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OZET

Giiniimiizde mikro denetleyiciler kontrol ve otomasyon sistemlerinde yogun olarak kullanilmaktadir. Trafik
sinyalizasyon otomasyonu i¢in kavsak kontrol sisteminin bir denetleyici tarafindan kontrolii ve birden ¢ok
kavsagin birlikte otomasyonu icin ise birbirleri ile haberlesmesi gerekmektedir. Ozel durumlarda kavsaklar
normal g¢alisma modlarint degistirmek ve yesil dalga senkronizasyonunu saglamak amaci ile birbirleri ile
haberlesme ihtiyaci duymaktadir. Bu ¢aligmada bir hastane yolu iizerinde birbirinden uzak mesafelerde bulunan
iki kavsak tizerinde bir ambulans yolunun agilabilmesi i¢in kavsak g¢alisma modlarinin degistirilmesi ve
kavsaklarin PIC 16F877 mikrodenetleyici ile kontroliiniin gerceklestirilmesi igin bir model proje
gerceklestirilmistir.

Anahtar Kelimeler : PIC mikrodenetleyici, Trafik sinyalizasyonu

TRAFFIC SIGNALS MODELLING WITH LONG DISTANCE COMMUNICATIONS
USING PIC MICROCONTROLLER

ABSTRACT

Today, microcontrollers are widely used in control and automation systems. For the automation of traffic
signalization, the crossroads need to be controlled by microcontrollers and for the automation of more than one
crossroad the communication of more than one microcontroller is required. In some special cases, the
intercommunication of microcontrollers is required to change crossroad status and obtain continuous flow (green
weave) synchronization. In this study, a method is proposed to control the traffic flow on a hospital road with
two crossroads located several km. apart from each other. For the purpose of changing the crossroads status to
have a continuous flow of the traffic, the series of PIC16F877 microcontroller is used.
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1. G|R|$ e  Kesisen akimlardan veya geqmetrik ozelliklerden
dolayr olusan  gecikmeleri, sikigmalart  ve
tikanikliklar1 6nlemek

e  Tagitlarin diger tasitlarla veya diger yaya gecitleri

Sinyal ikaz sistemleri (1s1kli isaretler) karayollari ile kesistikleri noktalarda giivenli bir gegis diizeni
iizerinde tasit trafigini ve Ozellikle kavsaklarda saglamak veya kaza ihtimalini azaltmak

diizenli ve giivenli bir trafik akigin saglamak igin e  Tagsit veya yaya yogunluklarmi gz 6niinde tutarak,
kullanilan kontrol geregleridir. Herhangi bir yerde akim ydnlerine gegis hakki veya 6nceligi verirken

uyumlu bir zaman dagitimin1 yapmak

e Yikli trafik yogunlugu olan bir yol iizerindeki
tagitlar1 zaman zaman durdurarak tali yollardaki
tasit ve yayalara da gecis olanagi saglamak

trafik sinyalizasyon tesisi kurulmasi i¢in asagidaki
maddelerden en az Dbirinin  ger¢eklesmesi
gerekmektedir.
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Trafik  sinyalizasyon sistemlerinde zaman
dagitimlarinda tasit ve yaya giivenligine titizlik
gosterilmeli, degisik akim yonlerine verilen gecis
hakki siireleri ve yonlerin yogunluklarina oranlarryla
uyumlu gecis streleri tespit edilmelidir. Ayrica
saatlik, giinliik, haftalik ve mevsimlik trafik akis

istatistikleri  tespiti ile zamanlama sistemleri
iizerinde esneklik temin edilmelidir. Revizyon
mimkiin ~ olmalidir. ~ Bununla  birlikte  bir

sinyalizasyon sisteminde ¢alisma modlart ig¢in ¢ok
modlu esnek sinyal akis zaman diyagramlar
uygulanabilmelidir. Normal bir trafik akig esnasinda
6zel durumlar meydana gelebilir. Bir ambulansin
karayolu iizerindeki gecis Ustiinliigii gibi bir durum
trafik  akismin  karayolu iizerinde  yeniden
degerlendirilmesini ve bu 6zel durumun en iyi bir
sekilde sinyalizasyon sistemine adaptasyonunun
yapilmasini gerektirmektedir (Ayfer, ).

2. KAVSAK SINYALIZASYON
SISTEMI

Kavsak trafik sinyalizasyon sistemi bir kavsak
lizerinde, tim yollardaki ara¢ akis istikametlerinde
ve yaya trafigine miisaade edilen tim gegis
istikametlerinde ii¢lii (kirmizi, sari, yesil) ikaz isaret
sistemlerinden meydana gelmektedir. Bu durum, iki
direkli kiigiik bir kavsak sisteminde (cadde ortasi
gecis kavsagi) en azindan 12 adet ikaz lambasinin
sinyal akis kontroliiniin gerceklestirilmesini gerekir.
Boyle bir kavsak tek modlu bir ¢alisma igin basit

zamanlayicilar ile yapilabilmektedir. Oysa ¢ok
modlu  ¢aligmalar  i¢in  ise  mutlaka  bir
mikrodenetleyici kontroli gerektirmektedir.

Mikrodenetleyici kontrolii ile kavsak kontroliine her
tirliic esnekligi saglamak miimkiin olabilmektedir.
Biiyiikk kavsaklarda ise (0zellikle biiyilk adali
kavsaklar) mikrodenetleyici veya mikrobilgisayar
kullanim1 kaginilmazdir. Boyle kavsaklarda ¢alisma
modlarimin sik sik degistirilmesi gerekmektedir.
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Sekil 1. Kritik kavsak dl¢iileri

Sekil 1’deki X yoniinden kavsaga giren tagitlar i¢in
Px noktasindaki kritik degerlerin belirlenmesinde
(bu nokta sabit olmayip her tasitin hizina gore
degisik bir yerdedir) Px noktasi tasitlarin % 85
hizina gore yaklasik olarak alinir. Ornek olarak sari
151k i¢in gerekli siire;

Yx =(3.6/Vx) (Lpx+Lgx) (1)
Formiiliiyle hesaplanir. Bu stirelerin
hesaplanmasinda yol kaplama g¢esitleri ve siirtiinme
katsayilar1 da  dikkate almabilir.  Asagidaki
Tablo 1°de 6rnek sar1 151k siireleri verilmistir.

Tablo 1. Sar1 Isik Siireleri

% 85 hiz Girig Uzaklig1

Km/saat 0 5 10 15 20
20 1.8 2.7 3.6 4.5 5.4
40 2.5 3.0 3.5 4.0 4.5
50 3.0 3.3 3.7 4.1 4.5
90 4.6 4.8 5.0 5.2 5.4

Pratik olarak, genellikle sar1 151k siireleri minimum 3
saniye olarak alimir. 70 Km/saat % 85 hiz igin 4
saniye, 90 Km/saat i¢in 5 saniye uyumlu kabul
edilir.

Kavsak  sinyalizasyon  sisteminde  siirelerin
belirlenmesinde genellikle belediyelerin ilgili kavsak
icin daha once elde ettikleri istatistiki bilgilerden
yogun olarak faydalanilir ve yesil dalga
sinyalizasyonun saglanmasina ¢aligilir.

3. PIC MiKRODENETLEYiCi
KONTROLLU SISTEM TASARIMI

Tasarimi yapilan sistemde (Sekil 2) kavsaklarin her
biri PIC 16F877 uC (PIC2, PIC3) ile miistakil olarak
kontrol edilmektedir. Ayrica 1. kavsaktan x metre
uzaklikta IR (infrared) alici modiilii yerlestirilmistir.
Infrared alic1 ve verici uygulamasinda PIC 16F84
nC (PIC1) entegresinden yararlanilmigstir.
Ambulanslar {izerine yerlestirilen (6zel bir kodlu
sinyal iireten) verici ile ambulans kavsak yaklasma
bilgisini IR alictya (PIC1) gondermektedir. IR alict
modiil sayesinde vericiden gelen modiileli sinyal
(tastyici+kontrol) tasiyicidan ayrilarak PIC16F84’e
uygulanmaktadir. Bu wuygulamada Telefunken
firmasimnin {iretmis oldugu TK19 TSOP1256 alici
modiill IR sinyalini 56 KHz’lik tasiyicidan
ayirmaktadir. Verici sistemde tasiyici i¢cin LMS555
entegresi kullanilmistir. Verici sistemde 8 ayr1 kanal
icin modiile edilecek 8 farkli frekansta sinyal
iretilmistir. Tasiyict sayesinde kontrol kodlarinin
daha uzak mesafelere iletimi saglanmaktadir.
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Sekil 2. Tasarim blok devre semasi

Tasarim devresinde kullanilan alici ve verici
modiillere ait blok diyagramlar Sekil 3 ve Sekil 4’de
verilmistir. Verici sistemde kullanilan 555 astable
calisma modunda kullanilmaktadir. 56 Hz tasiyict
calisma modu ic¢in gerekli diren¢ ve kondansator
degerleri hesaplanarak kullanilmistir.

Uzak mesafe haberlesmesinde RS 485 standarti
temel alinmaktadir. Bunun igin MAX485 veya
SN75176 siiriicii entegreden yararlanilmaktadir.
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Sekil 3. IR verici devresi blok devre semast

Sekil 4. IR alic1 devresi blok devre semasi

Bu calisma modunda 1. Kavsak (PIC2 kontrollii) ve
2. Kavsak (PIC3 kontrollii) yesil dalga modunda
calismaktadir. Acil durum bilgisi alan birinci kavsak
ambulans uzakligini da dikkate alarak c¢alisma
modunu degistirerek ambulansin kontrolli gecisine
uygun imkan saglamaktadir. Bu ayni sekilde ikinci
kavsagi uyararak ambulans bilgisini aktarmaktadir.
Bdylece aradaki mesafe dikkate alinarak 2. kavsakta
kontrolli uygun gecis i¢in c¢alisma modunu
degistirmektedir. Her iki kavsak belirlenen bir
stireden sonra yesil dalga moduna donerek trafik
akigt yeniden diizenlenmektedir (Gardner, 1998;
Benson, 1999; www.microchip.com).

Program yazilimlarinda PIC MPASM ve PICBASIC

PRO programlama dilinden yararlanilmistir
( www.microchip.com).
4. SONUG

Bu ¢aligsma ile kavsaklar arasi otomasyon sisteminde
gerek yesil dalga, gerekse acil durum modu
caligmalarinda senkronizasyon saglanmasi temin
edilebilmektedir. Kavsak kontroliinde gelismis bir
mikro denetleyici olan 16F877°nin avantajlarindan
yararlanilmigtir. Boylece kent yasaminda biiyilik
o6nem arz eden trafik sinyalizasyonu igin zaman
tasarruflu ve maddi kazangli bir yesil dalga
organizasyonu modeli ger¢eklestirilmistir.

Miihendislik Bilimleri Dergisi 2004 10 (Ozel Say1)43-46

45

Journal of Engineering Sciences 2004 10 (Special Issue) 43-46



http://www.microchip.com/
http://www.microchip.com/

Pic Mikrodenetleyici ile Uzak Mesafe Haberlesmesi Kullamlarak Trafik Sinyalizasyon Modellemesi, A. Ozek, O. Karal

5. KAYNAKLAR Benson, D. 1999. PIC’n up the PACE, 41 s. Square
1 Electronics, Kelseyville, CA 95451 U.S.A.

Gardner, N. 1998. “PIC Programlama El Kitab1”.

A 2002. PicBasic Pro User Manuel.
ronymous, febaste Hro Lser Manue Haziran, ISBN 975-6897-00-7.

Ayfer M., “Trafik Sinyalizasyonu”, Kara Yollar

Genel Miidiirliigii Matbaast www.microchip.com Data Sheets and Software.

Miihendislik Bilimleri Dergisi 2004 10 (Ozel Say1)43-46 46 Journal of Engineering Sciences 2004 10 (Special Issue) 43-46



http://www.microchip.com/

