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Icindekiler

1. Proje Ozeti (Proje Tanimi)

Tiirkiye Istatistik Kurumu (TUIK) (2020) istatistiklerine gére iilkemiz karayolu aginda
toplam 983 bin 808 trafik kazasi meydana gelmistir. Bu kazalarin 150 bin 275 adedi ise
Oliimlii ve yaralanmali trafik kazasidir. Y1l i¢inde meydana gelen 6liimlii yaralanmali trafik
kazalarinin %75’i yerlesim yeri iginde meydana gelmektedir. Tiirkiye'de 2020 yilinda
Olimlii yaralanmali trafik kazasina neden olan toplam 177 bin 867 kusura bakildiginda,
kusurlarin  %88,3"inilin siiriicli, %7’sinin yaya, %2,7'sinin tasit, %1,4linlin yolcu ve
%0,5'inin yol kaynakli oldugu goriilmektedir. Istatistiklerde goriildiigii iizere siiriicii
hatalarinin meydana getirdigi kazalar oldukca yiiksektir. Bu veriler dogrultusunda
projemizde siiriicli hatalariile olan kazalar en aza indirgemeyi hedeflemekteyiz. Kara yolu
tasitlarina takilacak sensoriin giivenli gecis alanlar1 olan yaya ge¢idi, okul gecidi gibi
yollara koyulan 1sikli levhayir algilamasi saglanarak, aracin hizin1 otomatik olarak
diisiirmesi ile gecis alanlar1 daha giivenli hale getirilecektir.

Yasanilan trafik kazalarimin biiylik Olcekte insan kaynakli olmasi otonom araglarin
¢ikmasint mecbur kilmigtir. Akilli tasitlar, ¢agimiz dijital teknolojisi ile donatilmis
araclardir (Gokozan, Tastan ve Sari, 2017). Tasarimimiz yeni bir ara¢ i¢i giivenlik
donanimidir. Bu donanim siiriiciiler i¢in bir uyart sistemi olarak tasarlanmistir. Ayni
zamanda tasarimimiz araglara kolaylikla monte edilebilme o6zelligine sahiptir.
Tasarimimiz, Arduino uno kart1 ile gelistirilmis bir sensdrler bilesenidir. Bu sensdrlerden
alman veriler dogrultusunda sesli uyari esliginde aracin hiz1 azaltilmaktadir.

2. Problem/Sorun:
Projemizin problem durumlarini su sekilde siralayabiliriz;

» Trafik isaretlerine gore ara¢ hizinin ayarlanamamasi.

» Karayollan Trafik Yonetmeliginde Uygulanan Cezalarin Yetersiz
Kalmasi

» Dikkat dagimikligi,alkol, uykusuzluk vb.

» Trafik kurallarina uyulmamasi

Hiz ve kaza ihtimali: Hiz arttik¢a aracin kontrol edilmesi de o oranda giiclesir. Bu bazi
hallerde ¢evresel kosullarla birleserek kazaya yol acabilir. Ozellikle hiz simirma
uyulmasinin zorunlu oldugu yaya gegitleri, okul gegitleri s6z konusu oldugunda yiiksek hiz
dogrudan dogruya kaza nedeni olabilmektedir.
Ayrica, yiiksek hizda seyreden bir arag, durmasini gerektiren bir engelle karsilastiginda bir
yandan daha fazla mesafeye ihtiyagc duymakta, bir yandan da siiriicliniin durmak i¢in
gerekli tepkiyi verme siiresi icinde aracin katedecegi mesafe arttiindan mevcut mesafenin
bir kismi1 yine hiz nedeniyle yutulmaktadir. Bu nedenle yol iizerinde bir engelle karsilagan
arac, ne kadar hizli ise dogru noktada durmasi o kadar zorlagmakta, bu da kaza ihtimalini
kuvvetlendirmektedir. Frene basilmasi gereken hallerde, aracin hizina goére durma
mesafesindeki degisim asagidaki Sekil 1°de gOsterilmistir. Bilindigi gibi, durma
mesafesindeki bu farkliliklar, 6zellikle yayalarin yogun olarak bulunabilecegi bolgelerdeki
hiz sinirlamasinin temel gerekgesidir.
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SEKIL 1: Arac¢ hizina gore durma mesafesindeki degisim.

Hiz ve kaza sonucu: Ara¢ ne kadar yiiksek hizla seyrediyorsa ¢arpma aninda transfer
edecegi mekanik enerji de o kadar yiikselmekte, kaza aninda bu enerjinin transfer edildigi
arag, aracin i¢cinde bulunan insanlar ve aracin carptig1 yaya, ara¢ ya da engel o kadar zarar
gormektedir. Saatte 80 km hizla seyreden bir aragta bulunan bir kisinin 6lme ihtimali,
saatte 30 km hizla giden bir aracta bulunan bir kisiye gore 20 kat daha fazladir. Yayalar ve
bisikletliler gibi, daha savunmasiz yol kullanicilar1 s6z konusu oldugunda kaza sonucu ¢ok
daha agir olabilmekte; yayalarin kendilerine 30 km/saat ya da daha diisiik hizda giden bir
arag carptigl zaman hayatta kalma ihtimali %90 iken, aracin saatte 45 km hizda olmasi
halinde hayatta kalma ihtimali %50’ye diismektedir. Saatte 80 km hizda giden bir aracin
carpmast halinde ise yayanin hayatta kalma ihtimali hemen hemen yok gibidir (Emniyet
Genel Miidiirligii (EGM), 2022).

Kaza ihtimali ve kaza sonuglar ile iligkisi nedeniyle hiz, temel bir risk faktorii olarak kabul
edilmektedir. Asir1 hiz, yasal hiz sinirlarinin; uygun olmayan hiz ise, ¢evresel kosullara
gore uygun hiz smirmin tizerine ¢ikilmasi anlamina gelmektedir. Her iki durumda da
meydana gelebilecek kazalar yasal hizda ya da uygun hizda olusabilecek hasarin {izerinde
olmaktadir. Yiiksek gelir grubundaki iilkelerde hiz, karayolunda meydana gelen kazalarin
%30’unda etkili bir faktor iken, diisiikk ve orta gelirli lilkelerde karayolunda meydana gelen
kazalarin yaklasik %50’sinde temel etkendir. Aracin hizin1 kontrol etmek, kazalar
Onleyebilir ve meydana gelebilecek kazalarda olusabilecek zarari ve kayiplari azaltarak
olumsuz etkiyi azaltabilir.

Tirkiye kara yollar1 6liimlii yaralanmali trafik kazalar istatistiklerine baktigimizda trafik
kazalarmin %75,8°1 yerlesim yeri icinde meydana gelmektedir. Oliimlii yaralanmali bu
kazalarin %88,3 {iniin siiriicli kaynakli oldugu goriilmektedir. Siirticti kaynakli bu kazalarin
ise, siiriiclilerin asir1 hiz yaparak emniyet riskini arttirmasi, dikkatsizlik, dalginlik,
uykusuzluk, alkol kullanimi, trafik isaretlerine uymama, trafik bilgilendirici ve uyarici
levhalara dikkat etmeme gibi sebeplerden meydana geldigi goriilmektedir.



SEKIL 2: Hiz nedeniyle trafik 1s131nda meydana gelen bir kaza. (Kaynak:
https://www.haberturk.com/burdur-haberleri/88077505-kaza-yapan-aracin-yangin-
tehlikesi-ekipleri-harekete-gecirdi)

3. Coziim

Yukarida belirtilen sorunlar goz onilinde bulundurularak giivenli gecis alanlar1 olan yaya
gecidi ve okul gegitleri levhalarina mavi uyarici 151k yerlestirilecektir. Kara yolu aracinda
ise mavi 15181 algilayic1 sensor bulunacak, arag bu gecis alanlarina yaklastigini 100 m
mesafe oncesinden sensor sayesinde algilayabilecektir. Eger giivenli gecis alanina yaklasan
araglarin hizi, 6nceden belirlenen hiz limitlerinin iizerinde ise araca yerlestirilen sensorler
sayesinde hiz1 otomatik olarak diisiiriilecektir. Mesafe sensorii, renk algilayict sensor, role,
motor siiriicii kart1 gibi malzemeler kullanilacaktir. Akilli tagitlarin ¢alisma algoritmasi
Sekil 3’ te gosterilmistir.
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SEKIL 3: Akilli tasit alisma algoritmasi (Gokozan ve Tastan, 2018)

4. Yontem

Diizenek algoritmasi Sekil 4’te belirtildigi gibi ¢izildi ve c¢alismasi Tinkercad
programinda test edildi.

SEKIL 4: Diizenek algoritmasi-Prototip
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Araca monte edecegimiz renk algilayici sensor, yaya veya okul gecidine 100 metre kala
yerlestirilmis olan mavi 15181 algiladiktan sonra motor siiriicli kartina gonderdigi komut
ile aracin hizin1 kontrol edecek. Sayet aracin hizi belirlenen hiz limitinden fazla ise aracin
hiz1 otomatik olarak dnceden belirlenen hiza diisiiriilecek. Arduino uno kartina kodlamay1
diistindiigiimiiz yazilimi, prototipimizde mbot aracina mblock programu ile kodlayacagiz
ve test edecegiz. Mesafe ve renk sensorii Kullanimi ile kodlama 6rnekleri Sekil 5 ve Sekil
6’da gosterilmistir.

SEKIL 5: Mesafe ve renk sensoriiniin kullanimi

RGB, RBG, GRB, GBR, BGR, BRG

Renk Tanima Yazilimi

int kirmizi-11;
int yesil-10;

int mavi=6;

int S2-7;

int 53-8;

int outpin-4;

int kirmizi_algilama;
int yesil_algilama;

int mavi_algilama;
unsigned int pulseWidth;

void setup() {
Serial.begin(9600);
pinMode(Ckirmizi, OUTPUT);
pinMode(yesil, OUTPUT);
pinModeCmavi, OUTPUT)}
pinMode(S2, OUTPUT);
pinMode(S3, QUTPUT);
pinModeCoutpin, OUTPUT);

}

void loop() {

digitalWrite(s2,LON);

digitalWrite(S3,L0W);

o pulseWidth = pulseInCoutpin,LOW);
kirmizi_algilama = pulseWidth/400. -1;
kirmizi_algilama = (255- kirmizi_algilama);

digitalWrite(sz,HIGH);
digitalWrite(S3,HIGH):

SEKIL 6: Kodlamadan kesitler

Aragta kullanilan sensorler Tablo 1’degdsterilmistir.

Tablo 1: Arag Uzerindeki Donanimlar
Arag Uzerindeki Donanimlar

1. Renk Sensorii

2. Mesafe Sensori

3. Motor Surict Karti

4. Akim Rolesi

5. Ardunio Uno Kart1




5. Yenilikci (Inovatif) Yonii

Otonom araglarda bizim sistemimize benzer olarak, akilli navigasyon, 360 derece gevre
gortisii, stirticti destek sistemleri, otomatik park, otonom ve baglantili arag¢ sistemleri vb.
pek ¢ok dananim ile donatilmislardir (Tektas ve Tektas, 2019). Ancak bu donamimlar da
renk sensorii kullanilmamis ve ultrasonik sensor ile es giidiimlii olarak tasarlanmamustir.
Tesla basta olmak iizere bu sektérde olan firmalarin otonom ara¢ donamim sistemleri
incelendiginde, araglarda projemizdeki renk algilayic1 ve hiz distriicii bir sistem
bulunmamaktadir (TESLA, 2020). Tasarladigimiz arag i¢i giivenlik sensorii akilli ulagim
sistemlerinde giivenli ulasim da kullanilacak olan ilk model olma o6zelligine sahiptir.
Patente konu olmasi beklenmektedir.

Halihazirda trafikte mevcut bulunan biitiin araglara uygulanabilecek, maliyeti diisiik ve can
kaybini yiiksek oranda azaltabilecek bir sistem oldugu ve pratikte yaygin olmayan bir
uygulama oldugu i¢in yenilik¢i bir projedir.

Uygulanabilirlik

Araclara takilacak olan sensorlerin mecburi hale getirilebilecegini, diisiik maliyetli olmasi
ve siirtici hatalarindan kaynakli yerlesim yeri i¢inde meydana gelen trafik kazalarin1 daha
az bir orana indirgemesi agisindan hayata gegirilebilir oldugunu diisiinmekteyiz.

Projemiz basta Tiirkiye ve Diinya’daki trafik 1siklarinda arag¢ hizini kontrol altina almak ve
trafik kazalarin1 engellemek iizere tasarlanmistir. Akilli arag¢ sistemlerinde pek ¢ok pahali
sensOr bulunurken maliyet agisindan olduk¢a ekonomik olan uyarici otonom sistemler
bulunmamaktadir. Donanimimiz basta Tiirkiye’nin Otomobili Tiirkiye Otomobil Girisim
Grubu (TOGG)’da kullanilmak tizere tasarlanabilir ve diger otomotiv sektorii firmalarina
da tanitim yapilarak seri iiretimde daha uygun bir maliyet ile yurt dis1 pazarinda yerini
alarak tilkemizin siirdiiriilebilir kalkinmasma yardimci olabilir.

Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Projemizin zaman planlamasi ve tahmini maliyet tablosu Tablo 2 ve Tablo3’te
gosterilmistir.

Tablo 2: Proje Zaman Cizelgesi

Faaliyetin Ad1

Subat

Mart

Nisan

Mayis

Haziran

1.Proje takiminin kurulmasi

v

2.Proje  konusunun belirlenmesi ve
malzeme temini

v

v

3.Proje takviminin hazirlanmasi

4 Literatiir taranmast

v
v

v
v

5.Tinkercad prog. 3D modelleme ve
Mblockprog. kod algoritmasi yapimi

6.Diizenek  kurulumu ve prototip
yapimi

7. Test edilmesi




Maliyet Tablo 3’te gosterilmis olup seri iiretime gecildiginde daha da diisecektir.
Tablo 3: Maliyet Tablosu

Kullanilan Sensor Maliyet (TL)
1.Renk Sensorii 2251
2. Mesafe Sensorii 25%
3. Motor Siirticii Karti 45 1
4. Akim Rolesi 20%
5.Ardunio Uno Karti 160 b
TOPLAM 475 b

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar):

Projenin ¢6ziim buldugu problemi yasayanlar, karayollar1 tizerindeki motorlu tasitlardir.
Proje, ulasima ¢ikan tiim araclar i¢in kullanilabilmektedir.

9. Riskler

Risk matrisi Tablo 4’te gosterilmistir.

Tablo 4: Risk Matrisi

Risk Riskin Risk Onleme/ Coziimden Risk
Olma Seviyesi }éy,,ar} Sonra Riskin Seviyesi
Ihtimali . Olma ihtimali
Tabelada bulunan renk Tabela
sensorunun arag kontrollerinin
tarafindan Olast Yiiksek = Olasilik dist Diisiik
saglanmasi
algilanmamasi.
Arag diizeneginin Diizenli
bozulmasi. Miimkiin Orta bakim Olasilik dis1 Diisiik
yapilmasi
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