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ARDUINO VE ANDROID TABANLI KAZA TESPIT VE UYARI SISTEMI

(Yiiksek Lisans Donem Projesi)
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OZET

Trafik kazalarinda ilk yardim hayat kurtarmada saniye ve dakikalarla sinirlidir. Bu baglamda
ilk yardim ve saglik ekibinin olaydan hemen haberdar olup olay yerine bir an 6nce intikal
etmesi gerekmektedir.

Kaza gerceklestiginde, kazanin acil durum ekiplerine bildirilmesi kazaya karisan sahislar ya
da kazay1 goren kisiler tarafindan yapilmaktadir. Bazi durumlarda ise bu bildirim
yapilamamaktadir. Ayrica bu bildirimler esnasinda kazanin siddeti ve hasar miktar1 dogru
olarak bildirilememektedir. Kazanin bildiriminin yapilamamasi, gecikmesi veya hatali
bildirilmesi acil miidahale ekiplerinin etkin miidahalede bulunmasini zorlagtirmaktadir.

Bu calismada aracin trafik kazasina karismasi durumunda, kazaya ait, ¢arpisma hizi, hasar
siifi (hafif, orta, agir ve oliimciil), tirii (6nden carpigsma, devrilme, yanma vb.), kaza
zamani, konumu (GPS koordinatlari) gibi bilgiler tespit edilerek; kaza, aninda acil durum
ekiplerine bildirilebilecek, elektronik kaza bildirim ve uyar sistemi devreye girecektir.

Bu sistem alti DOF eksenli (ii¢ eksen jiroskop, ti¢ eksen ivmedlger) lizerinden alinan verileri
mikrodenetleyicide isleyerek model olarak tasarlanan aracin ivmesel hareketini takip eder.

Sistem; kaza olmasi durumunda ivme siddetini g-kuvveti iizerinden oOlgerek kazayi
kategorilendirir, kaza siddetine gore, GPS iizerinden aldigi konum bilgilerini ve kaza
siddetini gerekli en yakin birimleri GPRS&GSM sistemi iizerinden mesajla bilgilendirir.
Ayrica trafik yogunlugunu ve en kisa mesafeyi kat etmesi i¢in konum bilgilerini harita
sistemi seklinde link olarak gondererek ilgili birimin olay mahalline hizli bir sekilde
ulagmasini kolaylik saglamaktadir.

Ayrica tilkemizde artan sahte kazalardan dolay1 sigorta sirketleri yiiklii miktarlarda harcama
yapmaktadir. Bu sistem kaza anindan itibaren aracin ti¢ boyutlu uzaysal alanda her hareketini
ve her yonden aldig1 darbeyi g kuvvetinden olusan basing ve ivmesel hareketlerinin kaydimi
ara¢ hareketi sabitleninceye kadar kayit altina alir. Boylece kazanin gergeklestigi konum,
saat, tarih ve kaza hakkinda tam bir bilgi sahibi olmaya imkan saglamaktadir.

Anahtar Kelimeler : Kaza bildirim, kaza bildirim, kaza uyar1 sistemi, GPS Navigasyon,

Sayfa Adedi - 90
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ABSTRACT

First aid in traffic accidents is limited to seconds and minutes in life-saving. In this context,
first aid and medical team should be aware of the incident immediately and should be
delivered to the scene as soon as possible.

When the accident occurs, the accident is reported to the emergency teams by the persons
who may involve or the person who saw the accident. In some cases, this notification cannot
be done. In addition, the severity of the accident and the amount of damage cannot be
reported as.

In this study, if the vehicle is involved in a traffic accident, information such as crash rate,
damage class (light, medium, heavy and fatal), type (frontal collision, tipping, burning, etc.),
accident time, location (GPS coordinates) are determined. by; accident, electronic
emergency detection and warning system will be activated. This system monitors the
accelerated movement of the vehicle designed as a model by processing the data received on
six DOF axis (three axis gyroscopes, three axis accelerometer) on the microcontroller.

System; In case of an accident, it measures the acceleration intensity over g force and
categorizes the accident. According to the seriousness of the accident, the location
information received via GPS and the seriousness of the accident to the nearest units with
GPRS and GSM system. You can also observe traffic information and location information
to cover the shortest distance. Map & navigation system in the form of a link to send the
relevant unit to the event site provides quick access.

In addition, insurance companies spend large amounts due to increasing fake accidents in
our country. This system records every movement of the vehicle in the three-dimensional
spatial area from the moment of the accident and the impact it receives from all directions
until the vehicle movement is stabilized. Consequently, this system gains the location, time,
date, accident information to the people.

Keywords . Accident detection, accident warning system, GPS Navigation
Page Number : 90
Supervisor . Assist. Prof. Dr. Umit ALKAN
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SIMGELER VE KISALTMALAR

Bu c¢alismada kullanilmis simgeler ve kisaltmalar, aciklamalar1 ile birlikte asagida
sunulmustur.
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1. GIRIS
Diinya genelinde karayolu ulagimi ulagim tiirlerinden biri olarak en 6n sirada yer almaktadir.
Tiirkiye’de de karayolu ulasimi hayatin zaruri bir parg¢asini olusturmaktadir. Bundan dolayz,
iilkemizde bir yerden bir yere yolcu ve yiik transferinde halen en yliksek sirada yer
almaktadir. Bu talep yiizlinden karayollarinda trafik akisi artmakta ve cogunlukla
biiyliksehirlerde trafik daha vahim hale gelmektedir. Bunun sonucunda trafik kazalarinda
ciddi can ve mal kayb1 olusmaktadir [1].

Diinya Saglik Orgiitii'ne gore, trafik kazalar1 2016 yilinda diinya ¢apinda yaklasik 1.35
milyon insanin 6liime neden olmustur [2]. Karayollart Genel Miidiirliigii 2018 raporuna gore
en ¢ok 6liim ve yaralanmanin oldugu kaza olus tiirleri sirasiyla;

e Yoldan cikma sonucu kaza sayisi: Otoyol 533, Devlet Yolu 10 682, il Yolu 237,
Baglant1 Yolu 114 olmak iizere toplam kaza sayisi 14 910’dur.

e Yandan Carpisma Sonucu Kaza Sayisi: Otoyol 588, Devlet Yolu 7 639, il Yolu
1560, Baglant1 Yolu 130 olmak tizere 9 917°dur.

e Arkadan Carpma Sonucu Kaza Sayisi: Otoyol 1 605, Devlet Yolu 6 222, il yolu
721, Baglant1 Yolu 125 olmak {izere toplam 8 673" tiir.

e Devrilme/Savrulma/Takla Kaza Sayisi: Otoyol 427, Devlet Yolu 4 774, il Yolu 1
115, Baglant1 Yolu 101 olmak tizere 6 417°dir.

e Engel/Cisim ile Carpisma: Otoyol 788, Devlet Yolu 3 044, 1l yolu 361, Baglant:
Yolu 129 olmak tizere toplam 4 322°dir.

2000’den sonraki yillarda, karayollarinda ki kaza oranlarini azaltmak amaciyla, yeni yollarn
yapilmasina ve mevcut olan yollarin iyilestirme ¢aligmalarina hiz verilmistir [3].

Ne yazik ki bu ¢aligmalar kazalarin 6nemli derecede azalmasina katki saglayamamustir.
Dahas1 otomotiv sektorii gilivenilir araclar {iretmek konusunda ilerlemesine ragmen
karayollart TUIK (Tiirkiye Istatistik Kurumu) verileri trafik kaza oranlarinmn hala yiiksek
oldugunu gostermektedir. Bu oran trafige kayith ara¢ sayisinin artmasi ile glinden giine
artmaktadir. Tirkiye’de karayollarindaki bu araglarin ortalama olarak %67’si otomobil,
%351 otobiis ve %28’ini kamyon olusturmaktadir [4].

Ulasiminin ana unsurlarimi olusturan bu araclar cesitli kazalara karismaktadir TUIK 2017
yil1 verilerine gore 1 202 716 kazanin 182 669’u 6liimlii ve yaralanmali olup bunun 7 427’si
oliimle sonu¢lanmistir. Ayrica bu oliimlerin 3 534’ olay mahallinde, 3 893’ii de kaza

sonrasi gergeklesmektedir [5].



Tablo 1.TUIK yillara gore dlen ve yaralanan kaza sayisi

Oliimlii, )
Yn |Toplam | Maddi yaralanmah Ol sayisi
Yarah
kaza hasarh kaza saylsi
sayisl
sayisi kaza sayisi
Kaza Kaza
Toplam )
yerinde | sonrasi
2013 {1207 354 |1046048 |161 306 3685 |3685 |- 274 829
2014 {1199010 [1030498 |168512 3524 |3524 |- 285 059
2015(1313359 [1130348 |183011 7530 (3831 3699 304 421
2016 |1 182491 |997 363 185128 7300 3493 3807 303 812
2017 {1202 716 |[1020047 |182669 7427 13534 3893 300 383

Tablo-1’de kaza sonras1 6liim oraninin, kaza yerinde ger¢eklesen 6liim oranindan yiiksek
oldugu goriilmektedir. Acil servise yapilan ¢agrilar icerisinde tibbi olmayan gereksiz
cagrilarin oran1 %94 olarak saptandi. Ambulanslarin vakalara ortalama ulasim siiresinin
2012 yilinda 8,6 dk., 2013 yilinda ise 9,1 dk. oldugu belirlendi [6]. Bu verilerden de
anlasilacag iizere bagsta siiriiciiler olmak iizere trafik ve yol giivenliginin artirilabilmesi ve
olii sayilarinin en aza indirgenmesi amaciyla kaza bildirim ve uyar1 ¢aligsmalarina verilen

onem gitgide artmaktadir.

Gelisen teknoloji ile araglarin uydu lizerinden es zamanli takip, bildirim sistemi ile ilgili pek

cok caligmalar yapilmakta ve bu g¢aligmalar Kiiresel Konumlandirma Sistemi (Global
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Positioning System- GPS) iizerinden gergeklestirilmektedir. Bu sistem sayesinde es zamanl
takip, bildirim ve miidahale olanagi saglanmaktadir. Bu konuda yapilan g¢aligmalar
incelendiginde 2009 yilinda Kiiresel Konumlandirma Sistemi teknolojisi temel alinarak web
tabanli konum bildirim sistemi gelistirilmistir. Bu sistemler araciligiyla Oliim ve yaralanma
sayilarinin diisebilmesi karayolu trafik kazasinin gergeklestigi konuma gerekli birimlerin
hizli bir sekilde ulasmasi ile miimkiindiir. Bu ¢alismada %94 oraninda gergeklestirilen
gereksiz ¢agrilarin 6niine gegilerek otomatik bir sistem ile gerekli birimlerin olay mahalline
en kisa yoldan sevk edilmesi amaglanmaktadir. Gerek gergek testlerin maliyetlerinin gerek
temin edilen yiiksek dayanikliliga sahip olmasi gerekgesi ile ayni1 sistem bir prototip tizerinde
modellenerek tasarlanmigtir. Aracin merkez bolgesinde bulunan bir yere sabitlenen bu
sistem ile aracin 4 boyutlu uzayda kaza olmasi ihtimaline kars: siirekli olarak kazadan 5
dakika oncesinden kazanin sonlanmasina kadar olan her hareketi kayit edilmektedir. Bu
kayit ile aracin kaza sonrasi simiilasyonu modellenebilmektedir. Bu ¢alismanin diger bir
amaci ise Olgiilen G-Kuvvetine baglh olarak kazanin siddetini belirlemek, bu siddete gore
kazay1 kategorilendirilmesi ve kazanin yapildigi konumu olay mabhalline intikal edecek

yetkililere bildirilerek 6ncesinde kaza siddeti hakkinda bilgi sahibi olmalarini1 saglamaktadir.

1.1.Problem Durumu/ Konunun Tanimi

Kaza bildirim ve uyari sistemleri iizerine birgok iilkede farkli sekillerde cihazlar tasarlanarak
farkli acilardan kaza algilama iizerine calismalar yapilmistir. Bu alana yonelik yapilan
arastirmalarin birinde aracin kritik bdlgelerine yerlestirilen basing sensodrlerinden gelen
verilere gore kaza bildirimi yapilmaktadir. Ayrica arag¢ i¢i kamera ile ii¢ giinlik kayit
tutulmaktadir [7]. Kaza Oncesi uyari sistemi tasarlanan bu arastirmada aracin hizi stirekli
kontrol edilerek bdlgelere gore siiriicliyii uyarmakta ve bu bilgileri gerekli birimlere
iletmektedir. Ayrica kazaya karigan bu aracin konumunu acil servis birimlerine
bildirmektedir [8]. Baska bir arastirmada ise sistemin galismasi i¢in {i¢ farkli sisteme ihtiyaci
vardir. Bunlar arag iinitesi, kontrol {initesi ve ambulansin gegisini kontrol etmek amaci ile
trafik lambalarina yerlestirilerek biitiin bir sistem olusturulmustur. Arag iinitesinde bulunan
titresim sensorlerinden gelen veri ile kazanin algilanmast durumunda GPS ile bulunan
koordinatlar, ambulansa bir GSM ile iletilerek ambulansin kaza yerine ulagmasi
saglanmaktadir. Trafik lambasi1 kontrol iinitesi ile ambulansta bulunan RF sistemi ile trafik
151k sistemi kontrol edilerek kaza yerine hizli ulagsmasi amaglanmistir [9]. EN1317 Avrupa
Standartlarina gore esik degeri olarak 4g kuvveti belirlenmistir. Android isletim sistemi ile

OBD-II arasinda gergeklesen haberlesme protokoliine dayanilarak yapilan bu arastirmada
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telefonun ivme Olger sensoriinden gelen veriler analiz edilerek kaza siddetleri
kategorilendirilmistir. Yine {ilkemizde yapilan baska bir android isletim sistemi ile ayni
sistem olusturulmus olup analiz i¢in K-star, J48 ve Navie Bayes algoritmalar1 kullanilmis
olup weka programi tizerinde analiz edilmistir [10]. 2007 yilinda BMW firmasinin yapmis
oldugu bir yazilim ile 41.000 Orneklemde 2.460 kisinin yani ylizde 6’smin hayatini
kurtardigi anlatilan bu ¢alisma, sadece akilli telefondan alinan veriler ile gergeklestirilmistir.
Bu sistemin ¢alisma prensibi kurulan bir sunucu ile iletisime gecen telefonlarin sunucu
tarafindan kaza ger¢eklesen yere acil miidahale birimlerini yonlendirmesi {iizerine
caligmaktadir [11]. Dogrusal olan ve olmayan diisme hizina gore kaza algilama sistemi
yapilan bu calismada dogrusal diisme ivme sadece z ekseninde gerceklesirken, dogrusal
olmayan diisme ise x, y ve z tiim eksenlerde ger¢eklesmektedir. Dogrusal diisme olmadigi
durumda ise bir dnceki veri ile arasindaki ivme farkina bakilarak kaza olup olmadigina karar
verilmistir. Bu iki deger arasindaki ivme farki 15,5 m/s2 olarak alinmistir. Bu sistemin
smirliligi olarak ani fren ivmelenmesinin de kaza olarak bildirilmektedir [12]. Sosyal
medyanin giinden giine artan bir sekilde kullanimi ile sosyal medya iizerinden kaza
konumunun paylasimi iizerine yapilan bu ¢alismada sadece kaza iizerine olmayip deprem,
sel ve suc i1sleme gibi olaylarda da yapilan android yazilimi ile facebook ve twitter iizerinden

sosyal yayin yapilmaktadir [13].

1.2. Arastirmanin Amaci

Kaza yerine ulagim siirelerinin uzun olmasindan yola ¢ikilarak hazirlanan bu ¢alismada kaza
sonras1 0liim oranlarin1 azaltmay1 ve olay yerine acil miidahale ekiplerinin hizli bir sekilde

ulagmasini miimkiin kilacak bir sistemin tasarlanmas1 amaglanmaktadir.

Kazanin gerceklestiginin anlasilmasi i¢in ivmedlcer sensoriinden filtrelenmis verinin 4g
kuvveti iizerinde olmast beklenmektedir. Bu durumda kazanin gerceklestigi
varsayilmaktadir. Bu sistem ile kaza bolgesinde kimsenin bulunmamasi durumunda dahi acil
miidahale ekiplerinin olay yerine yonlendirilmesi ve daha varmadan kazanin durumu

hakkinda bilgi edinmelerini saglamaktadir.

1.3.Arastirmanin Onemi

Diinya Saglik Orgiitii’niin Global trafik kazalar1 arastirma raporuna gére diinyada 1,2

milyondan fazla insan her y1l trafik kazalarindan hayatlarimi kaybetmektedir [14]. Ornegin
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2017 yilina baktigimizda KGM’nin yayiladig1 rapora gore bu yil icerisinde gergeklesen
toplam trafik kaza sayis1 1,202,716°dir. Olii sayis1 7,427. Bu saymin 3,534’{i kaza yerinde
gerceklesmektedir. [15]. Ayn1 rapora gore; Almanya’da gergeklesen Oliimlii ve Yaralanmali
Kaza Sayis1 305, 659 Olii Sayis1 3.459 iken Tiirkiye’de ise Oliimlii ve Yaralanmali Kaza
Sayis1 182.669, olii Sayist 7,427°dir. Bu rakamlardan da anlasilacag: {lizere iilkemizde ¢ok
yiiksek sayida kaza oranlari gergeklesmekte ve daha kotiisii acil miidahale birimlerinin
gecikmesi vb. gibi durumlardan dolayi 6lii sayis1 maalesef diger Avrupa iilkelerine gore daha
fazla olmaktadir. Bundan dolay1 kaza yerine acil miidahalenin en hizli ve etkili bir bi¢imde
yapilmasinin 6nemi artmaktadir. Diger bir yandan da acil miidahale birimleri gereksiz yere
kullanildig1 da goriilebilmektedir. Bu alanda yapilan ¢alismalar gostermektedir ki yapilan
cagrilarin %94 i sahte ¢agri olmakla birlikte sistem gereksiz mesgul edilmekte ve bdylece
kazanin gerceklestigi bolgeye gerekli birimler ge¢ ulasmaktadir. Bu siire ortalama 9.1dk
olarak olgilmistiir [6]. Yapilan bu arastirmalar sonucunda ¢alismalarin bir¢ogu akilli
telefonlar iizerinden yazilim ile gerceklestirilmis olup telefonun diismesi sonucunda veya
farkli durumlarda, ivme Olcerden saglikli veriler alinamayacaktir. Ayrica bazi sistemlerde
trafik lambalarina, acil miidahale birimleri araglarina ve sahis araci ile birlikte bir server
kurulmas1 gerekmektedir. Bu sistemlerin hepsinin birlikte kurulmasi da ayr1 bir maliyet
gerektirmektedir. Icinde GPS, ivme dlger ve GPRS, bulunan sistem ile maliyet diismektedir.
Bu sisteme uygulanan filtreleme ile parazit ivme verileri bertaraf edilerek saglikli bir sonug
elde edilmektedir. Daha sonrasinda trafik kazasinin nasil gergeklestigine dair veriler simiile

edilerek kaza hakkinda daha detayl1 bilgi sahibi olunabilmektedir.

1.4.Simirhliklar

Calismada koordinatlar uydulardan alinan veriler ile konum tespit edilmektedir. Fakat tiinel
ya da dogal engeller gibi yerlerde uydulardan veri alinamayacagi igin bu gibi yerlerde
kazanin gergeklesmesi durumunda acil miidahale birimlerine ulasilamayabilecek ve vahim
sonuclara neden olabilecektir. Can kaybinin ¢ok oldugu kadar maddi zarar da ¢ok biiyiik
oranda olabilmektedir. Tiinellerde kazalardan dolay1 ¢ikabilecek herhangi bir yanginin,
onarimi ile birlikte Avrupa’da yilda 210 milyon Euro harcanmaktadir. Ayrica kaza sonucu
tiinellerin kapanmasi yiiziinden de ulasim bedelleri yiikselmekte, transfer siireleri uzamakta,
rekabet giicii zayiflamakta ve maliyetler artmakta dahasi ¢evreye kirliliginde artisa neden
olmaktadir. Bolge itfaiyesinin kaza mahalline varma siiresi ortalama siiresi 30 dakikay1

asabilmektedir [16]. Bunun sebebi tiinellerin ¢ogunlukla daglik ve kirsal bolgelerde insa
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edilmeleridir. Arduino ve Android Tabanli Kaza Bildirim ve Uyari Sistemi gibi sistemlerin
biitiin araglarda bulunmasi ve araglarin birbirleri otonom olarak haberlestigi bir sistem

barindirmasi ile bu smirliliklar ortadan kaldirabilir.

2. GENEL BILGILER

Bu boliimde kaza bildirim ve uyari sisteminde kullanilan kavramlari detaylart ile

aciklanmistir.
2.1.Trafik Kazas1
Bir olayn trafik kazasi sayilabilmesi i¢in asagida bahsi gecen hiikiimler s6z konusudur.

2.1.1. Tamm
Karayollar1 Trafik Kanunun 2918 sayili kanunun 3. maddesinde belirtildigi iizere bir kazanin

trafik kazasi sayilabilmesi igin “Karayolu tizerinde hareket halinde olan bir veya birden fazla
aracin karigtigt Olim, yaralanma ve/veya zararla sonuglanmig olan olay” seklinde

tanimlanmistir.

2.1.2. Trafik Kazasi Cesitleri

Trafik kazalari olus tiirlerine asagidaki gibi gruplara ayrilmaktadir
a) Bir veya birden daha fazla aracin ¢arpismasi neticesinde;
b) Kaza sonucunda carpisan araglarin pes pese farkli diger araglarin da dahil olmasi
ile zincirleme kaza;
c) Sofor hatasindan meydana gelen tek yanli kaza;
d) Tek yanli, yalniz yol kusurlarinin etken olmasi ile;
e) Motorlu aracin yayalara ¢arpmasi bigiminde;
f) Motorlu aracin, tagidig1 yolculara zarar vermesi bi¢iminde;
g) Motorlu aracin hayvanlara, nesnelere ve tesislere ¢arpmasi bigiminde
h) Aracin diizenli bakiminin yapilmamasindan kaynaklanan teknik ariza bigiminde;
1) Aracin imalat hatasindan kaynaklanan teknik ariza bi¢ciminde;
1) Demiryolu gegidinde tren ile kara motorlu aracinin ¢arpismasi bi¢iminde;
k) Kars1 konulmaz doga olay1 (miicbir sebep) nedeniyle gerceklesebilir.
3- Uygulanan yasalara gore trafik kazasi tiirleri
Olay, 2918 sayili Karayollar1 Trafik Kanunu’nda tanimlanan “trafik kazasi”

bi¢ciminde gerceklesmekle birlikte, ayn1 zamanda is kazasi sayilmakta veya yolcu ve



yiik tagtyanin sorumlulugunu gerektirmekte ise, uygulanacak yasa hiikiimlerine gore

trafik kazalari iice ayrilir. Bunlar:

a) Olagan trafik kazalar1 (2918 sayil1 KTK)

b) Trafik-is kazalar1 (2918 sa. KTK, 4857 sa. Is Kanunu, Sosyal Giivenlik Yasalar1)
¢) Yolcu ve yiik tasima kazalar1 (2918 sa. KTK., 4925 sa. Karayolu Tasima Kanunu ve Tiirk

Ticaret Kanunu’nun tasima ile ilgili hitkiimleri)

Ulkemizde Trafik kazalarini ilk yardim talebinde bulunma ve olay1 resmi kurumlara
bildirmede 112 Acil ¢agri numarasi kullanilmaktadir. Yapilabilecek bu cagrilara en kisa
stirede acil yardim ulastirabilmesi kazazedenin hayatta kalma sansini kuskusuz onemli
ol¢lide artirmaktadir. Olay mahalline yardimlarin en kisa zamanda ulagimi i¢in olay yerinin
konumunun en kisa ve en dogru sekilde tespit edilebilmesinde kullanilan GPS gibi sistemleri
kullanmakta olan bu gibi kurumlarin en iyi sekilde hizmet etmesini saglanmaktadir [17].
Kullanilan ¢agri numaralarinin ¢oklugu karisikliga yol acabilecek ve her anin 6nemli oldugu
bir kaza aninda zaman kaybina yol agabilecektir. Bu nedenle Avrupa Birligi ilk yardimin
talebinin basit hale getirilmesi ve bu talebi artirmak amaciyla her tiirlii yardim talebi igin 112
numarali kullanimini standart olmasini zorunlu kilmaktadir. Buna ek olarak, iilkemizde acil
saglik hizmetleri yonetmeligine gore, 112 ¢cagri merkezi ve diger destek ekipleri ¢agri alma

ve degerlendirme siiresi 4 dakika olarak agiklanmaktadir [18].

2.2. Yercekimi Kuvveti

Kiitle ¢gekimi manasina gelen G kuvveti “gravitional-yer ¢ekimi” kelimesinden gelmektedir.
Ivmedlger ile dlgiilebilen hizlanma ya da ivmelenme degerlerine G kuvveti denir. Soyle ki
bir cismin rastgele bir yonde, bu cismin kendisine uygulanan bir gii¢ yardimiyla hizlanarak
ve yavaslayarak agirlik ‘weight” degeri meydana getirmesi G kuvveti sayesindedir. Agirligin
olusabilmesini saglamak i¢in maruz kalinan hizlanmanin bir direngle kars1 karsiya gelmesi
gerekmektedir. Direng kaynagi hava, kat1 veya siv1 yiizeylerden herhangi biri olabilir. S6z
konusu bir ugak diisiiniildiiglinde, ugak i¢in havanin kendisine uyguladigi diren¢ sonucunda
G kuvvetlerine maruz kalabilmektedir. Herhangi bir arabayi ele aldigimizda ise, havanin ve
yerin uyguladig1 diren¢ kuvvetlerinin bileseni yoniinde G kuvveti iiretmektedir.

Kiitle ve maruz kalinan G kuvveti ile birlikte agirlik olarak geri doner

Bir otomobil kazas1 esnasinda siiriicliyii 6n camdan firlatan faktor, G kuvvetinden meydana

gelmektedir. Kaza esnasinda olusan G Kkuvveti, ¢ok giiglii ya da giligsiiz olmak fark



etmeksizin, siirlicliyli ve beraberindeki yolcuyu bir yere tutunarak kurtulmalarma imkan

vermez.

2.3.Donme (Rotasyonel) Matrisi

Kati bir cismin Oklid uzaymda dénme etkisini gérmek icin kullanilan denklem sistemi i¢in
bu tanimlama yapilmaktadir. Sekil 1 de goriildiigii gibi @ agisina sahip noktalar kiimesinden
olusan bir r dogrusu P(xo,Yo) noktasindan P'(X1,y1) noktasina 0 acis1 ile saat yoniiniin tersine

dondurilmesi istenmektedir.

y P(X1,¥1)

P (X0.¥0)
0

® X,

Sekil 1. Dondiirme Matrisi

Bu dondiirme islemini gergeklestirmek i¢in asagida ki matematiksel denklemlere gerek
duyulmaktadir.

y P (X1, ¥1)

< P (Xo.¥0)
0

@ X,

Sekil 2. Dondiirme Matrisi

OP =r ,EP = yq, PE = xo esitliklerini denklemlerde yerine koyarsak

sin ¢ = EP/r Burada EP=yo, OE=Xo i¢in yerlerine koyuldugunda

Yo =Tr*sin¢ 1)
Xg =T *cos 2



Esitlikleri elde edilmektedir.
Diger OP'A dik iicgeni icin aym1 denklemler uygulandiginda asagida ki esitlikleri elde

edilmektedir.

OA =r*cos 0 (3

AP' =r=xsin @ (4)

X, = OB — AD (5)
OB

cosd = oA (6)

(3) nolu esitligi (6) nolu esitlikte yerine koyuldugunda (7) nolu esitlik elde edilmektedir.
OB =1 *cos¢ * cos 6 (7)

(2) nolu esitligi (7) nolu esitlikte yerine koyulup diizenlendiginde (8) nolu esitlik elde
edilmektedir.

OB = x *cos 0 8

(5), (6) ve (7) esitlikleri AD uzunlugu i¢in uygulandiginda (9) denklemi elde edilmektedir.

AD = yq * sin 0 ©)

(5) numarali esitligi buldugumuz (8) ve (9) denklemlerine gore yeniden diizenlendiginde
(10) denklemi elde edilmektedir.

X1 = Xg * €0S O — yo * sin 6 (10)

Yukarida ki islemleri y; i¢in uyguladigimizda (11) nolu denklem elde edilmektedir.
y1 = Xo * Sin @+ yo * cos 0 (11)

Bu denklemleri matris formunda yazdigimizda (12) denklemleri elde edilmis olur.

[x1] cos@ —sm61 [ (12)

V1 sm@ cos@
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Yukarida ki matris formu iki boyutlu x-y kartezyen diizleminde bulunan noktalar kiimesinin
istenilen noktaya gelmesi igin gerekli olan dondiirme matrisidir [19].

Her nesnenin uzayda yunuslama (pitch), yuvarlanma (roll) ve yonelme (yaw-azimuth) olmak
tizere ti¢ farkli hareketi bulunmaktadir [20].

Bu dondiirme matrisi i¢in {iglincii bir boyut sisteme dahil edildiginde ayr1 ayr1 yunuslama
(pitch) acisin1 hesaplamak ic¢in (13) numarali denklemi, yuvarlanma (roll) agisim
hesaplamak i¢in (14) numarali denklemi ve yonelme (yaw) agisin1 hesaplamak igin (15)

numarali Euler denklemleri kullanilmaktadir [21].

1 0 0 Xo
R, (®)=|0 cos® sind®|*|Yo (13)
0 —sin® cosd Zy
cosf 0 —sin Xo
Ry(O=|0 1 0 |=*[¥ (14)
sin@ 0 cos@ Zy
cos¥Y —sin¥? 0 Xo
R,(W) =|-sin¥ cos¥ O0Of=*|Yo (15)
0 0 1 Zy

Sekil 3. Aracin ii¢ boyutlu uzayda hareketi
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Aracin yere gore X, Y ve Z eksenlerinde ki agisal zkonumu i¢in Euler doniisiim matrisinden
elde edilen formiil kullanilmaktadir [22]. Aragta olusan toplam donme agisinin yere gore
yani koordinat sistemine gore ¢evrimi ise bu {i¢ yonde olusan agisal konum matrislerinin
(13), (14) ve (15) garpimu ile elde edilmektedir [23]. Bu matrisleri (16) nolu esitlikte ki gibi
carpildiginda nihai olarak Oklid Uzayinda rijit bir cismin Euler agisal dondiirme matrislerine

gore (17) nolu denklem elde edilmektedir [24].

R = Ry(P) * Ry(g) *R, (V) (16)
cosBcos¥ cosB@sin¥ —sin@
R = |sin®sinbcos¥ — cos®sin¥ cos®cos¥ + sin®sind sin®cos 8| (17)
sin®sin¥ + cos®cos¥ cosPsinGsin¥ — sin®cos¥ cosdcosl

2.4. GPS (Global Position System-Kiiresel Yer Belirleme Sistemi) Calisma Prensibi

1980’11 yillara kadar askeri amaglar i¢in kullanilan kiiresel yer belirleme sistemi 1980’11
yillardan sonra ise 6zel amaglar ile kullanim1 sayesinde giinliik yasami kolaylastiran cep
telefonlarimiza kadar bir¢ok projeye dahil edilmistir. Bu proje kapsaminda da GPS modiilii
ile konum belirleme islemi gerceklestirilmistir. Bu yiizden oncelikle GPS sisteminin nasil
calistigindan bahsedilmektedir. GPS sistemleri diinya etrafinda 7/24 doniisiinii saglayan
uydular vasitasiyla GPS sistemine dahil olan herkesin tarafindan istifade edilebilmektedir.
Her bir uydunun diinya etrafinda doniis siiresi ortalama giinde iki kezdir. Bir kimsenin GPS
sistemi ile enlem ve boylam bilgisinin bulunabilmesi i¢in en az {i¢ uyduya ihtiyac vardir. Su
anda diinya etrafinda herhangi bir konum bilgisine sahip olabilecek en az dort uydu
bulunmaktadir. Konum bilgisinden bagka yiikseklik bilgisi i¢in de en az bir uyduya daha
ihtiya¢ vardir. Bu durumda enlem, boylam ve yiikseklik i¢in en az 4 uydu tarafindan bilgi
alimmalidir. Uydulardan gelen bilgiler iki cesittir. Bunlardan biri askeri bir sinyal olan
1227.60 Mhz sinyal bandina sahip iken telefonlarimizdan ara¢ navigasyon sistemlerine
kadar bir¢ok alanda kullanilan sivil haberlesme bandi ise 1575.42 Mhz bandinda
caligmaktadir. Her biri bir uydudan alinan veriyi temsil etmekte olan asagidaki gorsellerde
konum bilgisinin nasil bulundugu goriilmektedir [25]. GPS sisteminin ti¢ uydu ile konumun

nasil bulundugu sdyle &rneklenebilir. Ornegin bir GPS modiiliiniin Eskisehir’e 150 km


https://www.zotero.org/google-docs/?b5pxEy
https://www.zotero.org/google-docs/?equsxa
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uzaklikta oldugu bilindigine gore Eskisehir’i merkezine alan 150 km yaricapinda bir cember
cizilir. Konumu bulunmak istenen GPS cihazinin ¢ember {izerinde bir noktada oldugu
bilinmektedir. Fakat bu veri konumunun GPS cihazinin konumunun tam tespiti i¢in yeterli
degildir. 1 numarali resimde bir uydudan alinan veriye gore bu gember olusturulmustur. Yine
bu GPS modiiliiniin Kiitahya’ya 200 km mesafede oldugu bilinmektedir. Bunun i¢inde
merkezi Kiitahya olan bir cember cizilir. ilk ¢izilen ¢emberi iki noktadan kesen bu ikinci
¢ember ile iki nokta olusur. GPS modiiliiniin bu iki konumdan birinde oldugu bilinmektedir.
Bu kesin konum igin yeterli degildir. Bu ikinci uydu verisini temsil etmektedir. Cifteler
konumuna 75 km mesafede oldugu bilinen tiglincii bir ¢gember ¢izilerek kesin nokta olan B
noktast tespit edilir. Uydular konum bulmada da bu sekilde caligmaktadir. Yiikseklik

konumu i¢in ise dordiincii bir uydu verisi gerekmektedir.
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Resim 1.1. Uydu konumunu bulma [25]
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3. SISTEM TASARIM VE CALISMA PRENSIBI

3.1.Kaza Bildirim ve Uyari Sisteminin Calismasi

Sistem Blok diyagraminda ivme ve jiroskop olmak iizere iki hareket bilesenine sahip olan
sistem X, y ve z diizleminde aracin her hareketini kontrol etmektedir. Otomobilin Egim
acisindan 45°’den fazla dontis gergeklestiginde veya 4g kuvvetinden fazla g kuvvetine maruz
kaldiginda kaza gerceklesmis sayilmaktadir. Bu esnada siiriiciiniin, daha 6nceden kurulmus
olan android yazilimma telefonunun bluetooth vasitasi ile baglanmasi halinde kaza olup
olmadigini soran bir bildirim gelmektedir. Bu bildirime 1dakika igerisinde cevap verilmezse
en az 3 uydudan alinan veri ile diinya {izerinde konumu tespit edilen arag, sistem igerisinde
barindirilan GPRS (General Packet Radio Service-Radyo Paketi Genel Servisi) sayesinde en
yakin acil miidahale birimine konumunu ve kaza siddetini mesaj ile bildirmektedir. Bu mesaj
iceriginde resimde goriildiigii tizere kazanin konumu, tiirli ve siddeti belirtilmektedir. Ayrica
android sistemi {izerinde yazilmis olan yazilim ile de kaydedilmis olan kazadenin yakinlarina

kazanin gerceklestigi konum hakkinda bildirim gitmektedir.
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Sekil 4. Sistem blok diyagrami
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3.2.Sistemin Elektronik Tasarimi ve Birimlerin Tanitilmasi

Sistemin ¢alisabilmesi i¢in kulanilan elektronik birimlerin tercih edilme sebepleri ve ¢alisma

prensipleri asagida data sheetlerinden alinan bilgiler dogrultusunda agiklanmaktadir.

3.2.1. Mikrodenetleyici

Calismada Arduino Mega Mikrodenetleyici kart tercih edilmistir. Saniyelerin bile ¢ok
onemli oldugu bu ¢alismada veri isleme hiz1 ve portlarinin ¢oklugu sebebi ile bu acik kaynak
kodlu kart tercih edilmistir. Sistemin igerisinde barindirdig1 birden fazla seri haberlesme
portlar1 da diger cihazlar ile kolayca haberlesmesine imkan saglamaktadir. Bu haberlesme
portlar1 bilgisayara veri aktarmada Seril haberlesme portu kullanilmistir. GPRS ile
haberlesmede ise Seri3 portu kullanilirken GPS sistemi ile haberlesmede Seri2 portu
kullanilmigtir. Bunlara ek olarak 2 adet bluetooth sistemde bulunmaktadir. Bu
bluetooth’larin bir tanesi kullanicinin android ara yiizii ile iletisim kurarken diger sistemin
simiilasyonunu rahatca gorebilmek i¢in bilgisayar ile baglanti kurmustur. Haberlesmede tiim
cihazlar icin karigikliga sebep olmamasi icin standart 9600 baud rate haberlesme frekansi

tercih edilmistir.

Resim 4. Mikrodenetleyici kart



Karta ait teknik detaylar [26];

e Mikrodenetleyici Atmega2560

e 5V Calisma Gerilimi,
e 7-12V Giris Gerilimi

e Giris Gerilimi (limit) 6-20V

e 54 Adet Dijital 1/0 Pini
e 15 Adet PWM Pini

e 16 Adet Analog Giris Pini

o Flash Hafiza 256 KB

o 8 KB kadari bootloader
« 4 KB EEPROM

e 16 MHz Kristal Osilator
e Uzunluk 101.6 mm

e Genislik 53.4 mm

o Agirhik36g

Tablo 2. Mikrodenetleyici kart ¢aligma gerilimi

17

General 16 bits resolution Serial ADC
Device Flash EEPROM RAM Purpose /O pins PWM channels USARTs | Channels
ATmega640 64KB 4KB 8KB 86 12 4 16
ATmega1280 128KB 4KB 8KB 86 12 4 16
ATmegat281 128KB 4KB 8KB 54 6 2 8
ATmega2560 256KB 4KB 8KB 86 12 4 16
ATmega2561 256KB 4KB 8KB 54 6 2 8



https://www.zotero.org/google-docs/?OCxywm
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Arduino Mega 2560 Mikrodenetleyici kartin pin dagilimi nolu diyagramda gosterilmektedir
[27].
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Sekil 5. Arduino Mega 2560 pin dagilimi diyagrami
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3.2.2. GPS Genisletme Karti

GPS Genisletme Kartindan, GPS haberlesme protokollerine sahip bir GPS modiilii
tizerinden konum bilgisi alinmaktadir. Sistemde kullanilan GPS modiilii Arduino Mega 2560
ve Arduino Uno Kartlar1 ile uyumludur. GPS modiilii igerisinde mikro sd Kkart birimi
barindirmaktadir. Uydudan alinan veriler mikro sd karta kayit edilebilmektedir. Yiiksek
hassasiyetli aktif bir anten de bulundurmaktadir. Bu anten ile diger cihazlara gore metrik
degisimler dahi algilanmaktadir. Haberlesme i¢in UART arabirime sahiptir. Diisiik sinyal
seviyesi ile hizli konum sabitleme 6zelligine sahiptir. 38400 haberlesme frekansina sahiptir.
Sanal haberlesme portu olusturularak 9600 baud rate ile haberlesebilmektedir. Sistemde tiim
arabirimlerin haberlesme frekanst 9600 olarak tercih edilmistir. Kartin elektriksel

karakteristik tablosu tablo ile gosterilmektedir [28].

Tablo 3. GPS Modiilii elektriksel karakteristik durumu

Power Voltage 4.5 5 5.5 VDC
Input Voltage VH: 3 - 5.5 Vv
Input Voltage VL: -0.3 |0 0.5 \"
Baud rate 38400 bps

Seri haberlesme i¢in kart tizerindeki UART Multiplexer boliimiinden jumperlar ile Rx Tx

haberlesme portlar1 ayarlanabilmektedir.
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Resim 5. GPS Modiilii pin dagilimi diyagrami

Harici GPS modiiliinden de veri alinmak istenirse bunun igin de kesme pinleri (INTO,INT1)

OFF konumundan ON konumuna alinmalidir [28].

Hee  |Hee
mHee|mee

Resim 6. GPS Modiilii jumper ayari
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Simcom Sim900 gsm modiil 6zellikleri; SIMCOM firmasinin {iretmis oldugu SIMxxx
serisinin SIM900 modiilii olan bu entegre sayesinde herhangi bir telefona gerek kalmadan
teknik detaylar1 verilen bu kart ile ¢agri gonderme-alma ve mesaj gonderme-alma gibi
islemler AT (Attention Command-Dikkat Komutu) Komut setleri ile miimkiin olmaktadir.
Kart sadece GSM (Global System for Mobile Communication-Mobil letisim i¢in Kiiresel
Sistem) modiilii igermekte olup GSM ve GPS modiillerinin birlikte oldugu bu ¢alismada ki

tasarimda mevcuttur.
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Resim 7. GSM Modiilii jumper ayarlamalari
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GPS’in daha hassas veriler saglayan farkli bir kart tercih edilmistir. Bu karta ait jumper

ayarlar1 asagida gosterilmektedir.
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Resim 8. GSM Modiilii {ist goriiniis
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SIM900 GSM Shield Teknik Detaylar [29];

“Quad-Band 850 / 900/ 1800 / 1900 MHz

GPRS multi-slot class 10/8

GPRS mobile station class B

Compliant to GSM phase 2/2+

Class 4 (2 W @ 850 /900 MHz)

Class 1 (1 W @ 1800/ 1900MHz)

Control via AT commands — Standard Commands: GSM 07.07 & 07.05 |
Enhanced Commands: SIMCOM AT Commands.

Short Message Service — so that you can send small amounts of data over the
network (ASCII or raw hexadecimal).

Embedded TCP/UDP stack — allows you to upload data to a web server.

RTC supported.

Selectable serial port.

Speaker and Headphone jacks

Low power consumption — 1.5mA (sleep mode)

Industrial Temperature Range — -40°C to +85 °


https://www.zotero.org/google-docs/?hXgQAD
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Mesaj gonderme ve alma, arama yapmak i¢in kullanilan AT-Komut seti konfigiirasyonu
[30]; Mesaj gonderme ve alma i¢in AT+CMGF=1 komutu kullanilarak sistem mesaj
gonderme i¢in aktif edilmistir. Gonderilmesi istenilen numara String veri tipi tanimh
“+905xxxxxxxxx’’ formatinda olup Seril portuna bluetoothtan gelen String veriler iletilecek
mesaj halinde diizenlendikten sonra ctrl+z komutu ile mesaj gonderilmektedir. ctrl+z ascii

kodu karsilig1 olan char tipinde 26 verisi ile mesaj istenilen adrese iletilir [30].

Tablo 4. Mesaj gonderimi i¢in AT komut seti

SIM300 SIM900

AT+HCMGF=1 AT+CMGF=1

OK OK

AT+CSCS="GSM" AT+CSCS="GSM"

Ok OK
AT+CSMP=17,255,0,241 AT+CSMP=17,255,0,241
Ok OK
AT+HCMGS="13621682959" AT+CMGS="130621682959"

>123456789012345678901234567890123456  >123456789012345678901234567890123456789
7890123456789012345678901234567890123  0123456789012345678901234567890123456789
4567890123456789012345678901234567890  0123456789012345678901234567890123456789
1234567890123456789012345678901234567  0123456789012345678901234567890123456789

8901234567890A 0A

+HCMGS: 91 ERROR

Ok

Difference SIM900 supports sending SMS of 160 bytes maximum for GSM code

and 70 characters maximum for UCS2 code.


https://www.zotero.org/google-docs/?4mFm56
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Resim 9. Kaza sonrasi acil miidahale birimlerine génderilen mesaj

3.2.3. Bluetooth HC-06

Iki master iki slave olmak iizere 4 adet bluetooth kullanilmistir. Slave olan bluetoothlar akilli
telefon ve bilgisayarin kendi igerisinde barindirdigi bluetooth cihazlardir. Master olan
bluetoothlar ise HC-06 tipine sahip iki yonlii veri alip gondermede kullanilan bluetooth
modiilii tercih edilmistir. Bu bluetooth modiiliiniin konfigiirasyon ayarlar1 i¢in varsayilan
fabrika ¢ikis1 ayarlari tercih edilmistir. Ayarlarin degistirlmesi i¢in ayrica bir UART
(Universal Asynchronous Receiver Transmitter-Evrensel Asenkron Alici Verici) modiile
ihtiya¢ vardir. Bunun yerine android isletim sistemine sahip telefon ve bilgisayardan bu
ayarlamalar gergeklestirilmistir. Burada 6nemli olan kisim bilgisayarda bulunan bluetooth
modiiliiniin saniyede gonderilen bit sayisi ile programlanan mikrodenetleyici ve bluetooth
modiiliinde saniyede islenen bit sayisinin ayni frekansta olmasi gerekmektedir. Aksi takdirde
dogru veri iletisimi miimkiin olmayacaktir. Diger bir husus ise COM baglant1 portunun da

dogru bir sekilde mikrodenetleyicide ayarlanmis olmasi gerekmektedir.



=-pSTATE®
== RXD*

LEVEL: 3.3V
mp TXD ‘

4= GND- -~
4==UCC =
em ©N 18

POWER: 3. 6U-6U

Resim 10. HC-06 Bluetooth modiilii 6nden ve arkadan goriiniis

Radio Chip 8MB Flash
Bellek

3.3v Voltaj

vigy 5egulatoru

Resim 11. HC-06 Bluetooth modiilii bilesenleri

Bu kart icin teknik detaylar;

“Bluetooth Protokolii: Bluetooth 2.0+EDR (Gelismis Veri Hiz1)
2.4GHz haberlesme frekansi

Hassasiyet: <-80 dBm

Cikis Giicii: <+4 dBm

Asenkron Hiz: 2.1 MBps/160 KBps

Senkron Hiz: 1 MBps/1 MBps

Giivenlik: Kimlik Dogrulama ve Sifreleme

Calisma Gerilimi: 1.8-5V (Onerilen 3.3V)

Akim: 50 mA

Boyutlari: 43x16x7mm”

26
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Cikis gerilimi 3.3v olmasina ragmen arduino mega 2560 kartinin isletme gerilimi Sv olarak
belirlenmistir [26].

Tablo 5. Bluetooth giris voltaj dagilimi

Input High Violtage, o _ ]
Vi Except XTAL1 and &;'; - ;'ix ) E;ﬂ 3‘2&;‘;9. xcc : 3'2 v
RESET pins og S&AT =R T L

Burada ki tabloya gore hangi gisir degerinden sonra lojik 1 degeri alinacagi gosterilmektedir.
Condition siitunda belirtilen sartlara gore 2.4v-5.5v arasinda yapilan beslemelerde sinyalin
lojik 1 algilanmasi i¢in minimum besleme geriliminin 0.6 kadar olmasi gerektigi
belirtilmistir.

Vcc (isletme gerilimi) =5v

Input High Voltage = Vcc * 0.6

3v =5v * 0.6 denklemde goriildiigii iizere 3v-5.5v arasi deger i¢in lojik 1 kabul edilmektedir.
Bunun i¢indir ki bluetooth modiiliiniin Tx pininden Arduino Mega 2560’1n Rx pinine gelen
girig voltaj1 igerisinde barindirdigi 3.3v regiilatorii sayesinde gerilim boliiciiye ihtiyag

duymadan dogrudan baglanabilmektedir [26].

Tablo 6. Bluetooth ¢ikis voltaj dagilimi

Il:IH = -20mA, VCC =5V 4.2

I 14)
Vou Output High Voltage'®!, oy = -10MA, Voo = 3V 23

Arduino Mega 2560 kartinin lojik 1 degeri icin besleme voltaj1 Sv iken ve ortam sicakligi
Max 85C derece oldugu durumda minimum 4.2v deger verecegi belirtilmektedir.
Bluetooth modiilii i¢in giris voltaj degeri 3.3v gegmemesi gerekmektedir. Bu durumda
HC-06 bluetooth modiiliiniin dogru calisabilmesi i¢in voltaj boliicli bir devreye ihtiyag

vardir.
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Sekil 6. Bluetooth 3.3v i¢in gerilim boliicii devre diyagrami

HC-06
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Sekil 7. Bluetooth voltaj boliicli devre diyagrami

Diyagrami verilmis bir voltaj boliicii devresinin degerleri hesaplanmasi sonucunda

R2 = 2kOhm

R1= 1kOhm direng degerlerine sahip olup

Vout = 5v * 0.6666

Vout =3.3v olarak bulunmustur.

28
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3.2.4. 12C Haberlesme Protokolii

Inter-Integrated-Circuit diger bir ifadeyle 12C protokolii; Philips firmasi tarafindan 1982
yilinda kisa mesafede master cihazin, en az bir slave cihazla adresleme sistemine gore ¢ift
yonlii olarak haberlestigi bir protokol tiiriidiir. Bu haberlesme protokoliiniin avantaji hat
sayist degigsmeden tercih edildigi kadar cihaz baglanabilmesidir. Bu protokoliin bir diger
avantaji da denetlemis oldugumuz birim sayimiz artmis olsa da mikro denetleyici tizerinde
port sayimiz degismemekte ve istedigimiz kadar birimi slave olarak kontrol edebilmekteyiz.
12C protkolii haberlesmesi iki hat {izerinden gerg¢eklesmektedir. Veri hatti olan SDA (Serial
Data Line-Seri Veri Hatti) ve SCL (Serial Clock Line-Seri Frekans Hatti) hatlari ile
senkronizasyon haberlesme yapilmaktadir. I2C haberlesme protokoliinde seri clock
hattindan gelen frekanslara gore 3 farkli haberlesme hiz1 vardir.
Bu hizlar:

o 100kbit/s (yavas)

e 400kbit/s (hizl)

e 3.4Mbit/s (yiiksek hizl) seklindedir.
I2C haberlesme de SDA hattina yiiklenecek veriler SCL sinyalinin tepe noktada oldugu
durumlarda gonderilir. SDA hattinda veri degisimleri SCL sinyalinin diisiik oldugu
noktalarda degistirilir. Verinin saglikli génderiminde yukarida bahsedilen noktalara dikkat
edilerek 12C Haberlesme Protokolii 4 adimda gergeklesir. Bu adimlar agiklamalari ile

asagida anlatilmistir.

i.  Start biti ile I2C haberlesme baslangic isareti.

START condition

Sekil 8. I2C Haberlesme start biti gonderimi

Yukaridaki resimde goriildiigli tizere SDA=1 SCL=1 oldugu durumdan, SDA=0 SCL=1
durumuna gegtigi anda START biti verilmis olup 12C haberlesmesi baglamaktadir. Daha

sonrasinda veri iletiminin devam edebilmesi i¢in SDA=0 oldugu durumda 6nce SCL=0’a

cekilmelidir [31].


https://www.zotero.org/google-docs/?qyM8Sn
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on [ A \
SCL ] o Y

data line change
stable; of data
data valid allowed mbasdT

Sekil 9. 12C veri akisi i¢in gerekli kare dalga durumu

Bundan sonra veri aktarimlar1 i¢in yukarida bahsedildigi gibi SCL hattinin degistigi ve
yiiksek oldugu (lojik bir) durumlarda veri gonderimi yapilirken SCL hattinin diisiik oldugu
(lojik sifir) durumlarda SDA veri degisimi yapilmaktadir [31].

ii. Adres ve islem verisi gonderimi: Her 12C haberlesmesine sahip cihazin kendine ait bir

7bitlik adresi vardir. Start bitinin gonderilmesinin ardindan iletisime gegilecek cihaz igin

ST T

et e

8

1
1
1
1
I
I
i
1
I
I
I
i
i
i
I
I
I
I
i

[N i

Lol I I 11 Il | | 1 t__Z
START ADDRESS RAW ACK DATA ACK DATA ACK 5TOP
condition condition

Sekil 10. I2C Haberlesme veri dongiisii

bu 7 bitlik adres verisi SDA hatt1 tizerinden gonderilir. Adres verisinden sonra iletisime
gecilecek cihazdan veri okuma veya yazma islemi igin 8. bit islem verisi
gonderilmektedir. Slave cihazdan ACK (el sikisma) biti geldikten sonra 8 bit 1 byte
paketler halinde veri transferi baglamaktadir [31].

ili. Veri transferi

Veri transferi 7 adres bitinden sonra gonderilen 8. bit verisine gore okuma (lojik sifir) ve

yazma (lojik bir) olmak tizere seklinde iki sekilde olmaktadir.


https://www.zotero.org/google-docs/?mcSrCN
https://www.zotero.org/google-docs/?xutdVC
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Veri gonderme transferi: Master cihazdan Slave cihaza gonderilen 1-7 adres bitinden sonra
8. bit lojik sifir olmast durumunda veri gonderimi yapilacagr bildirilir. SDA=0 olmasi
durumunda ACK (el sikisma) durumu gergeklestirildikten sonra veri almaya hazir oldugunu
bildirir. Sonrasinda 8 bitlik paketler halinde veriler gonderilir. Slave olan cihazdan SDA=1
verisinden sonra NACK durumu gercekleserek STOP biti gonderilerek veri aktarimi

durdurulur.

s | sLAvEADDRESS | RW | A& | DaTA | & | DaTa (A& P

| I— dafa transfarred J

0" (writa) (n bytes + acknowledge)
[] trom master to stave A = acknowladge (SDA LOW)
A = not acknowladge (SDA HIGH)
[] from siave to master S = START condition

P = 5TOP condition

Sekil 11. I2C Veri gonderme durum bitleri

Veri alma transferi: Slave cihazin adres verisi alindiktan sonra 8. lojik bir yapilarak veri
okuma yapilacag: bildirilmektedir. Haberlesmenin baglayacagi verisi ACK (el sikisma)
verisi alindiktan sonra SDA hattindan gelen veriler okunduktan sonra dogru bir sekilde
okundugunu teyit etmek ve yeni veri alimina hazir oldugunu belirtmek i¢cin SLAVE cihaza
9. bit olarak ACK verisi gonderilmektedir.

1

5 SLAVE ADDRESS R | A | DATA [ A | DATA | A | P

| I— data transferred 4

(read) (n bytes + acknowledge)

Sekil 12. 12C Veri alma bit durumu

iv.  Stop biti ile I2C haberlesme sonlandirma
SCL=1 SDA=0 durumundan SCL=1 SDA=1 durumuna gec¢ilmesi I2C protokoliinde STOP

biti gdnderimi anlamina gelmektedir. Bu durumda tiim veri aktarimi durdurulmaktadir.

/ A\

STOP condition

Sekil 13. I2C Haberlesme sonlandirma biti
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3.2.5. MPU 6050 ivme Olger ve Jiroskop

Resim 14. MPUG605 ivme Glger sensor

MPUB050 alt1 eksen DOF (Degrees of freedom-Serbestlik derecesi)’ne sahip ivme ve
jiroskop dl¢timii yapabilen bir IMU (¢oklu sensor) kartidir. Bu dokuz serbestlik derecesi ise
iic eksen ivme, li¢ eksen jiroskop ve ii¢ eksende g kuvvetinin o6l¢iilebilmesi i¢in tiretilmistir.
Projede bu ¢oklu sensor kart1 iki sebepten dolayr kullanilmaktadir. Birinci sebebi aracin iig
boyutlu uzay diizleminde aracin her ivmelenme hareketini takip edebilmektir. Aracin acisal
konumu hakkinda, ivme ve jiroskop sensorlerinden gelen verilerin biitiinleyici
(complementary) filtreden gegirilerek matematiksel hesaplamalar sonucunda bilgi sahibi
olunmaktadir. Bu veriler kayit altina alinarak aracin kazadan sonra kazanin nasil
gerceklestigi hakkinda bilgiye erisilebilmektedir. Ayrica aracin 45 dereceden fazla bir agiya
ulagmasini da kaza kabul ederek ara¢ devrilme senaryosu sonucu gerekli birimlere ve ilgili
kisilere konum ve kaza tiirii siddeti mesaj olarak iletilmektedir. Ikinci sebep ise yukarida
bahsedilen g kuvvetinin insan iizerinde ki etkisinden dolayi sistem igerisinde barindirilan g
kuvvet 6l¢iim sensoru 4g G kuvvetinden sonra kazanin siddetine gore kaza tiirii ve siddeti
hakkinda bilgilendirme yaparak olay mahalline intikal edecek birimlerin kaza hakkinda

onceden bilgi sahibi olmasi1 saglanmaktadir.

MPUG050 sensoru daha once bahsedilmis olan I12C haberlesme protokoliine gore veri
aktariminda bulunmaktadir. 16bit ADC (analog dijital doniistiiriicti)ye sahip olup yiiksek
cozlnlirliiklii veri seti ile hassas oOl¢lim yapabilmektedir. Sensor igerisinde gerekli

ayarlamalar yapilarak sistemin kullanim alanina gére ivme ve jiroskop degerlerinin skalalar
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onceden ayarlanabilmektedir. Bu proje maliyet agisindan prototip olarak tasarlandigindan g
kuvveti testi i¢in %2 orani tercih edilmistir. Kaza uyari siddeti 2g ve tizeri kuvvetler igin

kategorilendirilmistir.

Ivme 6lger sensor anlik olarak parazitlerden etkilenmektedir. Bu etkinden korunmak igin
alcak geciren bir filtre olan biitiinleyici filtreden yararlanilmaktadir. Uzun siirede ivme
sensoOriinde asir1 degisim olmadigi i¢cin zamanin %90 lik boliimiinde ivme sensoriinden veri
alinirken kisa vadede jiroskop sensoriinden alinan veriler daha giivenilir oldugu i¢in zamanin
%10 luk boliimiinde de bu sensdrden istifade edilerek daha stabil veri elde edilmistir. X ve
Y eksenine bagli agilar biitlinleyici filtrede g6z Oniine alinarak yeniden diizenlendiginde (18)

ve (19) numarali denklemler ile elde edilmektedir [32].

Toplam X Agist = TX
ToplamY Agisi =TY
Jiroskop X Verisi = JXV
Jiroskop Y Verisi = JYV
Gegen Sure =t

X ivme verisi = accX

Y ivme verisi = accY

Z ivme verisi = accZ

accY

j— -1 —_—

TX = 0.98 * (TX + JXV % £) + 0.02 » tan™" (=) 18
_ -1 accX

TY = 0.98 * (TY + JYV * £) + 0.02 * tan™* (=) 19


https://www.zotero.org/google-docs/?Cvnwe6
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3.3.Yazilim Birimlerinin Tanitilmasi

Calismada verilerin analiz edilebilmesi, gorsellestirilebilmesi ve mikrodenetleyici ile ¢evre

birimlerinin haberlesmesi i¢in birgok farkli platformlardan istifade edilmistir.

3.3.1. Arduino IDE

Arduino ismi gelistiricilerinin Italyan olmasi sebebiyle italyanca da Siki Arkadas anlamina
gelmektedir. Arduino kartlarinin ¢ok tercih edilmesinin sebepleri agik kaynak kodlu olarak
isteyen herkesin iicretsiz olarak iiretip yazilimini kullanabilmesi. C/C++/Java gibi yaygin
dillerle programlanabilmesinin yaninda tinkercad, scratch for arduino ve ardublock gibi blok
tabanli yazilimlar ile de kodlama bilgi sahibi olmadan bir¢ok proje gelistirilebilmesine
kolaylik saglamasidir. Ayrica ¢ok bir elektronik bilgisine sahip olmadan arduino kartlarina
uygun olarak iiretilen shield diye ifade edilen ¢evrebirimlerinin karta headerlar vasitasiyla
kolayca monte edilmesiyle kullanilabilmektedir. Bu shieldler, iireticilerinin kiitiiphaneleri
ile birlikte piyasaya siirerek kullanicilarin iiretilen cihazin teknik bilgisi hakkinda bilgi sahibi
olmadan hazir kodlar ile kolayca programlamasina imkan vermektedir. Arduino IDE i¢inde
bir¢ok 6rnek kod barindirarak kullanicinin proje gelistirmesine de kolaylik saglamaktadir.
Arduino IDE programlama da dort boliimden olusmaktadir.

Tanmimlama blogu: Gerekli kiitiiphanelerin eklenmesi ve degiskenlerin tanitilmasi
icin olusturulmus boliim. void setup() komutu ile bu boliim son bulur.

Ayar blogu: void setup() komutu ile baslayan {}blok parantezleri arasinda yer alan
haberlesme protokollerinin baslatildigi, algilayict (sensor) birimlerinin giris, eyleyici
birimlerinin(motor,led,buzzer v.b.) ¢ikis olarak tanimlandigi, birbiri ile haberlesen birden
fazla cihazin adreslerinin tanimlandigi bloktur. Bu blok mikro denetleyicinin aktif olmasi
durumunda sadece bir kez ¢alismaktadir.

Ana program blogu: void loop() komutu ile baslayip {} blok parantezleri arasinda
yer alan ana program, gerceklesmesi istenilen olaylarin programi bu blok igerisinde
tanimlanir.

Alt program(fonksiyon) blogu: Alt boliimlere ayrilan ana programin fonksiyon
olarak tamimlanan program parcaciklarinin bulundugu alandir. Gerekli gorildigi
durumlarda ana programdan fonksiyonlar bu boliimden g¢agirilmaktadir. Void loop ana
programinin} blok parantezinin bitmesi ile bu boliim baglamaktadir. Tercihe gore bu boliim

ayar blogu ile ana program blogu arasinda da yer alabilmektedir.
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Tanimlama Blogu

A 2atn)

LA JELLVL

AvarBlogu

.....

Alt Program Blogu

} AnaProgram Blogu

Resim 12. Arduino IDE goriiniim
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Resim 13. Arduino IDE'den ii¢ eksene ait 6l¢iim alinmasi

3.3.2. Processing 2.2.1. Simiilasyon Platformu

Java programlama dili ile gorsel projeler olusturmada kullanilan bir platformdur. Acik

kaynak kodlu ve iicretsiz olmasi sebebiyle genis bir kullanim alanina sahiptir. 3.x ve 2.x

Projede COM portlar

olmak iizere iki versiyon mevcuttur.

indan gelen verileri

gorsellestirmede kullanilmistir. Aracin ti¢ boyutlu goriiniimii modellenerek uzay boslugunda

hareketleri goriilmektedir. X, Y ve Z eksenlerinde ki acisal degisiml

eri ise grafiksel olarak

gosterilmektedir. Bunlarin yaninda GPS ten alinan veriler dogrultusunda konumu harita

iizerinde gosterilmektedir.
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Resim 14. Aracin ii¢ boyutlu uzaydan gériiniimii
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dgotch 1507200 | | Pracsssing |

File 4t Sketch Debug Tools Hel Meniiler

00 O Arag Cubugu

sketch 1507200 I3 Sekmeler

Komut

Penceresi
Simiilasyon Ekrani

Hata Mesa] Kutusu

Cikt Penceresi

Comscle  Emors

Resim 15. Processing 2.2.1 IDE goriiniimii
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Resim 17. Kaza olayinin gerceklestigi konumun uydu goriintiisii
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3.3.3. Appinventor Android Yazilhim Gelistirme Platformu

MIT (Machetutes University) tarafindan gelistirilen bu platform ile yazilim bilgisi
bilinmeden, kodlama mantik g¢erg¢evesinde android platformunda g¢alisacak uygulamalar
gelistirmek miimkiin olabilmektedir. Projede kullanicin telefonu ile haberlesebilmesi i¢in bu

platformda diledigi gibi uygulama gerceklestirebilmektedir.

3.4. Sistem Algoritmalar:

Bu boliimde, android ve mikrodenetyelici tabanli bildirim ve uyar1 sistemi android,
processing ve arduino olmak {izere ti¢ ayr1 platformun her birinin kendisine ait akis

diyagramlar1 asagida gosterilmektedir.
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3.4.1. Mikrodenetleyici Sistem Algoritmasi

Kaza gerceklesme anindan mesaj bilgisinin gonderilme zamanina kadar olan Arduino ve
Android Tabanli Kaza Bildirim ve Uyari Sisteminin ¢alismasina dair akis diyagrami Sekil
14’te gosterildigi gibidir. Akis diyagramina ait C++ programi EK-1 basghig altinda
aciklamasi ile birlikte verilmistir.

BASLA
KAZA GERGEKLESTI
IVME BLCER Mi? ANDROID
KALIBRASYON CIHAZA SOR
iy VER| YOKEA
GPRS SISTEMIN AGI=45 1 DK SURESINGE
AKTIF EDILMESI VeV PO
& KUVVETi=4G KADAR DON
GPS SISTEM iN
AKTIF EDILMES

IWME BILGILERINI
AL

SIDDETI
YO BILGILERINI : .
AL KAZAKOMUMAG!, SIDDET TUR)
POLIS MESA

GONDER, KONUM,
KAZA TURL), KAZA

IDDETI

KONUM=GPS g
ARAG AGISINI AGIEIMME OLGER
HESAPLA SIDDET=G KIUWET

|

U¥DU VERILERINI

Sekil 14. Mikro denetleyicinin kaza bildirim ve uyari sistemine ait akis diyagrami

KAZAKOMNUMACLSIDDET TUR)

ERHANGI YOND
AGI= 45

KONUM=GPS
AGI=IVME OLCER

SIDDET=G KUWET
KAZA TORU=HAFIF

|

KAZA TURU=HAFIF

{

KAZAKONUMAG SIDDET TUR)

GOz
o KONUM=GPS
G KUWWETINI ¢ KU\’\};EET"‘S AGIEIVME OLGER:
HESPLA & KUVWETI<8 SIDDET=G KUWWET

KAZA TURD=AGIR

I}

KAZAKONUMAGI SIDDETTUR)

KONUW=GPS
AGI=IVME OLGER
SIDDET=G6 KUWET.

Kaza TURU=ALOMCUL

l

KAZAKONUMAGT SIDDET TUR)

ACIL SERVIS MESA
GONDER, KONUM,
KAZA TURD, KAZA
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3.4.2. Processing 2.2.1 Simiilasyon Sistem Algoritmasi

Kazanin ger¢eklestigi anda hafiza kartina kaydedilen verilerin zamana gore aracin konumu
ve hareketlerinin benzetimini yapan processing programina ait sistemin akis diyagrami Sekil

15’te gosterilmistir. Processing programinda yazilan benzetim programina ait java kodu
EK-2 de yer almaktadir.

BASLAT

BLUETOOTH SR
FORT SECIMI vAF

|

SiIJLALS O T
G40x480 PERCERE
QOLUSTUR

|

GRAF IR ICir
1000x700 PERCERE
OLUSTUR

1

GRS ROMURML DI
1024x768 FENCERE
OLUSTUR

H
E
it E KaDaR wERT AL HARITA PERNCERESINDE
PO LI L]
l AR AL A,
VERI[B]=""E laDaR SrRISTIR .
GRAFIK PENCERESINDE ROLL,
PITCH, ra ve 5 KUWWETI
l DEGERLERIMN GOSTER
WERI[O]=EMLEM 1
SIMOLASYOR PEFNGERESIMNDE ARAGIN
X ACISAL KOMUMUMNU ROLL
PITCGH we v DESERLERINE CORE
CAOMDUR
WERI[ =BT LA

¥

YERI[ZI=ROLL

1

“ERIB]I=FITCH

1

WERI[4]="ra0

1

WERISI=G KILUWWETI

Sekil 15. Processing simulasyon ortamina ait java programinin akis diyagrami
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4. SONUCLAR

Bu calismada; her yil diinyada 1,2 milyondan fazla insanin trafik kazalarinda hayatini
kaybettigi ve kaza sonrasi ger¢eklesen 6liimiin, kaza mahallinde gergeklesen 6liimden fazla
oldugu verisi goz oniinde bulundurularak, bu sayiy1 azaltmak adina tasarlanan arduino ve

android tabanli kaza bildirim ve uyari sistemi gelistirilmistir.

Acil miidahale ekiplerinin en kisa siirede trafik kazalarinin gerceklestigi olay mahalline
ulagsmasini saglamak ve kaza sonrasi Olim oranlarin1 azalmasina katki saglanmak
amaglanmistir. Aracin merkezi bir konumuna yerlestirilen platform {izerindeki ivme Olger
ile Olgilen G kuvveti ve aracin agisal konumu sayesinde kaza siddeti ve tiirii
belirlenmektedir. Platform tizerindeki GPS modiilii ile konumu belirlenen arag¢, Yandex ve
Google navigasyon sistemleri tarafindan trafik yogunluguna goére en kisa yol rotasini
cizmektedir. GPRS ile de sim kartinin bulundugu operatér ile SMS (Short Message Service-
Kisa lleti Servisi) gonderilerek ilgili birime anlik olarak kazanin konumu, siddeti ve kaza
tiirlintin iletilmesi ile acil miidahale ekiplerine aninda miidahale imkéani saglayabilecek bir
sistem tasarlanmustir.

Bu konuda yapilan ¢alismalar analiz edildiginde halihazirdaki ivme 6l¢erlerin bir¢ogunun
akilli telefon iizerinden yazilim ile yapildig1 ve saglikli verilerin alinamadig1 goriilmiistiir.
Bazi sistemlerde ise ¢oklu degiskenler arast baglanti kurulabilmesi i¢in maliyeti hayli yliksek
ve hayli zahmetli sunucu aglari kurmak gereklidir. Bu alanda yapilan c¢alismalara gore

sistemin diger sistemlere gore avantajlar1 asagidaki tabloda belirtilmistir.



Tablo 7.Calismanin diger ¢alismalar ile karsilagtirilmasi

) o= O N2 —ry = o = L =
’ =5 |z & |d|E % ER
> 'd': — e
g - s & = | 8 & 7 N3
= > R = £ x|l o o g n 3
2o T = n < o | B H E & ¥
=) o ) (o = 5 O «©
12 122 (Bl2f fee
£ S Q g = B3 X E N S N
= 2 2|8 % = 2| < > & 7
ElS 2|2 B |& g s | . %5 |5 %g 3
§5|2c |E2mg|f5 |2 £ 8
< X ®© M= _—
T2 g |2 ¢ = E|E |22 E|E L E
= ¢ S = = £ 8|= 4 g = 5 S S
| s 4 |7 = =R = o =) g =
N| & 8 T > = 2 2 5|89 = 2 = S B S
O|lk 5 |0 D X< O ¥ Z|2o0o@m|< =X
Kaza Bildirim ve
X | X X X X | x X
Uyar Sistemi
GPS X | X X X X | X X
Bildirim Servisi | X | X X X | X X
Kaza
o X | X X X
Kategorilendirme
Ivme Verilerini
_ X | X X X
Filtreleme
Diisiik Maliyet X X X | X X
Veri Depolama | X | X
Simulasyon X
Mobil  Uyarici
X X | X X
Uygulama
Veri
oqe . . X X
Giivenilirligi

Calismada sozii gecen arduino ve android tabanli kaza bildirim ve uyar: sisteminin, diger

sistemlerden farkli olarak GPS, ivme o&lger ve GPRS modiillerini tek bir platformda

toplanmis olmasi sayesinde maliyet azalmakta, ivme dl¢ere uygulanan filtreleme ile saglikli
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sonuglar alinabilmekte ve yukarida bahsedilen olumsuzluklar tamamen bertaraf
edilebilmektedir. Bu sistem sayesinde alinan veriler benzetim programi ile simiile edilerek
kaza hakkinda ivedi ve detayh bilgi elde edilmistir.

Alan taramas1 sonuglarina gore Sekil 14.’de gosterildigi gibi Arduino ve Android tabanl

05 Mol i 6
0 1 ¢ 4 ' 1
05 Zaman 10 Zaman ‘16 Zaman

a) X- Ekseni Ivmesi b) Y-Ekseni Ivmesi c) Z-Ekseni Ivmesi
Sekil 16. Aracin ani durmada ii¢ eksene gore ivmelenmesi

kaza bildirim sistemi Tablo 7’de goriildiigii tizere diger sistemler {izerinde bulunan diger
sistemler lizerindeki eksiklikler giderilmistir. Yapilan test sonuglarma gére SMS bilgisi 5-9
saniye arasinda gecikme gostermistir. Bu gecikme stiresi kullanilan GSM operatorii kaza
alan1 yakininda bulunan baz istasyonun varlifina ve dogal sekil ve engellerine gore
degismektedir.

Kaza haberinin gerekli birimlere zamaninda ulagsmamasi sonucu kaza yerine ulagim
slirelerinin uzun olmasi, acil miidahale merkezlerine yapilan ¢agrilarin gogunun sahte olmast
nedeniyle ekiplerin gereksiz mesgul edilmesi de diisiiniildiiglinde, Arduino ve Android
Tabanli Kaza Bildirim ve Uyari Sistemleri biiylik onem tagimaktadir. Sistemin genis bir ag
seklinde tiim araglarda bulunmasi halinde kaza tespit tutanaklarinin otomatik diizenlenmesi
ve hatali siirliciiniin tespitinin kaza aninda hizli bir gekilde belirlenmesi de Emniyet
Birimlerinin yiikiinii hafifletecek olabilmesi ayr1 bir avantaj olabilir. Bu Sistem daha da
gelistirilerek kaza sigorta sirketleri tarafindan sahte kazalar1 belirlemelerinde de

kullanilabilir.
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EK-1 Arduino IDE Yazilimi

JEREE ko R K UTTUPHANE TANTMLAMALAR I st sk
#include <SoftwareSerial.h>

#include <LiquidCrystal_12C.h>

#include <TinyGPS++.h>

#include <String.h>

#include<stdlib.h>

#include <Wire.h>

#include <MPUG6050_tockn.h>

Jpprsssirk i DEGISKEN TANIMLAMALARI*## 5k stk s
String enlem,boylam;

LiquidCrystal_12C lcd(0x27,20,4);

//IGPS HABERLESME SANAL PORT AYARI

TinyGPSPlus gps;

int txPin = 4;

int rxPin = 3;

SoftwareSerial bluetooth(rxPin, txPin);

MPUG6050 mpu6050(Wire);

long timer = 0;

float x,y,z;
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float roll,pitch,yaw;

[k K AY ARLAMALARIN YAPILANDIRILMA ST #:4%
void setup() {

//12C HABERLESME BASLATMA
Wire.begin();

//IVME OLCER BASLATMA
mpu6050.begin();

//IVME OLCER KALIBRASYON
mpu6050.calcGyroOffsets(true);

//LCD BASLATMA

Icd.init();

Icd.backlight();

//BLUETOOTH HABERLESME AYARI
bluetooth.begin(9600);

//SERI MONITOR HABERLESME AYARI
Serial.begin(9600);

/I GPRS HABERLESME AYARI
Serial2.begin(9600);

Icd.print("Koordinat.™);

delay(1000);



Icd.clear();
Icd.print("Koordinat..");
delay(1000);

Icd.clear();
Icd.print("Koordinat...");
delay(1000);

Icd.clear();

delay(500);

//*****************ANA P RO G RA M *hhkkkhkkhkkkikkhkkhhikkikiikk

void loop() {

//IVME VERILERINI GUNCELLEME

mpu6050.update();

//IVME ACI HESAPLAMALARI

roll = 0.96 * mpu6050.getGyroAngleX() + 0.04 * mpu6050.getAccAngleX();
pitch = 0.96 * mpu6050.getGyroAngleY() + 0.04 * mpu6050.getAccAngleY();
yaw = mpu6050.getGyroAngleZ();

//GPS VERI ALMA

while(Serial2.available()>0) gps.encode(Serial2.read());

enlem=String(gps.location.lat(), 6);
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boylam=String(gps.location.Ing(), 6);
Icd.setCursor(0,0);
lcd.print("Enlem :");
Icd.print(gps.location.lat(), 6);
Icd.setCursor(0,1);
Icd.print("Boylam:");
Icd.print(gps.location.Ing(), 6);
//BLUETOOTH KONUM BILGISI GONDERME
bluetooth.print(enlem);
bluetooth.print(",");
bluetooth.print(boylam);
bluetooth.print(",");
//BLUETOOTH ACI BILGiSI GONDERME
bluetooth.print(roll);
bluetooth.print(",");
bluetooth.print(pitch);
bluetooth.print(",");
bluetooth.printin(yaw);
Serial.print(enlem);

Serial.print(",");
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Serial.print(boylam);

Serial.print(",");

Serial.print(roll);

Serial.print(",");

Serial.print(pitch);

Serial.print(",");

Serial.println(yaw);

Serial.print(",");

Serial.print(mpu6050.getAccX());

Serial.print(",");

Serial.print(mpu6050.getAccY());

Serial.print(",");

Serial.printin(mpu6050.getAccZ());

if(mpu6050.getAccX()>2 || mpu6050.getAccY()>2 || mpu6050.getAccZ()>2) {

SendTextMessageCarpismaliKaza();

delay(3000);

while(mpu6050.getAccX()<2 || mpu6050.getAccY ()<2 || mpu6050.getAccZ()<2) break;

if(roll>45 || pitch>45 || yaw>45) {

SendTextMessageTaklaliKaza();
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delay(3000);
while(roll<45 || pitch<45 || yaw<45) break;
} if (Seriall.available()){

Serial.write(Seriall.read());

[/x*%%%% AR ACIN CARPISMASI SONRASI GONDERECEGI MESAJ******

void SendTextMessageCarpismaliKaza ()

[Pt GOOGLE HARITALAR----------- Fkkkk
Serial.printIn("Sending Text...");

//KARTI SMS MODUNA ALMAK iCIN GEREKLi AT KOMUTU
Seriall.print("AT+CMGF=1\r"); // Set the shield to SMS mode
delay(100);

//GONDERILECEK NUMARANIN AT KOMUTU
Seriall.printin("AT+CMGS = \"+905542958749\""");
delay(100);

//MESAJ ICERIGININ HAZIRLANMASI

String msg="Kaza Tiirii:Carpisma/n";

msg+="Konum:";
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msg+="https://www.google.com.tr/maps/@"+String(gps.location.lat(),6)+","+String(gps.lo
cation.Ing(),6)+",17z?hl=tr"; Seriall.printin(msg); delay(100);

//MESAJIN ILETILMESI iICIN GEREKEN ASCII KODUN ONAYI

Seriall.print((char)26);

Seriall.printin();

Serial.printIn("Text Sent.");

delay(10000);

kil S— YANDEX HARITALAR----------- AR
Serial.printIn("Sending Text...");
Seriall.print("AT+CMGF=1\r");
delay(100);
Seriall.printin("AT+CMGS = \"+905542958749\"");
delay(100);
String String msg2="Kaza Tiirii:Carpisma/n";
msg2+="Konum:";

msg2+="https://yandex.com.tr/harita/?l1="+String(gps.location.Ing(),6)+"%2C"+String(gps
Jocation.lat(),6)+"&z=20"; Seriall.printin(msg2); //the content of the message

delay(100);
Seriall.print((char)26);

delay(100);
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Seriall.printin();
Serial.printin("Text Sent.");

delay(10000);

[[F****** ARACIN TAKLA ATMASI DURUMUNDA GIDECEK MESAJ*******

void SendTextMessageTaklaliKaza(){

JIFHHFH oo GOOGLE HARITALAR----------- B e
Serial.printIn("Sending Text...");

//KARTI SMS MODUNA ALMAK ICIN GEREKLi AT KOMUTU
Seriall.print("AT+CMGF=1\r"); // Set the shield to SMS mode
delay(100);

//GONDERILECEK NUMARANIN AT KOMUTU
Seriall.printin("AT+CMGS = \"+905542958749\""");
delay(100);

//MESAJ ICERIGININ HAZIRLANMASI

String msg="Kaza Tirii:Takla/n";

msg+="Konum:";

msg+="https://www.google.com.tr/maps/@"+String(gps.location.lat(),6)+","+String(gps.lo
cation.Ing(),6)+",17z?hl=tr"; Seriall.printin(msg); delay(100);

//MESAJIN ILETILMESI ICIN GEREKEN ASCII KODUN ONAY!



Seriall.print((char)26);

Seriall.printin();

Serial.printin("Text Sent.");

delay(10000);

it — YANDEX HARITALAR----------- s

Serial.printIn("Sending Text...");

Seriall.print("AT+CMGF=1\r");

delay(100);

Seriall.printin("AT+CMGS = \"+905542958749\"");

delay(100);

String String msg2="Kaza Tiirt: Takla/n";

msg2+="Konum:";
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msg2+="https://yandex.com.tr/harita/?lI="+String(gps.location.Ing(),6)+"%2C"+String(gps

Jocation.lat(),6)+"&z=20"; Seriall.printin(msg2); //the content of the message

delay(100);

Seriall.print((char)26);

delay(100);

Seriall.printin();

Serial.printIn("Text Sent.");

delay(10000);



//ICAGRI YAPMA FONKSIYONU

void DialVoiceCall()

Seriall.printin("ATD+905542958749;");//dial the number, must include country code
delay(100);

Seriall.printin();
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EK-2 Processing Yazilimi
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[*HARITALAMA ve 3 BOYUTLU C(iziM ICIN GEREKLi KUTUPHANLERIN

YUKLENMESI*/

import de.fhpotsdam.unfolding.mapdisplay.*;

import de.fhpotsdam.unfolding.utils.*;

import de.fhpotsdam.unfolding.marker.*;

import de.fhpotsdam.unfolding.tiles.*;

import de.fhpotsdam.unfolding.interactions.*;

import de.fhpotsdam.unfolding.ui.*;

import de.fhpotsdam.unfolding.*;

import de.fhpotsdam.unfolding.core.*;

import de.fhpotsdam.unfolding.mapdisplay.shaders.*;

import de.fhpotsdam.unfolding.data.*;

import de.fhpotsdam.unfolding.geo.*;

import de.fhpotsdam.unfolding.texture.*;

import de.fhpotsdam.unfolding.events.*;

import de.fhpotsdam.utils.*;

import de.fhpotsdam.unfolding.providers.*;

import processing.serial.*;

import processing.serial.*;

import java.awt.event.KeyEvent;



import java.io.lOException;
Serial myPort;

/*GRAFIKSEL CiziM ve 3 BOYTULU
DEGISKENLERIN TANIMLANMASI*/

String data="";
float x=100.0,y=0.0,preY=0.0,preX=100.0;
float x2=100.0,y2=0.0,preY2=0.0,preX2=100.0;
float x3=100.0,y3=0.0,preY3=0.0,preX3=100.0;
int ekranBas=0,genislik=1000,yukseklik=700;
float enlem,boylam,roll, pitch,yaw;
UnfoldingMap harita;
int genislikX=1;
void setup(){

background(255);

size(1,1);

noLoop();

void draw(){

SIMULASYON

ICIN
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GEREKLI

/*BLUETOOTH veya ARDUINO COM PORTUNDAN ALINACAK VERILER ICIN

SER{ HABERLESMENIN BASLATILMASI*/

printArray(Serial.list());



myPort = new Serial(this, Serial.list()[0], 9600);

//SIMULASYON PENCERESININ OLUSTURULMASI
String[] args2={"Secondary window!"},
SecondWindow window2=new SecondWindow();

PApplet.runSketch(args2, window?2);
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//ACISAL VERILERIN CiZILECEGI GRAFIK PENCERESININ OLUSTURULMASI

String[] args3={""Third window!"};

ThirdWindow window3=new ThirdWindow();

PApplet.runSketch(args3, windows3);

/*GPS VERILERININ GOSTERILECEGI HARITA
OLUSTURULMASI*/

String[] args4={"Secondary window!"};

FourthWindow window4=new FourthWindow();

PApplet.runSketch(args4, window4);

class SecondWindow extends PApplet{

void setup(){

size (640, 480,P3D);

void draw() {

PENCERESININ
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//SATIR SATIR GELEN VERININ ALINMASI
data = myPort.readStringUntil("\n’);

/*VERININ GELMESI ANINDA “,” ile AYRISTIRILAN VERININ PARCALANARAK
GEREKLI DEGISKENLERE AKTARILMASI*/

if (data !=null) {
data = trim(data);
String veri[]=split(data,",");
if(veri.length>1){
roll=float(veri[2]);
pitch=float(veri[3]);

yaw=float(veri[4]);

translate(width/2, height/2, 0);
//3 BOYUTLU PRIZMANIN DONUSU iCIN GEREKLi ACI DEGERLERI DONUSUMU
rotateX(radians(pitch));
rotateY (radians(yaw));
rotateZ(radians(roll));
fill(0, 76, 153);
background(233);

box (400, 40, 200);
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class ThirdWindow extends PApplet{

void setup(){

size(genislik, yukseklik);

frameRate(100);

drawStuff(ekranBas);

void draw() {
[[FFrxFxFFIXFEXSERIAL GELEN VER [*****xxkoxk
if (data !'=null) {
data = trim(data);
String veri[]=split(data,",";
IIveri[]=);
if(veri.length>1){
printin(data);
roll=float(veri[2]);
printin(veri[2]);

pitch=Ffloat(veri[3]);
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printin(veri[3]);

yaw=float(veri[4]);

printin(veri[4]);

printIn(veri.length);

//*****************RO L L********************

float y = roll;

fill(255,0,0);

textSize(18);

textAlign(LEFT, TOP);

text("Roll :", 0, height-600);

x=preX+genislikX;

stroke(255,0,0);

line(preX, height-600+preY, X, height-600+y);

preY=y;

prexX=x;

if(prexX>genislik) {

clear();

x=100.0;
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preX=100.0;

ekranBas++;

drawStuff(ekranBas);

printIn(ekranBas);

//******************P I TC H***************

float y2 = pitch;

fill(0,255,0);

textSize(18);

textAlign(LEFT, TOP);

text("Pitch :", 0, height-400);

x2=preX2+genislikX;

stroke(0, 255,0);

line(preX2, height-400+preY?2, x2, height-400+y2);

preY?2=y2,

prex2=x2;

if(preX2>genislik) {

x2=100.0;

prex2=100.0;
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//******************YAW***************

float y3 = yaw;

fill(0,0,255);

textSize(18);

textAlign(LEFT, TOP);

text("Yaw :", 0, height-200);

x3=preX3+genislikX;

stroke(0, 0, 255);

line(preX3, height-200+preY 3, x3, height-200+y3);

preY3=y3;

prexX3=x3;

if(preX3>genislik) {

x3=100.0;

prexX3=100.0;

void drawStuff(int ekranDeger) {

background(0);

int ekranSon=ekranDeger*1000;

for (int i = 100; i <= width; i +=50) {
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fill(0, 255, 0);

textSize(12);

text((ekranSon+i)/2, i-10, height-15);

stroke(255);

line(i, height, i, 0);

for (int j = 100; j < height; j += 100) {
fill (0, 255, 0);
text(6-j/(height/6), 90, j);
stroke(255);

line(100, j, width, j);

//***************G PS********************

class FourthWindow extends PApplet{

void setup(){

size (1024, 768,P3D);

harita = new UnfoldingMap(this, new Microsoft.AerialProvider());

MapUtils.createDefaultEventDispatcher(this, harita);
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printArray(Serial.list());

delay(5000);

void draw() {
if (myPort.available() > 0) {
data =myPort.readStringUntil('\n’);
if (data != null) {

data = trim(data);

String veri[]=split(data,',");
if(veri.length>1){

enlem=float(veri[0]);

boylam=float(veri[1]);

harita.draw();

harita.zoomAndPanTo(new Location(enlem,boylam), 30);
Location istanbulKonum = new Location(enlem,boylam);
SimplePointMarker istanbulMarker = new SimplePointMarker(istanbulKonum);
istanbulMarker.setColor(color(255, 0, 0, 100));

istanbulMarker.setStrokeColor(color(255, 0, 0));
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istanbulMarker.setStrokeWeight(4);

harita.addMarkers(istanbulMarker);

Location konum = harita.getLocation(mouseX, mouseY);

fill(255);

text(konum.getLat() + ", " + konum.getLon(), mouseX, mouseY);
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Verildi Tiirkiye Teknoloji Takimi Siber Giivenlik Egitimi )
2019 Haziran-....
Istanbul Gelisim
Alnd Is Giivenligi Universitesi
Mart 2017
Siber Gitvenlik B - TUBITAK TUSSIDE
iber Giivenlik Egitmen Egitimi
Alnda g 8 2019 Haziran
Istanbul Gelisim
Alindi Akil Oyunlart Egitmen Egitimi Universitesi
2015 Mayis
Referanslar

Tiirkiye Teknoloji Takim1 Miitevelli Heyeti Bagkan1 Haluk BAYRAKTAR



76

Tiirkiye Teknoloji Takimi Deneyap Genel Miidiirii  Omer KOKCAM

. Belgin KAYMAK
Ozel Ismail Kaymak Koleji Kurucu Miidiir .

CIRAKOGLU
Gokkusagt Egitim Kurumlart Kurucu Miidiir Sule GAYRETLI

Umraniye Gokkusagi Egitim Kurumlari Genel
Ziya Koksal CAKMAK
Midiirt

Asfa Egitim Kurumlar1 Genel Miidiiri Bayram KUM

Mental HR & Consultancy Sirketinde EducaMental
Belma UYSAL
General Manager
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GELIiSIM GELISMEKTIR...
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