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1. Proje Ozeti (Proje Tanim)

Projenin amaci, siiriiciilerin siirlis esnasinda karsidan gelen fazla 1siktan dolayr gérme kaybi
yasamalarini ve kazalar1 engellemektir. Trafikteki 1s1k kirliligine ve <’Koreltici Kamasma’®’
terimlerine odaklanilmistir. Uzun farlarin farkli mesafelerdeki 1sik siddetleri lgiilmiistiir.
Hiz formiiliinden uzun farlar ile yaklasan bir aracin kag saniyede yaklasacagi dl¢iilmiistiir.
Bilimsel 6l¢timlere uygun sekilde tasarim ve yazilim gelistirilmistir. 3D tasarim programi
ile tasarlanan ve inovasyon (TRI12Z) teknikleri ile olusturulan robotik diizenegin pargalar1 3D
yazicidan ¢ikartilmistir. Sonra montaj1 yapilarak lizerinde bilimsel 151k Ol¢timleri yapilmis
elde edilen sonuglara gore robot tekrar diizenlenerek en verimli haline getirilmistir. Isik
Savar ile otomobil giineslikleri karsidan gelen 1518in siddetine gore otomatik agilip
kapanabilmektedir. Siiriiciiler ellerini otomobil giinesligine dokunmadan ve dikkatleri
dagilmadan gilivenli bir sekilde yolculuk yapabileceklerdir. Isik Savar, glindiiz modunda
giines 1s181indan, gece modunda uzun far 1siklarindan siiriiciileri korumaktadir. Isik Savar,
yiliksek 1sikta aracin hizini yavaglatarak stiriicliye zaman kazandirmakta ve ondeki ve
arkadaki araglara gerekli 151k sinyallerini vermektedir. Hayati derecede dnemli olan bu trafik
sorunu yapilan tasarim ve yazilim da inovasyolar yapilarak Ar-Ge siirecinden sonra
olusturulabilmistir. Isik Savar, gece ve giindiizi ayiran farkli hamleleri ile yapay zeka
(makine 6grenmesi) de yapabilen otomatik bir robot haline getirilmistir.

2. Problem/Sorun:

Siirticiilerin siirlis hakimiyetini azaltan faktorlerden biri de siiriis esnasinda karsidan gelen
fazla 15181n gecici gorme kaybi olusturmasidir. Gorme kayiplari glindiizleri Giines dogarken
ve batarken daha sik rastlanmaktadir. Geceleri ise karsidan gelen araglarin stiriiciilerin uzun
farlarin1 agik unutmalarindan dolay: diger siiriiciilerde gecici gérme kayb1 yani “’Kdreltici
Kamasma’’ olusur. Bu durum siiriicliniin siiris hakimiyetinin kaybolmasina ve kazalara
neden olur. Bu hayati sorun 151k siddeti 6l¢iimii ve otomobil gilinesligi eslestirmesi fikri ile
beraber inovasyon teknikleri ile ¢oziime kavusturulmaya calisilmistir. Mevcut araglarin
giinesliklerini inceledigimizde bu giinesliklerin elle indirilip kaldirilmasi gerekmektedir.
Trafikte 6zellikle sabah ve aksam glinesi ile gece uzun farlar siiriiciiniin goziine dik acgida
geldiginde stirticiiler elleri ile glinesligi indirip kaldirirken anlik bir sekilde dikkatlerini yola
veremedikleri i¢in 6liimciil kazalara neden olmaktadirlar.

Sekil 1. Otomobil On Cam Giinesligi

Mevcut giinesliklerin kullanimda dikkat dagitic1 6zelliklerinin iyilestirilmesi gerekmektedir.
Giineslikler ile ilgili patentler incelendiginde giineslik ile ilgili baz1 patentlerin oldugu fakat
yiiksek 1siktan kaynaklanan sikintilar1 otomatik gideren ve giivenli siirlisii artiran bir
giinesligin olmadig: tespit edilmistir. Glinesligin siiriicliniin dikkatini dagitmamasi igin
stirliciiden bagimsiz otomatik ¢aligmasi konusuna odaklanilmistir.
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Sekil 2. Farkli Bir Giineslik Mekanizmasi

Sekil 2 ‘deki 2018 17795 Tescil numarali Emre Incekara’ya ait olan *’Manyetik anahtarlama
devre elemanina sahip giineslik kapagi mekanizmasi’’ patenti incelendiginde patentin
Bulus, otomotiv sektoriindeki araglarda 6n cam veya yan camlardan gelen gilines 1sinlarini
perdeleyerek siirliciiniin ve On taraftaki yolcunun goziine yansimasinit engellemek igin
kullanilan giineslik kapagi mekanizmasi (A) ile ilgilidir. Bulug 6zellikle, glineslik kapagi
mekanizmasinda (A), aynanin tizerini kapatan hareketli kapagin (30) hareketi ile aydinlatma
elemaninin yanmasini saglayan mekanizmadaki yenilik ile ilgilidir.”> Incekara, 21 May1s
2021 oldugu ile ilgilidir. S6z konusu patentte 151k algilayicr ile yiiksek 15181n tespit edilmesi
ve otomatik kapanmasi ile ilgili bir durum yoktur.

Koreltici Kamagma : “Belirli bir siire gormeyi engelleyen kamasma tiiriidiir. Goérmeyi
engelleyen g6z kamasmasi, pariltinin goziin iginde dagilarak, retinal goriintliniin kontrastini
azaltan yayilmis 151k nedeniyle olusur® Ozellikle trafik seyri esnasinda, algak ve ekransiz
aydinlatma armatiirlerinin ¢ok fazla parlakliga sahip olmasi ya da direk yola yonlendirilmesi
sonucu, soforlerde gegici korliige sebep olabilmekte bu sebeple de kazalara neden
olmaktadir. Ayn1 sekilde gokdelenlerin camlarinda ¢ok karsilastigimiz, yansitici yiizeyden
parlayan 151k da koreltici kamasmaya sebep olmaktadir. Onuk, N. T. (2008).

Gortldiigi lizere trafikte koreltici kamasma ¢ok tehlikelidir. Ayn1 zamanda bu durum seyir
esnasinda sabahlar1 ve aksamlar1 giines 15181n1n goziimiize dik ag1 ile carpmasinda da yasanan
bir durumdur. Asagidaki hiz formiilii ile koreltici kamagmanin anlik siiresi belirlenmistir.

Aracin ikinci sensOr ile liclincli sensOr arasini ka¢ saniyede aldigi belirlenerek, yol
formiilinden (Formiil 1) aracin hizi da hesaplanabilmektedir. X=V*t (x=yol(cm),
v=hiz(cm/sn), t=zaman(sn)) CAKIR, A., CALIS, H., & DANDIL, E. (2009).

Aradaki mesafe metre cinsinden hiz ise 100 kmh oldugu i¢in 6ncelikle hiz metre/sn ‘ye
cevrilir. 1000 ile carpilip 3600 e boliiniir bu durumda 100x1000= 100000 metre/saniye
hizinda olur. 100000/3600=28 metre/saniye olur.Yani geceleri karsilikli iki arag arasindaki
mesafe 200 metrenin altina diistiigiinde ve uzun farlar agik oldugunda; karsidan gelen aracin
hiz1 saatte 100 kmh = 28 ms oldugunda; formiile gore 200=28*t ‘den t=200/28 T=7.1
saniyedir. Uzun farlarin géziimiizii alan mesafede 200 metrede 100 kmh hizla bir arag bize
yaklagiyorsa sadece 7.1 saniye sonra ¢arpisacagiz demektir. Eger bizim hizimizin da saatte
100 kmh oldugunu diisiiniirsek bu durum 3.5 saniyeye kadar diismektedir.

Goriildiigi tizere, uzun farlar1 200 metre de kullanmak ya da agik unutmak karsidaki
stiriicliniin siiriis hakimiyetini 3.5 saniye gibi kisa bir siirede kaybetmesine sebep olmaktadir.
3.5 saniyede giinesligin elle kapatilmasi ve gdziimiiziin yola aligmasi1 koreltici kamasmadan
dolay1 miimkiin degildir. insanlar bu yiizden bir¢ok dliimciil kazalar gegirmislerdir. Tiim bu
sorunlar “’Isik Savar’> Robotu ile giderilmistir.



3. Coziim
Robotun ana sasesi yani yiikii tasiyan kismi aliminyum pargalardan olusturulmustur.
Bilesenlerinin bazilar1 projeye uygun olarak inovasyon teknikleri ile 3D tasarim
programinda tasarlanip, 3D yazicidan ¢ikarilmistir.

Sekil 3. Isik Savar Robotu’nun 3D Tasarimi ve Calisir Hali

Isik Savar’in 3D tasariminda gévde olarak https://www.thingiverse.com/thing:4803391
baglantisindaki tasarim kullanilmastir. 15 Subat 2022 tarihinde
https://www.thingiverse.com/thing:4803391 Baglantisindan  erisildi.  Tinkercad
programinda tasarimin i¢ bolgeleri bosaltilmis ve 3D yazicidan kolay ¢ikarabilmek i¢in 6n
orta ve arka olarak {lice ayrilmistir. Sasenin, anakartin, algilayicilarin, motor siiriicii ve
motorlarin, giinesligin 151k toplayici aparatin, led lambalarin ve kablolarin en dogru sekilde
konumlandirilmas: i¢in ¢esitli denemeler yapilmistir. Sekil 3.’teki gibi turuncu olan
tasarimlar 6zglin bir sekilde Ar-Ge galismalari esnasinda inovasyon teknikleri ile gelistirilip
son haline getirilmistir.

Sekil 4. [sik Savar Robotu’nun Sasesi ve Bilesenlerin Montaji

Robotun aliiminyum sasesi biiyiik iki DC motora baglanmis, motorlar ise 6n gévdeden kiigiik
bir delik acilarak ile teker ile birlestirilmistir. Mesafe algilayici en 6nde konumlandirilmaistir.
Sasenin iizerine anakart ve pil yatagi arkasina giinesligi hareket ettiren iki kii¢ciik motorun
stiriiclisii yerlestirilmistir.

Sekil 5. Isik Savar’in Ozgiin Tasarimsal Bilesenleri (Soldaki Isik Toplayic1 Aparat, Sag
Ustteki Giineslikler, Sag Alttaki On Led Far Tutucu)

Iki adet 151k algilayic1 anakarta yerlesik olarak robotun saginda ve solunda bulunmaktadir.
Isik toplayici aparatin gérevi sadece yanlardan ve karsidan gelen 15181 toplamaktir. Bu sayede


https://www.thingiverse.com/thing:4803391
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tepeden ve arkadan gelen 1s1ktan dolay1 sistem bos yere calismayacaktir. Isik toplayict aparat
ve 151k algilayicilar, karsidan ve yanlardan gelen 1s1k siddetini ayr1 ayri algilar. Eger 45°
sagdan veya soldan yiiksek 151k gelirse gelir ise giineslikler kapanir. Eger tam karsidan
yiiksek 151k gelirse soldaki ve sagdaki giineslik ayni anda kapanarak siiriiclinlin siiriis
hakimiyetini korur. Sag tstteki tasarim siirliciiniin goziine giines ya da uzun far 1g18inin
gelmesini Onleyen giinesliktir. Sag alttaki tasarim ise uzun far yakarak gelen siiriiciiniin
selektor yapilip uyarilmasini saglayan ve siiriicliniin 6niinii daha net gérmesini saglayan led
far tutucusudur.

. Yontem

Robotun tiretiminde ‘’Yaratict Problem C6zme Teorisi (TRIZ) kullanilmigtir ve “’Yenilikei
(Inovatif) Yonii>’ olan 5. boliimde ayrintili deginilmistir. Robot iiretildikten sonra iizerinde
yapilan deneylerde ise yontem olarak ‘’Bilimsel Problem C6zme Yontemi’’ basamaklar
kullanilmastir.

Hipotez Kurma: Eger giines dogarken ya da batarken siiriicii yiiksek 1s1ga maruz kalirsa
stiriiclinlin giinesligi otomatik kapanir. Eger yiiksek 151tk devam ederse glineslikte kapali
olmaya devam eder. Eger gece ise; robotta ‘’gece modu’’ eger giindiiz ise robotta “’giindiiz
modu’’ ¢alisir. Eger giindiiz modu 151k degeri gece modu 151k degerinden 25 Lx yiiksek
tutulursa daha tutarli bir ¢alisma saglanabilir. Koreltici kamasma 11k siddeti deger araligi
distirildigi igin gece en aza indirilir.

Hipotezi Deneme: Isik siddetinin gece modunda 75 Lx olarak ayarlanmasinda su 6l¢iimler
yapilarak bulunmustur: Karanlikta siiriictiniin otomobilin i¢inde iken karsidan gelen uzun far
151k degeri tarafimizdan Lx cinsinden 50 metre mesafede 800 Lx oOl¢iilmiis, 100 metre
mesafede 200 1x 200 metre mesafede 75 Lx oOlctlmiistiir. Farkli tiirdeki araglarin fakli
cinsteki farlarina gore araglarin farindan ¢ikan 1sik siddeti farkli olabilmektedir. 200
Metreden uzun farlari ile yaklasan bir aracin 100 kmh hizla bize ulagma siiresi ise 3.5 saniye
dir. Giindiiz modunda ise giindiiz zaten 151k oldugundan alt seviye 25 Lx yiikseltilerek 100
Lx yapilmis ve bu sayede kamasmadan kaynakli yiiksek 1s18a aligma kolaylastirilmistir.

-3 Hz frekanzinda ses gal o saniye
et notagal Cdw ile wurug

Sekil 5. Isik Savar’in Genel Yazilimi



ISIKSAVAR ROBOTUN CALISMA SISTEMI VE YAZILIMIN SIRASI
1-Robot oncelikle renkli 1siklar sacarak ve ses ¢ikararak ve hareket edecegini belli ederek
onceden canlilarin gérmesini ve duymasini saglar. Sonra zamanin gece mi giindliiz mii
oldugu tespit edilir. Bilindigi gibi ¢izgi algilayici (line sensor) siyah ve beyaz ¢izgileri ayirt
ederek robotu bir ¢izgide ilerletir. Burada ¢izgi algilayici gece ve giindiiziin ayirt edilmesinde
kullanilmastir.
2- Gece modunda karsidan uzun far ile gelen yiiksek 151k 75 1x’lin altina indiginde yani
normal degerlere indiginde robot arkadan yesil 151k yakarak hizli moda gegerek tekerlerdeki
doniis hizlanir. Ayn1 zamanda 6ndeki selektor yapan sart led lambalar sonerek giineslikler
kapanir. 75 Lx {in iizerine ¢iktiginda ise tam tersi olur.
3- Giindiiz modunda karsidan giines dik bir sekilde geldiginde ve 100 Ix’iin altina indiginde
yani normal degerlere indiginde robot arkadan yesil 151k yakarak hizli moda gecerek
tekerlerdeki doniis hizlanir. Burada karsidaki giines 15181 oldugundan ondeki sar1 led
lambalarin ¢aligmasina gerek olmadigi i¢in durdurulmustur.
4-Eger karsidan gelen yiiksek bir 151k yoksa robotun tekerleri hizli modda ilerler. Eger
karsidan gelen yiiksek bir 151k varsa robotun tekerleri yavas modda ilerler.
5-Arag yliksek 1siktan dolay1 yavasladigi i¢in arkadan gelen araglara uyar1 amaciyla kirmizi
151k gonderir.
6-Karsidan uzun farlarini agarak yiiksek 151k génderen siiriicliyii uyarmak i¢in sar1 1s1kla iki
kere selektor yapar ve karsidan 11k yliksek geldigi siirece karsidaki siiriicliyli rahatsiz
etmeyecek sekilde sar1 151k yanmaya devam ederek hem siiriiciiyli uyarmaya devam eder hem
de yolun seritlerini daha net gdrmemizi saglar.
7-Karsidan uzun farlarim1 acarak yiiksek 1sik ile gelen aracin 1sigindan korunmak igin
giineslikler otomatik olarak acilir. Isik gelmeye devam ettikge gilineslik acik kalir. Eger gece
ise selektor yapilir, glindiiz ise selektor yapilmaz ve 6n led far sari 1s1iklart yanmaz.

Sekil 6. Isik Savar’in Isiga Gore Farkli Calisma Durumlart

Soldan saga 1. Sekilde yiiksek 1siktaki durumu, 2. Sekilde normal 1s1iktaki durumu, 3. Sekilde
yiiksek 151k ilk geldiginde arka tarafin ve iist tarafin kirmizi yanmasi, 4. Sekilde yiiksek 1s1k
bittiginde {ist tarafin ve arka tarafin yesil yanmasi durumlar1 gosterilmistir.

. Yenilikci (Inovatif) Yonii

Isik Savar’t Uretirken Kullamlan Inovasyonlar: Robot tasarlanirken inovasyon
tekniklerinden (Yaratici Problem Cézme Teorisi - TRIZ) yararlanilmistir. Uretimde
kullanmilan yenilikler ayn1 zamanda lsik Savar *1n 6zgiin 6zellikleri haline gelmistir. Ozellikle
151k algilayic1 ve otomobil giinesligi pargalart beyin firtinasi uygulamasi esnasinda
birlestirilmistir. Olusan yeni fikir ile siiriicliniin glinesliginin otomatik kapanmasi
hedeflenmistir. Yapilan ar-ge ¢aligmalarinda her yerden gelen 1518 degil de karsidan ve
yanlardan gelen 15181n Olciilmesi gerektigi kanisina ulasilmistir. Isik toplayici aparatinin



olusturulmasinda inovasyon tekniklerinden ‘’Simetriyi Bozma’> ve ¢’Duragan Cevre’’
kullanilmigtir. Yukaridan gelen 1siklar siiriicliniin siiriis hakimiyetini bozmayacagindan 151k
toplayici parcasinin tepesi kapatilmistir. Ayrica yazilimda gece ve giindiiz modu ile her 1518a
ayni degil de farkli tepkiler vermesinde yine *’Simetriyi Bozma’’ kullanilmistir. Otomobil
giinesligi ile ilgili patent (Incekara, 21 Mayis 2021) ve benzer patentler incelendiginde Istk
Savar robotumuz daki yazilimlarin, tasarimlarin ve bilesenlerin olmadigi goriliir.
Robotumuzun tiim bilesenleri iilkemizde iretilebilir seviyededir. Otonom araglar yol
cizgilerini, engelleri ve trafigi sensorler ve kameralar ile ayrintili bir sekilde analiz
etmektedirler. Fakat bu otonom araglarin Isik Savar da ki gibi bir sisteme sahip olanina
rastlanmamustir.

Projemizi benzer iriinlerden ayiran 6zellikler ise sunlardir: Stiriicii gece uzun farlardan
gelen, gilindiiz giines 1s18indan gelen yiiksek 1giktan korunmakta elini selektor yapmak igin
ve giinesligi kapatmak icin kullanmamistir. Siiriis esnasinda dikkati dagilmamistir. Arkadan
ve 6nden gelen araglara gerekli sinyaller gonderilmistir. Hiz 1s18a gore ayarlanarak daha
giivenli bir siiriis imkam saglanmistir. S6z konusu inovatif fikirlerin patent aramalari
sonucunda giiniimiiz otonom arag¢larinda da olmadig tespit edilmistir. Isik Savar i¢in patent
basvurusunda bulunulmustur. Sekil 5. ‘te gosterilen Isik Savar’in Ozgiin Tasarimsal
Bilesenleri temel tasarim ilkeleri dikkate alinarak estetik ve fonksiyonel bir sekilde
tasarlanmustir.

6. Uygulanabilirlik

Sonug olarak Isik Savar, uzun far 151811 ve giines 151811 ayirt edecek sekilde donanimi ve
yazilimi olusturulmustur ve ¢alistirilmistir. Gece ve giindiiz modlarinda yapay zeka (makine
ogrenmesi) yaptirilarak ¢aligmasi saglanmistir. Asir1 1s1k karsisinda motorun yavaslamasi ve
on ve arkadaki araclara 151kl sinyaller gondermesi saglanarak seyir esnasindaki giivenlik en
iist diizeye ¢ikarilmistir. Isik Savar *1n iki giinesliginin arasindaki mesafe yaklasik 9 cm’dir.
Genelde insanlarin iki gozii arasindaki mesafe de 9 cm’dir. Isik Savar ’1n 6niinden yiiksek
151k verdigimizde ve calistirdigimizda ve o sirada arkasindan 6ndeki 1s18a baktigimizda tam
iki géziimiiziin Oniinden 15181 kestigi goriilmiistiir. Tasarladigimiz robot, giinliik hayatta
otomobillerde ve bir¢ok aragta kullanilabilir. Robot diizenegindeki sistem otomobillerdeki
giinesliklere otomobilin elektronik sistemi kullanilarak entegre edilebilir. Bu sayede daha
ucuz bir sekilde kullanilabilir. Ulkemizde iiretilecek yerli bir elektrikli araca bu sistem
takildiginda yabanci markali araglara gore fark yaratacaktir. Cihaz icin patent arama
motorlarindan patent arastirmasi yapilmis olup, Tiirk Patent ‘e patent basvurusunda
bulunulmugtur. Patent tescillenir ise ticari bir iiriine dondiistiiriilmesi planlanmaktadir. Bu
sayede yerli ve milli sermaye olusturma yoluna gidilebilir.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Malzeme Adi Fiyat
1 Adet Makeblock mBot Ranger - Bluetooth 2260
2 Adet GP Sarj Cihazi, GPE411 + 4x2600mAh Sarjh Pil 340

1 Adet Makeblock Cift DC Motor Siiriicii Kart1 185




1 Adet MicroZey Sar1 PLA Filament 1kg 1.75mm 165

2 Adet Kiiciik DC Motor 50

3 Adet Led Lamba 60
TOPLAM 3.060 TL

Projemizin tahmini biitgesi tighinaltmis TL dir. Setin igindeki tiim algilayicilar, motorlar ve
metal bilesenler projede kullanilmistir. Farkli modlarda ¢alisan, makine 6grenmesine uygun
kodlar yazmaya olanak veren, 1siklandirma sistemi giiclii, yazilimi kolaylastirip daha ¢ok
tasarim ve inovasyona odaklanmamizi ve dolayzst ile patent fikri ¢ikarmamizi saglayabilecek
pratik ve ucuz malzemeler secgilmeye ¢alisilmistir. Daha ucuz malzemelerden yapilabilirdi
ama yazilimin ve donanimin pratik olmayisindan zaman yetmeyebilirdi. Orijinal fikir de
cikmayabilirdi. Baz1 robot setler olusturulan bu biitceden ¢ok daha pahalidir. Tasarima,
yazilimi, inovasyonu tamamen proje ekibine ait oldugu i¢in projede hi¢cbir farkli 3d tasarim,
3d basim ve yazilim hizmeti {icreti 6denmemistir.

Isin Tanim Ekim Kast Aralk Ocak Subat Mart  Nisan
Eksiklerin
Giderilmesi ve + + + +

Literatiir Taramasi
Arazi Calismasi ve
Ar-Ge + + + +

Verilerin Toplanmasi
ve Analizi + e + [

Montaj ve Proje
Raporu Yazimi

Proje zamani belirlenen aylara yayilmustir. ilk aylarda yazilim ve tasarim ile ilgili yetenekler
gelistirilmistir. Daha sonra inovasyon teknikleri Ar-Ge asamasinda 6grenilmis teknige gore
proje gerceklestirilmig, Bilimsel yonteme gore arag tlizerinde deney verilerine gore tasarim
ve yazilim degistirilip tekrar montaj yapilip proje raporu hazirlanmistir.

Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar)

Yapilan projenin hedef kitlesi siiriictilerdir. Siirticiiliikten meslegini kazanan kisiler proje
hakkinda olumlu déniitler vermistir. Oyle ki bazilar1 gece siiriisiinden ¢ekinmektedirler.
Giindiiz seyahat etmeyi daha gilivenli bulmaktadirlar. “’Isik Savar’’ projesinin gelecekte
bir¢ok 6liimciil kazay1 bitirebilecegini diisiinmekteler. Gelecekte en giivenli siiriis saglayan
araclarin daha genis kitlelere satilabilecegi diisiiniilmektedir. Bu ara¢ iiretilirse gece
siiriisiinden ¢ekinen insanlar daha fazla gece seyahat edebileceginden giindiiz trafik
yogunlugunun da azalabilecegini 6ngormekteyiz.

Riskler

Yapilan projede olusabilecek riskler ve olasi ¢oziim yontemleri soyledir:
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Risk Riskin Onleme/ Uyan /Coziim Coziimden
Olma Sonra Riskin
Thtimali Olma Ihtimali
Uzun farda aracin hizim Orta Aracin arkasindaki kirmizi ve Disiik
yavaslattiginda arkadan gelen yesil 1siklarin arkadaki siiriiciileri

aracin ¢arpma ihtimali 6nceden uyarmast

Uzun farlara karsi Led far | Yiiksek | Uzun farlarla karsidan gelen Diisiik
yandiginda karsidaki siiriiciiniin daha rahat gérebilmesi
ve karsidakine c¢arpmamasi igin

slirticliniin de goziinde koreltici 8
aracin 15181 azaltilir

kamasma ihtimali

Sadece yiiksek 1s18a gore | Yiiksek | Traktor, hayvan ya da tas benzeri Diisiik
sistemin ¢aligmasi seyler varsa yine hiz1 keser
Gece uzun far tepkisi ile Orta Cizgi algilayici ile gece ve Diisiik
gﬁndﬁz giines 1$1g1 tepkisinin gunduz modlarinin olusturulma51
ayn1 olmast giindiiz sinyal verilmemesi ve

yiiksek 151k sinir1 olusturulmasi
Giinesligi  hareket  ettiren | Yiiksek | Motorun giiclinii ylikseltilip daha Orta
motorun siiriiciiye kaza aninda kiiciik hale getirilmesi

zarar verme ihtimali
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