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Al-SAVES@PROJECTHUB

1. Proje Bashg:

Trafik IS1§1 Tanima ve Kontrolll Arag

Proje Kategorisi:

Robotikte Yapay Zeka

Proje Aciklamasi:

Bu proje, Raspberry Pi 5 ve Raspberry Camera v2 kullanarak trafik igiklarini taniyabilen
otonom bir arag gelistirmek amaciyla tasarlanmigtir. Proje, araca kirmizi igikta durmayi ve
yesil 1sikta ilerlemeyi o6greterek yapay zeka ve robotik alanindaki pratik kavramlari
tanitacaktir.

4. Anahtar Kelimeler:

Yapay Zeka, Robotik, Raspberry Pi, Trafik I$1g1 Tanima, Otonom Arag, Python

5.

Hedef Kitle:

Hem Egitimciler Hem de Ogrenciler

6.

Proje Hedefleri:

Yapay zeka ve robotik alaninda pratik bilgiler gelistirmek.

Gorintl isleme ve nesne tanima (trafik 1Siklart) uygulamalarini anlamak.
Raspberry Pi ve motor kontroli ile pratik becerileri geligtirmek.

Yapay zekayi 6gretim uygulamalarina entegre etme konusunda mesleki egitim
becerilerini geligtirmek.

Proje Zaman Cizelgesi :
o Baslangig Tarihi: 15/12/2025
o Bitis Tarihi: 10/02/2026
o Onemli D&niim Noktalar:

Raspberry Pi Kurulumu ve Kamera Entegrasyonu: 15/12/2025
Motor ve Suricl Entegrasyonu: 15/01/2026

Goriintii Isleme ve Trafik 11§ Tanima Modeli Egitimi:
20/01/2026

Arag Kontrol Algoritmasi Gelistirme: 25/01/2026

Proje Testleri ve Optimizasyonu: 01/02/2026
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8. Saglanan Kaynaklar:
o Raspberry Pi 5 8GB RAM (Donanim)
o Raspberry Camera v2 (Donanim)
o Iki DC motor, L298N motor siiriiciisti, LIPO 3S 1000mAh, araba gévdesi,
tekerlek malzemeleri (Donanim)
o Al uygulamalari igin Python programlama kilavuzlari.
Ders plani: "Yapay Zeka ve Bilgisayar Gérme Girig" (PDF)
o Proje rapor sablonu (DOCX).

(o]

9. Kullanilan Araglar ve Teknolojiler:

o Raspberry Pi 5 8GB RAM
Raspberry Camera v2
Python programlama dili
OpenCV library (goriinti isleme)
TensorFlow/Keras (makine 6grenme modeli)
Thonny IDE (python program yazimi aray(izi)
Srim kontroll ve proje igbirligi icin GitHub

O O 0O 0O oo
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10. Adim Adim Uygulama Plani:

o Step 1: Donanim Kurulumu ve Baglantilar
= Raspberry Pi 5'i gerekli igletim sistemi (Raspberry Pi OS)

ile kurun.
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= Raspberry Camera v2'yi Raspberry Pi'ye baglayin.

= Motorlari ve L298N motor siriiclisiinti Raspberry Pi'nin
GPIO pinlerine baglayin.

= LIPO 3S 1000mAh pili motor siiriicisine baglayin.

* Araba govdesini monte edin ve motorlari, tekerlekleri,
Raspberry Pi'yi ve diger bilesenleri takin.

o Adim 2: Geligtirme Ortami Kurulumu

* Raspberry Pi'ye Python ve gerekli kiitiiphaneleri (OpencCV,
TensorFlow/Keras) yukleyin.
= Thonny IDE gibi bir geligtirme ortami kurun.

o Adim 3: Trafik I$1g1 Tanima Modelini Egitme

Trafik 1S1Q1 goruntilerinden olugan mevcut bir veri setini toplayin
veya kullanin.

Toplanan verileri kullanarak bir gériintt siniflandirma modeli (or.
CNN tabanh) egitin. Model, kirmizi, yesil ve diger
renkleri/durumlari taniyabilmelidir.

Modeli, Raspberry Pi ile entegrasyona uygun bir bicime
dondgtirin (6r. TensorFlow Lite).

o Adim 4: Arag Kontrol Algoritmasinin Geligtirilmesi

Raspberry Kameradan canli video akigi elde edin.

Egitimli modeli kullanarak video akiginin her karesindeki trafik
isiklarini taniyin.

Taninan trafik 19131 rengine gore aracin hareketini kontrol etmek
icin Python kodu yazin:

Kirmizi 1g1k algilandiginda motorlari durdurun.

Yesil 1sik algilandiginda motorlari ileri dogru hareket ettirin.
Isik algilanmadiginda veya belirsiz durumlarda varsayilan
davranigi tanimlayin.

o Adim 5: Entegrasyon ve Test

Tum donanim ve yazilim bileSenlerini entegre edin.

Aracin trafik i1giklarina dogru tepki verip vermedigini test edin.
Modelin ve kontrol algoritmasinin performansini optimize etmek
icin farkl aydinlatma kosullari ve agilar altinda testler
gergeklestirin.
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o Step 6: Proje ilerlemesi ve Degerlendirmesinin Izlenmesi
= Haftalik incelemelerle projenin ilerleyigini takip etme.
= Proje sunumlari araciligiyla 6grencilerin kavrayigini
de@erlendirme.

Python Kod Ornegi :

import cv2

import numpy as np

import RPi.GPIO as GPIO

import time

from tensorflow.keras.models import load model # If using
Keras/TensorFlow model

# GPIO pin definitions (for motor driver L298N)
# These pin numbers should be adjusted according to your Raspberry
Pi's GPIO scheme

IN1 = 17
IN2 = 18
IN3 = 27
INA = 22

ENA = 23 # Enable A for Motor 1
ENB = 24 # Enable B for Motor 2

GPIO.setmode(GPIO.BCM)

GPIO.setup(IN1, GPIO.OUT)
GPIO.setup(IN2, GPIO.OUT)
GPIO.setup(IN3, GPIO.OUT)
GPIO.setup(IN4, GPIO.OUT)
GPIO.setup(ENA, GPIO.OUT)
GPIO.setup(ENB, GPIO.OUT)

# PWM settings (for speed control)

pwmA = GPIO.PWM(ENA, 100) # 100 Hz frequency
pwmB = GPIO.PWM(ENB, 100)

pwmA.start(0) # Motors stopped initially
pwmB.start(0)

# Motor control functions

def move_forward():
GPIO.output(IN1, GPIO.HIGH)
GPIO.output(IN2, GPIO.LOW)
GPIO.output(IN3, GPIO.HIGH)
GPIO.output(IN4, GPIO.LOW)
pwmA.ChangeDutyCycle(60) # 60% speed
pwmB.ChangeDutyCycle(60)
print("Moving forward")

def stop_motors():
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GPIO.output(IN1, GPIO.LOW)
GPIO.output(IN2, GPIO.LOW)
GPIO.output(IN3, GPIO.LOW)
GPIO.output(IN4, GPIO.LOW)
pwmA.ChangeDutyCycle(0)
pwmB.ChangeDutyCycle(9)
print("Motors stopped")

# Load traffic light recognition model

# This part will vary depending on the file path and structure of your
trained model

# model = load_model('path/to/your/traffic_light _model.h5")

# LABELS = ['red', 'green', ‘'yellow', 'none'] # Output labels of your
model

def preprocess_frame(frame):
# Preprocessing steps suitable for your model
# Resizing, normalization, etc.
resized_frame = cv2.resize(frame, (224, 224)) # Example size
normalized frame = resized frame / 255.0
return np.expand_dims(normalized_frame, axis=0)

def predict_traffic_light(frame):

Process the frame and get prediction from the model
processed frame = preprocess_frame(frame)
predictions = model.predict(processed frame)
predicted class_index = np.argmax(predictions[@])
return LABELS[predicted_class_index]

H oH HF HH

# Simple color detection (temporary placeholder for the model)
hsv = cv2.cvtColor(frame, cv2.COLOR_BGR2HSV)

# HSV color ranges for red light
lower_redl = np.array([0, 100, 100])

upper_redl = np.array([10, 255, 255])
lower_red2 = np.array([160, 100, 100])
upper_red2 = np.array([180, 255, 255])

# HSV color range for green light
lower_green = np.array([40, 40, 40])
upper_green = np.array([80, 255, 255])

mask_redl = cv2.inRange(hsv, lower_redl, upper_redl)
mask_red2 = cv2.inRange(hsv, lower_red2, upper_red2)
mask_red = cv2.bitwise_or(mask_redl, mask_red2)

mask_green cv2.inRange(hsv, lower_green, upper_green)

red pixels = cv2.countNonZero(mask_red)
green_pixels = cv2.countNonZero(mask_green)

if red_pixels > 1000: # Adjust threshold value through

experimentation
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return "red"
elif green _pixels > 1000: # Adjust threshold value through
experimentation
return "green"
else:
return "none"

# Initialize camera
cap = cv2.VideoCapture(®) # 0 for default camera

if not cap.isOpened():
print("Camera could not be opened!")
exit()

try:
while True:
ret, frame = cap.read()
if not ret:
print("Frame could not be retrieved!")
break

# Resize the image (for processing speed)
frame = cv2.resize(frame, (320, 2490))

# Traffic light detection
traffic_light status = predict_traffic_light(frame)

if traffic_light_status == "red":
stop_motors()

elif traffic_light_status == "green":
move_forward()

else:

# Stop if no light or ambiguous
stop_motors()

# Display the image on screen (optional, not needed if no GUI
on Raspberry Pi)
cv2.imshow('Frame', frame)
if cv2.waitKey(1l) & OxFF == ord('q'):
break

time.sleep(0.1) # Short delay to reduce processor load

except KeyboardInterrupt:
print("Program terminated.")
finally:
cap.release()
cv2.destroyAllWindows ()
GPIO.cleanup()

11. Degerlendirme Kriterleri:
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Ogrenci Geri Bildirimi: Anketler araciifiyla 6§renme sireciyle ilgili geri bildirim
toplama.

Proje Basan Olgiitleri: Al uygulamalari kullanilarak robotik gérevlerin basariyla
tamamlanmasi.

Beceri Degerlendirmesi: OJrencilerin yapay zeka programlama ve robotik
montajindaki yeterliliklerini 6lgme.

Mevcut Diller:

Tirkee.

Katkida Bulunanlar:
Tirkiye—Proje Takimi 1

o Mehmet Emin Ugur (Proje Lideri) — Proje gelistirme ve
koordinasyondan sorumlu ba$ egitimci.

o Harun Yenigan (Teknik Uzman) — Yapay zeka programlama ve robotik
alanlarinda uzmanlik sagladi.

o Aliimran Sahin (Mifredat Tasarimcisi) — Al tabanli el yazisi tanima igin
ders planlari geligtirdi.

o Ahmet Karagoz (EQitim Materyali Gelistiricisi) — Projede kullanilan
destekleyici belgeler ve kodlama materyalleri hazirlandi.

. Geri Bildirim ve Siirekli iyile§tirme:

Anketler: Her agamanin sonunda, 6grenciler ve e@itimciler projenin etkinligini
deg@erlendirmek icin geri bildirim anketlerini dolduracaklar.

Proje incelemeleri: Proje tamamlandiktan sonra, gelecekteki Al tabanl projeler
icin olasi iyileStirmeleri tartigmak lzere bir son degerlendirme toplantisi
diizenlenecektir.

Veri analizleri: Geri bildirim verileri, gligli yonleri ve iyilestiriimesi gereken
alanlari belirlemek icin analiz edilecek ve gelecekteki projelere bilgi
saQlayacaktir.

Video Linki: https://voutu.be/r i5fHAa3Vw?si=OwUi8XfqVfPDXKi3
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