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1. Proje Özeti (Proje Tanımı)  

Projenin amacı, sürücülerin sürüş esnasında karşıdan gelen fazla ışıktan dolayı görme kaybı 

yaşamalarını ve kazaları engellemektir. Trafikteki ışık kirliliğine ve ‘’Köreltici Kamaşma’’ 

terimlerine odaklanılmıştır. Uzun farların farklı mesafelerdeki ışık şiddetleri ölçülmüştür. 

Hız formülünden uzun farlar ile yaklaşan bir aracın kaç saniyede yaklaşacağı ölçülmüştür. 

Bilimsel ölçümlere uygun şekilde tasarım ve yazılım geliştirilmiştir.  3D tasarım programı 

ile tasarlanan ve inovasyon (TRIZ) teknikleri ile oluşturulan robotik düzeneğin parçaları 3D 

yazıcıdan çıkartılmıştır. Sonra montajı yapılarak üzerinde bilimsel ışık ölçümleri yapılmış 

elde edilen sonuçlara göre robot tekrar düzenlenerek en verimli haline getirilmiştir. Işık 

Savar ile otomobil güneşlikleri karşıdan gelen ışığın şiddetine göre otomatik açılıp 

kapanabilmektedir. Sürücüler ellerini otomobil güneşliğine dokunmadan ve dikkatleri 

dağılmadan güvenli bir şekilde yolculuk yapabileceklerdir. Işık Savar, gündüz modunda 

güneş ışığından, gece modunda uzun far ışıklarından sürücüleri korumaktadır. Işık Savar, 

yüksek ışıkta aracın hızını yavaşlatarak sürücüye zaman kazandırmakta ve öndeki ve 

arkadaki araçlara gerekli ışık sinyallerini vermektedir.  Hayati derecede önemli olan bu trafik 

sorunu yapılan tasarım ve yazılım da inovasyolar yapılarak Ar-Ge sürecinden sonra 

oluşturulabilmiştir. Işık Savar, gece ve gündüzü ayıran farklı hamleleri ile yapay zeka 

(makine öğrenmesi) de yapabilen otomatik bir robot haline getirilmiştir. 

 

2. Problem/Sorun: 

Sürücülerin sürüş hâkimiyetini azaltan faktörlerden biri de sürüş esnasında karşıdan gelen 

fazla ışığın geçici görme kaybı oluşturmasıdır. Görme kayıpları gündüzleri Güneş doğarken 

ve batarken daha sık rastlanmaktadır. Geceleri ise karşıdan gelen araçların sürücülerin uzun 

farlarını açık unutmalarından dolayı diğer sürücülerde geçici görme kaybı yani ‘’Köreltici 

Kamaşma’’ oluşur. Bu durum sürücünün sürüş hâkimiyetinin kaybolmasına ve kazalara 

neden olur. Bu hayati sorun ışık şiddeti ölçümü ve otomobil güneşliği eşleştirmesi fikri ile 

beraber inovasyon teknikleri  ile çözüme kavuşturulmaya çalışılmıştır. Mevcut araçların 

güneşliklerini incelediğimizde bu güneşliklerin elle indirilip kaldırılması gerekmektedir. 

Trafikte özellikle sabah ve akşam güneşi ile gece uzun farlar sürücünün gözüne dik açıda 

geldiğinde sürücüler elleri ile güneşliği indirip kaldırırken anlık bir şekilde dikkatlerini yola 

veremedikleri için ölümcül kazalara neden olmaktadırlar.  

 

Şekil 1. Otomobil Ön Cam Güneşliği 

Mevcut güneşliklerin kullanımda dikkat dağıtıcı özelliklerinin iyileştirilmesi gerekmektedir. 

Güneşlikler ile ilgili patentler incelendiğinde güneşlik ile ilgili bazı patentlerin olduğu fakat 

yüksek ışıktan kaynaklanan sıkıntıları otomatik gideren ve güvenli sürüşü artıran bir 

güneşliğin olmadığı tespit edilmiştir. Güneşliğin sürücünün dikkatini dağıtmaması için 

sürücüden bağımsız otomatik çalışması konusuna odaklanılmıştır.  
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Şekil 2. Farklı Bir Güneşlik Mekanizması 

Şekil 2 ‘deki 2018 17795 Tescil numaralı Emre İncekara’ya ait olan ‘’Manyetik anahtarlama 

devre elemanına sahip güneşlik kapağı mekanizması’’ patenti incelendiğinde patentin  ‘’ 

Buluş, otomotiv sektöründeki araçlarda ön cam veya yan camlardan gelen güneş ışınlarını 

perdeleyerek sürücünün ve ön taraftaki yolcunun gözüne yansımasını engellemek için 

kullanılan güneşlik kapağı mekanizması (A) ile ilgilidir. Buluş özellikle, güneşlik kapağı 

mekanizmasında (A), aynanın üzerini kapatan hareketli kapağın (30) hareketi ile aydınlatma 

elemanının yanmasını sağlayan mekanizmadaki yenilik ile ilgilidir.’’ İncekara, 21 Mayıs 

2021 olduğu ile ilgilidir. Söz konusu patentte ışık algılayıcı ile yüksek ışığın tespit edilmesi 

ve otomatik kapanması ile ilgili bir durum yoktur.  

Köreltici Kamaşma : “Belirli bir süre görmeyi engelleyen kamaşma türüdür. Görmeyi 

engelleyen göz kamaşması, parıltının gözün içinde dağılarak, retinal görüntünün kontrastını 

azaltan yayılmış ışık nedeniyle oluşur“  Özellikle trafik seyri esnasında, alçak ve ekransız 

aydınlatma armatürlerinin çok fazla parlaklığa sahip olması ya da direk yola yönlendirilmesi 

sonucu, şoförlerde geçici körlüğe sebep olabilmekte bu sebeple de kazalara neden 

olmaktadır. Aynı şekilde gökdelenlerin camlarında çok karşılaştığımız, yansıtıcı yüzeyden 

parlayan ışık da köreltici kamaşmaya sebep olmaktadır. Onuk, N. T. (2008).  

Görüldüğü üzere trafikte köreltici kamaşma çok tehlikelidir. Aynı zamanda bu durum seyir 

esnasında sabahları ve akşamları güneş ışığının gözümüze dik açı ile çarpmasında da yaşanan 

bir durumdur. Aşağıdaki hız formülü ile köreltici kamaşmanın anlık süresi belirlenmiştir.  

Aracın ikinci sensör ile üçüncü sensör arasını kaç saniyede aldığı belirlenerek, yol 

formülünden (Formül 1) aracın hızı da hesaplanabilmektedir. X=V*t (x=yol(cm), 

v=hız(cm/sn), t=zaman(sn)) ÇAKIR, A., ÇALIŞ, H., & DANDIL, E. (2009).  

Aradaki mesafe metre cinsinden hız ise 100 kmh olduğu için öncelikle hız metre/sn ‘ye 

çevrilir. 1000 ile çarpılıp 3600 e bölünür bu durumda 100x1000= 100000 metre/saniye 

hızında olur. 100000/3600=28 metre/saniye olur.Yani geceleri karşılıklı iki araç arasındaki 

mesafe 200 metrenin altına düştüğünde ve uzun farlar açık olduğunda; karşıdan gelen aracın 

hızı saatte 100 kmh = 28 ms olduğunda; formüle göre 200=28*t ‘den t=200/28 T=7.1 

saniyedir. Uzun farların gözümüzü alan mesafede 200 metrede 100 kmh hızla bir araç bize 

yaklaşıyorsa sadece 7.1 saniye sonra çarpışacağız demektir. Eğer bizim hızımızın da saatte 

100 kmh olduğunu düşünürsek bu durum 3.5 saniyeye kadar düşmektedir.  

Görüldüğü üzere, uzun farları 200 metre de kullanmak ya da açık unutmak karşıdaki 

sürücünün sürüş hakimiyetini 3.5 saniye gibi kısa bir sürede kaybetmesine sebep olmaktadır. 

3.5 saniyede güneşliğin elle kapatılması ve gözümüzün yola alışması köreltici kamaşmadan 

dolayı mümkün değildir. İnsanlar bu yüzden birçok ölümcül kazalar geçirmişlerdir. Tüm bu 

sorunlar ‘’Işık Savar’’ Robotu ile giderilmiştir. 
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3. Çözüm  

Robotun ana şasesi yani yükü taşıyan kısmı alüminyum parçalardan oluşturulmuştur. 

Bileşenlerinin bazıları projeye uygun olarak inovasyon teknikleri ile  3D tasarım 

programında tasarlanıp, 3D yazıcıdan çıkarılmıştır.  

 

Şekil 3. Işık Savar Robotu’nun 3D Tasarımı ve Çalışır Hali 

Işık Savar’ın 3D tasarımında gövde olarak https://www.thingiverse.com/thing:4803391  

bağlantısındaki tasarım kullanılmıştır. 15 Şubat 2022 tarihinde 

https://www.thingiverse.com/thing:4803391  Bağlantısından erişildi. Tinkercad 

programında tasarımın iç bölgeleri boşaltılmış ve 3D yazıcıdan kolay çıkarabilmek için ön 

orta ve arka olarak üçe ayrılmıştır. Şasenin, anakartın, algılayıcıların, motor sürücü ve 

motorların, güneşliğin ışık toplayıcı aparatın, led lambaların ve kabloların en doğru şekilde 

konumlandırılması için çeşitli denemeler yapılmıştır. Şekil 3.’teki gibi turuncu olan 

tasarımlar özgün bir şekilde Ar-Ge çalışmaları esnasında  inovasyon teknikleri ile geliştirilip 

son haline getirilmiştir.  

                                       

Şekil 4. Işık Savar Robotu’nun Şasesi ve Bileşenlerin Montajı 

Robotun alüminyum şasesi büyük iki DC motora bağlanmış, motorlar ise ön gövdeden küçük 

bir delik açılarak ile teker ile birleştirilmiştir. Mesafe algılayıcı en önde konumlandırılmıştır. 

Şasenin üzerine anakart ve pil yatağı arkasına güneşliği hareket ettiren iki küçük motorun 

sürücüsü yerleştirilmiştir.  

      

Şekil 5. Işık Savar’ın Özgün Tasarımsal Bileşenleri (Soldaki Işık Toplayıcı Aparat, Sağ 

Üstteki Güneşlikler, Sağ Alttaki Ön Led Far Tutucu) 

İki adet ışık algılayıcı anakarta yerleşik olarak robotun sağında ve solunda bulunmaktadır. 

Işık toplayıcı aparatın görevi sadece yanlardan ve karşıdan gelen ışığı toplamaktır. Bu sayede 

  

https://www.thingiverse.com/thing:4803391
https://www.thingiverse.com/thing:4803391
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tepeden ve arkadan gelen ışıktan dolayı sistem boş yere çalışmayacaktır.  Işık toplayıcı aparat 

ve ışık algılayıcılar, karşıdan ve yanlardan gelen ışık şiddetini ayrı ayrı algılar. Eğer 45° 

sağdan veya soldan yüksek ışık gelirse gelir ise güneşlikler kapanır. Eğer tam karşıdan 

yüksek ışık gelirse soldaki ve sağdaki güneşlik aynı anda kapanarak sürücünün sürüş 

hâkimiyetini korur. Sağ üstteki tasarım sürücünün gözüne güneş ya da uzun far ışığının 

gelmesini önleyen güneşliktir. Sağ alttaki tasarım ise uzun far yakarak gelen sürücünün 

selektör yapılıp uyarılmasını sağlayan ve sürücünün önünü daha net görmesini sağlayan led 

far tutucusudur. 

 

4. Yöntem 

Robotun üretiminde ‘’Yaratıcı Problem Çözme Teorisi (TRIZ) kullanılmıştır ve  ‘’Yenilikçi 

(İnovatif) Yönü’’ olan 5. bölümde ayrıntılı değinilmiştir.  Robot üretildikten sonra üzerinde 

yapılan deneylerde ise yöntem olarak ‘’Bilimsel Problem Çözme Yöntemi’’ basamakları 

kullanılmıştır.  

Hipotez Kurma: Eğer güneş doğarken ya da batarken sürücü yüksek ışığa maruz kalırsa 

sürücünün güneşliği otomatik kapanır. Eğer yüksek ışık devam ederse güneşlikte kapalı 

olmaya devam eder. Eğer gece ise; robotta ‘’gece modu’’ eğer gündüz ise robotta ‘’gündüz 

modu’’ çalışır. Eğer gündüz modu ışık değeri gece modu ışık değerinden 25 Lx yüksek 

tutulursa daha tutarlı bir çalışma sağlanabilir. Köreltici kamaşma ışık şiddeti değer aralığı 

düşürüldüğü için gece en aza indirilir.  

Hipotezi Deneme: Işık şiddetinin gece modunda 75 Lx olarak ayarlanmasında şu ölçümler 

yapılarak bulunmuştur: Karanlıkta sürücünün otomobilin içinde iken karşıdan gelen uzun far 

ışık değeri tarafımızdan Lx cinsinden 50 metre mesafede 800 Lx ölçülmüş, 100 metre 

mesafede 200 lx 200 metre mesafede 75 Lx ölçülmüştür.  Farklı türdeki araçların faklı 

cinsteki farlarına göre araçların farından çıkan ışık şiddeti farklı olabilmektedir. 200 

Metreden uzun farları ile yaklaşan bir aracın 100 kmh hızla bize ulaşma süresi ise 3.5 saniye 

dir. Gündüz modunda ise gündüz zaten ışık olduğundan alt seviye 25 Lx yükseltilerek 100 

Lx yapılmış ve bu sayede kamaşmadan kaynaklı yüksek ışığa alışma kolaylaştırılmıştır. 

 

 
Şekil 5. Işık Savar’ın Genel Yazılımı 
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IŞIKSAVAR ROBOTUN ÇALIŞMA SİSTEMİ VE YAZILIMIN SIRASI 

1-Robot öncelikle renkli ışıklar saçarak ve ses çıkararak ve hareket edeceğini belli ederek 

önceden canlıların görmesini ve duymasını sağlar. Sonra zamanın gece mi gündüz mü 

olduğu tespit edilir. Bilindiği gibi çizgi algılayıcı (line sensör) siyah ve beyaz çizgileri ayırt 

ederek robotu bir çizgide ilerletir. Burada çizgi algılayıcı gece ve gündüzün ayırt edilmesinde 

kullanılmıştır.  

2- Gece modunda karşıdan uzun far ile gelen yüksek ışık 75 lx’ün altına indiğinde yani 

normal değerlere indiğinde robot arkadan yeşil ışık yakarak hızlı moda geçerek tekerlerdeki 

dönüş hızlanır. Aynı zamanda öndeki selektör yapan sarı led lambalar sönerek güneşlikler 

kapanır. 75 Lx ün üzerine çıktığında ise tam tersi olur. 

3- Gündüz modunda karşıdan güneş dik bir şekilde geldiğinde ve 100 lx’ün altına indiğinde 

yani normal değerlere indiğinde robot arkadan yeşil ışık yakarak hızlı moda geçerek 

tekerlerdeki dönüş hızlanır. Burada karşıdaki güneş ışığı olduğundan öndeki sarı led 

lambaların çalışmasına gerek olmadığı için durdurulmuştur. 

4-Eğer karşıdan gelen yüksek bir ışık yoksa robotun tekerleri hızlı modda ilerler. Eğer 

karşıdan gelen yüksek bir ışık varsa robotun tekerleri yavaş modda ilerler. 

5-Araç yüksek ışıktan dolayı yavaşladığı için arkadan gelen araçlara uyarı amacıyla kırmızı 

ışık gönderir. 

6-Karşıdan uzun farlarını açarak yüksek ışık gönderen sürücüyü uyarmak için sarı ışıkla iki 

kere selektör yapar ve karşıdan ışık yüksek geldiği sürece karşıdaki sürücüyü rahatsız 

etmeyecek şekilde sarı ışık yanmaya devam ederek hem sürücüyü uyarmaya devam eder hem 

de yolun şeritlerini daha net görmemizi sağlar. 

7-Karşıdan uzun farlarını açarak yüksek ışık ile gelen aracın ışığından korunmak için 

güneşlikler otomatik olarak açılır. Işık gelmeye devam ettikçe güneşlik açık kalır. Eğer gece 

ise selektör yapılır, gündüz ise selektör yapılmaz ve ön led far sarı ışıkları yanmaz.  

 

 
Şekil 6. Işık Savar’ın Işığa Göre Farklı Çalışma Durumları 

 

Soldan sağa 1. Şekilde yüksek ışıktaki durumu, 2. Şekilde normal ışıktaki durumu, 3. Şekilde 

yüksek ışık ilk geldiğinde arka tarafın ve üst tarafın kırmızı yanması, 4. Şekilde yüksek ışık 

bittiğinde üst tarafın ve arka tarafın yeşil yanması durumları gösterilmiştir.  

 

5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

Işık Savar’ı Üretirken Kullanılan İnovasyonlar: Robot tasarlanırken inovasyon 

tekniklerinden (Yaratıcı Problem Çözme Teorisi - TRIZ) yararlanılmıştır. Üretimde 

kullanılan yenilikler aynı zamanda Işık Savar ’ın özgün özellikleri haline gelmiştir. Özellikle 

ışık algılayıcı ve otomobil güneşliği parçaları beyin fırtınası uygulaması esnasında 

birleştirilmiştir. Oluşan yeni fikir ile sürücünün güneşliğinin otomatik kapanması 

hedeflenmiştir. Yapılan ar-ge çalışmalarında her yerden gelen ışığın değil de karşıdan ve 

yanlardan gelen ışığın ölçülmesi gerektiği kanısına ulaşılmıştır. Işık toplayıcı aparatının 
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oluşturulmasında inovasyon tekniklerinden ‘’Simetriyi Bozma’’ ve ‘’Durağan Çevre’’ 

kullanılmıştır. Yukarıdan gelen ışıklar sürücünün sürüş hâkimiyetini bozmayacağından ışık 

toplayıcı parçasının tepesi kapatılmıştır. Ayrıca yazılımda gece ve gündüz modu ile her ışığa 

aynı değil de farklı tepkiler vermesinde yine ‘’Simetriyi Bozma’’ kullanılmıştır. Otomobil 

güneşliği ile ilgili patent  (İncekara, 21 Mayıs 2021) ve benzer patentler incelendiğinde Işık 

Savar robotumuz daki yazılımların, tasarımların ve bileşenlerin olmadığı görülür.  

Robotumuzun tüm bileşenleri ülkemizde üretilebilir seviyededir. Otonom araçlar yol 

çizgilerini, engelleri ve trafiği sensörler ve kameralar ile ayrıntılı bir şekilde analiz 

etmektedirler. Fakat bu otonom araçların Işık Savar da ki gibi bir sisteme sahip olanına 

rastlanmamıştır. 

Projemizi benzer ürünlerden ayıran özellikler ise şunlardır: Sürücü gece uzun farlardan 

gelen, gündüz güneş ışığından gelen yüksek ışıktan korunmakta elini selektör yapmak için 

ve güneşliği kapatmak için kullanmamıştır. Sürüş esnasında dikkati dağılmamıştır. Arkadan 

ve önden gelen araçlara gerekli sinyaller gönderilmiştir. Hız ışığa göre ayarlanarak daha 

güvenli bir sürüş imkânı sağlanmıştır. Söz konusu inovatif fikirlerin patent aramaları 

sonucunda günümüz otonom araçlarında da olmadığı tespit edilmiştir. Işık Savar için patent 

başvurusunda bulunulmuştur. Şekil 5. ‘te gösterilen Işık Savar’ın Özgün Tasarımsal 

Bileşenleri temel tasarım ilkeleri dikkate alınarak estetik ve fonksiyonel bir şekilde 

tasarlanmıştır.  

6. Uygulanabilirlik  

Sonuç olarak Işık Savar, uzun far ışığını ve güneş ışığını ayırt edecek şekilde donanımı ve 

yazılımı oluşturulmuştur ve çalıştırılmıştır. Gece ve gündüz modlarında yapay zeka (makine 

öğrenmesi) yaptırılarak çalışması sağlanmıştır. Aşırı ışık karşısında motorun yavaşlaması ve 

ön ve arkadaki araçlara ışıklı sinyaller göndermesi sağlanarak seyir esnasındaki güvenlik en 

üst düzeye çıkarılmıştır. Işık Savar ’ın iki güneşliğinin arasındaki mesafe yaklaşık 9 cm’dir. 

Genelde insanların iki gözü arasındaki mesafe de 9 cm’dir. Işık Savar ’ın önünden yüksek 

ışık verdiğimizde ve çalıştırdığımızda ve o sırada arkasından öndeki ışığa baktığımızda tam 

iki gözümüzün önünden ışığı kestiği görülmüştür. Tasarladığımız robot, günlük hayatta 

otomobillerde ve birçok araçta kullanılabilir. Robot düzeneğindeki sistem otomobillerdeki 

güneşliklere otomobilin elektronik sistemi kullanılarak entegre edilebilir. Bu sayede daha 

ucuz bir şekilde kullanılabilir. Ülkemizde üretilecek yerli bir elektrikli araca bu sistem 

takıldığında yabancı markalı araçlara göre fark yaratacaktır. Cihaz için patent arama 

motorlarından patent araştırması yapılmış olup, Türk Patent ‘e patent başvurusunda 

bulunulmuştur. Patent tescillenir ise ticari bir ürüne dönüştürülmesi planlanmaktadır. Bu 

sayede yerli ve milli sermaye oluşturma yoluna gidilebilir. 

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

 Malzeme Adı Fiyat 

1 Adet Makeblock mBot Ranger - Bluetooth 2260 

2 Adet GP Şarj Cihazı, GPE411 + 4x2600mAh Şarjlı Pil 340 

1 Adet Makeblock Çift DC Motor Sürücü Kartı 185 
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Projemizin tahmini bütçesi üçbinaltmış TL dir. Setin içindeki tüm algılayıcılar, motorlar ve 

metal bileşenler projede kullanılmıştır. Farklı modlarda çalışan, makine öğrenmesine uygun 

kodlar yazmaya olanak veren, ışıklandırma sistemi güçlü, yazılımı kolaylaştırıp daha çok 

tasarım ve inovasyona odaklanmamızı ve dolayısı ile patent fikri çıkarmamızı sağlayabilecek 

pratik ve ucuz malzemeler seçilmeye çalışılmıştır. Daha ucuz malzemelerden yapılabilirdi 

ama yazılımın ve donanımın pratik olmayışından zaman yetmeyebilirdi. Orijinal fikir de 

çıkmayabilirdi. Bazı robot setler oluşturulan bu bütçeden çok daha pahalıdır. Tasarımı, 

yazılımı, inovasyonu tamamen proje ekibine ait olduğu için projede hiçbir farklı 3d tasarım, 

3d basım ve yazılım hizmeti ücreti ödenmemiştir.  

Proje zamanı belirlenen aylara yayılmıştır. İlk aylarda yazılım ve tasarım ile ilgili yetenekler 

geliştirilmiştir. Daha sonra inovasyon teknikleri Ar-Ge aşamasında öğrenilmiş tekniğe göre 

proje gerçekleştirilmiş, Bilimsel yönteme göre araç üzerinde deney verilerine göre tasarım 

ve yazılım değiştirilip tekrar montaj yapılıp proje raporu hazırlanmıştır.  

  

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar)                                                                                                                         

Yapılan projenin hedef kitlesi sürücülerdir. Sürücülükten mesleğini kazanan kişiler proje 

hakkında olumlu dönütler vermiştir. Öyle ki bazıları gece sürüşünden çekinmektedirler. 

Gündüz seyahat etmeyi daha güvenli bulmaktadırlar. ‘’Işık Savar’’ projesinin gelecekte 

birçok ölümcül kazayı bitirebileceğini düşünmekteler. Gelecekte en güvenli sürüş sağlayan 

araçların daha geniş kitlelere satılabileceği düşünülmektedir. Bu araç üretilirse gece 

sürüşünden çekinen insanlar daha fazla gece seyahat edebileceğinden gündüz trafik 

yoğunluğunun da azalabileceğini öngörmekteyiz. 

 

9. Riskler    

Yapılan projede oluşabilecek riskler ve olası çözüm yöntemleri şöyledir: 

1 Adet MicroZey Sarı PLA Filament 1kg 1.75mm 165 

2 Adet Küçük DC Motor 50 

3 Adet Led Lamba 60 

TOPLAM 3.060 TL 

İşin Tanımı Ekim Kası

m 

Aralık Ocak Şubat Mart Nisan 
Eksiklerin 

Giderilmesi  ve 

Literatür Taraması 

+ + + +    

Arazi Çalışması ve 

Ar-Ge    + + + +  

Verilerin Toplanması 

ve Analizi     + + + + 

Montaj ve Proje 

Raporu Yazımı 
    + + + 
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Risk  Riskin 

Olma 

İhtimali  

Önleme/ Uyarı /Çözüm Çözümden 

Sonra Riskin 

Olma İhtimali  

Uzun farda aracın hızını 

yavaşlattığında arkadan gelen 

aracın çarpma ihtimali 

Orta Aracın arkasındaki kırmızı ve 

yeşil ışıkların arkadaki sürücüleri 

önceden uyarması 

Düşük 

Uzun farlara karşı Led far 

yandığında karşıdaki 

sürücünün de gözünde köreltici 

kamaşma ihtimali 

Yüksek Uzun farlarla karşıdan gelen 

sürücünün daha rahat görebilmesi 

ve karşıdakine çarpmaması için 

aracın ışığı azaltılır 

Düşük 

Sadece yüksek ışığa göre 

sistemin çalışması 

Yüksek Traktör, hayvan ya da taş benzeri 

şeyler varsa yine hızı keser 

Düşük 

Gece uzun far tepkisi ile 

gündüz güneş ışığı tepkisinin 

aynı olması 

Orta Çizgi algılayıcı ile gece ve 

gündüz modlarının oluşturulması 

gündüz sinyal verilmemesi ve 

yüksek ışık sınırı oluşturulması 

Düşük 

Güneşliği hareket ettiren 

motorun sürücüye kaza anında 

zarar verme ihtimali 

Yüksek Motorun gücünü yükseltilip daha 

küçük hale getirilmesi 

Orta 
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