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1. Proje Özeti (Proje Tanımı) 

Projemizde geçiş üstünlüğüne sahip araçların kavşaklardan en hızlı ve en güvenli bir 

şekilde geçmeleri, hareket dezavantajına sahip bireylerin ise yaya geçitlerinden geçerlerken 

onları tanıyan ve yayalara yanan yeşil ışığın süresini otomatik uzatan bir sistem aracılığıyla 

güvenli bir şekilde karşıdan karşıya geçmeleri amaçlanmıştır. Yaptığımız literatür 

araştırmalarında Emniyet Genel Müdürlüğünün trafik kazası istatistikleri incelenerek ambulans 

kazalarının özelliklerinin belirlendiği tanımlayıcı bir çalışma yapılmıştır. Bu çalışmaya göre 

1960-2002 yılları arasında toplamda ise 477’si sadece maddi hasarlı olmak üzere 614 ambulans 

kazası gerçekleşmiştir. Ambulansların karıştığı kazalarda toplam 3 kişi ölmüş ve toplam 367 

kişi yaralanmıştır. Aynı dönemde kazaya karışan araç türünün belirlendiği 83.127 ölümlü ve 

yaralanmalı trafik kazasının 137’si ambulanslara aittir. (Türkdemir, A.H, Altug A) 

Kavşağa yaklaşmakta olan bir Geçiş Üstünlüğüne Sahip Araçların yaklaşık 1 km 

öncesinden tespit edilip, aracın kavşağa yaklaşana kadar geçeceği güzergâh belirlenip daha 

sonrasında geçeceği güzergâhtaki trafik ışıkları yeşil ışık konumuna getirilecektir. Böylelikle 

acil durum aracı kavşaktan güvenli ve hızlı bir şekilde geçerek olası kazaların önüne 

geçilecektir. Hareket dezavantajı olan ve engelli bireyler için ise yaya geçidinde bulunan bir 

sensöre okutacağı engelli kartı ile sistem tarafından tanınacak ve yeşil ışık %75 oranında daha 

uzun süre yanacaktır. 

Engelsiz kavşak projesinde kablosuz haberleşme için LORA-WAN teknolojisinden 

faydalanılmıştır. Aynı zamanda yapay zekâ ile görüntü işleme, yapay zekâ ile ses tanıma ve 

GPS teknolojilerinden de faydalanılmıştır. Öncelikle prototip olarak bir kavşak hazırlanmıştır. 

(Şekil-1.1). Prototipin üzerinde kablosuz veri haberleşmesi için kullanılacak lora alıcısının 

yerine hall sensörleri, lambaların kontrolü ve veri haberleşmesinin kontrolü için Arduino Nano, 

hareket dezavantajı olan ve engelli bireylerimizin geçişi için buton, lambaların Arduino ile 

kontrol edilebilmesi için 3 adet röle ve isteğe bağlı olarak güç için lipo pil kullanılmıştır. (Şekil-

1.2). Acil durum araçlarında bulunacak prototipte ise ses tanıma işlemleri için mikrofon, GPS 

sensör ve lora RAK811 bulunmaktadır. Her bir trafik lambasından yaklaşık 1 km öncesinde 

konumlandırılacak kameralar ile acil durum aracının hangi yönden geldiği tespit edilecektir. 

Yapay zekâ ile görüntü işleme kısmında performansın maksimum düzeyde olması için JNX30D 

NVIDIA® Jetson Nano™ Hazır Yapay Zekâ Kiti kullanılmıştır.

Şekil 1.1-Hazırlanan Prototip Şekil 1.2 – Prototip Devre Şeması 
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2. Problem/Sorun: 

1. Geçiş Üstünlüğüne Sahip Araçların trafiğin yoğun olduğu kavşaklardan geçmeleri hem risk 

oluşturmakta hem de hedef noktalarına varış sürelerinin artmasına sebep olmaktadır. 

Bilindiği üzere bir ambulansın saniyeler içerisinde hiçbir engel ile karşılaşmadan hastaneye 

zamanında yetişmesi büyük bir önem teşkil etmektedir. Aynı zamanda kavşağa yaklaşmakta 

olan bir ambulansa yol vermek isteyen sivil araçların da kaza yapma riski bulunmaktadır. 

Şekil- 2.1’de de görüldüğü gibi bir sivil aracın kendisine yeşil yandığından dolayı 

yavaşlamadığı için kaza meydana gelmiştir. 

2. Şekil- 2.2’ de yaya geçidinden geçen bir yayaya araç çarpmıştır.  

3. Diğer yandan yayalara   yanan yeşil ışığın süresi yolun genişliği ve araç yoğunluğuna göre 

15-30 sn. arasında değişmektedir. Bu süreninde yaşlı veya hareket dezavantajına sahip 

bireyler için yeterli olması mümkün değildir. Yine bu durumdaki bireylere yol vermek 

araçların insiyatifine bırakılmıştır. Bir araç durup yol verirken yanındaki şeritteki araç 

hareket edebilmekte ve yaya ve diğer trafik unsurları için tehlike arz eden durumlar 

yaşanmaktadır.  

Tüm bu sorunlarla ilgili literatür incelemesi yaptığımızda Kayıtlara geçen ilk ambulans 

kazası 1975 yılında saptanmaktadır. 10.000 ölümlü ve yaralanmalı kazanın 16,5’i ambulans 

kazasıdır. %73’ü yerleşim merkezlerinde gerçekleşmiştir. 1975-1994 yılları arasında 10.000 

ölümlü ve yaralanmalı kazanın 7,7’si ambulansların karıştığı kazalar iken 1994’den sonra bu 

oran 3,97 kat artarak 30,6’ya çıkmıştır. Bu 137 kazanın %32,8’inde ambulanslar asli kusurlu, 

%38,7’sinde diğer kusur, %1,5’inde yolcu kusuru, %5,8’inde yaya kusuru olduğu saptanmıştır. 

Asli kusurlarda %33,3’ünün kırmızı ışık ihlali, %26,7’sinde arkadan çarpma, %13,3’ünde ani 

doğrultu değiştirme bulunmaktadır. (Türkdemir A.H – Altug A. ) 

 

 

 

 

 

3. Çözüm 

Yukarıdaki problemlere karşılık olarak ürettiğimiz çözümler aşağıdaki gibidir. 

1. Engelsiz kavşak projesindeki sistem yapay zekâ ile görüntü işleme, yapay zekâ ile ses 

tanıma, gps teknolojileri ve kablosuz haberleşme için Lora teknolojilerine 

dayanmaktadır. Kavşağa yaklaşmakta olan bir acil durum aracının yaklaşık 1 km 

öncesinden içerisinde bulunan izleme cihazı (GPS) Ana alıcı tarafından tespit 

edilecektir. Daha sonrasında acil durum aracının içerisinde bulunan ses tanıma sistemi 

devreye girerek sirenlerinin aktif olup olmadığına karar verecektir. Eğer sirenler aktif 

Şekill - 2.1 - Ambulans kavşak kazası Şekil -2.2-Yaya geçidi kazası 
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ise ana alıcı acil bir durum olduğunu anlayacak ve trafik lambasından yaklaşık 500 m 

öncesinde konumlandırılan kameraları devreye sokarak acil durum aracının hangi 

yönden geldiği tespit edilecektir. Acil durum aracını tespit eden kamera tekrardan Ana 

alıcıya bu durumu bildirecek ve ana alıcı ise acil durum aracının güzergâhındaki trafik 

lambalarının yeşil olmasını sağlayacaktır. Böylelikle acil durum aracının kavşağa 

yaklaşmadan önce yolu açılacak olup olası kazalarında önüne geçilecektir. (Şekil-3.1), 

(Şekil - 3.2). 

2. Engelsiz kavşak projesinde ise yaya geçidinde kaza gibi problemlerin önüne geçilmesi 

ve can kaybının minimuma indirgenmesi amaçlanmıştır. 

3. Hareket dezavantajlı bireyler için kullanılan RFID içeren tanıma teknolojileri sistemi 

kullanılmıştır. Hareket dezavantajlı bireylerin yaya geçitlerinden güvenle geçmesi için 

yanan ışık süresinin otomatik ayarlanması için yaya geçitlerinde bulunan Trafik 

ışıklarına konulacak bir alıcı sisteme bireye tanımlanmış olan bir RFID kart 

okutulduğunda sistem otomatik olarak bireyin hareket dezavantajına sahip olduğunu 

algılayacak ve ışık süresini %75 artıracaktır. 

 

4. Yöntem 

Engelsiz kavşak projesinde öncelikli olarak kablosuz iletişim ağı tasarlanmıştır. 

Merkezde bir ana alıcı (lora RAK831) ve trafik lambalarında, kameralarda ve acil durum 

araçlarında bulunan node’lar(lora RAK811) bulunmaktadır. Ana alıcı ile iletişimde bulunan 

vericiler işlenen verilerin gönderme ve alma işlemlerini gerçekleştirecektir. Daha sonrasında 

maket bir ambulans aracının yaklaşık 200 tane fotoğrafı çekilip dataset oluşturulmuş ve 

oluşturulan dataset Tensorflow ile eğitilmiştir (Bknz. Şekil - 4.1 ve Şekil- 4.2). Eğer araç 

kavşağın menzili içerisindeyse ses tanıma sistemi devreye girecektir. Ses tanıma sisteminde 

bulunan yapay zekâ algılamış olduğu sesi tespit ederek acil durum olup olmadığına karar 

verecektir. Ve eğer acil durum var ise kameralar devreye girecek ve Tensorflow ile eğitilmiş 

olan model çalışacaktır. Sistem üzerinde yapılan deneyler sonucunda kameradan gelen veriyi 

ana alıcı tarafında yazılmış olan kodlar işlenerek   trafik lambasının değişimi sağlanmıştır. 

(Şekil - 4.3) 

Şekil- 3.1-Tensorflow Deneme Şekil- 3.2 – Prototip deneme 
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Hareket dezavantajlı bireylerin yaya geçitlerinden güvenle geçmesi için yanan ışık 

süresinin otomatik ayarlanması için ise yaya geçitlerinde bulunan Trafik ışıklarına konulacak 

bir alıcı sisteme bireye tanımlanmış olan bir RFID  kart okutulduğunda sisten otomatik olarak 

bireyin hareket dezavantajına sahip olduğunu algılayacak ve ışık süresini %75 artıracaktır. 

(Şekil - 4.4) , (Şekil- 4.5)  

 

 

 

 

              

 

 

 

 
 

5. Yenilikçi(İnovatif) Yönü 

Ülkemizde halihazırda Geçiş Üstünlüğüne Sahip Araçların güvenli geçişi ve Hareket 

dezavantajı olan ve engelli bireyler için optimize edilmiş bir kavşak sinyalizasyon sistemi 

bulunmamaktadır. Bazı büyükşehirlerin trafik yoğunluğu olan noktalarında engelli bireylerimiz 

için yaya geçitleri bulunmakta ama Geçiş Üstünlüğüne Sahip araçlar için bir düzenleme 

bulunmamaktadır. Bu durumun üzerine hem Geçiş Üstünlüğüne Sahip Araçların projemizde 

tasarladığımız Engelsiz Kavşak projesinde kullanılan yapay zekâ ile görüntü işleme, yapay zekâ 

ile ses tanıma ve kablosuz haberleşme, bunun yanında hareket dezavantajlı bireyler için 

kullanılan RFID içeren tanıma teknolojileri sistemin yenilikçi yönleridir. Yapılan 

araştırmalarda bu şekilde yapılmış bir proje bulunamamıştır. Engelsiz kavşak projesi her 

yönüyle modern teknolojiyi en iyi şekilde kullanarak tasarlanan donanımlar ve yazılımlar ile 

tamamıyla kendine özgüdür. Çünkü iki farklı haberleşme teknolojisi aynı sistem içinde 

kullanılmıştır. Hem Geçiş Üstünlüğüne Sahip Araçlar için yüz tanıma ve ses algılama 

Şekil- 4.3 – Yaya yeşil süresini ayarlayan 

kod parçacığı 
Şekil-4.4- RFID yaya kartı okuma kodu 

Şekil- 4.5- Yaya Kartı okutulduğunda çalışacak kod 

Şekil-  4.1 – Tensorflow Tanıma 
Şekil-  4.2 – Tensorflow Tanıma 
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teknolojisi hem de hareket dezavantajı olan ve engelli bireyleri algılayarak ışıkları optimize 

eden RFID teknolojisi projemizde mevcuttur.  

Birinci adımda trafik lambalarının kontrolü ve kablosuz haberleşme için donanım tasarımı 

(Görsel- 1.1 – Trafik lambası prototip) yapılmış ve gerekli algoritmayı oluşturup kodlar 

yazılmıştır. Daha sonrasında acil durum aracı tanıma sistemi için oluşturulan veri seti gerekli 

işlemlerden geçirilip yapay zekâ ile görüntü işleme kütüphanesi olan Tensorflow ile eğitilmiştir 

(Şekil – 4.1 ve Şekil- 4.2) eğitilen modelin kullanılması görülmektedir). Ana alıcı tarafında ise 

python ile nesnelerin interneti çevresinde kullanılan MQTT protokolü kullanarak trafik 

lambalarından ya da kameradan gelen veriler işlenip gerekli komutlar gönderilmeye hazır hale 

getirilmiştir.  Hareket dezavantajı olan ve engelli için ise trafik ışığı direğine bir RF alıcı sistem 

eklenmiş ve ara yüze kodlanmıştır. (Şekil-4.3 , Şekil – 4.4 , Şekil – 4.5). Tüm bu yönleriyle 

projemiz yenilikçidir. 

6. Uygulanabilirlik 

Engelsiz kavşak projesinde ayrı ayrı geliştirilmekte olan her parça tamamlandıktan 

sonra görevini yapması için ana alıcıdan sürekli bir komut bekleyecektir. Ana alıcıdan gelen 

komutu işleyerek gerekli görevlerini yerine getirerek elde ettiği sonuçları tekrar Ana alıcıya 

gönderecektir. Bununla beraber yaya geçidine kurulan RFID sistem karşıdan karşıya geçen 

bireyin hareket dezavantajı olan ve engelli olup olmadığını algılayacak ve Trafik ışığı süresinin 

buna göre güncelleyecektir. Sosyal medya üzerinden verilecek reklamlarla öncelik olarak 

yerelde daha sonra saha uygulama sonuçlarına göre ulusalda kendine yer bulabilecektir. Proje 

gerekli yeterlilik onaylarını aldıktan sonra ticari bir ürüne dönüştürülebilir. Uygulamamızla 

ilgili mevcut riskler ise uygulamanın yeterince güncellenememesi, uygulamada oluşabilecek 

güvenlik açıkları sonucunda verilerin üçüncü şahıslar eline geçmesi olarak sıralanabilir. 

Uygulamanın risklerine 9. Bölümde detaylı olarak yer verilmiştir. 

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

Engelsiz kavşak projesinin tamamlanabilmesi için gerekli olan malzeme listesi Tablo -

1 de   verilmiştir. Projenin çalışabilmesi için en az maliyetle yapılabilmesini sağlayacak şekilde 

hazırlanmıştır.   

Tablo 1: Tahmini Maliyet 

Sıra 

No 

Açıklama Adet Birim 

Fiyatı 

Toplam 

Tutar 

1 Arduino nano 2 125 ₺ 250 ₺ 

2 Jetson Nano Kamera Modülü 1 350 ₺ 350 ₺ 

3 Jetson Nano 1 6000 ₺ 6000 ₺ 

4 Lora Breakout Module 1 225 ₺ 225 ₺ 

5 Lora RAK815 konum izleme kartı 1 700 ₺ 700 ₺ 

6 Lora RAK2245 LpWan Gateway 1 650 ₺ 650 ₺ 

7 Mikrofon 1 125 ₺ 125 ₺ 

8 Oled lcd (128x64) 1 140 ₺ 140 ₺ 

9 RFID Kart okuyucu 1 220 ₺ 220 ₺ 

Toplam :8660 ₺+kdv 
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2021-2022 yılı İş – Zaman Grafiğimiz aşağıdaki şekildedir. 

Tablo 2: 2021-2022 Yılı İş Zaman Çizelgesi 

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar) 

Engelsiz kavşak projesinin hedef kitlesi değişiklik gösterebilir. Örneğin bir ambulans 

aracı için o anda ambulans aracının içerisinde bulunan hasta ve ambulansın kavşaktan geçmek 

üzereyken çevrede bulunan sivil araçların şoförleri; itfaiye araçları için o an yanmakta olan bir 

ev, orman; polis araçları için o anda tehlikede olabilecek bir kişi ve polisin bir an önce olay 

yerine varması gereken durumlarda veya hareket dezavantajı olan ve engelli birini karşıdan 

karşıya geçmeye çalışması projenin hedef kitlesini belirleyecektir. Amaç insanlığa faydalı 

olmak, can kaybının minimuma indirgenmesi ve yaya güvenliğidir. 

9. Riskler 

Engelsiz kavşak projesini olumsuz yönde etkileyebilecek unsurlar aşağıdaki şekilde 

sıralanmıştır. 

1. Kablosuz haberleşme sisteminde arıza. 

2. Kablosuz haberleşme sisteminde yaklaşık 10 saniye kadar gecikme. 

3. Kablosuz haberleşme sisteminde verilerin alınamaması. 

4. RFID sisteminde arıza okumama vb. 

5. Donanımsal problemlerin ortaya çıkması. 

6. GPS sisteminin hatalı konum vermesi. 

7. Acil durum aracının önünün kapanması sonucunda yapay zekânın tanıyamaması. 

8. Kablosuz haberleşmenin gecikmesi sebebiyle acil durum aracının kamera devreye 

girmeden kamerayı geçmesi. 

9. Gateway’da hata sonucu kablosuz haberleşmenin sağlanamaması. 

B Planı 

Takımın yukardaki durumlara karşılık çözümleri ise; 

1. Bütün node’ların aynı anda ve farklı portlar üzerinden veri göndermeyi denemeleri 
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sağlanacaktır. Gecikmelerin önüne geçilmesi için birbirinden farklı portlar 

kullanılacaktır. 

2. Veri alınamaması durumunda veriyi alana kadar veri indirme işleminin devamının 

planlanması yapılacaktır. 

3. Böyle bir durumda sesli ikaz sistemi ile yaya uyarılacaktır. Sistem 3 kez sesli ikaz 

verdiğinde ışıklar otomatik olarak geçen her bireye %75 artırılmış süre tanımlayacaktır. 

4. Herhangi bir donanımsal hatada en yakın polis merkezine haber verilerek kavşağı 

sistemin sorunu çözülene kadar trafik polisinin yönetmesi planlanmıştır. 

5. GPS teknolojisinin hata payı 50 metredir. Yöntem kısmında da belirtildiği gibi merkezi, 

kavşağın merkezi olacak şekilde hayali bir kare çizilecektir. GPS sensöründen alınan 

koordinatların kare içerisinde olması yeterlidir. 

6. Eğitilecek olan modelin çeşitli arka planlara ve netliklere sahip veri seti oluşturulacaktır. 

Böylelikle acil durum aracının her koşulda tanınması sağlanacaktır. Kamera sistemi de 

bütün geçen araçları net bir şekilde görebildiği bir açıyla konumlandırılacaktır. 

7. Kamera sisteminin, kablosuz haberleşme gecikse bile o gecikme süresi gerekli 

testlerden geçirilerek belirlenen süre sonrasında acil durum aracının hangi konumda 

olabileceği düşünülerek konumlandırılacaktır. 

8. Ana Alıcı’da meydana gelebilecek herhangi bir hatada en yakın polis merkezine haber 

verilerek kavşağı sistemin sorunu çözülene kadar trafik polisinin yönetmesi 

planlanmıştır. 

 

Tablo 3: Olasılık- Etki Matrisi 

Olasılık Olasılık ve Etki Matrisi 

 

Yüksek 

1-) Kablosuz 

haberleşme sisteminde 

arıza. 

4-) RFID sisteminde 

arıza okumama vb. 

7-) Acil durum aracının 

önünün kapanması 

sonucunda yapay zekânın 

tanıyamaması. 

 

Orta 

2-) Kablosuz 

haberleşme sisteminde 

yaklaşık 10 saniye 

kadar gecikme. 

5-) Donanımsal 

problemlerin ortaya 

çıkması. 

8-) Kablosuz 

haberleşmenin gecikmesi 

sebebiyle acil durum 

aracının kamera devreye 

girmeden kamerayı 

geçmesi. 

 

Düşük 

3-) Kablosuz 

haberleşme sisteminde 

verilerin alınamaması 

6-) GPS sisteminin 

hatalı konum vermesi. 

9-) Gateway’da hata 

sonucu kablosuz 

haberleşmenin 

sağlanamaması. 

Etki Düşük Orta Yüksek 
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