planlanmaktadir [13]. Onerilen sistem Google,
Microsoft gibi teknoloji firmalarinin da gelistirdigi ve trafige kapali alanlarda kullanimina


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

baslanilan bir sistem olup uygulama maliyetleri toplu tasima yatirnrm maliyetleri ile
karsilastirildiginda Biiyliksehir Belediyesinin karsilayabilecegi bir biitgcedir. Sistem herhangi
bir istihdam gerektirmedigi i¢in ve elektrikli ara¢ teknolojisine dayandigi igin isletme maliyeti
oldukca diisiik olarak tasarlanmistir. Elektrikli ara¢ kullaniminin 6niindeki engellerden biri olan
sarj istasyonu yerinde kurulacak ve aracin optimize edecegi zamanlarda giderek kendini sarj
edecegi bir istasyon ile ¢oziilmiistiir. Nispeten diisiik bir yatirim maliyeti ile kamusal kullanim
icin kurulabilecek bu sistemin isletme maliyeti benzer amagl konvansiyonel sistemlere gore
¢ok daha diisiik olacaktir. Araglarin ve sistemin bakim maliyeti de biletleme iicretlerinden
karsilanabilecektir. Aracin yaratacagi olumlu toplumsal etki hem elektrikli ara¢ kullanimin
destekleyecektir hem de sistemin diger kamu binalari i¢in ¢oklanmasi da miimkiin olabilecektir.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Projemizin prototip olarak 1/50 &lgekte tiretilebilmesi igin toplam maliyet 57000TL olarak
hesaplanmistir. Mekanik, elektronik ve yazilim olarak 3 ekip halinde ¢alisilacaktir ve her ekibin
kendi harcama biitgesi detayli olarak tanimlanarak tasarim safhasi ile proje uygulamasina
baslanacaktir. Projemizin gerceklestirilme olasiliginin test edilmesi i¢in ger¢ek boyut yerine
1/50 dlgekte model iiretimi yapilmasiuygun bulunmustur. Bu sayede projenin uygulanabilirligi
en diisiik maliyet ile hem sanal hem de fiziki olarak test edilebilmis olacaktir. Sensér ve motor
ekipmanlar1 olumsuz durumlarda kullanilmak {izere yedekli olarak hesaplanmistir.

HAFTALAR| 1 2 3 4 5 6 7 MALIYET
& |Aragvetest alani tasarimi Model yapim malzemeleri ve sarf malzeme 2500 TL
N
d}‘\ 1/50 Arag ve test alani 3D printer ile dretilmesi 3D baski maliyeti ve sarf malzeme 8000 TL
= Elektronik ve mekanik sistemlerin birlestirilmesi Yedek parca ve sarf malzeme 2500 TL
‘\\*. Elektronik devre tasarimlar Elektronik devre, sensorler ve motorlar 17000 TL
4\0:0 Elektronik devre Uretimi Elektronik par¢a ve sarf malzeme 15000 TL
&
< Aplikasyon ile elektronik devrenin birlestirilmesi Yedek parca ve sarf malzeme 2500
o Aplikasyon ve sistem tasarimi Android ve/veya I0S estore 6demesi 500 TL
N Aplikasyonun Android ve/veya |0S isletim sistemleri icin kodlanmasi 1 yillik server alani temini 1500 TL
K\
Sistemin Android ve/veya 10S sistemlerinde calisir hale getirilmesi Yedek parga ve sarf malzeme 1500 TL
1/50 Slgekli arag su ve soguk-sicak ortam dayanim testleri Yedek parca ve sarf malzeme 1500 TL
,\«,"3\ 1/50 6lgekli arag test alaninda denenmesi Yedek parca ve sarf malzeme 1500 TI
Mekanik ve yazilim diizeltmeleri yapilmasi Yedek parca ve sarf malzeme 3000 TL
TEKNOFEST Sunum TOPLAM 57000 TL
T e - T e H T e H
Uriin Fiyat Uriin Fiyat Uriin Fiyat
Lidar Sensér | 3000TL Elektronik 250TLx8 |3D printer sarf|200TLx8

Radar Sensor | 440TLx10 | Kamera Sensér | 600TLx6 | Mikrodenetleyici | 3500TL

6 Eksen ivme | 200TLx2 | Yagmur sensorii | 50TLx2 Model Malzeme | 900TL
Gyro Sensor

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi
Oncelikli hedef kitle Sehir Hastanelerine ulasmasi gereken hasta ve hasta yakinlaridir. Hasta,
yasli, hamile, engelli bireylerden olusan dezavantajli gruplarin yasamlarini siirdiirmede
engellere sahip olduklar1 bilinmektedir ve olabildigince konforlu, giindelik yasamlarini
kolaylastiracak ulasim sistemlerine ihtiyaclar1 vardir. Glinliik sirkiilasyonda ytiriinebilir mesafe
olan 800m ge¢ince ¢alisanlarin giin i¢indeki performanslarini da olumsuz etkilemektedir [14].
Bu nedenle hastane calisanlar1 da hedef kitle olarak ortaya ¢ikmaktadir. Ayrica hedef kitlemizin
tamam1 Bayraktar tarafindan 2020 yilinda yapilan tez ¢aligmasina gore katilimcilar Kayseri
trafik aginda elektrikli araglarin olmasi gerektigini enerji verimliligi ve c¢evresel etki
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bakimindan talep etse de altyap1 eksikligi ve biit¢e gibi sebeplerden tereddiit yasamaktadir [15].
Kayseri’nin mevcut akilli ulagim sistemine elektrikli otonom aracin eklenmesi fikri kullanicinin
tereddiitlerini hem bugiin adma hem de gelecek adma ciddi oranda azaltacaktir. iklim
degisikligi sonucu ortaya ¢ikan olumsuz durumlarin azaltilmasi i¢in karbon salinima sifira yakin
arac¢ olarak kent i¢i ulasimda alternatif olarak da sunulabilecek olan projemiz, yerel yonetimler
ve akilli sehircilik konusunda faaliyet gdsteren 6zel sektdr kuruluslari i¢in de bir yonetim
stratejisi ¢oziimii olarak degerlendirilebilecegi icin yerel yonetim karar vericileri ve ilgili sektor
kurulusglar1 da hedef kitle i¢inde yer almaktadirlar.

9. Riskler
RISKLER B PLANI
1. Kamera, radar ve lidar [ Aynm1 anda {i¢ sensor kullanimi ile kisa siireli yedek

sensorlerinin uzun siireli
kullanimda hasar gérmesi.

parcalarin halihazirda muhafaza edilmesi, diizenli
bakimin yapilmasi

Olas1 kaza durumu

yasanmasi.

Kaza durumunda ara¢ kendini giivenli park moduna
alarak yolcularin ¢gitkmasina izin verir, arag¢ online olarak
teknik ekibine ve yerel yetkililere haber vererek kendini
bekleme moduna alir.

Aracin ana sunuculart ile
ya da navigasyon sistemi
ile baglantt kopuklugu
yasamasl.

Belli bir siire tahmin algoritmalariyla ara¢ kendi
kendine' yavasca ilerleyerek baglantinin gelmesini
bekler/ fakat baglant1 beklemenin ardindan gelmez ise,
trafigi ve yolcular1 tehlikeye atmamak amaciyla en

yakin giivenli bolgeye trafigisbozmadan geger ve
kendini beklemeye alis

E-devlet ile giris yapilmasi
kisisel verilerin tehlikeye
atilmasina sebep olabilir.

Sistem,~E-nabiz ve E-devlet giivenlik sistemleri ile
entegre bir sekilde kurgulanabilir.

Var olan yol diizeninden
dolayi alt yap1 yetersizligi

Alternatif bir rota olusturulabilir.

Wi-Fi  menzilinin arag
rotasinin belli noktalarina
ulagsamamasi

Mevcut Wi-Fi altyapisinin giliglendirilmesi

Risk Degerlendirmesi

OLASILIK SIDDET
Cok Diisiik Cok Hafif Hafif Orta Ciddi Cok Ciddi
Diisiik 5 3 4
Orta 6 1 2
Yiiksek
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