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OZET

Bu calismada Ozellikle kara araglart igin bir kara kutu uygulamasi hedeflenmistir. Gun
gectikee trafige daha ¢ok arag ¢gikmaktadir. Dolayisiyla daha ¢ok ara¢ daha ¢ok kazaya sebep
olmaktadir. Kazalardan sonra kaza hakkinda giivenli bilgi edinmek zor olmaktadir. Yapilan
bu calismayla kaza hakkinda toplanacak detayli bilgiler ile olay ayrintili sekilde analiz
edilebilecek ve maddi manevi kayiplar en aza indirilebilecektir.

Kaza oOncesine ait i¢ ve dis kameralardan alinan video goriintiilerinin yaninda, araca ve
stiriiciiye ait parametrelerde Bulut’ta kayit altina alinabilmektedir. Kaza aninda ilk yardim
icin gerekli kurumlara kaza konumu ve arag plakasi bildirilmekte dolayisiyla en hizli sekilde
ilk yardim imkam saglanabilmektedir. Ayn1 zamanda araglar belirledikleri yarigap
mesafesine bagl olarak birbirlerinin kapsama alaninda ise birbirlerine gorme ve haberlesme
imkan da sunulmaktadir. Gidecegi istikamette kaza meydana gelmisse siirliciinlin o rota
disindaki en kisa alternatif rotalar GA tabanli yazilim ile structye gorsel olarak listelenir.

Stiriicii listedeki istedigi en kisa yolu ¢izdirerek kaza mahalline ugramadan yoluna devam
edebilir.

Sonug olarak; kaza bilgileri Bulut’ta saklanabilecektir. Sisteme kayitli olan araglar birbiri ile
haberlesebilecektir. Yol durumuna gére yeni yol alternatifleri verilecektir. Bu sistemin
takildig1 araclar mobil MOBESE gibi hizmet verebilecektir. Sigorta sirketleri ve emniyet
miidiirliigiiniin hazirladig raporlarinin veri gilivenilirligi artacaktir. Karayollar1 midiirliigi,
yol durumu bilgilerini, tilke genelinde tiim araglarla paylasabilecektir. Yeni yol onerileri ile
trafik sikigikligr azalacaktir. Can ve mal kayiplar1 azalacak, zamaninda, etkin miidahale
miimkiin olacaktir.

Anahtar Kelimeler : Kara Kutu, Araclar, Kaza Kaydediciler, Kamera Kayit¢ilar1 Arag
Rotalama, Genetik Algoritma, Yapay Zeka, Yol Durumu, Siricu
Saglik Bilgileri, Araglar aras1 Haberlesme, Bulut.
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ABSTRACT

In this study, it was aimed to apply black box especially for the land vehicles. Day by day,
more vehicles come to traffic. Therefore, more vehicles cause more accidents. It is difficult
to obtain safe information about the incident after accidents. With this study, very detailed
information about the accident can be obtained; the accident will be analyzed in more detail.

In addition to the video recordings made with the internal and external cameras before the
accident, and the selected parameters of the vehicle and the driver can be recorded in the
Cloud. Accident location and vehicle information are notified to all institutions required for
first aid in case of an accident and therefore first aid is provided as quickly as possible. At
the same time, depending on the radius they determine, the vehicles are also offered the
opportunity to see and communicate with each other. If there is a problem in the direction to
go, the most suitable alternative routes outside that route are visually listed to the driver with
GA-based software. The driver can select the appropriate route from the list and continue on
the road without being at the scene of the accident.

As a result; accident information will be stored in the Cloud. Vehicles registered in the
system will be able to communicate with each other. New road alternatives will be given
according to the road condition. The vehicles fitted with this system will be able to serve as
mobile MOBESE. Data reliability of the reports prepared by insurance companies and the
police department will increase. The Directorate of Highways will be able to share road
condition information with all vehicles throughout the country. Traffic congestion will be
reduced with new road suggestions. Life and property losses will be reduced, timely,
effective intervention will be possible.

Key Words . Black Box, Vehicles, Crash Recorder, Camcorders, Vehicle Routing,
Genetich Algorithm, Artifical Intelligent, Communication Together Cars.
Cloud

Page Number : 113
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1. GIRIS

Insanligin varolusundan bu yana teknoloji, ¢esitli asamalardan gecerek siirekli degismekte
ve gelismektedir. Elektrigin bulunmasi ve yari iletkenlerin kesfi ile de elektronik, insan

hayatin1 etkilemeye ve yon vermeye baslamistir.

Atlarin evcillestirilmesi ile baslayan, Tekerlegin ve i¢ten yanmali motorlarin icatlariyla
gelisen ulasim, boyut degistirerek bir {ist asamaya ge¢mistir. Zamanla ihtiyaclar
dogrultusunda Onemli yenilikler yasanmaya baslamistir. Yazilimsal ve donanimsal
yenilikler ile de desteklenen ulagim siireci daha konforlu, daha kolay ve daha hizli bir hale

gelerek insan hayatini1 kolaylagtirmistir.

Elektronik ve bilisimle desteklenen yeni nesil araglar ulasimda tercih edilmektedir.
Araglarda glvenlik, konfor ve ekonomi amaciyla yenilikler, gelismeler devam etmektedir.
Siiriis giivenligi konusunda kameralar, hava yastiklari, ABS, otomatik fren sistemleri, serit
takip sistemleri, sollayan arag uyari sistemleri; Konforda ise, otomatik vites, dijital klima,
multimedya, hiz sabitleyici, yol tarif sitemleri, otomatik park sistemleri gibi ticarilesmis
tiriinler bulunmaktadir. Bu sistemlerle desteklenen araglar striclye guvenli, konforlu ve

eglenceli bir seyahat imkani saglamaktadir.

Buguin ortalama bir aragta motor 1sis1, devir, anlik yakit tiikketimi, lastik basing kontrolii gibi

islemleri yapmak i¢in ¢ok sayida sensor ve mikrodenetleyici kullaniimaktadir.

Ayrica araglardan alinan verilerin toplanmasi da 6nem kazanmustir. Son yillarda araglar igin
kamera kayit, ara¢ takip sistemleri ve takograf sistemleri gelistirilmistir. Bu sayede yolculuk
baslay1p bitene kadar ara¢ i¢i ve disinda bulunan kameralar ve slriicu bilgileri siirekli kayitta

olacagi icin olasi bir kazada net bir delil imkani1 sunmaktadir.

Bu teknolojiler ile araglardan alinan verilerin islenmesi ve raporlanmasi 6nem
amaclanmustir. Bir kaza sonrasi en 6nemli sey giivenilir verilerdir. Bu sekilde daha saglikli
ve kesin sonuglara ulasilabilir, kaza sonrasi raporlama yapilarak siiriiciilere onerilerde

bulunulabilir. Daha givenilir istatistiksel sonuclar elde edilebilir.



Gelisen teknoloji araclar1 daha da siiriicliden bagimsiz hale getirmektedir. Yar1 otonom ve
otonom sisteme giden yolda zamanla araglarin uzaktan kontroli gergeklestirilmistir. Bu

sayede arac bilgileri uzaktan izlenebilecek ve uzaktan kontrol edilmektedir.

Son yillarda otonom kavrami hizla yayilmaktadir. Otonom araglar; igerisinde
bulundurduklar1 otomatik kontrol sistemleri sayesinde bir siiriiciye ihtiyag duymadan yolu,
trafik akisin1 ve cgevresini algilayarak siiriiciiniin miidahalesi olmadan seyir halinde
gidebilmektedirler. Yapay zekanin otonom araclara entegrasyonu sayesinde otonom araglar
radar, lidar, GPS, bilgisayar goriisti gibi teknolojiler ve teknikler kullanarak ¢evresindeki
nesneleri algilayabilmektedir. Cesitli algoritmalarla araclarin slrl olarak hareket etmesi,
stirlicii hatalarin1 en aza indirmek planlanmaktadir. Bu sayede olas1 insan kaynakli hatalar

en aza indirilebilecektir.

Gunumuzde otonom araglar konusunda lider otomobil ve teknoloji firmalari deneysel
otonom araglar Uretmektedirler. Ayrica bu araglarin kazaya karigma durumlarinda
karsilasilabilecek hukuki sorunlar i¢in heniiz bir diizenleme yapilmamistir. Tamamen
otonom tasarlanmis araglardir, teknik sorunlart olmayan yollar gerekmektedir. Bu Urtnler

heniiz son kullaniciya ulagamamastir.

Tasarlanan bu sistem mevcut ara¢ stokuna kolaylikla ekonomik olarak uygulanabildigi i¢in
daha genis uygulama ve miisteri potansiyeline sahiptir. Otonom araglardaki olas1 hukuki
sorunlarda taraf belirsizdir. Tasarlanan bu sistemde sorumlu strictnin kendisidir. Bu

calismada amag:

Trafikte olas1 olumsuz durumlarda verilerin giivenli bir sekilde saklanmasi, sisteme kayith
araclar arasinda haberlesmenin saglanarak siiriis giivenliginin arttirilmast amacglanmstir.
Bunu i¢in; Donanim bilgilerinin ve siiriicii bilgilerinin 6l¢iilmesi ve kaydedilmesi, ¢carpigma
sensori ile aktif olan kaza anindan gegmise donik belirli stire icin kamera kayit sistemi,
navigasyon destegi, araglar arasi haberlesme ve alternatif yol rotalama, yol durumu bilgi
paylasim sistemleri ve yazilimlar1 gelistirilmistir. Bu 0zellikleriyle yar1 otonom &zellik
tagimaktadir. Bu sistem gerek sigorta sirketleri, emniyet ve karayollart mudurlikleri

tarafindan kullanilabilir.
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Sekil 1.1. Arag kara kutu sisteminin blok semasi



Sekil 1.1.de ara¢ kara kutu sisteminin tiim bilesenleri blok olarak gortlmektedir. Sistem
Donanim béliimii, Arag Bilgisayar: boliimii ve Bulut boliimii olmak iizere 3 ana kisimdan

olusmaktadir.

Donanim bolimiinde 2 ana devre kart1 bulunmaktadir. Bunlar Ana ve Sirici modilleridir.

Bu iki modul RF (Radyo Frekans) iletisimi ile haberlesmektedir.

Suruct modilu, Siriict parametrelerini 6lgme islemlerini yerine getirir. Bu degerler;
Siiriictiniin nabiz ve viicut sicaklik bilgileridir. Surtict modil &lgtiigii bu 2 parametre

degerlerini UFM-M11 modiilii ile RF iletisimi kurarak Ana modile iletir.

Ana modiil, ara¢ parametrelerini 6l¢gme ve dis kontrol islemlerini yapar. Ol¢tiigii degerler;
ara¢ motor sicakligi, arag akii voltaj degerleridir. Ayrica Ana moduil aracin ABS(Kilitlenme
Karsiti Frenleme Sistemi) den gelen ¢arpisma ya da hava yastigi sensorind okur, kaza

meydana geldiyse gelen trigger(tetikleme) sinyali okunur ve arag bilgisayarina iletir.
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Sekil 1.2. Arag kara kutu sisteminin buluta bilgi géndermesi
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Sekil 1.3.’de iki arag verilmistir. Arag sayis1 n(n=2...teknolojik sinir) olabilir. Her aragta ara¢
bilgileri (motor 1s1s1, akii voltaj degeri, hiz1), kullanic1 verileri ( viicut 1sis1, kalp atis hizi),
konum bilgileri GPS(Cografi Konumlama Sistemi) ten alinan enlem ve boylam degerleri,
goranti verileri( i¢c kamera goriintiileri, dis kamera goriintiileri) paket olarak sisteme
verilmektedir. Ayrica araglar olusturulan BULUT sistemi sayesinde birbirleri ile

haberlesmektedirler.

Her bir arag i¢in bu bilgiler anlik olarak sisteme verilmektedir. Kaza aninda sensérden sinyal
alindiktan sonra bu bilgiler sistem hafizasma kaydedilir. I¢ ve dis kamera gériintiileri video

formatinda; konum, sirlct ve arac bilgileri ise log olarak tutulmakta ve bu bilgiler



BULUT a aktarilmaktadir. Web yonetim ara yizi sayesinde tiim kaza kayitlar1 gin, ay ve

yil olarak taranabilir. Istenilen tarihteki kaza bilgileri listelenebilir.

Bu calismayla ara¢ Kkarakutu sisteminin internet iizerinde olusturulmasi saglanmistir.
Boylece kompleks bir sistemi gergeklestirmis oluyoruz. Cilinkii diger sistemlerde genelde
olay kaydetme ve cihaz takibi s6z konusudur. Bu sistemde ise ara¢ datalarinin yaninda
siiriicii datalar1 da mevcuttur. Ayrica araglar arasi haberlesme de saglanabilmektedir. Ilk
yardim hizmetlerinin yaninda ara¢ kontrol paneli de sistemin diger bir 6zelligi olup sistemi
Bulut {izerinden de yonetme imkani sunulmustur. Yine diger bir 6zelligi ise yapay zeka
optimizasyon algoritmasi olan GA ile yapilan alternatif ara¢ rotalama’dir. Bu sayede
kapsama alaninda bir kaza sonucu trafikte tikanma meydana gelmigse alternatif en kisa yol

strticuye listelenir.

Kaza aninda gegmise doniik goriintiiler video formatinda kaydedilmektedir. Ayni1 zamanda
bu parametreler ve kaza anindaki i¢ ve dis kameralarin son ¢ektigi goriintiiler Bulut’a
aktarilmakta bdylece olas1 kara kutunun zarar goérmesi durumlarinda veri kaybi en aza
indirilmektedir. Yine kaza aninda sensorden ilgili birimlere gelen trigger sinyaline gore
kazanin siddeti, kaza yapilan yerin konum bilgisi ve aracin kimligi polis, itfaiye ve hastaneye
mail olarak bildirilir. Gerekli ilk yardim isleminin daha hizli bir sekilde gergeklesmesi
saglanir. Yonetim web ara yiizl kullanilarak ara¢ durdurma ve Bulut’un kontrolii
gerceklestirilebilir. Ayrica Bulut’a aktarilan verileri de aylik ve ginlik listeleme imkan1 da
aktif bir sekilde kullanilabilir.

Siirlicli yolda anormal bir durumla karsilastiginda konum kilitleme o6zelligi sayesinde
istedigi an bu konum bilgilerini kayitta tutup istedigi mesaji segerek goénder butonuna
bastiktan sonra kapsama alanindaki diger araglara bilgilendirme yapilabilir. Bu
bilgilendirme dijital harita (zerinde gosterilir. Bilgilendirme olarak; bozuk satith (gukur,

timsek), kaza, trafik yogunlugu olabilir.
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Harita 1.1. Yol durumu gdsterimi

Ornegin; dijital harita iizerinde “CUKUR” ve “MESAFE 5,24 km” olarak Harita 1.1.’de
gorilecektir. Sayet aracin gidecegi istikamette kaza meydana gelmisse yani Bulut’a kaza
bilgisi diismiisse yine ayni sekilde bu sefer kullanicilardan bagimsiz olarak kapsama
alanindaki sisteme kayitli araglar arasinda hem “Mesaj” penceresinde hem de dijital
haritalarinda kaza yapan aracin plakasi ve araca olan uzaklik bilgisi gérulecektir. Bu sayede
mesafe hakkinda ¢evredeki kullanicilara mesaj verilebilir. Ya da tanidik birisinin olmasi
ihtimali Uzerine aile fertlerinin hem kazadan haberi olur hem de hizli bir sekilde olay

mahalline gitmeleri saglanir.

Dogal olarak gidilecek istikametteki olasi yol riskleri diger siiriiciileri de etkiler. O yol kaza
sirasinda kapanabilir. Yogun trafigi olan bir yol oldugu diisiiniiliirse uzun ara¢ kuyruklari
olusacak bu da ara¢ kuyruklarinda gececek zaman kaybi demektir. Yapilan bu ¢alismada
sirtct dijital harita Uzerinde, kapsama alanindaki tiim yol verileri kazali araglar
gorilebilmekte ayn1 zamanda kaza konumuna olan mesafede yazilmaktadir. Bu uyariy1

g0ren suriicu gelistirilen sistem tarafindan hedefe en kisa rotaya yonlendirilir.

Siructye alternatif rota 6nermek icin yapay zeka metotlarindan GA(Genetik Algoritma)
kullanilarak gorsel bir arag rotalama yazilimi gelistirilmistir. Bunun igin seyahatin basladigi
nokta ile bitecegi nokta secilir. Yazilim sayesinde siiriicliye en kisa olasi yollar listelenir.
Onerilen yollar arasindan istenilen yolu ¢izdirme imkani da sunulmustur. Rota (izerinde kaza
olusmussa yeni rotalar siiriicliye listelenir. Siiriicii istedigi en kisa yolu segerek cizdirebilir.
Bu sekilde trafik sikisikliginin ve dolayisiyla zaman ve ekonomik kayiplarin 6niine gegilmis

olunur.



2. ONCEKI CALISMALAR

Tekerlegin icadiyla baslayan, buhar makinasiyla devam eden, i¢ten yanmali motorlarin
icadindan sonra hizla hayatimizin bir pargasi olan araglar, zamanla insanlarin vazgecilmezi
haline gelmistir. Hava, deniz ve kara trafigindeki arag sayilart her gecen giin artmistir.
Bununla beraber trafikte sorunlarda meydana gelmeye baslamistir. Trafik 1siklar
kullanilmis, bu kazalarin olus bigimleri ve sonrasinda bilgi sahibi olmak igin kaza verilerin
kaydedilmesinin 6nemi artmistir. Bunun i¢in hava, deniz ve kara tagitlarinda bir takim kayit

elemanlar gelistirilmistir.

Her ne kadar isimleri farkli olsa da amag aynidir. FDR(Flight Data Recorder) ucaklarda kara
kutu olarak isimlendirilmistir. Karakutu veya ugus veri kaydedicisi, hava yollarin1 kullanan
her aragta bulunmasi zorunlu olan bir cihazdir. Karakutu, Sivil Havacilik Kurulu tarafindan
1947 wyilinda hava tasitlarina uygulanmasi kararlastirilmis 1958 tarihi itibariyle

netlestirilmistir.

Ugusa dair verileri kaydeden kara kutular ayakkabi kutusu biiyiikliigiinde ve yaklasik 5 kg
civari agirhigr vardir. Carpma etkisini asgariye indirmek igin ugagin kuyruk bclimunde yer
alir. Kutudaki sinyal sistemi suyla temas halinde devreye girer ve kutunun bulunmasi i¢in

90 giin boyunca ve 6000 metre derinlige kadar sinyal verir.

Kara kutular, 6zel bir verici yardimiyla bulunur. 37.5 KHz'de yayilan sinyaller ile, genis bir
ylzeye yayilmis enkaz pargalari arasindan karakutuya ulasilabilir. Cesitli 6zelliklerine gore
siniflara ayirihir: Tip 1: Sadece kokpit ile yer, kokpit ile diger hava araglar1 arasindaki
konusmalar1 kaydeden cihaz. Tip 2: Sadece ugus verilerini kaydeden, Tip 3: Hem ses hem
de ugus verilerini kaydeden cihazlardir. Kisaca FDR/CVR olarak bilinir. Glinim{zde en

yaygin kullanilan karakutu tipidir.

Gemilerde ise karakutu; VDR(Voyager Data Recorder) olarak kullanilmaktadir. VDR;
geminin mevkiini, hareketlerini, gemiye verilen kumandalar1 ve geminin kontroliine iliskin
hususlar1 siirekli olarak kaydetmek ve saklamak iizere bir kaza durumunda incelenmek
maksadiyla dizayn edilmistir. Tiirkiye’de ise 1 Temmuz 2002’de IMO’nun A.861(20) sayilt

dizenlemesi ile yiriirliige girmistir. (Ulastirma Bakanligi, 2019)
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Sekil 2.1. VDR(Voyager Data Recorder) kayit bilgileri

Sekil 2.1.’de “VDR” cihazinin kayit ettigi bilgiler goriilmektedir. KOpri ustu sesleri, ana
makine kumanda bilgileri, radar bilgileri ve gemideki diger cihazlardan gelen bilgiler
kaydedilmektedir.

Bugin Kkayit cihazlar1 rayll sistem araglarimin ¢ogunda yaygin ve etkin olarak
kullanilmaktadir. Bugilin butlin demiryolu araglarina baktigimizda eski takometre ve
takograflar1 tireten Haslerrail firmasi ilk olarak 1990’larin baglarinda tlkemize raybuslara

biiyiik ebatli ve komplike “DOS” yazilimi1 mevcut “TELOC 2200” cihazlar iiretmistir.

Kara araclarinda durum ise ugak, gemi ve trenlerdekinden farklidir. Kara araglarinda
zamanla teknoloji ile birlikte ¢ok hizli yenilikler eklenmis, donanim ve yazilim {iriinleri ilave
edilmistir. Literatiir taramast da konunun genis ve ¢ok c¢esitli olmasindan dolay1 alan

bakimindan alt1 baglik altinda gruplar olusturulmus ve incelenmistir.

2.1. Gelismis Teknolojik Donamimlarina GOre Yapilan Calismalar

Bu noktada arac bilgilerinin hemen hemen hepsi 6lctlerek stricinin ara¢ kontroliindeki
hakimiyetini ve siiriis konforunu arttirma hedeflenmistir. Zamanla arag ve siirticii etkilesimi
artmistir. Bu yiizden firmalar araglara son teknoloji sensorler ve transduserler yerlestirmekte
kaliteli bir yol tutus ve siiriis konforu i¢in son nesil teknolojiler kullanmaktadirlar. Bu

calismalardan 6ne ¢ikanlar tarihsel olarak asagida siralanmustir.
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Gopalakrishnan ve digerleri (2004), cesitli analog ve dijital doniistiiriiciiler ile 151k ve ses

girdilerini alip degisen c¢evre kosullarina akilli cevap verebilen bir mobil robot
gelistirmislerdir. Cayiroglu ve Simsir (2008), RF (radyo frekansi) sinyalleri kullanarak,

kamera monte edilmis tekerlekli bir mobil robot arabanin wuzaktan kontroli

gerceklestirilmistir.

Unsal ve Bayir (2008), uzman sistem yazilimi ile gergek zamanl olarak ariza tespiti igin
motor devri, motor sicakligi, yakit sicakligi, sarj sisteminin akim ve gerilimi, yag sicaklig
ve egzoz emisyonlarini 6lgmiislerdir. Koruk¢u ve Kilig (2011), otomobil kabininde hava
hizinin 1sitma siireci sirasinda 1s1l konfora olan etkisinin deneysel olarak incelenmistir.
Kabin i¢ ortam sicakligi, bagil nem, ortalama 1sinim sicakligi ve siiriicii viicut ortalama
sicakligr degerleri dl¢lilmiistiir. Simsek ve digerleri (2012), tarafindan ilk defa 3G (3. Nesil
Kablosuz Aglar) ile uzaktan kontrol edilebilen bir arac gelistirilmistir. Arag¢ iizerindeki
kamera ile ger¢cek zamanli goriintii aktarimi yapilabilmekte ve uzaktaki bir bilgisayardan
aracin ve kameranin hareketini kontrol edebilmektedir. Celebi (2012), ¢alismasinda, ses
komut tanima ile gezgin arag¢ kontrolii ger¢eklestirmek istenmistir. Bu ¢alisma, kullanicilara
herhangi bir cihazi kontrol etmek i¢in kullanim kolayligi, hareket serbestligi, uzaktan veri

girisi imkan1 saglamaktadir.

2.2. Surtcl Saghk Bilgilerine Gore Yapilan Calismalar

Ilerleyen asamada Siiriicii bilgileri de énem kazanmugtir. Anlik siiriicii saglik bilgilerinin
6lciminin yapilmasi ve bu bilgilerin GPS, GPRS gibi ek donanim elemanlariyla uzaktan
erisimle kayit altina alinmasi hem ilgili aracin siiriiciiniin hayatim1 hem de trafikteki
stirticiilerin hayatlarini kurtarabilir. Sadece kaza an1 degil kazadan sonra olusabilecek bilgi

kirliliginin 6nuine de gegile bilinir.

(Teong and Jeoti, 2004), 3G(Ugiincii Nesil) ile uyumlu calisan, tibbi verileri giivenli
baglant1 ile sunucudan alan ve s6z konusu verileri uzman hekimin goriintiillemesi i¢in
gonderen sistem gelistirmistir. Bestoon (2009) Calismasinda mobil kullanicilarin fiziksel
aktivitelerini ve saglik durumlarini takip etmek amaci ile bir uzaktan izleme sistemi
gelistirmigtir. Sensorden alinan veriler GPRS/GPS iinitesi yer aldigi bir mikro bilgisayar

sistemine aktarilmistir. EIde edilen veriler bir web sunucuya aktarilarak viicut verileri takip
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edilmistir. Moron ve digerleri (2005), ¢alismalarinda, bir veya birgok kullanicidan bluetooth
ile oksijen konsantrasyonu ve nabiz isareti alinmakta ve bu fizyolojik isaretler WLAN ve
GPRS ile iletilmektedir. Boylece tek bir merkezden birgok hastanin oksijen konsantrasyonu
ve nabzi takip edilmistir. Derelioglu (2007), kaza oldugu anda, arag¢ {initesi aragtaki
yolculara ait kimlik bilgileri, tibbi bilgileri ve GPS teknolojisi ile edindigi konum bilgisini
GPRS teknolojisi kullanarak sunucu dnitesine gondermektedir. Sunucu Unitesi de kaza

konumuna en yakin ve en uygun hastaneye kaza raporunu iletmektedir.

Fourty ve digerleri (2009) tarafindan gelistirilen yapay sinir agli bir siniflandirma
algoritmas1 yazilim hastanin diisme anini tespit ederek GSM/GPRS araciligr ile yardim
merkezine c¢agri gonderilmesi saglanmistir. Cagr1 merkezine gelen uyar ile hastanin yeri
tespit edilerek miidahale yapilabilmektedir. Aksoy (2012),’un gelistirdigi sistem ile aragsal
aglarda ses, goriintii, ¢esitli dosya ve metin gonderimi yapilabilmektedir. Ayrica sistem, GPS
ve ivme sensorli kullanarak kaza tespiti ve konumlandirilmasina olanak vermektedir. Bu

ozellikler sayesinde kaza durumunda tibb1 miidahalenin ulagsma siiresi kisalmaktadir.

2.3. Siiriicii Hatalarina GOre Yapilan Calismalar

Kaza sonrasi su sorunu cevabi aranir. insan kaynakli mi, yoksa ara¢ kaynakli m1? Giivenli
bir siiriis i¢in sadece insan hassasiyeti ve dikkati yeterli olmayabilir. Ozalp’m (2012),
belirttigine gore trafik kazalarinin bir sebebi de siiriicii hatalaridir. Hata yapan siiriiciilerin
kullandig1 araglarin plakalarinin dogru bir sekilde tespit edilmesi, hizlarinin belirlenmesi i¢in
araglarin plakalarinin belirlenmesi gergek zamanli hizlarmin 6lgiilmesi, istenen guzergah
Uzerindeki ara¢ sayisinin  hesaplanmasit ve ara¢ yogunlugunun belirlenmesi
gergeklestirilmistir. Gokasar (2016), D100 Karayolu'nda bulunan bir yol aginda tek bir
seridin kaza sonucu kapanmasi durumunda, 141 senaryoda, farkli uyum, talep ve
konumlarda ayr1 ayr1 ve birlikte SKS ve DHS uygulamalarinin mikroskobik olarak etkinligi

Olclilmiistiir.
2.4. Kaza Olay Tespit Algoritmalarina Gore Calismalar
Araglar giinden giine gelisen teknolojiyle 6zdeslesmeye baslamis olsalar da, kazalar sonrasi

istenmeyen sonuglar dogursa da araglarin trafikte katlanarak ¢ogalmasina engel olamamuistir.

Ilgin (2010), kaza olay yonetimi icin kaza-olay tespit algoritmalarini incelemistir.
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2.5. Yol Sartlari, Yol Kosullarina Gore Yapilan Calismalar

Arag ve Siiriicili disinda yol kosullar1 da 6nemli bir faktordiir. Yoldaki isaretler ve isaretgiler,
seritler aracin yoldaki GPS konum bilgileri aracin stabil yol tutusu ve siiriiciiye yardimci
olmak ig¢in aktif rol oynamaya baslamistir. Broggi (1999), gercek bir ara¢ tzerinde serit
tanima, engelleri tanima ve araca yon verme Uzerinde uygulama yapmistir. (Paetzold and
Franke, 2000), sehir trafiginde siirliciiye yardimei olmak i¢in resimler (izerinde nesnelerin
kenar ¢izgileri taranarak yol iizerindeki isaretleri, kaldirim kenarlarini, yaya yollarini, dur

cizgilerini tantyan bir ¢caligma yapmislardir.

Demirel (2002), tekerleklerin farkli olumsuz yol kosullarinda patinaj yapmalarinin 6niine
gecmek amaciyla bir bulanik patinaj onleyici kontrol sistemi gelistirmistir. Takahashi ve
digerleri (2003), otoyolda seritleri algilayan yeni bir yéntem 6nermislerdir. Oztlrk (2004),
savrulma engelleyici bir aktif gilivenlik kontrol sistemi tasarlamis ve yol testleri ile
kontrolcliniin bozucu savrulma momentlerine karsi davraniglart degerlendirilmistir.
ADAMS programinda tasarlanan gergekei bir arag modeliyle denenmistir. Yaprak (2005),
calismasinda “GPS Dur ve Git” yontemi ile yapilan dlciilerden elde edilen koordinatlarla
elektronik takometre ile yapilan 6l¢iilerden elde edilen koordinat degerleri karsilastirilmistir.
Kaldirimlara isaretlenen 437 ortak nokta her iki yontemle Ol¢iilmiis ve koordinatlar iilke

koordinat sisteminde hesaplanmaistir.

Havur (2006), hareket halindeki bir aracin igindeki kameradan elde edilen video goriintiileri
iizerinde, kenar analizi ile sekil bilgisine dayali ticgen, dikdortgen ve daire sekilli trafik/yol
isaretlerinin tespitini yapmustir. Cremean ve digerleri (2006), ¢l ortaminda kendi yolunu
bulan ve engellere ¢arpmadan ilerleyen gercek bir arag iizerinde deneme yapmislardir.
Caligkanelli ve digerleri (2012), araglar arasindaki aralik dagilimlar1 simiilasyon islemleri,
Calismada izmir’deki onemli sinyalize arterler iizerinde yer alan alti farkli noktada
gozlemler yapilmis, bu noktalardan gegen araglar arasindaki zaman cinsinden aralik
degerlerinin dagilimi, arag tiirlerine ve serit 6zelliklerine gore degerlendirilmistir. Dipankar
ve Narayan, (2012), stratejik 6neme sahip anahtar teknolojiler ve bunlarin miimkiin kilacak
yeni uygulamalar1 tanimlayarak, kablosuz ve mobil iletisim aragtirmalarinin bazilarina
yonelik bir bakis agis1 sumaktadirlar. Soytirk ve digerleri (2014), araglara konulacak bir

sistem ile yollardaki yiizey bozukluklarinin (tiimsek, cukur, hiz kesici vb.) tespit edilmesini
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amaglamigtir. Bu amagla; algilayicilar, islemci, GPS alicis1 ve elde edilecek verilerin

analizinde kullanilacak algoritmalardan olusan sarsintiya-duyarli bir sistem tasarlanmistir.

2.6. Yapay Zeka ve Otonom Olmasina GOre Yapilan Calismalar

Yapay zeka ilerledikge, akilli algoritmalarin arag ve yol sartlarindaki verilere uygulandik¢a
ileri simiilasyan yazilimlar1 gelistirildikge yar1 otonom araglar ve otonom araglarin sahneye
¢ikmasina hizlandirmis, yapay zeké ile ara¢ rotalama Uzerine de ¢ok degisik yazilimlar
ortaya ¢ikmustir. Li ve digerleri (1997;1998), bulanik mantik yontemlerini kullanarak gevre
sartlarinda bir aracin otonom olarak kontrol edilebilmesi i¢in beyaz yol seritlerini taniyan
bir metot gelistirmislerdir. “THMR-II” ismini verdikleri bir mobil robot Uzerinde
uygulamiglardir. Ollero ve digerleri (1999), otonom tasitlarin yon bulma davraniglari iizerine
calismuslardir. Ozellikle net belirgin yollar, hareketli hedefler ve ¢evre ozellikleri lizerine
yogunlagmislar, pozisyon belirleme teknikleri kullanmislardir. Uygulamalarin1 “Romeo”

adin1 verdikleri bir robot tasit iizerinde gerceklestirmislerdir.

Kok ve Kuloglu (2005), galismalarinda sollama esnasinda meydana gelen kafa kafaya
carpigsmada yol (yolun egimini) ve tasit 6zellikleri (sollama yapacak tasitin Oniindeki tasitin
ve karsidan gelen tasitin hizlarini, karsidan gelen tasit ile sollama yapacak tasit arasindaki
mesafeyi, tasit agirhginmi ve giicii) incelenerek en 6nemli faktorler karar agact yontemiyle
irdelenmistir. Kayis ve Acarman (2008), calismasinda amaci CF-IVC protokoliiniin amaci
ara¢ aglarim yonetimi kolay daha kii¢iik parcalara bolerek haberlesme ortamina erigimi
diizenleyip sanal bir yonlendirme omurgasi olusturmaktir. Bingol ve Kuscu (2010), plaka
bolgesinin bulunmasi islemi i¢in kenar bulma (Difference) algoritmalari, karakter ayristirma
islemi icin blob coloring algoritmasi, karakter tanima islemi i¢in ise sablon eslestirme
algoritmasi kullanmiglardir. Tays1 (2012), ¢alismasinda, literatiirdeki cografi yonlendirme
protokollerini incelemistir. Tez kapsaminda mevcut alic1 tabanli protokoller incelenerek bu
algoritmalarin ¢oklu ortam servisleri i¢in uygunlugu tartisilmistir. Kog ve Karaoglan (2014),
“ZBARP” icin literatiirdeki modellerden farkli bir sekilde ilk olarak, “ilk giren ilk ¢ikar
(FIFO)” 6zelligini saglayan, zamana bagli hiz fonksiyonunu g6z oniine alan ve dogrusal

yaptya sahip yeni bir karma tam sayili matematiksel model gelistirmislerdir.

Kisa ve Botsali (2015), trafikte seyreden bir binek aracin konsoluna baglanmis tek bir CCD

kamera ile alinan sayisal goriintiilerden aracin 6niinde seyreden diger araglardan en yakin
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olaninin araca olan uzakligini tahmin etmeyi saglayan bir yontem sunmuslardir. Jia ve
Ngoduy (2016), araglar arasi iletisim (IVC) denilen bir yontemle kooperatif siiriis
davranigini saglayan bir denetleyici tasarlamislardir. Talebpour and Mahmassani (2016)’ye
gore modelleme yaklagimlarinin ¢ogu, baglant1 ve otomasyon arasinda ayrim yapmamakta,
farkli tasarlanan konuslandirma senaryolarinin etkileriyle ilgili pek ¢ok soruyu cevapsiz
birakmaktadir. Baglantili ve otonom araglarin trafik akisi stabilitesi ve verim Uzerindeki
etkisi farkli arag tiplerini farkli iletisim yetenekleri ile simiile etmek i¢in farkli modellere

teknolojiye uygun varsayimlar kullanan bir ¢ergeve sunmuglardir.

Atila, B. ve digerleri (2016), otonom kara tasitlarinda farkli sensor yaklagimlar1 ve temel
sensorlerin performans analizi ile diisiik maliyetli mesafe sensorleri ve GPS sensorleri
verileri igin bu ¢alismada bes basit yapilandirilmis filtre tasarlamis ve karsilastirmiglardir.
Cesitli algoritmalarla araglarin siirii olarak hareket etmesi, siiriicli hatalarini en aza indirmek
planlanmaktadir. Bu sayede olasi insan kaynakli hatalar en aza indirilebilecektir. Trafik
yOnetimi ve veri ag1 mekanizmalar1 gelistirilmis ve bunlar1 otonom bir ulagim sistemine

entegre etmek icin ¢alismislardir.(Rubin ve digerleri 2019)

Tashan (2017), calismasinda internet teknolojileri ile toplanan veriler ve bu verilerin
islenmesi i¢in gelismeye baslayan derin 6grenme tekniklerinden konvoliisyonel yapay sinir
aglar1 ve bilgisayar goriisii metodlar1 birlestirilerek otonom araglar serit takip sistemi serit
algilama yontemi Onerilmistir. Hacioglu (2017), ¢alismasinda araglarin hareketi, kinematik
bisiklet modeli ve "pure pursuit" yol takip algoritmasi kullanilarak Enerji tiikketimini gz
onlinde bulunduran ¢ok etmenli kavsak yonetimi icin MATLAB tabanli bir simiilasyon
ortami olusturularak kavsak yonetimi algoritmasi farkli 6rnek durumlar i¢in test edilmistir.
Celikkanat ve Eroglu (2017), ¢calismalarinda bulaniklik ¢ergevesinde en i1yi karar vermeyi
saglayan yaklasimlardan olan bulanik hedef programlama yaklagiminin kapasite kisitl ara¢
rotalama problemi {izerinde uygulanabilirligini incelemislerdir. Bulanik talepler altinda arag
rotalama probleminin c¢oziilebilmesi i¢in bir bulanik hedef programlama yaklagimi

onerilmistir.

Mercedes’in yaptigi Highway sistemi Pilot Connect sensorle donanan bir otonom sistem ile
0.1saniye tepki stresi elde ediyor. Bu sisteme ekstra olarak Wi-Fi baglantisi ile aractan araca

sistem de gelistiren Mercedes boylelikle aracin sadece yol ve gevresinde Ki trafikten
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haberdar olmasini degil dndeki aracin gordiiklerini de gérmesini saglayarak birlikte tepki

vermelerini sagliyor. (Koksel, 2016)

Kara araglarinda karakutu sisteminin ¢ok gelismis olmamasi ve tasarlanan sistemin ¢oklu
parametre igermesinden dolay1 literatiir taramasi 6 baslik altinda incelenmistir. Bilimsel
yaymlanmis caligmalar disinda c¢esitli dretici firmalar ileri uygulamalarin1 hayata
gecirmiglerdir. Tesla, Google gibi teknoloji firmalarin otonom araglari trafikte boy
gostermiglerdir. Ayrica Mercedes, Volvo firmalarinin da oldukga etkileyici uygulamalari

mevcuttur.
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3. MATERYAL VE YONTEM

Bu boliimde uygulama gelistirme asamasinda gereksinim duydugumuz donanim, yazilim

gelistirme ortami, yazilim kiitliphaneleri ile ¢aligmada kullanilan yontemler agiklanmigtir

3.1.Tasarlanan Devre (AKHRS) ve Kullanilan Donanim Elemanlari

Arag izleme, kaza kayit(arag bilgileri, siiriicii bilgileri), araclar aras1 haberlesme(olasi yol ve
kaza durumlar1) ve rotalama sisteminin tasarlanmasinda kullanilan donanim ve yazilimlar

bu bolimde anlatilacaktir.

3.1.1.Tasarlanan ana modul

Sistemin ana modull olarak isimlendirilen ana yapis1 Sekil 3.1.’de gosterilmistir.

Arag Bilgisayari

[_ .
Cikiglar ‘ L Hava yastigi

(LED ler) (ABS)

_—
- = immobilizer Gikigt
‘ Ana Modiil (Réle)
Motor i1s1

e)))

RF Modiil | M
(UFM Kiti)

Sekil 3.1. Tasarlanan ana modulun blok diyagrami

LCD EKRAN

Akii Voltaji

Sekil 3.1.”deki blok diyagrami kuruldugu otomobildeki akii voltaj seviyesini, motor sicaklik
bilgisini dlcerek ABS durum bilgisini algilayarak USB port lzerinden sistemde kullanilan
bilgisayar (Ara¢ Bilgisayar1) tarafindaki C# ile gelistirilen yazilim tarafindan
degerlendirilmektedir. Ayrica suruct modulu Gzerinden RF (Radyo Frekans) yolla gelen
soforiin viicut sicakligi ile parmak ucundan olgiilen nabiz bilgilerini de lzerinde bulunan

“UFM-M11 (RF Modiilii)” modull ile alip gelistirile yazilima aktarmaktadir. Yazilim
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kendisine gelen komutlara gore de kirmizi - yesil ledleri, réleyi(immobilizer) on-off
yapabilmektedir. Sistemde 4 satirlik LCD ekran gostergesi, sicaklik 6lgme devresi, akiiniin
voltaj seviyesini 6lgme devresi, hava yastigi sensori, ara¢ durdurma islemi igin réle ve 2
adet ¢ikis1 temsilen ledler mevcuttur. Surtici modulinden gelen verileri almak igin “UFM-
M11” kablosuz alic1 kiti ve bitlin donanim bilgilerini ara¢ bilgisayarina aktarmak i¢in USB

portu mevcuttur.
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3.1.2.Ana modultin bolimleri
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Sekil 3.2. Tasarlanan ana moduliin semasi
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Sekil 3.2.’de projede Pic18F4550 kullanilmistir. Ayrica, UFM-M11 RF haberlesme modiili,
regulator devreleri, ADC(Analog Dijital Doniistiiriicti) devresi, sicaklik 6l¢iim devresi,
butonlar, Réle-LED cikislar1 devreleri, LCD gosterge devresi ve usb konektor tim sistem

olarak gortlmektedir.

Omer MUNGAN

Master Devwe - 2012

Resim 3.1. Ana modiiliin ¢alisir haldeki goriintiisii

Resim 3.1.’de Ana modulun ¢alisir haldeki goriintiisii mevcuttur. Devre (izerindeki butonlar,
LED’ler, USB birimi, mikrodenetleyici, UFM kiti sicaklik sensorii DSB1820 entegresi ve
LCD ekran gorinmektedir. Sistemin c¢alisir haldeki ekran goriintiisii sekil 8’de

gortlmektedir. Ana modul Gzerindeki LCD ekranda gdsterilen bilgiler

1) Aracin motor sicaklik degeri

2) Aragtaki akiinln voltaj seviyesi

3) Surtcunin vicut sicaklik bilgisi

4) Siiriicliniin nabiz say1s1 bilgisi gosterilir

Ana modiiliin baskili devre goriiniisleri ekler boliimiinde EK-3(a)(b) de gosterilmistir.
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3.1.3. Tasarlanan suirtici modulu

Sistemin siriict modili olarak isimlendirilen ana yapisi Sekil 3.3.’de gosterilmistir.

RF Modili | —
Ana Modiil <l = e =
(UFM Kiti) o
RF Modiili =
| (UFMiti) :}i

Siirticti Nabiz
Olglimii

> Siirticii Modiilti — Suritict Viicut
Sicakhg:

2x16 LCD L

ABCDEFGHI JKLMNOP

abcecdefahidk 1mnopP

Sekil 3.3. Siirtici moduli blok diyagrami

Sekil 3.3. ile siiriiciiniin viicut sicaklik ve nabiz degerlerinin dl¢iilerek ana devreye iletmesi
saglanir. Suructi modull ile siirliciniin nabiz bilgisi ile viicut sicaklik degerleri dl¢iiliir.
Siiriicii parmagini nabiz dl¢iim bloguna yerlestirir. IR ( Kizil Otesi) alic1 verici devre
elemanlar ile 6lgtim gergeklestirilir. DSB1820 sicaklik sensorii ile de sdriiclnln vicut
sicakligr olgiiliir. Olgiilen bilgiler devre iizerindeki LCD ekranda gosterilmekte ve “UFM-

M11 RF” modil ile ana devreye gonderilmektedir..



3.1.4. SUrict modullinin bolumleri

Sistemin alt modiillerinin detaylarin1 verebilmek i¢in sistemin siirlicii modiiliinii olusturan
alt devreler bu boliimde giris-¢ikis iliskisi ile blok diyagramindaki belirtilen sira ile

anlatilacaktir.
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Sekil 3.4. LCD ve ADC devreleri bolimi
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Tasarlanan sistemde slriici moduliinde strlciye ait viicut sicaklik bilgisini 6lgen sicaklik

ol¢tim elemani devresi ve LCD gosterge devresi Sekil 3.4.”de bitiin sistemden kesilerek ayri

bir parga olarak gosterilmistir.
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Sekil 3.5. Nabiz olger devre bolimi

Tasarlanan sistemde surtici modilu Gzerinde devre Uzerinde slrlcl nabiz bilgisi 6lcim
devresi biitiin semadan kesilerek ayr1 bir parca olarak Sekil 3.5.’de gosterilmistir. Strtict

modulinun galisma sekli 6lgtimler kisminda anlatilmistir.
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Sekil 3.6. Regulator devreleri bolimi
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Sekil 3.6.’da RF haberlesme i¢in kullanilan UFM-M11 RF Moduliine 3.3Volt besleme

saglayan LM317 regiilator devresi ve PIC’e 5Volt’luk besleme saglayan 7805 Regiilator

devresinin semalar1 goriilmektedir.
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UQ +3V
ANT . ;_ GND1  GND3 — A
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Sekil 3.7. RF haberlesme devre bolumu

Sekil 3.7.’de tasarlanan siriici modilunin RF haberlesme devresi gosterilmistir.

3.2.Tasarlanan Devrelerde Kullanilan Donanim Elemanlari

Bu bolimde tasarlanan devrelerde ve modillerde kullanilan donanim elemanlar

anlatilmistir.

3.2.1. USB ara biriminin gelistirilmesi

Tasarimda Microchip firmasi tarafindan iiretilen PIC18F4550 denetleyicisi kullanilmistir.

Bu denetleyici USB modiilini de biinyesinde barindirmaktadir.

RCOTI0SOMICK ==
RCUTI0OSICCPUOE s
RC2ICCPAP1A |t
RCAD-WM [—2——Q) D-

RCS/D+HVP TO D+ J3
RCB/TXICK TO TX
RCTRADTISDO == RX VCC
D+ Q———{ D+ - e I O

D- D-
RDO/SPPO %O LED_1 GND O
ROVSPP1 ==——O LED2_R13 T 5 5

RD2SPP2 [ }—¢ £
RD3/SPP3 === TOOk =

27
RD4ISPP4 et} D4
RD5/SPPSP1B %o D5 R14
RDE/SPPEIP1C [} DO 100k
RD7ISPPTIPID =D D7

REQ/ANSICKISPP g—o ROLE

RE1ANGICKZEPF
REZ/ANTICESPF f——

RE3MCLRNVPP 1—(j) RST -

-E-T\J(.D—\

Sekil 3.8. USB konektori baglantisi
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Sekil 3.8.’de Ana moduliin PIC18F4550 ile USB konnektor arasinda yapilan baglanti semasi
gorulmektedir. R13 ve R14 direngleri USB konnektoriine bir baglanti olup olmadigini
algilamak i¢in kullanilmigtir. PIC 18F4550 nin datasheet tablosu ekler bolimiinde EK-1 de

sunulmustur.

3.2.2.Mikro denetleyici PIC18F4550

Tasarlanan ana modulde mikro denetleyici olarak PIC 18F4550 kullanilmistir. Tasarimda
kullanilan PIC18F4550'nin dahili USB birimi bulunmaktadir ve temel 6zellikleri asagida

listelenmistir;

* USB 2.0 uyumludur.

* LowSpeed(1.5Mb/s) ve Full Speed(12Mb/s) hizlarin1 desteklemektedir.
* Kontrol, Kesme, Izokron ve Y1gn transferleri desteklemektedir.

* 32 Adet U¢ noktasi vardir. (Cift yonli 16 adet).

* 1KB USB Ram bellegi. (Dual Access).

* Dahili voltaj regulatora.

* Dahili Pull-Up direncleri.
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Sekil 3.9. Ana modiilde kullanilan PIC18F4550 pin baglantilar

Sekil 3.9’da PIC18F4550'nin pin yapist gorilmektedir. USB islemleri i¢in ayirdigi toplam

22 adet register mevcuttur.

3.2.3. RF Haberlesme Moduli (UFM-M11)

Motor is1 | > - 1 Hava yastg

Ana Modiil

Akl b > -
» Immobilizer

s TS
A S
—
<
B
- ——
Q =1
o _
e o«

Nabiz | > Suirticii Modiili - 1Strdci st

Sekil 3.10. UFM-M11 RF kitinin ana ve yan modullerindeki kullanimi

RF modiil olarak UDEA firmasinin iirettigi “UFM-M11” isimli RF modiilii se¢ilmistir. Sekil
3.10.’daki Ana modulin Yan modille senkronizasyonunu gostermektedir. Senkronizasyon

icin RF haberlesme teknigi kullanilarak kablo karmasikligi engellenmistir.
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Resim 3.2. UFM-M11 RF modulu

Resim 3.2.°de kullanilan RF haberlesme modiilii “UFM M11” goriilmektedir. UFM-M11
moduilu, kullanicinin sistemine entegre olabilecek sekilde tasarlanmistir. Veri iletimi
Asenkron (UART) dur. Iletisim hizi: 9.6 Kbitps, 8 databits, noparity, 1 stop bit (8N1) data

formatini kullanir.

VDD
A
U2 +3Y
ANT . ‘1! GND1 GND3 fomr T [ il
o ANT NG | o
o S0z N2 fm =i R14
o } MIC3 e - D5 e
e il I 1 T
o T 3 ﬂ TR N
RF_ANTEN Sgé [T Natag 5
T R13 R19
LIFhER11 il 2

Sekil 3.11. UFM M11 modiiliiniin devreye baglanist

Sekil 3.11.de UFM-M11 moduliiniin baglanti semas1 goriilmektedir. “TX” ve “RX” u¢lar1
haberlesme uglar1 ile veri alinir veya gonderilir. Anten devresi ile de kablosuz iletisim
saglanir.

3.2.4. Regulatorler

Iki tiir regiilatér devresi kullanilmistir. Bunlar 7805 ve LM317 regiilator devreleridir.
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7805 Regulatér Devresi

Microchip firmasinin +5V gerilime ihtiya¢c duymaktadir.

0
[a)
+12V =

U1
J1 D1 T 7305
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o2 N o—— Vi vo =

V1
N4001
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z |
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Sekil 3.12. 7805 regulator devresi

Sekil 3.12.’de goriilen besleme iinitesinin girisine DC12V uygulanmalidir. Dogru gerilimin
ters uygulanmasi halinde D1 diyotu sayesinde devrenin zarar gérmesi engellenecektir. C1
kondansatorii ile dogrultulmus gerilimde mevcut olan dalgalilik (ripple) faktorii
azaltilmaktadir. Dalgalilik oram1 azaltilmis gerilim Ul regiile entegresinin girigine
uygulanmaktadir. Ul entegresi 7805 regiile entegresi olup sabit +5V c¢ikis gerilimi
vermektedir. Cikistan alinan gerilim 10uF lik kondansatorle tekrar filtre isleminden gegirilip
dalgalilik orani ortadan kaldirilmaktadir. Elde edilen +5V luk bu besleme PIC, 1s1 sensorii

vb. elemanlarin beslemesinde kullanilacaktir.

7805 Enregresi :

* D1: Devreye uygulanan ters gerilimlerde devreyi korur.

*C1, C2: Filtre kondansatorii amagl kullanilmigtir. DC gerilimde bulunan salinimlar
gidermek amaciyla kullanilmistir.

*U1: 78LO05 regiile entegresidir. Cikisinda sabit +5V gerilim elde edilir. Cikis degeri VDD

olarak isimlendirilmistir.

LM317 Regulator Devresi :

RF haberlesme igin kullanilan UFM-M11 RF Modulu beslemesi 3.3V’tur. Bu beslemeyi
7805 ile saglanamaz. +5V UFM-M11 modiiliine kalic1 zararlar verebilir. Bu nedenle LM317
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ile 3.3V c¢ikis verecek sekilde ayarlanmalidir. LM317 nin ¢ikis voltaj araligi 1.2V ile 37V

arasindadir.
+3W
U2 FiLY
LMa17L
EI BV vo =2
S
- R2
_ 330 Lca
—C3 2200F
220nF R
470

Sekil 3.13. Ana devredeki LM 317 baglantilar

Sekil 3.13.’de ana ve yan modilde kullanilan UFM-M11 moduliine besleme gerilimini
saglayan regiilator semasidir. Devrede R1 470 ohm ve R2 330 ohm secilerek 3.3V ayari

yapilmustir. C3 ve C4 kondansatorleri filtre maksatli kullanilmustir.

3.2.5. LCD gosterge devresi

LCD1
TC2004A-03(R)
WDD
m o = = = o o W Oooooodn
| I )
®” T80
e Q00
ol SR8
10K O
g w

Sekil 3.14. LCD baglantist

Sekil 3.14.”de ana moduilde 4x20 LCD kullanilmustir. LCD 4 bit tizerinden kontrol edilmistir.
LCD den okuma yapilmadigi icin R/W ucu topraga baglanmistir. LCD nin RS, E, D4...D7
uglar1 PIC’in RB7, RB6, RD4...RD7 uglarina baglanmistir. R17 direnci LCD nin ekran ig
aydinlatma LED’inin 6n direnci konumundadir. RV2 potansiyometresi ise kontrast ayarini

yapmaktadir.
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Resim 3.3. LCD’nin ¢alisir haldeki fotografi

Resim 3.3."de 4 satirda 6lgiilen parametreler listelenmistir. ilk iki satir ana devre tarafindan
olgiilen aracin motor sicakligi ve aracin akii voltaj bilgileridir. Diger iki satirdakiler ise yan

devre tarafindan olciilen siiriicii viicut sicaklik ve siiriicli nabiz bilgileridir.

3.2.6. Cikis (Role) devresi

v A
J4
D4 I RLY s
1N4001 G5CLE-1-DC5 o
yaN §H / e
SIL-100.0:
ROLE R15 K Q1
o — BC547
™
R18 DS
560 A K '
LED-RED |

Sekil 3.15. Role kontrol devresi s-emas1

Ana modiilde Sekil 3.15’de hava yastigin1 agmak icin tetiklemeyi meydana getirecek bir adet
role bulunmaktadir. Q1 transistorii R15 direnci tizerinden lojik-1 alinca iletime ge¢gmektedir.
Iletime gegen transistoriin kollektor — emiter uglari arasindan akim akmaya baslar. Bu akim
akist sirasinda RL1 isimli rdle bobini enerjilenir ve agik kontak kapanir, kapali kontak agilir.
D4 diyotu role bobininde meydana gelen ters EMK’y1 yok etmek igin kullanilmistir. R18,
D5 LED diyotunun akim smirlama direncidir. D5 yaniksa Q1 iletimde, soniikse Q1
kesimdedir.
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3.2.7. Cikis LED’leri devresi

Ana modul Gzerinde, biri yesil digeri kirmiz1 olmak tizere iki adet LED diyot bulunmaktadir.
Bu LED’ler bagimsiz ekstra 2 ¢ikisi temsil etmektedir. Gerekirse bu LED’ler yerine sirticu

devre ilave edilerek aktif bir ¢ikis elde edilebilir.

D2

R8
LED_1

470 K A

G3-RED
R9
— G0 Len 2
am . RS/ A N

LED-GREEM

Sekil 3.16. Ana devresinde kullanilan harici ¢ikiglar1 gésteren LED ler
Sekil 3.16.’da gorilen harici ¢ikis LED’lerin tasarlanan programda stiriicii yazilim kodu
mevcut oldugu igin siiriicii baglanabilecek bu ¢ikislara ek donanim birimi baglanabilir. Bu

sekilde program penceresinden rahatlikla kontrol edilebilir.
3.2.8. Butonlar devresi

Ana modul Uzerinde bulunan ve Sekil 3.17.’de gosterilen donanimsal olarak iki adet buton

bulunmaktadir.
WDD WDD
R11 R12
10k 10k
RST (O—8
BOOT ) o
! )

RESET BUTON

eT—T
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Sekil 3.17. Reset ve ABS butonlarinin devreye baglanisi

Reset Butonu : PIC18F4550’yi resetlemek i¢in kullanilir. Bu sekilde sistem refresh
edilerek yeniden baslamasi saglanir.

ABS (Trigger) butonu : Bu buton hava yastig1 sensorii islevi gormektedir. Bir kaza aninda
araci oniinde bulunan sensorler algilar ve hava yastigini tetikler. Bu sekilde hava yastigi aktif
olur. Deneyler sirasinda test amagli sensoriin gordigii islevi gormektedir. Test amagli olarak

kaza similasyonu igin sistemi harekete gegirmek i¢in kullanilir.
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Olgiim iglemleri
Tasarlanan sistemde 6l¢timler 3 ana grupta toplanmastir. Birincisi sicaklik 6lgtimii, ikincisi
akl voltaj 6lcimu, tglinciisii ise nabiz 6l¢timiidiir. Sekil 25’te gorsel olarak parametreler

gorilmektedir.

Devre

NS e =
sicakhk sensorleri

Resim 3.4. Arag ve surticu uzerindeki dlgumler

Stcaklik olglimleri :

7
~ ot Y e ™
" . - -
o — \:_\: é ) 4
L] -
o siirtici
E viicut sicakhi
2 ‘
=1 =
R e
NS

sicaklik sensorleri
Resim 3.5. Olgiilen sicakliklar

Resim3.5.’de goriildiigi gibi 2 tiir sicaklik dlglimii yapilmaktadir. Birincisi aracin motor
sicaklig, ikincisi de siiriiciiniin viicut sicaklik bilgisidir. Motorun sicaklik 6lgtimii ana modul
Uzerinden; strtclnun viicut sicaklik bilgisi ise surtict modul Gzerinden 6l¢tlmektedir.

3.2.9. DS18B20 1s1 sensoru
125 C

55 C

Resim 3.6. DSB 18B20 sicaklik 6l¢iim entegresi
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Ortam sicakligini 6lgmek i¢in Resim 3.6.’daki Dallas firmasinin irettigi (DS18B20) One
wire dijital termometresi kullanilmistir. DS18B20 sensoriiniin sicakliga bagl olarak dijital
cikislar1 gosteren sekil ekler boliimiinde EK-2 de sunulmustur.

DS18B20 sensoriiniin baslica 6zellikleri sunlardir;

*3.0V ile 5.0V araliginda ¢alisabilme

*-55C ile +125C araliginda dlgme

*-10C ile +85C araligindaki hassasiyet +0,5C
*9 veya 12 bit ¢oziiniirliikte okuma segenegi

*12 bit ¢ozundrlikte max 750ms okuma siiresi

KLY
;
R6
ART us
3
VCC
DS18820 O— f po L2710 ]
GND @ @
DS18820

Sekil 3.18. DS18B20

Sekil 3.18 ile Ana modulde DS18B20 1s1 sensorii PIC18F4550°nin RB5 ucuna
baglanmistir. Yukaridaki sekilde gorulen ve Pull-Up direnci olan R6, katalog bilgisi
uyarinca konmustur.

Ak voltaj 6lgtimleri :
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Resim 3.7. Ara¢ aki voltaj 6l¢im

Otomobilin aki bilgisini analog-dijital doniistiiriicii lizerinden ana modiile alinmaktadir.
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3.2.10. Analog dijital gevirici

PIC18F4550’nin Analog-dijital (ADC) modili 0-5V arasinda ¢evrim yapmaktadir. Fakat
otomobilin aku voltaj seviyesi 12V tur. Bu gerilim direk PIC’in ADC modullne verilemez.

J2 RV1
o f ] O AND
C © G
CONN-SIL2 K7 R7
D6 ZN H K2
1N4T 334
5v1 zener

Sekil 3.19. ADC 6n diizenleme devresi

Bu sorunu ortadan kaldirmak i¢in Sekil 3.19.’da tasarim yapilmistir. Bu baglanti sayesinde
girise uygulanan gerilim segilen RV1 ve R7 direng degerleri sayesinde dorde bolinmektedir.
Piyasada hassas 3K9 ve 1K3 direng¢ zor bulundugundan 1K2 lik R7 direnci ile 4K7 lik RV1

potansiyometresi kullanilmistir.

Pot ayarlanarak c¢ikista 5V verecek gerilim elde edilmistir. PIC yazilimi olan CCS C
programinda “ #device ADC=10 ” satir1 ile 10 bit ¢ozunirlikte ADC kullanilacagi PIC’e
bildirilmistir.

Otomobilin akii voltaj seviyesi 12V bandinda sabit olmayacagindan dolayr ADC modulunin

tasarimu giris gerilimi en fazla 20V oldugu varsayilarak yapilmistir.

3. Nabiz Ol¢iimii
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Resim 3.8. Siiriicii nabiz 6lgme
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Nabiz nedir :

Nabiz, kalbin 1 dakika i¢inde kag kere kasildigini dolayisiyla kalbin hizini yansitir. Kalp her
kasilmasiyla bir miktar kani atardamarlar i¢ine pompalar ve damarlarin esneyebilme
ozelliginden dolay1 atardamarlarda buna bagli bir genisleme olur ve ardindan eski durumuna
donmek ister. Iste bu genisleme, damarlarin yiizeysel seyrettigi yerlerde (el bilegi, dirsek ici,

kasik, sakak, ayak bilegi gibi) nabiz olarak hissedilir.

Tasarlanan sdriici modull ile nabiz 6lgiilir. Kalbin kan pompalamasi sirasinda kilcal
damarlardaki kan yogunlugunun artisi, parmak i¢inden gecirilecek bir 151n demetinin de bu
yogunluga bagli olarak karsi taraftan ayni1 oranda izlenebilmesini saglamaktadir. Viicuttaki
151k gecirgenliginin degisimi, elektronik bir sistemle algilanabildiginden nabiz sayisi

Olcebilecektir. Tasarimda kullanilan 1sin demeti kizilGtesi olarak segilmistir.
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Blok diyagram

IRIFD FOTO TRANSISTOR

tl.
{

YUKSELTEC
MIKRODENETLEYICI <: j>

e
w
J
g
LB J

LCD EKRAN

Sekil 3.20. Nabiz olger blok semasi
Calisma prensibi

Sekil 3.20.’de goruldigi gibi tasarim 5 boliimden olusmaktadir, bunlar;

-Kizilétesi 151k yayan birim (IR LED)

-Isik algilama birimi (Foto transistor)

-Sinyal yukselteci (OPAMP)

-Mikrodenetleyici

-Cikt1 birimi (LCD Ekran)

Sekil 3.20.’de ilk iki birim kendi i¢inde nabiz sensorii olarak adlandirilabilir. Kizil6tesi 1s1k
yayan IR LED calisir durumda oldugunda, foto transistor ile arasinda herhangi bir cisim
bulunmadig1 varsayilirsa, 1s1n demeti foto transistor iizerine dogrudan ulasacagindan bu
eleman iletim durumunda olacaktir. Ona bagli olan yiikselte¢ devresi sadece salinimlari
yikselttiginden devrede herhangi bir saliim olmayisi dolayisiyla yiikselte¢ c¢ikis

vermeyecektir.

IR LED — Foto transist0r arasina parmak yerlestirildigi durumda nabza bagli olarak viicuttaki
151k gecirgenligi degisecek ve 151k, nabiz frekansi oraninda foto transistor tizerinde bir pals
meydana getirecektir. Cok diisiik voltajli olan bu salinim (5-10mv civart) mikro denetleyici

tarafindan algilanabilecek seviyeye getirilmelidir.
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Sekil 3.21. Nabiz Olcer devre bolumu

Sekil 3.21.’de mikrodenetleyici sadece 0-5 volt lojik sinyalleri algilayabilmektedir. Foto
transistorden alinan ¢ok kiigiik genlikteki sinyal bir opamp yardimiyla yiikseltilerek 05 volt
TTL seviyesine yaklastirilmistir. Opamp girisinde bulunan 1pf kapasitor DC kuplaj
amachidir. Iki yiikselteg blogu arasindaki 10k ohm degerine sahip trimpot, yiiksek kazangli
ilk blok c¢ikisinin daha diisiik kazangh olan 2. bloga baglantisidir ve 2. blogun giris
hassasiyetini belirler.
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Alinan palslerin mikrodenetleyici birim tarafindan anlik izlenebilmesi i¢in PIC16F628 A’nin
RBO kesme pininden yararlanilmistir. Birgok mikro denetleyicide oldugu gibi PIC iginde de
harici kesme pinleri bulunur. Bunlardan en yaygin olan1 B portunun 0.biti olan RBO/INT

kesmesidir.

Yazilim baglangicinda bu pin hem giris hem de kesme girisi olarak ayarlanir. Her yiikselen
kenarda mikrodenetleyici kesme rutinine yonlendirilir ve nabiz palsleri bir global degisken
yardimiyla sayilir. Sayma islemi sonucunda program nabiz degerini dakika cinsinden

hesaplayarak ¢ikt1 birimi olan LCD Ekran iizerine yansitir, sonu¢ kullaniciya bildirilmis

olur.
3.3. GPS
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Resim 3.9. Aracta kullanilan SIRFStar3 GPS modiili

GPS; ¢ok hassas yorungeleri olan, her biri bu yoriingesini giinde iki kez turlayan, diinyamizi
bir ag gibi saran 24 adet uydunun yaydigi sinyaller vasitasiyla bulunulan konumun
belirlenmesine yarayan bir sistemdir. Resim 3.9.°da aracin Uzerindeki SIRFStar3 GPS
modilu gosterilmistir. Bu sayede konum ve hiz bilgisini SIRFStar3 GPS modulinden

alinmaktadir.

Uydusal konum belirleme sistemlerinden agirlikli olarak askeri alanlarda (insansiz ugaklar,
akilli bombalar, her tiirlii askeri ara¢ ve techizatin konumlandirilmasi vb.) ve bilimsel
aragtirmalarda CBS (Cografi Bilgi Sistemleri) uygulamalari, jeomorfolojik goriinlimdeki
degisimlerin izlenmesinde, jeoloji ¢caligmalarinda, uzaktan algilama ¢alismalarinda, jeodezik

Olglimlerde, haritacilikta vb. yararlanilmaktadir. Diger taraftan tim ulasim sistemlerinde,
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madencilik faaliyetlerinde, gilivenlik uygulamalarinda, arama kurtarma islemlerinde,

tarimsal faaliyetlerde ve sportif aktivitelerde bu tiir sistemler yaygin olarak kullanilir.

GPS uydular1 c¢ok hassas yorungelere sahiptirler ve bu yoringeyi ginde
iki kez turlamaktadirlar. GPS uydular1 bilgileri bu yoringelerden dunyamiza
iletirler. GPS alicilar1, bu bilgiler 1s1ginda en az G¢ uydu sinyalini yakalayarak
bir Gcgen olustururlar ve bundan yola c¢ikarak da dinya dzerinde bulunulan
konumu kesin olarak saptarlar. Kesinlik acgisindan en az 3 uydu sinyalinin
yakalanmasi gerekir. Daha fazla uydu sinyali yakalanirsa (GPS moduli aym
anda 12 uydu sinyali yakalayabilmektedir) deniz seviyesinden yiiksekliginiz de

hesaplanabilir.

3.3.1. GPS moduli

Resim 3.10. Kullanilan SIRFStar3 GPS moduli

Bu calismada Resim 3.10.’da gorulen dis antenli SIRFStar3 GPS modilu kullanilmistir.
GPS uydularindan gelen veri katmanlarini ¢ozerek kullaniciya daha anlamli ¢ikt1 haline
dontistiiren cihazdir. GPS modili, ¢oziimledigi GPS verilerini NMEA 0183 standardinda ve
varsa ureticinin belirledigi degisik protokollerde TTL ve RS232 den 4800 baud (varsayilan)
hizinda seri olarak yaynlar.

Bu veriler su bilgilerden olusmustur:

*Bulundugunuz konum (Enlem/Boylam)

*Bulundugunuz yerin deniz seviyesinden yiiksekligi

*Anlik hiziniz (hareket halinde)

*Gergek saat ve tarih (UTC olarak) gibi verilere ulagilir.

NMEA 0183 protokol ¢iktisina 6rnek verilirse:
$GPGGA,222300,4000.0000,N,29000.0000,E,1,05,2.4,30.5,M,-33.3,M,,*57
$GPRMC,222300,A,4000.0000,N,29000.0000,E,10.0,245.0,090419,9.5,W,A*36
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Bu kodu incelersek;

*Pozisyon: 40.00.00 Kuzey, 29.00.00 Dogu

*Hiz: 10 MPH

*Rakim: 100 Feet

*Yon: 245 Derece

*Saat 22:23:00 UTC (Atom saati)

*Tarih: 09.04.2019 bilgileri bulunur.

GPS modullinden sistemimizin ihtiyaci olan koordinat ve hiz bilgileri temin edilir. GPS
modiiliinden aldigimiz konum bilgileri aractmizin harita iizerindeki lokasyonun
gosterilmesinde ve araglar arasi lokasyona bagli duyuru yapmak i¢in kullanilir. Sistemin
kullanimina dair iki 6rnek verilmistir.

Ornek A Ayrica sistem kazadan sonra ilk yardim igin kurumlara ( hastane, itfaiye ve polise
) maili gonderilirken yer tespiti i¢in GPS’ ten aldigimiz konum bilgileri kullanilir.

Ornek B “31 ISTE 09” plakali arac¢ enlem = 40,7806, boylam = 30,4033 koordinatinda kaza

yapmistir.

3.4. Kameralar

Deneylerde kullanilan kameralar: I¢ kamera olarak HP Laptop *un (izerine entegre olarak
uretilen web kamerast ve dis kamera olarak da Everest ET-589 model Web Cam

kullanilmastir.

Resim 3.11. Kullanilan Kamera
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B 7 . —
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D1z Kamera ig Kamera

NS | PC ve
Resim 3.12. Arag igi ve dis1 goriintii sistemi

Resim 3.12.’de tasarlanan sistemde 2 adet kamera kullanilmistir. Bu kameralardan birincisi
aracin i¢ kismini gorecek sekilde, diger kamera ise aracin dis kismini yani yola gorecek
sekilde yerlestirilmistir. Her iki kamerada kaza aninda 4 dakikalik son kaydi yakalar ve

kaydeder. Kaza ani referans alinarak kazadan 6nceki 4 dakikaya ait goriintiileri kaydeder.

Diger anlamda son 4 dakika kayit edilir.
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3.4.1 Video parcaciklarimin FIFO(First In First Out) mantigina gore islenmesi

Dis Kamera Dis Kamera
v h
= Video
L 4

mmmmmmm————
Kuyruk 0,00dk
E
i
0:50 -0:60 10 saniye H
:
[ ]
[ ]
i
[ ]
:
1:20 — 1:50 30 saniye '
i
i
[ ]
[ ]
:
2:00-3:00 Ldakika '
E
[ ]
[ ]
[ ]
[ ]
:
28:30-33:30 5 dhkika :
E
i
I [ ]
Video Kayit E
[ u] H
- 60:00 dk ¥

Basla / Dur

Sekil 3.22. Kameralarin ¢ektigi videolarin kuyruk(Quee) goriiniimii

Sekil 3.22.’de cihaza entegre i¢ ve dis kameralardan gelen video goriintiilerinin pargalar
halinde kuyruga eklenir. “Kaydi bitir” sinyali geldikten sonra kuyruktaki gorintiler sirasina

gore FIFO kayit mantig: ile kaydedilir.

Projede gelistirilen programin bir 6zelligi de entegre olarak bulunan kameraya baglanip ilgili
goriintliyli okumasidir. Yazilan program ile sistemimizdeki kamera arasinda baglanti

kurabilmek igin Microsoft tarafindan yayinlanmis Directshow kiitiiphaneleri kullanildi.
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Directshow cihazin kameradan “Goriinti al” komutu ile sistemde bulunan kameranin igerik
ve yapisint dnemsemeyip driver’ina bagli kalmadan mevcut kameradan goriintii sinyalini
alir. Yani donamim cihaz ile entegre kamera bulunan kamera Directshow Kiittiphanesi

araciligiyla haberlesmis olur.

Alinan video sinyalleri form tizerindeki panel kontroliine anlik olarak aktarilirken bir yandan
belirtilen konuma kayit islemi baslar. Bu arada ABS’den gelen kaza sinyali ya da
kullanicinin man(el olarak segtigi video siireler ve otomatik 4 dakikalik kesitler kuyruga

alinir.

Kaza aninda ilk olarak aracin ABS’sinden gelen tetikleme sinyali ile kameraya “GOrintuyu
Bitir/Kayd1 Durdur” sinyali gonderilir. Bu andan itibaren elimizdeki video dosyasi lizerinde

elimizde bulunan kuyruktaki video kesitleri teker teker FIFO mantigina gore islenir.

Bu islemin sonucunda her bir video kesiti i¢in ayri video dosyalari elde edilir. Video
dosyalar1 kaydedilirken birbiri ile ayn1 adda olmamasi igin tekil dosya ismi tiretildi: “Giin”
“Ay” “Y1l” “Saat” “Dakika” “Saniye” formatinda. Dolayisiyla hi¢bir kayit ayni1 adi alamaz

ve kayit ¢akigmasi olusmaz.

3.5. Kullanilan Yazihimlar ve Teknolojiler

Arag bilgisayar1 ve gdmiilii sistemde kullanilan yazilimlar asagidaki boliimde anlatilacaktir.

3.5.1. Visual Studio. NET 2015

Bu c¢alismada ara¢ bilgisayarinda Microsoft Visual Studio. NET 2015  programi
kullanilmigtir. Microsoft Visual Studio.NET 2015; .NET platformu i¢in gelistirilen bir

uygulama gelistirme platformudur.
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w Video_Project - Microsoft Visual Studio Y & | Quick Launch (Ct+Q) Pl 8 x
File Edit View Project Build Debug Team Format Tools Test Analyze Window Help Signin H
e- ‘ B2 W w‘ v v‘ Debug ~ Mixed Platforms ~ P Start = (4 v‘ ) : ‘ | ‘ ‘ - -

FRM_MASTER.cs [Design] = X [IEETIEEWS Default.aspx.cs DBMaodel.edmx [Diagram1]* FRM_MESSAGING.cs [Design] ~ | Solution Explorer
gleo-s¢amlos-
Search Solution Explorer (Ctrl+5)

&) Global.asax
&) Image.aspx
@ ImageHandler.ashx
1 packages.config
b ¢ Web.config
4 [#] Video_Project
F Properties
= References

o' VIDEQ-LOKASYON PROJESI

xogleol  i310idx3 BAAS

s221n0s e3eQ

Service References

Dékimanlar
Resources

b
b
b
b ClassOperation
b
b
b

UserControl
1 app.config
[ ffmpeg.exe
F=] FRM_ALTERNATIVE_WAY cs
EE] FRM_ANA.cs
£ FRM_CHOOSE_LOCATION.cs
[=] FRM_DIRECTIONS.cs
F=] FRM_MAP.cs
EE] FRM_MASTER.cs
EE] FRM_MESSAGING s
) FRM_PIC_USB.cs
Qe fanum Sabile ) FRM_SET SEARCH KM.cs

@ FE) FRM_SET VEHICLE PLATE.cs
<& Program.cs

[ routezlternatives.html

Solution Explorer WYt MW ERIEN
Output Find Results 1 Find Syn
Ready 6,30 3220
16

- I (N 9 m A Q& NGB sy
Resim 3.13. Visual Studio da tasarlanan program penceresi

Resim 3.13.’de tasarlanan program penceresinin visual studio ekrani goriilmektedir.
FRM_MASTER.cs penceresi programin ana penceresidir. Burada form kontrolleri, panel
kontrolleri, buton, picturebox, timer, textbox, web browser, data grid, dropdownlist, user

kontrol ve custom user kontrol kullanilan toolbox elemanlaridir.

3.5.2. CCS PIC derleyici (PIC programlama)

Mikro denetleyici programlama igin derleyici olarak CCS firmasina ait C# ile uyumlu CCS

C40.93 dili projenin ana ve strtct modullerinin gelistirilmesinde kullanildi.
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master.c - Microsoft Visual Studio =]

File Edit View Project Debug Team Data Tools Architecture Test Analyze Window Help

R R R - R A = e

bouoasEEEQARRE DO,

{Unknown Scope) -| -
o/* e
PR R R AR R AR AR AR F R AR R AR FRE R R R LR R LR ERE ~
'*  Name : Master Pic Yazilim "master.c” * |
'* Author : Omer MUNGAN * [—
'* Notice : Copyright (c) 2889 [set under view...options] *
' : ALl Rights Reserved *
'*  Compiler: CCS C4.093 *
'*  Date : 12.85.2012 - 21.86.2812 *
'* Version : 1.8 *
'* MNotes @ Bu pregram master kart ig¢in hazirlanmistair. *
T :RF,LCD, DS18B28 we ADC kisimlari eklendi. *
EEE L R e e e e e e e e e e e e e
*/
#include <1BF455@.h>
#device ADC=18 //1@ bit adc kullanilacak.

#include <math.h>

#fuses HSPLL,USEDIV,PLLS,NOPUT,CPUDIVA,VREGEN, NOWDT, NOPROTECT, NOLVP, NODEBUG, MCLR
#use delay(clock=16M,crsytal=2@M)

#use rs232(baud=960@,xmit=PIN_C6,rcv=PIN_C7,bits=5,5TOP=1,parity=N,ERRORS) // RS5232 protokolinin 96e8 b:j

w0% - 4] | |

Error List
Resim 3.14. Master(ana) devresinin ccs ¢4.093 kod ekrani

3.5.3. Web sayfasi (ASP .NET)

Yonetimsel bir panel agmak igin Asp. NET 4.0 kodlari ile bir web sayfasi olusturulmustur.
Tasarimi Visual Studio.NET 2015’de yapilmustir. Sekil.40°da goriilen web sayfasi tasarimi
default.aspx web sayfasinin tasarim ekranidir. Calendar, Datagrid, textbox, label, table,

button gibi web control elemanlar1 kullanildi.

FRM_MASTER.cs FRM_MASTER.cs [Design] Default.aspx + X [EEENIEEWES DEModel.edmx [Diagram1]* FRM_MESSAGING.cs [Design]
|form#formi| ~

JETTETS

ToolkitScriptManager - ToolkitScriptManager]

LUTFEN ARACIN PLAKASINI GIRINIZ
Arag Plaka Bilgisi [ ARACA DUR SINYALI GONDER |

TUM DUR SINYALLERINI TEMIZLE | TUM KAZA SINYALLERINI TEMIZLE TOM YOL BILGI DURUMUNU TEMIZLE |

Liitfen Tarih Seginiz | o KAZA LOGLARINI GORONTULE
ElMaskedEditValidator1]

Nabiz  Analog/Digital Cev Motor Sicakh@ Vucut Sicakhg  Enlem Boylam Kaza Fotografi Kaza Zamam

Databound | Databound | Databound Databound Databound Databound  Databound |Databound Databound

:< »
G Design | B Split | ¢ Source | E| <html>|| <body>|| <form#form1> E|
Resim 3.15. Tasarlanan web sayfasinin goriintisu
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B mungantakip.com X+ = O
< — 0O ‘ mungantakip.com ﬂ{ | = :f_ @
LUTFEN ARACIN PLAKASINI GIRINIZ
Arag Plaka Bilgisi | | | ARACA DUR SINYALI GONDER |

[ TOM DUR SINYALLERINI TEMIZLE || TUM KAZA SINYALLERINI TEMIZLE || TOM YOL BILGI DURUMUNU TEMIZLE |

Litfen Tarih Seginiz | |E [ KAZA LOGLARINI GORUNTULE |

X

Resim 3.16. Tasarlanan web sayfasinin ¢alisan ekran goriintiisii

Hosting sirketinden domain adi “mungantakip.com” olarak alindi. Resim 3.16.’da link aktif

olarak ¢alistiginda plaka giris yapilir. Istenilirse ilgili araca “DUR” sinyali gonderilir ya da
daha onceden girilen “DUR” bilgileri silinebilir. Yine ilgili araca ait dnceki “KAZA”

sinyalleri silinebilir. Eger ilgili plakali aractan “YOL DURUMU?” ile ilgili paylasimlarda

bulunulduysa ge¢mis tiim paylasilan “YOL DURUMU? bilgileri de silinebilir.

3.5.4. Veri tabam

Tasarlanan yazilim sisteminde database olarak MS SQL Server 2012 kullanildi. Olusturulan

veritabani1 Cloud (Bulut) iginde olusturulmustur.

(2] = O x
/ [ wwwmungantakip.com X ¥ [ mylittleAdmin for SQLS- % \§
& C Y | @ mssgl.mungantakip.com/mylittleadmin.aspx or Q ¥
12 Uygulamalar Hizh erigim igin yer isaretlerinizi buraya, yer isareti qubuguna yerlestirin, Yer isaretlerini simdi ige aktarin...
1 2 Connection - -4
FIEY-
|~ Databases -

[#) [ System Datzbases _; Ta bIES

[ [ Database Snapshots WIN-2KALSMANFUD\MSSQLSERVER2016 |, User Databases | munganta_ | Tables

B 3 User Databases 4 ftemis)

& | ) munganta_
= [ Tables Name | Schema | Created |
¥ [l System Tables 3 TB_DEVICE_LOG dbe 3/29/2018 9:58:31 AM
M 3 dbo.TB_DEVICE_LOG 2] TE_ROAD_INFO dbe 3/29/2018 9:58:30 AM

v # 3 dbo.TB_ROAD_INFO 3] TE_USER_LOG dbe 3[29/2018 9:58:22 AM
z # 3 dbo.TB_USER_LOG ] TE_VIRTUAL_HARDWARE dbo 3/30/2018 1:36:58 PM
8 ¥ 3 dbo.TB_VIRTUAL_HARDWARE
a| H [ Views
v
s
-
E i Server Objects
=
3 8 Management
m L~
E 8 Tools
= | & Preferences
>
P -
4 3

Resim 3.17. MSSQL database ekran goruntisu

Resim 3.17.’de mungantakip.com web sitesinin database igindeki tablolar gérinmektedir.
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TB_DEVICE_LOG -> Cihaz loglarini tutar. Donanimsal Ornegin: Hiz, Nabiz, Sicaklik
bilgileri gibi bilgilerin tutuldugu tablodur.

TB_ROAD_INFO -> Yoldaki bilgileri segmemizi saglar. Kullanicimin biraktigi ~ Ornegin:
Bozuk satih, kaygan zemin gibi yol durumu bilgilerinin tutuldugu tablodur.
TB_USER_LOG -> Kullanicinin belli anlarda web sitesinden biraktigi loglar tutar.

Omegin: "KAZA yapti m1?” -> USR_IS CRASH, “DUR” sinyali geldi mi?” ->
USR_IS_STOP, “Yolda ne vardi” -> USR_ROAD_INFO

3.5.5. Bulut (CLOUD)

Bulut bilisim kisaca yazilimlarin bilgisayarlar Uzerinden degil de internet iizerinden
erigilebilen, diinyanin degisik yerlerinde bulunan sunucular {izerinden c¢aligtiritlmasidir.
Ayrica kullanicilar belli bir yerde ve alanda sabit kalmadan kurulum istemedigi igin
diinyanin her yerinden Bulut Bilisim servislerine erisebilmektedir. Bulut Bilisim sirketler
icin verimli bir ¢alisma ortami saglasa da son zamanlarda kisisel kullanicilar da bulut

bilisim’e yonelmislerdir.

Oncelikle belirtmek gerekir ki Bulut Bilisim yeni bir teknoloji degildir. Evlerden, is
yerlerinden, hatta 3G baglant1 sayesinde cep telefonu sebekesinin izin verdigi her noktadan
internete erisiminin saglandigi anda internet bulutuna erisim saglanmistir. Ancak; en basit
kullanic1 tabiriyle Bulut Bilisim, kullanicinin veri depolama merkezi olarak kendi
bilgisayarinin sabit siirticiisii (Hard Disk) yerine, 3. kisilerin sahip oldugu devasa gevrimigi
sunuculart kullanmasi olarak agiklanabilir. Bu basit veri depolama hizmetinin yaninda s6z
konusu sunucularin bir igletim sistemi olarak kullanilmasinin yani sira yazilim depolama
hizmetini de saglamasidir. Bu sayede diinyanin neresinde olunursa internete dahil olmak

suretiyle kendi kisisel program ve verilere ulagilmasi miimkiindiir.
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Resim 3.18. Bulut bilisimde veriye erigim

Cloud computing uygulama ve servislerine 6rnek Hotmail, Google Mail, Ubuntu One,
Picasa, Flickr, Apple Mobile Me, Google Docs verilebilir. Hotmail’i incelersek kullanici

maillerini internet lizerinden her yerden erisebilir.

Bulut bilisim bu noktada maillerin tutuldugu bir posta kutusu olarak veri depolama hizmeti
saglarken. Microsoft a¢isindan bakildiginda hazirlamis olduklart Hotmail firmasina yazilim

depolama hizmeti saglamaktadir.



Sekil 3.23. Cloud-WCF veri

WCF
Databas: >
N
Entity
Framework
Load Balancer
-
WEB MASA UsTl

iletigimi
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Sekil 3.23.’de ilgili form uygulamasindan yapilan istek Bulutun i¢indeki database’e gorselde

belirtilen sekilde ulastirilir. Database’ de islemler sonucunda elde edilen veri yine sekilde

belirtilen yolla istek sahibine

iletilir.

Load balancer istekler (request) arttik¢a teker teker sanal makinalar1 agmaya baslar. Bulut’un

sanal sunucu sayisini ihtiyaca gore arttirmasi veya azaltmasi en onemli avantajidir.
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CLOUD

s

Web Uygulamasi

Kodlan WCF Servisi
(Stop Sign Projesi)

H
[
L]
iste4 f Cevap E
H
]

Entity Framework
Katmani

denan

ssssssssses e

iste + Cevap

SQL Database

internet Baglantisi

Form Uygulamasi

Sekil 3.24. Web ve Form uygulamalarinin Cloud etkilesimi

Sekil 3.24.’deki form uygulamasi araglarin i¢indeki yonetim panelidir. Burada Cloud’tan
istekte bulunulan tiim bilgilerin goriildiigii penceredir. Aragtan yapilan istekler internet
uzerinden WCF servisi araciligiyla Entity Framework yolunu izleyerek iizerinden Cloud’a
iletilir. Alman cevap aym protokolii izleyerek ilgili aracin ilgili Form uygulamasina

bildirilir.

Diger bir Cloud’a eristigimiz nokta web kismudir. Istenilen yerden web sayfasma girilir,
“DUR” bilgisi ya da sorgulama islemi yapilabilir. Sorgulama sonucu cevaplar, Entity

Framework tizerinden web ara yiizlne aktarilir.
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3.5.6. Entity framework

NET in SQL ile yaptigi haberlesmeyi saglayan mimaridir. Yazilan programda Entity
Framework .NET 4.5 kullanild.

4 |nstalled

Sort by: Default -| i |I=
Visual C# = .
4
SH @ ADO.NET Entity Data Model Visual C#
Code
Data
i =
General i‘i DataSet Visual C
4 Web
. i =
General ﬁ? EF 5x DbContext Generator Visual C
Markup
MVC @ EF £ DbContext Generator Visual C#
Razor
Scripts a_—= LING to SOL Classes Visual C#
SignalR
Web AP i S0L Server Database Visual C#
Web Forms
Windows Forms I_j XML File Visual C#
@ -
WPF -
b Online Click here to go online and find templates.

Resim 3.19. Studio dan Entity Framework ekleme

Solution Explorer’de Add>New Item tiklanir. Sekil.46’da goriildiigi gibi acilan listeden
Data>ADO.NET EntityData Model segilerek form tzerine Entity Framework eklenmis olur.

app.config Default.aspx.cs™ DBMuodel.edmx [Diagram 1] = > S Realyiil]
= Properties = Properties
S USER_IP & RS ID
= Properties K& USR_LST_WISIT & RS_NAME
¢t ID & USR_LAT | = Navigation Properties |
£ PLAKA S USP_LONG
& HiZ & USR_CITY
S NABIZ K USR_MESSAGE
& MOTOR SIC & USR_IS_STOP
& VUCUT_SIC S USR_PLAKA = properties
£ ENLEM & UUSR_ROAD_INFO &2 D
& BOYLAM =) Navigation Properties 5 DLAKA
M KATA_FTG I &7
K KAZA_ZAMANI & NABIZ
=l Mavigation Properties & ADC
| & MOTOR_SIC
& VUCUT_sIC -
£ KAYIT_ZAMANI ;}c
= Mavigation Properties Q,
4 b <l

Resim 3.20. Entity Framework Diyagram goriintisu
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Resim 3.20.’da Entity Framework mimarisini gosteren diyagramdir. Dosya DBModel. edmx
dosyasidir. Yani SQL database ’in igerisinde bulunan tablolarin Entity Framework

tarafindaki karsiliklaridir.

3.5.7.WCF

Databas

WCF

|

——Tablo 4—4—Se|ect—4—|_

) Entity Framework
- T3hI0 g——insert ‘

L _.Tablo 4—Update—r

Sekil 3.25. WCF Database Veri Akisi

Sekil 3.25.°de servis iizerinden gonderilen istek ve cevap veri akisi goriilmektedir. Form
uygulamasinin gonderdigi istekler Entity Framework araciligiyla database’in igindeki ilgi
tablolara erisim saglanir. Sorgulama sonucu konum degisimi, guncelleme gibi database

islemleri yapilabilir.

3.5.8.API’ ler

Cizelge 3.1.’de kullanilan API ler gosterilmistir.
Cizelge 3.1. APl’ler
API Link

https://query.yahooapis.com/v1/public/yql?g=select * from
weather.forecast where woeid in (select woeid from geo.places(1) where
text=""+ locationld + ™) and u='c'
IP http://checkip.dyndns.org/
http://api.ipinfodb.com/v3/ip-
lokasyon | city/?key=2fef2693d153187c628112e61c2880150f2f812b45d5841b85fb61
bb8f26c3b9&ip=212.252.206.35&format=xml

google | https://maps.google.com/maps/api/js?key=AlzaSyBoXXqy9wGsYkQZ7Y
direction | w2AEafCRRntYK-dGl&libraries=geometry

hava
durumu



https://query.yahooapis.com/v1/public/yql?q=select
http://checkip.dyndns.org/
http://api.ipinfodb.com/v3/ip-city/?key=2fef2693d153187c628112e61c2880150f2f812b45d5841b85fb61bb8f26c3b9&ip=212.252.206.35&format=xml
http://api.ipinfodb.com/v3/ip-city/?key=2fef2693d153187c628112e61c2880150f2f812b45d5841b85fb61bb8f26c3b9&ip=212.252.206.35&format=xml
http://api.ipinfodb.com/v3/ip-city/?key=2fef2693d153187c628112e61c2880150f2f812b45d5841b85fb61bb8f26c3b9&ip=212.252.206.35&format=xml
https://maps.google.com/maps/api/js?key=AIzaSyBoXXqy9wGsYkQZ7Yw2AEafCRRntYK-dGI&libraries=geometry
https://maps.google.com/maps/api/js?key=AIzaSyBoXXqy9wGsYkQZ7Yw2AEafCRRntYK-dGI&libraries=geometry
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IP (API) ——— | LOCATION (API)

—p-  WEATHER (API) Koordinat Alinir

L »| DIRECTION (API)

Sekil 3.26. API diyagrami

Sekil 3.26.’daki API’ler tasarlanan yazilima entegre edildi. IP API ile bulunulan cihazin
IP’si Tablol’deki link Uzerinden internetten alimir. O IP Uzerinden Location API
calistirilarak bulunulan konumun koordinat bilgileri enlem ve boylam olarak alinir ve harita

Uzerinde konumlama yapilir.

Uygulama Cloud icindeki SQL Database ’de bulunan prosedurleri ¢alistiracak, bu islem
sonrasinda prosedir tabloda bulunan arag bilgilerinin arasindan enlem ve boyam bilgisini

kullanarak 3 boyutlu harita Gzerinde gosterilir.

Yine internet Uzerinden weather api ¢alistirilarak bulunan konumdaki hava durumu bilgileri

aliir. Direction API ¢alistirilarak google altyapist kullanilarak alternatif yollar gosterilir.
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3.5.9. Dijital harita

Google’in C# .NET uygulamalarinda kullanilmak tizere local windows form uygulamalari

icin gelistirmis oldugu gmaps.NET local harita kullanild:.

3.5.10. Haversine algoritmasi

GPS’ ten alinan koordinat bilgilerine gore iki nokta arasi kus bakisi uzakligi veren formalin
adi “Haversine formul(” dur. Haversine formulu kiresel trigonometrideki genel bir
formalin 6zel bir durumudur. Haversine formilil, asagida verilen kosiniis teoreminden

tiiretilmistir.

GPS modiiliinden alinan koordinat bilgileri bu formiile uygulanir. iki koordinat arasindaki
mesafe hesaplanir. Bu yarigap degeri girdikten sonra arka planda bir formiil ¢alistirilir.

lat enlem, long boylam, R diinyanin yaricapt (ortalama= 6,37 1km)

a = sin?(Alat/2) + cos(lat1) « cos(lat2) = sin?(Along/2) (3.1)
c=2~arctan(~a / J1-a ) (3.2)
d=R=«c (3.3)
d= distance in kilometers (3.4

Haversine algoritmasinin kodlar1 buluta gomiilmiistiir. Bu yiizden binlerce arag igin ayni
anda birbirlerine olan uzaklik hesaplanabilir. Yani algoritma buluta erisen her Client igin
ayr1 ayr1 hesaplama yapar. Gilizel kismi1 algoritmanin tek yerde kullanilmasidir. Eger bulut
teknolojisi kullanilmasaydi her client (istemci)’de bu kod yazilacakti. Yani 50000 arag
50000 client demek dolayisiyla kodun 50000 clientte tek tek yazilmasi demektir. Gelistirilen
sistemde algoritma buluta gomdili; clientler konumunu bildirerek bulut her bir clientte ayri

tek tek birbirleriyle olan uzakliklari hesaplar ve gosterir.

Bulut altyapisin1 kullanan bu uygulama kara araclar: icin bir gesit karakutu uygulamasi
sistemi olarak diistinllebilir. Bu sistemde uygulamadan internet baglantisi ise webde
bulunan SQL server veri tabanina erisim saglanmaktadir. Bu sayede tek bir noktada bulunan
veriye internet erisiminin bulundugu her noktadan erisme ve bilgi alma imkanima sahip

olunur.
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Uygulama SQL database ’inde bulunan prosedirleri calistiracak, bu islem sonrasinda
prosedir tabloda bulunan arag bilgilerini arasindan enlem ve boyam bilgisini kullanarak 3
boyutlu harita lizerinde yaklasik uzaklik bulur. Bu bilgiyi kullanarak buluttan bilgi isteyen
arag icin, belirlenebilen kendisine bizim belirledigimiz bir mesafe icerisine giren tim diger

arac bilgilerini gonderecektir. Buluttan bilgi isteyen arag IP bilgisine gore ayirt edilmektedir.

Bu sekilde hesaplanan uzaklik ile istemcinin etrafinda ¢izilen hayali bir daire icerisinde

bulunan tiim arag bilgilerine erisim saglanir.

3.6.Genetik Algoritma

85! VIDEO-LOKASYON PROJESI - [20 EO 740] o X
. Yol Oneri Bilgileri  Yiikleniyor...

ig Kamera

HAYALI YOLLAR HARITASI Nesil Sapst

Populasyon Byk
Basla Nokta Seg: v |
Bitis Nokta Seg: v

Kaza Yeri v

Resim 3.21. Genetik Algoritma kullanilarak yazilan alternatif yol penceresi

Resim 3.21.°de alternatif yollar i¢in rotalama ekrani goriilmektedir. Genetik algoritma(GA)
kullanilmistir. Kazali noktalar1 segerek basglangi¢ ve bitis noktalar1 arasindaki en kisa yollar1

gosterir. Istenilen en kisa yol ¢izdirilir. Birden fazla kaza noktalar eklenebilir.
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GA algoritmasinin ¢aligmast:
1. N adet kromozom igeren rastgele olusturulmus bir gurup ¢oziim ile basla.
2. Topluluktaki her kromozom i¢in uygunluk degerini hesapla.
3. Asagidaki adimlan hedefe ulasincaya kadar tekrarla.
a. Turnuva matodu ile iki kromozom sec.
b. Bir noktadan caprazla.
C. Mutasyon orani ile populasyanu mutasyona ugrat.
d. Sonucta elde edilen kromozomlar1 yeni topluluga ekle.
4. Onceki toplulugu yeni topluluk ile degistir.
5. Sonlandirma sart1 saglandiysa mevcut topluluktaki en iyi ¢6ziimii dondiir, saglanmadiysa

2. adima don.

Problemin ¢6zimi icin popilasyon biiyiikligi yuksek secilirse program yavaslar, kigik
secilirse de arastirma uzayi yetersiz olacagindan, bu problemde en uygun populasyon
biytikliigi literetirden ve bir kag deneyden alinan sonug sonrasinda populasyon biiyiikligi
30 birey olarak seg¢ilmistir.

Tasarlanilan program penceresinde birey sayisi degistirilebilir. Her kromozom 20 gen ile

temsil edilmistir. 0;Bati, 1;Kuzey, 2;Dogu ve 3; Giiney olarak genler ile yonler belirtilmistir.
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Baslangic Nesil
Olusturma

)

»  2) Uvgunluk Hesaplama

1

6) Mutasvon

[

5) Carprazlama

[

4) Segim T
T " 3) Hedef
Sonug

Sekil 3.27. Genetik akis diyagrami

Uygunluk fonksiyonu hesaplanirken “Haversine” metodu kullanilmistir. Gidilmek istenen
noktalar arasinda kaza noktalar1 bulunuyorsa hesaplanan fark degerine ceza puani eklenir.
Bu yiizden uygunluk fonksiyonu iki fonksiyonun toplamina esittir. Birinci fonksiyonumuz
en son nokta uzakligi ile kromozomun aldig1 yollarin Haversine metoduna gore hesaplanan
mesafelerin toplami olan f(x), ikinci fonksiyonumuz ise kaza noktalarin1 barindirmasi
durumda sabit olarak belirlenmis olan f(z), ceza degeridir. Uygunluk fonksiyonumuz
f(y)=f(x)+1(z) olarak hesaplanir. Kaza noktast olmamasi durumda f(z) metodunun degeri
O(stfir) dir. Haversine metoduna gore iki konum noktasi arasindaki uzaklik hesabi materyal

ve yontemde verilmistir.

Ornek olarak hareket noktasi 6 olan ve 19 noktasina varmak i¢in uygulama ¢alistirilirsa,

olusturulan ilk toplumun uygunluk degerleri soyledir:
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Cizelge 3.2. 11k toplum bireylerinin uygunluk degerleri

Birey Sirasi | ilk Toplumun Uygunluk Degerleri
1 2641
2 1644
3 5340
4 2421
5 7890
6 8666
7 1519
8 8385
9 6543
10 5786
11 3581
12 3849
13 7447
14 6113
15 7951
16 8022
17 6948
18 7542
19 8373
20 2321
21 5830
22 1834
23 7593
24 4635

25 * 1052
26 9024
27 9290
28 6941
29 9662
30 6948

Cizelge 3.2.°deki ilk toplumun bireylerinden en uygun degere sahip olan 25 numaral
bireydir. Secilim kisminda ikili turnuva metodu kullanildi. Bu se¢cim metodunda poptilasyon
icinden rastgele iki birey secilir ve uygunluklarina gore iyi olan alinir, daha sonra tekrar
rastgele iki birey secilir ve tekrar uygunluklarina gore en iyi olan alinir. Boylece elde olan
iki tane birey caprazlanarak yeni topluma katilir. Ornek rastgele 2 ve 16 nolu bireyler secildi
bunlardan uygunlugu en iyi olan 2, tekrar rastgele iki birey se¢ildi: 11 ve 7, bunlara arasinda
dauygunolan 7. Bu kazanan “2 ve 7 bireyi” rastgele bir noktadan degisime hazirlar. Rastgele
noktamizin 9 oldugunu diistiniirsek her kromozom 20 gen oldugu i¢in ilk 9 gen 2 nolu
kromozomdan geriye kalan 11 gen 7 nolu kromozomdan alinir (2 ile 7 ikili turnuva
sonucunda eslesen kromozomlardi). Ayni islem 7°nin ilk 9 geni alinir geriye kalan 11 gende
2’den alinir. Turnuva metodunda secilen birey tekrar sisteme dahil edilir yani caprazlamaya

ugrayan birey tekrar caprazlamaya katilabilir.
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Capraziama noktasi

©) A
> @ 10132033110321202031 101 320333|10311322120

2.Nolu bireyin genle1

@ 7.Nolu bireyin genLri +

@ > @ 32012033¢10311322120 32012033¢10321202031
Tumuva igin segilen  Tumuva sonucunda Rastgele secilen degisim Yeni olusan
rastgele bireyler kalan bireyler noktasi : 9.gen bireyler

Sekil 3.28. Caprazlama isleminin uygulanmasi

Populasyondaki en iyi birkag birey direk olusturulan yeni topluma aktarildi. Aktarilmayan

bireyler ¢caprazlama ile olusturuldu.
Ornek olarak rastgele secilen 16 nolu birey ve rastgele secilen noktadan asagidaki gibi

degistirilir. Rastgele secilen nokta olan 8. noktadaki genin degeri 2’dir. Mutasyonun geni 2

haricinde olabilecek degerler olan 0,1,3 degerlerinden rastgele segilerek yer degistirilir.

3310212203 _I_

Rastgele secilen

221 02031@ 3310212203

u)(-ncl

Mutasyon sonucunda 16

16 nolu bireyin Mutasyon nolu bireyin genleri
genleri ;::Nacagl Yer degistirebilecek

gen degerleri
Sekil 3.29. Mutasyon isleminin uygulanmasi
Boylece yeni populasyon olusturuldu. Problemin ¢6ziimii i¢in belirlenen hedef igin iterasyon

devam eder. Dongii sonlaninca problemin en uygun ¢6zimu elde edilmis olur. Sonug ara

yuzde yansitilir.
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4. GELISTIRILEN PROGRAMIN TANITIMI

Program ilk calistirildigi anda sisteme plakanin girilmesi istenir. Sekil.56’daki gibi. Daha

sonra sol taraftaki fonksiyon gorsellerine tiklayarak sistem yonetilir.

= P

ol VIDEO-LOKASYON PROJESI

ic Kamera
Il_'=

[z Kamera

Nered_eyim

.

1]
Meii'lar

Ulagm

Arag Plakasi Giriniz

Arag Plakasm Girniz  41HD740 Tamam

Donanim

Resim 4.1. Gelistirilen programin ilk ¢alistirilmasi
4.1. Program Penceresindeki Ikonlar

1) i¢ kamera fonksiyonu

2) D1s kamera fonksiyonu.

3) Neredeyim fonksiyonu.

4) Mesajlar fonksiyonu.

5) Ulasim fonksiyonu.

6) Donanim fonksiyonu.

7) Alternatif Rota fonksiyonu.

8) Hava durumu / Bilgi paylas fonksiyonu.
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4.2. i¢ Kamera Fonksiyonu

Sag taraftaki alanda i¢ kameradan gelen goriintii penceresi ve yan tarafindaki bolmede
gegmise doniik kag¢ saniyelik goriintii kaydedecegini belirten siire ayari, goriintii kayit

islemini bitirme ve yeniden baglatma ikonlar1 bulunur.

| 42 VIDEO-LOKASYON PROJES!
Ig Kamers ] w

@ T

Resim 4.2. i¢ kamera gériintii penceresi

Kotii kamera yerlesimleri, dar gorlis agis1 ve yetersiz kamera Ozellikleri 6nemli Slgiide
operatorin cevreyi algilamasini zayiflatmaktadir. Bu durum algilama hatalarina ve
yonlendirme bozukluklarina davetiye ¢ikarmaktadir. Bu hatalar, kamera baglantilar1 ve
kontrol elverisli hale getirilerek azaltilabilir ya da yumusatilabilir. Bu konuda (Hughes ve
ark., 2005), bir ¢alisma yapmislar ve aracin yonlenmesinden ayri olarak kameranin
kontroliinli bagimsiz yapmanin yeterli fayday1 sagladigini bulmuglardir. Hatta ¢ok sayida

kamera kullanimi1 ve bunlarin bagimsiz kontrollerinin faydasini gérmiislerdir.

4.3. Dis Kamera Fonksiyonu

Sag taraftaki alanda dis kameradan gelen goriintii penceresi ve yan tarafindaki bolmede
gecmise doniik kac saniyelik goriintii kaydedecegini belirten siire ayari, goriintii kayit

islemini bitirme ve yeniden baslatma ikonlar1 bulunur.
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Resim 4.3. D1s kamera goriintii penceresi

Dixon W.E. ve arkadaslar1 (2001), tekerlekli bir mobil robotun gorsel olarak yonetildiginde
mekanik ve kamera sistemlerinden kaynaklanan belirsizliklerden, konumlama ve
yonlendirme problemlerini uyarlanabilir bir kontroldr tasarlayarak ele almiglar, global olarak

asimptotik konumlama ve yonlendirme problemlerine ¢6ziim getirmislerdir.
4.4. Neredeyim Fonksiyonu

Sag tarafta harita iizerinde aracimizin ve kapsama alanimizdaki araglarin lokasyon bilgileri
gosterilir. Kendi aracimiz yesil renkli balonla gosterilir ve agiklama olarak “Su anda
buradasiniz.” yazar. Kapsama alanindaki “KAZA YAPMIS” araglar ise kirmizi balonla
gosterilir aciklama olarak da aracin plakasi ve aramizdaki km cinsinden uzaklik bilgisi
gosterilir.
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Resim 4. 4 Neredeyim fonksiyonu penceresi
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D766

0140

Giimugpinar

Kalecik

Gokdere

Bahgil

Hacilar

Harita tizerinde konumumuz gosterilirken bunun i¢in GPS’ ten alinan koordinat bilgileri

kullanilir. (Normalde GPS kullanmasak ta internete bagliyken servis saglayici bilgileri ile

konumumuzu gosterir. Fakat servis saglayict bizi bulunulan yerde farkli yerlerden

g6sterebilir. Bunun i¢in en dogru konum bilgileri GPS modiiliinden alinir.)

4.5. Mesajlar Fonksiyonu

Resim 4.4.’deki gibi 6nce kii¢iik bir form agilir ve kilometre Olcusiinde yarigap girilmesi

istenir. Bu yaricap haberlesme yapacagimiz alanin yaricap degeridir. Km (Kilometre)

cinsinden islem yapar. Ornegin: 5 km girildi. Artik 5 km sanal yarigaptaki bitiin araglarla

haberlesme kurulacak demektir. 1 km den baglar istenen degere kadar gider.
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>
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Resim 4.5. Mesajlar fonksiyonu penceresi

Procedure tablo icerisinde bulunan enlem ve boylam bilgileri (bulut Gzerinde bulunan
procedure’den bilgi isteyen her istek icin ilk olarak istemcinin lokasyon bilgisi kayit

edilmektedir) iki nokta arasi uzaklik formiiliinden hesaplanmaktadir.
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Resim 4.6. Tek arag yarigap girisi
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Resim 4.6.’de goriildiigli gibi arag siiriicli haberlesme mesafesi i¢in 25 km yari¢ap girmistir.

Dolayisiyla 50 km’lik bir ¢apta bulunan diger araglarla iletisim aginda bulunacaktir.

Cioistan
o

Saimbeyli

Kahramanmaras

Pazarcik

Cozan
=

Turkodfu

1= "Bagpinar

- Osmaniyeo
yhan i Erzin

POYY0 km

Oguzeli

Payas
iskenderun

< Kinkban Tall Rifat A

Resim 4.7. iki arag yarigap girisi

Resim 4.7.’de ise iki aracin girdikleri yarigapa gore haberlesme alanlar1 goriiliiyor. Kesisen
A ve B noktalari arasinda kalan alan iki aracinda ortak kapsama alanidir. Dolayisiyla bu

alandaki ayn1 araglart her ikiside mesajlar penceresinde gorebilir.

o o
al
|
A "'. A
a a0 8
AN
A A ? éca
A
A o2
=g -
- | A
o,
.

Sekil 4.1. Bulut {izerinden gonderilen arag bilgisi semasi

Sekil 4.1.°de yesil renkli nokta aracimizi temsil etmektedir. Sar1 renkli tiggenler diger
araglar1 gostermektedir. Goriildiigli gibi B-D kapsam aginin ¢apini gostermektedir. Kirmizi
renkli nokta ise kapsam agimizdaki kaza yapmis bir araci temsil etmektedir. Yine kapsam
agimizda 5 adet sar1 renkli noktalarla gosterilmis araclar goriilmektedir. Kapsama alanimiz

belirlendikten sonra Sekil5.7°deki bulut penceresi karsimiza gelecektir.
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Suanda Neredeyim | Yaknlardaki Haberler
MESAFE KM IP_ADRESI SON_ZIYARET SEHIR

KAZA_YAPTIMI DUR_BILGISI  ARAC_PLAKA  YOL_BILGISI

78171136117 14.02201301-... Istarbul 140223011 4 ASW 123

78171136117 [11.02.2013 20.... | lstanbul 11.02201320.... |0 B4 GHN 678
33957 8713617 | 11.02.2013 00:... | Istarbul 10223 00.... |0 27GB 561
33957 78171136117 [10.02.2013 23.... | letanbul 10022013 23....|0 23HGY 67
351,80 78713617 [ 10.02.2013 22:... | lstarbul 100221322 |0 202616
38833 78171136117 [10.02.2013 18.... | ADANA 10022013181 34DF 5678

871136117 | 10.02.2013 18:... | ANKARA 100221318 1 B4ATETS

B G o ] 05500

Resim 4.8 Alan icinde kalan arag bilgilerinin listesi

4.5 1. Mesajlagsma fonksiyonu parametreleri

Acilan pencerede su siitun bilgileri bulunur;

Mesafe situnu :Bulundugumuz aracin yarigap haberlesme alanindaki diger her bir aragla
olan uzakligin1 km cinsinden gosterir.

IP adresi sutunu : Haberlesme islemi. NET tabanli ger¢eklestigi i¢in haberlesme alanindaki
tiim araglarin IP bilgisini gosterir.

Son ziyaret sutunu : Haberlesme agindaki araglarin baglanti tarihini gosterir.

Sehir situnu : Haberlesme agindaki araglarin bulunduklari sehirleri gosterirler.

Kaza bilgisi sttunu : Kapsama alanindaki araglarin birsi kaza yaptiysa bu alan “1” olur.
Normalde “0” dir. Zaten bu alan “1” olduktan sonra; o aracin plaka ve koordinat bilgileri
polis, itfaiye ve hastaneye mail ile bildirilir, olaya midahale islemi hizlandirilir. Ayrica
kapsama alanimizdaki kaza yapmis araglar kirmizi renkli balonla gosterilir ve ayni balon
icinde aramizdaki mesafe bilgisini gosterir. Boylece harita lizerinde kaza yapmis araclar

gorullr ve aramizdaki uzakligi gorerek hareket edilir.
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Dur bilgisi stitunu : 1lgili aracin plakasina génderilen DUR bilgisini gosterir. DUR bilgisi
girildiyse “1” olur. Girilmediyse “0” olur.

Arag plaka sttunu : Gelistirilen yazilim ilk defa ¢alistirildiginda o aracin plakasi ilgili text’e
girilir boylece bulutta o aracin plakasi goriiniir. Plaka 6nemlidir; ¢unki kaza yapmis arag
bulutta plakasi ile gosterilir. Haberlesme aginda ve ilk yardim asamasinda plaka bilgisi
gonderilecektir.

Yol bilgisi sutunu : Bu siitun haberlesme alanindaki yollarin durumuyla ilgili bilgilerin
buluta aktarildigi boliimdiir. Her bir kullanici istedigi anda buluta yol durumuyla ilgili bilgi
génderebilir. Ve her ara¢ bu bilgiyi gérir. Bunun igin “HAVA DURUMU / BILGI
PAYLAS” penceresi kullanilir.

4.5.2. Hava durumu / bilgi paylas fonksiyonu

Bu pencere ile istenilen sehrin hava durumu bilgisi ve guzergahlar Uzerindeki

olumsuzluklar1 koordinatiyla beraber buluta aktarilmasini saglayan penceredir.
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Resim 4.9 Hava durumu / Bilgi paylas fonksiyonu penceresi
Hava durumu fonksiyonu boltimi : Panelin sag tarafindaki “Hava Durumu ve ilgi Paylas

Sekmesi “nin tizerine gelince pencere asagiya dogru acilir. Agilan kutudan bir sehir segilir,
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ona ait 2 gunlik hava durumu ve en yiiksek ve en diisiikk sicaklik degerleri Sekil.65’de
gorildiigi gibi gosterilir. Adana’ya ait 2 giinliik hava tahmini ve beklenen sicaklik degerleri
goriilmektedir. Bu sekilde istenilen sehrin 2 giinliik en yiiksek ve en diisiik sicaklik

degerlerini sorgulanabilir.

Resim 4.10. Hava durumu fonksiyonu

Yol durumu ve bilgi paylas fonksiyonu bolimu :

Bu boliimde bir adet acgilir kutu, bir adet Text kutu ve 2 adet Buton bulunur. Bu bélimde
amag, yol iizerindeki herhangi bir aksakligin koordinatiyla beraber haberlesme agindaki
bitun araclara bildirmektir.

Olumsuzluklar1 bildirmek i¢in iki tiirlii alternatif kullanilir:

Acilir kutudan olumsuzlugu segcmek

Text’e istenilen aciklamay1 yazmaktir.

Yol iizerinde bir gukur fark edildiginde 6ncelikle konum sabitleme diigmesi tiklanir. Boylece
olumsuzlugun koordinat bilgileri alinmis olunur. Agilir kutudan bir olumsuzluk secilir.
Kaydet diigmesine basildiktan sonra yol iizerindeki olumsuzluk Bulut’a diiser ve
haberlesme agindaki diger araglar harita iizerinde balon i¢inde olumsuzlugu ve bu
olumsuzlukla arasindaki uzaklig1 goriir. Boylece diger siiriiciiler o koordinata daha dikkatli
gelirler veya olumsuzlugun siddetine gore yol da degistire-bilirler. Hem zaman kaybi hem

de olumsuzlugun verecegi zarar en aza diismiis olur.
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CUKLR

CUKUR
TUMSEK

KAYGAN ZEMIMN

Resim 4.11. Yol durumu ve bilgi paylas fonksiyonu

4.6. Ulasim Fonksiyonu

Sag tarafta asagidaki sekildeki gibi 6nce kiigiikk bir form agilir. Bu pencerede Once
bulundugumuz sehri girmek igin baslangi¢ sehrini segilir. Gitmek istenilen sehri segmek

icinse bitis sehri secilir sonra tamam diigmesi tiklanir.

‘$uanda Neredeyim | Yakinlardaki Haberer | Masl Giderim | Yiikdeniyor...

Segim Yapiniz

Baganac ADANA

Bt ADANA

Resim 4.12. Ulasim fonksiyonu penceresi
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“Tamam” diigmesi tiklandiktan sonra bulunulan ve gitmek istenilen sehir arasindaki en kisa
yollar1 gosteren harita ve sag tarafta yol tarifini acik agik ve uzun uzun yazarak anlatan

asagidaki sekil8.2deki tarif penceresi gorinar.

Suanda Neredeyim Nasl Giderm

Karayusuflu \ fabzs _ Bahet Operilen rotalar:
A Sagkaya Elmagoli Tecirli [ :

1< 2 s oo Hasanbey 0-S3/E91 ve E90 178 k- yaklast
*\‘«/““’ Mercimek 9 sant O dakika

e, Al o 30 0ok 3 16
0 Adha e s |  da |

“Yenidam Misis
| + Pamuzeu
-

Hatay, Tiirkive

Igdeli Mh
B\ Hassa 178 kan- yaklask 2 saat 9 dakka

Yumurtalik
Yizbasi {1, Kazkeli Kéyii Yolu 1,1km
yoniinde giiney
Yemisli i]erle)w'n

. Sagdan 1. yola 6,1 km
doniin, Kazkeli
Kayii Yolu yoniinde
ilerleyin

. Antakya
S i ; Iskenderun
Karaali Yolw/D§25/E91
g Reyhar  yoniinde saga donin
FBAL
N\ P 4 .:-\ntakya 253 o

Hatal M
Harita verileri ©2013 B&satoft, Google » Kullsn\lﬁn‘c',s\'tlsn '

Karatag

R 4.13 Ulasim fonksiyonu uygulmas1

Resim 4.13.’de 6rnek olarak baslangi¢ noktas1 Adana secildi bitis noktasi olarak ise Hatay
secildi; Tamam butonunu tikladiktan sonra harita iizerinde en kisa yol gosterilir ve yan
tarafinda uzun uzun tariflerle anlatilir. Bu sekilde en kisa yoldan gidilecek yere varilmis

olunur.

4.7. Donanim Fonksiyonu

Donanim fonksiyonu penceresi bir otomobil gosterge paneli olarak tasarlanmistir. Form
Uzerindeki pencerede aracin durumunu belirten ilgili donanim bilgileri asagidaki resim

4.14°deki gibi gorinecektir.
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! VIDEQ-LOKASYON PROJESI - [20 EO 740] — *

ic Kamera Donarim Bilgiler
l } 100
| *l e
|

Dig Kamera ™

50 fr ’_:150

Neredeyim Ly J

_ ﬂl— .'/ 80 Nabiz \'.

L] 0 200

Meii lar

Ulagim 100
e & . 110 [km/s]
e .
J S
s £ 0 250
| Flonanlm 85 °C Motor 37,5 °C Viicw
|
i ABS LED Cikiglan Rile
t Altematf Yol A ABS OFF & [ krmiziLed  [] vesil Led »° [ rile
Vs OFF OFF Il
T e - Role Cahgmryor

Resim 4.14. Donanim penceresi

Resim 4.14.”da gosterilen donanim penceresinde su 6geler bulunur.

1) Hiz

2) Motor Sicaklik

3) Sirtict Vicut Sicakligi

4) Suriicu Nabiz Bilgisi

5) Analog Dijital Cevirici

6) Role

7) ABS

8) LED Cikislar1

Ana modulden gelen donanim bilgileri USB portundan bu formdaki ilgili yerlere gelir.
Boylece hem surticu hem de arag yakin takibe alinmis olur. Bu penceredeki bilgileri surekli
donanim devresinden giinceller. Ayn1 zamanda belirtilen siire kadar i¢ ve dis kamera
goruntdleri kaydedilir.

Ana ve Sirtict moddllerden 6lgiiliip gelen veriler C# ortaminda gelistirilen ve Sekil.70’de
gorilen ara yiiz programinda goriilebilmektedir ve Ana modul Uizerinde bulunan LED’ler ve

Role kontrol edilebilmektedir.

“ADC gostergesi” oto aki voltaj bilgisini, “Motor gostergesi” aracin motor sicakligini,
“Vicut” aracin siiriicii viicut sicakligini, “Nabiz” aracin siiriicii nabiz bilgisini, Ana ve
Suruct modullerden okunurlar. Hava yastig1 sensort ile de aracin ABS sisteminin devreye

girip girmedigi okunmaktadir. Yani kaza olup olmadigi bu bilgi ile anlagilir.
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Normal durumda butin bilgiler bu pencerede gosterilir. Kaza durumunda ABS bilgisi “ON”
olur (hava yastigi sensorii aktif oldu demektir). Bu bilgi sisteme yuklenir. Kaza Bilgisi
durumu “1” olur. Boylece kapsama alanindaki biitiin araglar kaza oldugunu gorir. Ayrica
form Gzerinde ABS bilgisi “ON” oldugu i¢in aracin bulundugu koordinat ve plaka bilgileri

hastane, itfaiye ve trafik polisine génderilir.

Hirsizlik durumunda “Dur Bilgisi” alinirsa bu bilgiyi okuyan ilgili arag ¢ikisina bagli Ana
modul tizerindeki roleyi aktif eder ve DONANIM Penceresinde “ROLE ON” yazar. Ana
moduldeki Rélenin konumlari degisir ve ara¢ durdurma islemi gerceklestirilir.

LED’ler ise ekstra cikislari temsil etmektedir. Istenilirse siiriicii devresi ilave edilerek

istenilen iki cihaz veya aygit kontrol edilebilir.
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5. ARASTIRMA, BULGULAR VE TARTISMA

Bu bolimde gelistirilen sistemin calismasit farkli senaryolar igin cevap iiretilmesi
anlatilmigtir. Kara yolunda olusabilecek olasi sorunlar 6ngoriilerek sistem iizerinde testler
yapilmistir. Anlatim sirasi arag ve siiricii donanim yazilim, haberlesme, yapay zeka (GA)

konu sirast ile verilmistir.

® www.mungantakip.com

Hizh erigim igin yer isaretlerinizi buraya, yer igareti qubuguna yerlegtiring Yer igaretlerini simdi ice aktarin..

LUTFEN ARACIN PLAKASINI GIRINiZ
Arac Plaka Bilgisi ARACA DUR SINYALI GONDER

TUM DUR SINYALLERINI TEMIZLE || TUM KAZA SINYALLERINI TEMIZLE || TUM YOL BILGI DURUMUNU TEMIZLE

Liitfen Tarth Seciniz 17.05.2018 @ | KAZALOGLARINI GORUNTULE

Resim 5.1. DUR bilgisi gdnderme

Resim 5.1.°de Text’e calinan aracin plakasi girildikten sonra “ARACA DUR SINYALI
GONDER” butonuna tiklanir. “Dur bilgisi” BULUT’a gonderilir. Calman aracin
“MESAJLAR” penceresindeki “Dur Bilgisi” alan1 “1” olur. Bu bilgiyi okuyan ilgili ara¢
¢ikisina bagli Ana modiil tizerindeki roleyi aktif eder ve DONANIM Penceresinde “ROLE
ON” vyazar. Ana modiuldeki Rolenin konumlari degisir ve arag durdurma islemi

gergeklestirilir.

MESAJLAR penceresinin bu asamada 6nemi biyiiktiir. Her aracin belirlemis oldugu bir
kapsama alam1 vardir. Dolayisiyla birbirinin kapsama alanindaki araglar Mesajlar
Penceresinde birbirlerine ait uyarilar gorebilmektedir. ilgili plakali araca ait DUR bilgisini

goren diger arag siiriiciileri en yakin Polis birimine ihbarda bulunabilirler.

5.1. Senaryolar

Gelistirilen ara¢ karakutu ve takip sistemi bu boliimde 6 ayr1 senaryo i¢in deneyleri yapilarak
sonuclar anlatilmistir. Bu senaryolar araglarin donanim bilgilerinin okunmasini, araglarin
birbiri ile haberlesmesini, “Kaza Bilgisi, Dur Bilgisi, Yol kosullar1” bilgilerinin aktarilmasi

konularini1 kapsamaktadir.
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5.1.1. Senaryo 1: Aracin donamim bilgilerinin sistem tarafindan okunmasi

Ana ve siriici modillerden gelen 6l¢iim sonuglart donanim penceresinde gosterilecektir.

o5l VIDEQ-LOKASYON PROJESI - [20 EO 740] - *
ic Kamers Donaruim Bilgileri
| 2 100
| *I B |
|
Dig Kamera \
50 h '..:1 50
| | ;
Neredeyim v [/
- ﬂl— .'/ 80 Nabiz \'.
LT 0 200
Meii'lar
Ulagm 100
o 110 [km/s]
§ &
7 $
£
o £ 0 250
| _[.Jonanlm 85 °C Motor 37,5 °C Viicw
i ABS LED Ciksglari Role
i ; Kirmizi Led “Yesil Led o Rile
Atematif Yol e ABS OFF Py ODFF ODFF 3 i |
T -~ Role Calgmiyor
|

Resim 5.2. Donanim bilgilerinin okunmasi

Resim 5.2.’de “20 EO 740” plakali aracin Surtic modullin dl¢tiigii siiriicii nabiz ve siiriicti
viicut sicakliginda ayrica Ana moduliin Sl¢tiigii motor sicakligi ve ara¢ aki bilgisi olan
ADC’de her hangi bir anormallik yokken donanim bilgileri saglikli bir sekilde 6l¢tilmiis ve

Donanim penceresinde sekilsel olarak ta gosterilmistir.

Hizi: 110 km, ADC(AKU): 12V, Nabiz: 80, Motor sicaklig1: 85°C, Viicut sicakligi: 37,5°C
olarak gortlmektedir.

5.1.2. Senaryo 2: iki aracin haberlesmesi ve olaylar

Aracin biri Istanbul’dan digeri Adana’dan yarigap degerini girerek birbirlerini yaricapa

bagli olarak kapsama alanlarinda mesajlagma pencerelerinde gorebilecekler.
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5. VIDEO-LOKASY
'"""” ter| Yikleniyor...

Aranacak Bélge Yan Gapi Giriniz

Aranacak Bélge Yan Capi 800 Tamam

]

Resim 5.3. “OM 220" plak;111 ara¢ haberlesme yaricapi girig

Resim 5.3.’de Istanbul’dan haberlesme ekranina giris yapan “34 OM 220” plakali arag
haberlesme yarigapi olarak 800 km girmistir. 800 km lik bir yarigapta bu yazilimi kullanan
ne kadar arac varsa birbirlerini gorebilir.

S VIDEO-LOKASYON PROJESI - [20 EO 740] — X

o Komers | Yalardad Haberer Yokerwor.. [ HAVA DURDMUN BILGH PAYIAS

Dig Kamera

Aranacak Bélge Yan Capi Giriniz

(el ®

Aranacak Bélge Yan Cam 1100 Tamam
Ulazim
4 =
Donanim
Altematif Yol

s

Resim 5.4. “20 EO 740” plakal1 ara¢ haberlesme yarigapi giris

Resim 5.4.de Adana’dan haberlesme ekranina giris yapan “20 EO 740” plakali arag
haberlesme yarigapi olarak 1100km girmistir. 1100 km lik bir yarigapta bu yazilimi kullanan
ne kadar arag varsa birbirlerini gorebilir.



e Yakinlardaki Haberer
ARAC_PLAKA  DURBILGISI  IP_ADRESI KAZA YAPTIMI  MESAFEKM  MESAJ SEHIR SON_ZIYARET
dF 3 Il 20 £0 740 3715481102 |0 709,56 16.07.2018092... | Adana 16.07.201809:29
n; 09 MNG 741 88241.735 0 365,48 17052018 125... |Aydin 17.05.2018 12:52
35HTG 67 2122212159 |0 0,00 15.05.2018 16:0.. |Istanbul 15.05.2018 16:03
' UEO AU 1 1 365,48 15.05.2018 15:5... 15.05.2018 15:53
Nerodeym || 2OMR 09 832416766 |0 376,10 12.04.2018 22:0... |Bozdogan 12042018 22:03
E HALS U 0 348,91 10.04.2018 01.5... 10.04.2018 01:58
EL__ 34 DF 5678 1 212221215 |0 0,00 29.03.2018 104... |Istanbul 29.03.2018 1040
UGTHTS 1 7816684197 |0 68574 09.05.2013 12:1... | Mersin 09.06.2013 12:13
M* 3AIMKUOT |0 8825410718 |0 35277 24042013 175... | Ankara 240420131757
| ||sonTaer 0 78.189.155.174 125,05 05042013 113... | Sakarya 05042013 11:32
e L 0 78.189.155.174 125,05 05042013 113... | Sakaya 050420131131
o« ||mzIver 0 78.189.155.174 125,05 04.04201313:1... | Sakaya 04.042013 1311
v 42HD740 1 78.164.23.50 709,56 05.03.201323:1... | Adana 05.03.201323:15
HASWI3 |0 78.164.23.50 70956 05.03.2013225... | Adana 05.03.201322558
P | P 78.171.136.117 145 11.02201320:3... |Istanbul 11.02201320:30
ﬂ 27GB 561 0 78.171.136.117 1400 11.02.2013 00:0... | Istanbul 11022013 0006
23HGY 67 0 78.171.136.117 14,00 10022013 235... |Istanbul 10022013 23:56
Atemati Yol || 50 7 115 0 78171.136.117 145 10022013 22:3... |Istanbul 10022013 22:35
@ 54AT678 1 78.171.136.117 351,16 10022013 18:3... | ANKARA 10022013 18:38

Resim 5.5 “34 OM 220” plakali aracin haberlesme ekrani
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Resim 5.5.’de “34 OM 220” plakali aracin mesajlar penceresinde “20 EO 740" plakali arag
gorulmektedir. “20 EO 740” plakali arag ile arasindaki mesafe 709,56 km dir. “20 EO 740”

plakali aracin baglandig1 lokasyon Adana sehri olarak goriilmektedir.

Son ziyaretlerine bakildiginda “20 EO 740” plakali aracin en son 16/07/2018 09:29 da
sistemi kullandig1 goriilmektedir. “20 EO 740 plakali aracin herhangi bir “KAZA” veya

“DUR” bilgisi yoktur. Yani bir kaza olay1 yagsanmamis ve aracina durdurmak i¢in “DUR”

bilgisi girilmemistir.
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sl VIDEO-LOKASYOM PROJESI - [20 EQ 740] - *
- Donanim Bilgileri  Yakinlardaki Haberer
ig Kamera

ARAC_PLAKA  DUR_BILGISI  IP_ADRESI KAZA_YAPTIMI MESAFE_KM  MESAJ SEHIR SON_ZIYARET  #
DsKamers | 22MNG 741 83.241735 0 74754 17.05.2018 12:5... | Aydin 17.05.2018 12:52
35 HTG 67 2122212159 |0 76798 15.05.2018 16:0... | Istanbul 15.05.2018 16:03
‘/ WEO M 1 1 74754 15.05.2018 15:5... 15.05.2018 15:53
Newdeym | Z2OMR 9 832416766 |0 70473 12.04.2018 22.0... | Bozdogan 12.04.2018 22.03
ﬂ‘— WALS M 0 706,02 10.04.2018 015... 10.04.2018 01:58
= 1 2122212159 |0 76798 29.03.2018 10:4... | Istanbul 29.03.2018 10:40
esalar 3 GTH 78 1 73.166.84.197 |0 147,74 09.06.2013 12:1... | Mersin 9.06.201312:13
i 31 MKU 031 0 832543040 |0 36291 28.04.2013 18:3... | Diyarbakir 28.04.201318:32
09ERZ 31 0 78.164.35.197 57,69 08.04.2013 225... | Antakya 8.04.2013 22:56
s 80 HTG 67 0 78.189.155.174 652,75 05.04.2013 113... | Sekarya 5.04.201311:32
s 36 HTG 67 0 78.189.155.174 652,75 05.04.2013 113... | Sekarya 5.04.2013 11:31
A o |mzver 0 78.189.155.174 652,75 04.04.201313:1... | Sekarya 4042013 13:11
- 42HD740 1 78.164.23.50 82,08 05.03.2013 23:1... | Adana 5.03.2013 23:15
Ol [aasw i 0 78.164.23.50 82,08 05.03.2013 2235... | Adana 5.03.2013 2258
41HD740 1 78.164.53.94 10074 28.02.2013 01:3... |Gaziartep 28.02.201301:35
54 GHN 678 0 78.171.136.117 76717 11.02.2013 20:3... | Istanbul 11.02.2013 20:30
Altematt Yol | 57 5p 551 0 78.171.136.117 756.23 11.02.2013 00:0... |Istanbul 11.02.2013 00:06
' 2IHGY 67 0 78.171.136.117 756,23 10.02.2013 2335... | Istanbul 10.02.2013 2356
2076116 0 78.171.136.117 76717 10.02.2013 22:3... | Istanbul 10.02.2013 22:35
RA AT £79 1 791711968 117 AR AQ 10 0¥ N13 19-3 AMKADA 10 0¥ 13 19-29 9

Resim 5.6 “20 EO 740 plakali aracin haberlesme ekrani

Resim 5.6.’de “20 EO 740” plakali aracin mesajlar penceresinde “34 OM 220" plakali arag
gorulmektedir. Adana’dan 800 km yarigapli giris yapan “34 OM 220” plakali arag ile
Adana’dan giris yapan “20 EO 740” plakali arag¢ birbirlerini karsilikli olarak mesajlagma
pencerelerinde gormektedirler. Her ikisininde IP leri gorulmektedir. Son ziyaretlerine
bakildiginda “34 OM 220” plakali arag ise en son 20/07/2018 11:44 de sistemi kullandig:
gortiliiyor. Aralarindaki mesafede “MESAFE_KM?” sutununda goriluyor. Alt siralardaki
bilgiler ise daha d6nce hangi sehirden baglandiklarini ayrica diger siitunlarda kaza yapip
yapmadiklarini gosteren “KAZA_YAPTIMI” ve daha 6nce araca dur bilgisi gonderip
gondermediklerini gosteren “DUR_BILGISI” siitunlar1 da gorulmektedir. “34 OM 220~
plakali aracin herhangi bir “KAZA” veya “DUR” bilgisi yoktur.

5.1.3. Senaryo 3: Kaza am ve olaylar

Osmaniye’de arag¢ ve slrlcl parametreleri Hiz: 110 km, Nabiz: 80, ADC: 12V, Viicut
Sicakligi: 36,5 °C, Motor Sicakligi: 83 °C olan “20 EO 740” plakali arag 37,0742 Enlem ve
36,2478 Boylam koordinatlarinda kaza yapmustir.

Kaza bilgisi 6nce Ana modilden yazilimin Donanim Penceresine oradan Bulut’a,
database’e en son olarak da bu yazilimi kullanan araglarin Mesajlasma Penceresine

diisecektir. Yine “Kaza bilgisi” ne gore Kurumlara mail atilacak (itfaiye, polis, hastane),
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kaza oncesi 4dk’y1 kapsayan i¢ ve dis kamera video goriintiileri ile kaza kayit bilgileri. txt
dosyasi olarak ve en son kamera resimleriyle beraber ilgili strliclye kaydedilecek, yine kaza
loglar1 ve kameranin en son frame resmi Bulut’a basilacak. Bu olaylar basamaklar halinde

asagida anlatilacaktir.

o5l VIDEQ-LOKASYOMN PROJESI - [20 EQ 740] - *
9 100 100
|’_ P iy 1
Dz Kamera ™,
50 h '..:1 50 '1 50
t 1 1
Neredeyim | ]
8 ‘o soMNabz N7 '
L LI} 0 200 200
Meii'lar
Ulagm 100
g S - : 110 [km/s]
4 - b o \\o P
o $
- $
= 0 250
Donanim 83 °C Motor 36,5 °C Viicw
ABS LED Cikiglan Rile
Altematif Yol A~ ABS ON Py [] KirmiziLed [] esil Led B [ réle
Yozl OFF OFF
et -~ Role Cabgmiyor

Resim 5.7. Kaza bilgisinin Ana devresinden okunmasi

Resim 5.7.’de aracin hava yastigina bagl sensorden sinyal ana modul tarafindan algilanir ve
donanim penceresine iletir. Formun sol alt tarafindaki ABS c¢ercevesindeki ABS den sinyal

geldigini gosteren check kutusunda isaret olusur ve ABS ON yazar. Bu noktada artik kaza

olusmustur.
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KAZA BILGISI ICIN ALGORITMA

Sekil 5.1. Kaza olay1 algoritmast



lusr P | Usk LsT visT

| Us,LAT| UsR, LowG | SR, CITy | USR, MESSAGE

80

| UsR, 15 CRAsH|

7.154.51,255 [l7/20/2018 11:47:07 AM Osmaniye [§20.07.2018 11:47:07 ZAMANINDA Csmaniye

eHRINDE IDIM JllL

ITI545LI55  7/20/2018 1146:32 AW 370742 362478 Osmaniye 20.07.2018 11:46:32 ZAMANINDA Osmaniye SEHRINDEIDIM 1

3715451255 7/20/2018 11:45:59 &AM 37.0742 36,2478

Osmaniye  20.07.2018 11:45:53 ZAMANINDA Osmaniye SEHRINDEIDIM 1

Resim 5.8 Database’e kaza sinyalinin diismesi.

Resim 5.8.’deki pencerede database ’de yapilan sorgu sonucunda kaza yapan aracin kaza

bilgisi “1” olarak goriilmektedir. Diger siitunlarda da IP bilgisi, enlem-boylam, bilgisi,

goriildiigi sehir bilgisi, DUR bilgisi ve paylastigi yol mesaj bilgileri goriiliiyor.

e Donanim Bilgileri | Yakinlardaki Haberler
N - ARAC PLAKA DUR_BILGISI IP_ADRESI KAZA YAPTIM| __ MESAFE KM MESAJ SEHIR SON ZIYARET
[I 40 67,98 0.07.20 4. Osmaniye 0.07.2018
Ds 09 MNG 741 88.241.735 0 365,48 17.05.2018 12:5... |Aydin 17.05.2018 12:52
35HTG 67 212.2.212.159 0 0.00 15.05.2018 16:0... |Istanbul 15.05.2018 16:03
34E0 34 1 1 36548 15.05.2018 155... 15.05.2018 15:53
030OMR 03 88.241.67.66 0 376.10 12.04.2018 22.0... |Bozdogan 12.04.2018 22:03
34ALS 34 0 348,91 10.04.2018 01:5... 10.04.2018 01:58
34 DF 5678 1 212.2.212.159 0 0.00 29.03.2018 10:4... |Istanbul 29.03.2018 10:40
34GTH78 1 78.166.84.197 0 685,74 09.06.2013 12:1... | Mersin 09.06.2013 12:13
31 MKU 031 0 88.254.107.18 0 352,77 24042013 175... |Ankara 24.04.201317:57
80 HTG 67 0 78.189.155.174 125,05 05.04.2013 11:3... | Sakarya 05.04.2013 11:32
36 HTG 67 0 78.189.155.174 125,05 05.04.2013 11:3... |Sakarya 05.04.2013 11:31
54 ZTV 67 0 78.189.155.174 125,05 04.04.201313:1... |Sakarya 04.04.2013 13:11
42HD740 1 78.164.23.50 709.56 05.03.2013 23:1... |Adana 05.03.2013 23:15
34 ASW 123 0 78.164.23.50 709.56 05.03.2013 22:5... |Adana 05.03.2013 22:58
54 GHN 678 0 78.171.136.117 145 11.02.2013 20:3... |lstanbul 11.02.2013 20:30
27GB 561 0 78.171.136.117 14,00 11.02.2013 00:0... |Istanbul 11.02.2013 00:06
23 HGY 67 0 78.171.136.117 14,00 10.02.2013 235... |Istanbul 10.02.2013 23:56
202G 116 0 78.171.136.117 145 10.02.201322:3... |Istanbul 10.02.2013 22:35
54 AT 678 1 78.171.136.117 351,16 10.02.2013 18:3... |ANKARA 10.02.2013 18:38

hesim 5.9. “34 OM 220~ I;Iakah aracin mesaj penceresi

Resim 5.9.’de kaza yapan “20 EO 740” plakali ara¢ “34 OM 220” plakali aracin kapsama
alaninda oldugu i¢in “34 OM 220” plakali ara¢ kaza bilgilerini Mesajlar fonksiyonu

ekraninda goriyor. “KAZA_YAPTIMI” siitununda “1” olarak kaza bilgisi goriilmektedir.

mer mngn

20 EO 740 'plakah arag kaza ya...
Konu: 20 EO 740 'plakah arag kaza yapt Gonde...

mer mngn

20 EO 740 'plakal arag kaza ya...
Konu: 20 EO 740 "plakal arag kaza yapti Gonde...

mer mngn

20 EQ 740 'plakal arag kaza ya...
Konu: 20 EO 740 "plakal arag kaza yapti Gonde...

!
12:16

!
12:15

!
12:13

Bu ileti Yiksek Gnem derecesiyle ganderildi.

mer mngn
Cum 20.07.2018, 12:16
Siz ¥

Konu: 20 EO 740 ‘plakah arac kaza yapti

Gonderen: Arac KaraKutu
icerik

9 9 =2

20 EO 740 'plakal ara¢ enlem = 37,0742, boylam = 36,2478

koordinatinda kaza yapmistir.

Resim 5.10. Kazadan sonra kurumlara mail atma
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Resim 5.10.’da kazadan sonra kurumlara atilan mail goriiliiyor. Gmail hesabi; maili atan,
hotmail ise mail atilan adrestir. Mailde “20 EO 740 plakali ara¢ enlem = 37,0742, boylam

= 36,2478 koordinatinda kaza yapmistir.” mesaj1 yer almaktadir.

Ad Tarih Tir Boyut
e 3 06 2018 23 51_32.avi 3.06.2018 23:51 VLC media file {.avi) 883.309 KB
£ 17_05_2018_11_55_46.avi 7.05.2018 11:55 VLC media file {avi) 1191181 KB
£ 17_05_2018_12_54_1%.avi 17.05.2018 12:54 VLC media file {.avi) 300,041 KB
£ 20_07_2018_11_56_00.avi 20.07.2018 11:56 VLC media file {.avi) 252,616 KB
£ 20_07_2018_12_14_43.avi 20.07.2018 1214 VLC media file {.awvi) 433,257 KB
£ 20_07_2018_12_16_10.avi 20.07.201812:16 VLC media file {.avi) 187228 KB
[ﬁﬂ?_lmﬂ_‘ll_ﬂ_ll.a?i 20.07.2018 1217 VLC media file (.avi) 2417 KB]
= log_in_17_05_2018_11_56_18_tet 7052018 11:56 Metin Belgesi 1KB
|:] log_in_17_03_2018_12_54 25 bt 17.05.2018 12:54 Metin Belgesi 1KB
|:| log_in_20_07_2018_11_56_04 b 20.07.2018 11:56 Metin Belgesi 1 KB
|J log_in_20_07_2018_12_14_55_.b« 20.07.201812:14 Metin Belgesi 1KE
|:] log_in_20_07_2018_12_16_14_.b« 20.07.2018 12:16 Metin Belgesi 1KB
Lol log_in_20.07 201812 17 23 _tat 20.07.2018 12:17 Metin Belgesi 1 KE]
@ test_incam_17_03_20128_11_35_46.jpg 7.05.2018 11:55 JPG Dosyas 353 KB
@ test_incam_17_03_2012_12_34 19,jpg 17.05.2018 12:54 JPG Dosyasi J9 KB
@ test_incam_20 07 _2018_11_56_00,jpg 20.07.2018 11:56 JPG Dosyasi 25 KB
@ test_incam_20_07_2018_12_14_46.,)pg 20,07.2018 12:14 JPG Dosyas TEB
@ test_incam_20_07_2018_12_16_10,pg 20,07.2018 1216 JPG Dosyasi TEB
ﬂE] test incam_20 07 2018 12 17 22.jpg 20.07.2018 1217 JPG Dosyasi 7 KB]

Resim 5.11. Log kayaitlari, video ve resim kayit ekrani

Resim 5.11.’de “Bilgisayarim/D” siriicisinde log bilgilerinin bulundugu txt dosyasi,

kameranin kaydi ve kameranin son frame’nin oldugu jpg dosyas1 goriiliiyor.

”j log_in_20_07_2018_12_17_23_tet - Not Defteri - | >
Dosya Ddazen Bigimn  Gardndm  Yarcdim
PLAKA - 20 ED 740
HIZ : 110
NABIZ : 80

ANALOG DIGITAL CEVIRICI : 12

MOTOR SICAKLIGI : 83

VUCUT SICAKLIGI - 36.5

ENLEM : 37,0742

BOYLAM : 36,2478

KAZA ANI FOTOGRAFI - D:\test_incam_20 07 2018 12 17 22jpe
KAVIT ZAMANI : 20.07.2018 12:17:23

Resim 5.12. log kayitlarinin tutuldugu txt dosyasi
Resim 5.12.°deki txt dosyasinin i¢indeki bilgiler goriilmektedir. Kaza anindaki ara¢ ve

strtcuyle ilgili tim parametreler kayit altina alinir.
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| ig Kamera Gorintiisi  Donanim Bilgiler  Yakinlardaki Habeder Suanda Neredeyim
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Resim 5.13. Kaza yapan aracin neredeyim penceresindeki gortntusu

Resim 5.13.’deki haritada “34 OM 220~ plakal arag Istanbul’da fakat haberlesme yarigap:
Osmaniye’yi kapsadigi i¢in kaza yapan “20 EO 740" plakali arac1 “Neredeyim”
penceresindeki dijital harita {izerinde kirmizi baloncukla isaretlenmis olarak ve aradaki

mesafeyi de yazarak gosterilmektedir.

Litfen Tanh Seqimz Z0.07.2015 (=] | KAZA LOGLARINI GORONTULE

Resim 5.14. Web ara yizden kaza sorgulama ekrani



[ TUM DUR SINYALLERINI TEMIZLE || TUM KAZA SINYALLERINI TEMIZLE || TUM YOL BILGI DURUMUNU TEMIZLE |

Latfen Tarih Seciniz 20.07.2018 |@ [ KAZALOGLARINI GORUNTULE |

Analog/Digital Motor Vacut - - Karza
Plaka Huz Nabz Cev Sacalhs Sscalchi Enlem Boylam Kara Fotografi 7

20E0 1110/ 30 |12 83 36.5 37,0742 (36,2478

20E0 110/ 80 |12 83 36.5 37,0742 3

20E0 1o 30 |12 83 36.5 37.0742|36.24

200 10 S0 12 83 365 37.0742 362478 ' g I 2072018

N 12:17:23

Cizelge 5.1. Sorgu sonucu log kayitlar
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Cizelge 5.1.’de web ara yuziinden (http://www.mungantakip.com) kaza tarihi girilir ve kaza

loglarimi goriintiile butonuna tiklandiktan sonra Sekil.6.15’deki sorgu sonucu ekrani gelir.

Sorgu i¢in girilen tarihlerdeki kaza anindaki biitiin lokasyon, kameranin en son kare

goriintiisili, arag ve siirlicii bilgileri sirasiyla listelenir. Bu sayede kazanin hangi sebepten

olduguna dair ¢oziimlemede yardimci olabilir.


http://www.mungantakip.com/
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5.1.4. Senaryo 4: Araca DUR sinyali gonderilmesi ve sonrasi olaylar

basla |
\ /
e -
> DURDURMA kodu
P
— S~
H —
I
g Dur? /M\>
Geri sayim
A
Réle kontrol
A
( bitir \.‘l
e S/

Sekil 5.2. DUR bilgisi olaylar1 akis semasi

Aracin ¢alinmast durumunda; Bu noktada web sayfasindan ilgili ara¢ plakasi girilerek ilgili
araca “DUR” sinyali gonderilir. “DUR” Bilgisi 6nce Bulut’taki database’e diiser. Oradan
kapsama alanindaki araclar “DUR” bilgisini Mesajlar fonksiyonu pencerelerinde gortlur.
Bu sirada “DUR?” bilgisi ilgili aracin Donanim Penceresinde ““ 15 sn sonra Role aktif olacak”
mesaj1 belirir ve geri sayim baglar. Sire sonunda Ana moduldeki Role aktif edilir ve
kontaklarin ¢ikisindaki elektrik hatti yalitima siirlerek aracin elektrigi kesilecek ve ilgili
plakali ara¢ durdurulacaktir. Sekilde “DUR” bilgisi geldikten sonraki gelisen olaylar akis
semasi olarak gosterilmistir. Normal durumda sistem “DUR” bilgisinin Bulut’a diisiip
diismedigi kontrol edilir. Web Project sayfasinda arag  plakas: girilir. “GONDER” butonu
tiklanarak gonderme islemi tamamlanir.

Bu bilgi Bulut’a gonderilir. Her 30 sn de, araglar Bulut’tan bilgi alis verisinde bulunurlar.

MESAJLAR Penceresinde “Dur” bilgisi alaninda “1” yazacaktir. Birbirlerinin kapsama
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alanindaki biitiin araclar bu “ 1 ” bilgisini gorecektir. Plakasi tanimlanmis ilgili ara¢ bu
bilgiyi alir. Arag¢ siiriiclisii program penceresinin list barinda “ Ara¢ 15 sn. icerisinde
duracaktir.” uyarisiyla karsilasir. Sayac devreye girer. 15°ten geriye saymaya baglar. 15 sn.
boyunca bu uyar1 goriilecektir. Siire bitiminde “DONANIM” Penceresinde “Role Aktif”
yazar ve USB portundan Ana modile “DUR” kodu gonderilir. Master devresi zerindeki
Role aktif olur. Kontaklar1 konum degistirerek araci ilgili biriminin (atesleme sistemi, akii
baglantisi, vb.) elektrik baglantisi kesilecektir. Dolayisiyla ilgili birime elektrik gelmeyince
arac¢ hareket edemeyecektir. Ara¢ durdurma islemi gergeklesecektir.

15 sn’lik saya¢ konmasinin sebebi, siiriiciinlin aract en uygun yere park etmesi i¢in zaman
tanimaktir. Aksi halde siire taninmadan direk dur sinyali Ana modile uygulanmis olsaydi

ara¢ oldugu yerde kalacaktir. Bu da ¢ok tehlikeli sonuclar yaratabilir.

]']gi]i araca dur sinvali ginderildi
Arag Plaka Bilgisi 20 EO 740 | ARACA DUR SINYALI GONDER |

| TUM DUR SINYALLERINI TEMIZLE || TUM KAZA SINVALLERINI TEMIZLE || TUM YOL BILGI DURUMUNU TEMIZLE |

Resim 5.15. Web sayfasindan DUR bilgisi girilmesi

Resim 5.15.’daki web sayfasindan (http://www.mungantakip.com) Arac Plaka Bilgisi yazan

yere “DUR” Bilgisi gonderilecek aracin plakasi yazilir (“20 EO 740”) ve “Araca “Dur
Sinyali Génder” butonuna tiklanir. Bu islemden sonra plaka text’inin hemen iizerinde “Ilgili

araca dur sinyali gonderildi” diye bir uyar1 metni goriiliir.

UeR P |usRisTvism | usk LaT| Usk LONG| USR CITY | UsR MESSAGE USR IS, CRASH
37,0742 36,2478 =iy J20.07.2018 13:42:21 ZAMANINDA Ostani

17822042208 7/20/2018 14046 BN 3707427 362478 Osmaniyz 20.07.2015 13:41:46 ZAMANINDA Osmaniye SERRINDEIDIM 1

176.220.42.208 7/20/2018 1:41:13BM 370742 362478 Osmaniye 20.07.2018 13:41:13 ZAMANINDA Osmaniye SEHRINDEIDIM -+ 1
17222042208 7/20/2018 1:40:37BM 370742 362478 Osmaniyz 20.07.2018 13:40:37 ZAMANINDA Osmaniye SERRINDEIDIM - 1

Cizelge 5.2. Database’e diisen DUR bilgisi

Cizelge 5.2.’deki database sorgu ekraninda “20 EO 740 plakali araca “DUR” bilgisinin
gonderildigi goriilecektir. Buradan bu yazilimi kullanan ve kapsama alanindaki tiim

araglarin Mesajlar ekranina “DUR” bilgisi diisecek.


http://www.mungantakip.com/

1.; [ ARAC_P DUR_BILGf!  IP_ADRES! KAZA_YAPTIMI  MESAFE_KM  MESAJ SEHIR SON_ZIYARET
51, 4 0 EO 0 6 04 08 6 8 0.0 018 Osmaniye 00 018
s e T SSdiiad 4 2 FETT T . iz
35HTG 67 2122212159 |0 0.00 15.05.2018 16:0... | Istanbul 15.05.2018 16:03
“ 34E0 34 1 1 36548 15.05.2018 15:5... 15.05.2018 1553
" 030MR 09 882416766 |0 376.10 12.04.2018 22:0.... | Bozdogan 12.04.2018 2203
g’ 34ALS 34 0 343,91 10.04.2018 015... 10.04.2018 01:58
=._ 34DF 5678 1 2122212159 |0 0.00 29.03.2018 10:4... | Istanbul 29.03.2018 10:40
34GTHT78 1 78.166.84197 |0 685,74 09.06.201312:1... | Mersin 09.06.2013 12:13
“z' 31 MKU 031 0 88.254107.18 |0 352,77 24042013 175... | Ankara 24042013 17:57
' ' l 80 HTG 67 0 78.189.155.174 125,05 05.04.2013 11:3... | Sakaya 05.04.2013 11:32
v 36HTG 67 0 78.189.155.174 125,05 05042013 11:3... | Sakarya 05.04.2013 11:31
0 54 7TV 67 0 78.189.155.174 125,05 04042013 13:1... |Sakaya 04.04.201313:11
‘2’ 42HD740 1 78.164.2350 709.56 05.03.201323:1... |Adana 05.03.2013 23:15
34 ASW 123 0 78.164.23.50 709,56 05.03.2013225... |Adana 05.03.2013 22:58
Dol |IsaGhnene 0 78.171.136.117 145 11.02.2013 20:3... | Istanbul 11.02.2013 20:30
m 27GB 561 0 78.171.136.117 14,00 11.02.2013 00:0... | Istanbul 11.02.2013 00:06
23HGY 67 0 78.171.136.117 14,00 10.02.2013 235... | Istanbul 10.02.2013 23:56
Atematit Yol || 5 76 116 0 78.171.136.117 145 10.02.201322:3.... | Istanbul 10.02.2013 22:35
@ 54 AT 678 1 78.171.136.117 351,16 10.02.2013 18:3... | ANKARA 10.02.2013 18:38

Resim 5.16. Kapsama éiamndaki “34 OM 220 plakal1 aracin mesajlar penceresi
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Resim 5.16.’de “34 EO 220” plakali aracin kapsama alaninda oldugu i¢in mesajlar

penceresinde ¢alinan “20 EO 740” plakali araca “DUR” bilgisinin oldugu hiicrede “1”

yazacaktir. Bu da “DUR” bilgisinin ilgili araca diistiigiinii gosterir.

= VIDEQ-LOKASYON PROJESI - [20 EO 740]- [ & sn sonra réle aktif hale gelecek |

e | i Kamera Gorintisi  Donanim Bilgileri

& =n sonra role aktif hale gelecek

o

%

w‘l

iy,

83 °C Motor

£O

, Yy, OFF OFF

I~y

Role Caligmiyor

ABS LED Cikiglan Rile

A O Kirmizi Led Yesil Led Role
&0 ABS OFF L4 U L] ves =
N,

Resim 5.17.

@)

o
UR bilgisine bagli geri sayim islemi

Resim5.17.’de “20 EO 740” plakali araca “DUR” bilgisinin donanim penceresine diismesi

sonucu form bagliginda ve form iizerinde geri sayim islemi baslayacaktir. 15 saniyeden geri

sayim baslayacaktir. Ekranda “8 sn sonra role aktif hale gelecek” kisminda ekran goriintiisii
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alindig: goriiliiyor. Geri sayim 0’ a diisene kadar sag alt kosedeki “Role Pasif” yazisi kalacak

ve ilgili kutucuk tiklenmeyecektir.

ig Kamera

Vi

Donarim

Altematif Yol

a5l VIDEO-LOKASYON PROJESI - [20 EO 740]

ig Kamera Gonintisii  Donanim Bilgileri

100
I

A 365 Nabiz .~
o 200

100

@ ABS OFF

LED Cikiglan

&

.'*_:1 50

110 [km/s]
250 !
36,5 °C Viicu
Rile
[] KrmiziLed  [] Yesil Led »° Riile
OFF OFF
- Role Cabsh

Resim 5.18. Geri sayim islemi sonunda réle durumu

Resim 5.18.’de geri sayim islemi bitecek ve “Role Aktif” yazacaktir. Ayn1 zamanda ilgili

kutucuk tiklenecek ve Ana modul lizerindeki role aktif olacak kontaklart konum degistirerek

aracin ister kontak hattinin elektrigi istenirse de ana elektrigi kesilecek ve arag siire sonunda

duracaktir. Ayn1 zamanda siire sonunda “DUR” Bilgisi database ’den ve “Mesajlar”

penceresinden otomatik olarak silinecektir.

5.1.5. Senaryo 5: Kapsama alanindaki araclarla bilgi paylasim ve iz birakma

Istanbul trafiginde seyreden bir ara¢ aniden bir tiimsekli yola girer. O sirada énce “Hava

Durumu / Bilgi Paylas” agilir meniisiinden “Konum Sabitle” butonu tiklanarak o tlimsekli

alanin koordinatlar kilitlenir. Ya hemen yada miisait bir zamanda agilir listeden “Bozuk

Satih” secilerek “Kaydet” butonuna basildiktan sonra Bulut’a basilir. Oradan kapsama

alanindaki tiim araglarin “Neredeyim” Penceresinde kirmizi bir balonlu uyar1 ve bozuk

sattha ka¢ km uzaklik oldugu bilgileri goriilecektir.
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a5l VIDEO-LOKASYON PROJESI - [34 OM 220]
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T | EEETE

Resim 5.19. Kapsama ala

nindaki araglara yol bilgisi paylasma

Resim 5.19.’de “34 OM 220 plakali ara¢ yolda bozuk satihla karsilaginca once ( 1 islemi)

“Konum Sabitleme” butonuna basarak o noktanin koordinat bilgisini alir. Istege gére ( 2

islemi) acilir listeden karsilasilan yada paylasilmak istenen yol bilgisi secilir. Son olarak ta

( 3 islemi) “Kaydet” butonuna basilarak segilen yol bilgisi paylasiimak iizere Bulut’a

gonderilecektir.

o VIDEQ-LOKASYON PROJESI - [20 EQ 740]

| i Kamera Gorintist  Donanim Bilgileri

‘Yakinlardaki Haberder  Suanda Neredeyim

I ARAC_PLAKA  DURBILGISI  IP_ADRESI KAZA_YAPTIMI  MESAFE_H SON_ZIYARET
B 34 oM 220 2122212159 |1 20.07.2018 13:45
o 09 MNG 741 80241735 0 e 17.05.2018 12:52
UEO MU 1 1 74754 15.05.2018 155. 15052018 15:53
d 090MR 09 832416786 |0 0473 12.04.2018 22.0... |Bozdogan 12042018 22:03
o UALS U 0 706,02 10.04.2018 015... 10.04.2018 01:58
i 34 DF 5678 1 212221215 |0 767.38 29.03.2018 10:4... | Istanbul 29.03.2018 10:40
_=_!__-_ UGTH TS 1 7316684197 |0 147,74 09.06.201312:1... | Mersin 9.06.201312:13
31 MKU 031 0 202543040 |0 26291 28.04.201312:3... | Diyarbakir 28.04.2013 18:32
"?i 09ERZ 31 0 73.164.35.197 9769 08.04.2013225... | Antakya 8.04.201322:56
| | B0 HTG 67 0 78.189.155.174 65275 05.04201311:3... | Sakarya 5042013 11:32
s 6 HTG 67 [} 72.189.155.174 65275 05.042013 11:3... | Sakarya 5.04.201311:31
P 54 7TV 67 [ 78.189.155.174 652,75 04.04.2013 131... | Sakarya 40420131311
'\)’ 42HD740 1 78.164.23.50 22,08 05.03.2013231... | Adana 50320132315
34 ASW 123 0 73.164.23.50 82,08 05.03.2013 225... | Adana 5.03.201322:58
Dore®  [4io7a0 1 73.164.53.94 100,74 28.022013 01:3... |Gaziantep 28022013 01:35
54 GHN 678 0 78.171.136.117 77,17 11.02.2013 20:3.. | lstanbul 11.02.2013 20:30
27GB 561 0 78.171.136.117 756.23 11.02.2013 000... |lstanbul 11.02.2013 00:06
Atemat Yol |53 gy 67 [ 72171136117 756,23 10.02.2013 235... | Istanbul 10.02.2013 23:56
@ 207G 116 0 72.171.136.117 767,17 10.02.2013 223... | lstanbul 10022013 22:35
54ATET78 1 78.171.136.117 43549 10.02.2013 183... |ANKARA 10.02:2013 18:38
e ——

Resim 5.20. Birakilan yol bilgisinin mesajlar penceresinde gorulmesi
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Resim 5.20.’de “34 OM 330” plakali aracin biraktigi “Bozuk Satth” bilgisiyle ilgili
aciklamasii “20 EO 740” plakali aracin “Mesajlar” Penceresinde gortlmektedir. Bozuk

Satih Beyoglu yokusunda oldugu anlagilmaktadir.
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Resim 5.21. Paylasilan bilginin harita Uzerinde gorilmesi

Resimb.21.’de “20 EO 740” plakali aracit harita tizerinde “Su anda Buradasiniz”
aciklamasiyla yerini gosterirken; “34 OM 220” plakali aracin paylastigi bilgiyi de
“TUMSEK/Mesafe: 769,98 KM” olarak harita iizerinde kirmiz1 baloncukla gdstermistir.
Burada dnemli nokta; bozuk satih olan yere olan uzakligi gostermesidir. Eger ayni sehirde
iki ara¢ olsaydi. Bozuk satihli noktay1 ve uzakligi goz oniine alip belki o yola girmeyecekti.
Yolda goriilen her tiirlii olumsuzluk paylasilabilir ve diger araglarin o noktadan uzaklasmasi
saglanarak trafikte rahatlama saglanabilir. Zaman kaybi dnlenebilir. Ekonomik olarak fayda

saglanabilir.

Ornegin arabamizla seyir halindeyiz. Ilerde dniimiizde bir derin ¢ukuru fark ettik. O an
konum sabitle butonunu tiklayarak o ¢ukurun koordinatlarini hafizaya aliriz. Artik is
olumsuzlugu agilir kutudan se¢meye kalir. Buradan cukur segildikten sonra kaydet
diigmesine basilir. Artik bu ¢ukur bilgisi haberlesme agindaki araglara harita {izerinde

uzakligiyla beraber gorecektir bunu goren diger stirticiiler daha dikkatli davranacaktir.

Ornegin; arabamizla seyir halindeyken yolun eylemciler tarafindan kapatildigini gordiik. Ik

is olarak “Konum Sabitle” diigmesi tiklanir ve koordinat bilgisi hafizaya alinir. Text
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kutusuna da gerekli agiklama yazilir ( kalabalik bir grup yolu kapatmis ). Bu bilgi otomatik
olarak diger araglar tarafindan goriilecektir. Ayn1 zamanda uzaklikta hesaplandigi i¢in diger
siiriiciiler o koordinatin bulundugu boélgeye ugramadan alternatif yollardan devam
edeceklerdir. Boylece gereksiz trafik sikisikligi onlenecek, siiriiciiler trafikte gereksiz zaman

kaybetmeyecek ve gereksiz yakit harcamayacaktir.

5.1.6. Senaryo 6: Aragtan kaynaklanan kazalar

“20 EO 740> plakali ara¢ Osmaniye’de seyir halindeyken bir anda akii lambas1 yanar,
olgllen aki degeri O (sifir) Volttur. Motor sicakligi da 100 °C yi gostermektedir. Arag bir
anda kontrolden ¢ikmis, motor susmus ve frenleri tutmayarak reflije girmistir. Ancak strtici

bilgileri stabildir. Dolayisiyla bu anlik kaza aragtan kaynaklanan donanimsal bir sorundur.

o5l VIDEO-LOKASYOMN PROJESI - [20 EQ 740] _ %
ig Kamera ig Kamera Génintlisii  Yakinlardaki Haberer Suanda Neredeyim Donanm Bilgileri

_ 100 100
¥ e e
Dig Kamera
50 h\. ’-:1 50
t
MNeredeyim v J
s e 85 Nabiz 7
L LI ) 200
Meii'\ar
Ulagim 100
& oum 100 [km/s]
N R a
» S
$
=k 0 250
Ponanlm 100 °C Motc 37,5 °C Viicu
ABS LED Cikiglan Rile
: KirmziLed [ ] YesilLed 50 Rol
Altematit Yol ) ST & [ Kirmizi [ vesi i [] rale
: o OFF OFF |8
- - Role Caligmiyor

Resim 5.22. Kaza an1 donanim penceresi

Resim 5.22.’de Donanim Penceresinde “ABS ON” mesaj1 yazdiginda Ana modiilden hava
yastig1 sensoriiniin algilandigi anlamina gelir. Artik kaza olusmustur. Seyir halindeyken kaza
yapan aracin en son parametreleri goriilmektedir. Hiz:100km, Nabiz:85, Viicut

Sicaklig1:37,5°C, Motor Sicakligi: 100 °C, ADC(Aku):0V
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Ad Tarih Tir Boyut

£ 3.06_2018_23_51_32.avi 3.06.2018 23:31 YLC media file (avi) 883.309 KB
& 17.05_2018_11_55_d6.avi 17.05.2018 11:55 YLC media file (avi) 1.191.181 KB
& 17.05_2018_12_54_19.avi 7.053.2018 12:5 YLC media file (avi) 300,041 KB
& 20_07_2018_11_56_00.avi 20,07.2018 11:56 YLC media file (avi) 252616 KB
£ 20_07_2018_12_14_43.avi 20,07.2018 12114 YLC media file (avi) 433,257 KB
& 20_07_2018_12_16_10.avi 20,07.2018 12116 YLC media file (avi) 187.228 KB
£ 20_07 2018 12_17_22.avi 20,07.2018 1217 YLC media file (.avi) 92417 KB
[g 20_07_2018_14_04_07.avi 20,07.2018 14:04 VLC media file (avi) 1.068.771 KB ]
& 2007 _2018_14_06_38.avi 20,07.2018 14:07 VLC media file (avi) 95417 KB
El

El

E

E

E

20_07_2018_14_13_02.avi 20.07.20128 14:13 WLC media file (.avi) 502275 KB
log_in_17_05_2018 11_56_18_bdt 7.05.2018 11:56 Metin Belgesi 1KE
log_in_17_05_2018 12 34 25 bt 7.05.2018 12:54 Metin Belgesi 1KB
leg_in_20_07_2018_11_56_04_.txt 20.07.2018 11:56 Metin Belgesi 1KB
log_in_20 07_2018_12_14_35_bd 20.07.201812:14 Metin Belgesi 1KB
log_in_20 07_2018_12_16_14_tdt 20.07.2018 12176 Metin Belgesi 1KE
Ios_in_?_ﬂ_'l}?_E'D'l8_12_1'.-'=23_.txt 20.07.2018 1217 Metin Belgesi 1KE
D log_in_20 07_2018 14 04 40 &t 20.07.2018 14:04 Metin Belgesi 1KB ]
=] leg_in_20_07_2018_14_07_00_tet 20.07.2018 14:07 Metin Belgesi 1KB
D log_in_20 07_2018_14_13_17_«t 20.07.2018 14:13 Metin Belgesi 1KB
test_incarn_17_05_2018_11_55_46,)pg 17.05.2018 11:55 IPG Dosyasi 35 KB
test_incarn_17_05_2018_12_54 19,jpg 7.05.2018 12:54 JPG Dosyasi 3G KB
test_incam_20 07_2018_11_56_00,)pg 20.07.2018 11:56 JPG Dosyasi 25 KB
test_incarn_20_07_2018_12_14_46,)pg 20,07.2018 1214 JPG Dosyasi T KB
test_incarn_20_07_2018_12_16_10,pg 20072018 1216 IPG Dosyas T KB
test_incarn_20 07_2018_12_17_22,)pg 20072018 1217 JPG Dosyasi T KB
Iﬂ test=ir1ca m=2ﬁ_ﬂ?=2ﬂ18_14_1}4_1}?.jpg 20.07.2018 14:04 JPG Dosyas g KB ]

Resim 5.23. Kaza log kayitlari, video ve resim kayit ekrani

Resim 5.23.’de Bilgisayarim/D siiriiciisiinde log bilgilerinin bulundugu .txt dosyasi,

kameranin kaydi ve kameranin son frame 'nin oldugu .jpg dosyasi1 goriiliiyor.

Mj log_in_20 07_2018_14_0d_40 .t - Mot Defteri

Dosya Diadzen Bigim  Gardndm  Yardim

O

et

PLAKA : 20EQ 740

HIZ - 100

NABIZ - 83

ANALOG DIGITAL CEVIRICI: 1

MOTOR SICAKLIGI : 100

VUCUT SICAKLIGI: 37.5

ENLEM : 37,0742

BOYLAM : 36,2478

FAZAANI FOTOGRAFI : Di'test_incam_20_07_2018_14 04 07jpg
K AYTT ZAMANI - 20.07 2018 14:04-40

Resim 5.24. Kaza log bilgileri

Resim 5.24.’daki txt dosyasinin igindeki Log bilgileri goriilityor. Kaza anindaki arag ve

strdicyle ilgili tim parametreler kayit altina alinmistir.
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20 EO 740 'plakah ara¢ kaza yapti | aracyonetimuygulamasi

mer mngn !

20 £O 740 'plakali arag kaza ya... 14:12

Konu: 20 EO 740 'plakali arag kaza yapti Gonde... Bu ileti Yiksek 8nem derecesiyle gbnderildi.

mer mngn ! e Ter :;”Cg'lm 1408 9 %9 =
20 EQ 740 'plakal arag kaza ya... 14:06 ;uzm e

Konu: 20 EO 740 'plakah arag kaza yapti Génde...
Konu: 20 EO 740 'plakal arag kaza yapti

Génderen: Arag KaraKutu

icerik

20 EO 740 'plakali arag enlem = 37,0742, boylam = 36,2478
koordinatinda kaza yapmstir,

mer mngn !
20 EO 740 'plakah arag kaza ya... 14:03
Konu: 20 EO 740 'plakah arag kaza yapti Génde...

Resim 5.25. Kurumlara mail atma

Resim 5.25.de Ilgili plakal ara¢ kaza yaptiginda koordinat bilgileriyle birlikte hastane,

itfaiye ve polis kurumlarina mail atiliyor.

Cizelge 5.3. Kazanin web sorgulama sonucu

Litfen Tarih Seginiz 2007.2018 @ | KAZALOGLARMNI GORUNTULE |

; Analog/Digital NMotor Vacut = =
Plala Hzx Nabu P scalchs Sacaldh Enlemm Boviam Kaza Fotograhfi

I Vo
m
()
!
>
)

e s 3 AR 0
B Laalaz 'l = fLiad: bse:  Yewasid a2k 34 . SUiS
< 3

- 4 - RACPC RR ' '

4 $:04:4
Y EO 17 2010
0E - » PO S 20.7.2018
s §3 0742:36 2478

4 4

T AR

E
20EO 2 b 2072018

Cizelge 5.3.’de 20/07/2018 tarihini girip “Kaza Loglarin1 Goriintiile” butonu tiklandiktan

sonra o tarihteki kazalar listelenir. Kirmizi ¢ergeve igindeki bilgiler incelendiginde siiriicii



93

saglik degerlerinin normal oldugu, arag¢ bilgilerinde bir anormallik oldugu goriiliiyor.
ADC(Akii) degeri 1Volt ve Motor Sicakligi 100°C dir. Bu duruma gore aracin elektrigi
kesilmis ve ara¢ hararet yapmis gibi ¢ikarimlar yaparak kazanin ara¢ kaynakli oldugunu

soylenebilir.

5.1.7. Senaryo 7: SUrlcuden kaynaklanan kazalar

“20EO 740~ plakali ara¢ trafikte normal seyir halindeyken surlciniin viicut sicakligi
40°C’ye yiikselir ayrica sliriciiniin nabiz degeri de 140 civara yiikselmistir. Strtcl biling
kisminda sikinti yasamaya baslar; ¢lnkii aracin hiz1 250km olmustur. Dogal olarak kazayla

sonug¢lanmistir. Web sorgulama sonucu kazanin nedeni hakkinda bilgi sahibi olunabilir.

a5 VIDEO-LOKASYON PROJESI - [20 EO 740] - X

; Donarim Bilgiler
ig Kamera d

100

[ig Kamera %
50 fr '..:150
‘/‘ | > !
t 1
Neredeyim v il
. ﬂl— e 140 Nabiz \'.
L 0 200
Meii'lar
Ulagm 100
. .. 250 [km/s]
N N
7 S
$
= = 0 250
Donanim 88 °C Motor
ABS LED Cikiglan Rile
s 55 0N PN [] KrmiziLed [ ] Yesil Led 30 ] Role
N OFF OFF ke

T - Role Galigmiyor

Resim 5.26. Kaza an1 son parametreler

Resim 5.26.de “ABS ON” yazmasi kaza sinyalinin Ana modil tarafindan algilanip
“Donanim” penceresine iletildigini gostermektedir. “20 EO 740” plakali aracin kaza

anindaki arag ve siiriicii bilgilerinin son degerleri goriilmektedir.
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Ad Tarih Tar I
s 20 07_2018 14 06_38.avi 20.07.2018 14:07 YLC media file (.avi) 95.417KB |
[Q 20_07_2018_14_13_02.avi 20.07.2018 14:13 VLC media file (.avi) 592,275 KB ]
= log_in_17_05_2018_11_56_18_td 7.05.2018 11:56 Metin Belgesi 1KE
D log_in_17_05_2018_12_534 25_txt 17.03.2018 12:54 Metin Belgesi 1KB
D log_in_20 07_2018_11_56_04_.txt 20.07.2018 11:56 Metin Belgesi 1KE
D log_in_20 07_2018 12 14 55_bdt 20.07.2018 1214 Metin Belgesi 1KB
D leg_in_20 07_2018_12_16_14_txt 20.07.2018 12416 Metin Belgesi 1KEB
D log_in_20_07_2018_12_17_23_t«t 20.07.2018 127 Metin Belgesi 1KE
D log_in_20 07_2018 14 04 40 txt 20.07.2018 14:04 Metin Belgesi 1KB
D log_in_20 07 _2018_14_07_00_.txt 20.07.2018 14:07 Metin Belgesi 1KE
@ log_in_20 07_2018 14 13_17_bdt 20.07.2018 14:13 Metin Belgesi 1KE ]
@ test_incarn_17_05_2018_11_35_46,pg 7.03.2018 11:535 JPG Dosyas 33 KB
@ test_incarn_17_05_2018_12_54_19,pqg 17.05.2018 12:54 JPG Dosyas 39 KB
@ test_incam_20_07_2018 11_56_00.jpq 20.07.2018 11:56 JPG Dosyas 25 KB
@ test_incarn_20_07_2018_12_14_46.jpqg 20072018 1214 JPG Dosyasi TEB
@ test_incarn_20_07_2018_12_16_10,pg 20072018 1216 IPG Dosyasi TEB
@ test_incam_20 07 2018 12 _17_22,jpg 20,07.2018 127 JPG Dosyas TEB
@ test_incarn_20_07_2018_14_ 04 _07.jpg 20.07.2018 14:04 JPG Dosyasi 2 KB
@ test_incam_20_07_2018 14 06_39.jpg 20.07.2018 14:06 JPG Dosyas TEB
[@ test_incarn_20_07_2018_14_13_03,jpg 20.07.2018 14:13 JPG Dosyas TEB

Resim 5.27. Kaza log kayitlari, video ve resim kayit ekrani

Resim 5.27.da Bilgisayarim/D siiriicisiinde log bilgilerinin bulundugu. txt dosyasi,

kameranin kaydi ve kameranin en son frame ‘nin oldugu jpg dosyasi goriiliiyor.

Mj log_in_20_07_2018_14_13_17_txt - Mot Defteri

Dosya Didzen Bigim  G&rdndm  Yardim

PLAKA : 20 EQ 740

HIZ - 250

NABIZ - 140

ANALOG DIGITAL CEVIRICI - 12

MOTOR SICAKLIGL - 88

VUCUT SICAKLIG - 40

ENLEM - 37.0742

BOYLAM - 362478

KAZA ANIFOTOGRAFL : Di'test_incam 20 07 2018 14 13 03jpg
KAYTT ZAMANI - 20.07.2018 14:13:17

Resim 5.28. Kaza log bilgileri

Resim 5.28.’de “Kaza log” bilgileri goriiliiyor. Kaza anindaki tiim arag¢ ve siiriicii bilgileri.

txt Olarak kaydedilmistir.



95

mer mngn ! 1) Buileti Viksek nem derecesiyle ganderildi
20 EO 740 'plakal arag kaza ya... 14:12
Konu: 20 EO 740 'plakal arag kaza yaph Gonde... mer mngn

9 9 =2
\

Cum 20.07.2018, 1412

Lo

Ter g n
20 £0 740 'plakal arag kaza ya..

Konu: 20 EQ 740 'plakal arac kaza yapti
Gonderen: Arac KaraKutu

Icerik
mer mngn ! . _ -
20 EO 740 ‘plakali arag kaza ya... 1403 igcfrodi;:t[:ngftaag:mag ::mt?: = 370742, boylam = 36,2418
Konu: 20 EO 740 'plakal arag kaza yaph Gonde... K Japmiir )

Resim 5.29. Kurumlara mail atma

Resim 5.29.”de ilgili plakali arag kaza yaptigini koordinat bilgileriyle birlikte kurumlara mail

atryor.

Cizelge 5.4. Kazanin web sorgulama sonucu

Lutfen Tarih Seciniz [20.07.2018 |@ [ KAZA LOGLARINI GORUNTULE |
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Cizelge 5.4.°de sorgu tarihi girildikten “Kaza Loglarin1 Goériintiile” butonuna tiklanir. O
giinkii kazalarin hepsi liste halinde goriintiilenir. Ilgili kaza satir1, kirmizi gergeve igine
alinmigtir. Anormal goriinen bilgiler Hiz:250km, Nabiz:140, Viicut Sicaklig1:40°C dir.

5.1.8. Senaryo 8: Alternatif yol penceresinin nesil sayis1 6rnekleri

a5l VIDEQ-LOKASYON PROJESI - [20 EO 740] - X
i Ko Yol Oneri Bilgileri  Yiikleniyor... ]

HAYALIi YOLLAR HARITASI NesiSays: |50 |

Populasyon Byk E

Dis Kamera 13 Basla Nokta Seg: v
y o AT T daes Btis Nokta Seg: v
- 3 N
. /'.."‘ i;% 17,'%\\/ Kaza Yeri v
b, p y ¥ A -~ 0"-‘(
:-- e ’-" v X gy F //—_/ 14 Sadrazamsk. 18 \ )
lar : : ~ ]0 g ¥ .,__;
Mi /¢ ] o p o \\-" ' & y - Me Rota
J i< B §
- J ’ é\ / \ \.-nk““*' - 'v-,, :
Uf;:n 7 z 15 '._ ||, o, T
1 3“ fﬂ\«‘* & - ll 23 :
_ 8 | Y N\
S 1 g ;}_r" i—ls Y
1! L B3 g AR
\i ﬂ:’b\ ’\ ]6 « men Caddesi 20
Altematif Yol Cadlh
i o ¥
Cme, Cadae,, 12

Resim 5.30. Aray(iz gériinimu(Parametreler Bilgileri)



Cizelge 5.5. Noktalarin yeryizundeki enlem ve boylam bilgisi

NoktaEnlemBoylam[1, 0] = 40.879792; // 0’lar x eksenindeki yerini temsil ediyor.

NoktaEnlemBoylam[1, 1] =29.266248;// 1’lar y eksenindeki yerini temsil ediyor.

NoktaEnlemBoylam[2, 0] = 40.878169;

NoktaEnlemBoylam[2, 1] = 29.267278;

NoktaEnlemBoylam[3, 0] = 40.87705;

NoktaEnlemBoylam[3, 1] = 29.266441;

NoktaEnlemBoylam[4, 0] = 40.875087;

NoktaEnlemBoylam[4, 1] = 29.267042;

NoktaEnlemBoylam|[5, 0] = 40.880522;

NoktaEnlemBoylam[5, 1] = 29.268737;

NoktaEnlemBoylam[6, 0] = 40.879208;

NoktaEnlemBoylam[6, 1] = 29.268565;

NoktaEnlemBoylam[7, 0] = 40.876936;

NoktaEnlemBoylam[7, 1] = 29.268565;

NoktaEnlemBoylam[8, 0] = 40.87447;

NoktaEnlemBoylam[8, 1] = 29.2682;

NoktaEnlemBoylam[9, 0] = 40.87963;

NoktaEnlemBoylam[9, 1] = 29.270689;

NoktaEnlemBoylam[10, 0] = 40.878056;

NoktaEnlemBoylam[10, 1] = 29.271033;

NoktaEnlemBoylam[11, 0] = 40.875995;

NoktaEnlemBoylam[11, 1] = 29.270496;

NoktaEnlemBoylam[12, 0] = 40.873902;

NoktaEnlemBoylam[12, 1] = 29.271526;

NoktaEnlemBoylam[13, 0] = 40.880181;

NoktaEnlemBoylam[13, 1] = 29.2735;

NoktaEnlemBoylam[14, 0] = 40.878462;

NoktaEnlemBoylam[14, 1] = 29.273844;

NoktaEnlemBoylam[15, 0] = 40.877115;

NoktaEnlemBoylam[15, 1] = 29.273157,

NoktaEnlemBoylam[16, 0] = 40.875119;

NoktaEnlemBoylam[16, 1] = 29.273543,;

NoktaEnlemBoylam[17, 0] = 40.879386;

NoktaEnlemBoylam[17, 1] = 29.275389;

NoktaEnlemBoylam[18, 0] = 40.878494;

NoktaEnlemBoylam[18, 1] = 29.277234;

NoktaEnlemBoylam[19, 0] = 40.877245;

NoktaEnlemBoylam[19, 1] = 29.275711,

NoktaEnlemBoylam[20, 0] = 40.8752;

NoktaEnlemBoylam[20, 1] = 29.276547;

NoktaEnlemBoylam[21, 0] = 40.880133;

NoktaEnlemBoylam[21, 1] = 29.27762;

NoktaEnlemBoylam[22, 0] = 40.878283;

NoktaEnlemBoylam[22, 1] = 29.279079;

NoktaEnlemBoylam[23, 0] = 40.876352;

NoktaEnlemBoylam[23, 1] = 29.277942;

NoktaEnlemBoylam[24, 0] = 40.873919;

NoktaEnlemBoylam[24, 1] = 29.278758;
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Noktalarin x ve y bilesenleri: dizinin ilk elemani noktanin kendisini, ikinci elemani x veya

y eksenindeki degerini tutuyor.
Problemin ¢oziimiinde elde edilen bazi veriler; Baslangic noktasindan bitis noktasina
gitmeye calisinca elde edilen veriler grafikte gosterilmistir. Y ekseni uzaklik degerini , x

ekseni nesil sayisini gosterir.

1 ile 24 arasindaki elde edilen veriler agagida listelenmistir. 50 nesil sayisi ile sonuglar

gozlenmistir.
T=akhk
S000
4-21 Arasi
S000
4000 - —1 D
— 2 e N et
=000 7 — 3 Deneme
2000 — i D PR T
— 5.0 neme
1000 -+
o ' ' ! ! ! ! ! ! " Mesil

& 5 10 15 20 25 3D 35 40 45

Sekil 5.3. 4-21 aras1 elde edilen veriler

' Uzakld

3000
6-23 Arasi
2500 =
2000 - — 1 Deneme
w— 0 DEnE me
1500 -1
— 3 D e me
1000 m— 4 Deneme
— 5 _DEne me
500 -
0 T T T T T T T Heail
0 10 20 30 40 50 80 70 B8O 90

Sekil 5.4. 6-23 arasi elde edilen veriler

Nesil sayisit degistirmek i¢in ara yiizde su sekilde degistirilir.



85! VIDEO-LOKASYON PROJESI - [20 EO 740] - X
i Yol Oner Bilgileri  Yiikleniyor...
"a'“e'a _ _
j 1 HAYALI YOLLAR HARITASI Nesil Say3
|
Populasyon Byk E.i-
Dis Kamera Basa |4 v
v Btis |21 v
N _I . Kaza Yeri v

Mesafe Rota

1) 4574 4-8-76-7-11-15-19
23095 4-3-2-6-10-9-59-1]
3)3039 4-8-76-59-13-17-
42266 4-3-26-10-9-10-14
5)1769 4-3-26-10-9-13-17

A " \r"
NS REEEER

%

’ H.’"\z'\/‘l\ ]6’(;.";;.--.-;; Caddesi
L\"‘ ‘e

Resim 5.31. Nesil sayis1 degistirilmesi

4 ile 21 arasindaki elde edilen veriler agsagida listelenmistir.100 nesil sayisi ile sonuglar

gozlenmistir.
zakhk
3500
4-21 Arasi
2500 -
—].Deneme
2000 - T m— 3 Deneme
1500 3.Deneme
— 4 Deneme
1000 — 5 _Deneme
S00
0 T r r T r T T : r : Hesil
Mes=il 0O 10 20 30 40 S0 80 70 80 90

Sekil 5. 5. 4-21 arasi elde edilen veriler. Nesil sayist 100

Ornek olarak harekete baslangi¢ noktasi 1 ve varilmak istenen noktamn 15 olarak secildigi

uygulamada, iiretilen en uygun ¢6ziim sirasiyla: 1-2-3-7-11-15 ve toplam yol 1120 metredir.
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Harita 5.1. 1’den 15 noktasina giden aracin optimum ydfu

Belirtilen guzergah icerisinde 2 nolu yerde kaza oldugu varsayilarak kaza noktalari
eklendiginde en uygun sonug: 1-5-9-10-14-15 ve toplam yol 1141 metre olmustur.

\ I l\/'g‘- \
NI Y N

Harita 5.2. 1°den 15 noktasina giden aracin optimum yolu, 2 noktas1 kazali

Onerilen diger tiim alternatif yollar iginde kaza noktasi olan “2” bulunmamaktadir.
Uygulama en optimum ¢oziimii i¢inde kaza noktasim1 gectigi anda ceza uygulayarak
uygunluk degerini etkilemis ve kaza noktasi disindaki ¢oziimlere yonelmesi saglanmistir.
Kaza noktasindan tamamiyla ¢ziimden ¢ikarilmamasinin nedeni, se¢ilen giizergahta tiim

yolarda kaza olmas1 durumda sonug iiretilmesini saglamaktir.
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Durumu 6zetlemek gerekirse; “1” noktasindan harekete baslandigi zaman bir sonraki adim
olarak “2” veya “5” noktasindan gegilebilir. Bu yollardan herhangi birinde kaza meydana
gelmesi durumda diger alternatif glizergah secilecektir. Fakat her iki noktada da kaza olmasi
durumda ¢6zum iki yol iginde ayni ceza puanini verecegi igin sonug sadece uygun degerine

gore sekillenecektir. Boylece uygulama her durumda sonug iiretmesi saglanmustir.

Kaza noktalarinin ¢ézlime etkisi belirlemek ic¢in yapilan deneyde, “1” noktasindan “10”

noktasina kaza olmadan varmaya calisildiginda iiretilen en optimum sonug soyledir:1-2-6-

10 ve toplam yol 665 metre olarak hesaplanmistir.

3 A-O‘:’?n‘lhi SA 7 I I — ;
i 1 J [ T
Harita 5.3. 1’den 10 noktasina giden aracin optimum yolu

Bu deney icerisinde ¢6zim icinde olan “6” noktasini kaza noktasi olarak belirledigimizde

uretilen ¢6ziim: 1-5-9-10 ve toplam yol 675 metre olarak hesaplanmustir.
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Harita 5.4. 1’den 10 noktasina giden aracin optimum yolu, 6 noktasi kazali

Uretilen son ¢6ziim giizergahi icinde bulunan “9” noktasini kaza noktalar1 igine eklendiginde

uretilen ¢ozlim: 1-2-3-7-11-10 ve toplam yol 1013 metre olarak hesaplanmustir.

TN
W ogl N 4

Harita 5.5. 1’den 10 noktasina giden aracin optimum yolu; 6 ve 9 noktalar1 kazali
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6. SONUC ve ONERILER

Tasarlanan tiim modiiller basartyla denenmistir. Cesitli senaryolar ile sistem test edilmistir.
Normal durum, kaza durumu, hirsizlik durumu gibi senaryolar ile yol 6nerme sistemi tasarim
amacina gore sonuglar goriilmiistiir. Yol Oneri algoritmasi % 90’lik basart ile sonug

vermistir.

Sistem tiim modiilleri ile kullanima ve ticarilesmeye uygun haldedir. Ticarilesmesi i¢cin Emc

gibi testlerden gecirilmesi gerekmektedir.

Yazilim 5 farkli sehirde 20 ara¢ Uzerinde denenmistir. Ne kadar araca hizmet verecegi
konusunda sayisal bir sinirlama yoktur. Gelistirilen sistemde algoritma bulut Gzerinde
calismaktadir. Kullanicilar konumunu bildirerek bulut her bir client’a tek tek birbirleriyle
olan uzakliklar1 hesaplar ve gosterir. Client sayist bir anda bir milyon bile olsa Colud, load
balancer ile bir anda milyonlarca client’ ta hizmet verecektir. Diisiiniin ayn1 anda bir milyon
ara¢ data gonderip data aliyor. Bulut bilisimin en biiyiik giicii bu noktada karsimiza

cikmaktadir.

Donanimin bel kemigi Ana ve Yan devreleri; Uzerlerindeki sensorler ile senaryolarda
yazilimin ihtiyaci olan “Motor Sicakligi, Viicut Sicakligi, Nabiz, Arag Akii” verilerini 6l¢up
aktarmiglardir. Kaza aninda hava yastigindan gelen tetikleme sinyali “Donanim”
penceresine iletilmistir. Yine “DUR Bilgisi” Donanim Penceresinden Ana Modiile
iletildikten sonra ana modul iizerindeki Rdle elemam aktif edilerek aracin enerji hatti

kesilmistir.

Kameralarin bulundugu “i¢ ve dis kamera” pencereleri basariyla denenmistir. Normal
durumda(kaza yokken) kameralar istege bagli calistirilmis, istenildigi kadar goriintii
kesilerek kuyruk olusturulmus ve kuyruktaki video parcaciklart FIFO mantigiyla ilgili
stirliciiye basariyla kaydedilmistir. Kaza aninda ise zaten 4dk’lik siire Hava yastigindan
“Kaza” sinyalinin okunmasiyla otomatik olarak ara¢ bilgisayarinin ilgili slricusune

kaydedilmistir.
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“Neredeyim” penceresi normal durumda ilgili plakali aracin bulundugu lokasyon yesil
baloncukla gosterilmistir. Kapsama alanindaki “Yol Bilgisi” birakan aracin lokasyonuna

olan uzaklik bilgisi ile birlikte kirmiz1 baloncukla gosterilmistir.

“Mesajlar” penceresine ilk girilirken segilen yaricap yani kapsama alanimiz bu degere gore
belirlenmistir. Kapsama alanindaki tiim araclar bilgileriyle birlikte gériintiilenmistir. Isteyen
ara¢c “Yol Bilgisi” paylasmistir. Bazi araglarin “KAZA” bilgisi ekranimiza diigsmiistiir.

Calinan araglarin “DUR Bilgisi” ekranimizda goriilmistiir.

Ayrica Mercedes firmasimin tirlarinda denedigi senkron fren sistemi tasarlanan yazlimin
onemini ortaya koymaktadir; ¢iinkii tasarlanan yazilimda araglarin bilgileri zaten “Mesajlar”

penceresinde goriiliiyor. Buraya bir ekle aracimizi 6ndeki araca gore frenleyebiliriz.

“Donanim” penceresi Ana ve Yan devrelerinin 0lgtiigli parametreleri basariyla okumustur
ve goOsterge panelinde Olculen degerler gorsel olarak gosterilmistir. “DUR Bilgisi”
“Donanim” penceresine diistiigiinde “15 saniyelik geri sayim islemi sorunsuz bir sekilde
gerceklestirilmistir...” Bu slire sonunda Ana modulln Gzerindeki “Role” basariyla aktif

edilerek ara¢ durdurulmustur.

Kaza aninda enlem ve boylam bilgilerinin bulundugu lokasyon bilgisi ile birlikte itfaiye,
polis ve hastane olmak (zere ¢ kuruma kaza yapildigina dair basariyla mailler

gonderilmistir.

Bu c¢alisma kolaylikla ana panel olarak emniyete, karayollarina ve sigorta sirketlerine
acilabilir. Bu sayede kapsama alan1 ¢ok genis olacagindan istenirse yerel olarak istenirse
iilkesel bazda her tiirlii yol bilgisi ve kaza bilgisi sisteme diisiilebilir yada kaza sorgulamasi
yapilabilir. Her aracin enlem ve boylam bilgileri Bulut’ta tutuldugu i¢in araglarin

izlenebilirligi saglanabilir. Dolayisiyla giivenlik amacl faydalanilabilir.
Bu sistemin kullanildig araglarin mobil MOBESE olarak kullanilmasi miimkiindiir. Kamera
sistemi surticuniin baktigi yone odakli olabilir.

Kaza aninda enlem ve boylam bilgilerinin bulundugu lokasyon bilgisi ile birlikte itfaiye,

polis ve hastane ve karayollarina panel acilabilir.
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Aktif tabela sistemleri tasarlanan yazilima ve donanima entegre edilebilir. Bu sayede adaptif
trafik akis1 saglanabilir ve otonom araglarin gelistirilmesi i¢in uygun bir platform destegi

saglanabilir.

Tasarlanan sistem “CANBUS” teknolojisi ile entegre edilerek daha ¢ok ara¢ tizerinde, daha
cok parametre ile ¢alisilabilir. Araci izleyerek akaryakit vergilendirme sistemlerinde daha

etkin kullanilabilir.
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EK-1. PIC 18F4550 datasheet

EKLER

| Features PIC18F2455 PIC18F2550 PICISF4455 [ PIC1BF4550 —
[Operating Frequency DC - 48 MHz DC — 48 MHz DC — 48 MHz DC — 48 MHz
|Program Memory (Bytes) 24576 32768 24576 32768
|Program Memory (Instructions) 12289 16384 12288 16384

|Data Memory (Bytes) 2048 2048 2048 2048

[Data EEPROM Memary (Bytes) 256 56 256 256
[itemupt Sources 18 19 0 20

V0 Ponts Ports A B, C (E) | Pots A B C (E) |Pots A B C, D E | PortsA B C. D E
Timers. 4 4 4 4
Capture/Compane PR Modules 2 2 1 1
|Enhanced Capture/ [i] i 1 1
CompanaPW Modules
Senal Communicalbons MSSP, MSSP, MSSP, MSSP,

Enhanced USART

Enhanced USART

Enhanced USART

Enhanced LISART

Unmversal Senal Bus (LUIS8)
Module

1

1

1

1

Strearmng Parallel Podt (SPP) Mo Mo es Yes
10-Bit Analog-to-Degital Module | 10 Input Channels | 10 Input Channels | 13 Input Channels | 13 Input Channels
Cormparatons 2 2 2 F
|Resets (and Delays) POR, BOR, POR, BOR, FPOR, BOR, POR, BOR,
RESET Instruction, | REZET Instruction, | RESET Instruction, | RESET Instruction,
Sack Full, Stk Full, Stack Full, Saoeck Full,
Smck Unsderflow Stack Linderfiow Stack Underfiow Stack Underflow
(PWRT, OST), {FWRT, OST), (FPWRT, OST), {FWRT, OST),
MCLR {optional), | MCLR (optional), | MCLR (optional), | MCLR (optional),
WDT WDT WoT WDOT
|F"mqarm1al:~le Lewar-\foltage Yes es es Yes
Dhetect
IF"mnglrrmble Browmn-out Reset Yies es es Yes
|instruction Set 75 Instructions; 75 Instructions:; 75 Instructons; 75 Instructions;
83 with Extended | B3 with Extended | 83 with Extended | B3 with Extended
Imstruction Set Instructon Set Insiruction Sed Instructon Sei
enabied enabled enabled enabled
|Packages Z8-Pn PDIP 28-Pin POIP 40-Pin PDIFP 40-Pin PDIP
28-Pin SOIC Z8-Pin SOIC 44-Pin QFN £4-Pin OFMN
44-Pin TOFP 44-Pin TOFP
Sekil 1.1. PIC18F4550 nin devre dzellikleri
EK-2. DS18B20 dijital ¢ikis degerleri
TEMPEEATURE | DIGITAL OUTPUT | DIGITAL OUTPUT
(Binary) (Hex)
+123°C 0000 0111 1101 Q000 07D0h
+E3°C#* 0000 0101 0101 0000 0530h
+25.0625%C 0000 0001 1001 0001 0191k
+10.123°C Q000 0000 1010 0010 00AZNL
+0.3%C Q000 0000 0000 1000 Q0080
=C 0000 0000 0000 000 Q000h
050 1111 1111 1111 1000 FFFEh
-10.125°C 11111111 0101 1110 FESEh
-23.0625°C 111111100110 1111 FEGFh
-33°C 1111 1100 1001 0000 FCa0h

Sekil 1.2. DSB1820 sensoriiniin sicakliga bagl ¢ikis degerleri
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