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1. Proje Özeti (Proje Tanımı)  

Son yıllarda dünyada ve ülkemizde bir kişinin işe gidip gelirken binek bir araca tek 

başına binmesinden kaynaklı trafik ve yine binek araçların gün içinde park halinde 

kalmasından kaynaklı park yeri sorunları büyük sorunlar haline gelmiştir. Günümüzde 

araçların bir çoğunun hala karbon yakıtlar kullanmasından kaynaklı olarak da iklim krizi 

gün geçtikçe büyümektedir. Ayrıca trafikte insanların agresif hareketlerinden dolayı da 

sağlıklı seyahat etmek zorlaşmaktadır. 

Bu projede trafiği azaltmayı hedefleyen tek kişilik elektrikli otonom araçlar kullanılarak 

bir araç paylaşım ağı oluşturulacaktır. Araç paylaşım ağına dahil olan kullanıcılar mobil 

uygulama üzerinden istenilen vakitte araç çağırabilecek ve bu çağrı ile en yakın 

noktadaki boş olan otonom araç harekete geçecektir. Otonom araçlar kullanıcıyı 

bulunduğu yerden alacak ve sonrasında kullanıcının istediği yere sürüşünü 

gerçekleştirecektir. Aynı süreç tüm çağrılar ile tekrarlanacaktır. Bir kullanıcıdan ayrılan 
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araç diğer bir kullanıcının çağrısına hedef sürüş gerçekleştirebilirken bir çağrı 

yapılmaması durumunda otonom araçlar en yakın park ve şarj dolum noktasına 

gidecektir. 

Bu proje ile trafik ve park problemlerinin ne kadar büyük bir sorun haline geldiği resmi 

kaynaklardan alınan bilgilerle açıklanacaktır. Otonom sürüş, tek kişilik araçlar ve araç 

paylaşım ağı ile oluşturulacak çözümler için uygulanacak yöntemler detaylı olarak 

belirtilecektir. Daha sonra projenin diğer yöntemlerden ayrılan yenilikçi yönlerinde 

değinilecek araştırmalardan elde edilen verilerle uygulanabilirliği anlatılacaktır. Tüm 

bu verilerle projenin maliyet, risk ve işleyişi üzerinde değinilecektir. 

 

2. Problem/Sorun: 

2.1.Araç Sayısındaki Fazlalık 

2021 Ekim ayı sonu itibariyle TÜİK verilerine göre Türkiye’de trafiğe kayıtlı 25 milyon 

105 bin 532 motorlu taşıt vardır. Bu motorlu taşıtların %54,3’ünü otomobiller 

oluşturmaktadır [1]. Araç sayısındaki bu fazlalık ise gün içinde sürekli trafik oluşmasına 

yol açmaktadır. 

2.2.Park Yeri Sorunu 

Araç sayısındaki fazlalık ve bu araçların günün veya haftanın sadece belirli ve kısıtlı bir 

zaman diliminde kullanılıp günün büyük bir kısmında araçların park halinde 

beklemesinden kaynaklı park yeri sorunu ortaya çıkmaktadır.  

2.3.Sürücü Hatalarından Kaynaklı Kazalar 

Haziran 2021 TÜİK verilerine göre 2020 yılında Türkiye’de 983.808 adet trafik kazası 

meydana geldi. Bu kazaların 833 bin 533 adedi maddi hasarlı, 150 bin 275 adedi ise 

ölümlü yaralanmalı trafik kazasıdır. Türkiye'de 2020 yılında ölümlü yaralanmalı trafik 

kazasına neden olan toplam 177 bin 867 kusura bakıldığında kusurların %88,3'ünün 

sürücüler oluşturmakta ve kazalarda ölenlerin %49.4 ü yine sürücülerden oluşmaktadır 

[2]. 

2.4.İklim Sorunu 

Araçların büyük bir kısmının fosil yakıtlar kullanmasından dolayı iklim sorunu ve 

küresel ısınma her geçen gün etkisini daha da fazla hissettirmektedir. 

 

3. Çözüm  

Trafik sıkışıklığına yol açan binek araçlar, fosil yakıt kullanımından dolayı büyüyen 

iklim krizi ve stresli bir trafik ortamından insanları kurtarmak amacıyla bu proje 

geliştirilmiştir [3][4]. 

Elektrik motoruyla çalışacak olan tek kişilik otonom araçlar ile oluşturulacak otonom 

araç paylaşım sistemi ile yukarıdaki sorunlara çözüm sağlamak hedeflenmektedir [5].  

Çeşitli sensörlerle otonom sürüş gerçekleştirmesi sağlanacak araçlar belirli noktalarda 

kurulacak olan park alanlarında hem araca ihtiyaç olmadığı zamanlarda park halinde 

bekleyecek hem de şarj dolumu yapacaklardır. Geliştirilecek olan mobil uygulama 

sayesinde üyeler ihtiyaç duyduğunda otonom araçları çağırabilecekler. Herhangi bir üye 

otonom araç çağrısında bulunduğunda en yakındaki ve başka bir üye ile ilgilenmeyen 

otonom araç harekete geçecek, üyeyi bulunduğu yerden aldıktan sonra üyenin istediği 

yere bırakacaktır. Bu döngü sürekli devam edecek ve herhangi bir şekilde ihtiyaç 
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duyulmayan veya şarjı bitmek üzere bulunan araçlar en yakın park alanına doğru 

harekete geçecektir. 

4. Yöntem 

Prototip geliştirilmesinde küçük araç üzerinde test edilecektir. İki araçtan yakın 

olanının gelmesini sağlayabilmek için ise iki adet prototip üretilecektir. Tasarım ve 

çizim için Solidworks kullanılacak gerekli olan parçalar 3D yazıcıdan çıkarılacaktır.  

Aracı otonom bir sürüş sağlayabilmesi için aracın çeşitli noktalarına; mesafe sensörü, 

LDR fotosel sensör, infrared çizgi takip sensörü, yağmur sensörü, GPS modülü, Wi-Fi 

modülü, Imu sensor, ağırlık sensörleri yerleştirilecektir. 

 

 
Şekil 1.1-1.2-.1.3-1.4 Bazı sensör ve modüllerin araç tasarımında nerelere 

yerleştirileceğini gösteren görseller. 

Otonom araca yerleştirilen modül ve sensörlerin kontrolü Raspbery Pi kartı ile 

sağlanacaktır. Aracın içinde biri var mı yok mu diye kontrol edilebilmesi için ağırlık sensörü 

kullanılacaktır. Kaza olması durumunda ise oluşacak ani ivme değişimi Imu modülü 

sayesinde fark edilerek otonom aracın en yakın noktada durması sağlanacaktır. Kaza 

yapıldığının bilgisini Wi-Fi modülü sayesinde gönderdikten sonra yetkilileri bekleyecektir. 

Aracın içinde eğer bir üye varken kaza gerçekleşirse yine sisteme bilgi gönderdikten sonra 

uygulama üzerinden üyeye başka bir araca binmesi gerektiği mesajı gönderilecek ve en 

yakındaki boş araca yönlendirecektir. Otonom araçta bulunacak yağmur sensörü yağmur 

yağdığında sileceklerin çalışmasını, LDR fotosel sensör hava karardığında farların 

yanmasını sağlayacaktır. Infrared sensörler sayesinde otonom araç iki şeridin arasında kendi 

konumunu ortalayacak ve yol boyu dönüşler hariç aynı şekilde ilerleyecektir. Mesafe 

sensörleri sayesinde önüne bir engel çıktığında yavaşlayıp duracak ve bir süre engelin 

kalkmasını bekleyecektir. Eğer engel kalkmazsa ve yol boşsa etrafından dolanarak yoluna 

devam edecektir. Üyeyi istenilen yere bıraktıktan sonra kısa bir süre orada bekleyecek ve 

eğer başka bir üye aracı çağırmazsa en yakın park alanında sırasını bekleyecektir. 
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Şekil 2Araç paylaşımı için yapılan uygulamadan ekran görüntüleri. 

Mobil uygulama kısmında ise üye profili, araç çağırma butonu ve eğer varsa ödeme bilgileri 

bulunacaktır. Mobil uygulama üzerinden duyurulara, haberlere bakılabilecek ve buradan 

üye olunabilip üyelik sonlandırma işlemi yapılabilecektir. Üyenin nerede bulunduğu ve 

nereye gitmek istediğini seçeceği ekran yine uygulama üzerinde görülecektir. Ayrıca aracın 

hareket edeceği parkurdan istenilen verim alınmazsa çevrimiçi haritalardan veri çekilerek 

aracın hareketi bu şekilde sağlanmaya çalışılacaktır. Kaza olduğunda veya bütün araçların 

dolu olma ihtimalinde müşteriye gidecek olan mesaj da uygulamadan görülebilecektir. 

Otonom aracın çalışma algoritması: 

1-Başla 

2-Otonom araç üye tarafından çağrıldı mı  

3-Evet ise çağrıyı gönderen kullanıcıya doğru harekete geç 

4-Hayır ise 1. Adıma git 

5-Pil seviyesi düşükse dolum yerine git 

6- Değil ise devam et 

7-Yol üzerinde kaza oldu mu 

8-Evet ise 33. adıma git 

9-Üyeyi alacağın yere ulaşınca dur 

10-Üyenin binmesini bekle 

11-Üye gelmezse 29. adıma git 

12-Üye bindikten sonra istenilen noktaya doğru hareket et 

13-Yol üzerinde kaza olursa dur 

14-33. adıma git 

15-Eğer kaza olmadıysa devam et 

16-Yol üzerinde bir engel çıktı mı 

17-Hayır ise 27. adıma git 

18-Eğer engel çıkarsa dur 

19-Engelin kalkmasını 120 saniye boyunca bekle 

20-120 saniye içinde engel kalkarsa yola devam et 

21-120 saniye içinde engel kalktı mı 

22-Eğer engel kalkmadıysa  
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23-Yan şerit boş mu 

24-Eğer yan şerit boş ise engeli etrafından dolan 

25-Eğer yan şerit doluysa boşalmasını bekle 

26-Yan şerit boşaldığında devam et 

27-Üyeyi gitmek istediği yere ulaştırdığında dur 

28-Üyenin inmesini bekle 

29-Üye indikten sonra 60 saniye bekle 

30-60 saniye içinde başka bir kullanıcı tarafından çağrı geldi mi 

31-Evet ise 3. Adıma git 

32-Hayır ise en yakın park ve dolum noktasına doğru hareket et 

33-Yol üzerinde kaza yaparsan dur 

34-Sisteme kaza yaptım bilgisi gönder 

35-Yetkili bekle 

36-Hareket halinde çağrılırsan oraya doğru rota değiştir 

37-Park noktasına ulaşınca dur 

38-Bitir ve sıranı bekle 

 
Şekil 3. Otonom araç paylaşım sisteminin şehir içi örnek tasarımı 

 

5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

Literatür araştırmasında; Google Waymo[6], Amazon ZOOX[7] uygulamaları 

incelenmiş, bu projelerin otonom araç paylaşım uygulamaları üzerine çalışmaları devam 

ettikleri görülmüştür. Bu çalışmalar halen test aşamasında olmakla birlikte ne zaman 

tam anlamıyla faaliyete geçecekleri henüz belirlenmemiştir. Bu araçlarda genellikle 

paylaşım ekonomisi uygulanmamakta olup paylaşım ekonomisi uygulanan araçlar ise 

daha çok toplu taşıma benzeri sistemlerdir.  
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Ülkemizde ise otonom bir aracın bir sisteme dahil edilerek ulaşım problemine katkı 

saplayan bir uygulama bulunmamaktadır. Büyük şehirlerde trafikte alternatif bir ulaşım 

aracı olması ile bu çalışma özgünlük kazanacaktır. 

Bu proje ise araç otonom sürüş sayesinde insanlara daha güvenli bir seyahat ve daha 

fazla konfor vadediyor. Araca yerleştirilecek çeşitli sensörler aracın otonom bir şekilde 

hareket etmesini sağlayacak. Ayrıca ödeme ve üyelik yöntemimiz sayesinde taksiden 

ziyade bir araca ortak olurmuş gibi sisteme dahil olunuyor. Bundan dolayı tüm yılını 

şehir içinde geçiren ve aracını sadece günün belirli bir zaman diliminde kullanan 

insanların aracı, gün boyu park halinde kalmak yerine paylaşımda olacak. Üyeler 

otomobile bindiklerinde kendi araçlarındaymış gibi rahat ve konforlu hissedecekler. 

Artan trafikte stresli bir şekilde araç kullanmak yerine istedikleri yere maillerini kontrol 

ederek, arkalarına yaslanıp kahvelerini içerek gidebilecekler, bir yandan da günlük rutin 

işlerini (e-postalarını okumak, yanlarındaki evrakları gözden geçirmek vb.) 

yapabileceklerdir [8][9][10]. 

 

6. Uygulanabilirlik  

Projenin prototipi tamamlandıktan sonra oluşturulacak parkurda belirli testler uygulanıp 

prototip ve uygulama test edilecektir. Gerekli görüldüğü yerlerde yazılımsal ve diğer 

hatalar giderilecektir. 

Sunulmakta olan proje bir otonom araç projesi olduğundan, günümüzde otonom 

araçların trafiğe çıkmasıyla ilgili hukuki problemler olmakla birlikte bazı yasal ve etik 

düzenlemelerle bu sorun ileri zamanlarda aşılacaktır. Ülkemizde bulunan sanayi 

altyapısı bu araçların üretiminde yardım sağlayacak ve proje tam anlamıyla hayata 

geçirildiğinde kullanılacak olan sensörlere ek olarak aracın etrafına yerleştirecek 

kamera ve aracın içerisine yerleştirilecek bilgisayar ile görüntü işleme yardımıyla 

bilgiler alınıp kullanıcılara daha güvenli bir sürüş sağlanacaktır. Ayrıca Google maps 

gibi çevrimiçi haritalardan elde edilecek yol ve trafik bilgileri sayesinde daha hızlı ve 

güvenilir bir ortam sağlanacaktır. 

Oluşturulan parkurda yapılan testler neticesinde eğer istenilen verim alınmazsa aracın 

bir yerden başka bir yere gitmesi, çevrimiçi haritadan yol bilgisini uygulamaya oradan 

da Raspberry Pi kartımıza göndererek sağlanacaktır. 

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

Bileşenler Adet Kullanım Amacı Fiyat(TL) 

Raspbery Pi 2 Sensör ve modüllerin kontrolu 6000 

GPS Modülü 3 Aracın konumunu ve üyeye olan uzaklığını 

öğrenebilmek 

600 

Kızılötesi Mesafe 

Sensörü 

12 Aracın etrafındaki nesnelerle olan mesafesini 

ölçmek  

6000 

Raspberry Pi 

Kamera modülü 

2 Aracın etrafındaki nesneleri algılamasını sağlamak. 1300 

Çizgi Takip 

Sensörü 

2 Aracın oluşturulacak parkurda çizgileri takip ederek 

ilerlemesi  

600 

Ağırlık Sensörü 2 Üyenin araca binip binmediğini veya araçtan inip 

inmediğini algılayabilmek 

100 



8 

 

LDR Fotosel  2 Işık ölçümü yapıp farları açıp kapatmak 20 

Yağmur Sensörü 2 Yağmur yağdığında sileceklerin çalışması 40 

Imu Sensör 2 Hız ve ivme ölçmek 100 

DC Motor 8 Aracın hareket etmesini sağlamak  300 

Servo Motor 2 Silecekleri çalıştırmak 100 

Motor Sürücü 

Kartı 

4 Motorların volt ve akım düzenlemesi 400 

Lityum-Polimer 

pil 

2 Güç kaynağı 1800 

Li-Po pil şarj aleti 1 Güç kaynağını şarj etmek  250 

Parkur 

Malzemesi 

 Aracın hareket edeceği parkur için malzemeler 500 

Flament 1 3D yazıcıdan gerekli malzemeleri yazdırmak 200 

 

Toplam:18410TL(Maliyet tablosu birim fiyatın kullanılacak adet ile çarpımı ile bulunmuştur.) 

 

 

Başlıca Aşamalar Ayrıntılı Bilgi Süreç 

Mobil uygulamanın 

yapılması 

Android mobil uygulama 

yazımı ve veritabanı 

tasarlanıp oluşturulması 

01/05/2022-12/06/2022 

Aracın gövde tasarımı Aracın çeşitli tasarım 

programları yardımıyla 

gövdesinin tasarım ve çizimi 

01/05/2022-12/06/2022 

Araç malzemelerinin temini Elektronik ve mekanik 

bileşenlerin temini 

12/06/2022-20/06/2022 

Araç gövdesinin üretimi Tasarlanan bileşenlerin 3D 

yazıcı ile bastırılması 

12/06/2022-20/06/2022 

Araç Montajı Aracın mekanik ve 

elektronik parçalarının 

birleştirilmesi 

20/06/2022-01/07/2022 

Aracın Donanımsal Yazılımı Donanımsal bileşenlerin 

yazılımının yapılması 

02/07/2022-31/07/2022 

Aracın Test aşaması Yazılımın ve aracın mekanik, 

elektronik parçalarının belirli 

senaryolar ile test edilip 

hataların giderilmesi. 

31/07/2022-28/07/2022 

 

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar):  

Yoğun trafikte oluşan stresi çekmek istemeyenler, ehliyeti olmayanlar, yaşlılar, 

engelliler, arabası olmayan fakat konforlu bir ulaşım isteyen insanlar. 

9. Riskler 

Prototip aşamasında oluşabilecek riskler kullanılan modül ve sensörlerden istenilen 

verimi alamamak ve hem mobil hem de mödüler kısımda yazılımsal hatalar almaktır. 

Projenin hayata geçirilmesi durumunda oluşabilecek riskler ise araçların günün tarifik 

yoğunluğu yaşayan saatlerinde yetersiz sayıda kalması ve üyelere cevap verememesidir. 
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Ayrıca yine hayata geçirilme aşamasında oluşabilecek yazılımsal ve matıksal hatalar da 

risk oluşturmaktadır. 

Prototip aşamasında aracın hareket edeceği parkurdan yeterli verim alınmazsa mobil 

uygulamaya çevrimiçi haritalardan veri çekilerek hareketi sağlanmaya çalışılacaktır. 

Raspberry Pi kartının yetersiz görüldüğü taktirde araç içinin kontrolünü sağlaması için 

Arduino Nano veya uno kartları da ek olarak kullanılacak aracın harektinin kontrolü ise 

Raspberry Pi kartı ile sağlanacaktır.. 

Projenin hayata geçirilme aşamasında ilk etapta oluşturulacak demo sürümüyle hem üye 

toplanacak hem de kullanımda olan araçlar sayesinde elde edilen verilerle yazılımsal 

hatalar giderilip araç sayısında düzenlemelere gidilecektir. 

10. Proje Ekibi 

Adı-Soyadı Projedeki Görevi  Üniversitesi 

Yüksel COŞGUN Mobil ve donanımsal yazılım Süleyman Demirel 

Üniversitesi  

Semih Furkan BELHAN Elektronik Modüllerin 

Birleştirilmesi 

Süleyman Demirel 

Üniversitesi 

Halil SÜLEK Gövde ve Mekanik Tasarımı Isparta Uygulamalı Bilimler 

Üniversitesi  
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