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1.Proje Ozeti (Proje Tanimi):

Diinya genelinde giderek artan trafik kazalarindan dolay1 giivenlik ihtiyacinin olugmasi,
stiriciilerin hayati 6neminin artmasi, degisen konfor ve verimlilik anlayisi sonucunda
otomotiv treticileri, daha giivenli oldugu diistiniilen otonom ve yar1 otonom sistemlere ilgi
duymaya baslamistir (Sanli, E., 2018). Bu sistemler sayesinde kaza oncesinde kazanin
olusumunu engellemek ya da bu miimkiin olamiyorsa kaza sonrasi olim riskleri ve
yaralanmalar1 en alt seviyelere indirmek amaglanmaktadir (Karaahmetoglu, R.,2011).

Tablol.de 2020 yili TUIK, Karayolu Trafik Kaza Istatistikleri incelendiginde iilkemizde
glin 15181 durumuna gore 6liimlii ve yaralanmali trafik kaza, 6lii ve yarali sayis1 daha fazladir
(URL-1).

Giin 15181 durumuna gore 6liimlii ve yaralanmali trafik kaza, olii ve yaral
sayisi, 2020

Oliimlii

yaralanmali

kaza sayis1 | Olii sayisi Yarali sayis1

Giin 15181 durumu Toplam | Kaza yerinde |Kaza sonrasi

Toplam 150 275 4866| 2197 2 669 226 266
Giindiiz 100 578 2793 1195 1598 148 870
Gece 45 623 1905 929 976 70 923
Alacakaranlik 4074 168 73 95 6473

Tablol. TUIK, Karayolu Trafik Kaza istatistikleri, 2020

Ulkemiz karayollarinda 2021 yilinda ise 187 bin 524 &liimlii ve yaralanmali trafik
kazas1 meydana gelmistir. Bu kazalarda 2 bin 422 kisi kaza yerinde hayatin1 kaybederken
276 bin 935 kisi ise yaralanmistir. (URL-2).

Arag kullanirken olas1 kaza durumlarina yol agan faktorlerden birisi hi¢ kuskusuz Ki
goriis mesafesi ve sagligidir. (Giirtas, S.,2020). Her an net bir goriise sahip olmak ve yola
hakim olmamiz gerekiyor (URL-3). Sabah dogu yoniine ilerlerken yada aksam bat1 yoniine
ilerlerken giines tam olarak karsimizdan vurarak goériistimiizii hemen hemen sifirlar ve kaza
riski olusturabilmektedir (URL-4).

Bu projeyle amacimiz; ara¢ kullanirken direk goziimiize gelebilecek giines 1sinlarini
algilayarak arag i¢ glineslik sistemini otonom olarak ¢alismasini saglayan arag i¢i aktif
glivenlik sistemi tasarimi yapmaktir.

Projemizde siiriicii koltugu baslhigima LDR sistemi monte ederek siiriicliniin yiiziine
diisen giines 15181 degerlerini ve mikro servodaki gerekli donme agisin1 hesaplatmak igin
mikro denetleyici kart ve Arduino IDE kodlarini kullandik. I¢ giineslik sistemine baglantisi
olan mikro servo gonderilen a¢1 degeri kadar donme yaparak siiriiciiniin géz seviyesine gore



i¢ giineslik sisteminin pozisyonunu ayarlayabilmektedir. Bu sekilde siiriiciiniin gozleri
glines 1smlarindan korunabilmektedir. Gece-giindiiz durumunun tespiti i¢in kullanilan dis
ortam LDR sistemi giindiiz oldugunu algiladiginda sistem aktif olarak ¢alistirir, gece olmasi
durumunda ise sistem pasif hale gelir.

2. Problem/Sorun:

Gegmiste Ve glinlimiizde arag siiriiciilerinin géziine yansiyan giines 15181 sebebiyle
kontrolden ¢ikan araglarin kaza haberleri halen televizyon haberlerinde, online haber ve
diger mecralarda okumaktayiz. Bu kazalarin bazilar1 6limciil olurken bazilar ise ciddi
yaralanmalara sebep olmaktadir (URL-5). Otomobil kullananlar giines 1sinlarinin direkt
olarak karsidan vurdugu durumlarda arag kullanmanin zor bir durum oldugunu, eger
yanmizda bir giines gozligi yoksa tek care ara¢ igerisindeki i¢ gilineslik sistemini
kullanmaktir. Siirliclinlin goziine giines 1s1nlar1 vurdugunda arag i¢ giinesligini kullanirken
direksiyon hakimiyetini kaybedilebilir, gozleri kararacagindan goriis alan1 kaybolabilir,
panik ve korku yasayabilir ve yoldan ¢ikabilir, bu durum kazalara neden olabilmektedir.

Bu alanda arag i¢i teknolojilere ve otonom siiriis sistemlerine odaklanan Bosch, 2020
CES fuarinda bu kapsamda “Virtual Visor” (Sanal Giineslik) adin1 verdigi yeni projesinin
tamitimin1  yapmustir. 'Yapay zeka destekli yiiz algilama yazilimi kullanan kamera,
stirlicliniin ylizinii tarayarak giines 1sinlarinin dogrudan goéziine gelip gelmedigini kontrol
ediyor. Eger giines 1sinlar1 siirticiiyii rahatsiz ediyorsa, 1sinlarin geldigi yone bagl olarak
petek seklindeki LCD ekran boliimlerden bazilarini otomatik olarak karartiyor. Bosch, yeni
glineslik sistemini ne zaman hayata gecirecegini agiklamasa da, yiiksek maliyeti ve teknik
karmagiklig1 dikkate alindiginda liiks araglar disinda kullanilmasi zor gériinmektedir (URL-
6).

3. Coziim:

3.1. Sistemin temel bilesenleri:
Tasarladigimiz otonom i¢ giineslik sistemi LDR sistemi, mikrodenetleyici kart, arac i¢
giinesligi, mikro servo temel bilesenlerinden olusmaktadir. Sistemin ¢alismasinda kullanilan
temel bilesenler sekil 1. de gosterilmistir.
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Sekil 1. Sistemin ¢calismasinda kullanilan temel bilesenler

Tasarladigimiz otonom ig¢ giineslik sisteminin bilgisayarl tasarim uygulamasindaki ¢izimi Sekil

2.de gosterilmistir.

Sekil-2. Sisteminin bilgisayarli tasarim uygulamasindaki ¢izimi

3.2. Sistemin calismasi ve ¢oziim algoritmasi:

a.

Siirticti koltugu basligina monte edilen LDR sistemi siiriiciiniin yiiziine diisen giines
15181 degerlerini algilayarak mikro denetleyici karta gondermektedir.

Siirekli bir dongii icerisinde mikrodenetleyici kart ve yazilim gerekli donme agisini
hesaplayarak mikro servoya gondermektedir. i¢ giineslik sistemine baglantis1 olan
mikro servo gonderilen ag¢1 degeri kadar donme yaparak siiriicliniin géz seviyesine
gore i¢ glineslik sisteminin pozisyonunu ayarlayabilmektedir. Bu sekilde siiriicliniin
gozleri giines 1sinlarindan korunabilmektedir.

Gece-giindiiz durumunun tespiti i¢in kullanilan dig ortam LDR sistemi giindiiz
oldugunu tespit ettiginde sistem aktif olarak calistirir. Gece olmasi durumunda ise
sistemi pasif hale getirir.

Glines 1sinlarin siiriiciiniin yiliziine temas etmedigi siirece, ortamin karanlik, gece,
giin batim1 ve safak vakitlerinde sistem doniis acis1 olusturmadigindan i¢ giineslik
sistemi normal pozisyonunda kalir.

Siirticii, koltuk ayarmi ileri-geri ya da yukar1 asagi pozisyonlama yapildiginda
koltuk bagindaki LDR sistemi ve siiriicli bas hizasinin degisimi olmas1 durumunda
sistem aktif olarak caligir.

Siirticti sistemi kapatmak i¢in bir adet agma kapama anahtar1 da sisteme monte
edilebilmektedir. Sistem kapatildiginda manuel olarak i¢ giineslik sistemini el ile
kontrol edilebilir.



Resim 1. Arag I¢i Prototip Tasarimindan Onceki Elektronik Tasarimi

Calisan Prototip Tasarimi1 Resim 2. de gosterilmektedir.

Resim 2. Caligsan Prototip Tasarimi

4. Yontem:

Aragtirmamizda, arag i¢i ve dis1 giivenlik sistemleri, otonom arag sistemleri, arag i¢ giineslik
sistemleri ve galisma prensipleri arastirildi. Bu metotlardan en pratik, az maliyetli, donanim ve
yazilim olarak giincellenebilir olanlar1 incelendi. Arag i¢ giineslik sisteminin giines 1sinlarina
gore otonom olarak goziimiize garpabilecek giines 1sinlarimin etkisini azaltabilecek ¢alisma
tasarlandi. Bu projemiz i¢in LDR sistemi, mikrodenetleyici kart (Arduino uno R3), arag i
glinesligi, mikro servo bilesenleri ve gerekli yazilimlar kullanildi. Prototip tasarimimizla



deneysel 1s1k siddetine gore elde edilen LDR sistemindeki ornek 1s1k deger ortalamalar1 ve
mikro servonun donme ag1 degerleri Tablo 2. gosterilmistir.

Isik degeri (Birim) Donme Acqi derecesi (Derece)
54 5

182 28

235 43

279 57

316 71

365 86

413 91

446 94

474 97

Tablo 2. Prototip deneysel 151k siddetine gére LDR sisteminin algiladigi 151k siddetine gore
olusan donme ag1s1 degerleri

Prototipde calisan sistemde LDR sisteminde olusacak 1s1k siddetinin 1/10 degeri donme
ac1 derecesi olarak hesaplatilmistir. Maksimum donme acist degeri 97 derece olarak
ayarlanmistir. Prototipdeki arag i¢ glinesligi 0-97 derece doniis yapabilmektedir. Bu doniis acisi
prototipteki siiriicii icin géz ve ¢evresi i¢in giivenli degerlerdir. Giines 1sinlarin siiriicii alin ve
g0z ¢evresine temas etmedigi siirece, gece, karanlik, giin batim1 ve safak vakitlerinde sistem
doniis agist olusturmadigindan donme acist sifirdir. Arag¢ i¢ giinesligi kapali pozisyonda
kalmaktadir.

5. Yenilik¢i (inovatif) Yonii

Tiirkiye'de bu probleme otonom olarak galisan ¢6ziim yontemleriyle ilgili herhangi bir
calisma yoktur. Araglarda giines 1sinlarindan korunmak igin standart arag i¢ glinesligi, giines
gozIigl veya arag i¢ giinesligine monte edilebilen filtreler kullanilmaktadir. Giines 1sinlar
gozlimiize carptiginda arag i¢ giinesligini el ile kontrol etmek zor olmakla beraber kazalara
neden olabilmektedir. Giines gozliikleri ise etrafi kararttigindan siiriiciniin goriis agisini
engelleyebilmekte ve uzun siireli kullanimlarda gozlerde ve kulaklarda agrilara neden
olabilmektedir. Monte edilebilen filtreler ise yine goriis agisini ve géz yorgunluguna ve goriis
bulanikligina neden olabilmektedir. Giiniimiizde kullanilan bu ¢6ziim metodlar1 giivenliksiz,
konforsuz ve rahatsiz edici faktorlerinden dolay: tasarladigimiz otonom ¢oziim yontemleri ile
bu sorunu en aza indirebilmekteyiz.

Tasarladigimiz projede Bosh firmasinin tasarim halinde olan “Virtual Visor” (Sanal
Giineslik) sisteminden ¢ok daha ekonomik, agik kaynak kodlu ve araglarda var olan sisteme
kolaylikla monte edilebilmektedir. Yeni araglara ise fabrikasyon montaj sirasinda sisteme dahil
edilebilir. Bu projemizde LDR sistemi, mikrodenetleyici kart (Arduino uno R3 ), arag¢ i¢
glinesligi, mikro servo bilesenleri ve gerekli Arduino IDE yazilimlar1 kullanilarak otonom
olarak c¢aligsmaktadir. Bu projenin tamami yerli komponentlerden olugsmaktadir ve tamami
tilkemizde iiretilebilmektedir. Sistemde kullanilan malzemeler agisindan kolaylikla motorlu ve
elektrikli araglara kolaylikla entegre edilmesini saglayarak hayata gecirilmesini hedefliyoruz.



6. Uygulanabilirlik:

Sistemde kullanilan malzemeler agisindan ilk etapta yerli {iretimiz aracimiz TOGG’ a
entegre edilerek kullanilmasini saglayabiliriz. Daha sonra iilkemizde ve yurtdisinda bir ¢ok
motorlu ve elektrikli ara¢ iireten fabrikalar bulunmaktadir. Arag iretilirken bu giivenlik
sistemini de kullanmalarini saglanmalari i¢in goriismeler yapilabilir. Bu fabrikalara projemizin
tanitimi1 yapilarak prototiplerin donanimsal ve yazilimsal olarak giincellenmesi saglanabilir.
Fabrika ortaminda tiretilen araglarin kendi mikrodenetleyici kartlart oldugundan bu projeye ait
kodlar kendi system yazilimcilar1 aracilifi ile giincellenip araglara yiiklenebilir. Bu durumda
Arduino mikrodenetleyici karti kullanmaya gerek kalinmayacaktir ve sistemin maliyeti
diisecektir. Giliniimiizde kullanilan arag gilivenlik sistemi iireten firmalara ve arag siiriiciilerine
de bu sistemin tanitimi yapilarak kendi araglarina montajlari yapmalarini saglayabiliriz.
Projemizdeki en biiyiik risk arag ve giivenlik sistemi iireten firmalarin projeye destek
vermemesi durumu ve Sistemin seri tiretime gegememesidir.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi
7.1. Tahmini Maliyet Planlamasi
Proje Prototip Maliyet planlamasi tablo 3. de gosterilmistir.

Bilesen Ad1 Miktar Birim fiyati Tutar

1. Arduino Uno R3 1 160 TL 160 TL
2.Fotorezistor (LDR) 6 1,75 TL 10,5 TL
3.10 kQ Rezistor (Direnc) 6 0,11 TL 0,66 TL

4 Konumsal Mikro Servo 1 26,30 TL 26,30 TL
5.Kablo Baglantilari 20 0,5 TL 10 TL
6.Breadboard 1 13,85 TL 13,85 TL
7.A¢ma Kapatma Anahtari 1 2,45 TL 2,45 TL

Toplam Tutar 223,76 TL

Tablo 3. Prototip Sisteminin Maliyet Planlamasi

Arag lreten fabrikalar kendi mikrodenetleyici kartlarina programi
yliklediklerinde Arduini Uno R3 kartina gerek olmayacaktir. Bu sekilde sistem tasarimi
63,76 TL ye iiretile bilinilecektir. Uretim maliyeti ¢ok yiiksek olan Bosh firmasinin
tasarim halinde olan “Virtual Visor” (Sanal Giineslik) sisteminden ¢ok ekonomik bir
sistem tasarlayabilmektedir.

7.2.Proje Zaman Planlamasi
Projenin zaman planlamasi tablo 4. de gosterilmistir.

IS TANIMI ZAMAN

Ocak | Subat | Mart | Nisan | Mayis | Haziran | Temmuz

1. Proje Takiminin Kurulmast,
Konusunun belirlenmesi

N . | X X X
Calisma takviminin belirlenmesi

ve Literatur Taramasi




2. Proje Malzeme ve Fiyat X % X %
Arastirilmasi

3. Sisteme ait Prototip Tasarimi,

yazilim kodlarinin olusturulmasi X X X X X
ve sistemin test edilmesi

Tablo 4. Proje Zaman Planlamasi

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar)

Sistemimizin prototipini 6ncelikle otomobil, kamyon, tir, otobiis gibi tasit iireten
firmalar, ara¢ giivenlik sistemleri tasarlayan firmalar ve ara¢ kullanicilar1 hedef Kitlemizi
olusturmaktadir. ikinci asamada ise ucak kokpit &n ekranina, Tren 6n camlarina tasarimi
giincellenerek ugak ve demiryolu endiistri ve ara¢ kullanicilar da gelecekteki hedef kitlemizi
olusturmaktadir.

9. Riskler
Projemize ait olasilik ve etki matrisi Tablo 5. de gosterilmektedir.

Olasihiklar Ihtimaller
Onemsiz | Hafif | Ciddi | Tehlikeli

1. Sistemdeki Sensor sayisinin yetersiz gelebilmesi V4
2.Sistemin Siiriiciilerde rahatsizlik olusturabilmesi o
3. Arag iireten firmalarin projeye destek vermemesi v
4. Mikro denetleyici kartlarda ¢ip krizinin J
yasanabilmesi
5. Siiriiciilerin Arag koltuk yiiksekligini ve kokpit v
mesafesini ayarlamalar1 ve yanlis oturum sekli

Tablo 5. Risk planlamasinda olasilik ve etki matrisi

a. Projenin hayata ge¢mesiyle sistemde kullandigimiz giines 1s1k siddetini 6lgen LDR
sistemindeki sensorlerin sayis1 yetersiz gelebilmesi. Sensor sayisi arttirilarak bu risk
azaltilabilir.

b. Otonom sisteme bagl arag¢ i¢ giineslik sistemin giines 151k siddetine baglh olarak siirekli
konum degistirmesi bazi siiriiciilerde rahatsizlik olusturabilmesi. Arag siiriiciisii sisteme ait
agma kapatma anahtari ile calisma durumunu ayarlayabilir. Yazilim ve donanilar giincellenerek
sistem daha stabil hale getirilebilir.

C. Arag iireten firmalarin projeye destek vermemesi durumu ve Sistemin seri liretime
gecememesi.

d. Mikrodenetleyici kartlarda ¢ip krizinin yasanabilmesi. Yerli ve milli ¢ipler iireterek bu risk
en aza indirilebilir.

e. Bir araci farkli siiriiciiler kullanmasi durumunda arag¢ koltugunun yiiksekligi ve arag kokpit
mesafesi ayarlamalari ve yanlis oturma sekli sistemden verim alinmamasina sebep olabilir. Bu
risk arag siiriiciilerinin dogru oturus pozisyonunu ile ¢oziilebilir.
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