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Ozet: Bu calismada PLC tabanli bir trafik sinyalizasyon otomasyonu ve hiz dl¢iim sistemi tasarimi sunulmaktadir. Gergeklestirilen
sistemde, yollara yerlestirilen algilayicilar yardimiyla trafik lambalarinin yanma siireleri trafik yogunluguna gore dinamik olarak
ayarlanabilmekte ve arac trafik akisinin gereksiz yere kesilmesi onlenmektedir. Algilayicilardan toplanan bilgiler PLC icerisinde
olusturulan bir yazilim ile islenerek ¢ikislara (trafik lambalarina) aktarilmakta ve boylece trafik lambalarinin yanma stireleri akici bir
trafik olusumunu saglamaktadir. Ayrica bu sistem ile ara¢ hiz Olciimleri, aralarindaki mesafesi bilinen, farkli iki noktaya
yerlestirilmis algilayicilar yardimi ile gergeklestirilmektedir.

Anahtar Kelimeler: Dinamik Trafik Sinyalizasyonu, Ara¢ Hiz Olgiimii, PLC

A New Dynamic Traffic Signalization and Vehicle Speed Measurement System
Using PLCs

Abstract: In this study, a PLC based traffic signals automation and speed measurement system has been implemented. In this work,
durations of the traffic signal lights are adjusted dynamically according to the condition of traffic density and thus unnecessary
interrupt of traffic flow is prevented. Information obtained from sensors is processed in a PLC with developed software and output
signals are sent to the traffic lights to adjust the durations of traffic signal lights properly. In addition, with this system speed
measurement of the vehicles are realized by help of sensors installed into two different locations with a known distance.

Keywords: Dynamic Traffic Signalization, PLC, Vehicle Speed Measurement.

Giris

Sinyaller (1s1kli isaretler), yollar iizerinde ozellikle de  kontroliinde elde edilen basariya, karayolu trafiginin
kavsaklarda diizenli ve giivenli bir trafik akisim saglamak ~ kontroliindeki basart ise, sinyalize kavsaklarda dogru bir
icin kullanilan trafik kontrol gerecleridir. Bu 11kl sinyal zamanlamasiun yapilmasmna baghdir (Oztiirk,
igsaretlerin  belirli ~ zamanlarda  periyodik  olarak 2008).

yakilmasina ve trafik akiginin  diizenlenmesine
sinyalizasyon denilmektedir. Trafik 1siklarinin kontrolii tizerine ilk calismalar Webster

ile baslar (Webster, 1958). Bu calismadan itibaren, sinyal
stirelerinin  hesaplanmasi ic¢in performans gelistirme

Kentlerde niif tistyl til1 olarak trafik 1
entlerde niifusun artisiyla orantili olarak trafik sorunlari calismalarna  baslanmistir, (Webster, 1958)"in

da artmaktadir. Bu sorunlar sosyal ve ekonomik hayati

olumsuz yonde etkilemektedir. Bu nedenle sehir i¢i trafik S}nyal}zasyon B ge'lhsmasmdan sonra Tiirkly(j, de
sinyalizasyonu, ulasim sorunlarinmi azaltmak i¢in en iyi sinyalizasyon lizerine yapilan bazi caligmalar asagida
. aciklanmustir:

sekilde diizenlenmelidir.

Ozdirim (1972) tarafindan gergeklestirilen Ankara ve
Istanbul’daki kavsak ve trafik sayimlarmin esas alindig
calismada, bir model gelistirilmis ve bir sinyalizasyon
sistemi  tasarlanmistir.  Gokdag (1996), sinyalize
kavsaklarda meydana gelen tasit gecikmelerinin
simiilasyon modellemesini yapmustir.

Bir  kavsaktaki  sinyalizasyon sistemi ¢ok iyi
tasarlanmalidir. Zaman dagitimlarinda tasit ve yaya
giivenligine titizlik gosterilmeli, degisik akim yonlerine
verilen gecis hakki siireleri yonlerin yogunluklarinin
birbirlerine olan oranlar1 ve sinyalize edilmis tesisten
gecis siireleri ile uyumlu olmalidir. Zaman dagitimlarinda
ozellikle akim degerlerinin saatlik, giinliik, aylik,
mevsimlik degisimleri g6z Oniinde tutulmali, ayrica
zaman asimi nedeniyle akim o&zelliklerinin de8ismesi
tizerine stirekli bir yenileme yapilmalidir. Gereksiz
olarak kurulmus, elemanlar1 yanlis yerlestirilmis veya
uyumsuz isletilen bir sinyalizasyon tesisi gecikmeleri
biiyiik 6l¢iide artirabilir ve bunun sonucu olarak siiriicii ve
yayalar1 1s1klara uymamaya aligtirabilir, hatta zorlayabilir
(Polat ve Kuloglu, 2002). Dolayisiyla kent i¢i karayolu
ulagiminin performansi, biiyiik dl¢iide karayolu trafiginin

Zeren (1998) caligmasinda, poisson dagilimi ve zaman
araliklart metodunu kullanarak, sinyalize kavsaklarda
mevcut devre siirelerinde gegen ara¢ sayisinin % (ylizde)
olarak gelme ihtimalini hesaplamigtir.

Akdogan (2001) tarafindan gerceklestirilen calismada,
sinyalize kavsaklarin kontroliinde kullanilabilecek bir
kavsak kontrol cihazi tasarlanmistir.

Murat (2001) tarafindan yapilan ¢aligmada, izole olarak
diizenlenmis sinyalize kavsaklarin denetiminde
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kullanilabilecek bir denetleyici modeli gelistirilmistir.
Model, bulanik mantik teknigine gore calisan iki
sistemden meydana gelmektedir. Bu sistemlerden birisi,
kavsak yaklagim kollarindaki trafik akimlarinin hacimsel
degisimine gore faz yesil siiresinin degisimini, digeri ise
gecis hakki alacak trafik akimlarmin gecis hakki
siralamasini  (faz sirasi) diizenlemektedir. Gelistirilen
bulanitk mantik sinyal denetleyici modeli benzetim
caligmasi yapilarak, halen kullanilan ve dinamik denetim
saglayan trafik uyarmali denetleyici ile ortalama gecikme
siiresi, durus oram1 ve ortalama kuyruk uzunlugu gibi
performans ol¢iitleri bakimindan karsilastirilmistir.

Sonmez (2005), video kamera ile trafik gbzlem verilerine
dayanan, bir trafik akiminda, baslangicta tikanma
yogunlugunda bulunan ve duran tasit kiimesinin sinyalize
kavsaktan ayrilmalariyla birlikte azalmaya baglayan trafik
yogunlugunun, yol boyunca ve zaman icerisinde
degisimini gosteren bir matematik model gelistirmistir.

Oztiirk Demir (2006) tarafindan, bir yogunluk kontrol
sistem uygulamasi gerceklestirilmistir. Uygulamada,
birbirinin alternatifi olan iki yoldaki ara¢ yogunlugu tespit
edilip, sensorlerden gelen veriler mikrodenetleyici
vasitasiyla degerlendirilip, trafik yogunlugu az olan yone
siriiclinlin uyar1 levhalar1 vasitasiyla yonlendirilmesi
modellenmistir. Buna benzer bir sistem, Istanbul bogaz
kopriilerinde uygulanmaktadir.

Erdem (2007) yaptig1 calismada, trafik sinyalizasyonunu
bulanik mantik sistemi yardimiyla gergeklestirmistir. Bu
caligma, Onceden belirlenemeyen ara¢ sikigsmalarinin
yasandig1 kavsaklardaki trafigin gercek zamanli olarak
denetlenmesine yoneliktir.

Bu calismada ise, gergeklestirilen sistem degisken
zamanli kontrol mantifina dayali olarak calismaktadir.
Olusturulan bu sistem ile kavsaklardaki trafik yogunlugu
azaltilmakta ve trafik akisi hizlandirilmaktadir. Tki yonlii
bir kavsaktaki trafik, akilli algoritmalar ile diizenlenmis
olup bu dogrultuda yollara yerlestirilen sensorlerden
alman verilerle, trafik akis yogunluguna gore trafik
igiklarinin - yanma  siireleri  PLC ile ayarlanmistir.
Sensorlerden gelen bilgiler PLC’ deki bir yazilim ile
islenmekte ve sonuclar trafik 1siklarina (¢ikislara)
aktarilmaktadir. Eger kavsaktaki bir yolun trafik
yogunlugu (ara¢ sayis1) digerine gore daha fazlaysa bu
yoldaki yesil 15181n yanma siiresi daha uzun olmaktadir.
Ayrica kavsaklara yerlestirilen algilayicilar sayesinde,
araglarin belli bir mesafeyi ne kadar zamanda aldiklar
belirlenerek, iki algilayici arasindaki mesafe, aracin iki
algilayic1 arasim1 alma zamanina boliinerek, araglarin
kavsaga giris hizlar1 da tespit edilebilmektedir.

Materyal ve Metot
Caliymada  Kullamlan
Donanunlar
Gergeklestirilen ¢alisma icin kavsaga benzeyen bir ilk
ornek (prototip) gelistirilmistir. Calismada kullanilan
elektrik ve elektronik donanimlar; algilayicilar (giris
elemanlar1) , sinyal lambalan (¢ikis elemanlar1), PLC
(programlanabilen mantiksal denetleyici), giic kaynagi ve

Elektrik ve  Elektronik
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diger elektronik malzemeler olmak iizere bes kisimdan
olusmaktadir.

Gerceklestirilen PLC tabanli sistemin blok semasi Sekil
1’de gosterilmistir.
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Sekil 1. Gergeklestirilen sistemin blok semast

Algilayicilar (Sensorler-Girisler)

Sensor kelimesi hissetmek anlamina gelen Ingilizce “to
sense” kelimesinden gelmektedir. Tiirk¢e’de sensor yerine
daha cok algilayict kullanilmaktadir. Sensor, bir 6lctim
sistemine  giris sinyali gonderen cihaz olarak
tanimlanmaktadir. Bu tanima gore basit bir limit salteri,
bir akimdlcer, bir gerilim boliicii ya da karmasik bir kiitle
spektrometresi sensor olmaktadir (Albayrak, 2007).

Algilayicilar  gerceklestirilen bu calismada sistemin
girigleri olarak kullanilmistir. Sekil 1’de goriildiigii gibi
her iki yola karsilikli olarak {icer tane yerlestirilen bu
algilayicilardan ilk ikisi araci algilamak i¢in, ii¢iinciisii ise
aracin kavsaga yaklasma hizini 6l¢mek icin kullanilmistir.

Sekil 2’de caligmada kullanilan Autonics firmasinin
tirettifi BEN10OM sensorleri gosterilmistir. Alici-verici
mantigia gore calismaktadir. “BEN” sensoriin modelini,
“10M” ise metre cinsinden en fazla algilayabilecegi
mesafeyi gosterir.

iME—_E:I

(MS-4)

Sekil 2. BEN serisi sensorler

102



PLC Tabanl Dinamik Trafik Sinyalizasyon ve Ara¢ Hiz Olgiim Sistemi

Sensorlerden BEN10OM-TDT1 verici (Emitter) olarak,
BENIOM - TDT2 de alici (Receiver) olarak
caligmaktadir. Alict ve vericiler, aralarinda kizilotesi
1sinla haberlesmektedirler. Aralarindaki bu 1s1n kesildigi
zaman, c¢ikislarindan +5 voltluk (lojik “1”) bir gerilim
degeri okunabilmektedir. Sensorlerin hassasiyetleri de
tizerlerinde  bulunan  bir ayar  diigmesi ile
yapilabilmektedir. Sekil 3’te Emitter-Receiver sensorlerin
kizil6tesi 151nlarla haberlesme bicimi goriilmektedir.
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Sekil 3. BEN serisi alict —verici tipi algilayicilarin
haberlesmesi

Sinyal Lambalar: (Cikislar)

Trafik sinyalizasyonunda standart olarak kirmizi, yesil ve
sar1 olmak iizere 3 tip trafik 15181 (sinyal lambasi) bulunur.
Kullanim amaglarina gore degisik giicte ¢alisanlar1 vardir
(Oztirk Demir, 2006). Bu caligmada kullanilan PLC’nin
cikislart DC 24 volt oldugu icin, 24 volt ile ¢alisan sinyal
lambalar1 kullanilmustir.

Caligmada  sinyal lambalart c¢ikis  elemanlaridir.
Algilayicilardan gelen bilgiler PLC’ de islenip, sinyal
lambalarmin  yanma  stireleri  bu  bilgilere  gore
belirlenecektir.  Sekil 4’de calismada  kullanilan
sinyalizasyon lambalar1 goriilmektedir.

"

b

Sekil 4. Kirmuzi, sart ve yesil sinyal lambalar

PLC (Programlanabilen Mantiksal Denetleyici )
Programlanabilir mantiksal denetleyici (Programmable
Logic  Controller, PLC) endiistriyel otomasyon
sistemlerinin ~ kumanda  ve  kontrol  devrelerini
gerceklemeye uygun yapida giris- ¢ikis birimleri ve
iletisim ara birimleri ile donatilmis, kontrol yapisina
uygun bir sistem programi altinda ¢alisan bir endiistriyel
bilgisayar olarak tanimlanabilir (Tortumluoglu, 2006).

Giintimiizde kullanilan PLC’ler giris-¢ikis sayisi, program
bellegi, islem yetenegi gibi oOzellikler agisindan
baslangictaki durumu ile kiyaslanmayacak bir diizeye
ulagsmustir. Giris-cikis sayist ve islem yetenegi hafiza
olarak biiyiik gelisim gostermistir. Islem yeteneginin ¢ok
gelismesi sonucu olarak daha karmasik kumanda ve
kontrol islemlerinin PLC ile gerceklestirilmesi
miimkiindiir (Tortumluoglu, 2006)

PLC, sistem otomasyonunda en Onemli eleman haline
gelmistir. Kendine has programlama tekniginin olmasi,
giris ve ¢ikislarinin kolay tanimlanabilmesi, icerisinde bir
islemcisi, sayicisi, zamanlayicisi, saatinin bulunmasi ve
daha bircok avantaji dolayisiyla otomasyonda tercih
edilen malzemeler arasinda yer almaktadir.

Bu calismada Sekil 5°de goriilen Unitronics firmasinin
tirettigi M91-2—-R1 marka PLC kullanilmistir. Unitronics
firmasiin tirettigi M91-2-R1 PLC’leri; 10 dijital giris, 1
analog giris, 6 roleli ¢ikisa sahiptir. 2 satir ve 16 karakterli
bir gostergesi vardir. Uzerindeki RS 232 seri haberlesme
portu ile PLC’ye program yiiklenebilmektedir. GSM
destegi mevcuttur. 12/24 'V DC giic kaynag ile
caligmaktadir. Giris akimi DC 12V’ta 4 mA, DC 24V’ta
ise 8 mA’dir. Giris empedansi 3K ohm’dur. Giris frekansi
maksimum 10 kHz’dir.

Sekil 5. Unitronics M90 serisi PLC

Gii¢c Kaynag (Regiilatir)

Gii¢ kaynaklar1 220 Volt AC (Alternatif Akim) sebeke
gerilimini istenilen DC (Dogrusal Akim) diizeyine
disiiren ve elektronik sistemleri besleyerek c¢aligsmasini
saglayan devre elemanlaridir. Bu calismada kullanilan
giic kaynagi, PLC ve trafik lambalar1 24 Volt ile calistig
icin 24 Volt olarak secilmistir. Gii¢ kaynag1 Sekil 6’ da
gorlinen pano icerisine yerlestirilmistir.

Diger Elektronik Malzemeler ve Genel Goriiniim

Sistem gercek bir kavsag1 animsatmasi icin dikdortgen bir
diizleme yerlestirilerek ilk Ornegi olusturulmustur.
Projede  kullanilan  kablolar, kablo kanallarindan
gecirilerek kablolama altyapist olusturulmustur. PLC ve
giic kaynag bir pano igerisine yerlestirilmisgtir. Tasarlanan
sistemin genel goriiniimii Sekil 6’da goriilmektedir.
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Sekil 6. Tasarlanan sistemin genel goriiniimii

Gergeklestirilen Sistem

Gerceklestirilen sistemde kavsaklardaki trafik
yogunlugunu azaltmak ve trafik akigimi hizlandirmak
amaciyla iki yonlii bir kavsaktaki trafik, algoritmalar ile
diizenlenmistir. Bu dogrultuda yollara yerlestirilen
sensorlerden alinan verilerle, trafik akis yogunluguna gore
trafik lambalarinin yanma siireleri PLC ile ayarlanmistir.
Gergeklestirilen sistemde sensorlerden gelen bilgiler
PLC’de islenmekte ve sonuglar trafik 1siklarma
aktarilmaktadir. Eger kavsaktaki bir yolun trafik
yogunlugu digerine gore daha fazlaysa bu yoldaki yesil
151810 yanma siiresi daha uzun olmaktadir. Ayrica
sensorlerden alinan bilgilerin islenmesi ile araglarin
hizlar1 da bulunabilmektedir. Gergeklestirilen sistemin
akis diyagrami Sekil 7°de gosterilmistir.

Sistemun Calistinlmas: ve
Sensdrlerden
Bilgilerin Alinmas:

1. Yola Sarckli San Isik

Geee Modu 2, Yola Siirckli San Isik

Degisken
Zamanly
Mod

Degigken
Zamanlh
Mod

Normal
Caligma
Maodu

Program Sonu

Diger Islemler

Sekil 7. Tasarlanan sistemin akis diyagrami

Gergeklestirilen Sistemin PLC Yazilimi ve Kurulmasi

Sensorlerden elde edilen lojik verileri isleyebilmek i¢in
PLC yazilimi kullanilarak bir program yazilmistir. PLC
iinitesinde, yollardaki ilk iki sensoriin iletim durumlarina
gore arac sayist saydirilmakta ve liciincii sensoriin iletime
girmesiyle araclarin hizlar1 oOlgiilmektedir. Elde edilen
verilere gore yollardaki ara¢ yogunlugu karsilastirilarak
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trafik lambalariin yanma siireleri ayarlanmigtir. Trafik
lambalar1 sistemde ¢ikis birimi olarak kullanilmaktadir.
Sistem icin yazilan PLC program: Sekil 8’de
gosterilmistir.
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Sekil 8. Sistem icin yazilan PLC programi

Sistem icin gerekli program PLC programlama dili ile
Unitronics U90 Ladder programinda yazilmistir. Program
bilgisayarda yazildiktan sonra, seri port tizerinden PLC’ye
yiiklenmistir.

PLC Arayiizii

Calisma i¢in PLC’nin ekraninda, PLC programlama dili
kullanilarak Sekil 9 deki arayiiz gelistirilmistir. Bu
araylizde 1. ve 2. yollardaki o an icin aktif hangi sinyal
isiklarinin - oldugu  goriilmektedir. Ayrica PLC tus
takimlar1  kullanmilarak  yazilan programa girilerek
yollardaki arac¢ sayilari, araclarin kavsaga gelme hizlari,
sinyal 1siklarinin yanma siireleri ve diger sistem ayarlari
goriintiilenebilmekte ve istenildiginde bu degerlerde

degisiklik yapilabilmektedir.

Sekil 9. Sistem calisir durumdayken PLC iizerinde trafik
wstklarimin yanma durumlary (1:Birinci yol, 2: Ikinci
yol, Y: Yesil, S:Sar1 ve K:Kirmizi)
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Bulgular

Sistemin Farkli Calisma Durumlar

Gergeklestirilen sistem normal calisma durumu, degisken
calisma durumu ve gece ¢aligma durumu olmak tiizere ii¢
farkli sekilde calisabilmektedir.

Normal ¢alisma durumunda, kavsaga yollardan hi¢ arag
gelmedigi zamanlarda veya yollarin her ikisine de esit
sayida ara¢ geldigi zamanlarda, her iki yolun da trafik
1siklarinin esit siire ile yakilmasi durumudur. Sistemin
normal ¢alisma durumu Sekil 10°daki gibidir.

1. yolda kirmizi -
151k yanivor

Sekil 10. Normal calisma durumunda sistemin genel
goriiniimii

Bu calisma durumunda trafik isiklarinin yanma siireleri
sabit belirlenmigtir. Kirmizi, sar1 ve yesil trafik 1siklarinin
normal ¢alisma durumunda yanma siireleri Cizelge 1’de
verilmistir.

Cizelge 1. Normal ¢alisma durumunda 1. ve 2. yollardaki
kirmizi, yesil ve sar trafik isiklarimin yanma

stireleri
Yol Liirlrln{azlsl Anlam sffe'iﬁ';)
1-2 Kirmiz1 Dur 25
1-2 Sar1 Hazir ol 5
1-2 Yesil Geg 25

Normal c¢alisma durumundaki bu degerler her iki
kavsaktaki ara¢ sayisinin birbirinden farkli oldugu
durumlarda degiserek degisken zamanli ¢alisma moduna
gecis yapar. Degisken zamanl ¢alisma durumu, kavsaga
yollardan herhangi birinden gelen ara¢ sayisi, digerine
gelen arag¢ sayisindan farkli oldugu zamanlarda aktif olan
calisma seklidir. Bu durumda daha fazla ara¢ gelen yolun
yesil 1s181inin yanma siiresi, diger yola gore daha uzun
stire yanacak; buna karsilik kirmizi 15181 yanma siiresi ise

daha kisa siire olacaktir. Boylece kavsaktaki trafik
yogunlugu arag¢ sayisina gore ayarlanmis olacaktir.

Sistem, saat gece 00.” da otomatik olarak gece calisma
moduna gecer ve sabah saat 06.°”a kadar bu durumda
calisir. Bu calisma durumunda her iki yola da sadece sar1
151k yanip sonme islemi yapilmaktadir. Diger kirmizi ve
yesil trafik isiklari soniik durumdadir. Sistemin gece
calisma durumundan bir 6rnek Sekil 11°da gosterilmistir.

Sekil 11. Gece modunda sistemin genel goriiniimii

Gergeklestirilen sistemin 6nemli bir avantaji, herhangi bir
yolda calisma oldugunda veya yollardan birinden hig
araba gelmedigi ve birinden siirekli olarak araba geldigi
durumlarda; hi¢ araba gelmeyen yola devamli kirmizi,
stirekli araba gelen yola da devamli yesil 151k yanmasini
saglamasidir. Bir yolda ¢alisma oldugunda o yoldan hig
araba gelmeyecegi icin burada sistem otomatik olarak
kirmizi 11k yakacaktir. Diger yola ise yesil 151k
yakilacaktir. Boylece yoldan gelen arabalarin gereksiz
yere beklemeleri 6nlenmis olacaktir.

Araba Gegisinin Algilanmast

Gergeklestirilen sistemde kavsaklarin her birine ticer adet
sensor  yerlestirilmistir. ~ Sensorler  sistemin  giris
birimleridir. Ik iki sensér, gecen cismin ara¢ olup
olmadigimt algilamak i¢in kullamlmistir. Her iki sensor
arasinda ayni anda bir 151n kesimi oldugu zaman buradan
bir araba gectigi algilanir ve PLC’nin girislerine,
sensorlerin ¢ikigindan lojik “1” sinyali gonderilir ve bu
bilgi PLC’deki yazilim ile degerlendirilerek gerekli
iglemler yapilir. Burada iki sensoriin arasindaki mesafenin
ortalama bir aracin boyu kadar olmasi gerekmektedir.
Boylece gegen cismin ara¢ olup olmadig: algilanacaktir.
Sekil 12’de yoldan gegen bir aracin algilanmast islemi
gosterilmistir.
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Sekil 12. Arag gecisinin algilanmasi ve PLC’ de bilgilerin
islenmesi

Yoldan Gegen Araglarin Saydirimasi

Sekil 10’daki gibi yollardan ara¢ gectiginde sensorler her
ara¢ gecisinde PLC igerisine bilgi gondermektedirler.
PLC yazilimu ile her yolun arag¢ gecisi sayilmakta ve arag
sayilar1 hafizada tutulmaktadir. Bu big¢imle Sekil 13’de
PLC programinda 1. yoldan gecen ara¢ sayist
gosterilmistir. Daha sonra bu ara¢ sayilar1 PLC yazilimi
ile iglenerek trafik 1s1iklar1 yakilmaktadir.

1. KRUSAK

ARAS SAY

Sekil 13. PLC iizerinde arag sayisinin gosterilmesi

Araclarin Hiz Hesaplamalarinin Yapumas

Calismada, hangi aracin kavsaga hangi hizla geldigi de
hesaplanabilmektedir. ikinci sensor ile iilincii sensor
Sekil 14’de goriildiigii gibi araglarin hizim1 bulmak igin
kullanilmustir.

A. CAKIR, H. CALIS, E. DANDIL

rag
hizinin
bulunmasi

Sekil 14. Arag hizinin hesaplanmast

Aracin ikinci sensor ile iiciincli sensor arasini kag
saniyede aldig1 belirlenerek, yol formiiliinden (Formiil 1)
aracin hiz1 da hesaplanabilmektedir.

X=V*t (x=yol(cm), v=hiz(cm/sn), t=zaman(sn)) (1)

Yollardan birinden kavsaga gelene bir aracin hesaplanmig
hiz1 Sekil 15’de PLC ekraninda goriilmektedir.

1. KRUSAK

-
| .

HiZ: 13 cm/sn

Sekil 15.
hesaplanmasi

Kavsaklardan gecmis bir aracin hizinin

Burada arag ilk ornek (prototip) lizerinden gegirildigi icin
hiz birimi cm/sn olarak goriilmektedir. Bu deger istenilen
bicimde ayarlanabilmektedir.
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Tartisma ve Sonu¢

Hayat standartlarindaki siirekli artisa ve teknolojik
ilerlemelere paralel olarak arag¢ sayis1 ¢cogalmakta ve buna
baglhh olarak trafik yogunlugunda artis meydana
gelmektedir. Bunun sonucunda ulasimda  bircok
problemler ortaya ¢ikmaktadir. Ozellikle zaman agisindan
biiyiik olciide kayiplarin yani sira maddi ve manevi
kayiplar da yasanmaktadir. Sunulan calisma, ilk ornegi
gerceklestirilen dinamik trafik sinyalizasyon sistemi ile bu
sorunlarin azaltilmasint 6ngormektedir.

Gergeklestirilen sistemde, yollara yerlestirilen sensorler
yardimiyla trafik lambalarinin yanma siireleri trafik
yogunluguna gore dinamik olarak ayarlanabilmekte, arag
trafiginin gereksiz kesintiye ugramasi engellenmektedir.
Boylece ozellikle arag trafiginin yogun oldugu sehir igi
yollarda, trafik akist hizlanmakta ve ulagim kolaylig
saglanmaktadir. Ayrica Onerilen bu sistem ile trafik
yogunlugu az olan kavsaklardaki gereksiz beklemeler
onlenerek siiriiclilerin kavsaga giris hizlarnn da tespit
edilebilmektedir.

Bu sistemin yaygin olarak kurulumu ve kullanim,
kurallara uymama egilimindeki stiriiciileri olumlu yonde
etkileyecegi ve siiriiciilerde sabirsizlik ve tereddiit gibi
davraniglarin azalmasina katkida bulunacagi
degerlendirilmektedir. Kavsaklarda yasanan bircok
sikintinin, bu ¢alismanin hayata gegirilmesi ile ortadan

kalkacagi ve kavsaklarda meydana gelen trafik
kazalarinda biiyiik olclide azalma olacagi
ongoriilmektedir.

Onerilen sistemi destekleyici tarzda ve siiriiciilere arag
hizlar1 hakkinda bilgi vermek ve bunun belirlenmis
oldugunu vurgulamak amagclariyla, yol kenarlarina hiz
gosterim mesajlarinin - kurulmasi, sistemin etkinligini
arttiracaktir. Ayrica, kameralar yardimiyla ve goriintii
isleme teknolojisiyle, belli bashh durumlarda polisin
kaza/olay yerine gelmeden internet iizerinden miidahalesi
saglanabilir.
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