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OZET

Yilksek Lisans Tezi

SURUCUNUN YORGUNLUK VE UYUMA DURUMUNU TESPIiT EDEREK
GUVENLI BiR SURUS SAGLAYAN UYARI SISTEMININ TASARLANMASI

HASAN METEHAN AKGUN

Inonii Universitesi
Fen Bilimleri Enstitlsu
Makine Miihendisligi Anabilim Dali

52 + ix sayfa
2020

Damgman: Dr. Ogr. Uyesi Tarkan KOCA

Ulkemizde ve diinyada gelisen teknolojinin bir sonucu olarak trafikteki arac sayisi
giin gectikee artmaktadir. Bu artis daha ¢ok trafik kazasinin meydana gelmesine neden
olmaktadir. Meydana gelen kazalarin olus bigimleri incelendiginde ¢ogunun siiriicii
kaynakli oldugu goriilmektedir. Kazalarin artisin1 durdurmak veya azaltmak igin siirticiileri
siiriis esnasinda uyanik tutmak son derece Onemlidir. Bu tez calismasinda siiriiciiniin
yorgun veya uykulu olmasi durumunda meydana gelecek trafik kazasini 6nlemek icin akilli
bir tasarim gelistirilmistir. Bu tasarim, siiriicliniin ani uyuklama ve yorgunluk durumunu
goriintii isleme ve artirllmig gerceklik yontemleri ile tespit edebilen sesli bir uyari
sistemidir. Bu sistem yeni gelistirilen direksiyona da baglanarak siiriicliniin direksiyon
tutma durumuna gore siiriiciiyii sesli olarak uyarmaktadir. Ayrica dikkatsizlikten veya
dalginliktan dolay1 siiriiciiniin trafik isaretini gérmemesi ya da fark etmemesini dnlemek
icin trafik isaretini algilayan sistem de tasarlanarak uygulamaya eklenmistir. Trafik
isaretini algilayan sistem, siirliciiye trafik igaretinin ne anlama geldigini konusarak belirtip
stricuniin daha dikkatli ve giivende olmasini saglamistir. Hatta trafik levhalarinin
anlamini bilmese dahi, sistem levhanin anlamin1 okudugundan siiriicii trafik kurallarina
daha iyi uyacaktir. Levhalarda yazan hiz limiti degerleri de siiriiciiye sesli olarak
bildirildiginden, siiriicli hiz kurallarina dikkat etmesi i¢in uyarilmis da olmaktadir. Strlcu
bu sistem sayesinde trafik isaret levhalarina daha ¢ok dikkat edeceginden tasarlanan sistem
kazalarin azalmasina sebep olacaktir.

Anahtar Kelimeler: Akilli sistemler, Artirillmis gergeklik, Siiriiciniin yorgunlugu,
Siirliciiniin uyumast, Trafik isaretleri, Goriintii isleme
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As a result of the developing technology in our country and in the world, the
number of vehicles in traffic is increasing day by day. This increase causes more traffic
accidents. When the way accidents occur is examined, it is seen that most of them are
caused by the driver. It is extremely important to keep drivers awake while driving to stop
or reduce the increase in accidents. In this thesis study, a smart design has been developed
to prevent traffic accidents that occur if the driver is tired or sleepy. This design is an
audible warning system that can detect the sudden sleep and fatigue status of the driver
with image processing and augmented reality methods. This system also connects to the
newly developed steering wheel, audiblely alerting the driver according to the driver's
steering situation. Also, a new steering system has been designed and used in conjunction
with augmented reality, and an voice warning system has been added to the driver
according to the driver's steering situation. Most recently, the system that detects the traffic
signal was designed to prevent the driver from not seeing or noticing the traffic signal due
to carelessness or absent-mindedness.The system that detects this traffic signal alerts the
driver by talking about what the traffic signal means and ensure the driver more careful
and safe. Even if driver do not know what traffic signs means, the driver better fits traffic
rules because the system's voice speak the meaning of the traffic signs. Since The speed
limit values written on the plates are also reported to the driver loudly, the driver has been
warned to pay attention to the speed rules too. The designed system will help reduce
accidents because the driver will pay more attention to traffic signs thanks to this system.

Keywords: Smart systems, Augmented reality, Driver fatigue, Driver's sleep, Traffic
signs, Image processing



1. GIRIS

1.1. Araclarda Akilh Sistemler

Glinlimiizde akilli sistemler hayatimizin bir¢cok yerinde bulunmaktadir. Akilli
sistemler insanlara kolaylik sagladigi gibi insanlarin bir¢ok ihtiyacina da cevap
vermektedir. Araglarda bulunan bazi akilli sistemler konforluk saglarken bazi akill
sistemler ise hayati dnem tasiyabilmektedir. Insanlara ve siriiculere trafik durumu
hakkinda bilgi veren akilli sistemler trafigin yogun oldugu yerlerde sik¢a kullanilmaya
baslanmig olup slriiculer hem uygulama olarak hem de arabalarin LCD ekranlarina
aktarilan bu verilerden hangi yolu segecegini daha kolay belirleyebilmektedir. Araglarda
bulunan akilli sistemlerin Ureticilerinden bazilari, uzun yola ¢ikanlara yolda bir kazi
caligmas1 veya benzeri calismalarin oldugunu kontrol edebilmeleri icin araglara uygun
uygulamalar gelistirmiglerdir. Akilli sistemler ile siiriiciilere saglanan bagka bir kolaylik ise
hava durumunu araglardaki uygulamalardan takip edilebilmesi olmustur. Ara¢ kullanan
srlcllere sesli uyar1 yaparak ya da bir ekrandan, aracin bulundugu bdélgenin hava
durumunun nasil olacagimi internet tizerinden veri alarak bildirilmektedir. Surucdlerin
aracta bulunan akilli sistemden hava durumunu 6grendiginden dolayi; buzlanma, yagis,
kaygan yol gibi durumlara dikkat etmesi gerektigini ekrandan takip edebilmektedirler.

Araglarda bulunan akilli sistemlerden bir digeri ise goruntl ve muzik sistemleridir.
Goruntl ve mizik sistemleri araglardaki konforu arttirmaktadir. Araglarda koltuk veya arag
icinde belirliyerlere yerlestirilen kiiciik, orta veya biyik ekranlardan tv izleme olanagi
saglanmigtir. Ses sistemleri gelistirilerek sistemden daha glzel ve daha net sesler elde
edilmistir.

Bazi araglarda iiretildigi andan itibaren bulunan veya sonradan eklenebilen konum
ve rota belirleme akilli sistemleri de vardir. Bu tiir sistemler aracin nerede oldugunu aracin
sahibi istedigi zaman konum bilgisini mesaj yolu ile gondermektedir. Kullanilan bu akilli
sistem, gitmek istenen bir konuma en yakin rota ¢izerek siiriiciiniin bir an dnce gidecegi
yere varmasini saglamaktadir. Diger bir gelistirilen akilli sistem ise stirliciiniin daha Once
hi¢ gitmedigi bir yere, baskasi tarafindan gonderilen konum verisinin arabaya aktarilarak,
aracin gidilmek istenen yere giizergahi belirlemesiyle, bu sistemden gelen yol tarifine
uyularak gidilmek istenen yere varilmasi kolaylastirilmistir. BOylece yollarda adres sorma
eyleminin azaltilmasi saglanmistir. Strlcllerin bu sistemler sayesinde zamandan tasarruf
etmesi saglanmistir. Yillardir kullanilan navigasyonlara ise yeni 6zellikler eklenmekte olup

gelistirilmektedir.
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Sekil 1.1 : Arabalardaki akilli sistem ¢esitleri (Cvel, 2019)

Bazi arag sirketleri araglardaki siiriicti tanima sistemlerini gelistirerek uygulamaya
baglamiglardir. Uygulanan siiriici tanima sistemi, tanimli olan ara¢ sahibinin yizini
algiladigr anda aracin kilit sistemini otomatik olarak ayarlamaktadir. Bu Kilit sistemleri
gelistirilerek hem hirsizlara kars1 6nlem alinmistir hem de siiriiciiniin anahtar kullanmasina
gerek kalmadan, aracin sahibini taniyip, aracin otomatik olarak caligmasi saglanmustir.
Suruculer icin ara¢ park etme bazi durumlarda sorun olabilmektedir. Bu soruna ¢0zim
uretmek isteyen arag firmalari araglara entegre ettigi akilli park destegi sistemleri ile aracin
otomatik park etmesini saglamiglardir. Daha az gelismis sistemler de ise siirliciiniin aracin
arka tarafin1 kontrol etmesi zor oldugundan, kamera ile goriintiiyii siiriiciiniin ekranina

yansitarak arka tarafi da kolay bir sekilde gormesine yardimer olmustur.



Sekil 1.2 : Arabalardaki park sistemi (Autobytel, 2017)

Ara¢ park sistemlerinde park esnasinda kolaylik saglamak i¢in yaygin olarak
kullanilan, araca kolay ve hizli sekilde entegre edilebilen ara¢c park sensorleridir. Bu
sensorler ayarlanan mesafelere gore farkl sikliklarla ses ¢ikararak siirliciiyii uyarmaktadir.
Bazi tip park sensorleri ise kalan mesafeyi sesli olarak bildirmektedirler.

Araclarda kor nokta bolgeleri hayati onem tagimaktadir. Kor noktalardan dolay1
meydana gelen kazalari Onlemek i¢in ara¢ firmalari farkli sistemler {iretmislerdir.
Siirticiiler icin kolaylik saglayabilmek ve kor noktadan dolayr meydana gelebilecek
kazalar1 onlemek i¢in araclardaki kor noktalar tespit edip bu bolgelere sensor ya da

kamera yerlestirilmis ve sriiciiniin uyarilmasi ile daha giivenli siiriis olanagi saglanmustir.

Sekil 1.3 : Araglardaki kor nokta sistemi (Araba Dergisi, 2017)
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Ozellikle agir vasitalari kullanan siiriiciiler kér nokta problemini daha g¢ok
yasamaktadirlar. Hatta Japonya gibi bazi iilkelerde ise kiigiik ¢ocuklara kor nokta egitimi
Diger bir akilli sistem ise bazi araglarda bulunan ve hala gelisim gosteren serit takip
sistemleridir. Serit takip sistemi ile siiriiciiniin yanlis veya aniden serit degistirmesini takip
edip uyararak daha glvenli bir siiriis amaglanmaistir.

En 6nemli akilli sistemlerden sayilabilecek yeni sistem ise siiriiclisiiz araglardir,
diger bir ifadeyle otonom araglardir (Gokozan ve Tastan, 2018). Bu araclar gelistirilme
asamasinda olup her gegen gilin gelismektedir. Bazi araglarda gelismis sistemler
kullanilmis olsa da tam olarak istenilen verim almamamistir. Bu nedenle seri Gretime
gecilememistir. Ancak yapilan c¢aligmalar yakin zamanda otonom ya da surucusiz
araclarin sayisinin artacagimi gostermektedir. Siirliciisiiz araglar1 liretip test agamasina
gecen firmalar bulunmaktadir. Baz1 tilkelerde de belirli cadde ve sokaklarda ¢aligsabilen

araglar Uiretilmistir.

1.2. Trafik Kazalarinda Uyuma ve Yorgunluk

Dinyada ve tilkemizde trafik kazalar1 sayisi olduk¢a fazladir. Bu kazalar maddi ve
manevi kayiplara sebep olmakla birlikte insanlarin sakat kalmasina veya daha da kotiisii
Olmesine sebep olmaktadir. Bu nedenle birgok bilim insan1 bu kazalarin sebeplerine
yogunlasmig ve birtakim arastirmalar yaparak trafik kazalarmin nedenlerini bulmaya
calismiglardir. Yapilan ¢alismalardaki esas amag trafik kazalarimin nedenlerini belirleyip
bu kazalarin sayisini minumuma indirmek ve insanlarin hayatlarini kaybetmesine ya da
sakatlanmasina engel olabilmektir. Nifus ve tasit sayisi arttikga dogal olarak kazalarda
artmaktadir. Kazalarin nedenlerinden biri siiriiciilerin uykusuz olmalaridir. insanlar giinde
belli bir saat aralifinda uykuya ihtiya¢ duyarlar. Uyku gereksinimini tamamlayamayan
srlcller trafikte kazalara neden olmaktadirlar. Uykusuzluk veya yorgunluk strdcinin
davranigin1 biiyiik 6lgiide etkilemektedir (Bas, 2015). Uykusuzluktan ya da yorgunluktan
dolay1r meydana gelen trafik kazalariin orani oldukga yiiksektir. Kazalarin uykusuzluktan
ya da yorgunluktan kaynaklanip kaynaklanmadig1 bazi yontemlerle anlasilabilir. Uyku ve
yorgunlugun en ¢ok oldugu zamanlar aksam ve gece saatleridir. Bu yiizden gece
saatlerinde olan kazalarin bir kismmin bu sebepten meydana gelebilecegi tahmin
edilmistir. Diiz bir yolda aracin yoldan ¢ikmasi, fren izinin olmamasi, strcinin yorgun

veya uykuya dalmis olabileceginin gostergesidir.



1.2.1. Yorgun veya uykulu surtculerde davrams

Yorgun ve uykulu sirticuler tizerinde yapilan arastirmalar incelendiginde, gozlerde
karmcalanma ve kizariklik belirtileri, esneme, boyun veya kafayr dik tutamama ya da
gozlerin belirli bir bolge, alan ya da bir noktaya odaklanamama gibi davraniglarda

bulundugu goriilmistiir.

1.3. Araclardaki Direksiyon Simitleri

Direksiyon simidi genel anlamda araglarda direksiyon miline etki ederek aracin
stiriis yoniinii belirlemede kullanilir. Ayni zamanda siiriiciiniin aract kontrol hakimiyetini
saglama hissi de vermektedir. Genellikle hafif metal alasimlarindan yapilirlar. Uzerine kilif
kullanilarak siiriiciiniin daha rahat ve giivenli bir sekilde araci kontrol etmesine yardimci

olur.

Camera lens

Biometric sansors

Sekil 1.4 : Akilli direksiyon 6rnegi (Essers ve dig., 2019)

Glinlimiizde artik birgok fonksiyonu olan ve iizerinde ¢esitli diigmeler bulunduran
direksiyonlarda gorilmektedir. Siiriiciiniin siiriis aninda daha kolay erisebilmesi igin bu
diigmelere bircok gorev eklenmistir. Bu diigmeler siiriicliniin aracin i¢inde ve disinda far,
klima, korna, sinyal, radyo ve benzeri sistemleri kontrol edebilmesi icin kullanilmaktadir.

Geligen teklonoji ile birlikte direksiyonlara eklenen sensorlerle, siiriciiniin siirtis
davranig1 belirlenen algoritmalarla ¢ikartilip strtcunun siiriis davranisini degerlendiren

akill direksiyonlarda yapilmstir.



1.4. Sanal Gergeklik (VR)

Sanal gerceklik isminden de anlasilacagi tizere bir gercek nesnenin, ortamimn veya
tasarimin sanal ortamda modellenip kullaniciya sunulmasidir. Sanal gerceklik virtual
reality olarak adlandirilmaktadir. Makinenin tamamen sanal bir ortamda insanlarin
hareketlerine gore aksiyon vermesi ya da insanlara bazi hisler yasatmasi olayidir. Oyun
sektoriinde ¢ok yaygin olarak kullanilmaya baglanmistir.

Teknolojinin gelismesiyle sanal gercekligi daha cok kullaniimaya baslanmistir.
Sanal gergekligin gelismesiyle sanal gerceklikte kullanilabilecek aparatlar da gelisim
gostermistir. Sanal gergeklik gozligli gibi gelistirilen teknolojilerle sanal gergeklik
uygulamalar1 daha da ileri bir boyuta taginmistir. Sanal ger¢eklik uygulamalarinin en gok

kullanim alanlar1 oyun ve egitim alanidir.

1.4.1. Artirilmis gerceklik (AR)

Artirllmis  gerceklik augmented reality olarak gecen kavramdir. Artirilmis
gerceklik, sanal gerceklik ile gergek ortamin birlikte sunulmasiyla olusturulmustur.
Artirllmig gergeklikte, gergek ortamda sanki oradaymis gibi kullanici, nesneyi gormektedir
(Billinghurst ve dig., 2014). Bu teknoloji giin gegtikge gelisim gostermektedir. Birgok
alanda uygulanmaya ve kullanilmaya baslanmistir. Artirilmis gergeklik teknolojisinin
gelismesi ile o anda orada olmayan nesne Uzerinde inceleme, montaj, kurulum veya
modelleme yapma imkani sunulmustur. CAD programlarinin ¢ikmasi ile bir {riini
tiretmeden kolaylikla bilgisayar ortaminda gorebilirken, artirilmis gergeklik sayesinde
nesne bulundugumuz ortamda var gibi kullaniciya sunularak daha gercekci ve detayli
incelenebilir hale getirilmistir. Hatta muzelerde, sergilerde de kullanilmaya baglanilmistir
(Coskun, 2017).

Artirillmig gergeklikle beraber evdeki esyalarin, dekorlarinin, aletlerin ev ortaminda
nasil goriinebilecegi, katalog gibi denenebilir hale gelmesine imkan saglamistir. Akill
marketler olusturularak artirilmig gerceklik kullanilmigtir. Marketteki iiriin ve reyonlarda
artirtlmis gerceklik sayesinde detayli ii¢ boyutlu bilgi verilmesi olanagi saglanmistir.

Ayni zamanda android ya da bilgisayar oyunlarina eklenerek oyunculara daha farkli
bir deneyim sunulmustur. Artirilmis gercekligin kullanim alanlar1 ise pazarlama, emlak,
sinema, cihaz kurulumu ve tamiri, dekor, turizm, egitim, aligveris, lojistik, mtzeler, oyun

sektdrll, savunma sanayi, insaat sektorii gibi alanlardir.



Gunimuzde artirilmig gergeklik oldukga yaygin bir sekilde kullanilmaktadir. 5G
teknolojisinin gelismesi ile artirilmis gerceklik teknolojisi daha ileri seviyelere ulagma
imkan1 bulacaktir. Artirllmis gerceklik sayesinde kullanici tarafindan cep telefonu bir
sokaga dogru tutuldugunda, sokagin igindeki marketler, kafeler ve daha birgok yer
hakkinda bilgiler elde edilmekte olup, bu bilgi sekmelerini {i¢ boyutlu olarak goriilme

imkani saglamaktadir.

1.5. Tez Calismasinin Onemi

Bu c¢alismada yapilan sistem tasarimimin amaci; uyuma, yorgunluk veya dikkat
eksikliginden olusabilecek trafik kazalarinin azaltilmasina katki saglamaktir. Bu
caligmanin diger bir katkisi da sistemde artirilmis gergekligi kullanarak tasarlanan
direksiyonun tretilmeden 6nce daha detayli incelenmesi ve ¢aligmasinin modellenip sanal

ortamda denenmesidir.

TRAFIK LEVHA

GOZVEY(Z
ALGILAMA

DIREKSIYON
{ KONTROL
" ALGILAMA

Sekil 1.5 : Sistemin prototip hali

Sdrdctlerde uyuklama halinde ya da uyuma esnasinda bazi kullanim farklilagmalari

gorulmektedir.




Sdrtctinun uyuma durumunda ve aracin belirli bir hiza sahip olmasi halinde kisa
sire icerisinde, aracin yoldan uzaklasmasi gibi bircok istenmeyen durum
gerceklesebilecektir. Bir saniyelik uyuma veya dalginlik bile kazalarin yasanmasina sebep
olacagindan, bu ¢alismada uyumaya kars1 hizli cevap verecek bir sistem tasarlanmistir.

Android ortama aktarilarak tasarlanan sistemin araca adaptasyonu kolay hale
getirilmis ve maliyeti en aza indirgenmeye c¢alisilmistir. Trafik isaretlerine uyulmasi
durumunda kazalar en aza indirgeneceginden trafik isaretleri icinde bir sistem
tasarlanmistir.

Tasarimda, srticinin uyuma ve yorgunluk durumu kontrol edilip ayni zamanda
dalgimhigindan kaynaklanabilecek olan dikkatsizlikle, trafik isaretlerini algilayamadigi
durumda, trafik isaretlerinin algilanarak trafik isaretinin anlamimin siriiclye sesli olarak
bildirilmesiyle, suriicinin dikkatini artirmak ve dikkatsizlikten veya yorgunluktan
kaynaklanan kazalarin 6niine gecilmeye calisilmistir. Uyuma veya yorgunluk halinde sesli
konusan bir sistemle uyart saglanmistir. Tasarlanan sistem yazilim agirlikli bir sistem
olarak tasarlandigi i¢in masraflar en aza indirgenmistir ve tasarimin araglara
adaptasyonunun kolaylastirilmas1 amaclanmistir. Program apk haline getirildiginden
android cihaz bulunduran her siiriiciiniin aracinda bu sistemin kullanmas1 saglanabilecektir.
Ayrica talebe goOre internet ortamindan cihazlara yiiklenerek, programa ulasilmasi

kolaylastirilmistir.



2. LITERATUR TARAMASI

2.1. Araclarda Akilh Sistemler

Gliniimiizde akilli araclara talebin artmasiyla araba firmalalarinda akilli arag
tiretimi artmigtir. Gelistirilen yeni akilli sistem donanimlartyla siirticiiler daha konforlu ve
daha giivenli siiriis sistemlerine sahip olmuslardir. Insanlar bu akilli arabalan siiriiciilii ve
stiriiciistiz olmak {izere isimlendirerek iki baslikta incelemislerdir (Karaduman, 2018).
Hem sdrdculi hem de siiriiciisiiz araglar birgok akilli sisteme sahiptir.

Aragclar iizerine yeni ¢alismalar yapilmakta ve insan tarafindan kaynaklanan hatalar
en aza indirgenmek istenmektedir. Bu yilizden akilli otomobiller igin slrlcl destek
sistemleri ve arac icin akilli aparatlar gelistirilip aracta bulunan sisteme entegre edilerek
guvenli ve rahat siiriis saglanabilmektedir. Bu tlr sistemlerin benzeri veya yenileri strekli
gelistirilmektedir. Ayn1 zamanda araglarin takip ve giivenlik sistemleri i¢in akilli sistemler
tasarlanmis ve ¢ok sayida tretilmistir (Al-adhami, 2014). Ayrica hareket eden nesnelerin
algilanmasi i¢in arka plan ¢ikarimi yapilarak (Karasulu, 2013) otonom araglar igin
yardimci olacak bir sistem gelistirilmistir.

Danigman (2019) bu calismasinda akilli veya otonom araglar i¢in bir yoriinge
planlamasi algoritmasi olusturmustur ve bu algoritma ger¢ek zamanli ¢alisarak yoriingeyi
belirlediginden, otonom siiriis i¢in kolaylik saglamaktadir.

Oflezer (2015) calismasinda ¢esitli sensorler kullanarak veri olusturmus olup
goriintii isleme ile birlikte kullanarak, akilli bir aragta gidilebilecek yoni belirlemistir.

Siiriicti uyart sistemlerinde glnimizde calisan sistem 6rnekleri de vardir. Bunlar
farkli sekillerde adlandirilmistir. Volvo “driver alert system” siiriicii uyar1 sistemi, Ford
firmasinin siirlicli uyari sistemi yani “driver alert” gibi adlandirilirken ayn1 zamanda BMW
bu sistemi aktif siirlis asistan1 yani “active driving assistant” olarak adlandirmstir.
Mercedes-Benz ise dikkat yardimi yani “attention assist” olarak adlandirmistir. Toyota ise
strticl izleme sistemi “driver monitoring system olarak” adlandirmistir. Daha bir¢ok firma
ve sirket de bu alanda ¢alisma yapmistir (Beecham, 2016). Bu sistemler genel olarak
slirlictinin nasil davrandigini, structyu izleyerek anlamakta olup, belirlenen bir hizda
belirlenen bir siirede siiriiciiniin siirlis profilini ¢ikarip, siiriiciide olan ani degisimlere ve
uyumaya karsi uyaran sistemlerdir.

Ayn1 zamanda yiiz ve goz iizerine de izleme teknolojileri gelistirerek bu alanlarda

olabilecek kazalarin 6niine gegcmeyi amaglamiglardir.



Farkli yontemler uygulayan ¢alismalar da vardir. Stirliciiniin kalp atisina, solunum
ritimlerine, stres durumuna gore de kontrol edip strlicllyl uyaran sistemler de denenmistir.

Zam (2019) bu calismada evrimsel sinir aglarmi kullanarak trafik isaretlerini
tantyan bir sistem iizerine c¢alismis ve veri kiimesi olarakta Alman trafik isareti veri
kiimesini kullanarak sistemi farkli bir yoldan tasarlamistir. Yapilan deneyler sonucunda da
biiylik bir dogruluk orani ile test sonuglarina ulagmistir.

Tiryaki (2019) trafik isaretlerini algilama igin derin sinir aglar1 kullanmistir. Veri
kiimesi olarak GTSRB veri setinden faydalanmis ve Matlab uygulamasi ile birlikte ylksek
bir oranda trafik isaretlerini algilayan bir sistem tasarlamistir.

Yalgin (2013) gergek zamanli trafikisaretlerini tanimak i¢in Matlab ortaminda bir
sistem tasarlamis ve daha sonra bu sistemin gerekli optimizasyonlar1 yaparak FPGA
sistemine bilgisayardan veri génderilerek sistemi ¢aligtirmustir.

Ulay (2008) trafik isaretlerini algilamak igin sekil ve renk iizerine yonelmistir.
Trafik levhalarinin genel sekilleri ve renkleri belli ve sabit oldugundan bu yontem {izerine
yogunlagip bir sistem tasarlamistir. Trafik levhalarinin kenarlarini yakalamak igin Sobel
kullanmistir. Farkli ortamlardan alinan goriintiilerle testler yapilmistir ve basari

saglanmistir.

2.1.1. Araclarda Yorgunluk ve Uyku Algilama

Yapilan ¢alismalarin gogu yiiz ve g6z Uzerine odaklanmistir. Bu ¢aligmalarin amaci
strtcunun yorgunluk veya uykulu durumunu anlayarak gesitli uyari sistemleriyle olasi
kazalar1 engellemeye caligmaktir.

Karagilmez (2017) bu calismada dort asamali bir sistem olusturmustur. Ilk
asamada kamera ile goz bebegi alanlar tespit edilmis, ikinci asamada goziin kapali mu
yoksa agik mi1 oldugu tespit edilmeye g¢alisilmis, {iclincii asamada ise veriler ¢ikarilmis,
sonuncu ve dordiincili asamada ise yapilan algoritmalarla sisteme karar aldirilmistir.

Vural ve dig. (2018) yaptiklari bu ¢alismada siiriiciiniin yorgunlugunu algilamak
icin perclos ve haar kaskad smiflayicisi kullanmiglardir. Rasperry pi de kullanarak
kablosuz uzaktan haberlesme ile siirlicliyli uyarmast i¢in bir alarm sistemi
olusturmuslardir.

Girit (2014) yaptig1 bu calismada gergek zamanli sistemden farkli olarak veri
girdisini, kamera video kayitlarin1 kullanarak yapay sinir aglart yardimi ile g6z bolgesini
acik, yar1 agik veya kapali olarak tespit ederek bu verilerle strticiniin uyuma durumunu

algilamaya caligmistir.
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Shewale ve Chaudhari (2014) yaptiklar1 ¢alismada yiiz ¢evresini bolgelere ayirarak
ve gercek zamanli goriintii isleme ile goziin durumunu tespit etmeye calismiglardir. Haar

like features yontem ve 6zelliklerini kullanmiglardir.

2.2. Akilh Direksiyon

Direksiyon sistemleri genellikle stiriicii ile direkt olarak etkilesim halinde
oldugundan siiriiciiniin durumu hakkinda bilgi almak i¢in kullanilmistir. Yapilan
caligmalarin ¢ogu direksiyonun simidine ydnelik degil de direksiyon mili, direksiyonun
kavramasi, direksiyona uygulanan kuvvetlerin incelenmesi yoniinde olmustur.

Direksiyon bolgesine eklenen kiglk ekranlarla, surtcuniin daha rahat arag iginde
bilgiye ulasmasi icin hiz, saat, tarih ve yakitin ne kadar kaldigi gibi bilgiler bu
direksiyonlarin lizerinde olan kiigiik ekranlarda gosterilmistir.

Nanoteknolojinin de gelismesiyle direksiyon kiliflar1 icinde kir tutmayan,

strticunun elini terletmeyen, direksiyonu kavramayi kolaylastiran deriler de gelistirilmistir.

Leather

Sensor mat

E-Shield |

Heating

Foam

Sekil 2.1 : Akilli direksiyon simidi 6rnegi (Essers ve dig., 2019)

Sensorler ve bazi mekanik degisikliklerle siiriictiniin direksiyon kontrolii, nabiz,
terleme ve siiriicii siiriis davranig1 gibi durumlart tespit etmek igin akilli sistemler iizerine
caligmalar yapilmistir. Akilli direksiyon veya akilli direksiyon aparatlari {izerine tilkemizde

cok az sayida yapilmis ¢alisma mevcuttur.
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2.3. Artirllmis Gergeklik

Artirillmis gergeklik giintimiiz teknolojisinde O6nemli bir yer edinmistir. Bir¢ok
alanda kullanimi artarak popiiler konular arasina girmeyi basarmistir. Yapay zeka ve
makine 0grenmesi, satran¢ oyununda bilgisayarin bir satrang sampiyonunu yenmesinden
sonra yayginlagsmaya ve ilgi odagi olmaya baslamistir. Giinlimiizde de robotlar artik
artirtlmis 6grenim yani reinforced learnig olay1 sayesinde gercek diinyadan Ogrendikleri
bilgileri ilerleterek kendi kendine 06grenebilmesi seviyesine kadar gelmistir. Futbol
oynayan robotun ger¢ek diinyadan aldigi verilerle daha da gelismesi kendi kendine
ogrenmesine bir ornektir. Hatta giiniimiizde tavsiye algoritmalarinin gelismesiyle birlikte
ticaret alaninda da kendisine &nemli oranda yer edinmistir. Internet iizerinden
aligverislerde ve internet reklamlarinda tavsiye algoritmalar1 makine Ogrenmesine
eklenerek yapay zeka yardimi ile kullanicilara sunulmaktadir. Makine 0grenmesi saglik
alaninda da yogun olarak kullanilmaya baglanmistir. Gen diziliminde dahi yorum yapacak
hale gelmis olan yazilimlar {iretilmistir. Yapay zeka ve makine d6grenmesi ayni zamanda
endustri 4.0 olusmasina Ve gelismesine zemin hazirlamistir.

Kofoglu (2019) bu galismasinda sanal ve artirilmis gergekligi kullanarak makine ve
imalat sanayisinde par¢a imalati i¢in kolaylik saglamak amaciyla gergek ortam ile sanal
ortamu birlestirerek parga ve parca ayrintilarini artirilmis gerceklikle gosteren uygulamalar
yapmistir.

Pentenrieder (2009) c¢alismasinda araba pargalarinin yerlerini karekodlarla
yapistirarak gerekli parcalarin montajin1 ve pargalarin c¢aligma alanina uygunlugunu
artirllmig  gergeklikle test ederek Onceden o bdlgenin nasil goriindiiglinii gostermistir.
Egitim amaglida artirilmis gercekligin kullanabilecegi belirtilmigtir.

Ibili ve Sahin (2015) yaptiklari bu calismada artirilmis gergekligin geometri
Ogrenilmesinde ne gibi katkisinin olacagini incelemislerdir. Geometrik sekillerin artirilmis
gerceklikle ortamda gosterilip 6grencilerin algisina etkisini de arastirmiglardir.

Bal ve igten (2019) web tabanli bir artirilmis gerceklik uygulamasi yapmuslardir.
Bu uygulama ile bilgisayarin kamerasindan hareket algilayarak sanal bir giyinme
uygulamasi gerceklestirmislerdir. Artiritlmis gergekligin bir¢ok alanda kullanildigina dair
ornek bir caligma oldugunun gostergelerinden biridir.

Akkus ve Ozhan (2017) matematik ve geometri alaninda yapilan artirilmig
gerceklik uygulamarindan yapilmis ve caligmakta olan bazi drnekleri inceleyerek bu tarz

uygulamalarin nasil katki sagladigi ve nasil galistigi ilizerine arastirmalar yapmuslardir.
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Aragtirma sonucunda etkilesim eksikligi goriilmiis fakat Orneklemde Olgiilen
degiskenler lizerinde ise olumlu ve pozitif bir etkisinin oldugu gézlemlenmistir.

Ak (2018) bu c¢alismada Unity ve Vuforia’yr kullarak insan viicudunun bazi
organlarimi artiritlmis gergeklikle gostermistir. Artirilmis gercekligin insan viicudun da
bulunan organlarin nasil goriindiigli arastirilmis ve artirilmis gergeklikle desteklenerek

goriintiisii ortaya ¢ikarilmigtir.

2.4. Tez Calismasimnin Literatiirden Farklihg:

Bu tez caligmasinin literatiirden farki, siirliciiniin uyuma durumunu algilama
algoritmasi ¢ok kisa ve kolay bir sekilde diizenlenerek olusturulmustur. Yeni bir akill
direksiyon mekanigi diisiiniilerek tasarimi yapilmstir.

Yapilan bu tasarimda artirilmis gerceklik kullanilarak hem android hem de
bilgisayar ortaminda ¢alismast saglanmistir. Tasarlanan akilli direksiyonun pargasi,
montaji, tasariminin ¢aligmasi ve test edilmesi artirtlmis gergeklikle yapilmistir. Diger bir
farklili@1 ise artirilmig gergeklik ile trafik isaretlerinin algilanmasi saglanmistir. Trafik
isaretlerinin anlamlan siiriiciiye sesli olarak bildirilmistir. Boylece siiriicii trafik isaretinin
anlamin1 bilmese dahi tasarlanan akilli sistem trafik isaretlerinin anlamini sesli olarak
belirttiginden dolay: trafik kurallarina uyulmasina yardimci olmustur. Ayrica siricindn
dikkatsizliginden dolay1 trafik isaretlerini gormedigi durumlarda olusabilecek bir trafik
kazasinin oniine geg¢ilmesi amaclanmistir.

Bu vyapilan calisma farkli ortamlarda c¢alisan programlardan faydalanarak
olusturulmustur. Sistem tasarlanirken Matlab, Android Studio, Visual Studio, Vuforia,
Unity, 3D tasarim programlart ve format doniistiiriicii programlarin Ozelliklerden
faydalanarak akilli sistem yapilmustir.

Tasarlanan sistemin android ortamlarda ¢alismasi saglanmistir. Kolay ulasabilirlik

ve maddi acidan uygunluk diisiintilerek sistem android ortama aktarilmistir.
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3. MATERYAL VE YONTEM

3.1. Materyaller

Tasarlanan sistemde dort tane bilgisayar uygulamasi, U¢ tane de android
uygulamasi tasarlanmistir. Bu uygulamalardan bilgisayar icin olanlardan bir tanesi Matlab
ile olusturulurken ti¢ tanesi ise Unity ve Vuforia ile olusturulmustur. Androide
doniistiirmek i¢in yapilan uygulamalardan tgl ise Unity ve Vuforia ile olusturulmustur.

GOz bebegi ve yiiz bolgesi tespiti igin OpenCV ve Matlab kullanilmistir.
OpenCV’nin kiitliphane araglarindan big eye pair kullanilarak goz bolgesi ¢ikarimi
yapilmistir. Daha sonra Matlab’ta gbéz bebegini algilamaya yoOnelik algoritma
tasarlanmistir. Algoritma 6nce yiiziin durumu daha sonra goz bolgesini, en sonunda da g6z
bebeginin olup olmadigini kontrol etmektedir. G6z bebegi sayisina gére uyuma kontrolii
yapilmistir. Yapilan eski ¢alismalarin ¢ogunda bir veri tabani olusturularak ya da bir veri
setinden egitilerek yapilan g6z bebegi tespit olay1 bu tezde farkli bir yontem uygulanarak
tespit edilmistir. Goz bebegini tespit etmek i¢in gdz bolgesinin bulundugu alan tekrardan
isleme tabi tutularak Matlab’ta aydinlik ve karanlik tarafa gegis igin ¢izgi olusturularak
tespit edilmistir. Boylelikle veri tabani ya da egitmek i¢in veri 6rneklerine gerek kalmadan
g0z bebeginin tespiti yapilmistir. Trafik levha isaretleri i¢in ise Unity ve Vuforia’nin
kutlphanelerinden yararlanarak bir algoritma olusturulmustur. Direksiyon kontrol sistemi
icinde yine Vuforia ve Unity kullanilmastir.

Sistemi tasarlamak igin ise Matlab, Visual Studio, Ui¢ boyutlu tasarim programi
Solidworks, format doniistiiriicii ve OpenCV kullanilmistir. Kullanilan bu yontemler diger

alt bagliklarda detayli olarak anlatilmistir.

3.2. Goriintii isleme ve Yontemleri

Gorlintii igleme gilinliik hayatimizda kullanilan bir teknoloji haline gelmistir.
Kullandigimiz bazi cihazlar, birgok giivenlik alanindaki programlar gorintii islemeden
destek alinarak yapilmistir. Goriintii isleme yontemleri, taktikleri ve gelismeler yasandikca
bilim diinyasinin ilgisini ¢cekmekte ve buna baglh olarak da yeni teknolojiler gelistirilmeye
devam etmektedir.

Gorunti islemede birgok yontem vardir ama genellikle ayni temel {izerine
olusturularak sistemler gelistirilmektedir. Bu temel sistemde goriintii islemede gerekli olan

goruntd resimleridir. Girdiler bu resimlerden olugmaktadir.
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Oncelikle goriintilyii birtakim araglarla toplayip ice aktarim yapilmaktadir. Sonraki
asamada ise goriintl gesitli yazilm ve tekniklerle analiz yapilip kullanilmaktadir. En
sonunda ise genellikle gorlntinin analizine dayali sonuglar ¢ikarilarak olusturulan bu
veriler ile istenilen son islemler i¢in gerekli donanim ve yazilimlar olusturularak
sistemlerin calismasi saglanmaktadir. Goriintii islemede belli bagh dillerle yani Java,
Python, C++, C# gibi bagka dillerle de yazilabilir. Genellikle OpenCV denilen open source
computer vision, agik kaynak kodlu goriintii islemesi de kullanilmaktadir. Bu sistem
tasariminda, bu kUtiphaneyi de kullanarak sistem tasarlanmistir. Gorlntlii islemede
gunumuzde populer hale gelen yiiz tanimasi olayidir. Telefonlarda, laptoplarda, baz1 6zel
giivenlik girisi olan yerlerde sik¢a kullanilmaya baslanmistir. Ayrica yiiz iizerinden
cinsiyetin belirlenmesi, yasin belirlenmesi gibi 6zellikler de makine 6grenmesi alanina
girmektedir.

Resim isleme kucuk kutulardan yani piksellerden olusmaktadir. Kiigiik kutularda
(piksellerde) 0 dan 255’e kadar renkler hakkinda bilgi veren numaralar bulunmaktadir.
Dijital kameralar da bu sekilde galigmaktadir. Sensorlerin listiine diisen 151k miktarlar
rengi belirlemektedir.

Resim islemede filtreleme 6nemli bir unsur olmaktadir. Bu filtrelerden bazilar1 ise
blur, median, edge detect, high pass, dilate, erode gibi 6nemli ve sik kullanilan filtrelerdir.
Bu tiir filtreler hazir programlarda menulerden secilip kolaylikla ¢aligir hale getirilmistir.
Asil ¢alisma mantiginda ise bir pencere araligi vardir, bu mantik ile a x a matrisi (filtresi)
bu pencere araligindaki yani tUm matristeki degerlerin ortalamasini alirsa median filtresi
olmaktadir. Bu sekilde a x a penceredeki diger a x a matrislere tek tek bu yontemi
uygulayinca median filtresinin temel ¢alisma prensibi olusmaktadir. Diger filtre tipleri de
buna benzer sistematiklerle ¢alistirilarak resim isleme yapilmaktadir. Gorlntiler telefon
kamerasindan alindigindan giiriiltiiden arindirilmis olarak odaklanma ve netlestirme
uygulanmaktadir. Vuforia kendi paketinde ise otomatik olarak giiriiltii temizleyen kodlar
oldugundan ek bir giiriiltii arindirma islemi uygulanmamustir.

Resimde aramak istenilen sey, bulmak istenilen ya da farki goérmek istenilen bir
nesne ya da sekil bilgisini filtreler ile resme ait olan piksellerde arayip bulma islemidir.
Filtreler genelde 3x3 boyutunda arama yapmaktadir ama bazi ¢aligsmalar da 5x5 ya da 7x7
boyutunda da filtrelerle arama yapildigi goriilmektedir. Bu pencere boyutlari nesneyi

bulmada etkili olmaktadir ayn1 zamanda sistemin basarisini ve hizin1 etkilemektedir.
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OpenCV’nin mimarisinde core gibi temel fonksiyonlari yapabilecek matris, nokta
boyut ve benzeri veri yapilar1 bulunmaktadir. Highgui, resim gorintuleme ve pencereleri
yonetme metodlart barindirdigi gibi grafiksel kullanici arabirimleri i¢in gerekli olan
yontemleri de barindirmaktadir. Imgproc, kenar bulma, filtreleme fonksiyonlar1 ve aym
zamanda nesne bulma, renk uzay1 yonetimi, renk esikleme ve yonetimi gibi neredeyse tim
islemleri kolaylikla yapabilecek fonksiyonlar1 iginde bulunduran bir pakettir. Imgproc,
resim filtreleme islemleri geometrik resim transferinde de kullanilmaktadir. EK olarak
hareket analizi ve nesne takibi icinde bu bolimde paketler vardir ve blylk éneme sahip
olan histogramlarda bu béltimdedir. Imgcodes b6lumu ise resimleri okuma ve yazma igin
kullanilan bolimidiir. Videoio ise video okuma ve yazmada kullanilmaktadir.

Calib3d ozelligi, kamera kalibrasyonu ve ii¢ boyutlu yeniden yapilandirmada
kullanilmaktadir. Features2d ise tus ve eslesmelerin ¢izim islevinin yapildigi ve ortak
araylz icin kullanilan bir pakettir. Objdetect nesne algilamada kullanilan 6nemli bir
par¢cadir. ML ise machine learning yani makine 6grenmesi demektir. Bu ML iginde ise
istatiksel modeller, smiflandiricilar, karar agaclar1 gibi 6nemli olan igerikler
bulunmaktadir.

Sistemi tasarlamada kullanilan diger bir alan ise datasetslerdir. Datasets boliimiinde
hareket tanima, yiiz tanima, mimik tanima nesne tanima resim parcalama gibi iglemleri
bulunmakta olup bu bélim tasarimda da kullanilmustir.

OpenCV bir agik kaynak kodlu kiitiiphane oldugu i¢in diger programlama dillerine
uyarlamasi1 kolaydir. Gerekli dosyalar1 ve tanimlamalar1 yapildiktan sonra kullanilan
yazilim dili i¢inde bir kiitiiphane gibi dosya veya komutlari ¢aligtirarak goriintii islemede
¢ok rahat islemler yapilmaktadir. Bu 0zelliklerden yararlanarak bu sistemin tasariminin bir
kisminda faydalanilmistir. Yapilan sistemde goriintii isleme oldugundan kullanilan
kiitiiphaneyi amaca uygun sec¢ilmistir ve bu kiitiiphaneye karar verilmistir. Bu se¢im
yapilirken kameradan ve telefondan goriintii alindigi i¢in OpenCV’ye entegre edilmistir.

Halcon gibi endiistriyel projeler icin tercih edilen ve kendi iginde c¢esitli
programlama dilleri i¢in kiitiiphanesi bulunan makine goriisii yani machine visionu
bulunan bir yazilim da vardir. Openframeworks, CLMG ya da Fiji gibi ¢esitli alternatifler
de vardir. Openframeworks’de acik kaynak olarak gelistirilen bu kiitliphane C++ i¢in
elveriglidir. OpenCV gibi bir¢ok ortak algoritmaya sahiptir. Bir baska platform ise
Cimgdir. Ag¢ik kaynak kodlu olan bir kutliphanedir farki sadece C++ dili igin
gelistirilmistir. Bazi  wrapperlar kullanilarak Python ve Java iginde uygulama

gelistirilebilir.
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Bunlara ek olarak Fiji denilen Java platformu igin gelistirilmis olan agik kodlu gpl
lisansina sahip olan bir goriintii isleme kiitiiphaneside vardir.

Goriintli islemede FPGA denilen gercek zamanli goriintii islemede kullanilabilen
gbmull sistemlerde kullanilabilir ancak programlanmasi zor oldugundan modeller sadece
tasarlanabilmektedir (Demirci, 2018).

Doku tanima tizerinede Matlab gorintl isleme c¢alismalar1 yapilmis olup gorinti
islemenin kullanilabilir oldugu belirtilmistir (Demir, 2016). Genetik, hiicre biyolojisi ve
gelismekte olan noro bilim i¢inde kullanilmaktadir. Bu alanlar i¢in 6zel gelistirilmis olan
algoritmalara sahip bir yapisida vardir.

Gorintii  islemede filtre uyguladiktan sonra amag¢ Oznitelik ¢ikarimini
kolaylastirmaktir. Oznitelik ¢ikardiktan sonra makinenin nesneyi tanimasiyla goriintii
isleme olay1 gergeklesmektedir. Ozellikle bu goriintii isleme olaylarinda 6rnegin nesne
algilama gibi gorii olaylarinda derin 6grenme agirlikli olarak kullanilmaktadir.

Goriintii islemede kullanilan Endrov, Imagej, Lead Tools, Boost, Image Magic gibi
bircok kiitliphane de bulunmaktir. Siirekli gelistirilmeye devam eden kiitiiphaneler de
bulunmaktadir. Gelecekte kullanilabilir bir teknoloji oldugundan bilim diinyas1 ve
insanlarin popdler ilgi alanlar1 olmaya devam etmektedir.

Tasarlanan sistemde ise OpenCV bir¢ok platforma veya yazilim diline entegre
edilebildiginden Matlab programina entegre edilerek bu tasarimda kullanilmistir. Aym
zamanda Unity ve Vuforia da gorintii isleme ile birlikte artirilmis gergeklikte

kullanilmastr.

3.3. Matlab Gériintii isleme Yontemleri

Tasarlanan sistemde Oncelikle C++ dilini kullanarak goriintl islemleri yapilmaya
calisilmig fakat daha sonra iki veya ii¢ boyutlu grafik ¢ikarimi, matris islemleri, daha pratik
ve gelismis oldugundan Matlab programinin kullanilmasina karar verilmistir. Yiiz tanima
islemlerinde OpenCV kullanilmistir. OpenCV ile yiiz tanima islemleri ¢ok rahat
yapilabilmektedir (Tombak, 2019).

OpenCV kituphanesini de Matlab’a katarak daha hizli ve pratik olarak yazilim
kodlamasi yapilmistir. Matlab’ta olan bir¢ok hazir fonksiyonlar ve program ile birlikte
goriintii islemede gerekli olacak matematiksel islemler kolay ve pratik bir sekilde

yapildigindan tercih edilmistir.
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Gorunt islemeden once kullanilacak veriler igin On bir algoritma ve kodlama
islemi yapilmigtir. Goriintii isleme matematiksel islemler yogun oldugundan Matlab tercih

edilmistir.
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Sekil 3.1 : Agik ve kapali g6z durumunun grafigi (Matlab)

Matlab’ta zengin bir matematiksel islem yetenegi oldugundan bu platform
kullanilmastir.

M dosyasi denilen Matlab ortaminda kodlar yazilarak test edilmeye baglanmistir.
Gortintii islenirken her bir resim bir matris olarak islem yapildigindan matris islemleri
kullanilmastir.

Tasarlanan sistem her yarim saniyede bir kameradan aldigi goriintiiyl isleyerek
kullanmistir. Yapilan islemlerin siralamasi ise 0ncelikle kameradan goriintiilerin alinmasi
icin goruntl yukleme fonksiyonlar: kullanilarak kameradan alinan kayitlar resim olarak tek
tek matris seklinde kaydedilmistir. Boylece gorintiiler platforma aktarilmistir. Aktarilan bu

goruntu matrislerini ekranda resim olarak goruntilemek igin fonksiyonlar kullanilmistir.
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Sekil 3.2 : Farkli aydinlatmalarda alinmig goriintiiler

Gorintiler Uzerinde biyultme ve kiigliltme islemleri yapilmistir. Daha sonra
resimler zit renk yapilarak incelenmistir. Kameradan alinan goriintiilere filtreler
uygulanarak uygun olan filtre belirlenmistir. Farkli bir yontem uygulayarak goziin yerinin
tespiti i¢in kodlama yapilmustir.

Bu yontemde g6z kapagi ya da gevresi lizerinden degil de g6z bebegi esas alinarak
calisma yapilmistir. Nokta takipleri yapilmistir. Gelismis bir algoritma yapilarak denenmis
fakat daha sonradan hizli ve kullanilabilir bir yontem bulunarak simdiye kadar farkli
islemler icin kullanilan geometrik sekil algilama yontemleri, goz bebegi algilamada
kolaylik sagladig tespit edilmistir. Cok fazla satir kod yazmaktan kurtarilmis bdylece daha
kullanilabilir ve optimum olmas1 saglanmastir.

Bu yontem ile yiz ve g0z bolgesi tespitinden sonra goz bolgesini kirparak, tekrar
goriintii islemine tabi tutup ¢ember ya da daire algilama yazilimi yazarak g6z bebeginin
tespit edilmesi saglanmistir. Sistemin ¢aligma halinin anlik resimleri sekil 3.3’te gorildiigi
gibidir.
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Sekil 3.3 : Tek goz kirpilma an1 (a-b) Normal bakis ()

Yapilan bu algoritma uyuma durumunun algilanmasinda kolaylik saglamaktadir.
Surucuyd, konusarak sesli bildirimle ikaz ederek, olusabilecek kazayi onlemek igin
uyarmaktadir.

Incelenen calismalarda Matlab ortaminda yiiz, géz cevresi ve benzeri yerler
kolaylikla bulunabilirken, g6z bebegi tespitini bulan ¢ok az ¢alisma bulunmaktadir. Bu
uygulanan yontemle Matlab’ta goz bebegi gergek zamanli ¢alisan bir kameradan

algilatilmistir.
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3.4. U¢ Boyutlu Tasarim Programi

Uc¢ boyutlu ¢izim programi, bu sistemin direksiyon aksammi ¢izmek igin
kullanilmistir. Siirticiiniin direksiyonu kullanip kullanmadigin1 veya direksiyon kontroliint
saglaylp saglamadigini tespit etmek i¢in mekanik bir tasarim yapilmigtir. Bu yapilan
mekanik tasarima sensor ve yazilim da eklenerek sanal ortamda calisir hale getirilmistir.

Tasarlanan mekanik aksam ii¢ boyutlu tasarim programinda ¢izilerek hazirlanmistir.

Sekil 3.5 : Tam montajli hali

Oncelikle pargalar ¢izilmis olup daha sonra da cizilen bu parcalar (¢ boyutlu
tasarim progaminda montaj islemi yapildiktan sonra tek parga haline getirilip kaydedildigi
format dosya bicimine doniistiirilmistiir. Bu dosya artirilmig gergeklik ile platformlara
aktarilmistir. Diger ek parcalarin da bu programda ¢izimi yapilmis ayni doniistiiriict ile

platforma aktarilmistir.
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3.5. Artirilmis Gergeklik

Artirllmig gerceklik, sanal gergekligin gelismesinden sonra daha da gelistirilerek
olusturulmustur. Artirtlmig gergeklikligi kullanarak tasarlanan akilli sistemin direksiyon

mekanigi ve c¢aligmasi, prototipinin gercek hayatta olusturulmadan, sanal ve gercek

ortamda birlestirilerek gergek ortamda gosterilmistir.

Sekil 3.6 : Sisteme tanitilan basit sekillerin resmi

Yukaridaki resimde basit sekiller tasarlanarak sisteme tanitilmistir. Tasarlanmig
olan yer platformlarinin kdse noktalar1 ve algilanmada kullanilacak ayirt edici noktalarin

Oonemli yerleri + igareti ile sistem tarafindan isaretlendirilerek gosterilmektedir.
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Artirillmis gergeklik ¢alismalarinda buna benzer bir gosterim yapmak igin karekod
kullanilmaktadir. Artirllmig gergekligi kullanma sebebi sistemi daha iyi anlatmak igin
uygun ve optimum olmasidir. Artirilmis gerceklik egitim sektoriinde de bir sistemin
caligmasi, sekli veya benzer bir durumu agiklama ve anlamada yaygin olarak kullanilmaya

baslamistir. Bu sistemde artirilmis gerceklik teknolojisi ile gosterilmistir.

Sekil 3.7 : Artirllmis gerceklik ekran goriintiisii parga 1

Ayrica karekod kullanmadan kirilma noktalar1 ve resmin alanini belirtecek sekiller
kullanarak sisteme basit bir sekilde tanitilabilir ve algilatilabilir oldugu gosterilmistir.

Sekil 3.7°de goriildiigi gibi disiiniilen akilli direksiyon aparatinin i¢ kismi
artirtlmis gergeklikle gosterilmistir. Resimlerin izerinde yazan sayilari ise parga hakkinda
bilgi vermektedir. Sekil algilanirken tabanda olan resmin kdse noktalarindan hareketle
hangi parcaya ait oldugunu algilamaya ¢alisiimaktadir. Resmi ayirt eden kose noktalar: sar1
art1 igaretleri ile gosterilmistir.

Sar1 kose nokta sayisi arttikga resmi algilama oranida artmaktadir. Sar1 art1 isaret
sayis1 yani belirli keskin kdse sayisi arttikga resmi gercek zamanli durumda algilama olay1

daha kolay olmaktadir.
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Sekil 3.8 : Artirilmis gergeklik ekran goriintiisti parga 2

Sekil 3.8 de goriildiigii gibi yay ve sensorlerin baglantisindan dolay: direksiyonun
farkli bolgelerinden sirilicl tutmus olsa bile kuvveti alttaki sisteme ileteceginden, sensorler

tutma durumunu rahatlikla algilayacaktir.

Sekil 3.9 : Artirilmig gercgeklik ekran goriintiisii par¢a montajli 1
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Montajli halinde ise normal bir direksiyon kilifindan farkli olmadigini ve bir aparat
olarak takilabilecegi gosterilmistir. Artirilmis gergeklikte nesnenin, seklin veya ii¢ boyutlu
olmasi1 istenilen seyin ekranda nerede c¢ikmasi isteniyorsa bazi 0zel sekil tanitimlari
yaparak bu saglanamaktadir. Tanitilan resimler genellikle karekod olarak kullanilmaktadir
ancak karekod kullanmadan kenar c¢izgileri ya da resmi ayirt edebilen ozellikleri olan
pikseller var ise sekil 3.6’daki tasarima benzer resimler kullanilabilir. Kamera veya bagka
bir aygitla gelen gorsel verilerin icinde tamitilmis olan bu resimleri bulmak igin
algoritmalar gelistirilmistir. Bu arama algoritmalar1 sayesinde resmin iginde istenilen
bolgenin bulunmasi ya da resmin i¢inde olup olmadigr bilgisi alinmaktadir. Eger resim
icinde bir bolgede bu tanitilmis veriye denk gelinmisse yazilimlar sayesinde bu bdlgede ii¢

boyutlu nesne goriinebilir olmaktadir.

Sekil 3.10 : Artirilmig gergeklik ekran goriintlisi simulasyonu

Direksiyon simiilasyon bolimiinde ise 2 farkli tanimlama yapilmistir. ilk tanimlama
direksiyonun aparatinin gosterilmesi, 2. tanimlama ise ¢alismasinin test edilmesi iizerine
olmustur. Tanitilan resimlerin sistemde daha iyi algilanmasi i¢in kenar kivrimlar1 belli olan
sekillerin kullanilmasi algilanmay1 daha kolay hale getirmektedir. Tanitilan resme ait
kivrimlar ve sekiller arttikca kamera goriintiilerinden daha kolay ve hata oran1 az olan bir

algilama olay1 gerceklesmistir.
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Sekil 3.12 : Android uygulamadaki gortntusu

Yapilan uygulamanin hem bilgisayarda hem de android tablet veya telefonlarda
calistigina dair goriintiiler, her iki durumda da tanitilan sekillerin sorunsuzca calistigin

gostermektedir.
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Ayn1 zamanda trafik igaret levhalarininda artirilmis gerceklik kullanilarak bir uyari

sistemi tasarlanmistir. Bu sistemi tasarlarken artirilmis gergekligi kullanmada Unity

platformu ve bununla birlikte ¢alisabilen Vuforia platformu da kullanilmstir.

Sekil 3.13 : Trafik isaretleri goriintii 1
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Sekil 3.14 : Trafik isaretleri goriintii 2
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Trafik levhalarimin tanimada Unity ve Vuforia programi kullanilmigtir. Vuforia

programi genellikle artirilmis gergeklik uygulamalarinda kullanmak igin tasarlanmistir.

Kamerayi ¢evirdigimiz konumdaki marker ya da 6zel alanlar1 algilayip bu alanlara
gosterilmek istenen nesneleri Unity programinda tanittiktan sonra bu nesnelerin oraya
yerlesmesini saglayan programdir. Farkli diisiiniilerek bu alanlara karekod ve benzeri

resimler eklemek yerine trafik isaret levhalarinin goriintiileri eklenmistir.

Bu levhalarin bulundugu alanlarda nesnelerin géziikmesi yerine, bu levhalarin ne
anlama geldigi ses dosyalar1 eklenerek kodlama yapilmistir. Artirilmis gerceklik i¢in olan

program farkli bir amag i¢in kullanilarak yeni bir bakis agis1 getirilmistir.

Sekil 3.15 : Trafik isaretleri goriintii 3
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Trafik levhalarini algiladigi anda sesli olarak sistem cevap vermektedir. Trafik
levhalarii algilarken farkli mesafelerden test edilerek algilama dogrulugu cizelge haline
getirilmigtir.

Trafik isaretleri sisteme tanitildiktan sonra tek tek anlamlar1 eklenmistir. Her biri
icin ayr1 bir ses dosyasi olusturulmustur. Olusturulan anlamlar ve ses dosyalar

eslestirilmistir. Daha sonra da sisteme hangi isaretin hangi anlama geldigi ve hangi ses

dosyasinin o isarete ait oldugu tanitilmistir.

Sekil 3.16 : Trafik isaretleri goriintii 4

Sekil 3.16’da kdse noktalart sar1 (+) markerlar ile sistem tarafindan igaretlenmistir.
Trafik isaretinin algilama durumu bu kdse noktalar1 veya kivrimlar sayesinde olmaktadir.

Bu islemlerin hizli ve kullanilabilir olmasi igin Visual Studio’da gerekli algoritma
yapildiktan sonra kodlama islemleri yapilmistir. Belli bir sistematik olusturulmustur.

Sistem calisirken trafik isaretini algiladig1 anda siiriiciiye trafik isaretinin ne anlama
geldigini sesli bir sekilde okuyarak siiriiclinilin trafik kurallarina uymasi i¢in bir uyarida

bulunmaktadir.
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Sekil 3.17 : Trafik levhalarin test edildigi baz1 sokak gortintiileri (a,b,c,d,e,f)
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Gergek zamanli veri islerken kullanilan veriler 5 km/sa ve 20 km/sa arasindaki
hizlarla ara¢ giderken alinmis goriintilerdir. Yiiksek hizlarda algilamada sorun
yasanmistir. Ama bu soruna ise sOyle bir yaklasim diisiinilmiistiir. COziinlirligii ve
gelismisligi iyi olan bir kameradan alinan goriintii ara¢ i¢i ekrana aktarilip daha sonra bu
ekranin tam karsisina yerlestirilen android telefonun kamerasindan veriler alinarak test

edildiginde yiiksek hizlarda bile olsa goriintiilerden trafik levha isareti taninabilecektir.

Sistem ilk trafik isaretini gordiigii andan itibaren isareti okuyup daha sonra da
isaretin aracin goriis acisindan ¢iktig1r anda tekrar siiriiciiye hatirlatma yapmasi igin trafik

isaretinin anlamini stiriiciiye sesli bir sekilde sdyleyerek uyarida bulunmaktadir.

Oncelikle tasarlanan Sistemi siirekli test etmek icin bu isaretler bir yazic1 ile A4
boyutlarinda kagitlara ¢ikt1 alinmis ve sistemin ¢aligsmasi test edilmistir. Sistemde olusan
hatalar ve bu hatalar1 gidermek i¢in bu sekilde denenmesi kolaylik saglamistir. Daha sonra
sokaktaki trafik levhalarinda test edilerek sistemin calismasi kontrol edilmis ve basari

saglanmistir.

Bu ¢alismada tasarlanan uygulamalar hem bilgisayar hem de android igin ¢alisabilir
hale getirilmistir. Tasarimda sisteme tanitilan veriler olmustur. Bu verileri istenilen sekilde
kullanabilmek icin Visual Studio platformunda kodlama yapilmis ve tekrar Unity
platformuna atilmistir. Silrekli denenerek ve test edilerek, amaca uygun bir sekilde

calismasi saglanmistir.
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4. ARASTIRMA BULGULARI VE TARTISMA

4.1. Akilli Sistemin Calismasinin Test Edilmesi

Tasarlanan bu akilli sistemde ilk olarak siiriicliniin kafa, yiiz ve gbéz kontrolii
yapilarak, yorgun veya uykulu olup olmadigina bakilmistir. Daha sonra da direksiyon
kontrol durumuna bakilmistir. Artirilmis gerceklik ortaminda mekanigi, montaji ve
calismasi kontrol edilmistir. Son olarak test edilen ise strticiiniin yorgun veya uykulu olup
olmamasina bakilmaksizin siirekli olarak trafik isareti kontrolii yapilmistir. BOylece
strtcunun yorgunluk, uyuklama veya dikkatsizliginden dolay1 olusabilecek kazalarin

Oniine gegilmeye ¢alisiimistir.
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kontrolumfn . konugan sistemle E a
&kontrol edilmesi uyariimas| azanin |
y kengellenmew

{ trafik levhalannin
kontrol edilmesi

\

Sekil 4.1 : Sistemin ¢alisma prensibinin 6zeti

Tasarlanan akilli sistemde {i¢ durum aynmi anda kontrol edildiginden siiriiciiniin
uyuma veya yorgunlugunda, direksiyon kontroliinde veya trafik isaretini gormede bir
sikintt olursa hemen uyar1 geldiginden trafik kazasi riski azaltilmis olacaktir.

Tasarlanan uygulama ger¢ek zamanl caligmaktadir. Test asamasinda laptopa ait
olan webcam kullanilmistir. Webcam kamerasinin ¢oziintirliik degerleri 1yi olmadigindan
dolay1 usb kablo ile telefonun kameras: kullanilarak goriintiiler alinarak test edildiginde
daha iyi sonuglar alinmistir. DroidCamApp isimli yardimci bir program kullanilarak
internet lizerinden de telefondaki goriintiiler gergek zamanli olarak bilgisayara aktarilarak

Matlab programinda test edilmistir.
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Ayn1 zamanda kameradan alinan bilgiler internet baglantisi ile de uzaktaki bir

aygita uyuklamanin, yorgunlugun veya dikkatsizligin bilgisini gonderebilecektir.

4.2. Akilh Sistemin Uyumay1 Algilamasi

Sdrucindn uyuma durumunu algilamada farkli aydinlatmalarda denenmis olup gece
ve giindiiz ¢alisabilmektedir. Test agsamasinda ise sadece gozlikli stirticiilerde sistem g6z
bebegini bulurken hata olarak 3 g6z bebe§i veya 1 gz bebegi tespit etmistir. Ama
uyumay1 yine de algilamistir. Tasarimin test edildigi 20 kiside algilama durumu ¢izelge 4.1

de gosterilmisgtir.

Cizelge 4.1 : Uyuma ve uyuklama algilama test ¢izelgesi

Test Yiiz Go6z bolgesi | Goz bebegi Gozllk kullanma | Konusan uyari
Sayist tespiti durumu sistemi
Test1l | Algilandi | Algiland: 2 g6z bebegi yok Calist1
algiland1
Test2 | Algiland1 | Algilandi 2 g6z bebegi yok Calist1
algilandi
Test3 | Algilandi | Algilandi 1 g6z bebegi var Calist1
algiland1
Test4 | Algilandi | Algilandi 2 g6z bebegi yok Calist1
algiland1
Test5 | Algilandi | Algiland: 2 g6z bebegi yok Calist1
algiland1
Test6 | Algilandi | Algiland: 2 g6z bebegi yok Calist1
algiland1
Test7 | Algilandi | Algilandi 2 g6z bebegi yok Calist1
algiland1
Test8 | Algilandi | Algilanmadi | 0 g0z bebegi var Calismadi
algiland1
Test9 | Algiland1 | Algilandi 1 g6z bebegi var Calistt
algiland1
Test 10 | Algilands Algiland1 2 g6z bebegi yok Calist1
algilandi
Test11 | Algilandi | Algilandi 2 gbz bebegi yok Calisti
algilandi
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Test 12 | Algiland1 | Algilandi 2 g6z bebegi yok Calist1
algiland1

Test 13 | Algilandi | Algilandi 2 g6z bebegi yok Calist1
algilandi

Test 14 | Algiland1 | Algilandi 2 gbz bebegi yok Calistt
algiland1

Test 15 | Algiland:1 | Algilandi 3 gbz bebegi var Calist1
algiland1

Test 16 | Algilandi | Algilandi 2 g6z bebegi yok Calist1
algiland1

Test17 | Algiland1 | Algilandi 2 g6z bebegi yok Calist1
algiland1

Test 18 | Algiland1 | Algilandi 2 g6z bebegi yok Calist1
algiland1

Test 19 | Algilandr | Algiland1 2 g6z bebegi yok Calist1
algiland1

Test 20 | Algiland1 | Algilandi 2 g6z bebegi yok Calist1
algiland1

Cizelge 4.1 (devam) : Uyuma ve uyuklama algilama test gizelgesi

Sistemin c¢aligmasinda, yapilan testlerin sonucunda da goriildigii gibi uyuma
durmunu algilamada sorun olmadigi ama gozIikli surticulerde az da olsa yanilma payinin
oldugu goriilmiistiir. 20 Farkli kiside yliz, goz bolgesi ve goz bebegini algilatma islemi
denenmistir. 20 kisiden 4 kisi gozlik kullanmaktadir. Gozlik kullanan kisilerde goz
bebegini algilama hatalar vermistir. Geri kalan 16 kiside ise sorunsuzca calismustir.
Gozliklu kisilerde sistem bazen goz bebegini 1 veya 3 algilayarak hata vermistir.
Gozliiksiiz kisilerde ise algilamada bir sikint1 ¢tkmamustir. Gozliikli kisilerde gdzbebegini

1 veya 3 algilamasina ragmen gozler tamamen kapali ise dogru algilamigtir.

4.3. Direksiyon Tutus Kontroliiniin Test Edilmesi

Artirllmis gergeklik ile direksiyon tutma algoritmas1 Unity ve Vuforia’nin program
ve kiitliphanelerindeki paketlerden yararlanilarak olusturulmustur.

Ug boyutlu tasarim programindan ¢izilen direksiyon ve aksamlari araci program
kullanilarak gerekli dosya tipine export edildikten sonra Unity programinin igine entegre

edilmistir.
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Vuforia programinda ise basit ve kenar kivrimlari belli olan zemin tasarimlari
yapilarak programin algilamasini kolaylagtirmak i¢in ¢izimler yapilarak programa
tanitilmustir.

Zemin ¢izim ve paketi Unity programina entegre edilerek direksiyonun artirilmig
gerceklikle gosterilmesi saglanmistir. Direksiyonun tutmada ise sanal ortamda olan
direksiyonun tutma yerlerine ii¢ boyutlu butonlar atanmistir. Bu ii¢ boyutlu sanal butonlara
yazilim eklenerek tutma aninda yani o bolgeye bir temas halinde ¢alismasi saglanmustir.
Algoritma ise el baz alinarak tasarlanmistir.

Direksiyon ¢ift el ya da tek el tutuldugunda uyar1 vermemekte fakat direksiyon
tutulmadigi zaman bu tutma alanlar1 bos kalacagindan bunu algilayip uyar1 vermektedir.

Artirllmis gerceklik kullanilarak yapilan program bilgisayarda ve android sistemi

yukli olan bir cihazda galistirilmistir.

Sekil 4.2 : Bilgisayar ortaminda simiilasyon (a) Android ortamda similasyonu (b)

Artirllmis gergeklik kullanildigindan gercek ortama sanalda tasarlanan prototip
aktarildigindan, sistemi sanki o an orada varmiscasina goriildiigiinden ¢aligma mantigi
daha iyi agiklanmaktadir.

Montajli ve montajsiz hali artirllmig gergeklikle gosterilmistir. Tanitilan yiizeyler
sorunsuzca calistirilmistir.

Ayn1 zamanda sistemin simiilasyon uygulamasi da sorunsuzca calismistir. Sag ve
sol elin direksiyonu kontrol edip etmedigi artirllmis gergeklikle algilanmistir. Eger
direksiyon kontrol kaybi oldugu durumda ise sesli uyar1 sistemi konusarak siiriiciiyii

uyarmistir.
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4.4. Trafik Isaretlerinin Algilama Kontrolii Test Edilmesi

Trafik isaretlerini 1 metreden 10 metreye kadar belirli araliklarda goriintiisii
alinmistir. Bu degerlerin anlagilmasi i¢in mesafeler yakin mesafe, orta mesafe ve uzak
mesafe olarak boliimlendirilmistir. Trafik levhalarinin algilatilmasi test edilmistir. Yakin
ve orta mesafede tiim sekiller algilanmistir. Uzak mesafede ise i¢ kenar sekli az olan
isaretlerde algilanmada hata olmustur. Bu bahsedilen test cizelgesi c¢alismada
gosterilmistir. Tasarlanan sistemde tiim trafik isaretlerinin tanitimi yapilabilir. Bu
calismada Unity ve Vuforia yardimi ile tanitma isleme yapilmistir. Trafik isaretlerinin
sayisinin ve ¢esitlerinin ¢ok olmasi apk dosya ¢iktisi alinirken fazla boyutlara ulagtigindan

dolay1 test etmek amaciyla 10 tane trafik isareti sisteme tanitilmistir.

Cizelge 4.2 : Trafik isaretleri algilama test ¢izelgesi

Trafik isaret Algilanma durumu Algilanma kolaylig1 Isaretin anlaminin
sembolleri Mesafe agisindan sUrucuye sesli

okunma durumu

Uzak mesafe: 5 te 4

Algiland Yakin mesafe: 5 te 5 Dogru sesli uyari

Uzak mesafe: 5 te 4

Algilandi Yakin mesafe: 5 te 5 Dogru sesli uyari

Uzak mesafe: 5 te 4

Algilandi Yakin mesafe: 5 te 5 Dogru sesli uyari

Uzak mesafe: 5te 5

Algiland Yakin mesafe: 5 te 5 Dogru sesli uyari

Uzak mesafe: 5te 5

Algiland Yakin mesafe: 5 te 5 Dogru sesli uyari

Uzak mesafe: 5te 5

Algiland Yakin mesafe: 5 te 5 Dogru sesli uyari
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Uzak mesafe: 5 te 4

Algiland Yakin mesafe: 5 te 5 Dogru sesli uyari

Uzak mesafe: 5te 5

Algiland Yakin mesafe: 5 te 5 Dogru sesli uyari

Uzak mesafe: 5 te 4

Algiland Yakin mesafe: 5 te 5 Dogru sesli uyari

Uzak mesafe: 5te 5

P> D> B> B>

Algilandi Yakin mesafe: 5 te 5 Dogru sesli uyari

Cizelge 4.2 (devam) : Trafik isaretleri algilama test ¢izelgesi

Trafik levhalari; levhalarin distaki sekilleri (liggen, kare, dikdortgen vb) ve levhanin
icindeki kenar gizgileri dikkate alinarak bulunmaktadir. 10 trafik isareti lizerinden yazilim
olusturulmustur. Tasarlanan algoritmaya gore sistem, ekranda belli bir pixel araligina
kavusmus ise trafik isareti kamera kadrajina girdiginde ve trafik isaretinin kamera
goriisiinden ¢iktigi an da 2 kere sesli konusan uyari yapmaktadir. Tasarlanan akill
sistemde sisteme tanitilan bazi trafik isaretlerinin algilanma durumu ve algilama kolayligi
cizelge 4.2°te gosterilmistir.

Cizelge 4.2’te de goriildiigt gibi test edilen isaretlerin hepsini dogru bir sekilde
algilayip siiriiciiye dogru olan trafik levha isaretinin anlaminin sesli konusan sistemle
uyarisi saglanmaistir.

Sisteme tanitilan 10 farkli trafik levhasi yakin mesafeden herbiri 5 kez, uzak
mesafeden de her biri 5 kez denenmistir. Her bir trafik levhasi toplamda 10 kez
denenmistir. Bu deneme sonuglari ¢izelge 4.2’te gosterilmistir.

Uzak mesafeden algilatma calismalarinda 50 denemeden 5 tanesinde algilamada
problem olmustur. 45 tanesini dogru ve net algilamistir. Yakin mesafeden levhalar: test

edilirkende 50 denemenin 50 sinide algilamistir.
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Unity programi kullanilarak masaiistii exe ve android ortamda calisan apk
olusturulmustur. Masaiistii program webcam kullanilarak test edilmistir. Android i¢in ise
telefona yliklenerek test edilmistir.

Iki ortamda da ¢alismaktadir. Ara yiizii ise buton pencere ve benzeri araclar
eklenmeden tikla calistir seklinde tasarlanmistir. Uygulamaya tiklanildigi anda otomatik
olarak kamera izni istenildikten sonra izin verilirse kamera otomatik acilip ¢aligmaya

baslamaktadir.
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5. SONUC VE ONERILER

Bu tez calismasinin sonucunda, siiriiciiden kaynakli dikkatsizlik, yorgunluk veya
uyuklama durumunun trafik kazalarina yol agtigini ve bu tip akilli sistemleri kullanarak
trafik kazalarinin Oniine gecilebilecegi goriilmiistlr. Ayrica artirilmig  gergekligin
gelismekte oldugunu ve giderek hayatimizda onemli yerlere geleceginin bir gostergesi
oldugu goriilmistiir. Bu ¢alismada suriclnin ani uyuklama durumunda uyuma! diye
seslenerek siiriicii uyartlmistir. Eger slrlici uykuya tam dalma aninda ise uyuma durumu
algilandi diye sesli konusarak siiriicii yine uyandirilmaya calisilmistir.

Yapilan bu akilli sisteme dahil olan diger 6nlem ise akilli direksiyondur. Tasarlanan
akilli direksiyon siiriiciiniin direksiyonu tutma durumuna gore siirliciiyli uyarmaktadir.
Surdct direksiyonun kontroliinii biraktiginda uyar1 vermektedir. Siiriiciiniin sag el ya da sol
el durumuna bakarak surticinin direksiyon kontrolinin durumunu gostermektedir.
Artirllmig gergeklik teknolojisinden faydanalarak sistemin mekanik aksami ve montaji
yapilmistir. Ayn1 zamanda akilli direksiyon sistemi artirilmis gerceklige aktarilarak bu
sistem sanal ve gergek ortamin bir arada oldugu platformda ¢aligtirilmistir.

Bu sistemin icinde olan diger bir akilli sistem ise trafik igaretlerini algilama
durumudur. Siiriicii  trafik isaretlerine dikkat etmeyebilir ve trafik isaretlerini
algilayamayabilir. Bu sistemle trafik isaretlerini sisteme algilatarak, o trafik isaretinin
anlamim sUrlclye sesli olarak soyleyen bir sistem tasarlanmistir. Android ve bilgisayar
ortaminda kullanilabilir bir uygulamasi yapilmistir.

Bu sistem sayesinde siiriicii trafik isaretinin anlamini bilmese dahi sesli konusan
sistem sayesinde ne anlama geldigini 6grenmis olacak ve kurala uyacaktir. Bu da trafik
kazalarini 6nlemede yardimei bir sistem olacaktir. Hatta hiz limit isaretlerini de algilayarak
siiriicliye tabelada yazan hiz limiti degerini sesli olarak anlamimi sdylediginden dolay1
stiriciiniin hiz kuralina uymasini saglayacaktir. Tasarlanan bu akilli sistemin eksik yanlari
ise gozlikli siiriiciilerde uyuma algilama durumunda, testlerde goriildiigii lizere hata

verdigi durumlar da vardir. Sistem daha da gelistirilerek bu sorun da ortadan kaldirilabilir.

40



5.1. Tasarimin Gelistirilebilirligi

Tasarlanan sistem her gin gelismekte olan gilincel sistemler araciligiyla
tasarlandigindan gelistirilmeye c¢ok elverislidir. Tasarlanan bu sistemde gdozliikli
insanlardaki bazi algilama sorunlar1 ¢oziilerek yiizde yiize yakin bir dogru ¢alisma sistemi
yakalanabilir. Bu tasarim tiim araglara uygulanabilir. Boylelikle trafik kazalarinin daha da
aza indirgenmesi saglanabilir. Hatta {iretilen araglarda bu sistem olmasa bile sonradan
eklenen aparatlarla bu sistem c¢alisir hale kolaylikla getirilebilir. Sistem daha da
gelistirilerek direksiyon kontrolii otomatik olarak riskli durumlarda aracin kendisi
tarafindan yapilabilir. Daha gelismis kameralar kullanilarak veya daha gelismis islem

hizina sahip bilgisayarlarla daha iyi sonuglar elde edilebilir.

5.2. Tasarimin Baska Hangi Alanlarda Uygulanabilecegi

Bu tasarlanan sistem bircok alanda uygulanabilir. Sadece trafikteki araclarda
degilde trafikte olmayan ama kullanimi dikkat gerektiren araclarda mesela ving operator
kabinlerine, tren kontrol kabinlerine hatta bilgisayar basinda ¢alisan kisilerin kontrolii gibi
bir¢ok alanda kullanilabilir. Siirticii kurslarinda trafik isaretleri egitimi, direksiyon kontrolii
egitimi gibi egitim veren kuruluslarda da bu sistem kullanilabilir. Ayni zamanda
fabrikalarda cihaz egitimi i¢in artirilmig gerceklik kullanilarak cihazin gercekte varmig gibi
daha kolay anlagilmasi saglanabilir. Fabrikada bulunan, kullanilmasi dikkat gerektiren
cihazlara da aparat olarak takilarak cihaz operatoriiniin dikkatsizlik durumunu,
yorgunlugunu veya uyuklama durumunu tespit edilerek ve uyarilarak is kazasini dnlemek

i¢in kullanilabilir.
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EKLER

EK-1 Matlab kod kesitleri

D= close all;
i cam=webcam;
4 — kontrol=0;
S5 = goz_algilama = vision.CascadeCbjectDetector ('EyePairBig');
€6 — [ for kere=0:2000
TS resim=snapshot (cam) ;
8= adim incele=step(goz_algilama,resim);
9 - kafa=sum(adim incele(:)):
10 — if (kafa==0)
FE= kontrol=kontrol+l;
¥2 = if (kontxecl==10)
3= [v,Fs] = audioread('c:/uyarisesil.m4a'); sound(y,Fs):
14 — disp('megamet gdzi bulamadia litfen uyumayainiz !1');
5= end
Fei = else
= gozler=imcrop (resim,adim incele);
18 — k=size (gozler):;
9= 12=k(2)/3:
20 — w=round(12);
2k = ey=imcrop (gozlexr, [0 O 12 k(1)1]1):
22 — figure (1),
23 — subplot(3,1,1)
24 — imshow (evy) ;
25 = k2=size (ey):
26 = | a=rgb2gray(ey);
27 - | sa=sum(a(:));
28 - subplot(3,1,2)
29 = imshow(resim);
o= subplot(3,1,3)
3l [merkez,yaricap] = imfindcircles(gozler,[5 10],'ObjectPolarity','dark', 'Sensitivity',0.92);
32 - | imshow(gozler)
33 - | hl = viscircles(merkez,yaricap);
34 - | h parlak=viscircles(merkez, yaricap);
35 - | text(40,10,strcat('\colox{blue}', num2str (length(yaricap)),'\color{blue} giz bebegi var'))
36 - if (isempty(yaricap))
37 $second(2),
g $pause(0.5);
39 - [y,Fs] = audioread('c:/uyuma.m4a'); sound(y,Fs);
40 - pause (0.5);
i1 - end
42 - clc;
43 - end
44 - * end
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EK-2 Matlab ekran gorintisu

[ Mame = | 4 Figure 1 - O *
76_pyhthon_dokumanlar L tprojenin kodu File Edit View Insert Tools Desktop Window Help ~ ~
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