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OZET

Aydinlatma  planlamasi  yapilirken  dikkate
alinmasi gereken en onemli unsur, aydinlanma
ortaminin gereksinimlerinin dogru
karsilanabilmesidir. Ozellikle yol aydinlatma
calismalarinda hesaba katilacak parametrelerin
sayica fazla oldugu diigiiniildiigiinde, tasarim
asamaswda  timevarim  ve  tiimdengelim
yaklasimlarinin senkronize edilmis biitiinii ile
olusturulmus bir kurgunun gerekliligi fark
edilmektedir.

Akl aydinlatma denildiginde, akla ilk gelen
belirli  durumlarda  belirli  davramslarin
otomatik olarak harekete ge¢mesi olsa da
aydinlatma sisteminin bir takim degiskenlere
gore en uygun sec¢imi yapabilmesi icin gerekli
olan  zekdmin tasarmi  dikkate alimarak
diistiniildiigiinde,  amacin  sadece  hayati
kolaylastirmak  degil, dogru  aydinlatmaya
ulasmak oldugu ortaya ¢ikmaktadir.

Her bir yol sinifina ozgii aydinlatma kurallar
vardwr ve aydinlatma tasarimlari genel olarak
yapilmis hesaplamalarla elde edilen yol sinifi
unvanina gore uygulanmaktadir. Konu detayl
incelendiginde, bu hesaplamalarda kullanilan
bir¢cok parametrenin sabit degerde olmadigi
goriilmektedir. Giiniimiizde dinamik yapidaki
yol swmiflart  dikkate alimarak gelistirilmis
teknolojiler bulunmakta ve bu teknolojilerin
kullanimi yayginlasmaktadur.

Bu bildiri kapsaminda, ortam kosullarina bagl
olarak yol swifinin degismesi halinde, soz
konusu simifa uyum saglayabilecek akill
aydinlatma  sistemleri ve MI-M6 swmifi yol
gruplari arasindaki degisimlere ait
kombinasyonlar dikkate alinarak otomasyon
sistemleri iizerinde ¢alismalar yapilmistir.

I. GIRIS

TSE CEN/TR 13201-1 teknik raporu
iceriginde, yol siiflarimin  nasil
belirlenecegi konusunda yonergeler
mevcuttur.

M aydinlatma simiflari, orta seviyeden
yiiksek seviyeye kadar siirlis hizlarina
izin  verilen trafik  giizergahlarini
kullanan ve baz1 iilkelerde meskiin
mabhallerdeki yollar iizerinde giden
motorlu arag stirticiileri i¢in
amaclanmistir. Bu siniflarin
uygulamasi, ilgili alanin geometrisine,
trafige ve zamanla degisen kosullara
baglhdir. Uygun aydinlatma sinifi, yolun
islevine, tasarim hizina, genel yol
diizenine, trafik hacmine, trafik
olusumuna ve c¢evresel sartlara gore
secilmelidir [1].

Aydinlatma iizerine yayinlanan teknik
sartnameler ve standartlarin incelenmesi
sonucunda, yol aydinlatmas1 igin gerekli
sartlarin ~ detayli  hesaplamalar ve
deneyler ile saglanabildigi
gorilmektedir. Hiz sinir1, trafik hacmi,
trafik olusumu, yol ayrimi, kavsak
yogunlugu, ortam parlakligi, park etmis
ara¢ olup olmadigt ve yolun siiriig
zorlugu gibi parametrelerin  birlikte
degerlendirilmesi sonucu elde edilen yol
simifi, kriterlere uygunluk agisindan
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degerlendirilmis tasarimlar ile
aydinlatmaya miisaade etmektedir.

Ortalamaya dayali hesaplamalar
yapilarak  elde  edilmis  degerler
tizerinden bir yol sinifi belirlenip, bu
sinifa uygun bir armatiir tasarlamak
mimkiindiir  fakat  bahsedilen bu
parametreler ile yol smifinin bagimlh
degismesinden dolayi, s6z konusu sinifa
dair bir aydinlatma plan1 olusturulmasi
gereklidir. Bu durumda ihtiya¢ duyulan
sistemin degisime uyum gosterebilme
yetenegi agisindan akilli aydinlatma
odakli olmas1 gerektigi goriilmektedir.

II. YONTEM
2.1. Parametrelerin Degerlendirilmesi

Bu ¢alismada, yol simifi belirlemesinde
kullanilan ~ parametreler ~ dahilinde
karsilasilabilecek durumlar M1, M2,
M3, M4, M5 ve M6 (M sinift igin)
olarak kabul edilmistir. Disiiniilmesi
gereken bu sistemin icerisindeki bahsi
gecen parametrelerin de kendi iglerinde
kombinasyonu bulunmaktadir. Her bir
degiskenin aktifligine gore yol sinifi da
degisebileceginden, oncelikle durumlara
O0zgii temel Ogeler belirlenmeli, akill
sisteme sec¢im kabulii sunulabilmelidir.

Yol smifinin belirlenmesi igin hesaba
katilan “trafik olusumu”, “tasit yol
ayrim1”, “yolun siirlis zorlugu” ve
“kavsak  yogunlugu”  parametreleri,
caligmalarimiz dahilinde sabit olarak
kabul edilmistir.

Trafik hacmi, belirli bir zaman periyodu
igcinde verilen bir noktadan her iki
yonde de gecen ara¢ sayist [1]
oldugundan, degisken bir parametre
olarak degerlendirilmistir. Bu durumda
sisteme sunulacak nilimerik degerin
belirlenmesi  i¢in  sensér  kullanimi

gereklidir. Tiim hava kosullarinda dogru
ve glivenilir bigcimde c¢alisabilen bu
sensOr, icerisinde bir analog/sayisal
kamera, yiiksek islem giicline sahip
gorlintii isleme kart1 ve kablosuz iletim
modiilii ile gorlinti tabanli tespit ve
takibin, ortalama ara¢ hizinin, arag
yogunlugunun belirlenmesini
saglamaktadir [2].

Ortam parlakligi, aydinlatma durumuna
dogrudan etki eden diger bir
parametredir. S6z  konusu  yol
cevresinde magaza vitrinleri, reklam
afisleri, spor alanlar1 gibi 151k katkilari
bulunma durumu dikkate alinmalidir.
Bu nedenle siiriiciilerin yolda giivenli
bir sekilde ara¢ siirmeleri ve Onlerine
cikan engelleri fark edebilmeleri icin
ihtiyag  duyacaklar1  aydinlik/parilti
diizeyleri de zamana bagli olarak
degismektedir [3]. Ortam parlakligini
algilayan sensdrden ana sisteme gelen
veriler dogrultusunda, kombinasyonlar
yeniden cesitlenecektir.

Tasartm hizi veya hiz sinir1, TSE
CEN/TR 13201-1 teknik raporunda, bir
yolun geometrik 6zelliklerinin tasarimi
ve korelasyonu amaciyla segilen hiz
olup yolun sundugu tasarim kalitesinin
bir 6l¢iisii olarak tanimlanir. Bu hiz, yol
yapilandirmas1 sirasinda belirlenmekte
olup, belirli bir deger araligina karsilik
gelir. Trafik hacmi dikkate alindiginda,
hiz smirinin  degisken olabilecegi
durumlar igin bir dinamik sistemin
varligi, daha glivenli bir aydinlatmanin
saglanmasina yardimci olabilir.
Ozellikle ara¢ yogunlugunun en az
seviyeye geldigi zaman araliklarinda
araclar hizlarim1 arttirmakta ve yol
smifinin mevcut kriterleri devre disi
kalmaktadir. Bu durumlarda armatiirler,
yol smnifi parametre kombinasyonlarini
dikkate alarak s6z konusu simnifa ait bir
aydinlatma saglamalidir.



Calismalarimiz M1-M6 grubu  yol
smiflarina hitaben Ozetlenmis
oldugundan, detayli sensor ekipmanlari
tizerinde ornekleme yapilmamistir fakat
diger yol smifi degisimlerinin soz
konusu oldugu durumlar i¢in de akilh
sistem tasarimi ayni temelde
diizenlenebilmektedir. Ornegin hava
durumuna bagh olarak (kar, yagmur ve
dolu yagisi, donma olaylart ve
beklentisi) Tarim ve Orman Bakanligi
Meteoroloji  Genel  Miidiirligii’niin
saglamakta oldugu veri paylasimi
kullanilarak, bir diger i¢ parametre
kombinasyonu  olusturulabilir.  Bu
kombinasyonlar dahilinde ya da direk
algilama  saglayabilecek  0Ozellikte
tasarlanabilecek sensorler kullanilarak
yol smiflar1 arasinda daha genis
yelpazede degisim yapilabilir. Akilli

sistem tasarimciligin onemli
kisimlarindan biri, ihtiyag
dogrultusunda kullanilabilecek

birimlerin eklenmesi veya degistirilmesi
icin imkan saglayabilme durumudur.

Yol yapilanmasi farkli olabileceginden
dolay1, her proje icin ayr1 bir ¢alisma ile
belirlenen sabit parametrelerin gomiilii
sisteme tanimlanmast gereklidir.
Gomiilii  sistem, genellikle gercek
zamanh bilgi islem kisitlamalar1 olan,
daha biiyiik bir mekanik veya elektrik
sistemi igerisinde 0zel bir isleve sahip
bir denetleyicidir [4].

Trafik hacmi ve bagiml olarak arag hiz
siurt tespiti i¢in gerekli olan sensdrden
gelen bilgiler direk olarak
mikrodenetleyici (MCU-
microcontrooler) tarafindan
islenebilmektedir. Bu bilgiler, kullanim1
stireklilik arz ettiginden dolayr gomiili
sistemde harici veya dahili bellekte
depolanip  “ana  kontrol = merkezi
(server)” ne WLAN agi ile aktarilabilir.

Bellek ile mikrodenetleyici, UART seri

haberlesme protokolii ile dogrudan
etkilesim halinde olacagindan dolay1
birimler  aras1  veri akist  da
saglanabilmektedir. Tim sistemlerin
kontrolii ise ana kontrol merkezine dahil
olan  kullanict  ara  yiizi ile
yapilabilmektedir (Sekil 1).
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Sekil 1. Ornek ana kontrol merkezi sistem arayiizii

Yol smifinin belirlenmesi sonrasinda,
ilgili  kombinasyona ait Onceden
hesaplanmis (ve simiile edilmis) olan
151k akist degerine “dimleme” islemi
yapilabilir. Boylelikle s6z konusu yol
aydinlatma simifina uygun 151k akisi
degerine ulasilmis olacagindan, daha
givenli ve saglikli bir aydinlatma
yapilmis olacaktir.

2.2. Olasi Durum Degerlendirmesi

Sekil 2.a,b,c,d,e, simiilasyon ortaminda
kurgulanmig  bir yol aydinlatma
projesinin Dialux analizi sonuglarini
temsil etmektedir.

Kullanilan armatiir 120 W giiciinde,
16548 Lm 151k akist degerine sahip (140
Lm/W verimlilik), asimetrik lensli bir
drlindiir. Bu {irliniin .eulumdat ve .1dt
dosyalari iizerinden insa edilmis Dialux
projesinde M1, M2, M3, M4, M5 ve M6
yol smniflart i¢in analizler yapilmis ve
aydinlatma yeterlilikleri saglanmustir.
Buradaki amag, yol smifinin degismesi



durumunda, armatiiriin 151k akisindaki dogrultusunda, her bir yol sinifina gore
degisimin miktarinin belirlenmesidir. bastan  programlanmis 151tk akisi
Parametre kombinasyonlarindan belirli degerleri aktif olabilmektedir.

bir tanesini se¢me islemlerini saglayan

akill sistemden  gelen  veriler
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Sekil 2.b. M2 yol sinifi i¢in yapilmig Dialux analiz raporu goriintlsa.
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Sensorlerden gelen verilerin  akill
sistem unsurlar1 tarafindan (6nceden
bahsetmis  oldugumuz)  islenmesi,
dinamik parametrelerin duruma uygun
degerinin belirlenmesini saglamaktadir.

Sekil 2.e. M5 yol sinifi igin yaplulmls Dialux analiz fépo

ru goruntasa.

Bu durum ile eslesme saglayan
kombinasyon tekilinin ongérdiigi 151k
akist degeri dimlenmis olarak elde
edilmektedir.



Sekiller detayli incelendiginde, M1
simift i¢cin 16548 Lm degerindeki 151k
akis1 yeterli olurken, M2 i¢in 8400 Lm,
M3 i¢in 5600 Lm, M4, M5 ve M6 igin
ise 4200 Lm degerindeki 151k akisinin
yeterli oldugu goriilmektedir.

II1. SONUC

Akilli aydinlatma saglamada sistem
tasariminin ve miithendisliginin
timevarim ve tiimdengelim  bakis
acilartyla degerlendirilmesinden sonra,
etki alaninda kalmasi planlanan olay
Orgiisii kapsaminda ortaya konulacak
olan parametre kombinasyonlarinin
olusturulabilmesi, bu parametrelerin
edilgenlik  durumunun iyi analiz
edilmesi ile miimkiin olmaktadir. Bu
durumdan yola c¢ikilarak; yol smifi
belirlemede kullanilan parametrelerin
degerlendirilmesi yapilirken hiz
stnirinin ve trafik hacminin birbirine
bagimli  olarak  dikkate alinmasi
gerektigi sdylenebilir.

Yoldaki ara¢ yogunlugu giiniin her

saatine gore degisim  gOsterebilir.
Ogzellikle aksam is cikis1 saatlerinde
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