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1. ROBOT VE

ROBOT MIMARISI

Bu béliimiin sonunda,
v" Robot kontrol yéntemlerini agiklayabilecek,
Cesitli robot mimarilerin 6zelliklerini karsilastirabilecek,

Robot mimarisi olusturan ilkelerini belirtebilecek,

Robot mimarisinin 6nemini agiklayabileceksiniz.




1.1. Robot ve Robot Mimarisi

Robotlar, kendi kendine (otonom) veya dnceden programlanmis gorevleri yerine getirebilen elekt-
romekanik araglardir. Bunu yapabilmeleri i¢in ¢evrelerini algilayabilmeleri, bilgi alabilmeleri ve bu bil-
gileri isleyerek tepkide bulunmalari, genellikle anlamli bir amag i¢in kullanabilmeleri gerekmektedir.
Bu ac¢idan degerlendirdigimiz de robotun; islem yapma, islemin sonucunu belirleme ve karar verme
yetenegi bulunmalidir. Bu 6zelliklerin bulundugu elektromekanik bir arag robot 6zelligini kazanmak-
tadir. Robotlar bunlari yaparken dogrudan bir operatoriin kontroliinde ¢alisabildikleri gibi bagimsiz
olarak bir bilgisayar programinin kontroliinde de ¢alisabilirler. Kontrol i¢in farkli sistem ve yontemler
bir arada etkilesimli olarak kullanilabilmektedir. Robotlar: kontrol etmek i¢in kullanilan sistem ve yon-
temler temelde robot mimarilerini olusturmaktadir.

1.2. Robot Kontrol YOontemleri

Robotun hangi durumda ne yapacagina, ne tepki gosterecegine karar verme islemine robot kontrolii
ad1 verilmektedir. Robot kontrol sistemleri farkli arag ve programlardan olusmaktadir. Ayni sekilde kont-
rol sistemleri icin farkli kontrol yéntemleri kullanilmaktadir. Kullanilan kontrol yéntemleri sunlardur:

1. -(Reactive) -: Etki tepki prensibiyle ¢alisan kontrol yontemidir. Bu kontrol y6n-

temi uyaran-cevap ikililerinden olusan kurallar icerir. Bu kontrol yéntemi “algilama” ve “hareket
etme” modelini taban almistir. Daha 6nce yapilan islemleri hafizada tutmadig: gibi belirli bir
hafizasi da yoktur. Ne yapacagini diisiinmedigi icin ¢ok hizlidir. Tepkisel kontrolii robotlar gre-
nemez (kurallarini degistirmez) ve ileriye yonelik plan yapamaz.

2. Bilingli (Deliberative) Kontrol: Once ayrintili olarak diisiinen, sonra bu diisiince sonucuna
gore hareket eden kontrol yontemidir. Bu kontrol yontemi “algilama”, “planlama” ve “hareket
etme” modelini taban almistir. Planlama-arastirma gerektigi igin ve arastirma da zaman aldigin-
dan bu kontrol yontemi yavastir. Biling kontrolii robotlarda diisiinme ve hareket etme pes pese
gerceklestirilir.

3. Karma (Hibrit) Kontrol: Diisiinme ve hareket isleminin paralel olarak yiiriitiildigii kontrol
yontemidir. Tepkisel ve bilingli kontrol yéntemlerinin birlesmesinden olusmaktadir.

4. Davranigsal (Behavioral) Kontrol: Karma kontrole alternatif olarak sunulmusgtur. Tepkisel ve
bilingli hareket 6zelliklerine sahiptir.

Robot mimarileri bu kontrol yontemlerinin uygulanmasindaki farkl: goriis ve tartigmalardan ortaya
ctkmus, belirli donemlerde belirli mimarilere sahip robotlar tiretilmistir. Robotik anlama (Sense-algila-
ma), planlama (Plan) ve hareket etme (Act-eylem) arasindaki iliskiler ve algilayicilar tarafindan tireti-
len duyusal verilerin robotik sistem tarafindan islenmesindeki ve degerlendirilmesindeki farklar ¢cesitli
mimarilerin ortaya ¢ikmasina neden olmustur.

1.3. Robot Mimarisinde ilkeler

Robot mimarisinde uzun bir siire boyunca yaygin olarak kabul edilen ilkeller sense, plan ve act
arasindaki iliskilere dayalt olarak agiklanmustir. Sense, algilayicilardan bilgi almay1 ve diger bilesen-
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ler icin “cikt1” tiretmeyi saglamaktadir. Plan, algilayicilardan veya diger islevsel bilesenlerden alinan
tiim bilgileri kullanarak, gerceklestirecek gorevler iiretmeyi, hareket plani yapmayi saglar. Act, gorevleri
yerine getiren islevsel bilesenlerin, hareket bi¢imini saglar. Bu ilkelere dayali olarak gelistirilen Hiye-
rarsik (Deliberative Kontrol) Mimari, Tepkisel (Reactive Kontrol) Mimari ve Karma (Hibrit Kontrol)
Mimari yaygin olarak robot tasarimlarinda kullanilir.

Hiyerarsik mimaride; “algilama”, “planlama” ve “hareket etme” pes pese gelen bir siire¢ olup her-
hangi bir robotik eylem icin ¢evre algilanmali, buna dayali yapilacaklar planlanmali ve bundan sonra
harekete gecilmelidir. Her adimda robot, sonraki hamlesini planlamalidir. Bilgiler ardisik olarak islen-
digi i¢in bilesenlerinin herhangi birindeki basarisizlik biitiin sistemi etkilemektedir. Bu tiir mimarilerin
en 6nemli dezavantaji performanslarinin disiikliigiidiir. Bu model robotun ¢alismakta oldugu ¢evrenin
degismedigi sabit durumlar 6rnegin endiistriyel ortamlar olduke¢a uygundur.

ROBOT iLKELERI GIRIS CIKIS

ALGILAMA

PLANLAMA Direktifler
(Algilanan ve/veya biligsel)
HAREKET ETME

Sekil 1.1: Hiyerarsik mimari

Tepkisel mimaride; “algilama” ve “hareket etme” es zamanli olarak gerceklestirilir. Algilamaya kar-
silik hareket tiretilmektedir. Burada bir planlama siireci bulunmamaktadir. Asagidaki sekilde tepkisel
mimaride ilkelerin iligkileri gosterilmistir.

ROBOT ILKELERI GIRIS CIKIS

ALGILAMA
PLANLAMA
HAREKET ETME

Sekil 1.2: Tepkisel mimari

Karma mimaride, ‘algilama’ ve ‘hareket etme’ es zamanli olarak gergeklestirilirken planlama da ya-
ptlmaktadir. Asagidaki sekilde karma mimaride ilkelerin iligkileri gosterilmistir.
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ALGILAMA — R
€nsor verileri —— areket kKomutlari
HAREKET ETME

Sekil 1.3: Karma mimari

Gegmis yillarda robot mimarileri arasindaki temel fark daha planlamaci veya daha fazla tepkisel
olup olmadigina dayanirdi. Daha sonra davranigsal mimariler 6ne ¢ikmigtir. Davranigsal mimaride;
robotun gevresiyle ilgili durumlar i¢in programlanmasina gerek yoktur. Cevresiyle ilgili butiin bilgiler
algilayicilari araciligiyla kendisine ulasmaktadir. Algilayicilarindan elde ettigi bu bilgileri yavas yavas
yakin cevresindeki degisikliklere gore hareketlerini diizeltmek icin kullanmaktadir. Bu yontemle robot
kargilasabilecegi her tiirlii durumla basa ¢ikabilecek bir tepkisel davranis saglamakeadir. Asagidaki se-
kilde davranigsal mimaride ilkelerin iligkileri gosterilmisgtir.

— BPEMERFEN —

mg Davranis n-1 juxe

—

Hareket Etme

—_
© :0
E 5
g £
(] O
= )
o o
< v

mg Davranis 2

mg Davranis 1 [

Sekil 1.4: Davranigsal mimari

Giiniimiizde ise Olasiliksal (Probabilistic) Robotik olarak da adlandirilan istatistiksel robotik alan;
robotlarin éngoriilemeyen, belirsizlik i¢eren ortam ve olaylara maruz kaldigi durumlarda istenilen ro-
botik kontrol ve davraniglari yapmasini saglar. Daha once kargilasmadigi ortamlarda etkin bir sekilde
calisabilen robotlarin gelistirilmesini amaglanmaktadir. Bu nedenle bir robotun, tanimlanan istatistik-
sel fonksiyonlara dayali belirli bir hareket ya da eylemi i¢in, en olabilecek sonuglari gelistirmesi ve sonra
da bunlardan en uygun olani uygulayabilmesi gerekmektedir.

Robot mimarisini bir 6rnek tizerinde anlamaya ¢alisalim. Robot y6netim sistemi (pilot), robot goriis
(vizyon) sistemi ve robot yonlendirme (navigasyon) sistemi olmak tizere ii¢ sistem tarafindan kontrol
edilen bir robot diistinelim. Aslinda bu {ig sistem, robotumuzu kontrol etmek i¢in kullandigimiz mima-
riyi olusturmakeadir.

Robot yonetim sistemi; robotun y6netimini saglayan, 6rnegin bir engele ¢arpmay1 6nlemek igin
robotun hareket yoniinii degistiren, robotu hedef bélgeye dogru gotiirmek i¢in kullanilan sistemdir. Ro-
bot goriis sistemi; belirli bir alanindaki bilinen yer isaretlerini, engelleri tanimasi veya yenilerini bulmasi
icin kullanilan sistemdir. Robot yonlendirme sistemi ise robotun yerini ve hareket yoniinii belirlemek
icin kullanilan sistemdir. Robot kontroliinii saglamada bu ti¢ sistem isbirligi icinde hareket etmek zo-
rundadir. Ornegin navigasyon sistemiyle robot; hedefe dogru ilerlerken, bulundugu ortamin belirli bir
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alanindaki bilinen yer isaretlerini tanimak veya yenilerini bulmak i¢in vizyon sistemine, ayni zamanda
hedef bolgeye dogru ulagmak icin de pilot sistemine ihtiyag duymakrtadir. Pilot sistem bir engeli dnlemek
igin robotun hareket yoniinii degistirmelidir. Ustelik pilot, 6niinde bir engel bulunup bulunmadigini
kontrol etmek i¢in kameraya ihtiya¢ duyabilir. Ayni zamanda navigasyon sisteminin, bilinen yer isaretle-
rini tantyarak robotun yerini belirlemek i¢in arkasina bakmasi da gerekebilir. Bu nedenle, farkls sistemler
arasindaki bu etkilesimleri saglamak icin bazi koordinasyon mekanizmalarina ihtiya¢ duyulmaktadir.
Kullanilacak mekanizma ve robotik sistemin mevcut kaynaklari, bu etkilesimlerden elde edilen birlesimle
birlikte robotun hedefine ulagmasini saglamak zorundadir. Bu nedenle robot mimarileri her zaman birer
paradigma olarak ele alinmstr.

1.4. Dusunelim/Tartisalim

Yer yer batakliklarin ve agaclarin bulundugu bir araziyi gegmek zorunda olan bir robotumuzun oldu-
gunu diisiinelim. Robotumuzun bu araziyi batakliga diismeden, agaclara carpmadan gegebilmesi isten-
mektedir. Buna gore:

a) Bu robot nasil bir yénetim sistemine sahip olmalidir? Nigin?

b) Robotta hangi kontrol araglarinin bulunmast istersiniz? Bu araglari nicin tercih ettiniz? Taru-
siniz.

1.5. Degerlendirme Sorulari
1. Bir robotun, kendi kendine (otonom) veya 6nceden programlanmis gorevleri yerine getire-
bilmesi icin agagida belirtilen 6zelliklerden hangisine sahip olmas: yeterlidir?
a) Cevresini algilayabilme yeteneginin bulunmasi yeterlidir.

b) Bulunduklari ortamdan bilgi alabilmeleri ve bu bilgileri isleyerek tepkide bulunabilmeleri ye-
terlidir.

c) Islem yapma, islemin sonucunu belirleme ve karar verme yetenegi bulunmalidir.
d) Aldiklar bilgileri genellikle anlamli bir amag i¢in kullanabilmeleri yeterlidir.

e) Bir operatérden bagimsiz olarak islem yapma yeteneklerinin bulunmas: yeterlidir.

2. Robotlar1 kontrol etmek i¢in kullanilan farkl: sistem ve yontemler agagidakilerden hangisini
olusturmaktadir?

a) Robot kontrol teknolojilerini
b) Robot kontrol yéntemlerini
¢) Robot kontrol sistemlerini
d) Robot mimarisini

e) Robot paradigmalarini
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3. Uyaran-cevap ikililerinden olusan kurallar igeren robot kontrol yoéntemi asagidakilerden
hangisidir?
a) Davranigsal (Behavioral) Kontrol
b) Tepkisel (Reactive) Kontrol
¢) Karma (Hibrit) Kontrol
d) Bilincli (Deliberative) Kontrol
e) Olasiliksal Kontrol
4. Asagidakilerden hangisi karma kontrole alternatif olarak sunulan robot kontrol yontemidir?
a) Davranigsal (Behavioral) Kontrol
b) Tepkisel (Reactive) Kontrol
¢) Karma (Hibrit) Kontrol
d) Bilincli (Deliberative) Kontrol
e) Olasiliksal Kontrol

5. Asagidakilerden hangisi 6nce ayrintili olarak diigiinen, sonra bu diigiince sonucuna gore ha-
reket eden kontrol yontemidir?

a) Davranigsal (Behavioral) Kontrol
b) Tepkisel (Reactive) Kontrol

¢) Karma (Hibrit) Kontrol

d) Bilincli (Deliberative) Kontrol

e) Olasiliksal Kontrol

6. Diisiinme ve hareket igleminin paralel olarak yiiriitiildiigii kontrol yontemi agagidakilerden
hangisidir?
a) Davranigsal (Behavioral) Kontrol
b) Tepkisel (Reactive) Kontrol
¢) Karma (Hibrit) Kontrol
d) Bilingli (Deliberative) Kontrol
e) Olasiliksal Kontrol

7. Robotun ¢aligmakta oldugu cevrenin degismedigi sabit durumlar (6rnegin endiistriyel ro-
botlar) icin olduk¢a uygun olan robot mimarisi asagidakilerden hangisidir?

a) Hiyerarsik Mimari
b) Tepkisel Mimari
¢) Karma Mimari

d) Davranigsal Mimari

e) Olasiliksal Robotik
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8. Daha énce kargilagmadig1 ortamlarda etkin bir gekilde ¢alisabilen robotlarin geligtirilmesini

amaglayan robotik alani agagidakilerden hangisidir?
a) Hiyerarsik Mimari

b) Tepkisel Mimari

¢) Karma Mimari

d) Davranigsal Mimari

e) Olasiliksal Robotik

9. Asagidakilerden hangisi robotun gevresiyle ilgili durumlar i¢in programlanmasina gerek ol-

madigin1 savunan mimaridir?
a) Hiyerarsik Mimari

b) Tepkisel Mimari

¢) Karma Mimari

d) Davranigsal Mimari

e) Olasiliksal Robotik

10. Cesitli robot mimarilerin ortaya ¢ikmasinin nedenini agagida verilen gériislerden hangisi

daha giiclii olarak agiklamaktadir?
a) Robot mimarileri robot kontrol yontemlerindeki farkliliklardan ortaya ¢tkmistur.
b) Belirli dsnemlerde belirli mimarilere sahip robotlarin tiretilmesi sonucu ortaya ¢tkmistur.

c) Robotik anlama (Sense-algilama), planlama (Plan) ve hareket etme (Act-eylem) arasindaki ilis-
kilerin yorumlanma seklinden ortaya ¢tkmistur.

d) Robotik algilayicilar tarafindan iiretilen biligsel verilerin robotik sistem tarafindan islenmesin-
deki ve degerlendirilmesindeki farklardan ortaya ¢tkmistur.

e) Robotlarin islem yapma yetenegi, islemin sonucunu belirleme yetenegi ve karar verme yetenegi
arasindaki farkliliklardan ortaya ¢ikmistir.
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Bu béliimiin sonunda,

v" Kullanilan uygulama alanlarina gére robot tiirlerine 6rnek gosterebilecek,

v" Hareket mekanigine gore robot tiirlerini aciklayabilecek,
v Egitsel amagli robot tiirlerinin 6zelliklerini 6zetleyebilecek,
v" Robot tiirlerini siniflandirabilecek,

v" Robot tiirlerini karsilastirabileceksiniz.




2.1. Robot Turleri ve Egitsel Amacli Robotlar

Giiniimiizde, robotlar pek ¢ok alanda ¢ok farkli gorevler tistlenmekte ve robotlara devredilen isle-
rin sayist siirekli olarak artmaktadir. Bu nedenle pek ¢ok farklr dlgiite gore robotlar siniflandirilabil-
mektedir (Benson, 2012; Robotpark, 2017; Robot Wiki, 2017). Ornegin hareketli (mobil) veya sabit
olmasina gore, kullanilan alanlara gore, hareketin cinsine gore. Siniflandirmada temel dlgiit robot i¢in
"Ne yapar?" ve "Bunu nasil yapar?" sorularina verilen yanit olmalidir. Genellikle elde edilen yanitlar
robotlari; uygulamaya gore robotlar ve hareket mekanigine gore robotlar olmak tizere iki temel sinifa
ayirmakrtadir. Ozellikleri ve yapist nedeniyle herhangi bir tiir igerisine girmeyen veya bir tiir igerisine
heniiz d4hil edilmeyen robotlar dikkate alinmamistir. Egitsel amagli robotlar ise dzellikleri nedeniyle
ayr1 kategoride incelenmistir.

2.2, Kullanilan Uygulama Alanlarina Gore Robotlar

: Herhangi bir endiistriyel tiretim ortaminda kullanilan robotlardir. Endiist-
riyel robotlarin en 6nemli 6zelligi kollara sahip olmasidir.

Bu uygulamalar igin gerekli olan
malzeme tagima, malzeme yiikleme, kesme, tutma, yerlestirme, sekil verme, degistirme, yiizey kaplama,
silindirik ve diizlem yiizey taglama gibi imalat islemleri bu kollar araciligiyla gerceklestirilmektedir.

Resim 2.1: Endiistriyel robotlar

Ev Robotlari: Evde kullanilmak icin gelistirilmis robotlardir.

Bu ortamda
kullanilan ayrica, bazi gozetim ve Telepresence robotlar ev robotlar: olarak kabul edilebilir.

Uriin satist ve reklam, tur rehberi, gece bekgisi, fabrika miifettisi ve saglik danismanligt icin
de kullanilmaktadir. Bir uzaktan egitim sinifinda, bir telepresence robotu, sinif ici egitmen olabilir,

sinifin etrafinda dolasabilir ve 6grencilerle yiiz yiize etkilesimde bulunabilirler. Kablosuz internet bag-
lantisi olan uzaktan kumandali ve tekerlekli yapldadlrlar.—

saglamakin b ablt klanirlar
\
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Resim 2.2: Ev robotlar:

Tibbi Robotlar: Ilag tiretiminde ve dagitiminda, tubbi kurumlarda, hastanelerde malzeme tasimak,
doktorlara yardimer olmak icin kullanilan robotlardir.

_ Cerrahi operasyonlarda doktorlarin en énemli yardimcisi konumundadir.

0
Resim 2.3: Tibbi robotlar

B> L
|

Servis Robotlari: Kullanim sekli agisindan diger tiirlere girmeyen robotlardir. Bu robotlar 6zerk

tiretim faaliyetlerinde kullanilmaz. Insan tarafindan yapilan tehlikeli ve zor islerde insana yardimci
olmast icin gelistirilmistir.

_/
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Resim 2.4: Servis robotlar:

Askeri Robotlar: Askeri kullanim i¢in gelistirilmis robotlardir.
Genellikle baslangicta askeri amaglar i¢in olugturulan
bu robotlar kolluk, arama kurtarma ve diger ilgili alanlarda da kullanilabilmektedir.

0
Resim 2.5: Askeri robotlar

: Bunlar herhangi bir hizmette kullanilmayip ¢ogunlukla eglence ve oyun arka-
dashig1 icin tercih edilen robotlardir. Bu robotlar ¢ok genis bir yelpazede yer almaktadir. AIBO, Poo-Chi
gibi robotik képekler ve hayvanlar, ses tanima ve yiiriime gibi bazi gelismis 6zellikleri sahip QRIO,
Robosapien gibi insanst oyuncak robotlar, hareket simiilatorleri olarak kullanilan belden robot kollart
gibi fonksiyonel robotlar da bu kategoride degerlendirilmektedir.

fage
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Uzayda kullanilmak i¢in iiretilen robotlardir. Bu tiir robotlar Uluslararasi Uzay
[stasyonu'nda, Mars’in kesfinde ve diger uzay gérevlerinde kullanilmaktadir. Bu anlamda uzay sondalart
da birer robottur.

Resim 2.7: Uzay robotlart

Hobi ve Yarisma Robotlari: Kisisel olarak yapilan robotlardir.

Birgok ulusal ve uluslararast yarigma bu amagla gercek-
lestirilmektedir.

Resim 2.8: Hobi ve yarisma robotlari

Sanal Robotlar: Sanal robotlar gercek hayatta fiziksel olarak bulunmayan robotlardir. Sanal robot-
larin yapi taglar ﬁ Sanal robotlar, gercek bir robot simiilasyonunu ya da sadece

tekrarlanan bir gorevi gerceklestirebilirler.

Robot simiilatorleri

kullanilarak maliyet ve zaman tasarrufu saglanmakradir.
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Resim 2.9: Sanal robotlar

2.3. Hareket Mekanigine Gére Robotlar

Sabit robotlar siirekli tekrarlayan gorevlerini pozisyonlarini degistirmeden yapan
robotlardir. Robotun sabit olmasi ile anlatilmak istenen robotun temelinin sabit olmasidir. Yoksa ro-
botun kollar1 hareket halindedir.

Bu tiiriin i¢cine Kartezyen / Portal robotlar, Silindirik robotlar, Kiiresel robotlar, SCA-
RA robotlar, Belden robotlar (robotik kollar) ve Paralel robotlar girmektedir.

Resim 2.10: Sabit robotlar

Tekerlekli Robotlar: Tekerlekli robotlar pozisyonlarint tekerlekleri ile degistirebilen mobil robot-
lardur. . Ayni
zamanda tekerlekli hareketin kontrolii diger mobil robotlara oranla daha kolaydir. Bu nedenle tekerlekli
robotlar en sik kargilagilan mobil robot tiplerindendir. Bu robot sinifi kendi igerisinde ¢ogunlukla te-
kerlek sayisina gore siniflandirilir. Bu tiiriin igerisinde tek tekerlekli robotlar, mobil top robotlar, iki te-

kerlekli robotlar, ii¢ ve daha fazla tekerlekli robotlar, cok tekerlekli robotlar bulunmaktadlr._

N
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Resim 2.11: Tekerlekli robotlar

Paletli Robotlar: Paletli robotlar tekerlekli olmasalar da ¢alisma prensibi agisindan tekerlekli robot-

lara cok benzer olarak caligir. Bu robotlar hareket etmek icin tekerlekleri yerine tanklar gibi paletlerini
kullanir.
Paletler yerle temas alanini genislettigi i¢cin robotun

agirligr daha genis bir yiizeye dagilmakta bu tiir zeminlere saplanmasini engellemektedir. Bu nedenle
paletli robotlar tekerlekli robotlara gore daha fazla agirlik tagiyabilir.

Resim 2.12: Paletli robotlar

Ayalkli Robotlar: Ayakli robotlar da tekerlekli robotlar gibi mobil robotlardandir ancak hareket
yontemleri ve teknolojisi cogunlukla tekerlekli robotlara daha tistiin ve karmagikeir. Ayakli robotlar

, li¢ ayakli robotlar,
dort ayakli robotlar, alti ayakli robotlar ve ¢ok ayakli robotlar sayilabilir. Giiniimiizde bir¢ok kurum ve
tiniversite tarafindan aragtirilan ve gelistirilen robot tipidir.

Resim 2.13: Ayakli robotlar - J
29 J



kullanilmak i¢in tasarlanmis

Resim 2.14: Yiizen robotlar

Ucan Robotlar: Ugan robotlar; kanat, pervane ya da balonlari ile havada asili kalarak ve manevra
yaparak hareketlerini saglayan hareket eden robotlardir. Bu robotlara 6rnek olarak ugak benzeri kanatl
robotlar, kus/bdcek benzeri kanatli robotlar,
robotlar verilebilir. Bu robotlar

, insansiz hava araclari ve balonlu

kullanilmaktadir.

o
Resim 2.15: Ugan robotlar

Yilan Robotlar: Bu robotlar sahip olduklar: hareket yetenekleri ile her tiir ortamda ¢ok yonlii olarak
kullanilabilmektedir. Duvarlar ve bogluklar arasinda dolasabilmeleri,
bilgi almak icin ¢ok uygun yapida olmalari bu robotlarin gelistirilme nedenlerini olusturmaktadir.




Yumusak Elastikk Robotlar: Hareket organlari ve yapilart esnek robotlardir. Genellikle govdeleri
silikondan, diger organlari (el, kol vs.) is

Bu tiir, robotik alaninda kendile-
rine yeni yeni yer bulan robotlardir. Bu robotlarin esin kaynaklari genellikle kalamar ve toprak solucani
gibi hayvanlardir. Kendilerine 6zgii davranislara sahiptirler.

Resim 2.17: Yumusak elastik robotlar

Mobil Kiiresel Robotlar (Robotik Toplar): Bu robotlar gériiniis olarak topa benzeyen robotlardir.
Kar veya kum gibi zeminlerde tekerlekli robotlara gore daha fazla performans gosterdikleri, ayric

kullanim icin tasarlanmakla birlikte

fazla ¢esidi de bulunmaktadir.

] dadidalre F

Resim 2.18: Mobil kiiresel robotlar

Hibrit Robotlar: Bu tanim hem birden fazla hareket mekanigine sahip robotlar icin hem de si-
bernek roborlr sin kullanilmakiad:- ST GRAGRIGOBOUNREN RGO AReE eSO REARID

Biyolojik elemanlar olarak den[y hayvanlarinin néronlari (genellikle fare) kul-

lanilmaktadir. Bu néronlara bagli gipler robotik sistemjn temelini olusturmaktadir. Bu robotlarin birer
sibernetik organizma oldugu rahatlikla séylenebilir. Uhiversite ve arastirma kuruluslarinda gelistirilen
arastirma amagli deneysel robotlardir.
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Resim 2.19: Hibrit robotlar

Siirii Robotlare: Siirii robotlari, yapt olarak birlesik ve tek olmak yerine ¢ok sayida benzer ve basit
fonksiyonellikte robotun ortak ¢aligmalari ile isleyen robotlardir. Modiiler robotlarla benzerlikler gos-
terseler de siirii robotlarinin elemanlari ¢ok daha fazla sayida ve fonksiyonel agidan ¢ok daha basittir.

Resim 2.20: Siirii robotlar1

Modiiler Robotlar: Modiiler robotlar da siirii robotlar gibi robotik sistemi degisik robotik par¢alara
dagitllmig robot sistemleridir. Bu tiir robotlar yeni kosullara uyum veya yeni gérevleri gerceklestir-
mek amaciyla kendilerini yeniden yapilandirabilmektedir. Bu amagla kendi parcalarinin baglanularini
yeniden diizenleyerek kendi seklini degistirebilmektedir. Bu robotlarin siirii robotlarindan farki ise,
parcalarin daha gelismis ve nispeten daha az sayida olmasidir.

Modiiler yapr bloklari genellikle tutucular, ayaklar, tekerlekler, kameralar,
yiik ve enerji depolama gibi birimlerden olusmaktadir.

Resim 2.21: Modiiler robotlar
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Milkro Robotlar: Mikro robotlar, hem mikro hassasiyette islem yapabilen farkli boyutlardaki robot-
lart hem de mikrometre boyutlarinda olup mikro hassasiyette islem yapabilen robotlar1 ifade etmektedir.
Bu tiir robotlar uzay ¢alismalarinda, tipta, askeri uygulamalarda ve daha pek ¢ok yerde kullanilmak-
tadir. Mikro robotlarin kullanildigr en 6nemli alan, tibbi mikro robot uygulamalaridir. Bu alan insan
viicudundaki ¢esitli hastaliklar1 insana rahatsizlik vermeden taniyip, dogrudan hasta olan noktaya ilag
verebilecek, biyopsi ve cerrahi miidahale yapabilecek kiigiik kablosuz robotlarin gelistirilmesini amag-
lamakradir.

Resim 2.22: Mikro robotlar

Nano Robotlar: Nano robotlar nanometre diizeyinde hassasiyetle islem yapabilen ¢ok hassas robot-
lardir. Bu tiir robotlar boyut olarak nanometre diizeyinde ifade edilen ¢ok kiiciik 6l¢iilerde (atom ve mo-
lekiil boyutlarinda) yapilmis olabildigi gibi nano 6l¢ekte dogrulukla hareket edebilen makro veya mikro
olgekli robotlar da olabilmektedir. Bu robotlar nanoteknoloji, biyoteknoloji ve biyomedikal alanlarinin
gelisimine katkida bulunmak i¢in yine bu alanlardaki gelismelerden yararlanarak tiretilmektedir. Mik-
ron ve nanometre boyutlarinda cisimleri, parcalar: ve biyolojik maddeleri ¢ok hassas olarak manipiile
edebilecek nano robotlarin gelistirilmesi ¢aligmalar siirdiirtilmektedir.

Resim 2.23: Nano robotlar

Beam Robotlar: Beam (Biology, Electronics, Aestetics, Mechanics) robotlar yapilarinda temel elekt-
ronik bilesenlerin kullanildig: robotlardir. Bu nedenle beam robotlarin yapiminda genellikle programla-
nabilir mikroiglemci veya mikrodenetleyici kullanilmaz. Bu tiir robotlar temel elektronik elemanlariyla
(foto-diyotlar, kapasitorler, tersleyiciler ve transistorler gibi) yapilan basit lojik devrelerle tipk: bir sinir
ag1 gibi olusturulur. Genellikle olusturulan mantk devreleri ile algilayicilardan algiladiklar: sinyalleri
yorumlayarak kendinden i¢giidiimle hareket ederler. Genellikle giines enerjisinden giiclerini alirlar. Bu
tiir robotlar dogadan esinlenerek yapilmaktadir.
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Resim 2.24: Beam robotlar

2.4. Egitsel Amacli Robotlar

Yiizyilimizda robotlarin egitsel amaglarla kullanimi giderek artmaktadir. Egitsel amaglarla gelis-
tirilen ve kullanilan ¢ok fazla say1 ve tiirde egitsel robot, robot kiti ve seti ortaya ¢tkmigstir. Robotlar
egitimde daha ok FTMM (Fen, Teknoloji, Miihendislik ve Matematik) egitimini desteklemek amaglt
kullanilmaktadir. Fakat giintimiizde 21. ytizy1l becerileri olarak adlandirdigimiz problem ¢6zme, birlik-
te ¢aligma, karar verme, bilgi-islemsel diisiinme gibi ¢esitli becerilerin kazanilmasinda da etkili oldukla-
rinin belirlenmesiyle diger egitim alanlarinda da (sosyal bilimlerde) kullanimi yayginlasmaya baslamis-
ur. Ozellikle 6grencilerin kesferme, elestirel diisiinebilme ve sosyal becerilerini gelistirmedeki etkileri
dikkati cekmektedir. Bu konuda yapilan ¢aligmalarin biiyiik bir boliimii robotlarin egitime olan pozitif
etkisini ortaya koymastyla sonuglanmistir. Ornegin programlama dilleri 6gretiminde robot kullanimiy-
la birlikte 6grencilerin problem ¢ézme becerilerinin gelistigini, is birligi icerisinde takim ¢alismalariyla
bilgiyi paylasarak 6grendikleri belirlenmistir. Bunlarin saglanmasinda kullanilabilecek egitsel robotlar
farkl: sekillerde siniflandirilmaktadir. Bazi siniflamalar robotun kullanilacagi egitim tiiriine gore, bazt
siniflamalar robotun yapisina (Elektronik Robot Kitleri, Mekanik Robot Kitleri, Insansi —Hiimanoid—
Robotlar gibi), bazi siniflamalar maliyetine gore, bazi siniflamalar da kullanilabilecek yas guruplarina
gore yapilmaktadir.

Blok (LEGO Benzeri) Tabanli Robot Montaj Setleri:

Bu tiir robotik setler oldukea fazla sayida yapi ve hareket bilesenle-
rinden olugsmaktadir. Ornegin VEX IQ Stiper Kit icerisinde 850 adet yapisal ve hareket bileseni, 4 adet
akillt motor, 7 gesit algilayici, robot kontrol kumandasi, robot kontrol karti ve piller bir saklama kutusu
icerisinde yer almaktadir. LEGO® MINDSTORMS® EV3 Education Ana Set toplam 541 parcadan
olugsmaketa, icerisinde yapisal bilesenler, EV3 programlanabilir kontrolér, renk algilayici, ultrasonik algt-
layici, buton algilayici ve jiroskop algilayici bulunmaktadir. Yine ayni sekilde Fischertechnik ROBOTI-
CS TXT Discovery Set 310 pargadan olugmaktadir.
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Resim 2.25: Blok (LEGO benzeri) tabanli tobot montaj setleri
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Diigiik Maliyetli Programlanabilir Robotik Kol Setleri: Robotik kollar insan kollarindan esin-
lenerek tasarlanmis ve benzer fonksiyonlara sahip robotik sistemlerdir. Robotik kol, programlanabilir
yapida, mekanik parcalarin biitiinii ya da karmagik bir robotun bir parcasi olarak nitelendirilebilir. Bir
kol sistemi farkl: eklemlerin birbirlerine baglanmasi ile olusmaktadir. Eklemlerin baglanti noktalarin-
da bulunan motorlarin hareketleri robot kolun yapabilecegi hareketlerin gostergesini olusturmakeadir.
Robot kollarin uglarinda ger¢eklestirilmesi istenen islemlere uygun bir arag bulunur. Bu ara¢ kavrama,
kaldirma, boyama, resim ¢izme veya yazma gibi degisik islemler i¢in kullanilabilir. Bu sayede temel ro-
botik ilkelerin ve programlamanin 6gretilmesinde kullanmak miimkiindiir. Bu amagla gerceklestirilmis
montajli veya montajsiz olarak bulunabilen pek ¢ok kit satilmakeadir.

o

Resim 2.26: Diisitk maliyetli programlanabilir robotik kol setleri

Diigiitk Maliyetli Minimum Ozelliklerde Mobil Robot Tasarim Kitleri: Pek ¢ok firmanin tiretti-
gi bu tiir egitsel robotlar kullanima hazir ama tamamen montajlanmamus sekilde satisa sunulmakeadir.
Temel diizeyde 6zelliklere ve algilayicilara sahip, ancak genisleme 6zellikleri ile sonradan herhangi bir
bilesenin eklenmesine olanak veren kitlerdir. Parallax Robotics Kitleri (Robotics Arduino Shield Kit,
Boe-Bot Robot Kit, ActivityBot), Pololu Robot Kitleri (Zumo Robots, 3pi Robot) ve Makeblock (mBot
- STEM Educational Robot Kit, mBot Ranger, Starter Robot Kit) bunlara érnek olarak verilebilir.

G
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Resim 2.27: Diisiik maliyetli minimum 6zelliklerde mobil robot tasarim kitleri

Acik Kaynalls Diisiik Maliyetli Mobil Robot Platformlari: Egitim amagli bu robotlar tamamen
agtk kaynak kodlu (mekanik ve elektronik yap1) ve agik kaynak yazilim araglari (OpenScad, FreeCAD
ve Kicad) ile 6zel olarak tasarlanmis ve paylasima sunulmus robotlardir. Bu robot platformlari 6grenci-
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lerin robot programlamay1 6grenmelerine, ayni zamanda kolayca kasayi, yapiy1 degistirebilmelerine ve
yeni 6zel parcalari olusturmalarina izin vermektedir. Agik kaynak, donanim ve yazilim robotun serbest-
¢e degistirilebilmesine, kopyalanabilmesine ve Internet iizerinden paylasilabilmesine olanak vermekte-
dir. Genel olarak son derece ekonomik bilesenlerden olusturulmaktadir. Teknoloji ve robot marketlerde
satilan onlarca model disinda, Mini Skybot Robot V1, Miniskybot 2, MIT SEG: An Origami-Inspired
Segway Robot gibi taninmis modeller bu tiir robotlara 6rnek olarak verilebilir.

o

Resim 2.28: Acik kaynakli diisitk maliyetli mobil robot platformlar:

Diigitk Maliyetli, Tam Monte Edilmis Mobil Robotlar: Bu robotlar tamamen montaji yapilmis,
kullanima hazir olarak satisa sunulan egitsel robotlardir. Bazilarinda kendine 6zgii gorsel veya metin
tabanli programlama araglart kullanilirken bazilarinda agik kaynak programlama araglari kullanilabil-
mektedir. Genisleme 6zellikleri daha sinirli olabilmektedir.

Resim 2.29: Diisitk maliyetli, tam monte edilmis mobil robotlar

Modiiler Egitsel Robot Kitleri: Modiiler egitsel robotlarin robotik sistemi degisik robotik par¢alara
ayrilmistir. Bu tiir robotlar uygun modiillerin eklenmesi veya ¢ikarilmastyla farkls is ve islemleri icin
yeniden yapilandirilabilmektedir. Ogrenciler farklt pargalari bir araya getirerek farkli yapida robotlar or-
taya cikarabilmektedir. Kinematics Modular Robotic Construction Kit, MOSS Modular Robot Const-
ruction Kit, Modular Robotics tarafindan gelistirilen Cubelets bu tiir robotlara 6rnek olarak verilebilir.
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Resim 2.30: Modiiler egitsel robot kitleri

Acik Kaynalkli Minyatiir Siirii Robotlar: Siirti robotlari, yapr olarak birlesik ve tek olmak yerine
cok sayida benzer ve basit fonksiyonellikte robotun ortak ¢alismalari ile isleyen robotlardir. Daha ¢ok
tiniversite diizeyinde robotik aragtirmacilar icin ¢ok sayida robotun, merkezi bir kontrole ihtiya¢ duyma-
dan birlikte calisarak, siirii seviyesinde hareket etme davraniglarinin incelenmesi, algoritmalarin denen-

mesi ve testlerinin yapilmasi i¢in tasarlanmis robotlardir. Kilobot, Robomote ve Alice bu tiir robotlara
ornek olarak verilebilir.

o

Resim 2.24: Acik kaynakli minyatiir siirii robotlar

2.5. Disunelim / Arastiralim

Robot programlama dersinde kullanmak tizere egitsel amagcli olarak sunulmus montaj setlerinden,
kol setlerinden, tasarim kitlerinden, robot platformlarindan, robot kitlerinden birini se¢in veya dogru-
dan bir egitsel robot se¢imi yapiniz. Bu segim igin Internet’te arastirma yapiniz. Nigin bu segimi yapti-
ginizi, egitsel robotun hangi 6zelliklerinin bu se¢iminizde etkili oldugunu agiklayiniz.
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1. Hangi robot tiiriiniin en 6nemli 6zelligi kollara sahip olmasidir?
a) Egitsel robotlar
b) Servis robotlar
o Endistriyel robotlar
d) Savas robotlar
e) Hibrit robotlar

2. Asagida verilen robot tiirlerinden hangisi kullanilan uygulama alanlarina gére yapilan si1-
niflamaya girmez?

a) Endistriyel robotlar
b) Nano robotlar
¢) Ev robotlar:

d) Tibbi robotlar

e) Servis robotlar:

3. Asagida verilen robot tiirlerinden hangisi hareket mekanigine gore yapilan siniflamaya
girmez?
a) Sabit robotlar
b) Tekerlekli robotlar
c) Mobil kiiresel robotlar
d) Uzay robotlari
e) Hibrit robotlar

4. Insanlarin fiili olarak bulunmamasi gereken niikleer, kimyasal felaketler gibi senaryolar-
da, saglik alaninda, askeri casusluk gibi bir¢ok gorevde kullanilmasi 6ngériilmiis insan
kontroliinde ¢alisan robot tiirii agagidakilerden hangisidir?

a) Telepresence robotlar
b) Endiistriyel robotlar
¢) Tibbi robotlar

d) Hibrit robotlar

e) Modiiler robotlar

5. Diizensiz, yamusak, kaygan, karli ya da camurlu olabilen zor zeminlerde hangi robot tiirii
digerlerine gore daha fazla avantaj saglamaktadur?

a) Tekerlekli robotlar

b) Paletli robotlar

c) Ucgan robotlar

d) Mobil kiiresel robotlar
e) Cok ayakli robotlar



6. Sabit robotlar, siirekli tekrarlayan gorevlerini pozisyonlarini degistirmeden yapan robot-
lar i¢in agagidaki ifadelerden hangisi yanlistir?

a) Sabit robotlarin temeli bulunduklar: ytizeye sabitlenmistir.
b) Sabit robotlarin kollar1 hareket halindedir.
¢) Sabit robotlarin robotik sistemi degisik robotik parcalara dagitilmis robot sistemleridir.

d) Silindirik robotlar, kiiresel robotlar, SCARA robotlar, belden robotlar (robotik kollar) ve pa-

ralel sabit robotlar gurubuna girmektedir.

¢) Cogu sabit robotlar sanayi ortamlarinda imalat ve montaj sektoriinde ¢aligmaktadir.

7. Hangi tiir egitsel robotlar uygun modiillerin eklenmesi veya ¢ikarilmasiyla farkls ig ve is-
lemler icin yeniden yapilandirabilmektedir?

a) Acik kaynakli minyatiir siirii robotlar

b) Modiiler egitsel robot kitleri

o) Diisiik maliyetli programlanabilir robotik kol setleri

d) Diisiik maliyetli minimum 6zelliklerde mobil robot tasarim kitleri

e) Acik kaynakli diisiik maliyetli mobil robot platformlari

8. Asagida verilen egitsel robot tiirlerinden hangisi robotun serbestge degistirilebilmesine,
kopyalanabilmesine ve Internet iizerinden paylagilabilmesine olanak vermektedir?

a) Diisiik maliyetli, tam monte edilmis mobil robotlar

b) Acik kaynakli minyatiir siirii robotlar

o) Modiiler egitsel robot kitleri

d) Acik kaynakli diisiik maliyetli mobil robot platformlari
e) Blok (LEGO Benzeri) tabanli robot montaj setleri

9. Kavrama, kaldirma, boyama, resim ¢izme veya yazma gibi degisik islemler icin kullanila-
bilir egitsel robot tiirii asagidakilerden hangisidir?

a) Diisiik maliyetli programlanabilir robotik kol setleri

b) Disiik maliyetli minimum 6zelliklerde mobil robot tasarim kitleri
o) Acik kaynakli diisiik maliyetli mobil robot platformlari

d) Blok (LEGO Benzeri) tabanli robot montaj setleri

e) Modiiler egitsel robot kitleri

10. Ogrencilerin farkl: pargalari bir araya getirerek farkli yapida robotlar ortaya gikarabilme-
leri i¢cin hangi tiir egitsel robota ihtiyact bulunmaktadir?

a) Agcik kaynakli minyatiir siirii robotlara

b) Diisitk maliyetli minimum 6zelliklerde mobil robot tasarim kitlerine
o) Acik kaynakli diisiik maliyetli mobil robot platformlarina

d) Blok (LEGO Benzeri) tabanli robot montaj setlerine

e) Modiiler egitsel robot kitlerine



Bu béliimiin sonunda,

v" Egitsel robotta kullanilan yapisal bilesenleri listeleyebilecek,

v" Yapisal bilesenlerin gorevlerini agiklayabilecek,

v" Egitsel robotta kullanilan montaj bilesenlerini tanimlayabilecek,
v" Montaj bilesenlerinin gorevlerini 6rneklendirebilecek,

v" Egitsel robotta kullanilan hareket/eylem bilesenlerini siralayabilecek,

v" Hareket/eylem bilegenlerinin gorevlerini agiklayabileceksiniz.




3. EGITSEL ROBOTTA MEKANIK BILESENLER o—

3.1. Egitsel Robotta Mekanik Bilesenler

Egitsel robotta kullanilan mekanik bilesenler; gvde veya iskeleti olusturan sasi, mekanik kollar,
aktiiatorler ve robot mekanik parcalari gibi yapisal bilegenler, vida, somun, rondela gibi baglant parca-
larindan olusan baglanti bilesenleri ile tekerlek, palet ve ayak gibi parcalardan olusan mekanik hareket/
eylem bilesenleridir.

3.2. Yapisal Bilesenler (Gévde, iskelet)

Yapisal bilesenler; robotun gévdesini, ana yapiy: olusturan, diger bilesenleri tistiinde tastyan gévde,
iskelet gibi yapilardir. Plastikten, metalden veya her ikisinden de yapilabilir. Ureticiler tarafindan sati-
lan hazir govdeler, govde elemanlar: ve kitleri bulunmaktadir. Standart olarak tiretilen pek ¢ok yapisal
bilesen bulunmaktadur:

1. Saseler: Robot govdesini olusturmak tizere kullanilan cesitli tiirde plastik veya metal delikli plaka-
lar veya bigimlendirilere . Kare, dikdortgen
veya yuvarlak cesitleri vardir. Ayrica kullanima hazir fakat tizerinde herhangi bir elektronik bilesenin
bulunmadig veya govdeyle birlikte sadece motorlarin yer aldig kit seklinde olanlar1 da bulunmakeadir.

)
Resim 3.1: Saseler

2. Mekanik Kollar, Aktiiatorler: Robotun bir nesneyi tutmasi, kaldirm

as1, siiritklemesi sag sol,
ukari asagi (pan/tilt) hareketi yapmast igin kullanilan mekanik bilesenlerdir. ﬁ
&Fakat daha fazla uzvu bulunan el seklinde kollar da bulunmaktadir. Elektronik

bilegenleri olmayan veya sadece adim veya servo motorlara sahip cesitleri bircok tiretici tarafindan hazir
olarak sunulmaktadir.
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Resim 3.2: Mekanik kollar, aktiiatorler

3. Robot Mekanik Parcalari: Robota ve robot gévdesine (sase) ekleme yaparak robotik platformu
istenilen sekilde olugturmay1 ve gelistirmeyi amaglayan yapisal bilesenlerdir. Baglanti elemanlari kul- /
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lanilarak robota mekanik eklemeler yapilabilmektedir. Asagidaki fotografta yer alan tekerlekli robota
mekanik parcalar eklenerek, ayakli robot haline getirilmistir.

Resim 3.3: Mekanik robot pargalar:

3.2.1.Yapisal Bilesenlerin Goérevleri

Yapisal bilesenlerin temel gorevi robot i¢in ana tastyict yapiy: olusturmakur. Gerektigi zaman ekle-
meler yapilmasina olanak saglayarak robotun gelistirilmesini, yeni eklemeler yapilabilmesini saglamak-
uir. Sasi ve mekanik parcalarinin tizerinde bulunan ¢esitli deliklerin yardimiyla kullanilacak bilesenlerin
montajini oldukga kolaylastirirlar. Robot bilesenlerinin kolay ve hizlica montajina izin veren bir yapiya
sahiptirler.

3.3. Montaj Bilesenleri (Baglanti Parcalari)

Robotu meydana getiren bilesenleri gévdeye veya birbirine baglamak icin kullanllan_
* gibi elemanlardir. Metal veya plastik ¢esitleri bulunmaktadir.

RER S ™ g
© Yikselte Vidal Yiikseltec
Resim 3.4: Montaj Bilesenleri (Baglant Parcalari)
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3.3.1. Montaj Bilesenlerinin (Baglanti Parcalari) Gorevleri

Montaj bilegenlerinin gdrevleri robotu meydana getiren bilesenleri gévdeye veya birbirine baglaya-
rak bir biitiin olusturmalarini saglamaktir. Bu sayede hem bilegenler bir arada olurken hem de hareket
esnasinda robotun zarar gormesi onlenmektedir. Ayrica bilesenlerin istenilen sekilde baglanmasini sag-
ladiklari i¢in daha esnek kullanim sunarlar. Ornegin yiikseltegler kullanarak bilesenleri gvde iizerinde
daha yiiksek veya daha yakin baglamak miimkiin olur.

3.4. Mekanik Hareket/Eylem Bilesenleri (Tekerler, Paletler, Ayaklar)

Robotun tercih edilen hareketine uygun olarak kullanilan mekanik bilesenlerdir. Tekerlege dayalt

hareket icin ¢ok cesitli ol¢ii ve tiirlerde tekerlekler veya paletler kullanilirken,
kullanilmaktadir. Tekerlekli, paletli, iki

veya daha ¢ok bacakli mekanik kitler bulunmaktadir.

Resim 3.5: Mekanik Hareket/Eylem Bilesenleri (Tekerler, Paletler, Ayaklar)

3.4.1. Mekanik Hareket/Eylem Bilesenlerinin (Tekerler, Paletler, Ayaklar) Gérevleri

Hareket/eylem bilesenlerinin temel gérevi robotun hareketini (ytiriimesini) saglamak igin gerekli
mekanik yapiy1 saglamakeir. Robotun sinif ortaminda kullaniminda tekerlekli ¢6ziimler tercih edilir-
ken, dig mekan kullaniminda paletli ¢oziimlerin tercih edilmesi yiizey sartlart nedeniyle daha uygun
olabilir. Insansi robotlarda ise hareket icin ayakli ¢oziimler tercih edilebilir. Bu tiir robotlarin hareketle-
rinin programlanmasi digerlerine gore daha zor olabilir.

3.5. Dusunelim / Arastiralim

Robot programlama dersinde kullanmak tizere bir egitsel robot yapacaginizi distinerek gerekli ola-
bilecek mekanik bilesenlerin segimi igin Internet'te arastirma yapiniz. Nigin bu bilesenleri segtiginizi,
bilesenlerin hangi ozelliklerinin se¢iminizde etkili oldugunu agiklayiniz.
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. Degerlendirme Sorulari

Robotun govdesini, ana yapiy1 olugturan diger bilegenleri iistiinde tagtyan govde, iskelet
gibi yapilarin genel ad1 agagidakilerden hangisidir?

a) Elektromekanik bilesenler

b) Yapisal bilesenler

¢) Montaj bilesenleri

d) Mekanik hareket/eylem bilesenleri
e) Elektronik bilesenler

Robotun govdesini olugturmak iizere kullanilan gesitli tiirde plastik veya metal delikli pla-
kalar veya bigimlendirilerek gerekli baglanti delikleri agilmig montaja hazir bilesenlere ne
ad verilir?

a) Iskelet

b) Govde

©) Sase

d) Montaj bileseni
e) Aktiiator

. Robotun bir nesneyi tutmasi, kaldirmasi, siiriiklemesi sag-sol, yukari-agag: (pan/tilt) hare-

keti yapmasi i¢in kullanilan mekanik bilesenlere ne ad verilir?
a) Iskelet

b) Govde

©) Sase

d) Montaj bileseni

e) Aktiiator

Robota govdesine gesitli mekanik eklemeler yaparak, robotik platformu istenilen gekilde
olusturmayi veya gelistirmeyi amaglayan bilegenlere ne ad verilir?

a) Robot mekanik parcalar:
b) Iskelet

c) Govde

d) Sase

¢) Montaj bileseni

5. Asagidakilerden hangisi yapisal bilegenlerin gorevlerinden biri degildir?

a) Robot i¢in ana tasiyici yapiyi olusturmakeur.

b) Gerektigi zaman eklemeler yapilmasina olanak saglamakuur.

o) Robotun yeteneklerinin gelistirilmesini, yeni 6zellikler kazanmasini saglamakur.
d) Kullanilacak bilesenlerin montajini kolaylastirmakeur.

e) Robot bilesenlerinin kolay ve hizlica adaptasyonunu saglamakeur.
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6. Robotu meydana getiren bilesenleri govdeye veya birbirine baglamak i¢in kullanilan vida,
somun, rondela, yiikselteg, kiiciik delikli levha gibi elemanlara ne ad verilir?

a) Elektromekanik bilesenler

b) Mekanik hareket/eylem bilesenleri
o Yapisal bilesenler

d) Montaj bilesenleri

e) Elektronik bilesenler

7. Asagidakilerden hangisi montaj bilesenlerin gorevlerinden biri degildir?
a) Robotu meydana getiren bilesenleri govdeye veya birbirine baglamakeir.
b) Robotun mekanik tasarimini kolaylastirmakeir.
¢) Robotu meydana getiren bilesenlerin bir biitiin olusturmalarini saglamaketir.
d) Hareket esnasinda robotun zarar gérmesini énlemektir.

e) Bilesenlerin istenilen gekilde baglanmasini saglayarak daha esnek kullanim olanagi sunmak-
tr.

8. Diizgiin olmayan yiizeylerde hizlica hareket etmesi icin gelistirilen bir robot i¢in uygun
hareket/eylem bileseni agagidakilerden hangisidir?

a) Tekerlek

b) iki ayak

¢) Ikiden fazla ayak
d) Palet

e) Kanat

9. Egitsel robotta kullanilan mekanik bilegenler i¢in asagidaki ifadelerden hangisi yanlistir?
a) Mekanik bilesenleri olmayan robot yapmak imkéansizdur.
b) Mekanik bilesenler robotun bir biitiin olmasini saglar.
¢) Mekanik bilesenler saglam robotlar yapmak icin gereklidir.
d) Mekanik bilesenler sayesinde modiiler robotlar gelistirilebilmektedir.
e) Mekanik bilesenler metal, plastik veya agac¢ gibi materyallerden meydana gelebilir.

10. Asagidakilerden hangisi hareket/eylem bilesenlerinden biri degildir?
a) Tekerlekler
b) Ayaklar
c) Paletler
d) Kanatlar
e) Kollar

F’@



4. EGITSEL ROBOTTA
ELEKTROMEKANIK
BILESENLER

Bu béliimiin sonunda,

v Buton, anahtarlar ve konektdr bilesenlerinin gorevlerini agiklayabilecek,
v" Giig bilesenlerini listeleyebilecek,

v Giig bilesenlerinin gorevlerini 6rneklendirebilecek,

v" DC motorlarin gorevlerini tanimlayabilecek,

v Servo motorlarin gérevlerini siralayabilecek,

v" Adim (Step) motorlarin gorevlerini agiklayabileceksiniz.
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4.1. Egitsel Robotta Elektromekanik Bilesenler

Egitsel robotlarda kullanilan mekanik bilesenler; butonlar, anahtarlar ve konektorler gibi baglanti
bilesenleri; pil, akii, batarya gibi gii¢ bilesenleri; hareket saglamak icin kullanilan dogru akim, servo ve
adim motor gibi bilesenlerdir.

4.2. Baglanti Bilesenleri (Butonlar, Anahtarlar, Konektérler ve
Klemensler)

lar: Uzerine basildi

inda, robottaki veya yazilimdaki 6énceden belirlenmis mekanik veya

-. Butonlarin pek ¢ok gesitleri bulunmaktadir. Fakat hepsi itme veya tizerine uygulanan kuvvet kar-
sisinda tepki veren yay sisteminden olusurlar. Genellikle butonlarin tek konumu ve tek kontag: vardir.
Stop (durdurma) butonlari buna 6rnek olarak verilebilir.

il
oot

} ! i | Buton=>Diigme
| d
Resim 4.1: Butonlar

2. Anahtarlar: Elekerikle ¢alisan biitiin sistem ve devrelerde,
Basmali veya ¢evirmeli tiplerde pek ¢ok ¢esidi bulunmakeadir. Ornegin robotun veya kontrol
devrelerinin agilmasi ve kapatilmast icin kullanilan iki yollu anahtarlarin iki konumu ve normalde ka-
pali ve agik olmak tizere iki kontagt vardir. Kalici tip anahtarlar ise bir yollu ve iki yollu yapilabilmekte-
dir. Bir yollu gesitlerinde; anahtara basilinca veya gevrilince kontak agik ise kapanir, kapali ise agilir. Tki
yollu ¢esitlerinde; anahtara basilinca veya ¢evrilince, kontaklardan biri agilir, digeri kapanir.

s -

-

2
E
& |

o
Resim 4.2: Anahtarlar

Anahtar=>Switch
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3. Konektorler ve Klemensler: Robotun yapisinda kullanilan dc, servo veya adim motor gibi elekt-
romekanik ve robotik kontrol kartlari, algilayicilar, gii¢ kaynaklari ve motor siiriiciileri gibi elektronik
bilesenlerin birbirine baglantisi i¢in kullanilan kablo baglanti elemanlaridir. Her tiirlii bilesenin kab-
lolarla birbirine baglanmasi icin gelistirilmis ¢cok fazla tiir ve sayida konektor ¢esidi bulunmaktadir.
Klemensler ise kablolarin birbirine baglanmasi i¢in kullanilmaktadir.

";]

&

) .:f{f.“f,.

Klemens |

Resim 4.3: Konektorler

4.2.1. Baglanti Bilesenlerinin (Butonlar, Anahtarlar ve Konektorler) Gérevleri

Butonlarin gérevi, tizerine basildiginda robottaki veya yazilimdaki énceden belirlenmis mekanik
veya elektronik bir siirecin baglamasini, sonlanmasini veya kontrol edilmesini saglamaktir. Anahtarlarin
gorevi ise elektrikle calisan biitiin sistem ve devrelerde, devreyi agip kapatmaktir. Konektédrlerin gorevi
ise her tiirlii donanimin kablolarla birbirine baglanmasini saglamakeir.

4.3. Gucg Bilesenleri (Pil, Akimulator, Batarya)

1. Piller: Kimyasal enerjinin depolanabilmesi ve elektriksel forma déniistiiriilebilmesi igin kullanilan
kiigiik hacimli temel gii¢ kaynaklaridir. Piller, bir veya daha fazla elektrokimyasal hiicre, yakit hiicreleri
veya akis hiicreleri gibi, farkli elektrokimyasal yapilardan meydana gelir. Genel olarak kullanildiktan
sonra atilan (Non-rechargeable) v iller olarak ikiye ayrilir. Egitsel
robotlarin enerji kaynagi olarak bu pillerin her iki tiirii de oldukga yaygin olarak kullanilmaktadir.

AA AAA  PP3
an® o= o o

Resim 4.4: Piller

8:\\
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2. Akiimiilatérler:

Piller gibi elektrokimyasal yapilardan
meydana gelirler.

o
Resim 4.5: Akiimiilatorler

3. Bataryalar:

Li-ion 18650 Pack
3.7V e800mAR

Resim 4.6: Bataryalar

4.3.1.Guc¢ Bilesenlerinin (Pil, Akimiilatér, Batarya) Gorevleri

Giig bilesenlerinin gérevi robotun ¢alismast igin ihtiya¢ duydugu elekerik enerjisini karsilamakeir. Bu
amagla gerekli voltaj ve akim degerlerinin karsilanmasi gii¢ bilesenlerinin gérevidir. Kesintisiz ve/veya
yedek enerji ihtiyaclari icin elektrik enerjisinin depolanmasi ve gerektiginde geri alinmasi (kullanilmasi)
yine gii¢ bilesenlerinin gorevidir. Hareketsiz ve sabit robotlarin elektrik ihtiyact i¢in yukarida aciklanan
gli¢ bilesenleri yerine sehir sebekesinden adaptorle elektrik alinmast daha uygun segenek olacaktir.

4.4. Hareket Bilesenleri (Dogru Akim -DC-, Servo ve Adim Motorlar)

1._Dogru akim elektrik enerjisini dairesel mekanik enerjiye doniistii-

ren makinelerdir. Robotun hareketi i¢in kullanilan temel bilesenlerden biridir.
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ir¢aly, firgasiz, reduktorlii, enkoderli, enkoderli ve reduktérlii cesitleri bulun-

Standart robot uygulamalar: i¢in firgali motorlar kullanilirken, yiiksek performans isteyen
uygumalar icin fircasiz motorlar kullanilmaktadir. Motorun devir hizini azaltarak daha yiiksek tork
(motordan tekerlege iletilen itme -d6nme momenti- kuvveti) elde etmeyi gerektiren uygulamalar igin ise
rediikedrlii bulunan motorlar tercih edilmektedir. Dénme hizi ve dédnme sayisini kontrol etmeyi gerek-
tiren uygulamalar icin enkoderli motorlar kullanilmaktadir.

—\/
=

)
Resim 4.7: Dogru akim (DC) motorlar

o

Resim 4.8: Servo motorlar

3.
dim acist mo-

torun yapisina bagli olarak 90°, 45°, 18°, 7.5° 1.8° veya daha degisik acilarda olabilmektedir. Ornegin
robotun kolunun 17° dénmesini istiyorsak adim motor kullanilmalidir.

%l‘:\\
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3 il
Resim 4.9: Adim (Step) motorlar

4.4.1.Hareket Bilesenlerinin (Dogru Akim -DC-, Servo ve Adim Motorlar) Goérevleri

Hareket bilesenlerinin gorevi robotun hareketi igin gerekli motor giiciinii saglamaktir. Bu amagla
mekanik hareket/eylem bilesenlerinin ihtiyag duydugu tiirde dairesel mekanik enerji, hareket bilesenleri
tarafindan karsilanir. Bu dairesel enerji robotun hareket bicimine gére degistirilebilmektedir. Istenildi-
ginde dogrusal sekle de doniistiiriilebilmektedir. Ornegin robotun hareketi igin tekerlek kullaniliyorsa
tekerlegi dondiirmek, ayakla yiiriiyorsa ayaklar: yiiriitmek bu bilesenlerin gérevidir.

4.5. Dusunelim / Arastiralim

Robot programlama dersinde kullanmak tizere bir egitsel robot yapacaginizi diisiinerek gerekli ola-
bilecek elektromekanik bilesenlerin segimi icin Internet'te arastirma yapiniz. Nigin bu bilesenleri segti-
ginizi, bilesenlerin hangi 6zelliklerinin segiminizde etkili oldugunu agiklayiniz.

4.6. Degerlendirme Sorulari
1. Her tiirlii elektrik ve elektronik bilesenin kablolarla birbirine baglanmasi icin gelistirilmis
kablo baglant1 yapilarina ne ad verilir?
a) Buton
b) Anahtar
¢) Konektorler
d) Klemens
e) Duy

2. Asagidakilerden hangisi baglant: bilesenlerinin gorevi degildir?
a) Onceden belirlenmis bir siirecin baslamasini, sonlanmasini veya kontrol edilmesini saglamak
b) Biitiin elektrik ve elektronik sistem ve devrelerde, devreyi acip kapatmak
¢) Her tiirlii donanimin kablolarla birbirine baglanmasini saglamak
d) Her tiirlii kablonun birbirine baglanmasini saglamak

¢) Robotun bilesenlerini birbirine baglamak

//:'51
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3. Kimyasal enerjinin depolanabilmesi ve elektriksel forma déniistiiriilebilmesi icin kullani-

lan kiigiik hacimli temel gii¢ kaynaklar1 agagidakilerden hangisidir?
a) Fotovoltaik panel

b) Akiimiilator

¢) Batarya

d) Pil

e) Yakit hiicresi

. Elektrik enerjisini kimyasal enerji olarak depolayip, istenildiginde bunu tekrar elektrik

enerjisi olarak geri veren giiglii enerji kaynaklarina ne ad verilir?
a) Fotovoltaik panel

b) Akiimiilator

¢ Batarya

d) Pil

e) Yakit hiicresi

. Pillerin bir araya gelerek olusturduklar: pil gruplarina ne ad verilmektedir?

a) Batarya

b) Fotovoltaik panel
¢) Akiimiilator

d) Pil

e) Yakit hiicresi

6. Yiiksek gii¢ tiiketimi olan robotlarin enerji ihtiyaglarini kargilamak icin asagidaki sege-

neklerden hangisinin kullanilmas: daha uygundur?
a) Batarya

b) Akiimiilator

o) Fotovoltaik panel

d) Pil

e) Yakit hiicresi

. Motorun devir hizini azaltarak daha yiiksek tork elde etmeyi gerektiren uygulamalar icin

hangi motor tiirii tercih edilmelidir?
a) Fircali motor

b) Firgasiz motor

c) Servo motor

d) Enkoderli motor

e) Rediiktorlii motor

52’:\\
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8. Asagidakilerden hangisi hareket kontrolii yapilabilen (déniis yonii, mekaniksel konum, hiz
veya ivme gibi parametrelerin kontrol edilebildigi) motor ¢esididir?

a) Fircasiz motor
b) Step motor

¢) Enkoderli motor
d) Servo motor

e) Rediiktorlii motor

9. Dénme hareketini istenildigi kadar agtya bolerek, agisal konumu adimlar hilinde degis-
tirebilen, hassas konum ve pozisyon diizenlemeleri yapabilen motor ¢esidi agagidakilerden
hangisidir?

a) Fircasiz motor
b) Step motor

¢) Enkoderli motor
d) Servo motor

e) Rediiktorlii motor

10. Dénme hiz1 ve donme sayisini kontrol etmeyi gerektiren uygulamalar icin hangi tiir mo-
torlar kullanilmalidir?

a) Rediiktorlii motor
b) Enkoderli motor
¢) Fircasiz motor

d) Firgali motor

e) Adim motor
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5. EGITSEL ROBOTTA
ELEKTRONIK BILESENLER

Bu boliimiin sonunda,

Mortor siiriicii katlarinin gorevlerini listeleyebilecek,

USB-UART ceviricilerin gorevlerini tanimlayabilecek,

Kablosuz iletisim bilesenlerinin gorevlerini 6zetleyebilecek,

Algilayici gesitlerini listeleyebilecek,

Algilayici ¢esitlerinin gdrevlerini aciklayabilecek,

Robotik programlamada kullanilan iglemcileri tanimlayabilecek,

Robotik programlamada kullanilan iglemcilerinin gérevlerini yorumlayabilecek,

Robot kontrol kartlarin: listeleyebilecek,

v
v
v
v
v
v
v
v
v

Robot kontrol kartlarinin gorevlerini agiklayabileceksiniz.




5.1 Egitsel Robotta Elektronik Bilesenler

Bu boliimde egitsel robotta kullanilan elektronik bilesenler ve bu bilesenlerin gorevleri agiklanmig-
tir. Bu kapsamda motor siiriicii kartlari, usb-uart ceviriciler, kablosuz iletisim bilesenleri, robotik uy-
gulamalarda kullanilan algilayicilar (sensérler), algilayicilarin mikrodenetleyici kartlarla haberlesmesi/
baglanmas, robotik programlamada kullanilan islemciler, mikrodenetleyici kartlar (gelistirme kartlarr),
mikrodenetleyici kartlar icin kalkanlar (shields) konular: ele alinmistir.

5.2. Motor Surucu Kartlari ve Gorevleri

Robotlarda kullanilan motorlarin kontrol edilebilmesi (¢alisma, durma, ileri geri hareket etme, hiz-
lanma, yavaslama vb.) i¢in kullanilan bilesenlerdir. Ayr bir kart olarak alinabilecegi gibi, robot kontrol
kartlarinin ya da mikro kontrolér kartlarinin dahili bir bileseni olarak da bulunabilmektedir. Tek bir
motorun kontroliinden, ¢ok sayida ve tiirde motorun kontroliine kadar ¢ok ¢esitli yapida motor kontrol
kartlari bulunmaktadir. Birden fazla sayida ve tiirde motorun hiz ve ydnlerini birbirinden bagimsiz
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olarak kontrol edebilmektedir. Motorlarin asir1 akim ¢ekip kontrol kartinin bozulmasini engellemek.\/

Tercih edilecek motorun tiiriine gore farkli motor siiriicti kartlarinin kullanilmasi gerekmektedir.
Firgali dogru akim motorlari icin DC Motor Siiriiciiler, fir¢asiz dogru akim motorlar: icin Firgasiz
Motor Siiriiciiler (Bunlara Electronic Speed Controller, ESC ad1 verilmektedir.) kullanilmaktadir. Ayni
sekilde Servo motorlar i¢in Servo Motor Siiriiciiler ve Adim (Step) motorlar icin Adim Motor Siiriicii-
lerin kullanilmast gerekmektedir. Firgasiz dogru akim motorlari hari¢ diger tiirlerin kontrolii i¢in ortak
kullanimli (her tig tiir motoru bir arada kontrol edebilen) kartlar bulunmaktadir.

DC Motor Strtict Fucasiz Motor Siiriicii Servo Motor Stirticii

Resim 5.1: Motor siiriicii kartlar1

5.3. USB-UART Ceviriciler ve Gorevleri

Bilgisayar ve ona baglanabilen her tiirlii gevresel aygit seri haberlesme teknigini (seri iletigim) kul-
lanmaktadir. Bu amagla bilgisayar ve cevresel aygitlarin tizerinde seri iletisim baglanti noktalart bulun-
maktadir. Giintimiizde kullanilan seri iletisim baglanti noktasi temelde USB’dir (Universal Serial
Bus-Evrensel Seri Veriyolu).

Robotik programlamada kullanilan iglemcilerin, bunlarin tizerinde bulundugu mikrodenetleyici
kartlarin ve robotik kontrol kartlarin bilgisayara baglanip programlanabilmesi i¢in de USB baglant1
noktast kullanilmaktadir. USB’nin gorevi, bilgisayar ile kontrol karti (6rnegin Arduino) tizerinde yer
alan mikrodenetleyici arasinda iletisimi saglamaktir. Bu sayede kartlarin programlanmasi ve kontrolii
gerceklesebilmektedir. Fakat bazi mikrodenetleyici kartlarda ve robotik kontrol kartlarinda (ayni sekil-
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de mikroiglemcilerde) USB baglant segenegi bulunmamaktadir. Yalnizca UART (Universal Asynch-
ronous Receiver/Transmitter - Evrensel Asenkron Alici / Verici) bulunmaktadir. Bu durumda bu tiir
birimlerle iletisim kurulabilmesi i¢cin USB-UART ceviricilere ihtiya¢ duyulmaktadir.

Farkli tiirlerde USB-U-
ART ceviriciler bulunmakradir.

CH340 Cevirici

o
Resim 5.2: USB-UART ceviriciler

5.4. Kablosuz iletisim Bilesenleri ve Gérevleri

Robotun kontrol edilecegi, programlanacag: aygitlara (Bilgisayar, tablet veya akilli telefon olabilir.)
kablosuz olarak baglanabilmesi icin kullanilan haberlesme bilesenlerdir. Genellikle Wi-Fi, Bluetooth,
XBee ve ZigBee parcalari bu amagla tercih edilmektedir. Bu pargalar kullandiklar1 protokole, haber-
lesme frekansina, anten tiplerine ve giiclerine gore siniflandirilmaktadir. Mikrodenetleyici kartlarin
ve robotik kontrol kartlarin bilgisayara baglanip kontrol edilebilmesi i¢in bu teknolojilerin hepsi de

kullanilabilmektedir.

Wi-Fi (Wireless Fidelity-Kablosuz Baglant Alani) kisisel bilgisayar, tablet, video oyunu konsollari,
dijital ses ve video oynaticilart ve akills telefonlar gibi cihazlarin kablosuz olarak Internet’e ve birbirlerine
baglanmas icin kullanilmaktadir. Wifi teknolojisi ile 4900 Mbps'ye kadar ses ve veri iletimi yapabil-
mektedir. Wi-Fi destekli cihazlarin ve parcalarin etkin oldugu mesafe, kapali alanlarda en fazla 300
metre civarindadir.

Bluetooth teknolojisi ile

Bluetooth destekli cihazlarin

)
Resim 5.3: Kablosuz iletisim bilegenleri

XBee ve ZigBee diisiik maliyetli, diisiik giiclii kablosuz kisa mesafe radyo frekans (RF) teknolojisidir.
Disiik maliyetli teknoloji oldugu icin, kablosuz aygitlarin kontrol ve izleme uygulamalarinda kulla-


HP
Typewriter
USB

HP
Typewriter
UART

HP
Oval

HP
Oval


nilmaktadir. Disiik gii¢ kullanimi daha kigiik pil ile daha uzun 6miir sunmaktadir. XBee ve ZigBee
destekli 2. Nesil cihazlarin etkin oldugu mesafe diisiik veri iletisim hizlarinda (10-20 kbit/sn) ve yiiksek
kazangli antenler kullanilarak 45 km’ye kadar ulagabilmektedir. Genellikle veri iletim hizi ¢esitlerine
gore 20 ile 1000 kilobit/saniye arasinda degismektedir. Oldukea kiigiik yapida iiretilebilmektedir.

5.5. Robotik Uygulamalarda Kullanilan Algilayicilar (Sensoérler)

Robot teknolojisinin veya genel anlamda otomasyon sistemlerinin en 6nemli kisimlarindan birisi
algilamadir. Algilayicilari bu
sistemlerin olarak degerlendirebiliriz. Ciinkii insanlarin ¢evrelerinde olup bitenleri duyu
organlariyla algilamasina benzer bicimde, robotlar ve otomasyon sistemleri de gevresindeki sicaklik,
basing, hiz, yon, egim ve benzeri degiskenleri algilayicilari vasitasiyla algilarlar. Algilama algilananlar
olgme ve Slciimleri kontrol aygitina (mikroiglemci) iletme seklinde gerceklesir. Mikroislemci algilanan-
lar1 yorumlamak ve ona gére karar dongiilerini yiiriitmek zorundadir. Algilanmasi gereken farkli de-
giskenler farkli tiplerde algilayicilar gerektirir. Neyin ya da nelerin algilanacag: kullanilan algilayicinin
secimine baglidir. Algilayict segimi robotun gérevine uygun olarak yapilir. Ornegin robotun herhangi
bir engele carpmadan dolagabilmesini istiyorsak bir mesafe 6l¢iim algilayicisinin kullanilmasi gerek-
mektedir. Algilayicilar ile algilanan ¢ok farkl: tiirde degisken bulunmaktadir. Bu degiskenler su sekilde
ozetlenebilir:

o _: Uzunluk, alan, miktar, kiitlesel akis, kuvvet, tork (moment), basing, hiz,

ivme, pozisyon, ses dalga boyu ve yogunlugu gibi degiskenlerin 6l¢ctilmesidir.

. _: Sicaklik, 1s1 akist gibi degiskenlerin dlgiilmesidir.

: Voltaj, akim, direng, endiiktans, kapasitans, dielektrik katsayisi, polari-
zasyon, elektrik alani ve frekans gibi degiskenlerin ol¢iilmesidir.

: Alan yogunlugu, aki yogunlugu, manyetik moment, gegirgenlik gibi de-
giskenlerin ol¢iilmesidir.

ogunluk, dalga boyu, polarizasyon, faz, yansitma, génderme gibi degisken-
lerin 8lgiilmesidir.

Yogunlagma, igerik, oksidasyon/redaksiyon, reaksiyon hizi, pH miktari
gibi degiskenlerin 6l¢tilmesidir.

5.5.1. Robotik Algilayici Turleri

Giiniimiizde ¢ok cesitli algilayict bulunmaktadir. Bunlarr birbirinden farkli birgok sinifa ayirmak
miimkiindiir. Genelde dlgiilen biiyiikliige gore, ¢ikis biiytikligiine gore, besleme ihtiyacina gore yapi-
lan siniflandirmalar kullanilmaktadir. Ornegin besleme ihtiyaglarina gore algilayicilar, pasif ve akeif
algilayicilar; caligtiklar: sinyallere gore ise dijital ve analog algilayicilar olarak iki grupta siniflandirilir.

Ozellikle mobil robotlar i¢in kullanilan algilayicilar islevlerine gore siniflandirilmakradir. Bazi alg-
layicilar, bir robotun elektroniginin i¢ sicakligt veya motorlarin donme hizi gibi basit degerleri 6l¢mek
icin kullanilir. Bazilar: ise robotun ¢evresi hakkinda bilgi edinmek veya robotun kiiresel konumunu
dogrudan dlgmek gibi daha karmagsik degerleri 6lgmek i¢in kullanilabilir. Robotik algilayicilar bu iki
onemli fonksiyonel eksende propriyoseptif ve exteroseptif algilayicilar olarak ayrilmaktadir.
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Bu nedenle, ekstero-
ctkarmak icin robot tarafindan yorumlanirlar.

Baska bir deyisle, algilayiciya giren ¢evre ortam

enerjisini 6lgerler. Pasif algilayici gesitlerine en basit 6rnek ise buton ve anahtardir. Bunlardan farkl
olarak potansiyometre, limit anahtarlary, 1s1, 151k, basing algilayicilari, dokunma algilayicilar, mikrofon-
lar, CCD veya CMOS kameralar 6rnek olarak verilebilir. Bu algilayicilarin ¢aligmasi icin harici higbir
enerjiye ihtiyag yokrur.

septif algilayici dl¢timleri, anlamli

Bu nedenle fiziksel ya da kimyasal degerleri 6lcmek icin disari-
dan harici bir gii¢c kaynagi kullanilmaktadir.

Kizilotesi algilayicilar, mesafe
algilayicilar, enkoderler, lazer mesafe bulucular ve ultrasonik uzaklik algilayicilar: aktif algilayicilara
ornek olarak verebiliriz. Aktif algilayicilar tirettigi sinyal tiiriine gore analog veya dijital sinyal ¢ikist
vermektedir.

Dijital Sinyal Veren Algilayicilar: Dijital algilayicilar ayrik sinyaller tiretir. Bu, degerlerin sinirl
sayida ve kesikli oldugu anlamina gelir. Dijital algilayicilardan alinan ham bilgiler belli adimlarla yiik-
selen degerlere sahiptirler. Ornegin bir dijital pusula 360 farklt deger iiretirken, dijital algilayict olan
anahtarlar agik ya da kapali olarak iki deger tiretirler.

Analog Sinyal Veren Algilayicilar: Analog algilayicilar, devre 0 V - 5 V arasinda ya da 4 mA - 20
mA arasindaki degerleri algilayacak sekilde calisirlar ve bu durumda bu iki deger arasindaki tiim deger-
leri okuyabilirler. Analog sinyal belli iki deger arasinda herhangi bir degerdir. Siirekli sinyal tirettikleri
icin sinyaller arast aralik yoktur. Analog algilayicilar kullanildiginda bunlari mikroiglemcilere yonlen-
dirmeden 6nce analog/dijital (A/D) geviriciler kullanilarak analog sinyallerin dijital sinyallere ¢evrilme-
leri gerekir. Ciinkii mikroislemciler dijital sinyallerle ¢alisirlar.

5.5.2. Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar ve Gérevleri

Burada genel olarak robotik uygulamalarda en fazla kullanilan algilayici gesitleri ve gérevleri kisaca
agtklanmigtir. Siniflandirma, algilayicilarin aktif veya pasif olmasina gore yapilmis analog veya dijital
sinyal tiretmesi gibi 6zelliklerine deginilmemistir. Ciinkii ayni amag igin kullanilan fakat farkli 6zellik-
ler tastyan ¢ok fazla sayida ve tiirde algilayici bulundugu gibi hem analog hem de dijital sinyali birden
verenleri de bulunmaktadir.

5.5.3. Aktif Algilayicilar

Cizgi Takip Algilayicilar: (Line Sensors): Robot uygu-
lamalarinda, robotun kalinca cizgilerle cizilen belirli bir alan
icerisinde kalmasi veya cizilen cizgileri izlemesi i¢in kullanilan
algilayicilardir.

Resim 5.4: Cizgi takip algilayict
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Engel Kaginma Algilayicilar:1 (Obstacle Avoidance
Sensors): Robotun bir engele carpmadan 6nce onu algilayip
kaginmast i¢in kullanilan algilayicilardir.

Enkoder Algilayicilar (Encoder Sensors): Robotik uy-
gulamalarda motorlarin déniis yoniinii, hizlarini ve tur sa-
yilarini belirlemek icin kullanilan, motor kontrol sistemleri
icin geri bildirim saglayan algilayicilardir. Optik ve manye-
tik yontemle calisan ¢esitleri bulunmaktadir. Dogrusal ve
doner olmak tizere ikiye ayrilirlar.

Hareket Algilayicilar (PIR Motion Sensors): insan ve
hayvanlarin robot tarafindan algilanmasi i¢in kullanilan
algilayicilardir. PIR (Passive Infrared Sensor) algilayicilar
insanlar veya sicakkanli hayvanlar tarafindan iretilen kizi-
I6tesi 15181 algilarlar. Algilayicinin 6n yiiziinde 1s1 1ginlarini
IR algilayict tizerinde gesitli noktalara odaklayan ¢ok sayida
fresnel mercekler bulunmaktadir.

Hareket Kontrol Algilayicilar (Gesture Sensors):
Robotun elle yapilan hareketlerle kontrol edilebilmesi icin
kullanilan algilayicilardir. Bu algilayicilar, kullanicidan yan-
styan kizilotesi 1sinlari tespit ederek basit el hareketlerini ro-
botun tanimasini saglar.

Isik Kesici Algilayicilar (Photo Interrupter Sensors):
Algilayicinin kollari arasinda bulunan kizilotesi 15tk demeti
arasindan bir nesne gectiginde 1sinin kirilmast sonucu robo-
tun o nesneyi algilamasini saglayan algilayicilardir.

Kizil6tesi Termometre Algilayicilar (Infrared Ther-
mometer Sensors): Robotun temassiz olarak (uzaktan) or-
tam sicakligini algilamasi, viicut 1sist 6l¢iimii veya hareket
algilamasi gibi uygulamalari i¢in kullanilan algilayicilardir.

Kizilétesi Yakinlik Algilayicilar (Infrared Proximity
Sensors): Robotun belirli bir nesneye veya duvara olan me-
safesini olgmek icin kullanilan algilayicilardir. Genellikle 3
ile 150 cm araligindaki uzunlugu 6l¢ebilmektedir.

o

Resim 5.10: Kizilotesi termometre

algilayici

Resim 5.11: Kizilotesi yakinlik

algilayic

o}
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Lazer Tarama Algilayicilar (Laser Scanner Senors):
Robotun engellerden kaginmasi, bulundugu ortami hari-
talamasi, lokalizasyon, rota planlamasi gibi islemleri yapa-
bilmesi i¢in kullanilan algilayicilardir. Robot 360° tarama
yaparak bulundugu ortamin 2 veya 3 boyutlu ger¢ek goriin-
tiilerini olusturmaktadir.

Mikrodalga Hareket Dedektorii Algilayicilar (Mic-

rowave Motion Detector Sensors): Robotun mikrodalgalar ! - e =
kullanilarak cansiz hareketli nesneleri algilamasi, hiz 6lgme- =] =

si i¢in kullanilan algilayicilardir. Sistemin ¢aligma mantugr 4 @ .
Doppler Efektine dayanur. Resim 5.13: Mikrodalga hareket

detektorii algilayict

Optik Algilayicilar (Optical Detectors): Bu algilayici-
lar robotun yansiyan kizildtesi sinyalleri algilamast icin kul-
lanilir. Siyah beyaz renk gegislerini algilama veya yakindaki
cisimleri (0,5-1 cm) tespit etmek i¢in de kullanilmaktadir.

Sonar Mesafe Bulucular (Sonar Range Finders): Ro-
botun belirli bir nesneye veya duvara olan mesafesini lgmek
i¢in kullanildiklar: gibi algilama bolgesindeki nesneleri tes-
pit etme ve bir nesne (bir kisi gibi) algilama boélgesine gir-
diginde rapor vermek icin de kullanilan algilayicilardir. 0
ile 765 cm araligindaki uzunluga kadar 2,5 mm hassasiyete
olgme yapabilen, bu mesafeler icerisindeki engelleri algilaya-
bilen ¢esitli modelleri bulunmaktadir.

o

Ultrasonik Uzaklik Algilayicilar (Ultrasonic Distan-
ce Sensors): Robotun belirli bir nesneye veya duvara olan
mesafesini 6l¢mek icin kullanilan algilayicilardir. Genellikle
2 ile 400 cm araligindaki uzunlugu 3 mm hassasiyete 6lge-
bilmekte, bu mesafeler icerisindeki engelleri algilayabilmek-
tedir.

Resim 5.16: Ultrasonik uzaklik
algilayict

Yansitic1 Optik Algilayicilar (Reflective Optical Sen-
sors): Robotun siyah beyaz renk degisimini algilamasi i¢in
kullanilan algilayicilardir. Genelde gizgi izleyen robotlar i¢in
kullanilmakrtadir.

Tampon Algilayicilar (Bumper Sensors): Robotun
herhangi bir nesneye veya yapiya carpmadan 6nce onu algi-
lamasi igin kullanilan algilayicilardir. Algilama ¢arpmadan
once gerceklesmektedir.

60:\\

Resim 5.18: Tampon algilayict
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5.5.4. Pasif Algilayicilar

Agisal Algilayicilar (Angular Sensors): Robotun bir
baglant mekanizmasinin agisal degerini veya robota ait bir
eklemin a¢1 degerini tespit igin tasarlanmis algilayicilardir.

Agirlik Algilayicilar (Load Sensors): Robotun agirlik- Q
lar1 algilayabilmesi, 6lgebilmesi i¢in kullanilan algilayicilar-
dir. Cok ¢esitli tiir ve agirlik kapasitelerinde tiretilmektedir.  © i
Resim 5.20: Agurlik algilayic
Akim Algilayicilar (Current Sensors): Robotun kendi
genel gii¢ titketimlerini 6l¢gmek ve degerlendirmek i¢in kul- ?
landigy algilayicilardir. o
Resim 5.21: Aklm algllayla

Alev Algilayicilar (Flame Sensors): Robotun alevi, atesi

uzaktan algilamast i¢in kullanilan algilayicilardir.
o

Basing / Yiikseklik Algilayicilar (Barometric Pressure —
/Altitude Sensors): Robotun barometrik basin¢ dl¢mesi icin YreL3i15a2
kullanilan algilayicilardir. Basing yiikseklik ile degistigi icin
ayni zamanda bir altimetre (yiikseklikolger) olarak da kulla-
nilabilmektedir.

Buhar Algilayicilar (Steam Sensors): Robotun ortam-
daki nem ve buhar varligini algilamasi icin kullanilan algi-
layicilardir. Nem ve buhar miktarinin él¢timii icin kullani-

labilmektedir.

Carpma Algilayicilar (Crash Sensors): Robotun her-
hangi bir nesneye veya yapiya carptigini algilamasi igin kul-
lanilan algilayicilardir. Algilama ¢arptiktan sonra gergekles-
mektedir.

Coklu Algilayicilar (IMU-Inertial Measurement
Unit- Atalet Olgiim Birimi): Robotun gergek diinyadaki
konumu, hizi, yiizeyle olan agisi ve yiiksekligi gibi bilgileri
algilamasini saglayan entegre algilayicilardir. 3 eksen jiros-
kop, 3 eksen ivmedlger, 3 eksen pusula ve dijital barometre
algilayicilarinin birlestirildigi bir mini kart seklindedir.

Dokunma Algilayicilar (Touch Sensors): Robotun
kendisine dokunuldugunu anlamasini saglayan algilayicilar-

Resim 5.27: Dokunma algilayici J
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dir. Insan derisine duyarlidirlar. Acma/kapama diigmesi kullanmadan bir agma/kapama islemi yapmak
veya robotun insan eliyle dokunmaya duyarli bir eylem veya hareketi yapmasi i¢in kullanilmaktadir.
Egim Algilayicilar (Tilt Sensors): Robotun bulundugu

yerdeki egimi, egimin yoniinii veya sarsintiy1 tespit edebilme- / Jo ]>
Resim 5.28: Egim algilayict

si igin kullanilan algilayicilardir. o

Esnek Kuvvet, Giig, Basing Algilayicilar (Flexiforce
Pressure Sensors): Robotun kuvvet, gii¢ ya da lizerine uygu-
lanan basinci algilayabilmesi i¢in kullanilan algilayicilardir. : !
Robot iizerindeki belirli bir alana (kare veya dairesel olabilir) ;;\'. O

4

S

e

uygulanan, gii¢ ya da basincin algilanmast s6z konusudur.

5%
-

S .
Resim 5.29: Esnek algilayici
Gaz Algilayicilar (Gas Sensors): Havadaki Karbon Mo-
noksit (CO), Azot dioksit (NO2), Dogalgaz (CNG), Hidro- o)
jen (H2), sivilagturilmis petrol gazi (LPG), Biitan, Propan,
Metan (CH4), Alkol, Amonyak (NH3) ve duman gibi gaz-
larla, toksik gazlari algilamak i¢in kullanilan algilayicilardir.
Hava kalitesini 6lgmek icin kullanilan ¢esitleri de bulunmak-
tadur.

Goriintii Algilayicilar (Image Sensors): Robotun nes-
neleri tanimasi, 6grenmesi ve istenildiginde bulmasi igin kul-
lanilan gorme sistemleridir. Ogretilen nesneleri gordiigiinde
algilamaktadir. Gergek zamanli goriintii isleme gorevleri i¢in
kullanilmakrtadir.

o
Resim 5.31: Goriintii algilayict ———

o

GPS Algilayicilar (GPS Sensors): Robotun bulundugu
noktay1 enlem ve boylam olarak tespit edebilmesi, kendine
verilen rota dogrultusunda hareket edebilmesi, ger¢ek hizi ve
yliksekligini belirleyebilmesi icin kullanilan kiiresel konum-

landirma (Global Positioning System -GPS) algilayicilaridir.  ©

Isik Algilayicilar (Light Sensors): Robotun ortamdaki
1stk miktarini, yogunlugunu dlgmesi, buna gére herhangi bir
eylem veya hareket yapmasi i¢in kullanilan algilayicilardir.
Kizil6tesi ve normal 1sik icin kullanilan gesitleri bulunmak-
tadur.

o

Ivme Algilayicilar (Accelerometer Sensors): Ivme dl¢-
mek icin kullanilan algilayicilardir. Robotun eklem hare-
ketlerini, egilme derecesini ve titresimleri algilayabilmesini

y Resim 5.34: [vme algilayier ——— |
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saglayan algilayicilardir. X, Y ve Z eksenlerinde yapilan temel hareketleri algilamak icin bu algilayicilar
kullanilmaktadir. Tek, iki veya ti¢ eksende olusan ivmeyi 6l¢ebilen gesitleri bulunmaktadir.

Jiroskop Algilayicilar (Gyroscope Sensors): Robotun
yon 6l¢iimii ve ayarlanmasinda konumsal ve hareketsel yo-
niinii hesaplamay1 saglayan algilayicilardir. Bu amagla X, Y
ve Z eksenleri arasindaki agisal oranlarin 6l¢timii yapilmak-
tadir. Jiroskop dis etkenlerden, yer ¢ekiminden ve merkez-
ka¢ kuvvetinden etkilenmeyen bir referans etkeni saglamak-
tadur.

Konugma, Ses Tanima Algilayicilar: (Speech, Voice
Recognition Sensors): Robotun sesle verilen emirleri anla-
y1p uygulayabilmesi i¢in sesi ve konusmay: tanimasini sag-
layan algilayicilardir. Bu sayede robotla konusarak iletigim
kurmak ve istenileni yaptirmak miimkiin hale gelmektedir.

Manyetik Alan Algilayicilar (Hall Effect Sensors):
Robotun manyetik malzeme ve ortamlar: algilamasini sag-
layan algilayicilardir. Robotun manyetik alana duyarl: bir
eylem veya hareketi yapmasi i¢in kullanilmaktadir.

Nem Algilayicilar (Humidity Sensors): Robotun or-
tamdaki nem miktarini 6lgmesi i¢in kullanilan algilayicilar-

duir.

Parlaklik Algilayicilar (Luminosity Sensors): Robo-
tun 1s1gin parlaklik diizeyini algilamasi ve dl¢mesi icin kul-
lanilan algilayicilardir.

Piezo Titresim Algilayicilar (Piezo Vibration Sen-
sors): Robotun esneme, dokunma, titresim ve sok dlgiimleri
yapabilmesi, carpigmalari algilayabilmesi veya esnek anahtar
uygulamalari igin kullanilan algilayicilardir.

Pusula, Manyetometre Algilayicilar (Compass, Mag-
netometer Sensors): Dijital yon algilayicilardir. Diinyanin
manyetik alanina iliskin 6l¢gmeye dayali yénlendirme ile ro-
botun her zaman otomatik veya programli olarak istenilen
gergek fiziksel yonde hareket etmesi i¢in kullanilir. Tek, iki
veya li¢ eksen 6lgen ¢esitleri bulunmaktadir.

o

Resim 5.36: Konusma, ses tanima
algilayict

o

o

Resim 5.41: Pusula algilayici
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Ses Algilayicilar (Sound Sensors): Robotun sesi algila-
masl, sese duyarlt bir eylem veya hareketi yapmasi i¢in kul-
lanilan algilayicilardir. Bu algilayicilar sesi tanimlayamaz,
anlayamaz, sadece sesi fark eder.

Sicaklik Algilayicilar (Temperature Sensors): Robotun
ortam ve ¢alisma sicakligini 8l¢mesi icin kullanilan algilay1-
cilardir.

Renk Algilayicilar (Color Sensors): Robotun renkleri
algilamasi, tanimlamasi ve renk dl¢iimlerini dogru yapabil-
mesi i¢in kullanilan algilayicilardir.

Rotasyon Algilayicilar (Rotation Sensors): Robotun Resim 5.44: Renk algilayici

herhangi bir bileseninin (kol, ayak, bas, govde vb.) kag derece
hareket ettigini mekanik baglantiyla algilamast icin kullani-
lan algilayicilardir.

Titresim Algilayicilar (Vibration Sensors): Robotun
meydana gelen titresimleri ve hizlanmayr algilamast i¢in kul-
lanilan algilayicilardir. Titresim miktarinin veya hizlanma-
nin dl¢timii i¢in kullanilmaz.

Resim 5.46: Titresim algilayict

5.5.5. Algilayicilarin Mikrodenetleyici Kartlarla Haberlesmesi/Kartlara Baglanmasi

Algilayicilarin mikrodenetleyici kartlarla haberlesmesi ile ilgili birgok standart protokol bulunmak-
tadirdir. SPI (Seri Cevresel Arayiiz - Serial Peripheral Interface) ve I*C (Inter-Integrated Circuit) proto-
kolleri en fazla kullanilan haberlesme protokolleridir. Arduino kartlari, diger Arduino kartlariyla veya
algilayicilarla (sensorlerle) haberlesmek i¢in bu haberlesme protokollerini kullanmaktadir. Bu proto-
kollerin kullandiklari ug sayilari, ulasabilecekleri maksimum hizlari ve kullanim sekilleri birbirinden
farklilik gostermektedir. Pasif algilayicilar genellikle (+ volt), [- volt (toprak hattr)] ve (S -Sinyal) olmak
tizere 3 pin tzerinden Arduino kartlarla haberlesirler. Algilayicinin analog veya dijital ¢ikis vermesine
bagli olarak Arduino kartinin analog veya dijital ¢ikislarina baglanmalar: gerekmektedil{ Baglant algi-
layicinin voltaj giriglerinin Arduinonun Vee (+Volt) ve Gnd (-Volt) pinlerine, sinyal ¢ikislarinin analogsa
Arduinonun analog pinlerine (A0, Al, A2, A3 gibi), dijitalse Ardininonun dijital pinlerine (D2, D3,
D4 gibi) yapilmas: gerekmektedir. Bazi algilayicilarda hem analog hem de dijital sinyal ¢ikisi bulunabil-
mektedir. Bu durumdaki algilayicilarin hangi ¢ikis tipi kullanilacaksa ona uygun pine baglantilarinin
yapilmasi gerekmektedir.

Aktif algilayicilarin mikrodenetleyici kartlara haberlesmesi ise daha fazla pin kullanimini gerekti-
rebilir. Eger + Volt (Vce) ve
— Volt (toprak hatt1) disinda SDA (SerialDAta) ve SCL (Serial CLock) olmak tizere iki baglanti hattinin
daha kullanilmasi gerekmektedir. Bu algilayicilarin haberlesmesi icin kullanilan Arduino kart tiiriine

64’:\\



gore hangi pinlerin SDA ve SCL pini oldugunun bilinmesi ve baglantlarin buna gore yapilmasi gerek-
mekicdir Eer [ ... -
Arduino kartin tiiriine gore hangi pinlerin MISO (Master In Slave Out), MOSI (Master Out Slave In)
ve SCLK (Serial Clock) ve SS (Slave Select) pinleri oldugunun bilinmesi ve baglanularinin buna gore
yaptlmasi gerekmektedir. Genellikle algilayici ile ilgili dokiimanlarda baglantilar ve kullanilacak pinler

asagidali 6rnekee oldugu gibi gosterilmekte veya agiklanmakreadir. Konu ile ilgili ayrintilar Arduino IDE
konusunda verilmektedir.

3.3V
Pin 13
GND

o
Resim 5.47: Pin baglant1 6rnegi

5.6. Robotik Programlamada Kullanilan islemciler

Robotik programlamada kullanilan islemcilere mikrodenetleyici (Microcontroller) ad1 verilmektedir.
Mikrodenetleyiciler endiistriye ve elektronik sanayisine yonelik olarak kontrol ve otomasyon islemlerini
gerceklestirmek icin tasarlanmis 6zel mikroislemciler olarak tanimlanabilmektedir. Bir mikroislemci
sadece islem ve hafiza birimlerinden olusurken bu 6zel mikroislemciler bir¢ok bilesenden olusmaktadir.

Mikrodenetleyicilerin ierisinde; aritmetik ve mantiksal islemler yapan bir mikroislemci CPU (Cent-
ral Process Unit), sistemin komutlarinin kalici olarak tutuldugu ROM (Read Only Memory) bellek,
gegici verilerin ve sonuglarin tutuldugu RAM (Random Access Memory) bellek bulunmaktadir. Ayrica
seri giris ve ¢ikis birimleri I/O (input — output), SPI (Serial Peripheral Interface) ile bilgi aligverisi igin
kullanilan programlanabilen seri iletisim (UART-USART/Ethernet) ara birimleri, Analogdan Dijitale
(A/D) ya da Dijitalden Analoga (D/A) ceviriciler (konvektor), sayicilar (counter), PWM sinyal iiretici
gibi cevre birimlerini de tiiriine gore yer almaktadir. Bu 6zellikleri ile degerlendirildiginde mikrodenet-
leyici programlanabilme, bir programi igerisinde depolayip daha sonra ¢alistirabilme zelliklerine sahip
tek bir islemciden (tiimlesik devre) olusan bir mikro bilgisayardir. Bu ozellikleriyle mikrodenetleyiciler
mikroiglemcilerden ayrilmaktadir.

Giiniimiizde birgok tiretici (Intel, Atmel, Michrochip, National Semiconductror, Texas Instruments,
vb.) ¢esitli tiir ve modellerde 8, 16 veya 32 bit mikrodenetleyiciler tiretmektedir. Bunlardan en yaygin
olanlari, Microchip firmasinin PIC (Peripheral Interface Controller) ailesini olusturan PIC10, 12, 16,
17, 18, 24 ve PIC32M model mikrodenetleyiciler, Atmel firmasinin AVR ailesini olusturan tinyAVR,
Mega AVR, XMEGA, AVR32 serisi mikrodenetleyiciler, Texas Instruments firmasinin MSP430 ailesi-
ni olusturan mikrodenetleyiciler ile ARM tabanli T1, ST ve ATMEL mikrodenetleyicileridir.

Resim 548 Robotik programlamada kullanian semcile
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Arduino agik kaynakli donammdlr.\l
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5.6.1. Robotik Programlamada Kullanilan islemcilerin Gorevleri

Oncelikli olarak tek baslarina galismalari, biitiin is ve islemleri tek basina yapmalari gerekmektedir.
Ayrica donanimi olusturan diger elektronik devrelerle (diisiik hizli ¢evre birimleri, érnegin algilayici)
iletisim kurmak mikrodenetleyicinin gorevidir. Bunun icin gerekli iletisim yapilarini saglamasi, algila-
yicilardan gelen analog verileri dijital verilere déniistiirmesi gerekmektedir. Ayrica algilayicilardan gelen
her tiirlii verinin toplanmasi ve islenmesini yapmak, uygulamanin gerektirdigi biitiin fonksiyonlar: ger-
ceklestirmek, tizerinde ¢alisan programda bir sorun oldugu takdirde programin sifirlanmasini saglamak
yine temel gérevlerini olusturmaktadir.

5.7. Mikrodenetleyici Kartlar (Gelistirme Kartlari) ve Gorevleri

Mekanik, elektromekanik ve elektronik sistemlerin veya bunlarin bilegeni olan robotlarin kontroli
icin kullanilabilen, tizerinde 8, 16 veya 32 bit mikrodenetleyicilerin bulundugu, ¢esitli fiziksel boyut-
lar1 olan genelde mini bir kart seklindeki elektronik platformdur. Her amaca uygun farkli biiytiklitk
ve ozelliklerde farkl: tiir ve modeli olan single-board (biitiin tiyeleri tek bir kart tizerinde olan sistem)
mini bilgisayardir. Kartlara gore farklilik géstermekle beraber kart ile bilgisayar arasindaki baglanti igin
genellikle USB iletisim birimi kullanilmaktadir. Dahili Wi-Fi veya bluetooth parcast olan ¢esitleri de
bulunmaktadir.

Gelistirme kartlart icin farkli programlama ortamlar (bilgisayar tizerinde, web tizerinde) ve prog-
ramlama dilleri bulunmaktadir. Kendine 6zgii kolay blok veya metin tabanli programlama dilleri yanin-
da C/C++, Pyhton gibi yiiksek seviyeli dillerle de programlanabilmektedir. Hemen hemen biitiin isletim
sistemleri ile kullanilabilmektedir. Bu gelistirme ortamlar kodlart derleyip kolayca mikrodenetleyiciye
yiklemeyi saglamaktadir. Gelistirme kartlart icin olusturulan kiitiiphaneler, bir¢ok islemi donanim
seviyesine inmeden mikrodenetleyicinin kaydedicileri tizerinde islemler yapmaya gerek duymadan yap-
may1 saglayacak sekilde olusturulmustur. Bir¢ok islem bu kutuphane fonk51yonlar1 ile yapildigindan
kullanict daha az kodla ve kolayca programlama yapabllmekte i e uyuk ozelhgmm

Sl

malar i¢in yaygin olarak kullanilan kartl9rdan baleal‘ldlr

Resim 5.49: Mikrodenetleyici kartlar (Gelistirme kartlarr)

5.8. Mikrodenetleyici Kartlar (Gelistirme Kartlari) icin _
ve Gorevleri

Ornegin|
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adindan da anlagilabilecegi gibi mikrodenetleyici kartla bluetooth kullanarak haberlesmeyi, veri alig-
verisi yapmay1 saglarken ayni sekilde de mikrodenetleyici kartla ethernet iizerinden ha-
berlesmeyi saglamaktadir. Bazi kalkanlar katmanlar seklinde iist Giste takilabilmektedir. Kalkanlarin
mikrodenetleyici kart tizerine takilmasinda herhangi bir kablolama ihtiyact bulunmamaktadir. Soket
yapidaki tirtinler birbirine gegirilerek kullanilmaktadir.

Resim 5.50: Mikrodenetleyici kartlar (Gelistirme kartlari) igin_

5.9. Robot Kontrol Kartlari

Ozellikle robotik uygulamalar igin gelistirilmis olup iizerinde bir mikrodenetleyici, motor siiriicii,
Wi-Fi veya Bluetooth gibi kablosuz iletisim par¢ast bulunan kartlardir. Bazilarinda her ti¢ bilesen bu-
lunabildigi gibi, daha az veya daha ¢ok bilesen bir arada bulunabilir. Bazi ¢esitlerde bir robotu prog-
ramlayarak kontrol etmek icin gerekli tiim elektronik donanimlar kart tizerinde yer alabilmektedir.
Genellikle giris ¢ikis baglantlart (I/O portlari) soketli olarak yapilmigstir. Bu sayede soketli bilesenler
soketli birimlere kolayca baglanabilir. Bunun yaninda pin igeren baglanular da kullanilabilir. Robot
kontrol kartlar: tizerindeki motor siiriiciiler ile kullanilacak motorlar dogrudan baglanabilmektedir. Bu
tiir kartlar robot yapimi ve kontroliinii oldukga kolaylastirir.

Resim 5.51: Cesitli robot kontrol kartlari

5.9.1. Robot Kontrol Kartlarinin Gorevleri

Robot kontrol kartlarinin gorevi, robot igin gerekli elektronik bilesenlerin tamamini veya 6nemli bir
kismini kargilayarak robot yapimini kolaylastirmaktir. Ayrica kart tizerinde bulunmayan bilesenler igin

_
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baglanti ortami olusturmak, ¢ok bilesenli yapidan daha az bilesenli yapiya gecisi saglayarak karmagik-
lig1 azaltmak, kullanimi kolaylastirmak, fiziksel biiyiiklitkten tasarruf saglamak gibi gorev ve yaralar
bulunmaktadir.

5.10. Dusunelim / Arastiralim

Robot programlama dersinde kullanmak izere bir egitsel robot yapacaginizi distinerek gerekli ola-
bilecek elektronik bilesenlerin segimi igin Internet’te arastirma yapiniz. Nigin bu bilesenleri sectiginizi,
bilegenlerin hangi 6zelliklerinin seciminizde etkili oldugunu agiklayiniz.

5.11. Degerlendirme Sorulari
1. Robotlarda kullanilan motorlarin kontrol edilebilmesi (¢caligma, durma, ileri geri hareket
etme, hizlanma, yavaglama vb.) i¢in kullanilan bilesenlere ne ad verilir?
a) Robot kontrol kart1
b) Mikrokontrolor
¢) Motor siiriicii
d) Motor denetleyici
e) Mikroislemci

2. Bilgisayara baglamak istedigimiz bir gevresel aygitin (6rnegin mikrodenetleyici kartin)
iizerinde seri iletigim baglant1 noktasi bulunmuyorsa asagidaki seceneklerden hangisinin
kullanilmasit uygundur?

a) Paralel baglanti noktast
b) Wi-Fi

c) USB-Seri gevirici

d) USB-UART cevirici

e) Bluetooth

3. Robotun kontrol edilecegi, programlanacag: aygitlara (bilgisayar, tablet veya akill1 tele-
fon) kablosuz olarak baglanabilmesi i¢in yaygin olarak kullanilan haberlesme bileseni aga-
gidakilerden hangisidir?

a) Bluetooth
b) Wi-Fi

c) XBee

d) ZigBee
e) WiMAX
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4. Robotun bulundugu ortamdan bilgi alan algilayicilara ne ad verilir?
a) Propriyoseptif algilayicilar
b) Eksteroseptif algilayicilar
o) Pasif algilayicilar
d) Aktif algilayicilar

e) Dijital sinyal veren algilayicilar

5. Asagidakilerden hangisi disaridan harici higbir gii¢ kaynagina ihtiya¢ duymadan gevrele-
rinden aldiklari fiziksel ya da kimyasal sinyalleri 6l¢en algilayicilardir?

a) Propriyoseptif algilayicilar
b) Eksteroseptif algilayicilar
o) Pasif algilayicilar
d) Aktif algilayicilar

e) Analog sinyal veren algilayicilar

6. Asagidaki algilayicilarin hangisi mikrodenetleyici kartlarin haberlesmesi i¢in kullanilan
standart protokollerden biridir?

a) USB
b) UART
c) Seri
d) Paralel
e) I)C

7. Mikrodenetleyicilerde asagidaki bilesenlerden hangisi yer almaz?
a) 1/O (Input — Output-Seri Giris ve Cikig Birimleri)
b) GUI (Grafiksel Kulanict Arayiizii)
) ROM (Read Only Memory-Sadece Okunabilir Bellek)
d) RAM (Random Access Memory-Rastgele Erisimli Bellek)
) SPI (Serial Peripheral Interface-Seri Cevresel Arayiiz)

8. Mekanik, elektromekanik ve elektronik sistemlerin veya bunlarin bileseni olan robotlarin
kontrolii i¢in kullanilabilen, iizerinde 8, 16 veya 32 bit mikrodenetleyicilerin bulundugu
cesitli fiziksel boyutlardaki temelde mini bir kart seklinde elektronik platformlara ne ad
verilir?

a) Mikrobilgisayar kart

b) Mikroislemci kart1

¢) Mikroprogramlayici kart
d) Mikrodenetleyici kart

e) Geligtirme kiti
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9. Robotikte kullanilan kartlarin 6zelliklerini gelistirmek, yeni fonksiyon ve ozellikler ka-
zandirmak veya kolayca diger kart yapidaki bilesenleri eklemek i¢in kullanilan ve dogru-
dan mevcut kartin iizerine takilabilen kartlara ne ad verilir?

a) Mikrobilgisayar kart

b) Mikroislemci kart1

o) Mikroprogramlayici kart
d) Mikrodenetleyici kart

e) Kalkan (Shields) kart

10.Robot i¢in gerekli elektronik bilesenlerin tamamini veya 6nemli bir kismin1 kargilayarak
robot yapimini kolaylastiran kart tiirii agsagidakilerden hangisidir?

a) Robot kontrol kart:

b) Mikrobilgisayar kartt

o) Mikroprogramlayici kart
d) Mikrodenetleyici kart

e) Kalkan (Shields) kart
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Bu béliimiin sonunda,
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Blok tabanli ortamlarin ve yazilimlarin temel yapisini tanimlayabilecek,

mBlock robot programlama ortam ve yaziliminin kullanim 6zelliklerini agiklayabilecek,

mBlock’ta programlama yapilan bilgisayarla robot ve gelistirme kartlari arasinda baglanti olusturulabilecek,
mBlock’ta programlama yapilan bilgisayarla robot ve gelistirme kartlari arasinda baglanti ayarlarini yapabilecek,
Genel programlama yapilarinin ¢alisma mantugini 8zetleyebilecek,

Harekete yonelik yapilarin ¢alisma manugini tanimlayabilecek,

Harekete yonelik yapilari programlayabilecek,

Goriiniime yonelik yapilarin ¢alisma managini aciklayabilecek,

Goriiniime yonelik yapilart programlayabilecek,

Sese yonelik yapilarin ¢alisma mantgini tanimlayabilecek,

Sese yonelik yapilari programlayabilecek,

Veriye yonelik yapilari, gelistirdigi program icin uygun sekilde kullanabilecek,

Olaylara yonelik yapilari, gelistirdigi program i¢in uygun sekilde kullanabilecek,

Kontrol yapilarini, gelistirdigi programa uygun sekilde kullanabilecek,

Algilama yapilarinin ¢aligma mantigini agiklayabilecek,

Algilama yapilarini programlayabilecek,

[slem yapilarin, gelistirdigi program icin uygun sekilde kullanabilecek,

Robota 6zgii yapilari listeleyebilecek,

Robota 6zgii yapilarin ¢alisma manugini agiklayabilecek,

mBlock robot programlama ortam ve yaziliminda gelistirilen programlart yorumlayabilecek,
mBlock robot programlama ortam ve yaziliminda gelistirilen programlar: yeniden diizenleyebilecek,

mBlock robot programlama ortam ve yaziliminda program gelistirilebileceksiniz.

O n




6.1. Blok Tabanli Robot Programlama Yazilimlari ve Ortamlari

Robot programlama i¢in olusturulmus metin tabanli programlama yazilimlarina gére daha kullanict
dostu, 6grenici ve hobi kullanicilarina hitap eden diller ve ortamlar da bulunmakrtadir. Birgogu ticretsiz
olan bu araclarla hicbir kod kullanmadan, siiriikle birak veya yapboz oynar gibi programlar olusturmak
olanakl hale gelmistir. Bu tiir ortamlara blok programlama ortamlar: ad1 verilmektedir. Lego NXT-G,
EV3, Enchanting, Robo Pro, Modkit, miniBlog, Ardublock, Snap4Arduino, Srach for Arduino (S4A)
ve mBlock bu ortamlara 6rnek olarak verilebilir. Burada blok tabanli programlama yazilimi ve ortami
olarak mBlock tercih edilmistir.

6.2. mBlock Grafik Programlama Yazilimi ve Ortami

mBlock Makeblock tarafindan gelistirilen Arduino projelerinde programlamayi ve etkilesimli uygu-
lamalar olusturmay1 kolaylastiran grafik ara yiizlii gorsel programlama yazilimi ve ortamidir. Fiziksel
diinya ile etkilesim icinde interaktif uygulamalar (oyun, hik4ye, animasyon) ve kablosuz olarak prog-
ramlanabilen robotlar olusturmak i¢cin modiiler ve gelistirilebilir sekilde tasarlanmigtir. Gergek zamanli
kod tiretme destegine sahiptir. Scratch tarzindaki (siiriikle-birak) agik kaynak kodlu bu kod yazma
programi Makeblock tarafindan gelistirilen mBot egitim robotlarinin programlanmasinda kullanildig:
gibi Arduino temelli robotlarin programlanmasinda da kullanilabilmektedir. Bu amagla Arduino Board
Standartlarini desteklemektedir. Arduino UNO, Leonardo, Nano, Megal28, Mega 2560, PicoBoard,
Makeblock mCore ve Arduino uyumlu diger kartlarla kullanilabilmektedir.

Bu gorsel programlama ortami, acitk haberlesme protokolleri ve kaynak kodlari kullanmaktadir.
Windows ve MAC uyumlu giincel siiriimii 20'den fazla dili desteklemektedir. Ucretsizdir ve kaynak
kodlarr agiktir. Herhangi bir yardimer ek uygulama olmaksizin kullanilabilmektedir. Kablosuz haber-
lesme protokolleri de desteklendigi icin daha esnek kullanim olanag: sunmaktadir.

mBlock ortaminda hazirlanan 6rnek uygulamalar dersin sitesinde resim numarast ile yer almaktadir.
Bilgisayariniza kopyalayarak farkli parametrelerle test ediniz.

6.3. mBlock Grafik Programlama Yaziliminin Yiklenmesi

mBlock yaziliminin son siiriimii heep://www.mblock.cc/download sitesinden, kullanilacak isletim
sistemi (Windows veya Mac) segilerek iicretsiz olarak indirilebilmektedir. Hem Windows hem de Mac
isletim sistemlerinin eski ve giincel siirtimlerinde ¢alisabilmektedir. Se¢imden sonra dogrudan exe dos-
yast olarak indirilmektedir. Indirildikten sonra mBlock_win_V3.4.5.exe’ye tiklayarak programin kurul-
mast yeterlidir. Kurulum islemi tamamlandiktan sonra program kullanilmaya hazirdir. Onemli kuru-
lum agamalari asagida verilmistir.

L3 C O D ewesblockee

&3 mBlock

o= Windows 7 T fed oo S
Resim 6.1: mBlock indirilme ekrani
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Dil se¢imi yapildiktan sonra ilk asamada lisans sozlesmesi onaylanmalidir. Daha sonra tigiincii aga-
mada kurulum klasérii segilmelidir. Istenirse oldugu gibi birakilabilir.

=) Setup - mBlock - oIEN

Sehect Destimation Locathon
Whesre should milad: be instalad?

l. Setup wil instal mBlock into the following folder,

To coetivue, dck Mt I you weoeld B o select & different folder, dhck Browse.

Atleast 458,0 MB of free dick space is requined.

< Back pext > Cancel

(o}

Resim 6.2: mBlock kurulum klasorii se¢imi

Kurulumun bu asamasinda programin baslangi¢ meniisii kisayolu igin klasor segimi yapilabilir. Iste-
nirse oldugu gibi birakilabilir.

e Setup - mBlock - - IEN

Select Start Henu Folder
Whene should Sefup place the program’s shortouts?

* | Setup will ceate the programs shortouts in Bhe folowing Start Meny folder.

To contirue, dhck Mext, [F you veould s o select & different folder, dhck Browss.,

'E! | Browse. ...

s ot | [ ot

(o}

Resim 6.3: mBlock baslangi¢ klasorii secimi

Kurulum yapilacak baslangic meniisii klasorii segildikten sonra programin kurulumu install sege-
neginin tklanmasiyla baglar. Bittigi zaman programin masaiistiindeki kisa yoluna tiklanarak program
calistirilir,

_/
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Ready to Install
Setup s now ready to begin instaling mBlodk on your computer.

Chick Install o continue with the installation, or dick Back if you want to review or
change any setings.

Debraton kcabors:
€ \Program Fles (x86] mlock

Start Manu folder:
mElod
Additional kasiks:

Agdainoral gharnuts
Craate & desdion shorfout

T e

(o]

Resim 6.4: mBlock kurulum ekrani

6.4. mBlock Programinin Arayiizii, Yapisi ve Temel Ozellikleri

Program calistirildig1 zaman karsimiza asagidaki arayiiz ¢tkmakeadir. Arayiiz tizerindeki yapilar ve
gorevleri asagida agiklanmistur.

&3 mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.5) - Bag";lar/lt_rg kes - Kaydedilmedi — =
Dosya Dizenle Baglan Kartlar Uzantilar Lisan Yardim }’ﬁ\-—_—;’@ lo)
o A wal
W] Untitled ~ @ @" TR
I Hareket I Olaylar
I Gorinam I Kontrol m“
I Ses I..*\Ignama % 0
I Kalem I Islemler y: 5
Bir Degigken Olugtur
Bir Liste Olugtur -
x: 240 y: 180 |» | Bir Blok Olugtur
1.
d/an
Sahne - @ @
1 dekor
Yeni dekor: @
a/an
Q=Q
o
Resim 6.5: mBlock programinin arayiizii ve yapisi

Programlama ortami menii yapisinda (5 numarali alan) sunulmakta, 4 temel béliimden olugmak-
tadir (Gorsel 6.65). 1 numarali boliimde segilen dekor igerisinde segilen figiir (kukla) yer almaktadir. 2

N
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numarali boliimde sahne (dekor) ve figiir (kilik, kukla) secimi yapilmaktadir. 3 numarali béliim prog-
ramlama ortamini olusturan blok yapilara ayrilmistir. Programin yazildigt alan ise 4 numara ile belirtil-
mistir. mBlock programlama ortami1 (6 numarali alan) diziler (blok kategorileri), sahneler (dekor), figiir-
ler (kilik, kukla) ve seslerden olusan bir yapr icerisinde sunulmaktadir. Bu ortami kullanarak etkilesimli
hikayelerle, oyunlarla, animasyonlarla ve robotlarla eglenceli ve kolay sekilde programlama yapmak
veya yapmay1 6gretmek miimkiindiir. mBlock’ta robot programlamay1 6grenmek veya 6gretmek icin
kullanabilecek yapilar “Diziler” bashig: altinda; “Hareket”, “Goriiniim”, “Ses”, “Kalem”, “Veri&Blok”,
“Olaylar”, “Kontrol”, “Algilama”, “Islemler” ve “Robotlar” olmak iizere toplam 10 kategoride toplan-
mugtir. Bunlarin kullanimiyla programlar olusturulmaktadir. Seksenden fazla sahne, yiizden fazla kilik
ve ses; cesitli kategori, tema veya tiirlere gore ortamin kiitiiphanesinden segilebilmekte, istenildiginde
bilgisayarda bulunan veya olusturulan dekor, kukla ve sesler kullanilabilmektedir. Istenirse programin
sundugu dekor, kukla ve ses araciyla da olusturulabilmektedir.

Dosya meniisii yeni proje agmak, proje yiiklemek, proje kaydetmek, projeyi farkli kaydetmek gibi
temel dosya islemlerine ayrilmistir. Bu ment kullanilarak olusturulan resimler bilgisayara veya bilgisa-
yardan programa aktarilabilmektedir.

Dosya | Dazenle Baglan Kartlar Uzantilar  Lisar o

Yeni Ctrl+Shift+N
Projeyi Yiikle Ctrl+0
Projeyi Kaydet Ctrl+5
Projeyi Farkh Kaydet Ctrl+Shift+5

Resmi Ige Aktar
Resrmni Diga Aktar

Basa Danmekten Caydim

Basa al

o
Resim 6.6: mBlock dosya meniisii  ——

Diizenle meniisii ile silinen sahnelerin geri alinmasi, sahnenin gizlenmesi, kiiciik sahne se¢imi, jet
hizinda ve Arduino kipinde ¢alisma gibi segenekler yer almaktadir.

Dﬁzenlelﬂaﬁlan Kartlar L ?

Silineni Geri Al

Sahneyi Gizle

Kigik Sahne

Jet Hizinda
Arduing Kipi

0
Resim 6.7: mBlock diizenle meniisiit. —
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Baglan meniisii robotun mBlock programlama ortamina baglanmasi i¢in kullanilabilecek segenek-
leri barindirmaktadir. Seri port (USB portu iizerinden), bluetooth, 2.4 seri (USB Dongle tizerinden)
ve ag tizerinden baglanti segenckleri sunulmaktadir. Makeblock tarafindan sunulan robotlar igin aygit
yazilim giincellemeleri, varsayilan programin sifirflanmasi, aygit yaziliminin ayarlanmasi, aygit yazili-
minin kaynaginin goriintiilenmesi ile Arduino siiriiciilerin kurulmasi yine bu mentiden yapilmaketadir.
Kurulum sirasinda mevcut Arduino modellerinin siiriiciileri standart olarak kurulmaktadir.

Baglan | Kartlar Uzantilar Lisan Yardn

(o]
Seri Port 3
Bluetooth 3
2.4 Seri »
Ag 3

Aygrt Yazhmi Gancellernesi
Varsayilan Programi Sifirla »
Aygit Yazlimim Ayarla 3
Kaynaga Bak

0
Resim 6.8: mBlock baglan meniisii ——

Kartlar meniisii ile kullanilan Arduino kart modelleri, Arduino uyumlu kartlar ve Makeblock ta-
rafindan tiretilen robot kontrol kartlar1 igerisinden se¢im yapilmaktadir. Robotik kontrol kart: hangi
model Arduino igeriyorsa o kart modeli secilmelidir. Arduino uyumlu kartlar icin Arduino, diger karlar
icin digerleri segilebilir. Burada Scratch ile programlanabilen sensér kart1 PicoBoard destegi de yer al-
makeadir.

Kartlar | Uzantilar Lisan Yardim
Arduino

| Arduine Une
Arduino Leonardo
Arduine Mano ( mega328 )
Arduino Mega 1280
Arduinc Mega 2560

Makeblock
Starter/Ultimate (Cricn)
Me Uno Shield

mBot (mCore)
mBot Ranger (Auriga)
Ultimate 2.0 {(Mega Pi)

Digerleri

PicoBoard

o

Resim 6.9: mBlock kartlar meniisii ——
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Uzanular meniisii ile kullanilacak kartin tiirii segilmektedir. Segilen tiire 6zgii kod bloklari dizeler
sekmesinde kullanilabilir hile gelmektedir. Ornegin Arduino segildiginde bunun igin olusturulmus kod
bloklart dizeler sekmesine eklenecektir. Birden fazla kart tiirii segilebilmektedir.

Uzantilar | Lisan  Yardim o)
Uzantilan Yanet Ctrl+5Shift+T
Uzantilan Eski haline Getir

Zulayr Temizle
Microseft Bilisim Hizmet Ayarlan

Arduing/Genuing 101 + UNO Shield

Joystick(Arduine Mede Only)
Arduino

Microsoft Cognitive Services

Makeblock

Communication

o

Resim 6.10: mBlock uzantilar meniisii

Lisan meniisii ile istenilen dil ve font bityiikliigii secilebilmektedir. mBlock su anda yirmi dilde kul-
lanilabilmektedir.

Lisan | Yardim
English + =
e
=iz

Pycceni

Portugués
Polski
Mederlands 10

Tirkge 1
s=0] 0

=5
BA:EE 13
retere
o | font biyaklGglnd ayarla » 13

Resim 6.11: mBlock lisan meniisii

Yardim meniisiinde yardim konularinin yaninda giincellestirmelerin kullanimi ve tiretici firmanin
robotik tirtinlerinin tanitildigs site ile 6rnek uygulamalarin bulundugu siteye yonlendirme yapilmakta-

dir.
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Yardim

Robotik Danyasim Kesfet

Yaratici [lhamlar &lin

Hizh Baglangig Yap
COnline Yardim Al
Daha Fazla Ogren

Gincellestirmeleri denetle

Geri daénit

o

Resim 6.12: mBlock yardim mentisii —

6.5. mBlock Yuklu Bilgisayarla Robot Arasinda Baglantinin Olusturulmasi

mBlock ile robotun programlanmasi ve kontrol edilmesi i¢in kablolu veya kablosuz olarak ger¢ek-
lestirilebilecek dért farkli segenek sunulmaktadir. Bunlar; USB port ve Ag tizerinden kablolu baglanti,
Bluetooth modiilii ile ve 2.4 Ghz Dongle modiilii tizerinden kablosuz baglanti segenekleridir. Kullani-
lacak robot hangi baglant: tiiriinii destekliyorsa o segilmelidir. Kablolu baglantilar icin USB, kablosuz
baglantilar i¢in Bluetooth en ¢ok tercih edilen baglanu sekilleridir.

USB baglanti Arduino temelli robotlara program yiiklemek i¢in gereklidir. Ayrica Makeblock tara-
findan tiretilen robotlarin programlanmasi, giincellemesi icin yine USB baglant tiirii kullanilmakeadir.
Baglanu gerceklestirildiginde bloklarin tizerinde yer alan kirmizi noktanin rengi yesile donmektedir.

Baglan meniisii (Gérsel 6.73) robotun mBlock programlama ortamina baglanmasi i¢in kullanilabi-
lecek segenekleri barindirmaktadir. Seri port secenegi robotun USB kablosu ile bilgisayara baglanmast
icin kullanilmaktadir. Uygun olan COM (iletisim kapisi) listeden secilmelidir. Bluetooth segenegi ile
Bluetooth tizerinden, 2.4 segenegi ile USB Dongle (Mbot robot ile sunulmaktadir) tizerinden kablosuz
baglanti, ag secenegi ile de ag tizerinden baglant segenekleri sunulmaktadir. Makeblock tarafindan
sunulan robotlar i¢in aygit yazilim giincellemeleri, varsayilan programin sifirflanmasi, aygit yaziliminin
ayarlanmasi, aygit yazilim kaynaginin goriintiilenmesi ile Arduino siiriiciilerin kurulumu yapilmakta-
dir. Kurulum sirasinda mevcut Arduino modellerinin siiriiciileri standart olarak kurulmaktadir.

Baglan | Kartlar Uzantilar Lisan Yardim

o
| SeriPort g COM1 ‘
Bluetooth 3 |
| 24%ei 3 Baglan
Ag 3

Aygit Yazihrmi Gancellemnesi
Warsayilan Prograrmi Sifirla r
Aygit Yazhrmin Ayarla k
Kaynaga Bak

Arduine SOrdcasand Kur

0
Resim 6.13: mBlock ile robot arasindaki

baglantinin olusturulmas:
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6.6. mBlock Programlama Dilinin Temel Ozellikleri ve Programlama
Yapisi

Blok tabanli programlama dilleri ve ortamlarinda komutu olusturan bloklar, bulundugu alandan
programlama alanina siiriikle birak teknigi ile aktarilir. Biitiin bloklar kullanima agik olmalarina kar-
sin robotik uygulamalarda kullanilmayan bloklar vardir. Bunlar kullanilmak istendiginde herhangi bir
islev gostermeyecektir.

mBlock’ta robot programlama yapmak ve robotlari kontrol etmek i¢in kullanilabilecek komut blok-
lar1 “Diziler” bagligi alunda; “Hareket”, “Gortintim”, “Ses”, “Kalem”, “Veri&Blok”, “Olaylar”, “Kont-
rol”, “Algilama”, “Islemler” ve “Robotlar” olmak iizere toplam on kategoride toplanmistir. Burada yer
alan blok yapilart fiziksel bir robotun programlanmasit ve kullaniminin saglanmasi disinda sanal bir
robotun (kukla, figiir kullanilarak) programlanmasi ve kullanimini da igermektedir.

6.6.1. Hareket Alt Bashgi Altinda Verilen Komut Bloklari

“Hareket” alt bagligt alunda verilen komut bloklari sanal bir robotun (kiitiiphaneden kukla, figiir
kullanilarak veya olusturularak) hareket kullanimi ve diger uygulamalar i¢in kullanilmaktadir. Burada-
ki bloklarin kullanilmasiyla sanal robotun istenilen yone dondiiriilmesi, belirli bir koordinata gitmesi,
belirli bir zaman araliginda belirli bir koordinata yavasca ilerlemesi (stiziilebilmesi) saglanabilir. Ayrica
sanal robotun kenara geldigi zaman sekmesi de buradan gergeklestirilebilir. Sanal robotun hangi yonlere
dénmesine izin verilip verilmeyecegi de belirlenebilir. “Hareket” alt baglig1 altinda verilen komut blok-
lar1 ve ne amagla kullanildiklar: asagidaki tabloda agiklanmistur.

Belirtilen adim kadar hareket etmesi icin kullanir.

(2 €B derece don Belirtilen agida soldan sagja danmesi icin kullarilir,

) €8 derece dién Belirtlen agida safidan sola dénmesi igin kullanir.
P 89 Derce sada, -90 derece sola, 0 derce vukar

€W y6nine don ve 180 derce asad donmesi icin kullanir.

B ve dodru don Kuklanin fare okuna, Kuklaya, rasgele yatay,

dikey ve sahne noktasina dénmesi icin kullanir,

Belirtilen x ve y noktasina gitmesi igin kullanir.

Kuklann fare okuna, Kuklaya, rasgele yatay,
dikey ve sahne noktasina gitmesi icin kullanilir.

Belirtilen stre icerisinde, belirtlen x ve y
noktalarna stzilmesi icin kullanir.

xi @ arttir X'i belirtlen deder kadar artrmak icin kullanilir.
x, @@ olsun x'i beliilen nokta yapmak icin kullanilir.
v "vi € arttir v'i belirdlen deger kadar artrmak icin kullanilir.
v, @ olsun v'i belirtlen nokta yapmak icin kullanilr.

Kenara geldiyse sekmesi icin kullanir.

wsaga s donebien 7] Sada sola dénebimesi, hic dénememesi veya her
yiine dénebimesi icin kullanir.

r x konumunun ekranda gésterimi igin kullanilir.
r y konumunun ekranda gdsterimi icin kullanilir.
il yon Yaninin ekranda gosterimi igin kullanir.

Tablo 6.1: Hareket alt bagligi altinda verilen komut bloklar:

//:'79
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Hareket Ornegi: Bu 6rnekte sanal robot, ortamdaki ses seviyesi 10 birimden yiiksek olunca 250
adim gitmekte; 1 sn bekledikten sonra ekrana “Merhaba!” yazist 2 sn boyunca ¢ikmaktadir. 1 sn daha

bekledikten sonra geldigi noktaya geri donmektedir.

Resim 6.14: Hareket 6rnegi

Yandaki diger ornekte ise basit
bir animasyon caligmast goriilmek-
tedir. Kullanilan mBot kuklasi 1 ile
20 arasinda adimla hareket etmekte,
15 derece donmekte ve eger kenara
geldiyse sekmektedir. Her islemden
sonra bir sonraki kiliga gecerek ani-
masyon olusturulmakcadir. Her ha-
reketin ardisik olarak gergeklesmesi
icin birbirini izleyen hareket goriin-
tiilerinden olusan kukla resimleri
kullanilmalidir. Animasyon sirasin-
da “computer beeps2” sesini ¢ikar-
maktadir.

6.6.2. Gorunum Alt Bashgi
Altinda Verilen Komut
Bloklari

“Gortiniim” alt baghigi alunda
verilen bloklar sanal bir robotun
(kiitiiphaneden kukla, figiir kulla-
nilarak veya olusturarak) goriiniim
kullanimi ve diger uygulamalar i¢in
kullanilmaktadir. Buradaki blokla-
rin kullanilmasiyla sanal robotlarin
veya sahnelerin gériiniimiinde degi-
siklik yapilabilir. Belirli bir siire ya

adim git

toiklandiginda
% @ v: @ noktasina git

kuklamin sekli
sirekli tekrarla

oile@ arasinda bir say (tut) adim git
13

B derece din
13

kenara geldiysen sek

tiklandiginda
kihdina geg
siirekli tekrarla

Isonraki kalike

tiklandiginda
sirekli tekrarla

computer beeps2 * R 20 G = e

o

Diziler | Kiliklar

Yeni kihk:

d/aB

*

mBotd_1_2
230x129

2

mBotd_1_3
230x129

3

mBot4_1_4
230x129

Ao

mBotd_1_5
230x129

230x129

mBot4 1.7
230x723
.

4580

mBotd_1_8
230x129

Resim 6.15: mBlock hareket 6rnegi
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da siirekli olarak bir mesaj verilebilir, bir diisitnme ciimlesi belirtilebilir. Ihtiyaca gore istenilen sanal
robotun sahnede goriiniip gizlenmesi saglanabilir. Sahnede birden fazla dekor (arka plan, hareketsiz
nesneler) ve birden fazla sanal robot bulunabilir. Bunlar arasinda gegisler yapilabilir. Sanal robotun veya
dekorun renk etkisi (0-200 arasi) degistirilebilir. Sanal robotun biiyiikliigiinde degisiklik yapilabilir ya
da yapilacak uygulamalara gore belirli bir biiytikliik secilebilir. Sahnede bulunacak nesnelerin istenilen
oranla 6nde ya da arkada gériinmesi saglanabilir. Goriiniim alt baglig: altinda verilen komut bloklar: ve
ne amagla kullanildiklari agagidaki tabloda agiklanmigtir.

Merhaba | [GEY 2 JEEGIYE

Belirtien stre kadar, belitlen ifadeyi konusma balonu icerisinde
vazdirmak icin kulanilr.

[ermene T

Belirtlen ifadeyi konusma balonu icerisinde yazdirmak icin kullanir,

E2M dive dusun @ saniye

Belirtlen sire kadar, belirtien ifadeyi disinme balonu icerisinde
vazdirmak icin kullanilr,

EEM dive disin

Belittlen ifadeyi disiinme balonu igerisinde yazdirmak igin kullanilir.

Gizlenmis (ekranda gérinmeyen) kuklanin gorinmesi icin kullanir.

Kuklanin gizlenmesi (ekranda gérinmmemesi) icin kullanir.

kihgina geg

Kuklanin secilen kiga gecmesi icin kullanilr.

sonraki kilik

Kuklanin sonraki kiga gecmesi icin kullanir.

dekoruna geg

Dekorun program icerisinde dedistirimesi icin kullarilr,

etkisini @ arttr

Belitlen efekt etkisini belirtilen oranda artrmak igin kullanilir.

etkisi @ olsun

Belittlen efekt etkisini belirtlen dedere getirmek icin kullanilr,

gdrsel etkileri temizle

Girsel etkieri temizlemek igin kullanilr.

€ birim byt

Kuklay! belirtlen birim kadar biyttmek icin kullanilir,

buyuklaga % € yap

Kuklanin birviikligunt belitilen yizdelk deger kadar ayarlamak
icin kullznir,

Uste ck

Kuklarin tst katmana ckmasi icin kullanir.

& katman alta in

Kuklanin belirtlen katman alta inmesi icin kullanir.

Tablo 6.2: Goriintim alt baglig: altinda verilen komut bloklar:

Gériiniim Ornegi: Bu kiigiik 6rnekte sanal robot ortamdaki
ses siddeti 10 birimden biiyiik olunca, 250 adim gidip 1 sn son-
ra merhaba demekte ve goriintiisii 25 birim biiytimektedir. 5 sn
bekledikten sonra buyitiklugii %50 oraninda degistirilmektedir.

ses siddeti ¥ e 10 R Tate=ll o
&) adim git

de @ saniye
& birim bayat
G sanive bekle

boyuklaga % € vap

o

Resim 6.16: Gortiniim 6rnegi ——
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6.6.3. Ses Alt Bashigi Altinda Verilen Komut Bloklari

“Ses” alt baglig1 altinda verilen bloklar sanal bir robotun (kiitiphaneden kukla, figiir kullanilarak

veya olusturarak) sesle kullanimi, ses siddetine dayali ve sesle ilgili diger robotik uygulamalar i¢in kulla-
nilmaktadir. Bilgisayarda bulunan mikrofondan elde edilen sesler de kullanilabilir. Buradaki bloklarin
kullanilmasiyla sahnelere veya sanal robotlara ses eklenebilir. Sanal robot bir hedefe ulastiginda ses
¢tkarmasi ya da uygulama devam ettigi siirece arka fon miizigi bulunmasi saglanabilir. Uygulamaya
istenirse ses kaydi ya da var olan bir ses dosyasi eklenebilir. Ayrica mBlock i¢cinde bulunan ¢algi aletleri
de uygulamalara eklenebilir. Sesin temposuyla ilgili diizenlemeler yapilabilir. “Ses” alt baslig1 altinda
verilen komut bloklari ve ne amagla kullanildiklar: asagidaki tabloda agiklanmustur.

patlat * (==l

Belirtilen sesi calmak icin kullanilir,

ik g Sesini bitene kadar cal

Belirtilen ses bitene kadar calmak icin kullamibr.

tim sesler durdur

Tim sesleri durdurmak icin kullambr.

€& davulunu vurus cal

Belirtilen ses kaynagim (18 adet) belirtilen vurusg oran
kadar calmak icin kullanmbr.

WUrus sus

Belirtilen vurus oran kadar susmasi icin kullamibr.

& notasini @ siiresince cal

Belirtilen notay belirtilen siire boyunca galmak igin
kullanihr.

Mizik enstrumanini (21 adet) degistirmek icin
kullanilir.

Sesi dizeyini belirtilen birim kadar degistirmek igin
kullanihr.

Ses siddetini belirtilen oran kadar degistirmek igin
kullanilir.

Ses siddetin ekranda gstermelk igin kullamlir.

tempoyu @ arttir

Tempoyu belirtilen oranda degistirmek icin kullarnilir.

tempo @Y vurus/dk olsun

Tempoyu belirtilen vurus/dakika oranina ayarlamak
icin kullanihr.

)

Tempoyu ekranda gbstermek igin kullanihr.

Tablo 6.3: Ses alt baslig1 altinda verilen komut bloklar:

Ses Ornegi: Bu basit 6rnekte sanal robot goriintiisiine tikla-

ninca 250 adim ilerlemekte ve 1 sn bekledikten sonra “computer
beeps2” sesini ¢almaktadir. Ses kaynag: ses kiitiiphanesinden &r-
nek olarak secilmistir.

82:\\

(o]

bu kukla tiklaminca

€D adim git

€ sanive bekle

computer beeps2 * BEEEIR]

Resim 6.17: Ses 6rnegi




Asagidaki diger ornekte ise belirlenen ti¢ ayr1 tusa basilmasiyla piyanodan segilen ii¢ ayr1 nota ca-
linmakrtadir. Diger notalar da ayn1 sekilde eklenerek bir piyano yapilabilir. Hangi tus icin hangi sesin
secilecegi asagidaki blokun nota numarasina tiklanarak belirlenebilir.

bu kukla tiklaminca

strekli tekrarla
eger [ERd tusu basi (mi?) _ise
calary | mizik aletini sec vap

[

& notasini (B siresince cal
[ 3

saniye bekle

|

eger R tusu basih (mi?) ise

calagiyl | mizik aletini se¢ vap
. notasini (P siresince cal
p saniyve bekle

eger [ tusu basihi (mi?) ise

calgy) | mizik aletini se¢ vap
|

notasim (P siresince cal
k

saniye bekle

(o}

Resim 6.18: 2. Ses 6rnegi

Ornekte piyanonun farklt miizik aletleri ile kul-
lanilabilmesi i¢cin “miizik aletini se¢” adinda bir de-
gisken olusturulmustur. Degiskenin nasil olusturu-
lacagr “Veri&Blok” alt baslig1 altinda verilen komut

bloklart konusunda agiklanmuistir.

(o}

Resim 6.19: 2. Ses 6rnegi icin nota

G notasim (I suresince ¢al

HLULULILHE
}

Eb (63

o

Bir Degisken Olusgtur

mdzik aletini seg

miizik aletini sec ¥ [ 0 FslENT

miizik aletini seg * KR 1 JElguly
A e dediskenini gister

T R e dediskenini gizle

Resim 6.20: 2. Ses 6rnegi icin degisken

olusturulmasi
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“miizik aletini se¢” degiskeni ile farkli miizik aletle-
rinin se¢imi siirgliniin kaydirilmas: ile yapilmaktadir. . o
Se¢im i¢in degisken sag tiklanarak “siirgli” goriintimii normal gérinim
tercih edilmistir. genig gorindm
5iirgi
siirgll simir degerlenini belirle
o g-deﬂ

Resim 6.21: 2. Ses 6rnegi i¢in miizik

aleti secimi

6.6.4. Kalem Alt Bashigi Altinda Verilen Komut Bloklari

“Kalem” alt baglig1 altinda verilen bloklar, sanal (kiittiphaneden kukla, figiir kullanilarak veya olus-
turarak) veya fiziksel bir robotun kalem kullanimi, ¢izim ve grafik uygulamalari ile diger uygulama-
lar1 i¢in kullanilmaktadir. Buradaki bloklarin kullanilmasiyla geometrik ¢izimler yapilabilir. Kalemin
rengi, tonu ve kalinlig1 degistirilebilir. Ayrica sanal robotun oldugu yerde izini birakmasi saglanabilir.
“Kalem” alt baslig1 altinda verilen komut bloklari ve ne amagla kullanildiklar: asagidaki tabloda agik-
lanmustir.

temizle Kalemin brraktig izleri temizlemek icin kullanir,

iz birak Kalemin cizmeye baslamasi icin kullanilr.

alomi bastr ﬁmﬂ kKullanilacak ylzeyde czmeye baslamas igin
kalemi kaldir Kalemi kaldirarak cizimi durdurmak icin kulanilir.

kalem rengini |l yap Kalemin rengini degistirmek icin kullanir.

Kalemin rengini belirtlen deger kadar degistrmek igin

kalem rengini ‘m degistir
= — kullanir.

kalem rengini @ yap Kalemin rengini belitlen renk yapmak icin kullanir.
kalem tonunu €T arttir Kalemin tonunu belitirlen oranda artrmak icin kullanilr.
kalem tonunu @ vap kalemin tonunu belitirlen deger yapmak icin kullanir.

kalem kahnhgir €9 arttr Kalemin kalnhgin belirtlen degerde artrmak igin kullanilr.

kalem kahnhgirn €9 yap

Kalemin kalnhdim belirtlen degere getirmek icin kullanilir.

Tablo 6.4: "Kalem" alt baslig1 altinda verilen komut bloklar:

Kalem Ornegi: Bu ornekte ses siddeti ile ekranda ses grafigi gizilmektedir. X koordinatinda -240
noktasindan baslayip, +239 olunca ekrani temizlemektedir. Y koordinat sifir olarak alinmistir (Koor-
dinat diizlemi en solda -240, en sagda +240, en yukarida +180, en asagida -180 arasinda degismektedir).
Kalem kalinligr 1, kalem rengi olarak da siyah secilmistir. Tanimlana “Ses” degiskeni ile her ekran

N\
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temizlemesinden sonra eger ses varsa program ¢alismasi saglanmaktadir. Elde edilen grafik boyutunun
biiytitiilmesi i¢in ses siddeti 4 kat oraninda artirilmustir. Ses kaynag: olarak bilgisayara bagli bulunan
mikrofon veya web kamera mikrofonu kullanilabilmektedir. Cizilen ses grafik 6rnegi asagida verilmis-
tir. Cizilen noktanin x ve y konumlarini gostermek icin hareket blok gurubunda bulunan x ve y konumu
bloklar1 isaretlenmistir.

o
> €8 olunca
kalem kalinhgim ovap
kalemi bastir

kalem rengini yap

edjer Ses <« s5es giddet

'- . [H olsun
*

X: v: @ noktasina git

>temizle

< x konumu . elana kadar tekrarla
;x'i & arttir [ Mokta: y konumu JERM | | Wokta: x konumu NEZE |
¥, ﬂ * sgps giddeti  olsun

(o]

Resim 6.22: Kalem uygulamasi ————————— Resim 6.23: Kalem 6rneginin ekran goriintiisti

6.6.5. Veri&Blok Alt Bashgi Altinda Verilen Komut Bloklari

“Veri&Blok” alt baslig1 altinda verilen bloklar sanal (kiitiiphaneden kukla, figiir kullanilarak veya
olusturarak) veya fiziksel bir robotun programlanmast ile diger uygulama programlarinda gerekli ola-
bilecek “degisken”, degisken listesi “liste” ve “blok” olusturulmasi ve bunlarin diizenlenmesi igin kul-
lanilmaktadr.

Bir Degisken Olugtur ~ Bir degisken olusturmak igin kullanilmaktadir.

Bir Liste Olugtur Bir liste olusturmak igin kullamilmaktadr.

Bir Blok Olugtur Bir blok olusturmak icin kullamilmaktadir.

Tablo 6.5: Veri&Blok alt baslig1 altinda verilen komut bloklari

Degiskenler ve Olusturulmasi: Girilen degerleri alan veya programin ¢alismasiyla bazi degerlerin
atandig veri tutucularindan olusan temel yapilarindan biridir. Degiskenlerin tasidigt degerler progra-
min akist icinde farklilasabilir. Degiskenler, degisken ad1 ve degeri olmak tizere iki kisimdan olusurlar.
Basit degisken tipleri; sayisal, metin ve boolean tipindedir. Asagida “Engel” adinda bir degiskenin olus-
turulmast iglemi gosterilmistir.

_/
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Betiler | Kilklar | Sester Lo O
I Hareket I Olaylar
. . IGurunum IKunlru\
mBlock’ta degiskenler “Veri&Bloklar” B f sitams
.. . . I <atem Pistemier
kategorisinde “Bir Degisken Olustur” [ Rototr
se ene“inde bulunmaktadlr. “Bil‘ De- Bir Degjisken Olustur | | Yeni Degigken
¢eneg
gisken Olustur” butonuna tiklandiktan iListe gt Desisken i Engel
. . . . .. . 1. Bir Blok Olustur
sonra, ngl§kCIl 1¢1n bir ad glfllmelldlﬂ = ® Butin kilkarigin O Sadecs bu kukla igin
Tamam iptal
Betikler Kiliklar Sesler &+ K
I Hareket I Olaylar
I Giriinim I Kontrol
I Ses IAIglIama
Degiskenler programin sol tarafinda lis- fsen | ae

telenmektedir. Eklenen her bir degisken
icin deger atama bloklari otomatik ola-
rak eklenmektedir.

Bir Degigken Olustur

= Engel

dedgiskenini gbster

Betikler | Kiliklar | Sesler o+ = e
I Hareket I Olaylar

| coranum J Kontrol

Jces J ~oiama

I Kalem I islemler

Veri&Bloklar | Robotiar

Deger atama bloklarindan hangi degis- e ———
kene deger atanacagi asagi okuyla segil- I var
mektedir. =d Engel

TR @ oritr

Engel

ini goster
Duvar

degiskenini gizle

Tablo 6.6: Degisken olusturulmast asamalari

Degisken Olusturma Ornegi: Bu 6rnekte robotun aklzndiginda
ultrasonik algilayicist kullanilarak engele olan uzaklik 6l- BCEMA trasonik algiayic GEEED me

eder mesafe > EH ise
9 defa tekrarla

hizinda
s

clilmektedir. Engele olan uzaklik 30 cm’den biiyiik ise ro-
bot her tiklamada 100 rpm hiza gére 0.2 saniye ileri dogru

ve 0.2 saniye geriye dogru 2 defa harekat ettikten sonra @® saniye bekle
durmaktadir. Engele olan uzaklik 30 cm’den kiigiik ise T € s

m saniye bekle
L

0.65 saniye saga doniip durmakeadir. Ornekte engele olan
__@_hlzlnda
=

uzaklik icin “mesafe” adinda bir degisken olusturulmus-
tur. “Bir Degisken Olustur” butonuna tiklandiktan sonra,

d;aﬁise

.. 0 , o« TR €W iz
degisken i¢in “mesafe” ad olarak girilmigstir. “Mesafe” de- @D saniye bekie
giskeni i¢in deger atama bloklar1 bu asamada otomatik ola-

rak eklenmistir. Bu bloklar program i¢inde kullanilarak, o

\ Resim 6.24: Degisken olusturma 6rnegi
o 86 »—\




ultrasonik algilayict mesafesi “mesafe” degiskeni ile ifade edilmistir. Uzaklik sarti olan 30 cm “iglemler”

kategorisinde bulanan m islem blogu kullanilarak yazilmis ve “mesafe” degiskenine eglenmistir.

Listeler, Diziler ve Olusturulmasi: Cok sayida degiskenle ¢alismak icin olusturulmus temel yapila-
rindan biridir. Listeler degiskenlerden farkli olarak birden fazla deger tasirlar. Dizilerse koseli parantez
icinde virgiille ayrilmis degerler tagir. Asagida “Hedef” adinda bir degiskenin olusturulmasi islemi goste-

rilmistir.

mBlock’ta listeler “Veri&Bloklar” kategorisinde “Bir Liste Olustur” seceneginde bulunmaktadir. “Bir
Liste Olustur” butonuna tiklandiktan sonra, liste icin bir ad girilmelidir.

Liste degiskenleri ekranin sol tarafinda listelenmektedir. Listeyle yapilabilecek islemlere ait bloklar

otomatik olarak eklenmektedir.

Liste sol tist kosede yer almaktadir. Diziye degerler bu tablonun sol alt késesindeki + isaretine tiklayarak olugan
kutucuga yazyla girilebilir. Istenirse program akist icerisinde de listeye deger eklenip gikarilabilmektedir.

mBlock’ta listeler “Veri&Bloklar” kate-
gorisinde “Bir Liste Olustur” se¢enegin-
de bulunmaktadir. “Bir Liste Olustur”
butonuna tiklandiktan sonra, liste icin
bir ad girilmelidir.t

Betikler Kiliklar

IHarekat
IGnrunum

ISas

IKa\em

Bir Degisken Olusgtur |

Bir Liste Olugtur

Bir Blok Olustur

Sesler & la-H
IC\ayIar

IKnntrnI

I%Ig\lama

Iis_;lemler

IRD:-JtIar

Yeni Liste

Liste ismi: Hedef

@ Butiin kiiklar igin - O Sadece bu kukla igin

Liste degiskenleri ekranin sol tarafinda
listelenmektedir. Listeyle yapilabilecek
islemlere ait bloklar otomatik olarak ek-
lenmektedir.

Tamam Iptal
5
Betikler Kiliklar Sesler o
I Hareket I Olaylar
I Garinim I Kantral
I Ses I.L.Ignama
I Kalem I iglemler

Bir Degigken Olugtur

Bir Liste Olustur

il Hedef

T G = ek

€W listesindeki (IR i sil

koy vi, €8 sirasina 'nin

degistir €89 srasindakini listesinin ile
€W sirasindaki 'in

EEEE in uzunlugu

EEERd listesini géster

listesini gizle

Bir Blok Olustur
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Liste sol tist kosede yer almaktadir. Dizi-
ye degerler bu tablonun sol alt kdsesinde-
ki + isaretine tiklayarak olusan kutucuga
yaziyla girilebilir. Istenirse program akist
icerisinde de listeye deger eklenip ¢ikari-
labilmektedir.

Dosya Dizenle

RN ]

+ uzunluk: 4 4

Baglan

(M  Untitied

.

Tablo 6.7: Liste ve dizi olusturulmast asamalar1

Liste Olugturma Ornegi: Bu
ornekte robotun iizerinde bulu-

nan stk algilayicist kullanilarak,
ortamdaki 151k miktarina gore
robotun renk degistirmesi, ayni
zamanda olugturulan renk liste-
sindeki renklere goére mBot iize-
rinde bulunan RGB LED’lerin
sira ile yanmast ve mBot tizerinde
stk seviyesinin konusma balonu
seklinde goriilmesi saglanmistr.
Bu amagla; “Gériiniim” katego-

risinde bulunan blogu
secilerek buraya “Merhaba” yerine
“Robotlar” kategorisinde bulunan
EREP = =cia sicsencos ) blogu  yer-

o

Resim 6.25: Liste olusturma 6rnegi ekran goriintiisii

lestirilmigtir. Boylece 151k algila-
yicinin kullanilmast saglanmisgtir.
Yine “Goériiniim”  kategorisinde
bulunan sini €8 arttr V108
gu segilerek {izerine “Islemler”
kategorisinde bulanan is-
lem blogu 10/100 oraniyla yer-
lestirilmis, bunun {izerine de
sk alglayc EEEEETEE IV VO
lestirilerek renk etkisi artirtlarak
arag govdesinin 151k miktarina gére
renk degistirmesi saglanmistur.
“Veri&Bloklar” kategorisinde bu-
lunan “Bir Liste Olustur” se¢enegi

o

Resim 6.26: Liste olusturma 6rnegi

tiklandiginda

isik algilayia de
!

| renk v [ MMETREIIEWGT aracta 15k sensori ™ JVA 100 JELES

3

LED ayan €D sirasindaki 'in
3

LED ayan [

.
LED ayan

’LED ayar

'LED EVEN]

’LED ayar @ srrasindaki i

[ LED ayan €M srasindaki in

kirmizi yesil €3 mavi (B
karmizi @8 vesil 8 mavi
kirmizi @8 vesil mavi (89
kirmizi yesil (8 mavi
karmiz yesil mavi @
karmizi @R vesil mavi M
karmizi yesil m mavi




kullanilarak “renk” adini tagtyan bir liste yapilmistir. “renk” listesini olusturan degiskenler yazilim tara-
findan programin sol tarafinda otomatik olarak listelenmistir. “renk” adli listeyle yapilabilecek islemlere
ait bloklar yine yazilim tarafindan otomatik olarak eklenmistir. Liste sol ist kosede tablo seklinde yer
almistir. Buraya degerler (renk adlar1) tablonun sol alt kdsesindeki + isaretine tiklayarak olusan kutucu-
ga yazilarak girilmistir. “Robotlar” kategorisinde bulunan
blogu segilerek “hepsi” yerine, olusturulan listeden (- JEIEEREE Y blogu segilerek tizerine yerlesti-
rilmigtir. Bu iglem listedeki 7 renk i¢in tekrarlanarak programa eklenmistir. Renkler i¢cin RGB kodlar1
girilerek LED’lerin listede belirtilen renkte yanmast saglanmugtir.

Blok (Prosediir) Olusturma: Kodu bir kez yazip defalarca kullanmak i¢in ortaya konmus temel
yapilardir. Program akigi i¢inde tekrarlayan ifadelerin her seferinde tekrar tekrar yazilmasi yerine, bir
kere ayri bir yerde yazilip tekrarlanan her yerde kullanmak i¢in uygundurlar. Asagida “Ilerle ve Geri-
don” adinda bir blok olugturulmasi islemi gdsterilmistir. Burada bu blokun olusturulmasiyla yapilmak
istenilen, bir islem gurubunu tek bir blok olarak belirleyip her seferinde ayni bloklarin ayri ayri kullanil-
masint ortadan kaldirmakrtir. Ornegimizde robotun énce ileri gidip sonra geri gelme islemi 7 adimdan
olusmaktadir ancak Ilerle ve Geri Dén blogu olusturuldugunda bunu tek bir blokla gerceklestirmek
miimkiin olmaktadir.

mBlock’ta blok Olu§turulm351 Betikler | Kiliklar | Sesler S R S H
“Veri&Bloklar”  kategorisinin
8

. 1 k Ol » IHareket IOIay'Iar
alunda “Bir Blok Olustur” se- I [ ot
ceneginde bulunmaktadir. “Bir I ses [ Ngiama
Blok Olustur” butonuna tik- I aiem B istemier
landiktan sonra, olusan “Yeni & . fl Roboltar
Blok” penceresindeki isimsiz Bir Degisken Olustur
alana blok i¢in bir ad girilmeli Bir Liste Olugtur

ve onaylanmalidir. Bir Blok Olugtur | =i Yeni Blok

ilerle ve Geridén

> Secenekler

Tamam ptal
Programda kullanilacak  ve Betikler | Kiliklar | Sesler b
cagrilabilecek blok otomatik I I
. Hareket Olaylar
olarak eklenmektedir. _ '
I IK-Jntr-JI
I Ses I.-i.lgnama

I Kalem Ii@lamlar
IR-J botlar tanimla Ilerle ve Geridén

Bir Degigken Olugtur
Bir Liste Olustur

Bir Blok Olustur

//:'89
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Bu sekilde blok olusturulmasi
yapildiktan sonra blok tarafin-
dan yapilacak islemlerin blok
alunda tanimlanmast gerek-
mektedir. Ornekte robotu 1
sn ileri ve 1 sn geri getirdikten
sonra durmasini saglayan bir
blok olusturulmustur.

WA motorunun hizin @'a

tarmlz  Ilerle ve Geridin

hizinda
asanive bekle
hizinda
€ szniye bekle
hizinda

Wi motorunun hizin @'a

ayarla

ayarla

Blok kullanilmak istendiginde

Betikler
ana programdan cagrilmakta-
dir. I Hareket
I Garianim
I Ses
I Kalem

Veri&Bloklar

Bir Degisken Olugtur

Kiliklar Sesler

IOIayIar
IKnntrol
I.i'\lgllama
Iislemler
IRobotIar

tiklandiinda

flerle ve Geridén

Bir Liste Olugtur

Bir Blok Olugtur

Tablo 6.8: Blok olugturma asamalari

Blok (Prosediir) Olugturma Ornegi: Bu 6r-
nekte robotun ultrasonik algilayicisi kullanilarak
engele olan uzaklik 6l¢iilmektedir. Engele olan
uzaklik 10 cm’den biiyiik ise program ¢aligmakta-
dir. Engele olan uzaklik 10 cm’den biiyiik ise her
tiklamada 100 rpm hiza gore 1 saniye ileri dogru
10 cm kalincaya kadar gitmektedir. Kosul sagla-
ninca “Dur” prosediirii ile robot durmaktadir. Bu
prosediir “Veri&Bloklar” kategorisinde bulunan
“Bir Blok Olustur” segenegi ile olusturulmus ve
prosediir tanimlanmasi “Dur” seklinde yapildik-
tan sonra kullanacagimiz islemler prosediiriin al-

tiklandiginda
gger  ultrasonik algiayic (ETEM mesafesi |> [l Jise

hizinda
2

@ sanive bekle

¥

tammla  Dur

motorunun hizni @ ‘2 ayarla
motorunun hizim @@ 'a ayarla

)
Resim 6.27: Blok olusturma ornegi




tinda M1 ve M2 motorlarinin hizlarint 0’a ayarla seklinde tanimlanmigtir. Bu iglemlerin tanimlanmasi
icin “Robotlar” kategorisinde bulunan yandaki blok kullanilmistir. Blogun bir kopyast olusturularak
M1 ve M2 segenekleri segilmistir. Uzaklik sarti olan 10 cm “Islemler” kategorisinde bulanan m
islem blogu kullanilarak yazilmistir.

Olusturulan Blok (Prosediir) I¢in Parametre Tanimlanmast: Prosediirlere deger tasiyan degis-
kenlere parametre ad1 verilir. Bir prosediir ¢cagrildig1 zaman ayni zamanda parametre degerlerini de ver-
mek gerekmektedir. Olusturulan “Ilerle ve Geridon” blogu bu anlamda bir prosediirdiir. Bu prosediire
parametre ekleme islemi asagidaki 6rnekte agiklanmistir.

mBlock’ta olusturulan bloka parametre tanim- TR
lanmasi icin “Bir Blok Olustur” segenegiyle agi- °

lan “Yeni Blok” penceresinde blok olusturulup ad
verilmesinden sonra yine bu pencerede bulunan

ilerle ve Geridon

v Secenekler

Etiket yazisi ekle:

™ Ekrani tazelemeden calistir

<« » e v .
Segenekler dugr'l'lesme tlklanmz}llfilr. 'U'ygun Rakamsal gidi ekie- F—
olan sayisal veya sozel parametre tipi secildikten o
] o sozel girdi ekle: ||
sonra parametre ad1 girilmelidir.
Mantiksal girdi ekle: &
text

Tamam iptal

Yeni tanimlanan bu prosediirde yapilacak isler pa- | oo i secier %X
rametre degeri ile birlikte tanimlanir. I Hareket J otaviar

I G I S L la Ilerle ve Geridén sure

I Ses I Algilama R - =

] atem [ istemier

Il Ravctar

Bir Degisken Olustur

Bir Liste Olustur

Bir Blok Olustur
Hazirlanan prosediire parametre degeri vererek | guper  we = cor XM
kullanilir. Bunun igin prosediir blogu icinde ta- [ goueen Rotavizr

v . . . v . v tklandiind
nimlanan kutucugun igerisine dogrudan bir deger [ B0t s g
. . .. . | EE [ ~ailama ilerle ve Geridén €9

girerek ya da bir degisken atayarak kullanilir. Gi- | Jreen [ isiemier
rilen bu deger prosediire aktarilacak ve bu degerle inemex e P e .
1 Bir Dedisken Olust
islem yapilacaktir. £Dolien Curte —

Bir Liste Olugtur . sﬂre iR

Bir Blok Olustur enin

sire [sanive bekle

| geri it *[100~ IFRGE]

@ motorunun hizini @ '3 ayarla
@ motorunun hizini @8 ‘2 ayarla

flerle ve Geridén €9

Tablo 6.9: Prosediire parametre ekleme asamalari

Parametre Ornegi: Bu 6rnekte robotun ultrasonik algilayicist kullanilarak engele olan uzaklik 6l-
clilmektedir. Engele olan uzaklik 10 cm’den biiyiik ise program ¢alismaktadir. Engele olan uzaklik 10
cm’den biiyiik ise her ttklamada 100 rpm hiza gore 1 saniye ileri dogru, engele 10 cm kalincaya kadar
gitmektedir. Kosul saglaninca olusturulan “Dur” degiskeni ile robot durmaktadir. Bu agamaya kadar
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92

olan islemler igin yandaki uygulama 6rnegi kullanilmistir. Uzaklik sarti olan 10 cm “Islemler” katego-

risinde bulanan m islem blogu kullanilarak yazilmigtir.

tiklandiginda

eger  (ETEW ultrasonik algilayio mesafesi |> i Jise
hiz €TT8 vap
€ sanive bekle
¥

Dur [N

tamimla  Dur mesaj

@I motorunun himni @€ yap
@9 motorunun hizni @9 yap

mesaj diye disiin @ saniye

o o

Resim 6.28: Parametre 6rnegi ———— Resim 6.29: Parametre 6rnegi
ekran goriintiisii

Bu prosediire parametre tanimlamak i¢in “Dur” degiskenine sag tiklanmis ve agilan “Diizenle” diig-
mesinde bulunan “Segenekler” igerisinden “Sézel girdi ekle” kullanilarak parametre tipi secilmistir.
Prosediir blogu i¢cinde tanimlanan kutucugun igerisine “durdum” yazilarak parametre tamamlanmuistir.
Program ¢alistirilip kosul saglaninca programdaki kukla “durdum” ifadesini 2 saniye boyunca ekrana
yazmaktadir.

6.6.6. Olaylar Alt Basligi Altinda Verilen Komut Bloklari

Olaylar alt baglig1 altinda verilen bloklar sanal (kiitiiphaneden kukla, figiir kullanilarak veya olus-
turarak) veya fiziksel bir robot i¢in olusturulan programlarin ve diger uygulamalarin ¢alistirilmasinda
kullanilmaktadir. Buradaki bloklarin kullanilmastyla bir tusun basili olup olmamasi veya segilen nesne-
nin aktif olup olmamasi durumuna gére uygulamanin ¢alismasi saglanabilir. Belirlenen bir haberin gel-
mesi durumunda yapilacak islemler kontrol edilebilir. Olaylar alt baslig: altinda verilen komut bloklar:
ve ne amagla kullanildiklari agagidaki tabloda agiklanmustir.

tiklandiginda Herhangi bir uygulamann tklandiginda calsmasi icin kulanir.

Herhangi bir uygulamann belrlenen tusa basimasiyla calsmasi

tusu basilinca cin kulanir.

Herhangi bir uygulamann belrlenen tusun brakimaswla
= tusu birakilinca caksmast icin kullanir.

Herhangi bir uygulamann kuklaya tklanmasiyla ¢alsmasi icin
b ks taninca k.

Herhangi bir uygulamann belrdenen dekorun kullanimasyla
dekor olunca gaksmasi icin kullanir.

J
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M. Herhangi bir uygulamann ses siddeti, siire dlcer veya video
> @ olunca hareketi belrlenen degerden biiyik olunca calsmasi icin kulanir.

Herhangi bir uygulamann belirtlen ieti veya belirtien yeni ieti

haben gelince gelnce caksmasi icin kullanir.
e Herhangi bir uygulamada belirtien leti veya belrtien yeni leti

gelnce acklanmasi icin kulanir.

NECERIIEE RS EEY  Herhangi bir uygulemada belirtilen deti veya belrtien yeni deti
gelince acklanmasi ve beklenmesi icin kulanir,

Tablo 6.10: Olaylar alt baglig: altinda verilen komut bloklar:

ERd tusu basilinca m o
EEd tusu brrakilinca > €I olunca

tiklandifinda

kart ledier (I kr B8 ves EELN mav N

Olay Ornegi: Robot kontrol karti iizerindeki
RGB LED’lerin rengini kontrol edebilen bu uygula-
ma tiklandiginda, a tusu basilinca, a tusundan el ge-
kince, bunun igin olusturulmus kuklaya tiklaninca
veya ses siddeti 10’dan biiyiik olunca ¢alistirilabilir.
Bunun igin yapilmasi gereken tek sey istenilen bloku
tiklandiginda blokuyla yer degistirmektir.

kart ledler (R kir 8 ves (B mav (B
Resim 6.30: Olay 6rnegi

6.6.7. Kontrol Alt Bashgi Altinda Verilen Komut Bloklari

Kontrol alt baglig1 altinda verilen bloklar sanal (kiitiiphaneden kukla, figiir kullanilarak veya olus-
turarak) veya fiziksel bir robot i¢in hazirlanan programlarin ve diger uygulamalarin olusturulmasin-
da kullanilan temel programlama komutlarindan olugsmakta ve tiim programlama uygulamalarinda
kullanilmaktadir. Buradaki bloklarin kullanilmasiyla birden fazla yapilmas: gereken dongiisel islemler
gerceklestirilebilir. Kosullu durumunda gergeklestirilmesi gereken islemler yapilabilir. Ayrica calisan
tiim kodlarin durdurulmasi ve nesnenin ikizi ile ilgili islemlerin yapilmasi saglanabilir. Robotik uygu-
lamalarda, robot hareketinin durdurulmast i¢in “durdur” blogu kullanilamamaktadir. Bu durumlara
motor hizlarinin sifirlanarak durdurulmast pratik bir ¢6ziim olabilir. Asagida verilen 6rnekleri inceleyip
uygulayiniz. Kontrol alt baslig1 altinda verilen komut bloklart ve ne amagla kullanildiklar: asagidaki
tabloda agiklanmistir.

€D saniye bekle Programin belirtilen saniye kadar beklemesi igin kulanibr.
Y defs tekrarla Dongiler tekrarlanan isleri yapmak igin kullamlan temel yapilardir.
Bu dongi blogu belirtilen sayi kadar islemi tekrarlamak igin
kullanilir.

sirekli tekrarla
Verilen islemi strekli tekrarlamak icin kullanilan déngi blogudur.

nong

Olumlu kosul ifadesi "eger” "ise" kosulu gerceklesene kadar islemi
tekrarlamak icin kullanilir. Déngl blogunda bir kosul tammlanirve o

kosul gerceklesene kadar dongii devam eder.
/—‘/ 93
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Olumlu kosul ifadesi "eger” "ise" ve olumsuz kosul ifadesi
"degilse" kosulu gerceklesene kadar islemi tekrarlamak igin
kullarihr.

olana kadar bekle Belirtilen kosul gerceklesene kadar islemi bekletmek icin kullanilir.

Belirtilen kogul gerceklesene kadar islemi tekrarlamak igin
kullanlir. Kosul komutlan program akisini farklh durumlara gére

degistirmek, yonlendirmek icin kullamilan temel karar yapilardir.

Calisan betik, kuklanin diger betikleri veya hepsinde islemi
durdurmak icin kullanihr.

S durdur

ikiz olarak bagladigimda Program ikiz olarak baslatildiginda kullanilir.

in ikizini olustur Programcinin k_e_nd|5| veya kullanilan kukla tarafindan ikizinin
olusturulmasi igin kullanihr.

=
10

bu ikizi sil Olugturulan ikizin silinmesi igin kullamilir.

Tablo 6.11: Kontrol alt baglig altinda verilen komut bloklar1

6.6.7.1. Kontrol Ornekleri-Dénguler tandbnda
Verdigimiz Say1 Kadar Islemi Tekrarlayan Déngii Or- @ defa tekrarla
negi: Bu drnekte robot 100 rpm hiza gére 1 saniye ileri, 1 e S—
saniye de geri hareket etmekte ve toplamda bunu 2 defa tek- , hizinda
rarlamaktadir. Tekrarin sonunda geri gelme hizini sifirlayarak €Y saniye bekle
durmaktadir. hiciida
¥
€D saniye bekle
EEETRd @ hizinda
o
Resim 6.31: Verdigimiz say1 kadar
islemi tekrarlayan
dongii 6rnegi
Islemi Siirekli Tekrarlayan Déngii Ornegi: Bu 6rnekte

robot 100 rpm hiza gore 1 saniye ileri, 1 saniye geri hareket

tiklandiginda
etmekte ve bu islemi siirekli olarak tekrarlamaktadir.

surekli tekrarla

hizinda
[*

€D sanive bekle

¥

hizinda
1

€D saniye bekle

)
Resim 6.32: Islemi siirekli tekrar-
layan dongii 6rnegi ——

BEEEE\Y
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Belirli Bir Sart Gercellesene Kadar Bekleme Ornegi: Bu 6rnekte robot ses siddeti 10°dan biiyiik
olunca caligmaya baglamaktadir. Robotun ultrasonik algilayicisi kullanilarak engele olan uzaklik 6l-
clilmektedir. Engele olan uzaklik 20 cm’den biiyiik ise robot beklemeye ge¢mektedir. Eger engele olan
uzaklik 20 cm’den kiigiik olursa (6rnegin elinizi ultasonik algilayiciya yaklastirirsaniz) kosul gercekle-
since 100 rpm hiza gore 1 saniye ilerleyip M1 ve M2 motorlarinin hizlarini sifira diisirmektedir. Uzak-
lik sarti olan 20 cm “Islemler” kategorisinde bulanan m islem blogu kullanilarak yazilmigtir.

ses siddeti ~ [EX 10 Kl

sdrekli tekrarla
ultrasonik alglayia mesafesi <-: olana kadar bekle

. hiz) @Re[ehd vap

hﬂ sanive bekle

' motorunun hizini (@ vap
T motorunun hizini (@ vap

o
Resim 6.33: Belirli bir sart gergeklesene kadar bekleme 6rnegi

Belirli Bir Sart Gergeklesene Kadar Dongii Ornegi: Bu 6rnekte robotun ultrasonik algilayicist
kullanilarak engele olan uzaklik 6l¢iilmektedir. Engele olan uzaklik 20 cm’den biiyiik ise program
caligmaktadir. Engele olan uzaklik 20 cm’den kiigiik olana kadar 100 rpm hiza gére 1 saniye 1 saniye
ilerleyip kosul gerceklesince M1 ve M2 motorlarinin hizlarini sifira diistirmektedir. Uzaklik sart1 olan

20 cm “Islemler” kategorisinde bulanan m islem blogu kullanilarak yazilmistir.

tiklandiginda
ultrasonik algilayic (E9EEM mesafesi |< olana kadar tekrarla

hizinda
¥

€D szniye bekle

¥

8 motorunun hizini @8 ' ayarla
L

€D motorunun hizini @8 '3 ayar

o
Resim 6.34: Belirli bir sart gerceklesene kadar dongii 6rnegi

6.6.7.2. Kontrol Ornekleri -Kosullar

Olumlu Kogul Ifadesi “eger” “ise” Ornegi: Bu 6rnekte robotun ultrasonik algilayicist kullanilarak
engele olan uzaklik ol¢iilmektedir. Engele olan uzaklik 20 cm’den kiigiik ise program calismaktadir.
Engele olan uzaklik 20 cm’lik alan igerisinde kalincaya kadar her tiklamada 100 rpm hiza gore 1 saniye

//:'95

06. BLOK TABANLI ROBOT PROGRAMLAMA YAZILIMLARI VE ORTAMLARI 0————

Y



M

gerileyip, M1 ve M2 motorlarinin hizlarint sifira diisiirmekeedir. Uzaklik sartt olan 20 cm “Islemler”

kategorisinde bulanan m islem blogu kullanilarak yazilmistr.

tiklandiginda

eger  ultrasonik alglayic (ERIEM mesafesi < E] Jise

hizinda

[ 3

€ sanive bekle

¥

S motorunun iz @8 'a ayarla
{2

S motorunun iz @8 'a ayarla

o
Resim 6.35: Olumlu kosul ifadesi "eger" "ise" 6rnegi

I <Co

Olumlu Kosul ifadesi “eger” “ise” ve Olumsuz Kosul ifadesi “degilse” Ornegi: Bu 6rnekte de
robotun ultrasonik algilayicisi kullanilarak engele olan uzaklik 6l¢tilmektedir. Engele olan uzaklik 10
cm’den biiyiik ise her tiklamada 100 rpm hiza gore 1 saniye ileri dogru 10 cm kalincaya kadar gitmek-
tedir. Eger engele olan uzaklik 10 cm’den kiigiik ise robot geriye dogru 10 cm oluncaya kadar 100 rpm
hiza 1 saniye boyunca ¢alismaktadir. Kosul saglaninca M1 ve M2 motorlarinin hizlarini sifira diisiir-
mektedir. Uzaklik sarti olan 10 cm “Islemler” kategorisinde bulanan m islem blogu kullanilarak

yazilmigtir.

tiklandiginda
eger  ultrasonik algilayic m mesafesi
hizinda
:ﬂ sanive bekle
O motorunun hizini @ '3 avar

.m motorunun hizint @ 'a a
degilse

ISR €6 hizinda

:ﬂ saniye bekle

. motorunun hizini @89 '3 :

) motorunun hizint @8 '3 ayar

Resim 6.36: Olumlu kosul ifadesi "eger" "ise" ve olumsuz kosul
ifadesi "degilse" 6rnegi




6.6.8. Algilama Alt Bashgi Altinda Verilen Komut Bloklari

Algilama alt baglig1 altinda verilen bloklar sanal (kiitiphaneden kukla, figiir kullanilarak veya olus-
turarak) veya fiziksel bir robot i¢in hazirlanan programlarin ve diger uygulamalarin olusturulmasinda
ve tiim uygulama programlarinda kullanilmaktadir. Buradaki bloklarin kullanilmastyla bir nesneye, bir
renge degme durumu ya da fareye olan mesafe algilanabilir. Mesaj vermek i¢in kullanilabilir. Klavye ve
fare kullanimina dayali islemler yapilabilir. Bilgisayara bagli kameranin aktif olmasi ve sanal robotun
video hareketlerine gore degisiklik gostermesi saglanabilir. Ayrica nesnelerin konumunu algilama islem-
leri de yapilabilmektedir. Algilama alt baglig1 altinda verilen komut bloklar: ve ne amagla kullanildiklar:
asagidaki tabloda agiklanmistir.

p— Kuklanin fare okuna, sad, sol, st veya alt kenara
M 2 degdi (mi?) deqdigini belilemek icin kullanilr.

S — ilé;klsgignﬁlre.hrlenen herhangi bir renge deddigini belrlemek

Kuklanin belrlenen herhangi bir renginin belirlenen alanda
herhangi bir renge deddigini belilemek icin kullanilir,

rengi  rengine degdi (mi?)

. Fare okuna, kuklaya, rasgele yatay, dikey ve sahne
zsafe r ' r

noktasina olan mesafeyi belirlemek icin kulanir.

diye sor ve bekle Eﬁlirﬁﬁggﬁjeﬂ (ad, isim, yer vs.) sormak ve beklemek

r Yanini ekranda almak igin kullanir.

RIS tusu basih (mi?) Belirtlen tusun basii olup olmadigini belirlemek igin kullanir.

Farenin tusunun (aktf tus) basih olup olmadigin belrlemek
— - icin kulanir,

Farenin x koordinatini belirlemek icin kullanir.

Farenin v koordinatini belilemek icin kullanilir.

r Ses siddetini ekranda gdrmek icin kullanir.

Kullanian kukla veya sahne Uzerinde video hereketi ve

QLR hareket 'Eb“ kukla 7 ) yoni belirtmek igin kullanilr.

‘ﬁl;gmrt,l acmak, kapatmak ve acgp solu sag yapmak icin
video saydamhdi % @ olsun Video saydamligini belirtlen orana ayarlamak icin kullanir,
r Sire dlceri ekran Uzerinde acmak icin kullaniir.
sire olgeri sifirla Sdre dlceri sifitamak icin kullanir.

o mn X, Y konumu, yond, kik no, kign ismi, biiyikiik ve ses
[ konumu ~ [EEGEGE mBot 4_1_1 ~[NIg 7 4 TR I ! R
— R siddeti degerleri mevcut kukla veya sahne icin kullanilr.

- Ekranda saniye, dakika, saat, haftanin gini, tarh, ay ve
yil bilgilerini géstermek icin kullanilir.

2000 yindan beri gegen glin sayisini belrlemek igin
kullarir,

2000'den berni gecen gln

Tablo 6.12: Algilama alt bashig: altinda verilen komut bloklar:
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Algilama Ornegi: Bu 6rnekte yukari ve asag1 ok tuslart kullanilarak sanal robotun dikey yonde
asag1 veya yukari hareket etmesi saglanmistir. Program ¢alistirildiginda robot x=-180, y=0 konumuna
gitmektedir. Yukari ve agag1 hareket y degerinin artirilip azaltilmasiyla saglanmaktadir.

tiklandiginda

X v: @ noktasma git
sirekl tekrarla

tiklandiginda
sirekli tekrarla

eder [EFEFEIRd tusu basihi (mi?) ise
edger [PIENETE tusu basih (mi?) ise v i @ arttrr

v 'vi @ arttir

o
Resim 6.35: Algilama 6rnegi

Bu 6rnekten yararlanarak her yone hareket edebilen bir sanal robot tasarlayiniz.

6.6.9. islemler Alt Bashigi Altinda Verilen Komut Bloklari

[slemler alt basligt altinda verilen bloklar sanal (kiitiiphaneden kukla, figiir kullanilarak veya olus-
turarak) veya fiziksel bir robot i¢in hazirlanan programlarin ve diger uygulamalarin olusturulmasinda
ve tiim uygulama programlarinda kullanilmaktadir. Islemler blogu matematiksel islemlerin bulundu-
gu bloktur. Dort islem gerceklestirme, iki deger arasinda rastgele deger tiretme, kargilastirma yapma,
birden fazla durumu veya bir durumu segmek veya secmemek icin kullanilmaktadir. Ayrica iki farklt
ifadeyi birlestirme, karakter uzunlugu belirtme islemleri ve basit matematiksel hesaplamalar (mod alma,
yuvarlama, kareksk alma gibi) yapilabilmektedir. Islemler alt baglig1 altinda verilen komut bloklar1 ve ne
amagla kullanildiklari agagidaki tabloda agiklanmigtur.

Toplama islemileri icin kullanilir.

Ckarma islemleri icin kullanir.

BB

Carpma islemleri igin kullanir.

T

Bélme islemleri igin kullarnir.

© ilc €0 arasinda bir sayr (tut) Eﬁ{glﬁrrj degerler arasinda rasgele say Gretmek icin

"<" karglastrma islemleri icin kullanir.

=" karslastrma islemleri icin kullanir.

">" karslastrma islemleri icin kullanir.

Mantiksal islemler icin kullarilr. Her iki kosul da dogru
oldugunda "ve" yapi tasi dogru olacaktr. Aksi takdirde
yanls olur.

J geeel



veya

Mantiksal islemler icin kullaribr. Her ki durumdan biri

dogru oldugunda, "veya" yapi tasi dogrudur. Aksi
takdirde yanls olur.

Mantiksal islemler icin kullanir. Matksal islem "degil” ise

yap! tasi dogrudur.

ile [PENE] i birlestir

Belirtlen ki kelimeyi birlestirmek icin kullanilr.

M Elill world

@
-
3

Belirtlen kelmenin belirtlen harfiyla islem yapmak igin
kullzrilr.

in uzunlugu

Belirtlen kelmenin uzunluguyla islem yapmak icin
kullarr.

index of wclrld hella WEIF|I:|'

Belirtlen kelime icinden alanan kelmenin indeksi ie
islem yapmak icin kullanilir.

Oyuncu ﬂ I dizgeye

Belirtlen oyuncuyu dizgeye tasimak icin kullanilir.

@ modiler @

Mod islemleri yapmak icin kullaniir.

Belirtlen dederi yuvarlamak icin kullanir,

Belirtlen sayinin karakokiini, mutlak degerini almak,
asadl veya yukan yuvarlamak ve acisal degerleri igin

kullanilr.

Tablo 6.13: Islemler alt baslig1 altinda verilen komut bloklart

Islem Ornegi: Bu 6rnekte 1 ile 10 arasinda rastgele
olusturulan sayiya gore kuklanin hareketi saglanmistir.
Bu amagla “Say1” adinda bir degisken olusturulmustur.
Tutulan say1 5’ten kiigiikse kukla 20 adim ilerlemek-
tedir. Eger tutulan say1 5’ten biiyiikse kukla 20 adim
geri gitmektedir. Eger say1 5'e esitse 15 derece donmek-
te, eger say1 0’a esitse -15 derece donmekte, eger say1 I'e
esitse 90 (saga) yoniine donmektedir. Eger say1 2 veya 3
ise -90 (sola) yoniine donmektedir. Eger say1 4 degilse
ekrana 2 sn boyunca Merhaba! seklinde yazmaktadir.

6.6.10. Robotlar Alt Bashgi Altinda Verilen
Komut Bloklari

Robotlar alt baglig1 altinda verilen bloklar Arduino
uyumlu kartlar i¢in uygulama programlari hazirlanma-
sinda, fiziksel bir robot i¢in programlarin hazirlanma-
sinda, Makeblock tarafindan iiretilen robot ve robot
kontrol kartlari ve kalkanlarin (shield) programlan-
masinda ve diger tiim donanim tabanli programlama
uygulamalarinda kullanilmaktadir. Kullanilan kart tii-
riine gore desteklenen bloklar degismekte olup asagida

0
Resim 6.38: Islem 6rnegi

tiklandiginda
., @ ilc € arasinda bir say (tut) olsun

eder Sayi <  ise

m adim git

efer Say > ise

m adim git

eger Sayi = ise
-.C"! @derece dén

eger  Sayi =[] ise
-.C’l 8 derece din

eger Sayl = ise

€I vonine dén

efer Say = veya Say =H _ise

& voniine dén

eger Say = degil ise

[N de © sanive
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Arduino uyumlu kartlar i¢in kullanilabilecek bloklar verilmistir. Robotlar alt baghig: altinda verilen
komut bloklar: ve ne amagla kullanildiklart agsagidaki tabloda agiklanmistur.

Arduino programian icin kullanir.

© sayisal pini oku Belirtlen sayisal pini okumak icin kullanir.
(A) @ analog pini oku Belirtlen analog pini okumak icin kullanir.
—rhe nin S—— - Belirtlen PWM pinini, verien zaman asimi
€® darbe pini oku, zaman asimi olsun icinde okumas: icin kulani.
© sayisal pini vap Belrrtlen sayisal pini LOW veya HIGH
. . yapmak igin kullanir.
— = Belirtlen PWM pinini, 0,50,100,150 veya
pwim pini Yap r Y=y r
255 dederlerine ayarlamak icin kullaniir.
© ses tonu pini notasinda el Beirtien ses tonu pini, istenien notada,
istenien vurus kadar calmasi icin kullanir.
© servo pini agsin @ yap Belirtlen servo pini agisini 0, 45, 90, 135
veya 180 derece yapmak icin kullanir.
seri porta TR vaz Verilen ifadeyi seri porta yazdirmak icin
' kullaniir.
seri portta byte var Seri porttan gelen byte'l tespit icin kullanir.
seri porttan byte oku Seri porttan gelen byte'l okumak igin
- — kulanir.

Ultrasonik sensiriin tetiklerme ve okuma
pinini belirtmek icin kullanir.

sure Glger Stre lciimi icin kullanir.

ultrasonik € tetik pini €8 okuma pini

sire dlgeri sifirla Sure dlceri sifirlamak icin kullanilir.

Tablo 6.14: Robotlar alt baslig: altinda verilen komut bloklar:

6.7. mBlock ile Arduino Kullanimi

Arduino kullanim 6rnekleri UNO R3 iizerinden verilmistir. mBlok iizerinden Arduino kullanimi
icin “Baglan” sekmesinden Arduino’nun baglandig: Seri Port, ayrica “Kartlar” sekmesinden de “Ardui-
no Uno” secilmelidir.

Baglan | Kartlar Uzantilar Lisan Yardimn
| SeriPort b COMT
Bluetooth vl | coms3

Resim 6.39: Arduino kullanimi i¢in port segimi

Arduino ile kullanilacak elektronik bilesenlerin 6nceden hazirlanmasi, baglantilarinin yapilmasi son-
ra da uygulamanin hazirlanarak Arduino’ya yiiklenmesi gerekmektedir. Yiiklemek i¢in “Arduino Prog-

\_.
\_. 100’ﬁ\



ramt” blokunun tizerine tiklanarak a¢i-

lan ekrandan “Arduinoya Yiikle” seceneginin tiklanmast
gerekmektedir. Bu durumda uygulama ekranin saginda
Arduino kodlarr seklinde goriilecek ve yiikleme bitince
“Yiikleme Bitti” seklinde uyari verecektir. Bu sekildeki
kullanimda sadece Arduino i¢in olusturulmus bloklar
kullanilabilir. Yiiklenen uygulama mBlock olmadan Ar-
duino {izerinde kullanilabilir. Fakat istenirse “Baglan”
sekmesinden “Aygit Yazilimi Giincellemesi” secenegi ile
Arduino kullanim kodlar: yiiklenerek Arduino bloklari
ve diger bloklar birlikte kullanilabilir. Bu durumda ha-
zirlanan uygulama Arduino hafizasinda yer almayacak
yalnizca mBlock tizerinden kullanilabilecektir.

Arduino uygulamalarinda kullanilacak elektronik
bilesenler i¢cin Breadboard kullanilmasi uygulamalarin
hizly, kolay ve en énemlisi lehim yapmadan yapilmasina
olanak taniyacaktir. Breadboardlarin kenarinda bulu-

06. BLOK TABANLI ROBOT PROGRAMLAMA YAZILIMLARI VE ORTAMLARI 0————
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Kartlar | Uzantilar Lisan Yardim

Arduino

Arduino Uno

Resim 6.40: Arduino Uno secimi

o

Resim 6.41: Aygit yaziliminin

Baglan | Kartlar Uzantilar Lisan ‘f‘ardlro
Seri Port r
Bluetooth 2
2.4 Seri 3
Ag 3
Aygit Yazihm Gancellemesi

giincellenmesi

nan alanlar voltaj baglantilar1 i¢in enine bagls, diger alanlar ise dikine baglidir. Bu baglant: noktalarint
kullanarak LED, direng ve benzeri elektronik bilesenlerin birbirine baglanmasi oldukea kolaydir. Asa-
gida Arduino UNO R3 ve bir breadboard 6rnegi yer almaktadir.

L O@ e
X - =

rxmm Arduing”

o fritzing

Resim 6.42: Arduino UNO R3 ve Breadboard 6rnegi

Dijital Kontrol Pimlerin Ayarlanmasi ve Okunma-
st: Arduino UNO kartinda toplamda 14 dijital kontrol
pimi (6 adet PWM dahil) bulunmaktadir. Dijital pinle-
rin ¢ikis degerini 0 (DUSUK) ya da 1 (YUKSEK) olarak
ayarlamak ve ayni zamanda, dijital pinlerin giris degerleri-
ni ekranda okumak i¢in yandaki 6rnegi inceleyiniz.

Asagida verilen iki ayni 6rnekte Arduino’nun 7 ve 12
numarali dijital pinlerine bagli 2 LED’in 1 sn aralik-
larla yanip sonmesi saglanmistir. Baglantlar asagidaki
breadboard ¢izimi Gizerinde gosterilmistir. LED’ler dii-
stik giicle calistiklari ve zarar gormemeleri igin birer 220
ohm direngle baglanmigtur.

Resim 6.43: Dijital kontrol pimlerin

ayarlanmasi ve okunmasi  —



LED1 LED2 o
Red Red
Breadboard
LI A ':::
l"'l'.ii‘lIll'u..lllllu'i..'!l.l
'''''''' A byl oy R
Rl R2
L lmi.. I‘mii’..tilii
B I s T
cesvvilrvercoveirrvsvenvoevave
e - e w - - L W LA R B
fritzing
o)
Resim 6.44: Arduino UNO ile LED uygulamasi Breadboard ¢izimi

Asagidaki LED uygulamasinin ¢alismasi igin “Arduino Programi” blokunun iizerine tiklanarak agi-
lan ekranda “Arduinoya Yiikle” segeneginin tiklanmasi gerekmektedir. Ornekteki diger programin tik-
landiginda ¢alisabilmesi icin 6nceden “Baglan” sekmesinden “Aygit Yazilimi Giincellemesi” segenegi ile
giincelleme yapilmasi gerekmektedir.

Arduino Programi tiklandiginda

surekli tekrarla siirekli tekrara
0 ba‘fla3| pini yap a :.aw:.al pini yap
0 =-aw=-al pini | yap

:.aw:.al p|r1| YUKSEK™ BAETs)

=-awaal pini yap

o
Resim 6.45: Arduino UNO ile LED uygulamasi 6rnegi

Asagida verilen 6rnekte Arduinonun dijital pinlerine bagli HY-SRF 05 ultrasonik sensor kullani-
larak bir alarm uygulamasi hazirlanmistr. Ultrasonik sensériin tetik (Trig) pini 13 numarali, okuma
(Echo) pini 12 numarali Arduino UNO pinine baglanmistir. Baglantlar asagidaki breadboard ¢izimi
tizerinde gosterilmistir. Eger ultrasonik sensore olan uzaklik 20 cm’den kiiiik ise alarm devreye gir-
mekte ve uzaklik 20 cm’den biiyiik oluncaya kadar devam etmektedir.
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tiklandiginda
sorekli tekrarla
=T,  ultrasonik €8 tetik pini €8 okuma pini |i yuvarla  olsun

tiklandidinda
sirekli tekrarla
: efer uzakhk <5 ise
haberini sal ve bekle

haberi gelince

PEFRd sesini bitene kadar cal

tiklandiginda
stirekli tekrarla

eder uzakhk <E ise

uzakhk > EB] olana kadar tekrarla




Analog Kontrol Pimlerin Ayarlanmasi ve Okunmasi:
Arduino UNO kartinda toplamda 6 analog kontrol pimi bu-
lunmaktadir (A0, Al, A2, A3, A4, A5, A6 numaral: pinler). -
Analog pinlerin ¢ikis degerini 0 ile 1023 arasinda ayarlamak surekli tekrarla
ve aynt zamanda, analog pinlerin giris degerlerini ekranda [
okumak i¢in yandaki 6rnegi inceleyiniz.

tiklandiinda

[A) 9 analog pini oku de
| 5

Asagida verilen 6rnekte Al pinine bagl bir potansiyo- © ) )

metre kullanilarak 3600'lik bir acidlcer uygulamasi yer al-  Resim 6.48: Analog pimlerin ayar-
maktadir. Potansiyometrenin hareketi ile ¢izilen koordinat lanmast ve okunmasi
sistemi Gizerinde gosterge istenen agida ayarlanabilmektedir. Arduino ile okunan analog degerler 0 ile
1023 arasinda oldugu, koordinat sisteminde ise 3600 istendigi icin doniistiirme islemi uygulanmistur.
Bunun i¢in potansiyometre degeri 1024’ béliinerek 360 ile carpilmigstir. Béylece 0 ile 1023 arasindaki
bir deger 0 ile 360 arasina taginmigtir. Potansiyometrenin Arduino ile baglantsi ve koordinat sistemi
asagida gosterilmektedir. Kullanilan gostergenin kag derecelik agiyla baglayacagini belirlemek iin “y6-
niine don” blokunda -90° alinmustir. Kullanilacak koordinat sistemi ve gosterge sekline gore istenilen
acidan baslanabilir.

tiklandijinda

x: @ v: @ noktasina git
surekli tekrarla

&) - Potansivometre / E0EDY = EEY) vonine dén
K

e hd . (A € anzlog pini oku olsun

o
Resim 6.49: Arduino UNO ile Potansiyometre uygulamasi 6rnegi ~ —

2 o}
f/ f
Kuklalar
180 |0
N
Koammat ; i
2%
o
Resim 6.50: Arduino UNO ile Potansiyometre uygulamasi Breadboard ¢izimi ve ekran
goriintiileri

N\ o
\_.m’:\\
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PWM Dijital Kontrol Pimlerin Ayarlanmasi ve Okunmast:
Arduino UNO kartinda toplamda 6 adet PWM dijital kontrol pimi
bulunmaktadir (D3, D5, D6, D9, D10, D11 numaral: pinler). PWM
pinlerin ¢ikis degerini 0 ile 1023 arasinda ayarlamak ve ayni zaman- @ pwm pini yap
da, PWM pinlerin giris degerlerini ekranda okumak i¢in hazirlanan @ saniye bekle

andaki 6rnegi inceleyiniz. "
y & y ©® pwm pini @9 yap

0
Resim 6.51: PWM Dijital

tiklandiginda

Asagida verilen 6rnekte Arduino’nun 5 ve 6 numarali pwm pinle-
rine bagli 2 LED’in bosluk tusuna basildig siirece 151k seviyesinin 0.5

birim artarak yanmasi saglanmigtir. Bunun icin 1s1ik seviyesi adini ta- kontrol pimlerin
styan bir degisken olusturulmustur. Ornek galistirldig zaman bosluk ayarlanma‘a ve
tusunun basili olup olmadigt kontrol etmekte, eger basili degilse 151k okunmast islemi -

seviyesini sifirlamakta, basili ise 151k diizeyini artirmaktadir. Ayni

zamanda bosluk tusuna basildigy siire, siire dlger kullanilarak ekrana yazilmakeadir. Siire dlger degeri
100’e béliinerek ve tam sayiya yuvarlanarak siirenin I’den baglamasi saglanmigstir. Eger 151k seviyesi 30
birim olursa 151k diizeyi sifirflanmakeadir.

tiklandiginda o

, [ olsun

sirekli tekrarla
eger [EEIMEd tusu basih (mi?) _ise

sure olcer |/ ELEM i yuvarla dive disin

[ ik seviyesi - [ 0.5 B

@& pwm pini (isik sevivesi yap
.'B pwm pini | Sk seviyesi yap
dﬁﬁﬁse

[ sk sevivesi - B o RN

& pwm pini (isik seviyesi

.B pwm pini | 51k seviyesi
_.sljre dlgern sifirla

| *
eder 15k sevivesi = [Eli ise

, [ olsun

o
Resim 6.52: Arduino UNO ile PWM uygulamas:

Baglantlar asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmistir. LED’ler diisiik giigle ¢alistiklar: ve
zarar gormemeleri icin birer 220 ohm direngle 5 ve 6 numarali PWM pinine baglanmigtur.
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Resim 6.53: Arduino UNO ile PWM uygulamasi Breadboard ¢izimi

6.8. Robotlar Alt Bashigi Altinda Verilen mBot Komut Bloklari

Makeblock tarafindan tiretilen mBot robot, robot kontrol kartlari ve kalkanlarin (shield) program-
lanmasinda kullanilabilecek bloklar asagida iki boliim halinde agiklanmigtir.

mBot programni calstrmak icn kullanir,

ha @ vap

Robotun belrtlen heda (0 de 255 arasi), len veya geri
gitmesi, saf veya sola donmesi icin kullarir.

@D motorunun b @ vap

Belrtlen moturun (M1 veya M2) hni (0 e 255 arasi)
ayarlamak icn kulanir.

servo apsm (ERY yap

Belrtlen kapiya badh, secien kanaldaki servo motorun agsni
(0, 45, 90, 135 veya 180) derece yapmak icin kulanir,

kart ledler (EEEERD bor (@) ves @ mav @@

Robot kontrol kart Gizermde bulunan RGB ledlerin renklerm
avarlamak icn kulanir.

led () bor @B ves (R mav (D)

Genleme kapiarna badh bulunan RGB ledlern (4 adet)
renklerini ayarlamak icin kulanir,

sert led ~ @D o @ s @ @

Gengleme kapianna badh bulunan serit RGE ledlerin (4 adet),
secien kanaldaki renklerini ayarlamak icin kulandr,

585 tonunu notasinda vurus cal

Ses tonunu belrtien notada, istenen vurus kadar calmak icin
kulanir.

de (@ numarah yizi goster

Belrtien kapida, belirten numaral yizi gostermek icin
kulanir.

de x: @ v: @ konumunda [ harffler)ini goster

Belrtien kapida, belrtlen x ve y konumunda belrtlen kelimeyi
gostermek icin kullanir,

saati gaster saat: (D[] dakika: €D

Belrtlen kapida, belrtlen saat géstermek icn kulanir,

30 d- 0 v: @ konumunda [} czmi gaster

Belrtien kapida, belrtlen x ve y konumunda belrtien cizimi
gostermek icin kullanir,

7 parcah displeyde €0 yaz

Belrtien kapya badl 7 parcal displeye, belirtien saym
yazdirmak icin kulanir,

N\
\_.m:\\
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D i alglapon @9 E:Eég_n‘fg E'?E‘gmi'_na" sk alglayicy agmak veya

@B kamera perdesini EEED) a0 Belrtien kapya badh kamera perdesni basid, brrak, odaklan
et A veya kaydr yapmak icin kullanir,

@20 rini fan dondir Belrtlen kaprya badgh mini fani saat yoniinde, saat yonindn

tersinde dondirmek vaya durdurmak icin kullanir.

sk slalancy (EEED— Robot kontrol karti Gizernde bulunan veya kapiara badh olan
s aloianoy (TR dedei sk sensorunun dederi e igi islem yapmak icin kullanir,

Basidi digmesine basidgnda veya serbest brakidgnda
programi cakistrmak icin kulanir,

Basidi digmesine basldgnda veya serbest brakidignda islem
yapmak icin kulandr,

R digmesi basidijnda

Tablo 6.15: Robotlar alt baglig altinda verilen mBot komut bloklar: 1

TR IR Belirtien kaprya bagh ultrasonik alglayia mesafesi ile igii
D uitrasonik algilayo mesafesi islemler yapmak icin kulanil.

i lave Belirtlen kapiya badh cizgi zleme alglayiclanya igii islemler
G g1 ileyen yapmak icin kullanlr.

(ka2 R R ] comarat | svan L Belrtien kapiya bagh sag veya sol gzgi zleme
S L e alglayiclarya ilgi islemler yapmak icin kullanir.

- etick (T Belirtien kaprya bagh joystick'in x ve y ekseni ile ilgii
D o stc CIEW islemler yapmak icin E:UE
kAot Belirtien kaprya bagh putansrfumetre e igil slemler
vapmak icin kullanir.
R Belirtien kaprya badl ses algiayic ile dgil slemler yapmak
m ses alglayi icn kulandr.
ik anahban B?EI?JEIS kiapryra badh imit anahtan ie igl slemler yapmak
icin nilir.
B L B o Belirtien kaprya bagh sicaklk alglayia ile igili slemler
sicakhik C vapmak icin kulanir.
LERIEY pir hareket alglayic Belrtien I.G?pwa bagh prr hareket algiayic ie igii islemler
. yapmak icin kullanilr.
3-eksenli jirosjop agisi g&iﬁ&k?q%wgbﬁgirﬁkﬁﬁgn];‘fﬁk“pu" X, yvez
G nem sloilayo CE Beitien_l;apwa bagh nem ve sicaklk alglayicryla ilgi
islemler icin kullanir.
EED lev alglayio Belirtlen kaprya bagh alev alglayicyla igil islemler icin
: kullznilr.
& o2z alglayio Eflﬁ" kaprya bagh gaz alglayiciyla igil slemler icin
nilir.
W pusula Eflﬁn kaprya bagh pusula alglayicyla igil slemler icin
nilir.
dokunma algilayia gfliaﬂin kaprya bagh dokunma alglayicyla igii islemler icin
nilir.

m Belirtlen kaprya bagh butonlarla dgii slemlerler icn kulandr.

_/
FIW._/



[CI RN ELENY - - BOEEEERY Kizi otesi kumandayla igii islemler yapmak icin kullanir.

mesajini mBot'a gonder Belirtlen mesaji mBot robota gondermek igin kulanir.

mBot iletisi abnds Alnan mBot ietisi lle igil slemler icin kullanir.
Stre dclimi icin kullanir,

stre dlger

siire olceri sifirla Stre dclimind sifirlamak icin kullanir.

Tablo 6.16: Robotlar alt basligi altinda verilen mBot bloklari 2

6.8.1. mBlock ile Arduino ve mBot Uyumlu Robot Kullanimi

Makeblock tarafindan iiretilen mBot robot, mBot Ranger robot, robot kontrol kartlar: ve kalkanla-
rin (Me Uno Shield) programlanmasinda kullanilabilecek bloklar gruplar halinde verilmektedir. Hangi
robot ya da kalkan kullaniliyorsa onun mBlock Kartlar sekmesinden segilmesi gereklidir. Asagida Ar-
duino UNO uyumlu robot ve mBot robot i¢in programlama 6rnekleri verilmistir.

Robot Hareketi icin DC Motor Kullanimi: mBot robot Arduino uyumlu oldugu i¢in buradaki
bloklar Arduino uyumlu robotlarin kullanimi i¢in de kullanilabilmektedir. DC motorlar dogrudan
kontrol kartina baglanmazlar. Bu nedenle, uygun DC motor siiriiciisii ile istenilen baglanti noktalarina
(Kap1 1, 2, 3 veya 4) ve uygun kanala (Kanal 1 veya 2) baglayarak kullanilmasi gerekmektedir. Yandaki
ornekte uyumlu robot 1 sn boyunca ileri, 1 sn boyunca da geri hareketini iki defa tekrar ettikten sonra
hizi sifirlanarak durmakeadir.

tiklandiginda
e'défa tekrarla
hizi €I vap

hizi €M vap

_ hizi @ vap

o
Resim 6.54: Robot hareketi
icin DC motor
kullanimi 6rnegi —

mBot Robotun Hareketi icin DC Motor Kullanimi: mBot robot {izerinde bulunan M1 ve M2
motorlart kullanilarak robotun hareket kullanimi saglanmaktadir. Yandaki drnekte mBot robot 1 sn
boyunca ileri, 1 sn boyunca da geri hareketini iki defa tekrar ettikten sonra motor hizlari sifirlanarak
durmaktadir.

\_.
\_. 108:\\



tiklandiginda

@ defa tekrarla
(%) motorunun hizini yap
4
) motorunun hizini yap

17
€D saniye bekle
¥

@W motorunun hizini yap
r@ motorunun hizini yap
*o saniye bekle

rm motorunun hizini @9 vap
r@ motorunun hizini @9 vap

o
Resim 6.55: mbot Robotun hareketi icin
DC motor kullanim 6rnegi

mBot Robot Uzerindeki RGB LED Kullanimi: mBot robot iizerinde bulunan RGB LEDI ve
RGB LED?2 istenilen renkleri tiretmek i¢in programlanabilmektedir. Ayarlanmasi gereken ti¢ parametre
vardir: Led se¢imi (sag, sol veya hepsi), kirmizi deger (0 ile 255 arasi), mavi deger (0 ile 255 aras1), yesil
deger (0 ile 255 arasi). Asagidaki 6rnekte RGB LED’lere kirmizi, yesil ve mavi renk degerlerinin veril-
mesi gosterilmistir.

tiklandiginda

© defa tekrarla
k:—:rt ledler ((EFEER kir €8 ves N mav €N
k:—:rt ledler (FEEEED ar €89 ves GO mav ERD

k:—:rt ledler ((EEER lar 68 ves G8) mav (B9
_ kart ledler (PN kar (8 ves (8 mav CB
. : =

o
Resim 6.56: mbot Robot iizerindeki RGB LED
kullanim &rnegi

8%16 LED Matris Kullanimi: Bu parca sekiz 4deti dikeyde, 16 4deti yatayda olmak iizere toplam
128 adet mavi LED’den olusmaktadir. Bu parga mBot robot tizerinde kayan yazilar yazmak, algilayict
degerlerini veya islem sonuglarini gostermek icin kullanilabilir. Bu amagla parcanin istenilen baglantt
noktalarina (Kapi 1, 2, 3 veya 4) baglayarak kullanilmast gerekmektedir. Yandaki rnekte istenilen met-
nin bu parga iizerinde yazdirilmasi gosterilmistir. Once metin girisi yapilmakta, girilen metinin (yan)
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M

uzunlugu tespit edilmekte ve bu deger 6 ile carpilarak buna “yer” bilgisi eklenmektedir. Her bir karakter
yatayda 6 sira LED kullandigy icin 6 ile carpilmaktadir. Yer bilgisi icin “yer” adinda bir degisken olus-
turulmus olup, degiskeninin sagdan baslanarak (“yer” 16 olsun blogu) her harf icin -1 azalularak yeni
konumuna yerlestirilmesi saglanmistir. Yanitin kayarak gosterilmesi icin kapi 4’ de x:yer y:0 konumunda
yanit harflerini goster blogu kullanilmigtir.

tiklandijinda

Liitfen metni giriniz! [zl gzl s 1= =
PO, B olsun

sirekli tekrarla

yanit in uzunlugu *@ + vyer defa tekrarla
T de x: (yer v: @) konumunda ( yamit  harf{ler)ini gbster

[ 3
 ver - X -1 Elil
| 3
PEad . E olsun
|

€ saniye bekle

o
Resim 6.57: 8*16 LED Matris kullanim 6rnegi

Servo Motor Kullanimi: Servo motorlar
dogrudan kontrol kartina b?g'l.arin}.a%lar‘. Bu nie- bidandignda
denle, uygun servo motor siiriiciisii ile istenilen

baglanti noktalarina (Kapi 1, 2, 3 veya 4) ve uy- surekli tekrarla
gun kanala (Kanal 1 veya 2) baglanarak kulla- O30 OB s=rvo acsini B vap
nilmasi gerekmektedir. Yandaki 6rnekte servo r :

. @ saniye bekle
motor agisinin 90 derece yapilmasi gosterilmis- |
tir. b
Resim 6.58: Servo motor kullanim 6rnegi  ——

7 Segment Ekran Kullanimi: 7 segmentli

. o
ek{an.la'r, genellikle hlzul, zamam., ?lgllaylcdarm e
degerini veya puani gostermek icin robot pro-
jelerinde kullanilmaktadir. Dogrudan istenilen surekli tekrarla
baglanti noktalarina (Kap: 1, 2, 3 veya 4) bag- =D 7 parcal displeyde €E yaz

lanabilirler. Yandaki 6rnekte 7 segmentli ekrana
100 yazilmasi gosterilmistir.

[®
€ sanive bekle

o
Resim 6.59: Servo motor kullanim 6rnegi  ——

N\ ':\\



Ultrasonik Algilayict Kullanimi: Ultraso-
nik algilayicilar genellikle algilayict ile engeller
arasindaki mesafeyi 6l¢mek icin kullanilirlar. Di-
rekt olarak (Kapr 1, 2, 3 veya 4) baglanabilirler.
Yandaki 6rnekte engele olan uzakligin 6l¢tilmesi
gosterilmistir.

Asagidaki diger ornekte ultrasonik algilayi-
cidan alinan mesafe bilgisi kullanilarak robotun
herhangi bir nesneye ¢arpmadan dolagsmas: sag-
lanmistir. Bu amagla olusturulan “hiz” degiskeni

tiklandiGinda

sirekli tekrarla

o
Resim 6.60: Ultrasonik algilayici ile mesafe
olgme 6rnegi

ile istenilen hiz belirlenmekte “mesafe” degiskeni ile dl¢iilen uzunluga gére robotun yonlendirme iglemi
saglanmaktadir. Buna gére nesneye 20 cm’den az kalmigsa robot geri dsnmekte, 20 ile 40 cm arasindaki
mesafeler icin saga donmekte, 40 ile 60 cm mesafeler igin sola dénmekte ve 60 cm’den biiyiik mesafe
varsa ileri gitmektedir. Her hareket eylemini de sesle belirtmektedir. Ses dosyalar: 6nceden kaydedilerek

mBlock ortamina aktarilmistir.

tiklandidinda

, B olsun

sirekli tekrarla

efer mesafe < Y

efjer mesafe <

degilse
hizi iz
13
sesini

degilse

sesini bit

degilse

TR bz (hiz vap

o

Resim 6.61: Ultrasonik algilayici kullanarak engele carpmadan

dolagma uygulamast

LM . CEMEW ultrasonik alglayio mesafesi |olsun
| ®

efer mesafe <[ ise

EEFTd o (hiz yap
[
sesini bitene kadar cal

EERTIM hiz (hiz vap

ise

ise

¥ap

bitene kadar cal

ene kadar cal
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Isik Algilayici Kullanimi: Isik algilayia
genellikle ortamdaki isigin yogunlugunu ol¢-
mek i¢in kullanilir. Direkt olarak karttaki 1sik
algilayici kullanilabildigi gibi (Kap1 3 veya 4) de
baglanabilirler. Yandaki 6rnekte ortamdaki 151k
seviyesinin dl¢tilmesi gosterilmistir.

Asagidaki diger 6rnekte 151k algilayict kulla-
nilarak robot kuklanin stk degerine gore renk

degistirmesi saglanmistir. Bu amagla “Gériiniim” blok gurubunda bulunan ...

tiklandiginda

sirekli tekrarla

isik algilayicry dederi de

o
Resim 6.62: Isik algilayici kullanim 6rnegi

etkisini artir” blogu

alinmis, burada renk segenegi kullanilmigtir. Isik degeri / 100 oraninda artrilmigtir.

tiklandidinda
sirekli tekrarla

stk algilayiciy degeri

3

etkisini

(o}

Resim 6.63: Isik algilayici kullanarak renk degistirme 6rnegi

Ses Algilayict Kullanima: Ses algilayici, ortamdaki ses sid-
detini 6lgmek icin tasarlanmigtir. Direkt olarak (Kapi 3 veya 4)
de baglanabilirler. Yandaki 6rnekte ortamdaki 151k seviyesinin
harici bir ses algilayici baglanarak 6l¢iilmesi gosterilmistir. Is-
tenirse ses seviyesine bagli uygulama yapmak icin bilgisayarda
bulunan mikrofon veya web kamera mikrofonu da kullanila-
bilir.

Yandaki diger ornekte bilgisayara bagli mikrofon kullani-
larak ses seviyesine gore ekrandaki kuklay1 ziplatan bir uygu-
lama gosterilmistir.

Kuklanin x ekseninde sifir noktasinda, y ekseninde “Ses_
Seviyesi” diizeyinde olmast igin “Hareket” blok gurubunda bu-
lunan “x:0 y: noktasina git” blogu kullanilmistir. “Ses_Seviye-
si” degiskeninin isaretlenmesi ile 6l¢iim sonucunun bilgisayar
ekraninda gosterilmesi saglanmugtir.

tiklandidinda

ses siddeti
strekli tekrarla
M olsun
13
x: @ vy: @ noktasina git
o

Resim 6.66: Ses seviyesine gore ekrandaki
kuklay1 ziplatan uygulama

112’:\\

isik algilayiciy de

/€D arttr

tiklandiginda

EES ses alglayia de

o
Resim 6.64: Ses algilayici kullanim
ornegi

tiklandiGinda
surekli tekrarla

| Ses_Seviyesi ¥ [PCERET s O e] )

3

w @y

Ses_Seviyesi noktasina git
=

o
Resim 6.65: Ses seviyesine gore

ekrandaki kuklay:

ziplatan uygulama ——




Bu amagla “Ses_Seviyesi” adin1 tastyan bir degisken olusturul-

mustur. Bu degiskene “Algilama” blok gurubunda bulunan “ses Bir Degisken Olustur ?
siddeti” blogu eklenerek ses siddetinin tespiti saglanmistir. @ T

NI . [ olsun

Resim 6.67: Uygulama icin degis-
ken olugturulmasi —

Cizgi Algilayici Kullanimi: Cizgi algilayicilar, robota ka-

linca ¢izilmis ¢izgileri veya yakinda bulunan nesneleri algilama " o
yetenegi kazandirmak, belirli bir yolu takip etmesini saglamak SABIE G s

icin kullanilirlar. Direkt olarak (Kapt 1, 2, 3 veya 4) baglanabi- stirekli tekrarla

lirler. Yandaki ornekle algilayicilarin ¢izgi tizerinde olup olma- ' cizgi izleyen de

diklari tespit edilmektedir.

Asagida verilen 6rnekte ise robotun ¢izgi algilayicilari ¢izgi  Resim 6.68: Cizgi algilayict
tizerinde veya ¢izgi disinda olup olmadiklari her bir algilayici kullanim 6rnegi  —
icin belirlenip ekrana yazilmaktadir. Kullanilan bloklari goster-
mek icin ilk eger islemini olusturan bloklar yerlerine konmadan gésterilmistir.

tiklandiginda
strekli tekrarla

.eﬁer i=ﬂ ise

[ 3
efder
Robotun 2. Algilayicis) Beyaz Cizgide JlE

[ 3

eger  CEOEM cizai izleven BT GO CrM ise
Robotun 1. Alglayvicis) Beyaz Cizaide JlE

|

eder cizgi izleyen ise
Robotun Iki Algilayicisida Beyaz Cizgide [z

o
Resim 6.69: Robotun ¢izgi algilayicilari ile ¢izginin neresinde
oldugunu belirleyen uygulama 6rnegi

Asagida verilen 6rnekete ise bir ¢izgi takip uygulamast bulunmaktadir. Robotun ¢izgileri takip edebil-
mesi igin 6nce algilayicilarin her birinin konumu belirlenmekte, buna gore de robotun yonlendirilmesi
saglanmakrtadir. Bu amagla “hiz” ve “alan” adinda iki degisken olusturulmustur. “hiz” degiskeni ile hiz
belirlenmekte, “alan” degiskeni ise algilayicilarin konumuna gore hareketin yéniiniin belirlenmesinde
kullanilmaktadir. Algilayicilar tarafindan; eger her iki algilayici ¢izgi tizerinde ise “0”, sol algilayici ¢izgi
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tizerinde ise “1”, sag algilayici ¢izgi tizerinde ise “2” ve her iki algilayici ¢izgi disinda ise “3” degeri tiretil-
digi i¢cin yonlendirmeler buna gore yapilmakrtadir. Asagida drnek bir ¢izgi takip haritasi yer almakeadir.

~

Resnm 6.70: Cizgi takip haritast

tiklandiginda

[EM , E olsun

sdrekli tekrarla

EEIN . T cizai izleyen
k

eder alan =[]

ESIed hiz (hiz yap

degilse

eger alan =H
ESERTIM hiz (hiz vap
degilse

edjer alan =

EFEEEM b (hiz yap

degilse

eder alan =
EEEXERM hiz (hiz' vap
dedilse

ESEXEIM hiz (hiz vap

0
Resim 6.71: Cizgi takip uygulamasi




Potansiyometre Kullanimi: Potansiyometre potun
doniisiine bagli olarak siirekli degisen bir deger tireten
elektronik pargadir. Déndiiriilmek suretiyle 0 ile 1023
arasinda ¢tkis degeri tiretir. Direkt olarak (Kapt 3 veya
4) baglanabilirler. Yandaki drnekle portun déndiiriilmesi
ile olusan potansiyometre degeri ekranda okunabilmek-
tedir.

Sicaklik Algilayict Kullanimai: Sicaklik algilayicr ug
noktalardaki ve ortamdaki sicakligi ya da uzakeaki sicak
bir seyi algilamak i¢in kullanilmaktadir. Istenilen bag-
lant noktalarina (Kapr 1, 2, 3 veya 4) ve uygun kanala
(Kanal 1 veya 2) baglayarak kullanilmasi gerekmektedir.
Yandaki 6rnekle 1s1 degeri ekranda okunabilmektedir.

PIR Hareket Algilayici Kullanimi: PIR hareket
algilayici, hayvanlarin ve insanlarin hareketini yaklagik
6-7 metre uzakliktan algilamak icin kullanilmakeadir.
Yandaki 6rnekle hareket algilandiginda ekrana “Hareket
algiladim !” ifadesi yazilmakrtadir.

Dokunma Algilayici Kullanimi: Dokunma algila-
yici, insanlarin dokunma hareketini algilamak igin kul-
lanilmaktadir. Yandaki 6rnekle dokunma algilandiginda
ekrana “Dokunmayin bana!” ifadesi yazilmaktadir.

Limit Anahtar1 Kullanimi: Limit anahtarlari, be-
lirlenen seviyeye ulasilip ulagilmadiginin kullanimi icin
kullanilmaktadir. Yandaki 6rnekle limite ulagildiginda
ekrana “Limite ulasild1 !” ifadesi yazilmaktadir.
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Resim 6.72: Potansiyometre kullanim

ornegi

tiklandiginda
strekli tekrarla

) sicaklk (RNEEM °C  de

o
Resim 6.73: Sicaklik algilayici 6rnegi
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Resim 6.74: PIR Hareket algilayict
kullanim 6rnegi
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Resim 6.75: Dokunma algilayict

kullanim &rnegi
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Resim 6.76: Limit anahtar1

kullanim érnegi
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Buton Kullanimi: Buton pargasi tizerinde bulunan
butonlarin kullanimi icin kullanilmaktadir. Butonlar ro-
bot kontrol etmek i¢in, islev diigmesi veya yon digmesi
olarak caligabilirler. Yandaki 6rnekle butona basildiginda
ekrana “Butona basild1!” ifadesi yazilmaktadir.

Kizilétesi Kumanda Kullanimi: Kizilétesi kuman-
danin kullanimi icin kullanilmaktadir. Kizilotesi ku-
manda robot kontrol etmek icin, islev diigmesi veya yon
digmesi olarak da galisabilirler. Yandaki 6rnekle kizilo-
tesi kumandanin A diigmesine basildiginda ekrana “Bu-
tona basildi!” ifadesi yazilmaktadur.

Nem ve Sicaklik Algilayict Kullanimi: Nem ve si-
caklik algilayict ortamin sicakligi ya da nem durumunu
algilamak iin kullanilmaktadur. Istenilen baglantt nok-
talarina (Kapi 1, 2, 3 veya 4) baglayarak kullanilmas ge-
rekmektedir. Yandaki 6rnekle nem veya sicaklik degeri
ekranda okunabilmektedir.

Alev Algilayict Kullanimi: Alev algilayict yangin
ve ates durumunu algilamak igin kullanilmakeadir. Is-
tenilen baglanti noktalarina (Kapi 3 veya 4) baglayarak
kullanilmasi gerekmektedir. Yandaki ornekle alev, ates
algilandiginda ekranda okunabilmektedir.

Gaz Algilayict Kullanimi: Gaz algilayici ortamdaki
cesitli gazlarin (kullanilan tiire gore) varligini algilamak
icin kullanilmaktadir. Istenilen baglanti noktalarina
(Kapt 3 veya 4) baglayarak kullanilmasi gerekmektedir.
Yandaki 6rnekle gaz algilandiginda ekranda okunabil-
mektedir.
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Resim 6.77: Buton kullanim 6rnegi
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Resim 6.78: Kizilotesi kumanda

kullanim &rnegi
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Resim 6.79: Nem ve sicaklik algilayict

kullanim &rnegi
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Resim 6.80: Alev algilayici
kullanim &rnegi
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Resim 6.81: Gaz algilayici
kullanim érnegi




Pusula Algilayict Kullanimi: Pusula algilayici yon
belirlemek i¢in robot uygulamalarinda kullanilmakta-
dir. Istenilen baglanti noktalarina (Kapt 1, 2, 3 veya 4)
baglayarak kullanilmasi gerekmektedir. Yandaki 6rnekle
pusula algilandiginda ekranda okunabilmektedir.

Jiroskop Algilayict Kullanimze: Jiroskop algilayici
robotun hareket ve durus algilamasi, dengelenmesi igin
kullanilmaktadir. Genellikle 3 eksenli ivmedlger ile 3 ek-
senli agisal hiz algilayict ve hareket islemcisi birlikte bu-
lunmaktadir. Istenilen baglant1 noktalarina (Kap: 1, 2, 3
veya 4) baglayarak kullanilmasi gerekmektedir. Yandaki
ornekle x, y ve z eksen degerleri algilandiginda ekranda
okunabilmektedir.

Joystick Kullanimi: Joystick, yonsel hareketleri
analog degerlere (0 ile 1023 arasinda) déniistiirebilen
elektronik bir pargadir. Robotu X ve Y ekseni yoniinde
kontrol etmek igin kullanilmaktadir. Istenilen baglanti
noktalarina (Kapi 3 veya 4) baglayarak kullanilmasi ge-
rekmektedir. Yandaki ornekle x ve y eksenindeki joystick
hareketleri ekranda okunabilmektedir.
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Resim 6.82: Pusula algilayict
kullanim &rnegi
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Resim 6.83: Jiroskop algilayict
kullanim &rnegi
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Resim 6.84: Joystick kullanim 6rnegi —

6.9. Dustinelim / Arastiralim / Uygulayalim

mBlock blok tabanli robot programlama yazilimini 6grenmek ve bu ortamda programlama yapabil-
mek icin her béliimde verilen 6rnekleri ve uygulamalari ayni sekilde hazirlayiniz. Eger elinizde egitsel
robot bulunmuyorsa bir¢ok uygulama i¢in sanal robot kullanabileceginizi unutmayiniz. Tercih edilen
fiziksel bir robotun olmasidir. Ornekleri ve uygulamalari parametreleri degistirerek tekrar tekrar de-
neyiniz. mBlock sitesinde verilen 6rnekleri ve Internette yer alan uygulamalari arastiriniz. Bu ortamda
hazirlayabileceginiz 6zgiin uygulamalar diisiinerek gerceklestirmeye ¢alisiniz.
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6.10. Degerlendirme Sorulari

1. mBlock yiiklii bilgisayarla Arduino destekli robot arasinda baglantinin olusturulmasi i¢in

asagidaki seceneklerden hangisi kullanilabilir?
a) USB port

b) Ag tizerinden baglant

¢) Bluetooth modiilii ile

d) 2.4 Ghz Dongle modiilii
e) Hepsi

. mBlock yiiklii bilgisayarla Arduino destekli robotun giincellenmesi ve programlanmasi

icin agagidaki seceneklerden hangisi kullanilabilir?
a) USB port

b) Ag tizerinden baglanu

¢) Bluetooth modiilii

d) 2.4 Ghz Dongle modiilii

e) Hepsi

. Girilen degerleri alan veya programin ¢aligmasiyla baz1 degerlerin atandig: veri tutucula-

rindan olusan temel programlama yapilarina ne ad verilir?
a) Fonksiyon

b) Liste

o) Degisken

d) Dizi

e) Prosediir

. Cok sayida degiskenle ¢aligmak i¢in olusturulmug temel programlama yapilarina ne ad

verilir?
a) Fonksiyon
b) Liste
o) Degisken
d) Dizi

e) Prosediir

. Program akis1 icinde tekrarlayan ifadelerin her seferinde tekrar tekrar yazilmasi yerine, bir

kere ayr1 bir yerde yazilip tekrarlanan her yerde kullanmak i¢in agagidakilerden hangisi-
nin yapilmasi uygundur?

a) Prosediir olusturmak
b) Dizi olusturmak
o Liste olusturmak
d) Blok olusturmak

e¢) Fonksiyon olusturmak
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6. Prosediirlere deger tasiyan degiskenlere ne ad1 verilir?
a) Blok
b) Fonksiyon
¢) Dizi
d) Liste

e) Parametre

7. Sanal (kiitiiphaneden kukla, figiir kullanilarak veya olusturarak) veya fiziksel bir robot
icin olusturulan programlarin ve diger uygulamalarin ¢alistirilmasi icin hangi alt baglik
altinda verilen blok guruplar1 kullanilmaktadur?

a) Hareket alt baghig: altinda verilen blok guruplar:
b) Goriiniim alt basligr altinda verilen blok guruplar:
¢) Olaylar alt baglig: altinda verilen blok guruplar:
d) Kontrol alt bagligi altinda verilen blok guruplar:
e) Islemler alt baslig1 altinda verilen blok guruplar:

8. Arduino bloklari ile diger bloklarin Arduino uygulamalarinda birlikte kullanilabilmesi
icin mBlock ortaminda asagidakilerden hangisinin yapilmasi gereklidir?

a) Aygit Yazilimi Giincellemesi yapilmalidir

b) Arduino Programi blokunun tizerine tklanmalidir
¢) Arduino’ya Yiikle segenegini tizerine tiklanmalidir
d) Varsayilan Program sifirlanmalidir

e) Arduino siiriiciisti yiiklenmelidir

9. Arduino uygulamalarinda elektronik bilesenlerin lehim yapmadan kullanilabilmesi i¢in
asagidakilerden hangisi kullanilmalidir?

a) Soket

b) Konnektor
¢) Delikli kart
d) Breadboard

e) Pertinaks

10. Asagidakilerden hangisi blok tabanli robot programlama yazilimlarindan ve ortamlarin-
dan biri degildir?
a) miniBlog
b) ModKit
c) Ardublock
d) Snap4Arduino
e) Srach for Arduino (S4A)
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7. METIN TABANLI

ROBOT PROGRAMLAMA
YAZILIMLARIVE ORTAMLARI

Bu béliimiin sonunda,

AU
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v
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Arduino tiimlesik gelistirme ortaminin temel yapisini tanimlayabilecek,

Arduino tiimlesik gelistirme ortaminin kullanim 6zelliklerini agiklayabilecek,

Arduino UNO gelistirme kartinin kullanim 6zelliklerini ve yapisini aciklayabilecek,

Gelistirme yapilan bilgisayarla Arduino kartlar: arasinda baglant olusturulabilecek,

Gelistirme yapilan bilgisayarla Arduino kartlar: arasinda baglanti ayarlarini yapabilecek,
Arduino tiimlesik gelistirme ortaminin program yapisini agiklayabilecek,

Arduino tiimlesik gelistirme ortaminin program yapisini olusturan bilegenleri gelistirilen progra-
ma uygun sekilde kullanabilecek,

Arduino tiimlesik gelistirme ortaminin degisken yapisinin aciklayabilecek,

Arduino tiimlesik gelistirme ortaminin degisken yapisini olusturan bilesenleri gelistirilen progra-
ma uygun sekilde kullanabilecek,

Arduino tiimlesik gelistirme ortaminin fonksiyon yapisinin agiklayabilecek,

Arduino tiimlesik gelistirme ortaminin fonksiyon yapisini olusturan bilesenleri gelistirilen prog-
rama uygun sekilde kullanabilecek,

Arduino tiimlesik gelistirme ortaminda kullanilan seri haberlesme protokollerini kargilastirabilecek,
Arduino kartlarr ile elektronik bilesenler arasinda seri iletisim saglayabilecek,

Arduino kartlarr ile elektronik bilesenler arasinda 12¢ veri yolu ile iletisim saglayabilecek,
Arduino kartlarr ile elektronik bilesenler arasinda SPI veri yolu ile iletisim saglayabilecek,
Arduino kiitiiphanelerini program gelistirme projelerinde kullanabilecek,

Arduino tiimlesik gelistirme ortaminda gelistirilen programlari yeniden diizenlebilecek,

Arduino tiimlesik gelistirme ortaminda gelistirilen programlari yorumlayabilecek,

Arduino tiimlesik gelistirme ortaminda program gelistirilebileceksiniz.



7.1. Metin Tabanli Robot Programlama Yazilimlari ve Ortamlari

Robot programlamak amaciyla kullanilan pek ¢ok programlama yazilimi ve ortami bulunmaktadir.
Robot programlama i¢in kullanilan diller incelendiginde geleneksel dillere robotik kontrolleri kolay-
lagtiran yapilarin eklenmesiyle olusturdugu goriiliir. Robot C ve Parallax Propeller C bu alanda dikkat
¢eken C dilinin robotik programlamaya uyarlanmis metin temelli siiriimleridir. Burada metin tabanl
programlama yazilimi olarak Arduino IDE tercih edilmistir. Arduino IDE robotik programlamada
oldukga yaygin kullanilan tiimlesik gelistirme ortamidir.

7.2. Arduino Gelistirme Kartlari

Arduino, ileri derecede elektronik ve mikrodenetleyici bilgisi gerektirmeden ¢ok gesitli projelerin
uygulanabilecegi acik kaynakli, donaniminda Atmel firmasi tarafindan tiretilen AVR mikrodenetleyici
iceren bir elektronik gelistirme platformudur. Kolaylikla analog ve dijital sinyaller alinarak islenebilmek-
tedir. Bununla birlikte Arduino ile birlikte kullanilacak devre elemanlarinin ¢alisma mantug: ve baglan-
t1 yapisinin bilinmesi gerekmektedir. Algilayicilardan gelen sinyalleri kullanarak, cevresiyle etkilesim
icerisinde olan robotlar ve sistemler tasarlanabilmektedir. Tasarlanan projeye 6zgii olarak dis diinyaya
hareket, ses, 151k gibi tepkiler olusturulabilmektedir. Arduino'nun farkls ihtiyaglara ¢oziim tiretebilmek
igin tasarlanmug gesitli kartlar ve modiilleri bulunmaktadir. Ornegin daha az donanimin yeterli oldugu
projelerde Arduino Nano gibi modeller, ¢ok sayida giris ¢ikis baglantsina (pin) ihtiya¢ duyuldugunda
Arduino Mega gibi modeller kullanilmalidur.

o
Resim 7.1: Arduino Uno

Birgok robotik uygulamada Arduino ya da Arduino uyumlu Atmel AVR mikrodenetleyici iceren
kartlar kullanildig1 i¢in Arduino robot programlamada, programlama égretiminde de iyi bir se¢enekeir.
Arduino kartlarla ¢ok gesitli kiitiiphaneleri yardimi ile kolaylikla programlama yapilabilmektedir. Bu
kitapta gerek konu anlatiminda gerekse uygulamalarda ¢ok yaygin olarak kullanilan Arduino UNO
modeli tercih edilmistir.
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7.3. Arduino UNO Gelistirme Karti

Arduino Uno Atmel Atmega 328P mikrodenetleyicisine sahip mikrodenetleyici karttir. Kart tize-
rinde temel olarak; 14 adet dijital giris / ¢ikis pini (6 adeti PWM (Pulse Width Modulation-Darbe /
Sinyal Genislik Modiilasyonu), 6 adet analog giris pini, 16 MHz saat hiz1 icin osilator, bir adet USB
baglantsi, bir adet DC gii¢ girisi, bir adet ICSP baglant1 baslig1 ve bir adet reset diigmesi bulunmakta-
dir. 32 KB kapasiteli bir flash bellege sahiptir. Uno’nun mikrodenetleyicisinde diger modellerde oldugu
gibi 6nceden hazirlanmig bir bootloader programi yiikliidiir. Bu nedenle programlama igin harici bir
programlayiciya ihtiyag duyulmaz. Kartin kolaylikla kullanilabilmesi, bilesenlerin kablo baglantuilarinin
rahatlikla yapilabilmesi i¢in pin soket yapist kullanilmaktadir. Arduino Uno’nun temel bilesenleri aga-
gida gosterilmektedir.
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Resim 7.2: Arduino UNO bilesenleri

1. Giig Girisi: 7-12 Volt DC adaptor girisi.

2. USB Baglanti Konnektorii (USB Port): UNO'ya program yiiklemek ve bilgisayar ile haberles-
mek i¢in kullanilmakrtadir.

3. Reset Butonu: Arduinoyu ve programi setup() fonksiyonundan itibaren yeniden baglatmak icin
kullanilmaktadir.

4. LED (Light-Emitting Diodes): 13 numarali dijital pine baglidir. Programlar1 test etmek igin
kullanilabilir.
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5. RX (Receiving) ve TX (Transmitting) LED’leri: Seri haberlesme i¢in kullanilan RX ve TX
pininin durumunu gosteren LED'lerdir. Veri aligverisi oldugunda bu LED’ler yanar.

6. Gii¢ Baglantilari: Bu kisimda gii¢ ¢ikislari yer almakeadir.

7. Dijital Giris /Cikais Pinleri: Yaninda - isareti bulunan pinler ayni zamanda analog ¢ikis (PWM)
almak icin de kullanilabilir. Ayrica analog-dijital eviricinin referans giris pini ve seri iletisim

pinleri de (RX ve TX) buradadir.
8. Anolog Giris Pinleri: 6 adet analog giris pini bu bélimde bulunmaktadir.

9. Kart Uzerinde Programlama (ICSP) Pinleri: Atmega microdenetleyiciyi harici bir programla-

yict ile programlamak i¢in kullanilan pinlerdir.
10.Gii¢ LED'i: Kartin gii¢ gosterge LED'idir.

Arduino UNO ile bilgisayar veya diger cihazlar arasinda seri iletisim yoluyla baglanti kurulmak-
tadir. Ttim Arduino kartlarinda en az bir seri baglanti noktast (UART veya USART) bulunmaktadir.
Seri baglant1 i¢in dijital pin 0 (RX) ve pin 1 (TX) tizerinden bilgisayara USB portundan baglanarak
iletisim kurulur. Bu nedenle, USB baglanus: kullanilirken dijital giris veya ¢ikis igin O ve 1 numaral
pinler kullanilamazlar. Calisilan programa bagli olarak seri iletisim iglemleri i¢in Arduino ortaminin

dahili seri monitorii kullanilir.

Arduino uygulamalarinda kullanilacak elektronik bilesenler i¢in breadboard (devre tahtasy) kulla-
nilmast uygulamalarin hizli, kolay ve en 6nemlisi lehim yapmadan yapilmasina olanak taniyacakeir.
Breadboardlarin kenarinda bulunan alanlar voltaj baglantilar1 i¢in enine bagli, diger alanlar ise dikine
baglidir. Bu baglanti noktalarini kullanarak LED, direng ve benzeri elektronik bilesenlerin birbirine
baglanmasi oldukga kolaydir. Asagida 6rnekte Arduino UNO R3’{in 12 numarali dijital pinine bagli bir
LED’in breadboard baglantist gdsterilmektedir. Baglantlar i¢in breadboard kablolar: kullanilmaketadir.

o

Resim 7.3: Arduino IDE'de breadboard

kullanim1

"~ fritzing

o

Resim 7.4: Breadboard jumper

kablolar
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7.4. Arduino IDE (Tumlesik Gelistirme Ortami-Integrated
Development Environment)

Arduino IDE; kod yazim editorii, tiimlesik bir derleyici, yorumlayici ve hata ayiklayici olarak gorev
yapan, ayni zamanda derlenen programi karta yiikleme islemini de yapabilen, her platformda ¢alisabilen
Java programlama dilinde yazilmis bir uygulamadir. Arduino tiimlesik gelistirme ortami (IDE); Ardu-
ino bootloader (Optiboot), Arduino kiitiiphaneleri, AVRDude (Arduino {izerindeki mikrodenetleyiciyi
programlayan, derlenen kodlari programlamak icin kullanilan yazilim) ve derleyiciden (AVR-GCC)
olusmaktadir. Bu araglar yazilimin derlenmesi, baglanmasi, ¢aligmaya tiimiiyle hazir hale gelmesi ve
daha birgok ek isi otomatik olarak yapabilmek amaciyla kullanilmaktadir.

Arduino yazilimi bir tiimlesik gelistirme ortam1 (IDE) ve mikrodenetleyici ve elektronik konusunda
detayl1 bilgi sahibi olmay1 gerektirmeden herkesin programlama yapabilmesini saglayan kiitiiphaneler-
den olugmaktadir. Arduino kiitiiphaneleri, gelistirme ortamu ile birlikte gelmekte ve "libraries” klaso-
riiniin altinda bulunmakeadir. IDE, Java dilinde yazilmistir ve Processing adli dilin ortamina dayan-
maktadir. Kiitiiphaneler ise C ve C++ dillerinde yazilmistir ve AVR-GCC ve AVR Libc ile derlenmistir.
Optiboot bileseni Arduino 'nun bootloader bilesenidir. Bu bilesen, Arduino kartlarinin tizerindeki mik-
rodenetleyicinin programlanmasini saglayan bilesendir. Arduino C++ dili ile kolayca programlanabil-
mektedir. Kiitiiphaneler yardimiyla uygulama gelistirilmesi de oldukea kolay ve hizlidur.

7.5. Arduino IDE Yaziliminin Yuklenmesi

Arduino IDE yaziliminin son

versiyonu heep://arduino.cc/en/ Download the Arduino Software

main/software sitesinden kullanila-

cak isletim sistemi segilerek iicretsiz i
olarak indirilebilmektedir. Ornegin AT S0 R
Windows isletim sistemi icin zip ko e s s S Mse OB Txsrisemoin

Linux 13 bax
LInAss &4 s
Linus sz

dosyast veya dogrudan exe dosya- %

sindan biri segilerek indirilmelidir.
Eger zip seilmigse dosya ayiklan-
diktan sonra arduino.exe’ye tiklaya- J
rak programin kurulmast yeterlidir. gy 7.5: Arduino UNO indirme ekrant
Kurulum islemi tamamlandiktan
sonra program kullanilmaya hazir-
dir. Onemli kurulum asamalari asa-
gida gosterilmistir.

Flease review the license agreement before installing Arduino. If you
s . . . co accept all terms of the agreement, dick I Agree.
Ilk asamada lisans sozlesmesi

(=
onaylanmalidir. SNU LESSER: GENERAL PUBLIC LICENSE

Version 3, 29 June 2007

Copyright (C) 2007 Free Software Foundation, Inc. <http://fsf.ora/>

Everyone is permitted to copy and distribute verbatim copies of this license
document, but changing itis not allowed.

This version of the GNU Lesser General Public License incorporates the terms
and conditions of version 3 of the GMU General Public License, supplemented

by the additional permissions listed below. v

Cancel | Mullsaft Install Syskem 3.0 | 1 Agree Il
o

Resim 7.6: Arduino IDE kurulum asamast
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Ikinci asamada kurulum secenekleri se-
¢ili degilse hepsi onaylanmalidur.

Uklincii asamada kurulum klasorii se-
¢ilmelidir. [stenirse oldugu gibi birakilabi-
lir. Kurulum sirasinda gerekli aygit siirii-
ctileri de kuruldugu i¢in Arduino destekli
biitiin kartlar otomatik olarak taninacak-
tir. Ayrica tanitilmasina gerek yokeur.

o

Resim 7.7: Arduino IDE kurulum secenekleri

Check the components you want to install and uncheck the components o
you don't want to install. Click Mext to continue.

Select components to install: Install Arduino software
Install USE driver
Create Start Menu shortout
Create Desktop shortcut
Assodiate .ino files

Space reguired: 412.8MB

Cancel | Mullsoft Install System w30

< Back | Mext = I

Setup will install Arduine in the following folder. To install in a different o
22 folder, dick Browse and select another folder. Click Install to start the
installation.

Browse... |

"Desﬁnaﬁon Folder

Space required: 412.8MB
Space available: 112.8GB

Cancel | Mullsoft Install System «3.0 < Back | Install I

(o]
Resim 7.8: Arduino IDE kurulum klasorii

Program ¢alistirildigi zaman karsimiza agagidaki araytiz ¢tkmaktadir. Arayiiz tizerinde bulunan sik

kullanilan butonlar ve gorevleri asagida aciklanmigtir.

1. Kontrol Et: Yazilan kodlar1 derler ve hatalar: bulur.

2. Yiikle: Yazilan programi Arduino kartina yiikler.

3. Yeni: Yeni ¢aligma sayfasi agar.

4. Ag: Kayitl bir programi agar.

5. Kaydet: Yazilan programi kaydeder.

6. Seri Port Ekrani: Arduino ile seri iletisim yaparak ekran agar.

7. Sketch: Yazilan programin dosya ismini gosterir.

8. Gosterge: Yaptig islemin ilerleme durumunu gosterir.

9. Bos alan: Yazilacak program alanidir.

10. Rapor: Derleme sonucu varsa yapilan hatalari, yoksa programin yiikleme sonrast mikrodenetle-
yicide kapladig1 alani gosterir.

11. Gosterge: Bilgisayara usb ile baglanan Arduino’nun baglandigt portu ve hangi Arduino modeli
ile caligiliyorsa onu gosterir.
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Arayiiziin tst kisminda temel bir menii cubugu bulunmaktadir. Bu bsliimde yer alan komutlarla
da sik kullanilan butonlarin yaptig: islevler yerine getirilebilmekte, buna ek olarak parga ayarlamalari,
iletisim segenekleri, ileri program ayarlamalari gibi islevler de diizenlenebilmektedir.

50
) 2O

sketch_dec27a

Foia semapiy ¢
// put your setup code here, to run once:

}

woid loopi) {
A/ put your main code here, to run repeatedly:

ino Uno on COM1

o
Resim 7.9: Arduino IDE arayiizii ve yapist

Dosya meniisiinde temel komutlar yer almaktadir. Ay- Dosya | Dizenle Taslak Araglar Yardim

Ta » . e ae .
rica “Ornekler” komutu ile program kiitiiphanesinde yer Veni

Ctrl+N Q

alan kodlar incelenebilmektedir. Bu béliimde ¢ok sayida
.. . . L FLT Ctrl+0
ornek bulunmakta, gerekli baglantlar yapilarak gorsel
olarak incelenebilmekte, kiiciik degisiklikler yaparak et- Senuncuyu ag '
kisi goriilebilmektedir. Bu béliim yeni baslayan kullanici- Taslak defteri g
lar i¢in biiyiik kolaylik saglamaktadir. Ornekler v

Kapat Ctrl +W

Kaydet Ctri+5

Farkh Kaydet... Ctrl+5Shift+5

Sayfa &yarlan  Ctrl+Shift+P

Yazcir Ctrl+P
Tercihler Ctrl+Comma
Gikig Ctrl+Q

o
Resim 7.10: Arduino IDE dosya meniisii -
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Diizenle meniisiinde standart islemlerin diginda “Fo-
rum i¢in Kopyala” ve “HTML olarak Kopyala” secenek-
leri kullanilarak internet ortaminda, Arduino araytiziinde
yazilan bigimde (renk- yazi tipi) paylasabilmektedir.

Taslak meniisiinde standart islemlerin disinda “library
ekle” sekmesini kullanarak istenilen kiitiiphane otomatik
olarak calisilan koda eklenebilmektedir. Ayrica baska bir
kiitiiphane eklemek i¢in “Dosya Ekle” kullanilabilmek-
tedir.

Araclar meniisiinde standart islemlerin disinda “Kart”
sekmesini kullanarak programlanacak Arduino mode-
linin se¢imi, “Port” kismindan kullanilan Arduino’nun
bilgisayarin hangi portuna bagladig: secilmelidir. Ardu-
ino’nun baglt oldugu port ile araytizde segili olan portun
aynt olmasi gereklidir. Arduino destekli robotla baglanu
bu sekilde yapilmalidur.

o7. METIN TABANLI ROBOT PROGRAMLAMA YAZILIMLARI VE ORTAMLARI o0—

Dosya |Duzen|e |Tas|ak Araglar Yardim
Undo Ctrl+Z
Tekrarla Ctrl+Y Q
ske
Kes Ctrl+X
Kopyala Ctrl+C
Forum igin Kopyala Ctrl+Shift+C
HTML olarak Kopyala Ctrl+Alt+C
Yapigtir Ctrl+V
Tamini Seg Ctrl+4
Satira git... Ctrl+L
Yorum yap / Yorumu kaldir - Ctrl+Slash
Girintiyi Arttir Tah
Girintiyi Azalt Shift+Tab
Bul... Ctrl+F
Sonrakini Bul Ctrl+G
Oncekini Bul Ctrl+5hift+G
(o)
Resim 7.11: Arduino IDE diizenle
meniisi
Taslak|Ara;Iar Yardim
Dagrula/Derle Ctrl+R o
Yikle Ctrl+U
Programlayiciy Kullanarak Yakle  Ctrl+Shift+U
Derlenmis binary'i gikar Ctrl +Alt+5
Caligma Klasérini Géster Ctrl+K
library ekle L4
Dosya Ekle..
o
Resim 7.12: Arduino IDE taslak
menisi
Araglar| Yardim
Qtomatik bigimlendir, Ctrl+T
Taslagi Argivie (o)
Karakter kodlamasini dizelt & Tekrar ylkle
Seri Port Ekrani Ctrl+Shift+M
Seni Cizici Ctrl+Shift+L
WiFi101 Firmware Updater
Kart: "Arduino/Genuino Uno" L4
Part: "COMT" G
Get Board Info
o Programlayici: "AVRISP mikil" L4
Onyiikleyiciyi Yazdir
Resim 7.13: Arduino IDE araglar
meniisii
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7.6. Arduino Tiimlesik Gelistirme Ortaminin Temel Ozellikleri

v
v

v

<

\

Arduino IDE tiimlesik gelistirme ortaminda basitlestirilmis C++ kullanilir.

Arduino programlar: genellikle tanimlamalar, kurulum ve ana program blogu olmak tizere iig
boliimden olusur.

Program yazimu belirli kalipta, bloklar halinde gergeklestirilir.

Program kodlar1 renkli olarak gosterilir. Kodlarin bulundugu yerlerde gri renkte olan yazilar
kodun ne ise yaradig1 hakkinda bilgi vermek icin kullanilir.

Arduino’ya yiiklenen programlar kaldirilana kadar Arduino i¢inde kalir. Yitklemeden sonra ba-
gimsiz olarak calistirilabilir.

Bloklar, { } parantezleri ile olusturulur.

Komutlar ayni veya alt alta satirlara yazilabilir. Fakat programin anlagilabilirligi acisindan alt alta
yazmak daha uygundur.

Tim komutlar noktalr virgiil (;) ile biter. Fakat blok baslatan ifadelerden sonra noktali virgiil

kullanilmaz.

ANEANEA NN

edilmediginden) kullanilabilir.

ANERN

Esdeger ifadeler #define ile atanur.
Kiittiphaneler #include ile ¢agrilir.

Programda kullanilan tiim degiskenler ve bilgi tipleri bildirilir.
Programin basinda kullanilacak kiitiiphaneler aktiflestirilir /cagrilir.
Agiklamalar “//” ve “/* */ 7 (birden fazla satir icin) ile yazilir.

Tiirkge karakter kullanilmamalidir. Fakat agiklama satirlari icerisinde (derleme islemine dahil

7.7. Arduino Tumlesik Gelistirme Ortaminin Bélimleri

Arduino programlari yapi, degiskenler (degiskenler ve sabitler) ve fonksiyonlar olmak tizere ti¢ ana béliim-
den olusmaktadir. Her béliimde kullanilan yapilar, operatorler, islev ve fonksiyonlar asagida verilmektedir.

A. PROGRAM YAPISI

void setup()
void loop()

3. Aritmetik Operatorler

6. Isaretci Operatorler

= Atama Isleci

* Referan dis1 operator

1. Kontrol Yapilary| Tolflama & Referans operatorii
g/else * %;r;r;l: 7. Bitsel Operatérler
for / Bolme & (Bitsel Ve)
switch/case % Modulo | | (Bitsel Veya)

hil =1~ 1" (Bitsel Xor)
3’0 /1 vshile 4. Kargilagtirma Operatorleri - (Bitsel Degil)
break == (esit eit) << (Bitshift Sol)
continue !=(§<e§it"<li§gil) >> (Bitshift Sag)
;eot;m i (bﬁ;ﬁk) 8. Birlesik Operatorler
P T fr <= (kuguk e§i.t) ++ (arttirma)

2. Sé6z Dizimi >= (biiyiik esit) — (azaltma)
s [ (g
} }} (ﬁ;tuSlaasLameZ && (ve) *= (Birlesik carpma)
/] Yildizls Slash| |l (veya) /= (Bitlesik bslme)
#define ! (degil) %= (Birlesik mod)
#include &= (Bitsel Lojik Ve)

|= (Bitsel Lojik Veya)
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Tablo 7.1: Arduino IDE'nin program yapisi




B. DEGISKENLER C. FONKSIYONLAR
1. Sabitler 1. Dijital Giris Cikislar 8. Rastgele Sayilar
HIGH | LOW pinMode(pin,mod) randomSeed()
INPUT | OUTPUT | digitalWrite(pin,deger) random()
INPUT _PULLUP digitalRead(pin) 9. Bit ve Bayt’lar
LED BUILTIN 2. Analog Giris Cikislar lowByte()
True | false analogRead(pin,mod) high(Byte()
integer constants analogWrite(pin,deger) bitRead()
floating point constants analogReference(tip) bitWrite()
2. Veri Tipleri analogReadResolution () bitSet()
void analogWriteResolution () bitClear()
boolean 3. Gelismis Giris Cikislar bit()
char tone() 10. Harici Interruptlar (Kesmeler)
unsigned char noTone() attachInterruptlonf(mte{rupt, i
unction, mode
}2’; ¢ shiftOut() detachInterrupt(interrupt)
unsigned int Shilfd?(z) 11.. Interru[z)tlar (Kesmeler)
pulseln interrupts
Y(\;(r)lrd 4. Gecikmeler noInterprupts()
un s%gn ed long delay(milisaniye) 12. Seri Haberlesme
short unugned long milis() . ' Serlal.begm(hlz)
dounle delay(Microse c_onds (mikrosaniye) int Serial.available()
ine — ch 5. Matematiksel Islevler int Serial.read()
string — char array : Serial. flush()
substring — object min(x,y) Ser{ Lori q
array max(x,y) eria .prfnt( ata)
B abs(x) Serial.printIn(data)
ok ]ﬁonz)usumler constrain(x, a, b) 13. Haberlesme Protokolleri
IC) ar() map(value, fromLow 12C Veri Yolu
byte fromHigh, toLow, toHigh) SPI Veri Yolu
int() pow(base, esponent)
WOl‘d() sqrt(x)
E’ ng() 6. Trigonometri Islevleri
an(-) sin(raf)
4. Degisken Kapsamlari cos(rad)
static tan(rad)
Zgﬁ‘sttﬂe 7. Karakterler
5. Yardimcilar ;zﬁgﬁil(\)lumenc()
PROGMEM isAscii()
Sizeof() isWhiteSpace()
isDigit()
isGraph()
isPrintable()
isPunct()
isSpace()
isUpperCase()
isHexaDecimalDigit()

Tablo 7.2: Arduino IDE'de kullanilan degisken ve fonksiyon yapist

7.8. Arduino Tumlesik Gelistirme
Ortaminin “Program’ Yapisi

void setup()

void setup()

{

}
void loopi)

{

void setup() fonksiyonu program yiiklenip ARY

enerji verildikten veya tekrar baglatildiktan ©
sonra 1 defa calisan fonksiyondur. “void se-

}

int uttonPin = 4; // butonu 4. pine tanimlandi

Serial.begin(9600): // Seri haberlesme baglatildl
pinMaode (buttonPin,

INFUT) ; // Pin modu tanimland:

Resim 7.14: void setup() fonksiyonu 6rnegi
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tup()” ile baslayan satir, takip eden tirnak i¢indeki béliimde temel ayarlarin yapilacagini belirtmektedir.
Bu fonksiyon icine pin modlari, kiitiiphaneyi baslatma ve degiskenler yazilmaktadir. Burada yapilan
ayarlamalarda hangi mikrodenetleyici pininin (veri bacaginin) giris (input-veri ¢ekilen port-) ya da ¢ikis
(output-veri gonderilen port-) oldugu belirtilmektedir. Ornekte (Resim 7.15) “void setup” iginde seri
haberlesme baslatilmis ve pin modu tanimlanmigtr.

void loop()

Void loop() fonksiyonuna setup isleminden son-
ra eklenen ve mikrodenetleyici ya da Arduinonun

int buttonPfin = 4; // butonu 4. pine tanimlancdi

eslemesi devam ettigi siirece tekrarlanan komutlar veld ==
besl d ttig tekrarl komutl s e 0
yazilmaktadir. Buraya yazilan komutlar ile Ardui- Serial.beqin(9600); // Seri haberlegme baglarildy

. . 1. . . pinMaode (buttonPin, INPUT): // Pin nmodu tanimlandi
no pinleri arasindan kargilagtirma, iligkilendirme, )
matematiksel islemler vs. yapilmaktadir. Yazilan y

wvoid loopi)

program burada sonsuz dongii i¢inde ¢aligmakta- (

v PR if (digitalPeadi{buttonPin) == HIGH) //okunan buton 1 ise
dir. Asagidaki 6rnekte tanimlanmis olan butuna Serial.urice('Basildy'|: // Seri skrana yaz |
basildiysa seri ekrana “Basild1”, basilmadiysa “Basil- e

Serial write(|'Basilmadi');
» .. . . « . b Y
madr” yazan kiigiik bir program “void loop” i¢ine delay (500);
)
yazilmistir.

o
Resim 7.15: void loop() fonksiyonu drnegi —

7.8.1. Kontrol Yapilari
#if

#if deyimi kosullu ifade-
leri yiiriitmek igin kullanilir. int buton = 4; // butonu 4. pine tanimladik
int led = 10; // ledi 10. pine tanimladik

Ornegin belirlenen butona
basildiysa LED’i yak gibi
durumlarda veya bir kargi-
lagtirma operatoriiyle birlik-
te karsilastirmalarda kulla-
nilir. Parantez icinde verilen
say1 veya ifade ile belirlenen

vold setup() {

pinfode (buton, INFUT);: /7 4. pin giriz oldu
pinMode (led, OUTFUT): /7 10. pin g¢ikiz oldu
}

k I lasi] lasi] d vold loopi) {//zonsuz déngi
osula ulasilip ulagtlamadi- if (digitalBead{buton) == HIGH) { //ckunan buton 1 ise

g1 test eder. Parantez igin- digitalWrite (led, HIGH): // ledi yak
deki ifadeler karsilaniyorsa, }

parantez icindeki ifadeler }
calisurilir. Degilse, program  ©
kod tizerinde atlanir. Agagi- Resim 7.16: #if ornegi
da verilen 6rnekte Arduino

UNO’nun 4 numarali dijital pinine bagli bir LED’in yanik kalma siiresini kontrol eden #if deyimi uy-
gulamasi yer almaktadir. Arduino UNO’ya LED baglantilarini yaptiktan sonra 6rnegi dersin sitesinden
(7.8.1.1 numarali uygulama) kopyalayarak Arduino IDE’de test ediniz.

130’:\\



o7. METIN TABANLI ROBOT PROGRAMLAMA YAZILIMLARI VE ORTAMLARI o0—

int Led = 4; // Arduino 4 numarali dijital pinine LED baglaniyor
// LED'in &niine 220/330 ohm dederinde bir diren¢ baglanmalidir

void setup()

{

pinMode (Led, OUTPUT); // LED ¢ikis olarak tanimlaniyor
}

int gecikmeSuresi = 1000; // Baslangi¢ degeri 1000 olan bir degisken
tanimlaniyor

void loop()
{

gecikmeSuresi = gecikmeSuresi - 100; //Degiskenden her islem ig¢in
100 degeri cgikartilaiyor

if(gecikmeSuresi <= 0) // Eger gecikme siiresi sifir veya daha
az ise
{
gecikmeSuresi = 1000; // Sart gergeklesirse gecikme siiresi
tekrar 1000 yapiliyor
}
(Led, HIGH); // LED yaniyor
(gecikmeSuresi); // Gecikme siiresi kadar bekleniyor
(Led, LOW); // LED séndiiriiliyor
(gecikmeSuresi); // Gecikme siiresi kadar bekleniyor

#if/else
#iflelse deyimi kosul-
lu ifadeleri yiiriitmek icin int buton = 4; // butoma 4. pine tanimlandl
kullanilir. Temel kod ak1§1 int led = 10; // ledi 10. pine tanimlandi o

tizerinde daha fazla denetim
saglar. “if” eger, “else” ise || Void s=tupl) {

degil demektir. “if” ve “else” pinMode (buton, INPUT): // 4. pin girig wvapilda

birlikte kullanilir. “else” tek pinMode (led, OUTFUT); } /7 10. pin gikig vapilda
basina kullanilamaz. Paran-
tez icinde verilen say1 veya
ifade ile belirlenen kosula
ulagiliyorsa bir eylem, ula-
stlamryorsa bagka bir eylem
yapilir. Asagida verilen or-
nekte Arduino UNO’nun 4 ©

numarah leltal pinine bagh Resim 7.17: #if Jelse 6rnegi
bir LED’in yanik kalma sii-

resini kontrol eden if/else deyimi uygulamasi yer almakeadir. #if icin yapilan 6rnege #else eklenerek
olusturulmustur. Arduino UNO’ya LED baglantilarini yaptiktan sonra 6rnegi dersin sitesinden (7.8.1.2

//:'131

vold loop i) {//sonsuz déng

if (digitalFeadi{buton) == HIGH) { //okunan buton 1 ise
digitalWrite (led, HIGH):} // ledi vak

elae [ // dedil ise

digitalWrite(led, LOW): }} // ledi sdndar
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numarali uygulama) kopyalayarak Arduino IDE’de test ediniz. Ilk 6rnekle aralarindaki benzerlik ve

farkliliklari inceleyiniz.

int Led = 4;

// Arduino 4 numarali dijital pinine LED baglaniyor

// LED'in o6niine 220/330 ohm degerinde bir direnc¢ baglanmalidir

void setup()
{
(Led, OUTPUT);

}

int gecikmeSuresi =
degisken tanimlaniyor

1000;

void loop() {
if(gecikmeSuresi <= 0)
ise
{

gecikmeSuresi = 1000;
tekrar 1000 yapiliyor

}

else

{

gecikmeSuresi =
100 degeri cikartiliyor }

(Led, HIGH);
(gecikmeSuresi);

(Led, LOW);
(gecikmeSuresi);

// LED cikis olarak tanimlaniyor

//  Baslangic degeri 1000 olan Dbir

// EJer gecikme sliresi sifir veya daha az
stresi

// Sart gerceklesirse gecikme

// DeJilse

gecikmeSuresi - 100; // Dediskenden her islem ig¢in

//
//
//
//

LED yaniyor

Gecikme stiresi kadar bekleniyor
LED sonduriliyor

Gecikme stresi kadar bekleniyor

#for

#for deyimi kiime parantezi i¢ine alinmig
bir deyim blogunu tekrarlamak i¢in kullani-
lir. Déngiiyii artirmak ve sonlandirmak igin
genellikle bir artig sayact kullanilir. For ifadesi
tekrar eden islemler icin yararlidir ve genellik-
le veri / pin toplulugu tizerinde ¢aligmak icin
dizilerle birlikte kullanilir. For déngiisti iistbil-
gisinde baslatma, kosul ve artirma olmak tizere
tic bolim bulunmakradir. Ik baslatma tam
olarak bir kez olur. Déngiide her defasinda
kosul test edilir; eger dogruysa, ifade blogu ve
artum yiriitiiliir, kosul tekrar test edilir. Kosul
yanlis oldugunda ise dongii sona erer. Yandaki

ornegi inceleyiniz. Asagida verilen diger 6rnekte Arduino UNO’nun 4 numarali dijital pinine bagli bir

132’:\\

parantez

degisken

baslangic

|

for(int x = 0;

println(x) ;
}

artirma yada

test azaltma

Xx < 100; x++){

// prints 0 to 99

o
Resim 7.18: #for yapist




LED’in birer saniye araliklarla 10 defa
yandiktan sonra dongiiye tekrar baslayan
#for deyimi uygulamasi yer almaktadir.
Arduino UNO’ya LED baglanularini
yaptiktan sonra 6rnegi dersin sitesinden
(7.8.1.3 numarali uygulama) kopyalaya-
rak Arduino IDE’de test ediniz.

int Led = 4;

S4 PWM pini ile LED kontrolu

int PWMpin = 13; // LED 13. Pin'e tanimlandl

vold setup()
{
Jf setup gerekli dedildir

}

vold loopi()

{

for (int i=0; i <= Z55; i++){
analogWrite (PWMpin, 1i):
delav(10) ;
}

ol }
Resim 7.19: #for drnegi

// Arduino 4 numarali dijital pinine LED baglaniyor

// LED'in ontine 220/330 ohm dederinde bir direnc¢ baglanmalidir

void setup() {
(Led, OUTPUT);
}

int gecikmeSuresi = 1000;
degiskenle tanimlaniyor

void loop() {

for(int m = 0; m < 10; m++)

{
(Led, HIGH);
(gecikmeSuresi);
(Led, LOW);
(gecikmeSuresi);
}
(2000);
}
#switch/case

// LED cikis olarak tanimlaniyor

// Gecikme siiresi 1sn olarak bir

// Déngu boyunca m dederi artiriliyor

// LED yaniyor

// Gecikme stiresi kadar (1 sn) bekleniyor
// LED sondiriliyor

// Gecikme sltiresi kadar (1 sn) bekleniyor

// 2 sn bekleniyor

#switch/case bir ifadenin sabit degerlerinden birisiyle eslesip eslesmedigini test eden ¢ok yonlii bir
karar verme yapisidir. Bir programda ¢ok sayida kosul kontrolii ve bunlarin sonucuna gore gergeklesti-
rilmesi gereken islemler varsa kullanilir. Bir “switch” deyimi bir degiskenin degerini “case” ifadelerinde
belirtilen degerlerle kargilastirir. Degiskenin degeriyle eslesen bir “case” ifadesi bulunursa, bu “case” ifa-
desinin kodu ¢aligtirilir. Bir switch/case yapisindan ¢ikisi saglamak ya da sonlandirmak igin “break” ya
da “return” kullanilmalidir. “switch” ifadesinden hemen sonra gelen ifade parantez i¢inde yer almali ve
bir tamsay1 veya degisken olmalidir. “case” ifadesini izleyen ifadeler tamsay: tiiriinde ifadeler olmalidur,
yani degisken icermemelidir. Asagidaki 6rnegi inceleyiniz.
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" Arduino'nun 4l girigine bir potansiyometrenin
clklg pini girdigimizi diginelim
vold setup() |
Serial.begin(Se00); //3eri haberlegme
}
vold loop() {
int okunandeger = analogPead(Al):
Fimap fonksivornm okududfumuz dederi (0-1023 aralidini) I we
F/0-511 ise aralifa 0 deferini werir.
F/B12-1023 ise araliga 1 dederini verir.
int aralik= map(ockunandeger, 0, 1023, 0, 1)
switch {(aralik) {
case 0: //Pot diéndirilmesi 0-459% araszinda ise
fierial.l:urintln("DEliER DT:TﬁTj'K”].: Si8erl port ekranina vazdir
break; // diéngiden gikis
case 1: // Pot dindirilmesi 50-100% arasinda ise
Serial.println("DEﬁER TUESEE™); //Seri port ekranina yazdir
break; } // dingqiden gikis
delay(l): /7 stabil galismasl igin 1 milisaniye beklenir

S

biler

Resim 7.20: #switch/case 6rnegi

#while

#while dongiisii baglamadan 6nce kosul kontrol edilir. Belirtilen kosul dogru ol
gii i¢indeki islemler gergeklestirilir. Ornekte while dongiisii; LED’i yakacak, 1 saniye bekleyip LED’i
sondiirecek ve iglemi 1 arttiracakur. While déngiisiinde 10 kere ayni islem yapildiktan sonra déngiiden
cikilacaktir. Asagida verilen 6rnekte Arduino UNO’nun 4 numarali dijital pinine
yanik kalma siiresini kontrol eden #while deyimi uygulamas: yer almaktadir. Arduino UNO’ya LED
baglanularini yaptiktan sonra 6rnegi dersin sitesinden (7.8.1.4 numarali uygulama) kopyalayarak Ardu-
ino IDE’de test ediniz. #if 6rnegindeki uygulama ile aralarindaki benzerlik ve farklil

int deneme=0; int led=0; lo]
vold setupi() { }

vioid loopil) { while (deneme<l10)
digitalWrite(led, HIGH): // ledi wak
delay(l000); //1l zanive bekle
digitalWrite(led, LOW); // ledi zdndar
deneme=denemnetl ;

}

o
Resim 7.21: #while 6rnegi
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dugu siirece, don-

baglt bir LED’in

iklar1 inceleyiniz.
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int Led = 4; // Arduino 4 numarali dijital pinine LED baglaniyor

// LED'in Onune 220/330 ohm de
void setup() {
(Led, OUTPUT); }

int gecikmeSuresi = 1000;
degisken tanimlaniyor

void loop() {
while (gecikmeSuresi > 0) {
(Led, HIGH);
(gecikmeSuresi);
(Led, LOW);
(gecikmeSuresi);

gecikmeSuresi = gecikmeSuresi
100 degeri c¢ikartiliyor

}

gerinde bir diren¢ baglanmalidir

// LED cikis olarak tanimlaniyor
// Baslangic degeri 1000 olan bir

// Gecikme siiresi sifirdan biiyiikse
// LED yaniyor

// Gecikme siiresi kadar bekleniyor
// LED sondiriluyor

// Gecikme siiresi kadar bekleniyor
- 100; // Degiskenden her islem icin

while (gecikmeSuresi < 1000) { // Gecikme siiresi 1000’den kiiciikse

gecikmeSuresi = gecikmeSuresi
100 degeri ekleniyor
(Led, HIGH);
(gecikmeSuresi);
(Led, LOW);
(gecikmeSuresi);

#do/while

#do/while operatorii kargilagtirmalarda ko-
sul iceriyorsa parantez iginde belirtilen “do”
ifadesine gondererek tekrar hesaplama yaptira-
rak yeni degeri kargilastirir. Ornekteki program
“do” dongiistine girecek sayiy1 2 arturacak, seri
ekranina yazdiracak “while” ile durumu kont-
rol edecektir. Say1 10’dan biiyiik oldugu zaman
dongiiden gikacakur.

+ 100; // Degiskenden her islem icin

// LED yaniyor

// Gecikme siiresi kadar bekleniyor
// LED sondiriluyor

// Gecikme siiresi kadar bekleniyor

vold setup() { o
int sayi = 0:

Serial.begin(9600); // seri haberlegme
do { /7 10 e kadar I ser sayma

gayl = sayi+ Z:

Serial.print("sayi = "):
Serial.println(sayi):

delay (500} ;

S/ 500ms beklene

} while (sayi< 10):

}

void loopi) |

S }
Resim 7.22: #do/while 6rnegi
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#break

for (X = 0; x < Z55; x ++)

#break do, for ve while (

dongiilerinde déngii  ¢alis-
mast bittiginde dongii disina
citkmak icin kullanilmakta-
dir.  Switch/case yapisinda
da kullanilir. Ornekte sensor
degeri 200’den biiyiik olursa }

dongii digina gikilacaker. d=lay(50) ;

analogWrite (PWMpin, =) !

zens = analogPead|sensorPin):

if (sens > Z00){ // =ensor glkigl tespit ediliyor
= 0;
break:

}

o
Resim 7.23: #break 6rnegi

#continue
for(x=0;x<255;x++){

#continue do, for ve while dongiilerinde bir
satirin, islem yapilmadan gegilmesini istedigi-
miz durumlarda kullanilmaktadir. Déngiiniin
geri kalan kismini kontrol etmeye devam eder.

1 (x>40s8x<100) {

continue; /7 ® dederi 100 den biyik we
S/100 kagikse atla

}

analogWrite (PWMpin, =);
delaywi(50);
}

(o]
Resim 7.24: #continue 6rnegi

#return -
int sensorkontrol () {

if{analogBeadi0) > 1007 {
return 1 :

#return bir fonksiyon sonlandirilmak istenirse “return” ile
dondirilecek deger belirtilmelidir. Returnun ikinci bir kul-
lanim sekli de belli bir yerden sonra kodlarin ¢alismasinin is- }
tendigi durumlarda kullanilmasidir. Yandaki 6rnekte okunan
algilayict degeri 100’den biiytik ise 1 degerine, 100’den kii¢iik
ise sifir degerine dondiiriilmekeedir. Asagida ise caligmast is- | }

else

return 0;

tenmeyen kodlarin nasil yazilacagt gosterilmistir. Resim 7.25: #return drnegi

vold loop ) {
Sf galismasl isteten kodlar
return; f/galizmazl istenmeyen kodlar buraya yazilar

Resim 7.26: #return diger kullanim 6rnegi

vold loop () {
int ® = analogRead(l):

#ooto program akisini istenilen yone yonlendirmek icin E o< 1000 o
g prog S y y ¢ qoto git:

kullanilmaktadir. Derin i¢ ice ge¢mis dongiilerde veya “if” :
mantik bloklarindan belirli bir sartla ayrilma durumunda
kullanigli olmakta ve kodlamay: basitlestirmek i¢in tercih
edilmektedir.
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#goto

git:
delay (1000}
Jf raligmasl istenilen kod}

o
Resim 7.27: #goto 6rnegi
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7.8.2. S6z Dizimi

vold loopi) {
int x = analogBRead(l):

C programlama dilinde her satir programindan sonra noktals
virgiil konulmasi, sonlandirilmas: gerekmektedir. Noktali virgiil

;s Noktal1 Virgiil l

konulmadigr durumlarda derleme hatast olusmaktadir. Resim 7.28: ;noktalu virgiil
ornegi
{} Siislii Parantez vold fonksivonlarimi) o
Fonksiyonlarda, déngiilerde ve kosullu ifadelerin bildirilme- {
sinde siislii parantez kullanilmakrtadir. Ig ige olan fonksiyonlarda //yapilacaklar }
en distaki siislii parantezin en bagstaki fonksiyona ait olduguna while () {
dikkat edilmeli, aksi takdirde derleme hatasi ortaya ¢ikmaktadir. fifvapllacaklar }
do |
Jivapllacaklar
/I Cift Slash }
for (x=0:x<=100;x++)
Program satirindan, program baginda veya herhangi bir yerde (
programin ¢alisma sekli hakkinda agiklama yapmak isteniyorsa //yapilacaklar }
cift slash kullanilmalidir. Cift slashtan sonra yazilanlar program (li im 7.29: {1 siisli
kodu olarak dikkate alinmaz. Detleyici tarafindan yok sayilir esim 7.29: {} siislit parantez

ve mikroislemciye aktarilmaz. Ornegi (Resim 7.30) inceleyiniz. Ornegi

¥ = 5; ff Bu, tek satirli bir agiklamadir. Cift slash sonrasindaki her gey bir agiklamadir

// satirin sonuna ¢ift zlash eklenmelidir. ?
/% bu zatirli bir agiklamadir - tim kod bloklarini agiklamak igin kullanabilirsiniz
{gwbh == 0) { // Tek satirlik agiklama tek satir olarak kullanilabilir
X = 3; J * Ancak bagka satirlar kullanilacaksa - yukaridaki gekilde gegersizdir.
Bu gekilde kullanilmalidir. * /
}
/¢4 "kEapanig™ slahsinl unutmayin
* o/

o
Resim 7.30: / / Cift slash 6rnegi

/**/ Yildizls Slash

/* Buraya yazilan her tiirlti satir, stitun dahil program olarak alinmamakta, agiklama olarak dikkate
alinmaktadir. */ Yukaridaki 6rnegi inceleyiniz.

#define

ka bir ismin kullanimini ve degisimini saglamaktadir. Programin

#define on islemci komutu olup kullanilan bir isim yerine bas- l

| #idefine ledpin 12 |
derlenmesinden 6nce programcinin sabit bir degere isim vermesi- |
ne izin vermektedir. “#” isaretinin kullanilmasi gereklidir. #define Resim 7.31: #define drnegi
deyiminden sonra hicbir noktal virgiil veya esittir bulunmamali-

dir. Yanda verilen 6rnege gore, programda ledpin goriildiigii yere 12 rakami yerlestirilmelidir.

—/
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#include

#include "SFI.h" //Tanimlama 1. tanimlama gekli

#include Arduino igin ya-
#include <5PI.h> //Tanimlama I. tanimlama Zekli

zilmis  kiitiiphanelere erisimi

saglamak icin kullanilmakta-
dir. Diger bir ifadeyle tizerin-
de galigilan program disindaki
kiitiiphanelere erismek igin kullanilan fonksiyondur. Ornegin yapilan programda SPI kiitiiphanesini
kullanmak ve onun igerisindeki komutlara ulasmak istendiginde program basi tanimlanmasi (”...”) ya
da (<...>) sekilde olmak tizere iki sekilde yapilmaktadir. #include deyiminden sonra higbir noktal: virgiil

veya esittir bulunmamalidir.

Resim 7.32: #include kullanim gekli

7.8.3. Aritmetik Operatorler
= Atama Isleci

C programlama dilindeki tek esit isareti atama operatérii olarak adlandirilir. Bir denklem veya esit-
lik gosterdigi cebir sinifindan farkli bir anlam tasir. Atama isleci, mikrodenetleyiciye esittir isaretinin
sag tarafinda bulunan herhangi bir deger veya ifadeyi degerlendirmesini ve esit isaretin solundaki degis-
kende saklamasini syler.

int algiDeg: J/ algiDeg adinl tagiyan bir tamsayl dedigkeni
algileg = analogRead(l); // analog pin 1 in girig gerilimi algiVal de saklanmaktadir

Resim 7.33: = Atama isleci kullanim 6rnegi

T=v+4:]0
+ Toplama, - Cikarma, * Carpma ve / Bolme ¥ = % - B:
C’de programlama yaparken matematiksel islemlerde aritmetik operatérler I=73*7;
kullanilir. Int ya da float (virgiillii) degerinden sonuglar bulunabilir. R =1t/ E&;
Resim 7.34:
4 iglem 6rnegi —
% Mod
¥ = 7% 5; /7 ¥ gimdi I igerir
Bir tam say1 belirlenen bir béliime ayrildiginda kalanini X = 9% 5; // ¥ simdi 4 icerir
hesaplar. Belirli bir araliktaki bir degiskeni tutmak i¢in de % = 5% 5; // ¥ gimdi 0 icerir
kullanilmaktadir. ¥ = 4% 5; // % sindi 4 igerir

Resim 7.35: % Mod 6rnegi

7.8.4. Karsilastirma Operatorleri
== (esit esit), != (esit degil), < (kiigiik), > (biiyiik), <= (kiigiik esit), >= (biiyiik esit)

Kargilagtirma operatorlerinin kullanimi asagida verilmistir. Genellikle if icerisinde karsilastirma ya-
parken kullanilan operatorlerdir. “if” karsilagtirma operatériiyle birlikte kullanildiginda, belli bir de-
gerin tizerinde olup olmadigy test edilir. Parantez icindeki ifadeler dogruysa parantez icindeki ifadeler
calistirtlir. Dogru degilse program kod iizerinde atlanur.

138:\\



== ¥ (¥, ¥ ¥e& egit) le)
'= 5 (¥, ¥ ve egit dedil )
< ¥ (¥, ¥ den kuguk)
> ¥ (¥, ¥ den bluyik)

if (degiskern> 100)

{

Jfdefigken 100 den biyikse buraya girilir
}

<= ¥ (¥, ¥ den kiugik egit)
==y (¥, ¥ den biayik esgit)

EE - -

o
Resim 7.36: Karsilastirma

operatérlerinin

kullanim 6rnegi ——

7.8.5. Boolean Operatorleri
& & (mantiksal ve)

Boolean ifadeleri genellikle “if” yapisinin ige-
risinde ve belirli sart gerektiren durumlarda kul-
lanilmakeadir. Yalnizca her iki islem de dogruysa
“if” sartt dogrudur. Bu durumda “if” igerisindeki
komut ¢alistirtlir. Herhangi bir durum ya da ikisi
de false, yanlis sonug ise if yapist ¢alistiriimaz. Or-
nekte okul ve oku2 HIGH ise LED yanmaktadir.

|| (mantiksal veya)

Her iki islemden herhangi birisi dogruluk sar-
tin1 tagtyorsa if igerisindeki komut calistirilir. Or-
nekte okul veya oku2 HIGH ise led yanmaktadir.

! (mantiksal degil)

Deger olarak verilen ifadenin sifir olma duru-
mudur. Ifadenin sifir olma sart1 saglaniyor ise if
yapist ¢alistirilmakeadir. Ornekte butonl’e basil-
miyor ise LED’i sondiirtilmektedir.

Resim 7.37: Karsilagtirma operatérlerinin

“if” iginde kullanim sekli

vold loopi){ //sonsuz ding

int okul= digitalFeadil):

int okuZ= digitalBead(2);

if {okul == HIGH s& okul == HIGH) {
digitalWrite(led, HIGH); // ledi wvak
}

}

o
Resim 7.38: && (mantiksal ve) kullanim

ornegi

wold loopi(){ //sonsuz déngi

int okul= digitalFeadil):

int okulZ= digitalFeadil):

if {okul == HIGH || okul == HIGH) {
digitalWrite(led, HIGH); // ledi vak
}

}

o
Resim 7.39: || (mantiksal veya) kullanim

ornegi

if {'butonl) {
digitalWrite(led, LOW); // ledi sdndir
}

Resim 7.40: ! (mantiksal degil)

kullanim 6rnegi
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7.8.6. isaretci Operatorler
& Referans operatorii, * Referans dis1 operator

C programlama dilinde bazi veri yapilarint degistirmek, bir degiskene bagvuru yoluyla ge¢cmek icin
bu isaretgilerin kullanilmasi kodun basitlestirilmesini saglamaktadir. Ornegin bazi durumlarda bir de-
giskene bir sey yapilmasi ve diger durumlarda da ayni seyin bagka bir degiskene yapilmasi gereken du-
rumlarda kullanilmakeadir. Esasen iki farkli degisken {izerinde ayni islemi gergeklestiren iki kod siras
yerine, hangi degiskenin tizerinde ¢alisacagini segen bir bit kodu bulunmaktadir. C/ C ++ 'da degisken
gecirmenin en temel bicimi degeri gegmektir ve bir degisken bagka bir degiskene atandiginda, aslinda o
degiskenin bir kopyasi olusturuldugu anlamina gelmektedir. Asagidaki 6rnegi inceleyiniz.

int a = 1; int a = 1:
int b = a: int * b = & a
. *B 4+ = 1:
E+=1; J/ gimdi a == 2 (wve b'nin deferi, bir bellekteki komuma
/4 gindi a == 2 we b == ||, igaret eden bir igaretgidir)

Resim 7.41: & Referans ve * Referans digt operator kullanim 6rnegi

7.8.7. Bitsel Operatérler
& (bitsel ve)

0011 operandl
Bitsel operatérler hesaplamalarini degiskenle- 010 1 operandZ
rin bit diizeyinde gerceklestirir. Bitsel ve, isleme | [__________

giren bitlerin ve’sini verirler. Yani her iki giris biti 0001 {operandl & operandZ) - sonug
de 1 ise, sonug 1; aksi halde sonug 0 olmaktadir.

Ornegi inceleyiniz.

Resim 7.42: & (bitsel ve) kullanim 6rnegi

int a = 92; // ikili olarak: 00000000O0CLlOL11100
int b 101; // ikili olarak: 0000000001100101
int ¢ = a & by // sonug: 0000000001000100, wveya ondalik &8

Resim 7.43: & (bitsel ve) 2. kullanim 6rnegi

0011 operandl
|(b1tsel veya) 0101 operandZl

Giris bitlerinden biri veya her ikisi birden 1 ise
iki bitlik bitsel veya 1, aksi halde sonug 0 olmakta-
dir. Ornegi inceleyiniz.

0111 foperandl | operand) - sonug

Resim 7.44: | (bitsel veya) kullanim 6rnegi

int a = 92; // 1ikili olarak: 000000000101L1100
int b = 101; // ikili olarak: 000000O00OLl10010L1
int ¢ = a | By // sonucu: 0000000001111101 weva ondalik sayilZs

Resim 7.45: | (bitsel veya) 2. kullanim 6rnegi
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A (bitsel xor)

0011 operandl
Bu operator, “bitsel ve” operatd- 0101 operand?

riine ¢ok benzemektedir. Yalnizca ||-----—-—-—-
o pozisyon i¢in her iki giris biti 1
oldugunda verilen bir bit pozisyonu
igin 0 olarak degerlendirilir. Ornek-
leri inceleyiniz.

S 0110 joperandl ~ operandZ) - déndirilen sonug

Resim 7.46: / (bitsel xor) kullanim 6rnegi

int x = 12; // binary: 1100
int v = 10 // binary: 1010
int = ¥~ w: S/ binary: 0110 weva ondalik &

o
Resim 7.47: A (bitsel xor) 2. kullanim &rnegi

~ (bitsel degil)

Bitsel degil operatorii sagdaki tek bir islenene uygulanir. Bitsel degil uygulandiginda her bit i¢in tersi
olmaktadir: 0 1 olur ve 1 0 olur. En yiiksek bit 1 ise say1 negatif olarak yorumlanir. Ornegi inceleyiniz.

o1 operandl int a
__________ int b

103; // binary: 0000000001100111
-1 Sf binary: 1111111110011000 = -104

1 0 ~ operandl]
Resim 7.48: ~ (bitsel degil)

kullanim 6rnegi

Resim 7.49: ~ (bitsel degil) 2. kullanim 6rnegi

<< (bitshift sol) ve >> (bitshift sag)

Bu operatorler, sol islenendeki bitlerin sag islenen tarafindan belirtilen konum sayisina gore sola veya
saga kaydirilmasina neden olur.

int a = 5; // binary: 0000000000000OLOL
int b = a << 3; // binary: 0000000000101000 weva ondalikla 40
int ¢ = b »> 3; // binary: 0000000000000101 wveya bagzlanilan yere 5'e dénng

Resim 7.50: << (bitshift sol) ve >> (bitshift sag) kullanim 6rnegi

7.8.8. Birlesik Operatorler

a++ (arttirma) ve -- (azaltma)

Bir degiskende arttirma veya azaltma yapilmasini saglamaktadir. Asagidaki 6rnekleri inceleyiniz.

¥ =27
+ x: // gimdi x 3 igerir J// ¥ 3 igerir
¥ = ¥--; f/ o tekrar I igerir, ¥ 4'n igeric

=~
n

Resim 7.51: ++ (arttirma) ve -- (azaltma) kullanim 6rnegi
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//:'141 ._/



/

¥ o4++; fF ¥ dederini birer arttirir ve eski x dederini déndiriar
+ ®: fF ¥ dederini birer artirir ve X'in veni deferini déndiarir

¥M--; f/ ® deferini birer azaltir ve eszki ® dederini déndirir

—--®: /F ¥ dederini birer azaltir wve veni x dederini déndirir

Resim 7.52: << (bitshift sol) ve >> (bitshift sag) 2. kullanim 6rnegi

+= (birlesik artirma), -= (birlesik ¢ikarma), *= (birlesik ¢arpma), /= (birlesik bélme) ve %=
(birlesik mod)

Bu operatorler degisken iizerinde bagka bir sabit veya degiskenle matematiksel islem yapmak i¢in
kullanilmaktadir. Ornegi inceleyiniz.

xo= L S X+ = // % =u+ 7 ifadezine egdeferdir
Ho4+= 4; S/ gimdi £ igerir o B . . " . o
¥ -= 3: // % simdi 3 icerir X-=w://x=xn -y ifadesine egdederdir
®x *= 10;: // % simdi 30 igerir X *=w; /% =5 %y ifadesine egdegerdir
® /= 2 /7w gimdi 15 igerir /S =vr /% =un /v ifadezine egdeferdir
X %= 5; Awogindl O dgerdr™ W we = w: /¢ x = u% y; ifadesine egdefferdir
**Mod alinmiyor. Mod alma x in ¥ ile . . .. o
bélimimden kalan sayidir. ¥: herhangi bir degigken tirm
®=15%5; oldufmda x=0 olacaktir. T: herhangi bhir u:leu::'ri§]-ren tiri weya sabit
(o]
Resim 7.53: += (birlesik artirma), -= (birlesik ¢ikarma), *= (birlesik ¢carpma),
/= (birlesik bélme) ve %= (birlesik mod) kullanim &rnekleri
&= (bitsel lojik ve) 101010010 degigken o
. . o, . . 11111100 maske
Bitsel Lojik Ve degiskendeki belirli bitleri LOW
(diisuk) c‘lururrnluna zorlamak igin genellikle bir degis- L0101000
ken ve bir sabitle kullanilir. Buna programlama kila-
vuzlarinda "temizleme" veya "sifirlama” bitleri den- Dedigken defismez
mektedir. Bitsel Lojik Ve bir degiskenin geri kalanin: Bitler =ilindi. Agafidaki drnefie bakin
degistirmeden birakmak, degiskenin O ve 1 bitlerini
stfirlamak (sifira ayarlamak) icin kullanilmakreadir. MyByte = B10101010:
S MyByte & = E11111100 == E10101000;
Resim 7.54: &= (bitsel lojik ve) kullanim
ornegi
. .o 10101010 dedigken
|= (bitsel lojik veya) 00000001 1 waan o)

Bitsel Lojik Veya bir degiskende belirli bitlere "ayar" (1 olarak ||, g101011
ayarlanir) yapmak icin genellikle bir degiskenle ve bir sabitle kul-

laniImaktadir. Defighen defignes

Bit seti

Agafidaki drnede bakin

MyByte = E10101010:
MyByte | = BOOODDOOLL == ELOL01011;

o
Resim 7.55: |= (bitsel lojik veya)
\ kullanim 6rnegi —
\_. 142 .—\
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7.9. Arduino Timlesik Gelistirme Ortaminin “Degisken” Yapisi

7.9.1. Sabitler

Sabitler Arduino dilinde 6nceden tanimlanmuis ifadelerdir. Programlarin okunmasini kolaylasgtirmak
icin kullanilirlar. Sabitler gruplar halinde siniflandirilmakeadir.

HIGH | LOW

Okuma veya yazma yaparken dijital
pine verilen aktif veya/pasif olma duru-
munu ifade eder. HIGH ile pin ¢ikisi
aktif edilirken, LOW ile pin ¢ikist pasif
yaptlmaktadir. Pim akeif hale getirildi-
ginde (HIGH yapildiginda) 5 Volt ile
calisan kartlarda 3 volttan daha yiiksek bir voltaj mevcutken 3.3 Volt ile ¢alisan kartlarda 2 volttan
daha yiiksek bir voltaj bulunmaktadir. LOW durumunda ise (LOW yapildiginda) 5 Volt ile ¢alisan bo-
ardlarda 3 volttan daha diisiik bir voltaj mevcutken 3.3 Volt ile ¢alisan boardlarda 2 volttan daha diisiik
bir voltaj bulunmaktadr.

int led= 13;
digitalWrite (led, HIGH); // Ledi wvakilivor
digitalWrite (led, LOW):

Resim 7.56: HIGH | LOW kullanim &rnegi

J4 Ledl zéndiraliyor

INPUT | OUTPUT

Temelde djjital pine verilen mo-
dunun giris ya da ¢ikis olacag belir-
lenmektedir. Dijital pinler INPUT,
INPUT_PULLUP, veya OUTPUT
olarak kullanilabilmektedir. Dijital
pinlerin elektriksel davranist pin-

Mode() ile degistirilebilmektedir.

int led=13;
int buton=4;
vold setupi)
pinMode (led, OUTPUT); /7 GCikig olarak tanimlandl
pinMode (buton, INFUT); // Girig olarak tanimlandi

Resim 7.57: INPUT | OUTPUT kullanim érnegi

LED_BUILTIN

Arduino kartlarinin bir gogu, bir direngle seri olarak bagli bir LED'in bulundugu bir pime sahiptir.
Sabit LED_BUILTIN, yerlesik LED'in baglandig1 pinin numarasidir. Genellikle bu LED dijital pin
13'e baglanmustur.

true | false int m = trues; J/ m dodru fo)
int n = fal=se; // n vanlis
int led=13; // led l3. pine tanimlandi

int buteon=12; // buton 12Z. pine tanimlandi

Arduino da dogruyu ve yanlisi belirt-
mek icin kullanilan iki sabit mantiksal

tanimlamadir. Yanlis false 0 (sifir) ola-
rak tanimlanir. Dogru ise true 1 olarak
tanimlanir. Ancak dogru olarak tanimla-
manin daha genis bir anlami vardir. Bo-
olean anlaminda, sifir olmayan herhangi
bir tam say1 dogrudur. Dolayisiyla -1, 2 ve
-200 timiiyle Boolean anlaminda dogru
olarak tanimlanir.

olt

vold setupi) { } //fana kurulum yapildi

woid loop() { // sonsuz dénm safflandi

if (buton == m) { // butona basildi mi? Evet ise
digitalWrite(led, HIGH): // led e 5v wer
delay(l000); /71 saniye bekle

digitalWrite(led, LOW); } //led sdndir

}

Resim 7.58: True | False kullanim 6rnegi
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integer constants

Say1 sistemleri icin kullanilirlar. Tamsay1 sabitleri, 123 gibi dogrudan bir eskizde kullanilan ra-
kamlardir. Varsayilan olarak bu rakamlar int olarak kabul edilir, ancak bunlar U ve L degistiricileriyle
degistirilebilmektedir. Normalde tamsay1 sabitleri taban 10 (ondalik) tamsayilar olarak kabul edilirler,
ancak diger tabanlara say1 girmek igin 6zel gosterim (formatlayicilar) kullanilabilmektedir.

Decimal kullandigimiz 10luk say1 sistemidir.
101 == ((1 * 1072) + (0 * 1071) + 1)

Binary ikili say1 sistemidir. 0 ve 1 kullanilmaktadir.
B101 == ((1 * 272) + (0 * 271) + 1) decimal

Octal sekizlik say1 sistemidir. 0 dan 7 ye kadar sayilardan olugsmaktadir.
0101 == ((1 * 822) + (0 * 871) + 1) decimal

Hexadecimal on altilik say1 sistemidir. Sembollerden 10 tanesi rakamlarla (0, 1, 2, 3, 4, 5, 6,7, 8, 9),
geri kalan 6 tanesi harflerle (A, B, C, D, E, F) temsil edilmektedir.

0x101 == (1 * 16A2) + (0 * 1671) + 1) ==257

Sayi Sistemi Ornek Formati Karakter
10'luk (decimal) 123 -
2'lik (binary) B1111011 "B" 8 bit (0-255)
8'lik (Octal) 0173 "0" 0-7 karakter
16'lik (hexadecimal) 0x7B "Ox" 0-9, A-F

Tablo 7.3: Integer Constants kullanim format

U&L

Say1 tanimlamalari varsayilan int olarak kabul edilmektedir. Bagka bir veri tiiriine sahip olan sayilar:
beliremek icin U, L imzasiz veri tiirQi kullanilmaktadir.

v’ Sabiti imzalamamus bir veri bicimine zorlamak icin bir ‘u” veya ‘U’. Ornek: 33u
v’ Sabiti uzun bir veri formatina zorlamak igin bir ‘I’ veya ‘L’. Ornek: 100000L
v’ Sabiti imzasiz bir uzun sabit haline getirmek icin bir ‘ul’ veya ‘UL’. Ornek: 32767ul

floating point constants

Tamsay1 sabitlerine benzer sekilde, kayan nokta sabitleri kodu daha okunabilir hale getirmek icin
kullanilmaktadir. ‘E’ ve ‘€, gegerli iis gostergeleri olarak kabul edilir. Ornek

2.34E5=2.34 * 1075 234000; 67e-12= 67.0 * 107-12 .000000000067
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7.9.2. Veri Tipleri
void

Void anahtar sézctigii yalnizca islev
bildirimlerinde sadece fonksiyon ta-
nimlanirken kullanilir. Bu islevin ¢ag-
rildig1 isleve herhangi bir bilgi dondiir-
memesi beklenmez. Yani fonksiyonun
deger dondiirmeyecegi anlamina gelir.

boolean

Bir boolean dogru veya yanlis ol-

A4 Evlenler ve fonksivonlar "kurulum™ we [o)
S "déngi” igerisinde gergeklestirilir.
4/ Ancak higbir bilgi yada program bildirilmez
vold setup() {
£
}
vold loopi() |
£

}
o
Resim 7.59: void kullanim 6rnegi

mak tizere iki degerden birini tutar. 0 veya 1 degerlerini “true” ve “false” olarak alir.

int LEDpin = 5;
int switchPin = 13;
boolean rumning = false;
vold setup()
{
pintlodes (LEDpin, OUTPIT) »
pintlods (switchPin, INFPUT);

}

vold loopl)

{

if (digitalPeadiswitchPin)

cdelay (100}

running = !'running;

ol

44 LED 5 nolu pine baflaniyor
/4 anahtar 13 mumaralil pine haflaniyvor

digitalWrite{switchPin, HIGH):

== LOW)
{ // amahtara basildifinda neormal olarak galigiyor

digitalWrite (LEDpin, running);

Sf anahtar igin gecikme gaflaniyor
Jf odefizkenler arasinda gecis vapiliyor
S¢ LED wakiliyor

Resim 7.60: boolean kullanim 6rnegi

char

Bir karakter degeri saklayan (1 bayt bellek alan) veri tipidir. Karakter verisini tanimlamak i¢in kul-

lanilmakeadir. Karakter harfleri, tek
urnak isaretleriyle yazilir: ‘A’ (birden
fazla karakter icin ¢ift tirnak kullani-
lir: "ABC"). Ancak karakterler say1 ola-

rak saklanir.

IAI;

B3;

char myChar

char myChar = // Her ikiside egdeferdir

Resim 7.61: char kullanim 6rnegi
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unsigned char

1 baytlik bellegi kaplayan isaretsiz bir veri tiirtidiir. Bayt L [sionea char mychar = 2307]
veri tiirii ile aynidir. 0-255 arasit deger alir. . X
Resim 7.62: unsigned char

kullanim &rnegi

byte
Bir bayt, 0'dan 255'e kadar 8 bitlik bir isaretsiz say1 verisi tasir. Binary olarak da islem yapilabilir.

ll]:nyte b = ElO0l10; // "B" binary bigimi (ELOOLl0 = 18 clecimal]lT
Resim 7.63: byte kullanim 6rnegi

int

Tamsayilari saklamak icin kullanilan birincil veri tii-
riidiir. 16 bit iglemcilerde -32,768 ile 32,767 aras1 32 bit
islemcilerde ise -2,147,483,648 ile 2,147,483,647 arasin-
da degisen veri saklanabilir.

int ledPin = 13;

int war = wal;
JAfvar -int defigken adi
fival -o dedigkens atanan defer

. . Resim 7.64: int kullanim 6rnegi
unsigned int

Negatif sayilar1 saklamak yerine 16 bitlik islemci-
lerde sadece 0 ile 65,535 arasinda degisen 2 baytlik (16
bit) bir pozitif degeri saklar. 32 bit islemcilerde 0 ila
4,294,967,295 arasinda degisen 4 baytlik (32 bit) bir
pozitifdegeri saklar.

unsigmed int ledPin = 13;

unsigmed int war = wval:
Jivar -igaretsiz int dedigken adi
ffval -o dedigkens atanan deder

Resim 7.65: unsigned int kullanim 6rnegi

word

16 bitlik islemcisi bulunan kartlarda 16 bitlik bir isaretsiz
say1 saklanir. 32 bitlik islemcisi bulunan kartlarda 32 bitlik
bir isaretsiz say1 saklanir.

Iw-:-ru:l W= lDIZIDEI,:I j

Resim 7.66: word kullanim 6rnegi

long
Say1saklamak i¢in genisletilmis boyut degiskenleri- long speed0fLight = 1B6000L:
dir ve 32 bit (4 bayt), -2,147,483,648 ile 2,147,483,647
arasinda degisen degeri saklar. Tamsayilar kullanili- long var = val;
yorsa sayilarin en az biri “long” olmali ve bir “L” tara- // wvar -long dedigken adi
findan takip edilmelidir. J¢ wal -o defigkens atanan defer

Resim 7.67: long kullanim 6rnegi

unsigned long

Unsigned long degiskenler say1 saklamak icin genisletilmis boyut degiskenleridir ve 32 bit (4 bayt)
depolamaktadir. Standart “long’un aksine, unsigned long 0 ile 4,294,967,295 arasinda degisen pozitif
sayilari saklar, negatif sayilari saklamaz. unsigned long degisken adi = o degiskene atayan deger olarak
yazilir.
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unsigmed long time;
viold setup()

{
Serial.begin(9e00) ;
}
vold loopi)
{
Serial.print{"Time: ");

Cime = milli=();

Serial.printlnitime) ;
J4 bir saniye bekleniyor
delav(l000) ;

ol }

Jf program baglatildiktan sonra zZamanl yvazdirir

Resim 7.68: unsigned long kullanim 6rnegi

short

Short, 16 bitlik (2 baytlik) bir veri tiirtidiir. -32,768
ile 32,767 arasinda degisen degeri saklar.

float

Ondaliklt sayilar icin kullanilan veri tiiriidiir. On-
daliklr sayilar, tamsayilara gére daha yiiksek ¢oziiniirlii-
ge sahip olduklart igin genellikle analog ve siirekli de-
gerleri yaklastrmak icin kullanilirlar. Ondalik sayilari
3.4028235E + 38 ile -3.4028235E + 38 arasinda olabilir-
ler. Bunlar 32 bit (4 bayt) bilgi olarak saklanirlar.

double

Double, ondalikli sayilar i¢in kullanilan veri tiirtidiir. Burada hassasiyet 2 kat yiiksektir. “double”
uygulamasi tam olarak “float” ile aynidir. Uno ve diger ATMEGA tabanl: kartlarda 4 bayt yer kaplar.

o

short ledPin = 13;

short war = wal;
/4 war -short defigken adi

/i wal -o defigkens atanan defer

Resim 7.69: short kullanim 6rnegi

o

Resim 7.70: float kullanim 6rnegi

Arduino Due'da “double” 8 bayt (64 bit) hassasliga sahiptir.

string - char array

Yazi verisi depolamak i¢in kullanilir. Karakter dizisidir. Metin dizeleri string ile gosterilir. Yandaki
gosterimlerin tiimii gecerli kullanim sekillerine 6rneketir.

float myfloat:
float sensorCalbrate = 1.117;

float war = wval;
S/ war -float defigken adi
A wal -o defigkenes atanan defer

char Strl [15]:
char StrZ [B] = {'a', '®&', 'd',
char Str3 [B] = {'a', '®&', 'd',
char Strd [] = "arduino™;
char Str5 [B] = "arduino”:

S char Strge [15] = "arduino™;

',
',

Iil; Il-.ll; Iujl};

Iil; Il-.ll; ||:||; I'\I_IL DI};

Resim 7.71: string - char array kullanim 6rnegi
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(o,
CP
O O
substring()
String cumle = "Fobot Programlama Dersi™;
String, icindeki kelimeden kag karak- if (cumle.substring(3,9) == "Programlama™) {
ter alacagini beliremek i¢in kullanilir. 'y
}

\

String — object

String sinifi, metin dizelerini karakter dizilerinden daha karmasik yollarla kullanilmasina ve degis-
tirilmesine olanak tanir. Dizeler bir araya getirebilir, onlara eklenebilir, alt dizeler aranip degistirilebilir.

Resim 7.72: substring() kullanim 6rnegi

Basit bir karakter diziliminden daha fazla bellek kullanir ancak daha kullanislidir.

array

Bir dizi, bir dizin numarasty-
la erisilen degiskenlerin bir top-
lamidir. Diger bir ifadeyle her
birine indeks numarasi ile ulasi-
lan ayni tiirdeki veri toplulugu-
dur. Dizi, bilgisayar belleginde

(e

int myInts [£];

int myPins [] = {2, 4, 8, 3, £}:

int mysensvVals [5] = {2, 4, -8, 3, Z}:
char message [8] = "merhaba™;

my3ensVals [0] = 10; // Bir dizive defer atamak
¥ = mySensVals [4] : // Bir diziden bir deder almak

aynt isim altnda genellikle ayn:
tipten ¢ok sayida veriyi bir arada
saklayan veri yapisidir. Yandaki

Resim 7.73: array kullanim 6rnegi

yontemlerin tiimii, bir diziyi olusturmak (bildirmek) icin kullanilabilecek gegerli bi¢imlerdir.

v’ Bir dizi “mylnts”'de oldugu gibi dizi baslatilmadan tanimlanabilir. Burada 6 farkl: “int (integer)”

veri tipinde deger tanimlamasi yapilmistir.

v" “myPins”"te agikea bir boyut secmeden bir dizi tanimlanmistir. Bu durumda derleyici elemanlar:

sayar ve uygun biiyiiklitkte bir diziyi otomatik olarak olusturur.

v “mySensVals” 6rneginde oldugu gibi dizi baslatabilir ve boyutlandirabilir.

v’ char tiiriindeki bir diziyi bildirirken, gerekli bos karakteri tutmak igin fazladan bir eleman gerek-

mektedir.

v" Tanimlamis degiskenlere erisim igin koseli paran-

tez ile degiskenin sira numarasi belirtilmektedir. int i:

Yani basta tanimlanan yada bos birakilan indis’i for (i =0 1<5;1=1+1) {
cagirma islemi gerceklestirilmektedir. Dikkat edil- Serial.printlnimyPins[i]);
mesi gereken nokta indisin ‘0" dan bagladigidur. }

Yani 6rnekte yazdigimiz 5 farkli degeri olan “my-  Resim 7.74: array’in For déngiisiinde

SensVals” kiimemizde 4 numarali elemana erismek

kullanim drnegi

icin késeli parantez iginde [4] degilde [3] yazilma-
lidir. Ornekte “mySensVals” kiimemize 1. elaman
olarak 10 degeri atanmistir. Yine ayni diziden 4 numarali deger (2) alinmustur.

Dizilerin for dongiilerinde kullanimi i¢in yukaridaki sekli inceleyip, asagidaki érnegi uygulayiniz.
Asagida verilen 6rnekte Arduino UNO’nun 2, 3, 4 ve 5 numarali dijital pinlerine bagli dért LED’in si-
rayla bir saniye araliklarla yanip sirayla sonmesini kontrol eden array uygulamasi yer almaktadir. Ardu-
ino UNQO’ya LED baglanularini yaptiktan sonra 6rnegi dersin sitesinden (7.8.1.5 numarali uygulama)

kopyalayarak Arduino IDE’de test ediniz.
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const int LEDsayisi = 4; // Dizide kac¢ eleman olacadi tanimlaniyor

const int pinLEDS[LEDsayisi] = {2,3,4,5}; // LED'ler 2, 3, 4, ve 5
nolu pinlere baglaniyor

void setup()

{

for(int m = 0; m < LEDsayisi; m++) // m de§iskeni LED sayisi kadar
artiriliyor

{

(pinLEDS[m], OUTPUT); // LED'lerin bagli oldugu

pinler c¢ikis olarak ayarlaniyor

}

}

void loop()

{

for(int m = 0; m < LEDsayisi; m++) // m dediskeni LED sayisi kadar
artiriliyor

{

(pinLEDS[m], HIGH); // LED'le sirayla yaniyor
(1000); // 1 sn bekleniyor
}
for(int m = LEDsayisi - 1; m >= 0; m——) // m deJiskeni LED sayisi

kadar azaltiliyor

{
(pinLEDS[m], LOW); // LED'le sirayla sondurtluyor

(1000); // 1 sn bekleniyor

7.9.3. Donusumler
char()

Herhangi bir degeri char veri tiiriine dontistiiriir.

char myChar 'A';
char wyChar = £5; // Esdederi j

Resim 7.75: char() kullanim 6rnegi

byte()

Herhangi bir degeri byte veri tiriine doniis- byte b = BLOOLO; // "B" Binary bigimi
tirir. (B10010 = 18 ondalik bigimi) |

Resim 7.76: byte() kullanim 6rnegi
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int() i

Herhangi bir degeri int (integer-tam say1) veri tiiriine doniistiiriir.  Resim 7.77: int() kullanim

ornegi

word()

Herhangi bir degeri word veri tiiriine doniistiiriir ya da iki bayt i [wore w = 10000 |

bir kelime olugturur. Kelime olusturuken word (h, 1) seklinde ifade Resim 7.78: word() kullanim T

edilir. Burada H: s6zctigiin st sirast (en soldaki), L: sozctigiin en
disiik (en sagdaki) baytini ifade eder.

Ornegi

long() $ [Long sensor = z53000L; |

Herhangi bir degeri long veri tiiriine dénistiiriir. Resim 7.79: long() kullanim |
ornegi

float

float myfloat;
Herhangi bir degeri float veri tiiriine doniistiiriir. float sensorCalbrate = 1.123:

L—o

Resim 7.80: float() kullanim 6rnegi

7.9.4. Degisken Kapsamlari

static

Statik olarak tanimlanan degiskenler yalnizca bir isleve ¢agrildi-

ginda (o isleve 6zel) ilk kez olusturulur ve baglatilirlar. Bu degiskenler i | s I T

sonra silinmeyip bellekte tutulmaktadir ve daha sonra kullanilmak Resim 7.81: static kullanim

istendiginde yeniden olusturulmadan bellekten ¢agirilmaktadir. ornegi
volatile
Volatile ile tanimlanan degiskenler Arduino mikro kontrolo- int pin = 13;

volatile int state = LOW;

runun ram bélgesine kaydedilir. Kullanilmak istendiginde dog-
rudan ram bellekten okunur. Volatile kullanildiginda degiskenin ~ Resim 7.82: volatile kullanim
degerini interrupt ile degistirmek gerekmektedir. ornegi

const

const £loat pi = 3.14;

Const degisken tirt diger tiim degiskenler gibi kullanilir. Comet floar fic 1.61s

Olusturulan degiskenler sabitlenirler ve degerleri daha sonradan ©
Resim 7.83: const kullanim

degistirilemezler.

ornegi
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7.9.5. Yardimcilar
sizeof()

Sizeof isleci, herhangi bir tipteki degisken
tiriiniin bayt sayisint (degiskenin ka¢ bayt
oldugunu) verir veya bir dizinin isgal ettigi
toplam bayt sayisini dondiiriir. Yandaki prog-
ram bir seferde bir karakterlik bir metin dizi-
si yazmaktadir. Metnin ifadesini degistirerek
deneyiniz.

char mesaj[] = "Fobot Programlama™; [o)
int iy
vold setup(){
Serial.begin(9c00); }
vold loopi) {
for (i = 0; 1 < zgizecfimesaj) - 1l:; i++){
Serial.printii, DEC);:
Serial.printi(”™ = "):
Serial.writeimesal[i]):
Serial.printlni):
}
delay(5000) ; }

o

PROGMEM

Resim 7.84: sizeof() kullanim 6rnegi

Bilgiyi SRAM bellek yerine Flash bellekte depolamak i¢in kullanilmaktadir. Programda uzun char
yazildiginda sorun ¢ikarabilmektedir. Bu nedenle ¢ok uzun metinlerin Flash bellege kaydedilmesi ge-
rekmektedir. PROGMEM degisken degistiricidir, yalnizca pgmspace.h'de tanimlanan veri tiirleriyle
birlikte kullanilmalidir. Yani kullanilabilmesi i¢in programa #include <avr/pgmspace.h> kiitiiphanesi

eklenmelidir.

#include <avr/pgmspace.lh>

const PROGHMEM

dataType

const dataType variablelName[] PROGHEN =
variablelame[ ]

{

}:
{}:

S/ uyiun kullanim gekli
SAuyoun kullanim gekli

o
Resim 7.85: PROGMEM kullanim 6rnegi

7.10. Arduino Timlesik Gelistirme Ortaminin “Fonksiyon” Yapisi

7.10.1. Dijital Giris Cikiglar
pinMode()

Belirtilen pinin giris INPUT) yada ¢ikis (OUTPUT) olacaginin tanimlandigt komuttur. A0, Al
vb. olarak adlandirilan Analog giris pinleri dijital pimler olarak kullanilabilir. Asagidaki yazim sekille-

rinin hepsi kullanilanilir.

int ledPin =
vold setup()

{

13;

pinMode (ledPin, OUTPIUT) ;

J4 LED digital pin 13'e badlandi

pinMode (5, OUTPUT) ;
pinMode (6, INPUT);

o !

Sf digital pin gikig olarak tanimland:
ff Gikis olarak tanimladl
Jf Girig olarak tanimladl

Resim 7.86: pinMode() kullanim 6rnegi
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digitalWrite()

Belirtilen pinin aktif (HIGH) yada pasif (LOW) olacaginin tanimlandigi komuttur. A0, Al vb.
olarak adlandirilan Analog giris pinleri dijital pimler olarak kullanilabilir. Asagidaki 6rnek ve yazim
sekillerinin hepsi kullanilanilir.

int ledPin = 13: S/ LED digital pin 13'e baflandl
vold setupi) o
{

pintode (ledPin, OUTPUT): // Digital pin gikig olarak tanimlandi
vold loop()

{
digitalWrite (ledPin, HIGH); // LED aktif
delay (1000} ; S4 1 sn bekleniyor
digitalWrite(ledPin, LOW); S/ LED pasif
delay(l000) : S/ 1 sn beklenivor

}
digitalWeite (13, HIGH); //13. pin aktif (bu gekilde de gésterilebilir)
digitalWrite(l3, LOW); //13. pin pasif (bu gekilde de gisterilebilir)

o
Resim 7.87: digital Write() kullanim 6rnegi

digitalRead()

Belirtilen bir dijital pinden, aktif (HIGH) yada pasif (LOW) degerini okur. A0, Al vb. olarak adlan-
dirilan Analog giris pinleri dijital pimler olarak kullanilabilir. Asagidaki 6rnegi hazirlayiniz.

int buton = 7; // Buton dijital T'ye tanimlandl
void setup() | o
Serial.begin(9600); //53eri haberlezme hizi
pinfode (buton, INFUT): // Buton pini giris wapildi
}
void loop() {

int butondurumu = digitalFeadibuton); //Giriz pini okundu
Serial.printlnibutondurum) ; /7 Seri ekrana vazildl
delavy(250) ;

}
o
Resim 7.87: digitalRead() kullanim &rnegi

7.10.2. Analog Giris Cikislar
analogReference()

Analog giris i¢in kullanilan referans voltajint (yani giris araliginin Gstii olarak kullanilan degeri)
konfigiire etmek icin kullanilir. Secenekler sunlardir:

v DEFAULT: Arduino bordlarinda galisma voltajina gore varsayilan 5 volt ya da 3,3 volt olarak
belirlenmistir.
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v INTERNAL: Atmegal68 ya da Atmega 328’de 1,1 volt, ATmega8'de 2,56 volt gecerlidir. Mega
katlar harictir.

v' INTERNAL1V1: Sadece Arduino Mega 1,1 volt olarak belirlenmistir.
v' INTERNAL2V56: Sadece Arduino Mega 5,56 volt olarak belirlenmistir.
v" EXTERNAL: Kartin iizerinde bulunan AREF pin (sadece 0 - 5V) referans olarak kullanilabilir.

analogRead()

Belirtilen analog pimden degeri okumak i¢in
kullanilir. Arduino Uno’da 6 adet, Mini ve Na- ""':'i'fl setup _” {
no’da 8 adet ve Mega’da 16 adet 10 bit analog serial.begin(3600) ; Q
sinyali dijitale doniistiiren gevirici bulunmakeadir. }

vold loop() {

int sensor = analogBeadial);

float wolt = sensor * (5.0 / 10Z3.0);
Serial.printlnivoelt);

Okuma islemi analog bir girisi dijitale ¢evirerek
yapilmaktadir. Bu 0 ile 5 volt arasindaki giris vol-
tajlarini 0 ile 1023 arasinda tam say1 degerlerine
boliinmesi anlamina gelmektedir. Béylece 5 volt /O
1024 tinite veya birim bagina 0,009 volt (4,9 mV) Resim 7.88: analogRead() kullanim 6rnegi  —
okuma arasinda bir ¢oziintirlitk saglamakeadir.

Giris aralig1 ve ¢oziiniirliik, analogReference() kullanilarak degistirilebilmektedir. Yandaki 6rnekte orta
ucu analog pine (A1) takilmig bir potansiyometrenin ¢evrilmesi sonucu elde edilen voltaj seri ekrandan
okunmaktadir.

analogWrite() -PWM

Bir pine bir analog deger (PWM) yazar. Bir LED'i farkl: parlakliklarda aydinlatmak veya cesitli hizlar-
da bir motoru siirmek igin kullanilabilir. Belirtilen gorev dongiisiinda kararli bir kare dalga olusturulur.
Cogu pim tizerindeki PWM sinyalinin frekansi yaklagik 490 Hz'dir. Uno ve benzeri kartlarda 5 ve 6
numarali pinlerin frekansi ise yaklagik 980 Hz'dir. Asagidaki 6rnekte orta ucu analog pine (A1) takilmig
bir potansiyometrenin gevrilmesi ile 5 numarali pine takilmis bir LED’in parlakligs kontrol edilmektedir.

v’ Arduino Uno’da bu komut 3, 5, 6, 9, 10. pinler i¢in kullanilabilir.
v' Arduino Mega’'da 11, 2-13 ve 44-46. pinler icin kullanilabilir.
v" Arduino Due 2 den 13. pine kadar kullanilabilir.

int ledPin = 5: A4 LED pin 5'e baflandi

int analogPin = 3: /¢ Potansivometre analog pin 3'e badland: Q
int okunan = 0O; A Ukunan dederi saklamak igin dedigken tanimland:
viold setup()
{
pinMode (ledPin, OUTEUT): A Blkls pini ayvarlandi
}
vold loopl)
{

ockunan = analogReadi{analogFin); /7 Girig pini okundu
analogWrite (ledPin, okunan / 4); // AnalogBead dederi 0 ile 1023 arasinda
Jf hmalogWrite dederi 0 ile IZ55 arasinda

1
Resim 7.88: analogWrite() -PWM kullanim 6rnegi

o
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analogReadResolution() ve analogWriteResolution()

AnalogReadResolution() ve analogWriteResolution() Arduino Due ve Zero i¢in Analog API'nin bir
uzantisidir. AnalogRead() tarafindan déndiiriilen degerin boyutunu (bit olarak) ayarlar. AVR tabanlt
kartlarda geriye doniik uyumluluk i¢in varsayilan olarak 10 bit (0-1023 arasindaki degerlerler dondii-
riir). AnalogWriteResolution(), analogWrite() islevinin ¢oziiniirligiinti ayarlar. AVR tabanli kartlarla
geriye doniik uyumluluk i¢in varsayilan 8 bit'dir (0-255 arasindaki degerler). Arduino Due ve Zero 12-
bit ¢oztiniirliigiinde olduklar: i¢in 0 ile 4095 arasinda ¢oziiniirlitk saglamaktadir.

7.10.3. Gelismis Giris Cikiglar

tone() int hoparlorPin = 12;
int notaSayisi = Z; (o}
int A = 440;
int B = 494;
int notalar[] = {&, B_}:

vold setup()

Kare dalga iiretilmesine olanak saglar. Istenilen
pin istenilen frekansa ayarlanabilmektedir. Verilen
sinyal %50 gorev dongiisiine sahiptir. Gérev don-
giisii 1 periyot boyunca HIGH ve LOW kalma sii-
residir. Zil sesleri ¢calmak i¢in pin bir piezo ziline

veya baska bir hoparlore baglanabilir.Bir seferde { L o
yalnizca bir ton iiretilebilir. Farkli bir pinde zaten fm: line 1 =07 1< notadaylal; Lt

bir ton ¢aliyorsa, tone() ¢agrisinin etkisi olmaya-

.. tone (hoparlorPin, notalar[i]):
caktur. Yandaki 6rnegi uygulayiniz. (b ’ (il

delay (5007
noTone (hoparlorPin) ;
delay (20,

}
noTone() noTone (hoparlorPin) ;
tone() ile tretilen kare dalgay1 sonlandirmaya ya- } L
rar. Higbir ton iiretilmediginde hicbir etkisi olmaz. :['"'lc oop ()
}
o
Resim 7.90: tone() ve no tone()
shiftOut() kullanim 6rnegi
Her seferinde bir bayt veri kay-
dirir. En biiyiik (en soldaki) veya en /¢ MSBFIRST igin
kiigiik (en sagdaki) onemli bitten int data = 500; o
ba§lan1r. Her bit bir veri pinine ya- Jf HIGH baytlarin digari kaydirilmasi
zilir ve daha sonra bit bulundugunu zhiftlut({dataPin, clock, MSEFIEST, (data >> 81):
belirtmek icin bir saat darbesi bir S LOW baytlarin digari kaydirilmasi

saat pinine uygulanlr. Bu §ekilde 8 shiftiut(dataPin, clock, MSEFIEST, data);

bitlik veri tek bir seri giris pininden
girilir ve islem sonucunda seri olarak

girilen veri paralel ¢ikiglardan alinir.
Bu i§lern icin Gzel i§lemci (74HC595 S LOW baytlarin digari kaydirilmasi

Shift Register Entegresi) kullanilir shiftiut(datalPin, clock, LIEFIEST, data):
Gérevi Arduino’da az saylda dijitai J4 HIGH baytlarin digari kaydirilmasi
§1k1§ pini kullanarak (;ok saylda veri zhiftiut({datalPin, clock, LSEFIEST, (data >> 81):

o
yi kontrol etmeyi saglamakuur. Resim 7.91: shiftOut() kullanim 6rnegi

154’:\\

/4 L3BFIRST icgin
data = 500;
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shiftOut(dataPin, clockPin, bitOrder, value) seklinde yazilir. dataPin: Data pinini belirler. clockPin:
Clock pinini belirler. bitOrder: Bitleri kaydirmak icin hangi sira ile baglanacagini belirler (MSBFIRST:
En biiyiik bitten baglanacagini, LSBFIRST: En kiiciik bitten baslanacagini belirler). Value: Kaydirilacak

olan verilerdir (bayt).

shiftIn()

Bir seferde bir bit veri kaydirir. En ¢ok
(en soldaki) veya en az (en sagdaki) onem-
li bitten baslanir. Her bit i¢in saat pimi
HIGH alinir, sonraki bit veri satirindan
okunur ve saat pimi LOW alinir. Bu bir
yazilim uygulamasidir. Arduino dona-
nim uygulamast daha hizlidir ama sade-
ce belirli pinler tizerinde galisan bir SPI
kiitiphanesiyle saglanmaktadir. Gorevi
Arduino’da az sayida dijital giris pini kul-
lanarak ¢ok sayida veriyi kontrol etmeyi
saglamakuir.

byte incoming = shiftIn(dataPin, clo-
ckPin, bitOrder) seklinde yazilir. dataPin:
Data pinini belitler. clockPin: Clock pi-
nini belirler. bitOrder: Bitleri kaydirmak
icin hangi sira ile baglanacagini belirler
(MSBFIRST: En biiyiik bitten baslanaca-
gini, LSBFIRST: En kiigiik bitten bagla-
nacagini belirler).

pulseln()

Bir pin {izerinde bir sinyalin (HIGH veya LOW) oldu-
gunu belirlemek icin kullanilir. Ornegin deger HIGH ise,
pulseln() pinin HIGH konumuna gelmesini bekler, zaman-
lamaya baslar, sonra pinin LOW olmasint bekler ve zaman- (
lamay: durdurur. Sinyalin uzunlugu mikrosaniye cinsinden

dondiiriilmektedir.

int data = 0 S/ PIN for data

int clock = 1; // PIN for clock
int latch = Z; // PIN for latch
int wvalue = 0;

Foid setupi) {
pinMode (data INPUT):
pinMode (clock, OUTREUT);
pinMode (latch, OUTEUT)
Serial.begin(9e00) ;
}
roicd loop () |
digitalWritei{latech, LOW):
S/ Eavittan B bit (bir bayt) weri okunuyor
value = shiftinidata, clock, LIEFIEST, 8):
digitalWrite(lateh, HIGH):
Serial.printlnivalue)
delay(1000) ;

}

Resim 7.92: shiftIn() kullanim 6rnegi

int pin = 7;
unsicmed long zamar;
vold setup()

pintode (pin, INNPIUT) »
}

vold loopi()

{

zaman = pulselnipin, HIGH) :

}
(o]
Resim 7.93: pulseln() kullanim

ornegi
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7.10.4. Gecikmeler
millis()

milis, program bagladiktan sonra gecen milisaniye saysi-
n1 belirlemek icin kullanilir. Yaklagik 50 giin sonra bu siire
sifirlanmaktadir. Komutun kullaniminda herhangi bir para-
metre bulunmamakrtadir. Yandaki 6rnegi inceleyiniz.

micros()

micros, program basladiktan sonra gegen mikrosaniye
sayisint belirlemek i¢in kullanilir. Yaklagik 70 dakika sonra
bu siire sifirlanmaktadir. Komutun kullaniminda herhangi
bir parametre bulunmamaktadir. Yandaki ornegi inceleyi-

niz. Not: Bir milisaniyede 1.000 mikrosaniye ve 1 saniyede
1.000.000 mikrosaniye vardir.

delay/()

delay program akigini milisaniye cinsinden duraklatrmak i¢in kullanilir. Ornegin 1 saniyelik gecik-
me ihtiyact i¢in delay(1000) seklinde ifade edilir. Gecikme fonksiyonu siiresince higbir algilayici, mate-
matiksel hesaplama ya da pin okumasi devam edemez. Bu nedenle 10'un milisaniyesinden daha uzun
stiren olaylarin zamanlamasi icin delay() kullanilmasina uygun degildir. Yanda verilen yanip sonen

LED 6rnegini inceleyiniz.

unsicgmed long sure;

vold setup(){
Serial.begin(9c00) ;

}

vold loopi){
Serial.print{"3tre: "):
sure = milli=();
Serial.println(sure);
delav(1l000) ;

}

o
Resim 7.94: millis() kullanim

ornegi

unsigned long sure;

vold setup(){
Serial.begin(Se00) ;

}

vold loopil){
Serial.print("Sire: ) ;
sure = microsi);
Serial.println(sure):
delay(1000) ;

}

o
Resim 7.95: micros() kullanim

ornegi

int ledPin = 13;

vold setupl)

{
pinMode ledPin, OUTEUT)

}

vold loopi)

{
digitalWrite(ledPin, HIGH):
delay(l000)
digitalWrite({ledPin, LOW);
delavy (1000}

}

J¢ LED pin 13'e badli

Sf Pin gikiz olarak ayarlandi

Jf LED agik

S/ 1 sn hekliyor
J¢ LED Ekapala

A4 1 sn bhekliyor

(o]
Resim 7.96: delay() kullanim 6rnegi
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delayMicroseconds()

Programi parametre olarak belirtilen siire boyunca (mikro saniye olarak) duraklatmak icin kullani-
lir. Su anda dogru bir gecikme igin iiretilen en biiyiik deger 16383'tiir. Bu islev 3 mikro saniye ve tizeri
araliklarla cok dogru caligir. Birkag bin mikrosaniyeden daha uzun olan gecikmeler i¢in bunun yerine
delay() kullanilir. Asagidaki 6rnegi inceleyiniz.

int outPin = 8; 4 Pin 8 helirlendi
void setup() o
{
pinMode (outPin, OUTPUT) : S/ Pin gikig olarak ayarlandi
}
vold loop()
{
digitalWrite joutPin, HIGH) ; ff Pin agik
delayMicroseconds (50) S/050 mikrosanye duraklatildl
digitalWrite {outPin, LOW): A/ pin kapali
delayMicroseconds (50) ; S4050 mikosaniye duraklatildl
}
O

Resim 7.97: delayMicroseconds() kullanim 6rnegi

7.10.5. Matematiksel islevler
min()

X ve y sayisal degerlerinden en kii¢iik olanini se¢mek i¢in kullanilir. min() genellikle bir degisken
araliginin alt ucunu sinirlamak icindir. Asagidaki drnegi inceleyiniz.

max()

X ve y sayisal degerlerinden en biiyiik olanini se¢mek i¢in kullanilir. max()genellikle bir degisken
araligin Gist ucunu sinirlamak igindir. Asagidaki 6rnegi inceleyiniz.

enkucuk=nin{30,40); // En kigik 30 olarak belirlenir
enbuyuk=max (30,400 ; // En biyik 40 olarak belirlenir
sure = min(sure, Z0); // Highir zaman Z0'wi gegmesz

sure = max(sure, Z0); // En az Z0 olur

Resim 7.98: min() ve max() kullanim 6rnegi

abs()
int m= -10;
Bir sayinin mutlak degerini hesaplamak int n= 10:
icin kullanilir. Say1 sifirdan kiigiikse pozitif wveri=abs(m); // Veri 10 clarak belirlenir
degerini, sifirdan biiyiikse ayni1 say1y1 verir. veri=abs(n); // Veri 10 olarak belirlenir

Resim 7.99: abs() kullanim 6rnegi
/—0/ 157 ._/
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constrain()

Bir sayiy1 belirli araliklarla sinirlamak icin kullanilir. constrain(x,a,b) seklinde tiim veri tiirleri icin
kullanilir. x: herhangi tiirdeki bir sayu, a: alt aralik, b: tst aralik. Ornekte sensor degeri 10 ile 150 ara-
sinda sinirlandirilmigtir. Sensor degeri 10°dan kiigiikse ¢iktr 10, 150°den biiyiikse 150 olur. 10 ile 150
arasinda bir deger ise o deger ¢ikts olarak kullanilir.

Sensor = constrain(sensor, 10, 150);
Jf Sensor deferi 10 ile 150 arasinda sinirlandirilmis T

Resim 7.100: constrain() kullanim 6rnegi

map()

Sensor degerini belli aralikta tutarak istenilen araliga déniistiirmek icin kullanilir. Bu amagla gere-
kirse bir dizi aralig1 tersine ¢evirmek i¢in de kullanilabilir. Map() islevi tamsay1 matematigi kullanur,
boylece kesirler tiretmez, kesirli kalanlar kesilir ve yuvarlamaz veya ortalamalanmaz. map(value, from-

Low, fromHigh, toLow, toHigh) seklinde ifade edilir.

v value: Sensorden gelen deger
oo . . vold setup() {}
v' fromLow: Degerin gecerli araliginin .
wold loopi) o
alt sinirt (
v" fromHigh: Degerin gecerli araliginin int sensor = analogBead(0);
ust sinirt Sensor = map(sensor, 0, 1023, 0, 2558);
v" toLow: Degerin hedef araliginin alt si- analogWrite (9, sensor);
}
nir1 S
v" toHigh: Dgerin hedef araliginin {ist s;-  Resim 7.101: map() kullanim 6rnegi
nirt

Yanda verilen 6rnekte sensorden okunan deger 0 ile 1023 arasindadir fakat 0 ile 255 arasinda bir
degere doniistiiriilmekeedir.

pow()

Bir sayinin istsel kuvvetini almak icin kullanilir. Bir sayiy1 kesirli bir kuvvete yiikseltmek icin de
kullanilabilir. Degerlerin veya egrilerin tistel haritalamasini tiretmek i¢in yararli bir iglevdir. pow(base,
exponent) seklinde ifade edilir. Base: Taban sayisi, exponent: Ustsel kuvvet. Yanda “for dongiisii” bo-
yunca bir degiskenin katlanarak kuvvetini alan bir 6rnek verilmistir.

for {int i = 0; i < 10; i++) {
/4 For déngisi devan ettifi igin weri katlanarak biyir
veri = powi(Z, 1i):

}

Resim 7.102: pow() kullanim 6rnegi
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sqrt()
Bir sayinin karekokiinii hesaplamak i¢in kullanilir. l |islem=sqrc(£5536)// Sonuc 265'dar| T

Say1 herhangi bir veri tiiriinde olabilir.

Resim 7.103: sqrt() kullanim 6rnegi

7.10.6. Trigonometri islevleri

Trigonometrik iglemlerin yaptirilabilmesi igin “math.h” kiitiphanesinin kullanilmas: gereklidir. Kii-
tiiphane #include “math.h” seklinde kullanima alinir.

sin()

Bir aginin siniisiinii radyan cinsinden hesaplar. Sonug -1 ile 1 arasinda olacaktir.

cos()

Bir a¢inin kosinusiinii radyan cinsinden hesaplar. Sonug -1 ile 1 arasinda olacakeur.

tan()

Bir a¢inin tanjantini radyan cinsinden hesaplar. Sonug negatif sonsuzluk ile pozitif sonsuzluk ara-
sinda olacaktir.

ginclude “math.h”

islem==in(&5); f/ Jonug 0,3I68I8E675 olacaktir
islem=cos (65); // Sonug -0,362453851 olacaktir
islem=tan{g5); // Somag -1,470038258 olacaktir

Resim 7.104: Trigonometrik islev 6rnekleri

7.10.7. Karakterler

Bir karakterin ne tiir bir karakter oldugunu kontrol etmek icin kullanilmaktadir. Asagida verilen
uygulama 6rnegi dersin sitesinde 7.10.7 numarastyla yer almaktadir. Uygulamay1 indirerek test ediniz.

isAlphaNumeric(): Bir karakterin alphanumeric olup olmadigini kontrol eder.
isAlpha(): Bir karakterin alpha olup olmadigini kontrol eder.

isAscii(): Bir karakterin Ascii tablosundaki degerini verir.

isWhiteSpace(): Bir karakterin bir bogluk olup olmadigini kontrol eder.

isControl(): Bir karakterin kontrol karakteri olup olmadigini kontrol eder.

isDigit(): Bir karakterin dijital karakter olup olmadigini kontrol eder.

isGraph(): Bir karakterin grafik karakter olup olmadigini kontrol eder.
isLowerCase(): Bir karakterin kiigiik harfli bir karakter olup olmadigini kontrol eder.

isPrintable(): Bir karakterin yazdirilabilir bir karakter olup olmadigini kontrol eder.

—/
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isPunct(): Bir karakterin nokta-
lama isareti olup olmadigini kontrol
eder.

isSpace(): Bir karakterin bosluk
olup olmadigini kontrol eder.

isUpperCase(): Bir karakterin
biiytik harfli bir karakter olup olma-
digint kontrol eder.

isHexaDecimalDigit(): Bir ka-
rakterin gegerli heksedesimal (onal-
tilik) rakam olup olmadigini kont-
rol eder. Yukaridaki 6rnek program
gonderilen herhangi bir karakterin
karakter analizini yapmaktadir.

7.10.8. Rastgele Sayilar
randomSeed()

randomSeed() rastgele say1 iire-
timini rastgele siralamayla rastgele
bir noktadan baglatir. Bu dizi ¢ok
uzun ve rastgele iken daima aynidur.
Uretilen bir dizi siranin farkli olma-
st istendiginde rastgele say1 iireteci,
baglanusiz bir pin {izerinden (ana-
logRead() gibi) oldukea rastgele bir
girdi ile baglatilabilir. Rastgele say:
tiretilirken bir Seed degeri alinir. Bu
algoritmalarla uzun bir sayi listesi he-
saplanir. Seed belirtilmezse su anki
zaman alinir ve sayilar hep ayni si-
rada rastgele olarak iiretilir. Yandaki
ornek 0 ile 249 arasinda rastgele say:
tiretmektedir.

long rasgelesayis

vold setupi){
Serial.begin(9600) ;
randomSeed {(analogRead (1))7
}
vold loopl)

rasgelesayi = random(250) ;
Serial . printlnirasgelesayi);
delay (100 ;

}
o
Resim 7.106: randomSeed()

kullanim 6rnegi —
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Serial.println() .}

vold loop()

if (Serial.available{) > 0) {

int thisChar = Serial.read():

Serial.print({"Gonderilen: %'");

Serial .write{thisChar);

Serial.princ{" ' ASCIT Degeri: ")

Serial.printlnithisChar):

if (izilphalhmeric(thisChar)) {
Serial.println("Alphanumerik Degeri™);

}

if (iszilpha(thisChar)) {
Serial.println("Bu Alfabetik!'™);

}

if (isascii(thisChar)) {

Serial.printlni"Bu ASCII karakter™);

}

if (izWhitespace (thisChar)) {
Serial.printin{"Bu Bos Earakter'™):

}

if (isControl{thisChar)) {
Serial.println("Bu kontrol karakteri™);

}

if (isDigit(thisChar)) {
Serial.println("Bu Dijital Earakter™):

}

if (isGraph{thisChar)) {

Serial.printlni"Bosluk Degil Yazdirilabilir Earakter™);

}

if (isLowerCaseithisChar)) |
Serial.printlni"Fucuk Harf™):

}

if {isPrintableithisChar)) {
Serial.println{"Yazdirilabiliz");

}

if (isPunct(thisChar)) {
Serial.println("Noktalama Isaresti™):

}

if (isSpace(thisChar)) |
Serial.println("Bosluk Farakteri™):

}

if {izsUpperCazeithisChar)) {
Serial.princln("Buyuk Harf™):

}

1f (isHexadecimalDigit{thisChar)) {

Serial.println("Gecerli Heksadesimal Dijit Var™):

}

Serial.printlni);

Serial.println("Baska Bir Harakter Girin:"):

Serial.println().;

}

Resim 7.105: Karakterlerin kullanim 6rnegi
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random() long rasgelesayis
Minimum ve maksimum olarak belirtilen sayilar arasinda | |void setup () { ?
rastgele sayilar iiretmek igin kullanilir. Uretilen bir dizi sira- Serial.begin(9600); }
nin farkli olmasi istendiginde rastgele say1 iireteci, baglantisiz void loop{){
bir pin tizerinden (analogRead() gibi) oldukea rastgele bir gir- rasgelesayi = random(l0,40);
di ile baglatilabilir. Yandaki 6rnek 10 ile 39 arasinda rastgele Serial.printin(rasgelesayi];
say1 tiretmektedir. delay(100);
o }
Resim 7.107: random() kullanim

ornegi

7.10.9. Bit ve Bayt'lar
lowByte(): Bir degiskenin (6rnegin bir sozciik) diisiik sirali (en sagdaki) bayts icin kullanilir.

highByte(): Bir kelimenin st sira (en soldaki) baytini (veya daha biiyiik bir veri tiiriintin en diisitk
ikinci baytini) ayitklamak icin kullanilir.

bitRead(): Herhangi bir bit'i okumak i¢in kullanilir.
bitWrite(): Bir sayisal degisken bit yazmak icin kullanilir.
bitSet(): Bir sayisal degiskenin bit'ini ayarlamak icin kullanilir.
bitClear(): Bir sayisal degiskenden bit silmek i¢in kullanilir.

bit(): Belirtilen bit degerini hesaplamak i¢in kullanilir.

7.10.10. interruptlar (Kesmeler)

Arduino tizerinde bir programu yiiriitiirken yiiriimekte olan programin duraklatip arada bagka bir
programin calistirtlmasi igin kesmeler kullanilir. Arada ¢alistirilan program komutlari yerine getirildik-
ten sonra ana program kaldig1 yerden devam eder. Arduino'da farkls gorevlerde kullanilmak tizere ¢esitli
Interrupt'lar (kesmeler) bulunur. Zaman kesmesi (timer interrupt) ve dis kesmeler (external Interrupt) en
yaygin kullanilan Arduino kesmeleridir.

interrupts()

Kesmeler, bazi 6nemli gorevlerin arka planda yapilmasini saglamak icin kullanilir.

nolnterrupts()

Kesmeleri devre dist birakmak igin kullanilir, (interrupts() komu ile yeniden etkinlestirilebilir). Yan-
da kullanim gekli gosterilmektedir.

vold setup() {}

vold loopi)

{
nolnterrupts(); // Eritik zamana duvarli kod burada
interrupts(); Jf Diger kodlar burada

}
o
Resim 7.108: interrupts() kullanim gekli
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7.10.11. Harici Interruptlar (Kesmeler)

attachInterrupt()

Arduinonun belli bir pinine gelen sinyalle belli bir fonksiyonun ya da énceden belirlenmis bir alt
programin galistirilmasini saglamak i¢in kullanilir. Kullanilan Arduinonun tiiriine gore dijital pinler-
den bazilari attachInterrupt pini olarak da islev gormektedir. Asagidaki tabloda farkli Arduino model-
lerine gore kullanilabilir attachInterrupt pinleri listelenmistir.

Kart Turleri

Uno, Nano, Mini ve diger 328 temelli kartlar
Mega, MEga2560, MegaADK

Micro, Leonardo, diger 32u4 temelli kartlar
Zero

Due

MKR1000 Rev.1

Dijital Pin Interrupt

Int.0 Int1 Int.2 Int.3 Int.4 Int.5
2 3

2 3 18 19 20 21

0 1 2 3 7

4. harig tim pinler
Tum dijital pinler
0,1,4,56,7,8,9 A1, A2

interrupt numarasi = pin numarasi

Tablo 7.4: Arduino modellerine gore kullanilabilir attachInterrupt pinleri

Kullanim1 attachlnterrupt(pin, fonksiyon, mod) seklindedir. Pin: Kullanilan interrupt pinidir.

Fonksiyon: Interrupt tetiklendiginde yapilacak

islemlerin i¢inde bulundugu fonksiyonunu (Void lo-

op’un altina yazilmalidir), Mod: Kesmeye ne zaman girilecegini ifade eder. Kullanilan modlar su seki-

dedir:

LOW: Dijital pindeki gerilim 0 oldugunda
kesmeye girmesini saglar.

CHANGE: Belirli dijital pinde olusacak her
gerilim degisiminde kesmeye girmesini saglar.
Yani pindeki gerilim 0’dan 5% yiikseldiginde
veya 5’ten 0’a diistiigiinde kesmeye girer.

RISING: Yiikselen kenar oldugunda kesme-
ye girmesini saglar. Yani dijital pindeki gerilim
0’dan 5 volta ¢tktiginda kesmeye girer.

FALLING: Diisen kenar oldugunda kesme-
ye girmesini saglar. Yani dijital pindeki gerilim
5’ten 0 volta ¢iktiginda kesmeye girer.

HIGH: Arduino Due, Zero ve MKR1000’da

Dijital pindeki gerilim 5 volt oldugunda kesmeye
girmesini saglar.

int ledPin = 1Z2:
boolean ledDurumu = LOW;
int butonPin = 3;
vold setupi) {

pinMode i ledPin, OUTPUT) ;

pinMods (butonPin, INPUT) ;

attachInterrupt(l, vanson, CHANGE):
}
vold loop() |
}
vold yansoni) |

ledDurumu = !ledbDurumu;

digitalWrite (ledPin, ledDurumu);

ol
Resim 7.109: attachInterrupt() kullanim 6rnegi—

Yukaridaki érnekte bir Led, buton ile kontrol edilmektedir. Bunun i¢in 1 adet interrupt, CHANGE

modunda kullanilmistir.
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detachlnterrupt()
Verilen kesmeyi kapatmak i¢in kullanilir. Devredisi birakilacak kesmenin pin numarast parantez
icine girilmelidir

Timer Interrupt

Zaman kesmesi (timer in-

terrupt), belirli siire aralikla- #include <TimerOne.h> o
rinda belirli gorevlerin yapila- void setup()

bilmesi igin kullanilir. Ornegin {

bir Led'in saniyede bir yakip pinMode (13, OUTPUT):

sondiirilmesi i§leminde. Bu Timerl.initialize{100000); // 1 saniyede tetikleniyor
i§lem icin 100P fonksiyonunun Timerl.attachlinterrupt( kontrolet )17 }

kullanilmasi yerine, zaman vold loop() {

kesmesinin kullanilmasi ile void kontrolet{)}

kesme her saniyede bir Ardu- {

ino'ya haber vererek, LED’in digitalWrite(13);

yakilip séndiiriilmesini sag- digitalRead(13) = 1 )7

lamaktadir. Timer interruptu o !

kullanmak igin hazir kiitiipha- Resim 7.110: Timer Interrupt() kullanim 6rnegi
ne olan <TimerOne.h> kiitiip-
hanesi kullanilmalidir. Yandaki 6rnek bir LED’i Ter saniye araliklarla yakip sondiirmekeedir.

7.11. Arduino Tumlesik Gelistirme Ortaminda Seri Haberlesme
Arduino kartlarinda seri iletisim TX / RX pinleri ve USB araciligiyla gerceklestirilir.

Seri baglant1 Arduino kart1 ile bir bilgisayar veya diger cihazlar arasindaki iletisim i¢in kullanilir.
Tiim Arduino kartlari, en az bir seri porta (ayn: zamanda UART veya USART olarak da bilinir) sa-
hiptir. Dijital pin 0 (RX) ve 1 (TX) tizerinden ve ayrica bilgisayar tizerinden (USB) araciligiyla iletisim
kurulabilir. Bu nedenle USB kullanildig: siirece, dijital giris veya ¢ikis i¢in 0 ve 1 numarali pimler
kullanilamazlar. Bir Arduino kartiyla iletisim kurmak i¢in Arduino ortaminin dahili seri monitérii de
kullanilabilir. Bu amagla arag cubugundaki seri monitor diigmesi tiklanarak ve “begin()” ¢agrisinda
kullanilan ayni baud hizi segilmelidir. Bircok seri haberlesme fonksiyonu bulunmaktadir. Burada temel
olanlara yer verilmistir.

Serial.begin()

Bilgisayar ile Arduino arasinda seri iletisimi baglatmak icin kullanilir. Seri veri iletimi igin veri hizi
saniyedeki bit sayisi (baud) cinsinden ayarlanir. Veri kaybi yasanmamasi i¢in Arduino tizerinde ayarla-
nan baud orani ile bilgisayar tizerinde ayarlanan baud orani ayni olmalidir. 300, 600, 1200, 2400, 4800,
9600, 14400, 19200, 28800, 38400, 57600, ve 115200 baud oranlarindan biri alinan ve génderilen
verileri hiz1 olarak secilebilir.

if (Serial): Belirtilen seri portun hazir olup olmadigini gosterir.

Serial.available(): Seri baglanti noktasindan okumak i¢in kullanilabilir bayt (karakter) sayisint 6g-
renmeyi saglar.
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Serial.availableForWrite(): Yazma islemini engellemeden seri arabellege yazilabilecek bayt (karak-
ter) sayisint 6grenmek icin kullanilir.

vold setupi) { o
Serial.begin(9600); // Seri iletim baglatilir we portun agllmasini beklenir
while ('Serial) | J4 Seri portun (USE) badlammaszi beklenir.

}

}

vold loopi) {

S¢ Program noormal olarak devam eder

}
o
Resim 7.111: if(Serial)ve Serial.begin kullanim sekli

int gelenByte = 0: 4f Gelen seri weri igin defigken tanimlaniyor o

vold setup() {

Serial.begin(9600); // Seri port 900 bps weri hizina avarlanivor
}
vold loopi) {

if (Serial.available() > 0) { J// Efer veri alinmigsa

gelenByte = Serial.read(); S/ Gelen bavt okunuyor
Serial.print("Aldim: "): S/ Geri ekrana "Aldaim: T vaziliyor
Serial.printlnigelenByte, DEC); J/ Alinan bayt seri ekranda gisterilivor
}
}

o
Resim 7.112: Serial.available(), Serial.read(), Serial.print() ve Serial.printIn()

kullanim &rnegi

Serial.begin(): Seri veri iletimi i¢in veri hizini saniyedeki bit say1si (baud) cinsinden ayarlamak i¢in
kullanilir.

Serial.end(): Seri haberlesmeyi devre dist birakmak icin kullanilir. Fakat genel giris ve ¢ikis islemleri
icin RX ve TX pinlerinin kullanilmasina izin verir.

Serial.findUntil(): Verilen uzunluktaki hedef dizgi bulunana kadar seri arabelleginden veri okumak
icin kullanilir.

Serial.flush(): Giden seri iletim verilerinin tamamlanmasini beklemek icin kullanilir.
Serial.parseFloat(): ilk gecerli kayan nokta sayisini seri arabelleginde dondiirmek i¢in kullanilir.
Serial.parselnt():Gelen seri akistan bir sonraki gegerli tam say1y1 aramak icin kullanilir.

Serial.peek():Gelen seri verilerin bir sonraki baytini (karakterini) dahili seri arabelleginden kaldir-
madan dondiirmek i¢in kullanilir.

Serial.print(): Veriyi seri porta okunabilir ASCII metni olarak yazdirmak i¢in kullanilir.

Serial.println(): Veriyi seri porta okunabilir ASCII metni olarak yazdirmak icin kullanilir. Fakat
sonuna satir sonu ekleyerek alt satira gegmesi saglanir.
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Serial.read():Gelen seri iletim verilerini okumak i¢in kullanilir.

Serial.readBytes(): Karakterleri seri porttan bir arabellege okumak i¢in kullanilir. Arabellege yerles-
tirilen karakter sayisini dondiiriir.

Serial.readBytesUntil(): Seri arabellekteki karakterleri bir diziye okumak i¢in kullanilir. Arabellege
okunan karakter sayisini dondiiriir.

Serial.readString(): Seri arabellekteki karakterleri bir dizeye okumak i¢in kullanilir.
Serial.readStringUntil(): Seri arabellekteki karakterleri bir dizeye okumak icin kullanilir.

Serial.setTimeout(): Serial.readBytesUntil (), Serial.readBytes (), Serial.parselnt () veya Serial.par-
seFloat () islevlerini kullanirken seri veri beklenecek maksimum milisaniye degerini ayarlamak igin
kullanilir. Varsayilan stire 1000 milisaniyedir.

Serial.write(): Ikili verileri seri baglant1 noktasina yazmak i¢in kullanilir. Bu veriler bir bayt veya
bayt serisi olarak gonderilir.

vold setup(){
Serial.begin(9g00) ;
}
vold loop(){
Serial.write(45); // Deferi 45 olan bir bavt yvaziliyor
Jf "Merhaba™ dizesini génderir we dizgenin uzunludunu déndiriar
int bytes3ent = Serial.write("Merhaba™):

(o)
Resim 7.113: Serial.write() kullanim sekli

serialEvent(): Veri mevcut oldugunda ¢agirilmasi icin kullanilir. Bu verileri okumak icin Serial.

read() kullanilir.

7.12.Arduino Tumlesik Gelistirme Ortaminda Seri Haberlesme
Protokolleri

Dijital sistemlerde kablolu seri haberlesme ile ilgili bir¢ok standart protokol bulunmaktadir. SPI ve
I*C protokolleri bunlara 6rnek olarak verilebilir. Arduino karti, diger Arduino kartlarla veya algila-
yicilarla (sensorlerle) haberlesmek icin bu haberlesme protokollerint kullanmaktadir. Bu protokollerin
kullandiklar: ug sayilari, ulagabilecekleri maksimum hizlari ve kullanim sekilleri birbirinden farklidir.

7.12.1. I12C Veri Yolu

I*C (Inter-Integrated Circuit), oldukea hizli veri aktarimina olanak taniyan seri haberlesme tiirlerin-
dendir. Bir arada calisan, belirli araliklarla birbiriyle haberlesen, cesitli ¢evresel cihazlarin ¢ok az harici
donanim gereksinimiyle haberlesmelerini saglar. Uzun mesafeli haberlesmelerde tercih edilmez. Genel-
likle kisa mesafeli ve diisiik veri aktarim hizinin yeterli oldugu yerlerde kullanilir. Haberlesme senkron
(es zamanli) olarak gerceklestirilir. Haberlesme icin toprak hatt disinda SDA (SerialDAta) ve SCL
(Serial CLock) olmak tizere iki hat bulunmaktadir. Haberlesme hizit 400kbps'ye kadar ¢ikabilmektedir.
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I*C ile birden fazla cihaz adresleme plani igerisinde bulundugu i¢in kolayca haberlesebilmektedir. SDA
ve SCL pinleri, kullanilan Arduino tiiriine gore degisiklik gostermektedir. Arduino tiitlerine gére SDA
ve SCL pinleri asagidaki tabloda gosterilmistir.

Arduino Kart Tiirti SDA Pini SCL Pini
Arduino Uno A4 A5
Arduino Mega 20 21
Arduino Leonardo 2 3
Arduino Due 20 21
Arduino Nano Ad A5

Tablo 7.5: Arduino tiirlerine gore SDA ve SCL pinleri

I*C haberlesmesinde, haberlesmeyi kontrol eden master cihazi bulunmalidir. Haberlesmenin gercek-
lesebilmesi i¢in haberlesme hattina en az bir adet de slave (kéle) cihaz baglanmalidir. Hatta baglanan
birden fazla slave cihazlardan hangisinin veri aktaracagina, master cihaz karar vermektedir. Boylece hat
sayisinda bir degisiklik olmadan birden fazla cihazla haberlesmenin yapilmasi saglanir. Baglanti sekil-
leri asagidaki tabloda gosterilmistir. Haberlesme icin #include ile <Wire.h> kiitiiphanesinin eklenmesi
gereklidir. Haberlesmenin tiim hat boyunca hatasiz bir sekilde saglanabilmesi icin SDA ve SCL hatlari,
pull-up direnglerle VCC hattina baglanmalidur.

Ve - » & $—0
SDA " » @ -
SCL l o e o »
GND
! | ! 1
Master Slave Slave Slave
{Aurduing) Senstr Senstr {Arduing)
5 | s || o | B
(o]
Resim 7.114: I°C veri yolu baglant sekilleri

Asagidaki ornekte, robotik uygulamalarda yaygin olarak kullanilan MPUG6050 3 eksenli gyro ve
3 eksen agisal ivme olger sensoriiniin I?C baglantist yapilarak test edilmesi saglanmaktadir. Arduino
Uno’da sda ve scl I*C pinleri sirayla A4 ve A5 pini oldugundan, sensor tizerindeki sda ve scl baglantilari-
nin o pinlere yapilmasi gerekmektedir. Bunlarin disinda gii¢ pinlerinin baglanmasi yeterlidir. Uygulama
dersin sitesinde 7.12.1. numarasiyla yer almaktadir. Uygulamayi indirerek test ediniz. Gerekli kiitiipha-
neyi hteps://github.com/jrowberg/i2cdevlib/tree/master/Arduino/MPUG050 adresinden indirebilirsiniz.
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vold setup() {
Wire.beginl):
Serial.beqgin(Se00)
accelgyro.initialize();

}

vold loop() {

Serial.print("afg:“t"):
Serial.print(ax); Serial.print(™
Serial.print{ay); Serial.print(”

Serial.printlnigz):

ol

Serial.print(az); Serial.print(™
Serial.print(ge): Serial.print(™
Serial.print(gy):; Serial.print{™

#include "IZCdev.h" J/ IZC klutiphanesi ekleniyor

#include "MPUe050.h" // MpuelS50 kutiphanesi ekleniyor
#include "Wire.h" 7 Seri badlanti kitiphanesi eklenivor
MPUEDSO accelgyro; A4 Mpufel50 sensdr tanimlaniyor

intle t ax, ay, az:; [/ ivmeﬁlger tanimlaniyor

intle_t o, o¥, ge: J/ Gyro sdensdr tanimlaniyor

/4 3eri baflanti kitlphanesi baglatiliyor
S/ Gerl iletigim hizl tanimlaniyor

S/ Sensdr baglatiliyor

Serial.printin(accelgyro. testConnection() ? "MPUE050 Bagarili™ :

/f Agisal ivmeleri we gyro dederlerini seri ekrana yazdirilayor

e
e
A
£
A=

delay (1000); /7 1 sn bekletilivor

Serial.println{"MPUs050 Baglatiliyor™); // Serl ekrana wvazdiriliyor

"MPUENS0 Bagarisiz"):

accelgyro.getMotioné (sax, say, &saz, &sgx, &0¥, &sgz); // Ivme wve gyro deferlerini okunuyor

Resim 7.115: I°C veri yolu uygulama 6rnegi

7.12.2. SPI Veri Yolu

SPI (Seri Cevresel Araytiz - Seri-
al Peripheral Interface), Arduino'nun
destekledigi senkron (veri alma ve
gonderme isleminin es zamanli ola-
rak gerceklestirildigi) seri haberlesme
protokoliidiir. Veri iletimi tek yonlii
olarak saglanmaktadir. Ozellik ve kul-
lanim olarak I?C ile olduk¢a benzerlik
gostermektedir. Bir Arduino'nun di-
ger Arduino veya sensorlerle kisa me-
safede haberlesmesini saglamak icin
kullanilmaktadir. SPI  protokoliinde
de I*C'de oldugu gibi bir adet Master
cihaz bulunmaktadir. Bu cihaz hatta
bagli diger cevresel cihazlari kontrol
etmektedir. SPI baglantisi i¢in 4 adet
pin kullanilmakrtadir.

Master ve cevresel cihazlara bag-
lanan MOSI (Master Out Slave In),

(e

£
-
-

Resim 7.116: SPI veri yolu baglant: sekilleri
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MISO (Master In Slave Out) ve SCLK (Serial Clock) olmak iizere ii¢ adet SPI hatt1 bulunmaktadir.
MOSI: Master cihazdan yollanan verilerin ¢evresel cihazlara aktarildigs hattir. MISO: Cevresel cihaz-
lardan (slave) yollanan verilerin master cihaza aktarildigi hattir. SCLK: SPI haberlesmesinde senkronu
saglayan saat sinyalinin bulundugu hattir. Saat sinyali master cihaz tarafindan tiretilmektedir.

SPI protokoliinde I*C'den farkli olarak veri hatlart tek yonliidiir. Ayrica cevresel cihazlarin (slave)
adreslerinin olmasina gerek yoktur. Her ¢evresel cihazin se¢im pini bulunur. Bu pine, SS (Slave Select)
denir. Bu hattin sayist kullanilan ¢evresel cihazlarin sayist kadardir. Her cihaz i¢in master cihazindan
ayrt SS hatt ¢ikar. SS hatt LOW (0 volt) diizeyinde olan ¢evresel cihaz, master cihaz ile iletisime
baslar. Verilerin gonderilmesi ve alinmasi clock sinyali ile senkronize bir sekilde gerceklesir. Veriler
byte’lar halinde génderilir / alinir. Yukaridaki tabloda 3 adet slave gevresel aygitin yer aldig1 6rnek bir
SPI haberlesme hatti gosterilmistir. Bu hatlarin baglandigi SPI pinleri Arduino tiiriine gore degisiklik
gostermektedir. Arduino tiirlerine gére degisen bu pinler asagidaki tabloda verilmistir.

i SS SS
Ardulho Kart MOS| MISO SCK R
Arduino Uno 11 veya ICSP4 12 veya ICSP1 13 veya ICSP3 10 -
Arduino Mega 51 veya ICSP4 50 veya ICSP1 52 veya ICSP3 53 -
Arduino Leonardo ICSP-4 ICSP-1 ICSP-3 - -
Arduino Due ICSP-4 ICSP-1 ICSP-3 - -

Tablo 7.6: Arduino tiirlerine gore kullanilan pinler

SPI veri yolu kullanarak haberlesmek i¢in #include ile <SPLh> kiitiiphanesinin uygulamaya eklen-
mesi gereklidir. Kiitiphanenin uygulamaya eklenmesiyle kullanilabilecek fonksiyonlardan bazilari sun-
lardur:

SPI.begin(): SPI veri yolu haberlesmesini baslatmak i¢in kullanilir.
SPL.end (): SPI veri yolunu devre dist birakmak icin kullanilir.

SPI.beginTransaction(): Tanimlanan SPI ayarlarini kullanarak SPI veri yolunu baglatmak i¢in kul-
Inulir.

SPI.endTransaction(): Diger kitapliklarin SPI veri yolunu kullanmasina izin vermek amaciyla mev-
cut kitapligin SPI veri yolunu kullanmasini durdurmak i¢in kullanilir.

SPL.usinglnterrupt(): Program bir kesme islemi icinde SPI islemlerini ger¢eklestirecekse, kesme
numarasi veya adin1 SPI kitapligina kaydetmek icin kullanilir.

SPLsetClockDivider(): SPI veri yolu haberlesmesinin saatini sistem saatine gére ayarlamak icin
kullanilir. Standart SPI saati "SPI_CLOCK_DIV4" olarak ayarlanmistir. Fonksiyonun alabilecegi di-
ger degiskenler; SPI_CLOCK_DIV8, SPI_CLOCK_DIV16, SPI_CLOCK_DIV32, SPI_CLOCK_
DIV64, SPI_CLOCK_DIV128'dir.

SPI.transfer(): SPI hattina esgzamanli olarak veri gdndermek veya veri almak i¢in kullanilir.

Asagidaki ornekte birbirine SPI pinleri ile bagli 2 Arduino UNO arasindan SPI protokolu ile yapilan
veri aligverisinin master ve slav kodlar: yeralmaktadir. Uygulama, dersin sitesinde 7.12.2. numarasiyla
yer almaktadir. Uygulamay indirerek test ediniz.
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Master Kodu

#include <SPT.h>
vold setup (void) {
Serial.begin(ll15200); // Baud hizi 115200 olarak ayvarlaniyor
digitalWrite (35, HIGH):; // Slave Select devre digi birakilavor
5PI.begin ():
SPL.setClockDivider (3PI_CLOCE _DIVE):// Jistem saati 8'e bdlindyor
}
vold loop (woid) {
char c;
digitalWrite (55, LOW); /4 3lave Select etkinlestiriliyor
S Test dizesi ginderilivor
for j(const char * p = "Merhaba, Dinya'“r"™ ; ¢ = *p; p+H) |
SPI. transfer (o)
Serial.printiec):
}
digitalWrite (55, HIGH); // Slave Select devre digi birakiliyor
delay (2000} ;
}

o
Resim 7.117: SPI veri yolu uygulamasi master 6rnegi

Slave Kodu

#include <SPI.h>
char buff [50]:
volatile byte indx;
volatile boolean process;
vold zetup (void) {
Serial.begin (115200): // Seri iletim Master ile ayni olmali
pinMode (MI30, OUTPUT): // Cikti olarak ayarlanacak gekilde master':i ginderiliyor
SPCR |= _BVISPE):; // Kéle modunda 5PI'yl agiliyor
indx = 0; // Arabellek bog
process = false;
S5PI.attachInterrupti); // Kesme agiliyor
}
ISR (SPI_STC wect) // SPI kesme rutini
byte ¢ = 3PDR; // 3PI Veri Kaydi'ndan bayt ockunuyor
if (indx < zizeof buff) {
buff [indx++] = c; // Veriler dizinin énbellekteki bir sonraki dizininde saklaniyor
if (o == '""r'}) // Sdzecufin somu kontrol ediliyor
process = true;

}
void loop (void) {
if (process) |
process = falzse: /S iﬁlem zifirlaniyor
Serial.println (buff);: 7/ Dizi seri monitdrde yazdiriliyor
indx= 0; // Resetlenerek =ifirlaniyor

}

N

Resim 7.118: SPI veri yolu uygulamasi slave 6rnegi
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7.13. Kataphaneler

Arduino kiittiphaneleri belirli gorevleri yerine getirecek bilesen bilgilerini igeren yapilardir ve bu ya-
pilari sayesinde yapilacak islemlere daha kisa yoldan ve komut karmasgast olmadan ulagilmasini saglarlar.
Diger bir ifadeyle bu kiitiiphaneler sayesinde mikrodenetleyiciler ve kullanilan bilegenler ayrintili olarak
bilinmese de kolayca programlanabilmektedir. Arduino projelerini olusturan elektronik bilesenler, ge-
sitli sensorler, motorlar, LCD ekranlar, butonlar gibi ¢ok fazla sayida ek elemana ihtiya¢ duymaktadir.
Bu elemanlardan bir ¢ogu ise kendi igerisinde bagli basina bir yapiya, ¢alisma orgiistine sahiptirler. Bu
elemenlarin Arduino ile kullanimi, o eleman tarafindan yapilacak is icin gerekli kodlamanin da prog-
ramct tarafindan yapilmasini gerektirmektedir. Bu gerekliligin saglanmasini, bu elemanlar ile Arduino
programlamasininin birlestirilmesi ve aralarinda koprii gorevi gorecek yapilarin olusturulmasi gérevi
kiitiiphaneler tarafindan gergeklestirilmektedir. Kiitiiphanesi olmayan bilesenler igin kiitiiphaneler kul-
lanici tarafindan olusturabilecegi gibi genellikle kullanilan bilesenler, bilesen tiretici firmalar tarafindan
hazirlanirlar veya Arduino IDE ile birlikte hali hazirda yiiklii olarak gelirler. Kullanilacak bilesenin
ihtiya¢ duydugu kiitiiphane, hazirlanan programa bir komut araciligiyla eklenerek bu bilesen kolayca
kullanima hazir hale getirilmektedir. Kiitiphaneler igeriginde belli basli ek komutlar ve degiskenler
igerirler. Programa eklenen bir kiitiiphane ile bu kiitiiphane igeriginde bulunan komutlari ve degiskenler
hazirlanan program tizerinde kullanima hazir hale gelmektedir.

sketch_jan25a | Arduino 1.8.0 = B o
Dosya Dizenle Ara;lar Yardim
Dogrula/Derle Ctrl+R
Yiikle Ctrl+U
sketch_jan25 Programlayicryr Kullanarak Yokle Ctrl+Shift+U
#include <Ar Derlenmig binary'i gikar Ctrl +Alt+5 “
#include <Ar
#include <Co Caligma Klasérind Gaster Ctrl+K
#include <Ea library ekle ! s

#include <EE T ) o
Dosya Ekle... libraryleri diizenle

#include <Fa
#include <FatléConfig.h> ZIP Kitapligi Ekle...
#include <Fatlémainpage.h>
#include <Fatléutil.h> Arduino kitGphaneler
#include <FatStructs.h> Bridge
#include <Multiplexer.h>
#include <5dCard.h- EEHZRM
#include <SdInfo.h> Esplora
#include <Squawk . > Ethernet
#include <ScuawksD. he .

Firmata
vold setup () { HID

/4 put your setup code here, to run once: Ke}rboard
Mouse

:Robot Control
Robot IR Remote
Robot Motor
sD
SPI
SoftwareSerial

SpacebrewYun
¥

o
Resim 7.119: Arduino IDE'de kiitiiphane ekleme

Belli basl: giincel kiitiiphaneler Arduino IDE ile yiiklii halde gelmektedir. Bunlar IDE penceresinde



Taslak>library ekle sekmesinde agilan listeden istenilen segilerek programa eklenmektedir. Burada
yuklii gelen tiim kiitiiphaneler de goriilebilmektedir. Ancak kullanilacak kiitiiphane farkls bir kaynak-
tan temin ediliyorsa kiitiiphane dosyast, Arduino’nun kurulu oldugu dosya konumu altinda libraries
klasorii icerisine kopyalanmalidir. Ayrica yapilacak programin en bagina yazilacak #include <Kiitiip-
haneAd1.h> seklinde bir komutla da ¢aligilan programa eklenmelidir. Burada standart kiitiiphane Ar-
duino Robot kiitiiphanesi kisaca agiklanmistir.

7.13.1. Arduino Standart Kutuphaneleri
EEPROM: Kalict hafizaya veri yazmak ve okumak icin kullanilmaktadir.

Ethernet / Ethernet 2: Arduino Ethernet Shield, Arduino Ethernet Shield 2 ve Arduino Leonardo
ETH kullanarak internete baglanmak icin kullanilmaktadir.

Firmata: Standart bir seri protokol kullanilarak bilgisayardaki uygulamalarla iletisim kurmak icin
kullanilmakrtadir.

GSM: GSM Shield ile bir GSM / GPRS agina baglanmak i¢in kullanilmaktadir.

LiquidCrystal: Likit kristal ekranlari (LCD) kontrol etmek icin kullanilmaktadir.

SD: SD kartlari okumak ve yazmak icin kullanilmaktadir.

Servo: Servo motorlari kontrol etmek i¢in kullanilmaktadir.

SPI: Seri Cevresel Arabirim (SPI) kullanan cihazlar ile iletisim kurmak icin kullanilmaktadir.
SoftwareSerial: Herhangi bir dijital pin tizerinden seri haberlesme yapmak i¢in kullanilmaktadir.
Step: Step motorlar kontrol etmek i¢in kullanilmaktadir.

TFT: Arduino TFT ekranda metin, resim ve sekiller ¢izmek icin kullanilmaktadir.

Wi-Fi: Arduino tizerinde Wi-Fi Shield kullanarak internete baglanmak i¢in kullanilmaktadir.

Wire: Iki Tel Arabirimi (TWI / I*C veri yolu iizerindeki cihaz veya sensorlerden) veri almak ve
gondermek icin kullanilmakeadir.

7.13.2. Arduino Robot Kutliphanesi

Robot kiitiiphanesi Arduino IDE 1.0.5 ve sonrast ile birlikte gelmektedir. Kiittiphane, Arduino ta-
rafindan satist yapilan Arduino Robot fonksiyonlarina kolayca erismek i¢in tasarlanmistir. Robota Stok
Kart Yazilimi yiiklendiginde, robotu olusturan dhili algilayicilari ve aktiiatorleri icin destek saglamak-
tadir. Robotun ve ana kontrol karti ve motor kontroliinden olusan iki temel bilegen i¢in gerekli araglari
sunar. Her kart ayr1 bir programlanabilir islemciye sahiptir ve robot kiitiiphanesiyle kolayca kullanila-
bilir. Ornegin kiitiiphane; kontrol kartindaki cesitli algilayicilar ve gevre birimleri ile arabirim olustu-
rulmasina, motor hizi ve yoniiniin kontrol edilmesine, I?C baglant noktasinin kontrol edilmesine vb.
olanak saglamaktadir. Bunlar icin olusturulan RobotControl sinifi fonksiyonlar: robot kontrol kartina
ve kontrol kartindaki tiim giris ¢ikislara (I/O) ve motorlara komut verilmesine olanak saglamaktadir.
RobotMotor sinifi ise programcinin motor kontrolii igin kendi bellenimini (firmware) olusturmasina
olanak tanimakradir.

//:'171

o7. METIN TABANLI ROBOT PROGRAMLAMA YAZILIMLARI VE ORTAMLARI o0—

Y



M

\

7.14. Disunelim / Arastiralim / Uygulayalim

Burada verilen uygulamalarin ¢oziimleri dersin web sayfasinda uygulama numaralariyla yer almakta-
dir. Oncelikle uygulamalart kendiniz yapmaya galisiniz. Ilk olarak uygulamaya ait akis diyagramlarini
hazirlayarak baglayiniz. Sonra uygun bilesenleri biraraya getirerek gerekli baglantilar: hazirlayiniz. Son
olarak da kod yazmaya geciniz. Zorlandiginiz durumlarda ¢6ziim ve kontrol i¢in drneklere bakmaniz
daha uygun bir yéntem olacaktir. Hazirlanmig 6rnekleri de inceleyerek, tizerinde degisiklikler yaparak
etkilerini gozlemleyiniz. Farkli ¢6ziim yontemleri diisiinrek arastirma yapiniz.

Uygulamalarda kullanilan elektronik devre elemanlar: ve algilayicilar ile ilgili ayrintili bilgilerin tek-
nik dokiimanlarina (datasheet) bakilarak gozden gecirilmesinde yarar bulunmaktadir. Bu dokiimanlara
Internet iizerinde yapilacak basit bir aramayla ulasilabilmektedir. Dokiimanlari inceleyerek bilesenlerin
caligma yapusi, elektriksel ozelikleri ve mikrodenetleyici kartlarla kullanim gekillerini, baglanti pinleri
ve yapilarini 6grenebilirsiniz.

Eger uygulamalarda kullanilan algilayicilarin arduino ile haberlesmesinde kiitiiphane kullanilacaksa
veya bu zorunluysa uygun kiitiiphanenin ¢alismaya eklenmesi gerektigi unutulmamalidir. Zira eklenen
kiitiiphane dosyalari algilayicidan gelen farkli yapidaki bilginin okunmasi gorevini tistlenerek kullanimi
kolaylastirmaktadir. Bu kiitiphaneler uzmanlar tarafindan hazirlanmakta ve algilayicilardan gelen bil-
giyi anlamli hale getiren kod parcaciklarindan meydana gelmekeedir. Algilayicilara ait Arduino kiitiip-
hane dosyaslarina da Internette yapilan kisa bir arama ile ulagilabilmektedir. Indirilen kiitiiphane dosya-
lar1 Arduino IDE programina ait program dosya kiitiiphanesine (libraries) kopyalanmasi gerekmektedir.

Burada yer alan 6rnek uygulamalarda Arduino UNO R3 versiyonu kullanilmistir. Aksi belirtilme-
yen uygulamalarda besleme voltajlart Arduino UNO’nun 5 Volt (+) ve GND () pinlerinden baglanma-
lidir. Diger baglantilar uygulamada agiklanmis ve Breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmistir. Temel
bilesenler disinda elektronik devre elemani olarak yalnizca direng kullanilmistir. Direng elektronik dev-
relerde akimi sinirlayan ve gerilimi bélen, iki uglu bir elemandir. R harfi ile sembolik olarak gésterilir
ve birimi Ohm (Q)'dur. Ornek uygulamalarda LED’lerin ve gerekli olan diger bilesenlerin korunmas:
icin kullanilmistir.

Yapilan 6rnek uygulamalarda; Arduino IDE programi ile gelen hazir 6rneklerden, Internette yer alan
agtk kaynak uygulamalardan ve algilayicilar icin hazirlanan 6rnek programlardan da yararlanilmistir.
Biitiin uygulamalar hazirlanarak test edilmistir.

7.14.1. LED Yakma Uygulamasi

Arduino’nun 12 numarali dijital pinlerine bagli bir LED’in 1 sn araliklarla yanip sénmesini saglaya-
cak bir uygulama hazirlayiniz. Baglanular asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmistir. LED’ler
diisiik giigle calistiklart ve zarar gormemeleri igin uygun bir direngle baglanmalidir. Ornek uygulamada
220 ohm (Q) direng kullanilmistir.
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Resim 7.120: LED yakma uygulamas: breadboard ¢izimi

7.14.2. PWM LED Uygulamasi

Arduino’nun 3 ve 5 numaralt pwm pinlerine bagli 2 LED’in ¢alistig1 siirece 151k seviyesinin artarak
yanmasi saglayan bir uygulama hazirlayiniz. Baglanular asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde goste-
rilmigtir LED’ler diisiik giigle calistiklari ve zarar gormemeleri icin uygun bir direngle baglanmalidir.
Ornek uygulamada 2 adet 220 Q direng kullanilmistir.

o
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Resim 7.121: PWM uygulamas: breadboard ¢izimi

7.14.3. RGB LED Uygulamasi

RGB LED’in kirmizi Led pinini Arduino’nun 9, yesil Led pininin 10 ve mavi Led pinini 11 numarals
pwm pinlerine baglayarak RGB LED’in kirmizi, yesil, mavi, sar1, camgobegi ve beyaz renklerde veriler



strayla yanmasi saglayacak bir uygulama hazirlayiniz. Baglanular agagidaki breadboard ¢izimi tizerinde
gosterilmistir RGB LED’ler diisiik giicle calistiklari ve zarar gormemeleri i¢in uygun bir direngle bag-
lanmalidir. Ornek uygulamada 3 adet 330 Q direng kullanilmigtir.
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Resim 7.122: PWM uygulamasi breadboard ¢izimi

7.14.4. Potansiyometre Uygulamasi

Arduino’nun Al numarali analog pinine bagli bir potansiyometre kullanilarak deger okuma uygu-
lamasi hazirlayiniz. Potansiyometrenin hareketi ile degisen direng degerleri Arduino IDE seri port ek-
raninda okunmalidir. Potansiyometrenin Arduino ile baglantist asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde
gosterilmektedir. Ornek uygulamada 100 kiloohm (kQ) potansiyometre kullanilmistir.
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Resim 7.123: Potansiyometre uygulamasi breadboard ¢izimi
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7.14.5. Potansiyometre ile PWM LED Uygulamasi

Arduino’'nun A0 numarali analog pinine bagli bir potansiyometre kullanilarak, Arduino’nun 3 nu-
marali PWM pinine bagli bir LED’in 151k seviyesinin kontroliilii saglayacak bir uygulama hazirlayiniz.
Potansiyometrenin hareketi ile 15181n parlakligi ayarlanabilmelidir. Potansiyometre ve LED’in Arduino
ile baglantist asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmektedir. LED’ler diisiik giile ¢alistiklari ve
zarar gérmemeleri igin uygun bir direngle baglanmalidir. Ornek uygulamada 220 Q direng ve 100 kQ

potansiyometre kullanilmistir.

.0

-----
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o

7.14.6. Buton ile LED Yakma Uygulamasi

LED fritzing

Potansiyometre 220!!

Resim 7.124: Potansiyometre ile PWM LED uygulamas: breadboard ¢izimi

Arduino’nun 4 numarali dijital pinlerine bagli bir buton kullanilarak 2 numaral: dijital pinine baglt
LED’in kontrol edilmesini saglayacak bir uygulama hazirlayiniz. Baglantilar agsagidaki breadboard ¢izi-
mi lizerinde gosterilmistir. LED’ler diisiik glicle calistiklari ve zarar gormemeleri igin uygun bir direngle
baglanmalidir. Ornek uygulamada LED igin 220 Q, buton igin 10 kQ direng kullanilmistir.
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Resim 7.125: Buton uygulamasi breadboard ¢izimi
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7.14.7. 1sik Algilayici Uygulamasi

Sinyal ¢ikis pini Arduino’nun Al numarali analog pinine bagli bir 1s1k algilayicist (LDR) kullanarak
15tk algiladigi zaman, 151810 siddetine gore 2 numarali dijital pine bagli LED’i siirekli olarak yakip son-
diiren bir uygulama hazirlayiniz. Isik siddetine gore degisen degerler Arduino IDE seri port ekraninda
okunmalidir.

Ayni devre tizerinde yapacaginiz ikinci uygulamada ise LED’in karanlikta yanmasini aydinlikta
sonmesini saglayiniz. LDR algilayicinin algiladigs 151k siddetini belirleyerek, okunan deger sizin belir-
leyeceginiz degerden kii¢iik olunca LED’in yanmasini degilse (biiyiikse) sonmesini saglayiniz. Isik algi-
layicinin Arduino ile baglantist asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmektedir. LED’ler diisiik
giicle calistiklart ve zarar gormemeleri igin uygun bir direngle baglanmalidir. Ornek uygulamada LED
icin 220 O, LDR i¢in 10 kQ direng kullanilmistir.

fritzing

R2 R1
220Q 10kQ

o
Resim 7.126: Isik algilayict uygulamasi breadboard ¢izimi

7.14.8. Engel Kagcinma Uygulamasi

Sinyal ¢ikist Arduino’nun 12 numarali pinine bagli bir engel kaginma algilayicist kullanilarak engeli
algiladig1 zaman 4 numarali dijital pine bagli LED’i yakan bir uygulama hazirlayiniz. Engel kaginma
algilayicisinin Arduino ile baglantsi agagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmektedir. LED’ler
diisiik giigle ¢alistiklari ve zarar gdrmemeleri icin uygun bir direngle baglanmalidir. Ornek uygulamada
LED i¢in 220 Q direng kullanilmistir.
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Resim 7.127: Engel kaginma uygulamasi breadboard ¢izimi
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Sinyal ¢ikis pini Arduino’nun 2 numarali dijital pinine bagli bir PIR algilayicist kullanarak canlt
algiladig1 zaman 4 numarali dijital pine bagli LED’i yakan bir uygulama hazirlayiniz. PIR algilayicinin
Arduino ile baglants agagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmektedir. LED’ler diisiik giigle ¢a-
listiklari ve zarar ggrmemeleri iin uygun bir direngle baglanmalidir. Ornek uygulamada 220 Q direng

kullanilmistir.
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Resim 7.128: PIR algilayici uygulamasi breadboard ¢izimi

7.14.10. Sesle LED Kontrol Uygulamasi

Sinyal ¢ikigt Arduino’nun AQ numarali analog pinine bagli bir ses algilayicisi kullanarak ses seviye-

sine gore 4 numarali dijital pine bagli LED’i yakip sondiiren ses ile LED kontrol uygulamasi hazirla-
yiniz. Ses algilayicisinin Arduino ile baglantisi agsagidaki breadboard ¢izimi {izerinde gosterilmektedir.
LED’ler diisiik giigle galistiklart ve zarar gérmemeleri icin uygun bir direngle baglanmalidir. Ornek

uygulamada 220 Q direng kullanilmistir.
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Resim 7.129: Sesle LED kontrol uygulamasi breadboard ¢izimi
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7.14.11. Buzzer Uygulamasi

Arduino’nun 4 numarali dijital pinine bagli bir buzzer kullanilarak 2 farkli tonla alarm sesi tiretmeyi
saglayacak bir uygulama hazirlayiniz. Buzzer'in Arduino ile baglantist asagidaki breadboard ¢izimi tize-
rinde gosterilmistir. Ornek uygulamada standart bir buzzer kullanilmistir.
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Resim 7.130: Buzzer uygulamasi breadboard ¢izimi

7.14.12. DC Motor Kontrol Uygulamasi

Mortor siiriiciiye bagli bir ¢ift motoru ileri, geri, saga ve sola hareket ettirip durduran bir motor kont-
rol uygulamast hazirlayiniz. Bu amagla farkli motor siiriicii kartlart kullanilabilir. Uygun voltajda (en
fazla 6 volt) herhangi bir dc motor kullanilabilir. Daha giiglii motor kullanilacaksa Arduino UNO’nun
zarar gormemesi igin harici bir gii¢ kaynag: ile motorlarin beslenmesini saglayiniz. Bu amag igin hazir-
lanan 6rnekte L9110 motor siiriicii karti kullanilmigtir. Siirtictintin A-IA girisi Arduino’nun 3 numaral
dijital pinine, siirticiiniin A-IB girisi Arduinonun 4 numarali dijital pinine, siirticiiniin B-IA girisi
Arduinonun 5 numarali dijital pinine, siiriiciiniin B-IB girisi Arduino’nun 6 numaral: dijital pinine
baglanmalidir. Motor siiriiciiniin Arduino ve motorlarla baglanusi asagidaki breadboard ¢izimi tizerin-
de gosterilmektedir.

o
Resim 7.131: DC motor kontrol uygulamas: breadboard ¢izimi
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7.14.13. Adim (Step) Motor Kontrol Uygulamasi

Adim motor siiriiciiye bagli bir adim motorun; saat yéniinde ve saat yoniiniin tersinde, verilecek olan
adim sayis1 kadar adim atmasini saglayacak adim motor kontrol uygulamasi hazirlayiniz. Bu amag igin
hazirlanan érnekte 28 BYJ-48 rediiktorlii adim motor ve ULN2003A adim motor siiriicii kart1 kullanil-
mugtir. Daha gii¢lii adim motor kullanilacaksa Arduino UNO’nun zarar gérmemesi i¢in harici bir gii¢
kaynag ile adim motorun beslenmesini saglayiniz. Motor siiriiciiniin 1N1 pini Arduino’nun 8 numa-
ral1 dijital pinine, IN2 pini Arduino’nun 9 numarali dijital pinine, IN3 pini Arduino’nun 10 numaral
dijital pinine ve 1N4 pini Arduino’nun 11 numarali dijital pinine baglanmistir. Adim motor baglantist
icin kart tizerinde konnektor bulunmaktadir. Adim motor siiriiciiniin motor ve Arduino ile baglantisi
asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmektedir.

------
------
------

--------------

fritzing

Resim 7.132: Adim (Step) motor kontrol uygulamasi breadboard ¢izimi =~ —

7.14.14. Servo Motor Kontrol Uygulamasi

Arduino’nun A0 numarali analog pinine bagli bir potansiyometre kullanilarak 0 ile 180 derece ara-
sinda hareket eden bir servo motor kontrol uygulamasi hazirlayiniz. Potansiyometrenin degerini de-
gistirerek servo motorun 0 ile 180 derece arasinda pozisyon almasi gerekmektedir. Potansiyometreden
okunan analog degerin 0 ile 1023 arasinda oldugunu ve map yontemiyle 0 ile 180 derece arasinda
sinirlandirilmasi gerektigini dikkate aliniz. Servo motorun ve potansiyometrenin Arduino ile baglantist
yukaridaki breadboard ¢izimi iizerinde gosterilmektedir. Ornek uygulamada 9 gramlik standarc bir
servo motor ile 100 kQ potansiyometre kullanilmistir.

fritzin
Potansiyometre 9

Resim 7.133: Servo motor kontrol uygulamasi breadboard ¢izimi /
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7.14.15. Is1 Algilayicisi Uygulamasi

Sensor ucu Arduino’nun Al numarali analog pinine bagli bir 1s1 algilayicist kullanilarak ortam 1sisint
olgmeyi saglayacak bir uygulama hazirlayiniz. Ortam 1sis1 bilgisi Arduino IDE seri port ekranindan
okunmalidir. Bu amag i¢in hazirlanan 6érnekte LM34 1s1 algilayicisi kullanilmgtir. Ist algilayicisinin
Arduino ile baglantist asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gdsterilmistir.
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Resim 7.134: Isi algilayict uygulamasi breadboard ¢izimi

7.14.16. Nem-Isi Algilayicisi Uygulamasi

Sensor ucu Arduino’nun 3 numaralt dijital pinine bagli bir nem-1s1 algilayicist kullanilarak iginde
bulunulan ortamin nem ve 1sisin1 8lgmeyi saglayacak bir uygulama hazirlayiniz. Uygulamada algilayi-
cinin dogru sekilde ¢aligmast icin 4.7k’lik bir direncin ¢izimde gosterildigi gibi sensér ucu ile besleme
voltajt (5 Volt) arasina baglanmasi gerekmektedir. Ortamin nem ve 1s1 bilgisi Arduino IDE seri port
ekranindan okunmalidir. Bu amag i¢in hazirlanan érnek uygulamada 4.7 kQ direg ve DHT11 nem-1st
algilayicisi ile buna ait hetps://github.com/RobTillaart/Arduino/tree/master/libraries/ DHTIib adresinde
bulunan kiitiiphane kullanilmigtir. Nem-1st algilayicisinin Arduino ile baglantist yukaridaki breadbo-
ard ¢izimi tizerinde gosterilmistir.
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7.14.17. Ultrasonik Algilayici Uygulamasi

HY-SRF04 veya HY-SRFO5 ultrasonik algilayict kullanilarak bir mesafe 6l¢me uygulamasi hazirla-
yiniz. Buamag icin hazirlanan 6rnek uygulamada HY-SRF04 model ultrasonik algilayici kullanilmistir.
Ultrasonik algilayicinin tetik (trig) pini Arduino’nun 13 numarali, okuma (echo) pini 12 numaral di-
jital pinlerine baglanmistir. Olgme 2 ile 200 cm araligt igin sintrlandirilmali ve mesafe bilgisi Arduino
IDE seri port ekranindan okunmalidir. Baglantlar asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmistir.

Ayni devre tizerinde yapacaginiz ikinci mesafe 6l¢gme uygulamasinda ise ayn1 ultrasonik algilayicinin
tetik (trig) ve okuma (echo) pini birlestirilerek, Arduino’nun 12 numarali dijital pinine baglanmalidir.
Bunun digindaki baglantlar ayni sekilde kalmalidir. Uygulamada mesafe bilgisi Arduino IDE seri port
ekranindan okunmali ve http://playground.arduino.cc/Code/NewPing adresinde bulunan “NewPing”
kiittiphanesi kullanilmalidur.
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Resim 7.136: Ultrasonik algilayict uygulamasi breadboard ¢izimi —

7.14.18. ivmesélcer Uygulamasi

[vme 6lgerin X ekseni sinyal cikisi Arduinonun A0, Y ekseni sinyal ¢ikist Arduino’nun Al ve Z
ekseni sinyal ¢ikist Arduinonun A2 numarali analog pinlerine bagli ivmedlcer algilayicist kullanarak
3 cksenli ivme 8lgme uygulamasi hazirlayiniz. Bu amagla farkli ivmedleer agilayicilart kullanilabilir.
Bu amag i¢in hazirlanan 6rnek uygulamada ADXL335 ivmedlger algilayicist kullanilmistir. Okunan 3
eksen ivme bilgisi Arduino IDE seri port ekranindan okunmalidir. Ivmedlger algilayicisinin Arduino ile
baglanus: asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmektedir. Kullanilan algilayici 1.8 ile 3.6 Volt
arasindaki dogru akim ile ¢alistigi icin algilayicinin Vee girisi Arduino’nun 3.3 Volt pinine baglanmali-
dir. 5 Volt ile ¢alisan bir algilayict kullaniyorsaniz Arduino’nun 5 Volt pinine baglayiniz.

----------------
................

fritzing

Resim 7.137: lvmedlger uygulamast breadboard gizimi
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7.14.19. Acgi6lcer Uygulamasi

Sinyal ¢ikiglart Arduino’nun A4 (SDA) ve A5 (SCL) numarali analog pinlerine bagli gyro ve iv-
medleer algilayicist kullanarak bir agidlger uygulamasi hazirlayiniz. Bu amagla farkli gyro algilayicilar
kullanilabilir. Bu amag igin hazirlanan 6rnekte MPU-6050 algilayici karti kullanilmistir. Bu tizerinde 3
eksenli bir gyro ve 3 eksenli bir agisal ivmedlger bulunan 6 eksenli bir IMU algilayici kartidir. Okunan
ag1 bilgisi Arduino IDE seri port ekraninda gosterilmelidir. Algilayicinin Arduino ile baglanus: asagida-
ki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmektedir. Bu kartin bazi gesitleri 1.8 ile 3.6 Volt arasindaki dogru
akim ile caligmaktadir. Bu 6zellikteki kartlarin gii¢ girisi Arduino’nun 3.3 Volt pinine baglanmalidir.

fritzing

Resim 7.138: Acidlger uygulamasi breadboard ¢izimi

7.14.20. Gizgi izleyen Robot Uygulamasi

DC Motor kontrol uygulamasinda kullandiginiz motor ve motor siiriiciisiine gizgi takip algilayici-
larini da ekleyerek bir ¢izgi takip uygulamasi hazirlayiniz. Bu amagla farkli motor, motor siiriicii karts
ve ¢izgi takip algilayicilart kullanilabilir. Uygulama i¢in motorlara tekerlek takarak ve biitiin sistemi
bir sase tizerine yerlestirerek hareketli bir robot haline doniistiirmeniz gereklidir. Bu uygulamay1 gurup
halinde hazirlamaniz daha uygun olacaktir. Hazirlanan 6rnekte 6 voltla ¢alisan rediiktorlii iki adet dc
motor, L9110 motor siiriicii kart1 ve iki adet TCRT5000 ¢izgi takip algilayicist kullanilmistir. Motor
siiriictiniin A-IA girisi Arduino’nun 3 numarali dijital pinine, stirticiiniin A-IB girisi Arduino’nun 4
numarali dijital pinine, siiriictiniin B-IA girisi Arduino’nun 5 numarali dijital pinine, siiriiciiniin B-IB
girisi Arduino’nun 6 numarali dijital pinine baglanmistir. Sol ¢izgi algilayicinin sinyal pini 7, sag ¢izgi
algilayicinin sinyal pini Arduinonun 8 numarali dijital pinine baglanmigtir. Algilayicilar ile motor siirii-
cliniin Arduino ve motorlarla baglantist asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmektedir.

fritzing

== Motor Kontrol

o
Resim 7.139: Cizgi takip uygulamasi breadboard ¢izimi
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7.15. DEGERLENDIRME SORULARI

1. Arduino IDE ortaminda hangi programlama dili kullanilir?
a) C
b) C++
¢ C#
d) Pascal
e) Python

2. Arduino IDE yapis1 ve temel 6zellikleri agisindan agagida verilen ifadelerden hangisi dog-
rudur?

a) Arduino’ya yiiklenen programlar elektrigi kapatilana kadar Arduino i¢inde kalir. Yitklemeden
sonra bagimsiz olarak calistirilabilir

b) Tim komutlar virgiil (,) ile biter. Fakat blok baglatan ifadelerden sonra virgiil kullanilmaz
¢) Programda kullanilan bazi degiskenler ve bilgi tipleri bildirilmelidir
d) Programin baginda kullanilacak kiittiphaneler aktiflestirilmeli /cagrilmalidir

e) Agiklamalar “\\V" ve “\* *\ ” (birden fazla satir i¢in) ile yazilabilir

3. Arduino uygulamalarinda kullanilacak elektronik bilegenler icin agagidakilerden hangi-
sinin kullanilmasi uygulamalarin hizls, kolay ve en 6nemlisi lehim yapmadan yapilmasina
olanak taniyacaktir?

a) Breadboard (Devre Tahtas)
b) Delikli pertinaks

¢) Baskili devre

d) Konnektor

e¢) Jumper

4. Arduino IDE i¢in asagida verilen ifadelerden hangisi tam olarak dogru degildir?
a) Kod yazim editoridiir
b) Tumlesik bir derleyicidir
¢) Programlama dilidir
d) Yorumlayici ve hata ayiklayicidir

e) Tumlesik gelistirme ortamidir

5. Arduino IDE ortaminda mikrodenetleyici ya da Arduino’nun beslemesi devam ettigi siire-
ce tekrarlanan komutlar hangi fonksiyon i¢inde yer alir?

a) void setup()
b) digital Write()
c) serial.begin()
d) digitalRead()
) void loop()
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6. Arduino IDE ortaminda program yiiklenilip enerji verildikten veya tekrar baglatildiktan

sonra 1 defa ¢alisan fonksiyon asagidakilerden hangisidir?
a) digitalRead()

b) digital Write()

) serial.begin()

d) void setup()

e) void loop()

7. Arduino UNO, USB ile bilgisayara bagli oldugu siirece giris veya ¢ikis iglemleri i¢in hangi

numarali pinler kullanilamazlar?
a) A0 ve Al

b) Ovel

c) 3ve5

d) A2ve A3

e) Giig pinleri

8. Arduino UNO’nun belli bir pinine gelen sinyalle belli bir fonksiyonun ya da 6nceden belir-

lenmis bir alt programin ¢aligtirilmasini saglamak icin hangi numarali pinler kullanilir?
a) 2ve3

b) 4ve5

c) 6ve7

d) 8ve9

e) 10vell

. I?C veri yolu kullanan bir algilayict Arduino UNO’nun hangi numarali SDA ve SCL pinle-

rine baglanmalidir?
a) AOveAl

b) A2 ve A3

c) Adve A5

d) Ovel

e 2ve3

10.SPI veri yolu kullanan bir algilayict Arduino UNO’nun hangi numarali MOSI ve MISO

pinlerine baglanmalidir?
a) 3ve4d

b) 5ve6

c 7ve8

d) 9velO

e 11vel2
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1. ROBOT VE ROBOT MiMARISi o———

1. internet ve Web Servisleri

Arkadaslar biliyorum ki bilgisayarda oyun oynamay: gok seviyorsunuz. Ozellikle ¢evrimici oyun
oynamak daha heyecan verici sanirim. Akilli cihazlarin da hayatimiza hizla girmesiyle bazilarimiz icin
gittigimiz her yerde oyun oynamak vazgecilmez bir tutku oldu. Bununla birlikte bilgisayar ya da mo-
bil cihazimizi acugimizda Internet’i bilgi aramak, aligveris yapmak, arkadaslarimizla sohbet etmek,
arkadaglarimizin paylagimlarini begenmek, paylagimlara yorum yazmak ve daha bircok farkli amagla
kullantyoruz degil mi? Peki hic diisiindiiniiz mii? Internet nasil galisir, nasil gelistirilir? Acaba siz de bir
Internet sitesi yapabilir misiniz? Gelin ilk olarak Internet’in nasil galistigina yanit arayalim.

Web Tarayicilari

[nternet’e baglanmak igin hepimiz birer web tarayicist (browser) kullaniyoruz. Fakat kullanmig ol-
dugumuz web tarayicilar farklilik gosterebiliyor. Agustos 2017 verilerine gore diinya genelinde en ¢ok
kullanilan tarayicilar Chrome, Safari, Internet Explorer, Firefox, Opera olarak siralanmaktadir' (Bkz.

Sekil 1).
Chrome 56.8%

Safari 14.9%

Internet Explorer & Edge

Firefox

Sekil 1: Web tarayicilarinin diinya genelinde yiizde olarak kullanim grafigi

Bir web tarayicist bizim goriintiilemek istedigimiz siteyi ya da kaynagi, sitenin yiiklii oldugu bil-
gisayardan ya da sunucudan cagirarak (istek yaparak) ekrana yansitur. Dolayisi ile web tarayicisinin
bulundugu bilgisayar istemci, goriintiilenmek istenen sitenin yiiklii oldugu bilgisayar ise sunucu olarak
adlandirilir.

Simdi bir 6rnek tizerinde bu durumu senaryolastiralim:

* Chrome web tarayicisini agtiniz.
 Tarayicinizin adres satirina http://www.google.com yazdiniz ve site aild1.
* Bu durumda sizin bilgisayariniz istemci, google web sitesi kaynak oldu.

Peki sunucuya nasil eristik ve sunucu nerede?

* Sunucuya http://www.google.com.tr ismi ile erisim sagladik.

*  Web tarayicimiza bu ismi girdigimizde ismin bagli oldugu adresteki bilgisayarlar ise istek yapti-
gimiz sunuculardir. Bu sunucularin Internet ortaminda yerini gosteren adresleri IP adresleridir.
Google’nin Tiirkiye web sitesinin ipsi 216 58 209 195’tir. Akilda daha kalici olmasi igin “alan

1 https://www.w3counter.com/globalstats.php?year=2017& month=8
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adi sunuculart” hetp://www.google.com.tr adresi ile 216 58 209 195 ipsini eslestirilir. Dolayust ile
daha kolay bir erisim saglamis oluruz.

Giindelik yasamimizda web tarayicilarini hangi amag i¢in kullanirsak kullanalim web tarayicilart
aslinda arka planda ayni islemleri yapar. Yani bizlerin kaynak olarak isimlendirdigimiz resim, metin,
animasyonlari goriintiileme ve bu kaynaklar tizerinde ekleme, silme, diizenleme yapmamiza olanak sag-
lar. Bunun yani sira site tarafindan izin verilmigse goriintiiledigimiz kaynaklart kendi bilgisayarimiza
indirmemiz igin araci gorevi iistlenir. Son olarak siz Internet’te gezinirken ziyaret etmis oldugunuz site-
lerin ve bu siteleri gezerken girmis oldugunuz verilerin bilgilerini sonradan size hatirlatmak {izere tutar.

Web Teknolojileri

World Wide Web (www), Tim Berners-Lee tarafindan 1989 yilinda icat edilmistir. O giinden bu-
giine Internet ve ilgili teknolojilerde pek cok gelisme ve degisim meydana gelmistir. Ornegin gegmiste
tarayicilarda sadece metin goriintiileyebiliyor ve bagka herhangi bir islem gergeklestiremiyorduk. Iste
web teknolojisinin bu ilk versiyonu Web 1.0 olarak adlandirilmaktadir. Daha sonra web teknolojileri;
tarayicida goriintiiledigimiz site tizerinde yeni kaynaklar ekleme, kaynaklar tizerinde degisiklik yapma
gibi olanaklar saglamaya baslad1. Bu Internet teknolojisi ise Web 2.0 olarak adlandirilmaktadir. Web
2.0 ile calisan bir¢ok ornek verebileceginizi diisiiniiyorum. Biraz ipucu ister misiniz? “Paylagim” size
ne ifade ediyor? Facebook, Instagram, Youtube, Vikipedia ... Bunlara benzer daha bir¢ok web 2.0 ile
hazirlanmis Blog, Sosyal Ag, Viki, Elektronik Portfolyo gibi site 6rnekleri verebiliriz. Hadi bu tiirden
bir site ortaminda neler yapabiliyoruz siralamaya ¢alisalim (Bkz. Sekil 2).

A

Site i¢ci arama yapabiliyoruz.

Linklerle en ¢ok tiklanan sayfaya, en
cok izlenen videoya erisebiliyoruz.

D>

Yeni bir resim, video olusturup
paylasabiliyoruz.

Bir konu hakkinda farkli
kullanicilarla birlikte ortak bir icerik
hazirlayabiliyoruz

Etiket bulutlari ile metinleri,
resimleri, videolari siniflayabiliyoruz.

Kisisel blog sayfalari
olusturabiliyoruz.

Sesli metinler ya da gorseller
olusturabiliyoruz ve daha fazlas:.

Sekil 2: Web 2.0 ile hazirlanmus bir sitede neler yapabiliriz?

Sanki bir seyi atladik gibi degil mi arkadaglar? Internet’te bizim yapabildiklerimizin yaninda bir de
Internet’in bizim igin bizden habersiz olarak yapabildikleri var. Ornegin Google’da arama yaparken bir
kelime yaziyoruz Google tamamliyor. Ayni sekilde bir aligveris sitesinden futbol ayakkabisi ya da elbise
begeniyorsunuz. Bir sonraki web tarayicinizi aguginizda benzer iriinlerin ekraninizda reklaminin ya-
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1. ROBOT VE ROBOT MIMARISi o—

pildigini gorebiliyorsunuz. Iste bu web teknolojisi de akilli web ya da anlamsal ag yani Web 3.0 olarak
adlandirilmaktadir. Gelin simdi web 1.0, web 2.0 ve web 3.0 teknolojilerini kargilagtiralim (Bkz. Tablo 1).

Etkilesim tek yonludir. Yani  Etkilesim ¢ok yonlidiir. Web sayfasindaki kullanici-
bilgisayar gosterir, kullanici  Yani web sayfasindaki tim lar ile bilgisayarlar ve bilgi-
okur. kullanicilar birbirleri ile etki- sayarlar arasinda etkilesim

lesim kurabilir. vardir.

Tablo 1: Web 1.0, Web 2.0 ve Web.3.0 Karsilagtirma
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2. isaretleme Diline Giris (HTML)

[nternet’in nasil calistig1 ve web teknolojilerinin neler oldugu hakkinda bilgi sahibi olduk. Bu iinite
ile 6rnek bir web sayfasinin temellerini olusturmaya basliyoruz.

On Hazirhk

Kodlama yaparken yararlanabilecegimiz birgok editor var. Biz bu béliimde iki editorii tanitacagiz.
Bu editorler disinda 6gretmeninizin 6nerdigi editorleri de kullanabilirsiniz.

L. https://www.w3schools.com/ Adresindeki Web Sitesi: Oncelikle siteye baglandiktan sonra
HTML kodlarin yazilabilecegi ekrana baglanmak icin yesil butona tikliyoruz. Ya da QR Kodunu mobil
aygitnizdan okutabilirsiniz (Bkz. Sekil 4).

HTML Example:

<IDOCTYPE html>
<html>

<title>HTML Tutorial</title> E .
<body>

<h1>This is a heading</hl>
<p>This is a paragraph.</p>

</body>
</html>

Try it Yourself »

Sekil 3: www.w3schools.com editorii

II. NotPad++ Editorii: Cesitli dilleri destekleyen ticretsiz kaynak kodu diizenleyicisidir. https://
notepad-plus-plus.org/ adresinden kisisel bilgisayariniza indirip kolayca kurulum yapabilirsiniz.

sEEHER A s mEkl ety 2% BE(ZT EEELAE ®|
Eindex.htmlml

1 <!DOCTYPE htmli

<html lang="en" dir="1ltr">

<head>

<title>Web Programlama Temelleri</titlex

<meta charset="UTF-8">

<link rel="stylesheet" href="styles/layout.css" type="text/css">

€!——[if 1t IE 2]»<script src="scripts/htmlSshiv.js"></script><![endif]-->
</head>

m =1 v ol W R

Sekil 4: Notpad ++ editériiniin genel goriinimii

Editorler hakkinda bilgi sahibi olduk. Simdi galisma dizinimizi hazirlayalim. Oncelikle, masaiistiine
ismimize ait bir dizin olusturalim. Yapacagimiz biitiin uygulamalari dosya uzantsi .html olacak sekilde
(Or: “dosyaismi”.html) bu dizin ierisine kaydedecegiz.

i
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HTML

HTML, Hiper Metin [saretleme ya da Bigimlendirme Dili (Hyper Text Markup Language) olarak
Tiirkce'ye gevrilmistir. Web sitesi olusturmak igin kullanilan standart dildir. ilerleyen boliimlerde baska
dillerle de tanisacagiz. Simdi, HTML kodlarinin nasil ¢alisugini kavramaya ¢aligalim.

«0O0 - =K

<IDOCTYPE html>» <!-- Kodlamada kullanilacak HTML standartini belirtir. Bu &rnek icin HTMLS kullanilacaktair. --3»

<html> <!-- Kodun baslangicini belirtir.--»
<body>» <!-- Web sayfasindaki metinler, sesler, resimler, animasyonlarin kedlandigi b&limin baslangici--»
<hl> hl ve p kodlarinin islevi </hi>
<p> hl kodu bir paragrafin basligini yazarken kullanilabilir.</p>»
<p> p kodu ise; yeni bir paragrafa baslarken kullanilabilir. </p»
</body> <!-- Web sayfasindaki metinler, sesler, resimler, animasyonlarin kedlandigi bolumin bitisi --»
</htmls <!-- Kodun bitisini gosterir. --»

Resimdeki kodu istediginiz bir editérii kullanarak yaziniz.

Kodlarin yazilirken kiigiik biiyiik isaretleri <> arasina <html>, <p>, <body> gibi kod yazildiginj

fark ettiniz mi?

Herhangi bir koda baslarken < > isaretlerini, kodu bitirirken </ > isaretlerini kullandigimizi far
ettiniz mi?

Kodlar: ¢alistiriniz ve ekran ¢ikusini inceleyiniz.

Dikkat!

* Sadece siyah renkteki yazilarin ¢ikti olarak sunuldugunu fark ettiniz mi?

* <!-- - isaretleri arasindaki yazili metinlerin sayfada goriintiillenmedigini fark ettiniz mi?

Resim Ekleme

Simdi birlikte bir resmin web sayfasina nasil eklendigine bakalim. Web sayfamiza <img> kodunu
kullanarak resim ekleyebiliriz. Oncelikle Internet’ten kendi ilgimize gore bir resim bulalim. Konumuz
kodlama oldugu i¢in Google’da gorsellerden “web programlama” anahtar kelimesi ile arama yapiyoruz.
[lgimizi geken herhangi bir resme sag tiklayarak resim adresini kopyaliyoruz.

<!DOCTYPE html>
<html>
<body>»
<h2>Resim Ekleme</h2»
<img src="http://www.lincolnshirewebdesign.net/wp-content/uploads/2812/85/Code-2. jpg"
alt="Web kodlama" style="width:288px;height:156px;">
o=
img kodu aciklamalar
src: webden kopyaladigimiz resmin adresi
alt: imleg¢ resmin Ozerine geldiginde gorintiilenecek yazi
style: resmin boyutlari
-->
<p>» Gelecegin kodlayicilari olarak hepimiz cok calismak zorundayiz. </p>
</body>
</html>
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Dikkat!

*  Yesil renkteki yazilarin web sayfasinda goriintillenmedigini fark ettiniz mi?

* <> isaretleri arasina birden fazla kod yazilabildigini fark ettiniz mi?

<img src="http://waw.lincolnshirewebdesign.net/wp-content/uploads/2812/85/Code-2.jpg"
alt="Web kodlama" style="width:288px;height:158px;">»

Kodu ¢alistirdiginizda resim ve yazinin alt alta oldugunu géreceksiniz. Peki bunlart yan yana nasil
getirebiliriz? Bunun birgok yolu var. Fakat baslangi¢ asamasinda oldugumuz icin sadece resmi saga ya
da sola yaslamamizi saglayan float komutunu gorecegiz.

* Resim cklerken resmin genisligi (width) ve yiiksekligini (height) belirtmek igin style kodunu
kullanmistik.

* Resmi saga ya da sola yaslamak icin de yine bu kodun igerisine float:left; kodunu ekliyoruz ve
kodu test ediyoruz.

* style kodu icerisinde birden fazla kod yazarken kodlar arasina “” isareti eklendigini fark ettiniz mi?

o style="witdh:200px;height:150px;float:left;”

* Eger kodu calistirdiysaniz resim ile yazinin bitisik durdugunu fark etmis olmalisiniz. Resim ve
yazi arasinda bosluk birakmak istedigimizde ise margin:50px; komutunu style kodu icerisine
ekliyoruz.

* Fakat bu kez resmin iistiinde-saginda-solunda ve altinda bogluklar olustu. Biz sadece yaz1 ile bos-
luk olsun istiyorduk. Bunun i¢in margin kodunda bir degisiklik yapmamiz gerekiyor.

* margin:50px kodunu margin-right:50px olarak degistirdigimizde istedigimiz sonuca ulasacagiz.

Resim Ekleme

~ WWE;M“ Gcleoegm kodlayicilar: olarak
e M_mﬂ? B hepimiz gok caligmak
£ ﬂwwm zorundayiz.
L iﬁ;w\;a’w\“‘“ i
-
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* margin-top, margin-left, margin-right, margin-bottom komutlarinin ne ise yaradigini kegfet-
meye c¢alisiniz.

Kodlayici Gérevi

Bagka Bir Sayfaya Baglant1 (Link) Verme

Oncelikle bu islem igin gerekli olan kodumuzu tantyalim. HTML ile sayfalar arast baglant1 (link)
vermemizi <a> </a> kodu saglar.

Bu iki kod arasina, tizerine tikladigimizda bizi farkli bir sayfaya yonlendirecek metni ya da resmi

ekliyoruz.
/—o/ 197 ._/
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<arKodlama Ofreniyorum Sayfasi</a»
Daha sonra href ile yonlendirilecek sayfay: yaziyoruz.
<a href="https://www.wu3schools.com"*Kodlama Ogreniyorum Sayfasi</a»

Yonlendirilen sayfanin farkls bir sekmede agilmasini istiyorsak target="_blank” kodunu kullantyoruz.

<a href="https://www.w3schools.com” target="_blank">Kodlama Ogreniyorum Sayfasi</a>

Kodlayict Gérevi 1

* Simdi siz de <a target="_blank]|_self|_parent|_top|framename"> komutlarinin ne ise yarayabi-
lecegini kesfediniz.

Kodlayici Gérevi 2

* Herhangi bir resmin iizerine tiklandiginda okulunuzun web sitesine yonlendirme saglayan
kodu yaziniz.

HTML5

Tim Beurners Lee Web'i icat ettiginden bu giine kadar hem Internet kullanicilarinin hem de kodla-
yicilarin ihtiyaglari degismistir. Buna yonelik olarak Web’i programlarken kullanmis oldugumuz diller
de kendilerini giincellemektedir. Suan en giincel html stiriimtt HTMLStir. Eski HTML siirtimlerin-
de siteyi tasarlamis oldugunuz kodlarin bazilar1 farklt web tarayicilari tarafindan desteklenmiyordu.
HTML5, tiim modern tarayicilarda desteklenir. Ayni zamanda tek bir dogru kodlama sekli yokrur.
Asagidaki kodlarin hepsi en son giincel tarayicilar tarafindan calistirilabilir. Boylece kodlayicinin isi
daha kolaylasmis olur.

<input type="text" value="John" disabled>
<input type="text" value=John>

<input type="text" value="John Doe">
<input type="text" value="John Doe'>

e HTML5'te, var olan etiketler (kodlar) disinda etiketler yaratabiliriz (Ornegin isminizi bir etiket
olarak kodlayabilirsiniz.). Bu 6zellik, kodlayicilara kendilerine 6zgii kodlama yontemleri gelistir-
melerine olanak saglar.

<!DOCTYPE html>
<html>
<head>
<script>document.createElement("yeninesne")</script> <!--ie9 ve oncesi icin gerekli--»

<style>

yeninesne {
display: block;
background-color: #dddddd;
padding: 5@px;
font-size: 3@px;

}
</style»

</head>
<body>

<h1>Bilinmeyen Nesnenin Ogretilmesi?</hl>
<yeninesne»Daha tnce tagl olmayan nesnemi yarattim</ysninesne)

</body>
</html>
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e HTMLS5, bir web sayfasinin farkli boliimlerini tanimlamak icin yeni anlamsal etiketler sunar.
Anlamsal etiket; <video>, <form> gibi igerigi hakkinda fikir sahibi oldugumuz elementlerdir. Yani
ne tiir bir kaynag etiketledigi agiktir. Anlamsal olmayan elementler ise <div>, <p> gibi icerigi hak-
kinda fikir sahibi olamadigimiz elementlerdir. Yani icerisine birgok farkl: tiirden kaynak alabilir.
HTMLS ile <header>, <nav>, <section>, <article>, <footer>, <figure>, <mark>, <details>, <prog-
ress>, <dialog> gibi yeni anlamsal elementler sunulmaktadir. Simdi bu elementleri taniyalim.

Bir belge veya bo-
lim icin bir baslik
belirtir.

Genellikle baslikli
tematik bir icerik

<article> </artice>

Forum yazisi, blog
yazist, gazete maka-

<footer> </footer>

Bir belge veya bo-
lim igin altbilgiyi

belirtir.

<details> </details> <progress> </progress>

[saretli/vurgulan-
mis metinleri ta-

nimlar.

1. UYGULAMA
Notpad++ editoriinde asagidaki basamaklari takip ederek kodlama yapalim.

gruplandirmasidur. lesi gibi. Bagimsiz,
Bir anasayfa giris, kendine yeten igeri-
icerik ve iletisim gi belirtir.

bilgileri gibi boliim-

lere ayrilabilir.

Igerigi (yan bar gibi)
bir kenara koyar.

Gezinim baglant-
larin: belirtir.

Gorevin ilerlemesini
temsil eder.

Kullanicinin goriin-
tiileyebilecegi veya
gizleyebilecegi ek
ayrintilari tanimlar.

1) 1k olarak genel sayfa yapisini olusturuyoruz.

<figure> </figure>
e . (e © .
<figcaption></figcaption>

<dialog> </dialog>

1 €!DOCTYPE html> <!-- Sayfanin HIMLS standartinda kodlanacadini belirtir -->
2 <htmlx> <!-— HTML etiketini acivoruz. -—->

3 <body> <!-- Sayfanin igerifini bu etiket igerisine kodluyoruz. --3>
4

3 [H<section> <!-- HIMLS elementlerini tanitmak igin bir bdlim agivoruz. —->

<]

7 o <header> <!-- Bfliimiimiziin baglik etiketini agiyoruz. -->

14

15 [H <article> <!-— Biliim igerisindeki birinci makale igerifi -

21

22 <article> <!-- Bfliim igerisindeki ikinci makale igerigi -->

28 F</section> «!-- HIMLS elementlerini tanittifimiz bdlimi kapatiyoruz.--—3>

29

30 Fl<footer> <!-- Sayfanin altainda gdrinecek althilgi --»

31 H : <header>

34 H <nav>

40 </ footer>

41

42 F</body> <!-- body etiketini kapatiyoruz. -

43 -</html> <!-- HIML etiketini agiyoruz. -->

o 2. ROBOT TURLERI VE EGITSEL AMACLI ROBOTLAR0———
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Yukardaki kodu inceledigimizde sayfamiz bir boliim (<section>) ve altbilgiden (<footer>) olusuyor.
Boliim igerisinde bir baslik etiketi (<header>), iki makale igerigi etiketi (<article>) var. Altbilgi icerisinde
ise yine bir baglik ve gezinim etiketi (<nav>) var.

2) Simdi béliim igerigini kodluyoruz.

3 <section> <!-— HTMLS elementlerini tanmitmak ig¢in bir bdlim agivoruz. —->
7
— <header> <!-- Bdlimimizin basglik etiketini agiyoruz. -->
8 Ej <figure> <!-- Bilimimizin baslidl igerisinde bir resim elementi gfrinsin istiyoruz. -->
9 <img src="https://www.w3.org/html flogo/downloads/HTMLS Logo 512.png"
10 alt="HTMLE" width="150" height="150">
11 <figecaption>*Pig.1 - HTMLS</figcaption» <!-- Resmin agiklamasi -—-3»
12 = </figure> <!-- Resim etiketini kapatiyoruz. -—-3>
13 = </header> <!-- Bflimimizin baslik etiketini kapatiyoruz. -
14
Tro— = <article> <!-- Biliim igerisindeki birinci makale igerigi -—>
1é Ei <header> <!-- Birinci makale baglifi -2
17 <hl>Anlam=al Elementler</hl> <!-- hl,h2,h3 Metnin biyiklifini defistirir. —->
18 = </header> <!-— Birinei makale bazlidini kapativoruz. —>
18 <p>form, table, article, audiec, wideoc vb.</p> <!-- p bir parag@rafa baslarken kullanilir. —-3>
20 - </farticle> <!-— Birinci makale igerifini kapatiyoruz ——>
21
22 E} <articley <!-— B&lGm igerisindeki ikinci makale igerifi  —->
23 = <header> <!-- Ikinci makale baslifi -
24 <hZ>Anlamsal Olmayan Elementler</h2> <!-- hl,hZ,h3 Metnin biiyikldfinid defistirir. -->
25 - </header> <!-- Ikinci makale baglidinil kapatiyoruz. —>
26 <p» div, p, span vb. </p>» <!'-— p bir parafrafa baslarken kullanilir. —->
27 = <farticle> <!-— Birinci makale igeriini kapatiyoruz -
28
29 F</section> <!-- HIMLS elementlerini tanittigimiz bdliimi kapatiyoruz.-—->

—> Boliimiin baslik etiketi icerisine bir resim eklemek icin ilk olarak <figure> etiketini agtik. Daha son-
ra, 6grenmis oldugumuz <img> etiketini kullanarak bir resim ekledik. Resmin baslig1 ya da agiklamasi
icin <figcaption> etiketini kullandik. Son olarak boliimiin baglik etiketini kapattik.

— Boliim igerisine bir igerik, agiklama metni, bilgi eklemek istedigimizde <article> etiketini kullandik.

Daha sonra, yine <header> etiketi igerisine <h1> etiketini kullanarak igerigin ya da makalenin baghigini
ekledik. Son olarak makale metnini <p> etiketi igerisine ekledik ve <article> etiketini kapattik.

Kodlayic1 Gérevi

e <hl> <h2> <h3> <p> etiketlerinin ne ise yaradiklarini test ediniz.

* Kodunuzu bu etiketler olmadan tekrar ¢alistiriniz. Ne tiir farkliliklar oldugunu gézlemleyiniz.

3) $imdi de sayfanin alt bilgisini kodluyoruz.

21

B
34
S
36
37

g
3
40

41

T
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<footer> «!'-- Sayfanin altinda gdrinecek altbilgi -—->
<header>
“hZ>Footer Badglantilari</h2»
</header:>
<navy «<!—-- Sayfanin altinda gdrinecek baglantilar (linkler)

<a href="/html/">HTML</a> |
<a href=" foss/">C855</a> |
<a href="/js/">JavaScript</a> |
<a href="/jgquery/">jQuery</a>
</navy <!-— Gezinim etiketini kapativoruz. —-

F</footer> <!—— Altbilgiyi kapatlynruz——ﬂ

-
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Altbilgi ( <footer> )etiketi igerisinde baslik ve gezinim baglantilari yer aliyor. Gezinim baglanularini
<nav> etiketi igerisine yazdik. Baglantilar1 daha 6nce 6grenmis oldugumuz <a> etiketi ile verdik. Simdi
sira sizde kodlamaniz sonucunda asagidaki gibi bir ¢ikt1 elde etmis olmalisiniz.

HTML

Fig.1-HTMLS

Anlamsal Elementler

form. table, article, audio. video vh.
Anlamsal Olmayan Elementler
div, p, span vb.

Footer Baglantilar

HTML | CS8 | Javaseript | jQuery

2. UYGULAMA

1 <!DOCTYPE html3>
2 E{html:»
S —l<body>
4
=) <!—— «<mark> ile etiketlenen yazli =sarl ile vurgulanir. —->
6 <p>»Bn metinde bir vorgnlanmis <mark>yazi</mark> var.</p>
-
8 <br/>
g
10 <!-— «<details> ile agilair kapanir igerikler olugturabiliriz. -->
11 E(details)
12 = <summary> <'-- Uzerine tiklandifinda agilir metin —->
13 Denizer YILDIRIM
14 - </ Eummary>
15 <p>Ankara Universitesi, Uzaktan Efitim Merkezi</p>
16 <pr0fretim Tasarimi & Web Programlama</p>
17 F</details>
18
19 <br/><br/>
20
21 [H<!-- Herhangi bir gfirevin ilerlemesini gfisteren etiket
22 value: girevin hangl agamada oldufjunu belirten deger
23 max: goirevin tamamlanma agamasinl gosteren deder
24 ==
25 <progress value="22" max="100"></progres=s>
26
27 <br/><br/>
28
29 <!--Fullaniciya bildirim vermek igin kullanilan etiket -->
30 <dialog open» Dialog etiketi ile kullaniciya uyarl verebiliyoruz. </dialog>
31
32 F</body>
33 -</html>
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Kodlayici Gérevi

* <dialog open> etiketi i¢erisindeki open kodunun ne ise yaradigini kesfediniz.

COKLU ORTAM iCERIK EKLEME

Sitenize HTMLS ile eklemis oldugunuz mp4 video ve mp3 ses bicimleri su anki mevcut tarayicilar
tarafindan ¢alistirabilir. Kodlamaya gegmeden 6nce Internet’ten sitenize eklemek istediginiz bir video
ve sesi kendi isminizle olusturmus oldugunuz dizine indiriniz.

1. UYGULAMA

1 < !DOCTYPE html>
2 E<htm1>
k) —l<body>
4
5 <header> <p>Video Ekleme</p> </header>
& [ <wideo id="videol" width="420" controls>
7 <!-— Video etiketini agivoruz -->
8 <source src="mov_bbb.mp4" type="video/mp4" >
g <!-- Video kaynadini ve tirini belirtiyoruz. 5iz indirmis oldufunuz videonun ismini yaziniz.--Z
10 Tarayiciniz mpd videoyn desteklemivor.
11 <!-— Efer tarayici eski ise videonun (mp4) galistirilamavacadl uyarisi veriyvoruz. —->
12 - </videox
13 <1—— Video etiketini kapatiyoruz —->
14
15 <br/><br/>
16 <!-— Video we ses arasina iki satir bogluk birakiyoruz. —->
17
18 <header> <p>Ses Ekleme</p> </header>
13 [H <audio controls>
20 <!-— Bes etiketini agivoruz --»
21 <spurce src="horse.mp3" type="aundio/mpeg">
22 <!-- Ses kaynadini ve tirini belirtivoruz. 5iz indirmis oldufunuz ses dosyasinin ismini yaziniz.-->
23 Tarayiciniz mp3 sesi desteklemiyor.
24 <!-— Efer tarayici eski ise sesin (mp3) galistirilamavacadl uyarisi verivoruz. —->
25 - «</audio>
26 <1—— Ses etiketini kapatiyoruz. —-->
Kodlayici Gérevi
* Video ya da ses etiketleri icerisinde ¢esitli kodlar yazilabilir. Bu kodlarin islevleri asagidaki
tabloda verilmistir. Bu kodlari test edelim.

Video, Audio autoplay autoplay Sayfa yiiklendiginde oynatilmaya baslayacagini belirtir.

Video, Audio  controls  controls Kontrol butonlarinin gériintiilenecegini belirtir.

Video height pixels  Yiiksekligi ayarlar.

Video, Audio  loop loop  Her defasinda tekrar baslayacagini belirtir.

Video, Audio = muted muted  Videonun sesinin kapatilmasini belirtir.

Video poster URL  Kullanici oynat diigmesine basana kadar gosterilecek bir resmi belirtir.
Video, Audio src URL  Video dosyasinin URLsini belirtir.

Video width pixels  Video oynaticinin genisligini ayarlar.
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<source> kodu igerisine video ya da sesin nerede oldugunu belirtirken dikkat edilmesi gereken 6nem-
li bir nokta var. Asagidaki kod, kaynagin oldugu yeri belirtir.

sxrc="mov_bbb.mp4"

Bu durumda kodlamanin yapildigi dosyanin kayit edildigi dizin ayni olmalidir. Dizinler farkls ise
asagidaki sekilde kodlama yapilmalidir.

src="dizinismi/mov_bbb.mpd™

Peki, youtube gibi bir sosyal ag sitesinden sitemize video eklemek istendiginde ne yapilabilir? Iste
bu durumda HTML5teki <video> etiketi yerine baska kodlara ihtiya¢ duyulur. Ciinkii sosyal video
paylasim sitelerinin ¢aligma mantgi mp4 video bigimlerinden farklidir. Simdi ilk olarak herhangi bir
sosyal video paylasim sitesinden ilgi ¢ekici bir video bulunuz ve daha sonra videonun altindaki paylas
(share) butonuna basarak karsiniza gikan linki kopyalayiniz. Bu link videonun kaynag: olacaktir. Simdi
tig farkli yontemle bu videoyu site sayfasina eklenecektir.

2. UYGULAMA

< IDOCCTYPE html>
E-(html}
—|<body>

<!--Ydntem 1-->
H<iframe width="420" height="345" arc="https://www.yontobe.com/embed/K6S40-VEZBI" >
F</iframe>

<!--Yontem 2-—->
H<«object width="420" height="315" data="https://www.youtuobe.com/embed/F6S40-VLIBI ">
F</object>

<!--Ydntem 3—->
<embed width="420" height="315" src="https://www.yontube.com/embed,/K6540-VtEBI ">

e e e e e
LS T N S T R M . T, BT S T R Y

[
3 m

o -

F</body>
-</html>

&

Bu uygulama ile youtube’daki bir videoyu {i¢ farkli ydntemle sayfaya eklenmistir. Peki HTMLS ile
<video> icerisinde controls, loop kodlar: eklenebiliyordu. Youtube’dan video eklenen ti¢ yontemde bunu
nasil yapilabilir?

src="https://www.youtube.com/embed/K6S40-VtZBI?autoplay=0&loop=l&controls=1">
Autoplay=0 : Sayfa yiiklendiginde videoyu otomatik baslatma.
Loop=1 : Video bittiginde tekrar baslat.

Controls=1 : Video kontrol butonlarini goriiniir yap.

PROJE SABLONUNUN OLUSTURULMASI

Ogrenilenleri tekrarlamak ve yeni kodlar 6grenmek amaciyla 6rnek bir site sablonu iizerinde galisi-
lacakutir. Sablonun ana sayfast Sekil 5’teki gibidir.

//:' 203
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Site Logosu

ma

LINK LINK LINK LINK

630 x 300px

Devamini Oku

130 X 130px 130 x 130px 130 X 130px

Sekil 5: Ornek bir anasayfa goriiniimii

[lk olarak simdiye kadar &grenilenlerden hareketle, yazilabilecek kodlar, Resim 5’teki gibi bir go-
riintii elde etmek icin yeterli olmayacaktir. Bunun icin HTMLS5 kodlar ile sitenin ana gerceveleri olus-
turulmaya c¢aligilacaktir. Daha sonraki tinitede ise CSS kodlar1 kavrandiginda site resimdeki gibi bir
goriintitye kavusturulabilecektir.

oo

[STRTe s

]
] o, w oo |

=

<!DOCTYPE html>

E{htrml}
= <head:>
<title>Web Programlama Temelleri</tcitcle>
<!l—— Taravici sekmesinde web sayfasinin isminin gdrintilenmesini saglar-->
<meta charzet="OTF-3">
<!-— Web =sayfasinin igerisindeki T dlenmesini saflar -->
- </head>
H<body>
<!—— banner -—->
= <div>
<l-— Igerik -->
= <div>
<1—— Footer —--x
= <div>
F</body>
< /html>

Yeni bir kodla kargilastik. <head> etiketi arasina yazilan kodlar, sayfanin genel ayarlarinin yapildig:
boliimdiir. Bu etiket icerisinde,



o 2. ROBOT TURLERI VE EGITSEL AMACLI ROBOTLAR 0——

* <title> ile tarayici sekmesinde sayfanin bagligini gériintiileyebiliriz.

* <meta> ile hangi dil iceriginin kullanilacagini belirtebiliriz (UTE-8 Tiirkge karakterlerin de des-
teklenmesini saglar.).

* <style> ve <script> ile farkli dosyalar: sayfaya baglayabiliriz. Bu konuya ilerleyen tinitelerde degi-
nileceketir.

Site Banner’i ve Gezinim Linklerinin Olusturulmasi

11 <!-- banner -->

12 <divx

13 <header>

14

— <div id="hgroup">

16 <hl><a href="#">Site Logosu</a></hl>

17 <hZ>5ite Aciklama</hi>

18 = </fdiv>

19

20 <!-- 5Site igi arama igin bir metin girigi-—->
=] <form action="4#" method="post">
E—% <fieldset>

<legend>Arama</legend>
<input type="text" value="S5ite ici arama">
<input type="submit" id="sf submit" value="Ara">
</fieldset>
- </ form>

= <nav>

E—ﬁ <ul>

<lix<a href="#">Anasayfa</a></li>

T R N N A ]
[EC = IR T R O Y
T

2 «!-- Juan tasarlamaya ¢aligtidimiz sitenin anasayfa baglantisi --3>

33 <lix<a href="#">Hakkimda</a></lix>

34 «!-- Siteyi kodlayanla ilgili kigisel bilgilerin yer alacad1 hakkimizda sayfasi --»

35 <lix<a href="#">Javascript = Jquery</a></lix

36 <1-— Ilerleyen bélimlerde Javascript ya da Jquery ile yapacafimiz kodlamalarin yer alacadl site sayfasi --3>
37 <lix<a href="#">PHP & MYSOL</a></lix

8 <1-— Ilerleyen bdliimlerde PHF s MYSQL ile yapacadimiz kodlamalarin yer alacadi site sayfasi -->
39 <livca href="§">Iletigim</a></1i>

40 <!-— Iletigim sayfas1i -->

41 - </ul>

2 - </navxr

43

44 - </header>

45 = </div>

—> Daha onceden div elementinin anlamsal olmayan yani igerigi her tiirden element alabilen bir ele-
ment oldugu bilinmektedir. Burada id = “hgroup” olan bir div elementi olusturulmustur. Bu béliim
ilerleyen asamalarda sitenin logo ve agiklamasinin bulundugu yer olacak.

Yeni Kodlar

Web Programlama Temelleri x4+ .
—>» ¢ Form etiketi: Kullanicidan veri girisi almamizi

saglayan, tiim elementleri bir arada toplayan cer-
cevedir.

Site L.ogosu
—> o Fieldset: Birbiri ile iliskili elementleri bir arada
toplayan bir ¢ercevedir. Site Agiklama

& @ filey/f/C:/Users/den ¢ Q Search »

* ul ve li: Madde isaretli metinler olusturmamizt | A.,ma

saglayan elementlerdir. Birlikte kullanilan; <ul> (

madde isareti konulacak metin gruplarini, <li> ise
her bir maddeyi igerir. * Anasayfa

¢ Hakkimda

® Javascript & Jquery
o PHP & MYSQL

o Tictisim
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Kodlayict Gérevi

* Kullanicinin veri girisi yapmasina olanak saglayan kag tiir <input> nesnesi vardir?

e Ipucu: <input type="2">

* Madde imlerinin goriiniimiinii nasil degistirebiliriz?

o Ipucu: <ul type="2">

¢l—— Icerik —->
at <divz
9 «<!-— Sitenin Slayt GBsterisi we &na in_:e:iji:li id' si container olan bir div elementi igerisinde topluyoruz. —->
0 = <div id="container">
2 <!-— Sitenin slayt gisterisini id' si slider olan div elementi igerisinde topluyoruz.-->
3 H <gection id="slider">»
<!-- Sitenin Ana in_:e:i‘gini id' =i intro olan bir div elementi igerisinde topluyoruz. -->

H <div id="intro">
1 - </div>
2 = </div>
<!-- Sitenin slayt gdsterisini id"' si slider olan div elementi igerisinde topluyoruz.-—->
<gection id="slider"»

<figures<img src="images/demo/630x300.gif" alt=""> <!-- genigligi:630px, yiksekligi:300px bir resim ekliyoruz. -->

<figcaption>
<h2>8logan<,/ha>

<p> Bilgisayarlar égrenebilen warliklardir. Fakat ogretirken algoritmalara gereksinim duyar. </p>
<p> $imdi sdz gelecedin kodlayicilarinda: "Algoritma bizim isimiz :)"</p>
«<footer><a href="#">Devamini Oku &sraquo;</a></footer>

</figcaption>
</figure>
</3ectionx>

630 X 300px

Slogan

Bilgisayarlar 6grenebilen varliklardir Fakat Sgretirken algoritmalara gereksinim duyar.

Simdi 56z gelecegin kodlayicilarinda: "Algoritma bizim 1g1miz -)"

Devamim Oku »



b) Sitenin Ana icerik Béliiminin Olusturulmasi

o 2. ROBOT TURLERI VE EGITSEL AMAGLI ROBOTLARo0———

47 <l-— Igerik —-»

48 <div>

43 <!-— Sitenin Slayt GBsterisi we RAna i;eriiini id" si container olan bir div elementi igerisinde topluyoruz. —->
50 — <div id="container">

51

52 <!—- Sitenin sglayt gisterisini id' si slider olan div elementi igerisinde topluyoruz.-—->
52 M <gection id="slider">

63

64 <!—— Sitenin Ana iu;;eriiini id' si intro olan bir div elementi igerisinde topluyoruz. -->
65 [ <div id="intro">

90

91 ~ </div>

92 - </div>

<!-— Sitenin Ana I;eriiini id" si intro olan bir div elementi igerisinde topluyoruz. —->

[ <div id="intro">

<section >
<!-- article 1 —->
<article>
<h2> Biz Kodlayicilar, </h2>
<p> Web programlama béliming bitirdigimizde drnek bir site tasarlamis olacadiz. <br/>
Siteyi tasarlarken hem kodlarin ne ige yaradidini oJrenecek hem de kodlari drnek tasarimimiz igin uygulayacadiz. <br/>
Programlama yapmaktan keyif aldikca kendi kendinize daha 11gi gekici, befeni oranl yiksek siteler tasarlayabileceksiniz. </p>
</article>

<!-- article 2 —->
<articlex
<figure>
<ul>
<lix<a href="al.html"><img src="images/demo/130x130.gif" width="130" height="130" alt=""><{/a></li>
<!-- Madde igaretli, al.html sayfasina badlantili genigligi:130px, vilksekligi:130px bir resim ekliyoruz. -->
<lix<a href="a2.html"><img src="images/demo/130x130.gif" width="130" height="130" alt=""><{/a></li>
<!-- Madde igaretli, a2.html sayfasina badlantili genigligi:130px, yiksekligi:130px bir resim ekliyoruz. -->
<lix<a href="a3.html"><img src="images/demo/130x130.gif" width="130" height="130" alt=""><{/a></li>
<!-- Madde igaretli, a3.html sayfasina badlantili genigligi:130px, yiksekligi:130px bir resim ekliyoruz. -->
</ul>
«<figcaption><a href="#">Resim Galerisi sraquo;</a></figcaption> <!-- Buraya dikkat veni bir kod! -->
</figure>
</farticle>
<fsectinn4

</div>

Biz Kodlayicilar,

Web programlama baliimiini bitirdigimizde ek bir site tasarlamis olacagiz.
Siteyi tasarlarken hem kodlarin ne ise yaradigim 6@renecek hem de kodlar: 6rek tasarimimiz i¢in uygulayacagiz.
Programlama vapmaktan keyif aldikca kendi kendinize daha 1lgi ¢ekici, begeni oram yiiksek siteler tasarlayabileceksiniz.

Resim Galerisi »
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Yeni Kod!
Resim Galerisi » seklinde bir goriintii nasil elde edilir? Bunun i¢in kodlara dikkat etmek gerekir.

<figcaption><a href="#">Resim Galerisi &raquo;</a></figcaption>

lik isimleri olarak adlandirilir. Benzer sekilde bir¢ok simgenin varlik ismi vardir.
Yandaki QR kodlu baglantida® simgelerin kargiliklarina gelen kodlar bulunabilir.

Sitenin Alt Bilgi Boliumunun Olusturulmasi

<!—— Footer -—->
<diwv>
<footer id="footer":
<3ection>
<h2>Hizli Baglantilar</h2>
<Tavs
<ul>

<liy<a href="index.html">Anasayfa</a></1li>
<1lix<a href="hakkimda.html">Hakkimda</a></1i>
<lix<a href="jskodlar.hitml">Javascript & Jgquery</a></li>
<lix¢a href="phpnysglkodlar.php">PHP & MYSOL</a></li>
<lix><a href="iletisim.php">Iletigim</a></1i>
</ul>
</nav>
</3ection>
<prCopyright scopy; 2017 - <& href="hakkimda.html">5iteyi Kodlayan Eisi ismi</ax</p>
</ footer>
</ divs

Hizh Baglantilar

Anasavfa
Hakkimda

\/

PHP & MYSQL

.
.
o Javascript & Jquery
.
.

lletisim

Copyright © 2017 - Sitevi Kodlayan kisi Ismi

Bu iinite sonunda HTMLS ile site sablonunun ana ¢erceveleri olugturuldu. Béylece {initedeki ka-
zanimlara yonelik kodlama 6rneklerini uygulama firsat1 oldu. Simdi yapilan kodlamalari, index.html
seklinde kendi isminizle olusturdugunuz dizinin (klasoriin) igerisine kaydediniz.

2 hetps://www.w3schools.com/charsets/ref_html_entities_4.asp
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3. STIL SAYFALARINA GiRi$

Proje olarak gelistirilen web sitemizde su ana kadar sadece HTML kodlar1 kullanildi. Fakat tasarla-

maya caligtlan web sayfasi ile suana kadar yapilanlar kargilagtirildiginda yapilacak ¢ok islemin oldugu
goriliir.

Site LOgOSU - Web Programlama Temelleri X +

@ filey//{C:/Users/den ¢ Q Search » %

Site l.ogosu

Site Aciklama
630 x 300px

Arama
( Ara

* Anasayfa

¢ Hakkimda

* Javascript & Jquery
e PHP & MYSQL

o Tletisim

Lorum ipsum dolor

130 X 130px 130 X 130px 130 X 130px

Bu boliimde site gorsel olarak yukaridaki resme benzetilmeye calisilacaktir. Bunun icin kullanilacak
kodlama Cascading Style Sheets (CSS) dir. CSS, bir HTML belgesinin stilini yani HTML 6gelerinin
nasil gortintiilenecegini agiklar. Su an en yeni standartt CSS3’tiir. Her yeni standart kendinden 6nceki
tiim standartlari destekler. $Simdi sekildeki gibi bir goriintii elde etmek igin ilk CSS kodlamasi yapila-
cakur. CSS kodlamanin ti¢ yontemi vardir.

CSS’IN YAZILACAGI YERE GORE KODLAMA YONTEMLERI

1. HTML Etiketleri icinde CSS Kodlama

<!DOCTYPE html>

<html>
<body style="background-color: grey;">
<!-- Sayfanin arkaplan rengini gri yapar -->

<hl style="color: white; text-align: center;">Ilk €55 Ornegimiz</hl>
¢<l--hl ile etiketlenmis basligimizin yazi rengini beyaz ve ortalanmis yapar. --»

<p style="font-family: verdana; font-size: 20px; text-align: justify;">Bu bir paragraf yazisidir.

Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir.

Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir.

Bu bir paragraf yazisidir.</p>

<!-- Paragrafi, yazi tipi verdana, yazi biiyiikligl 280px ve iki yana yasli blacak sekilde bi¢imlendirir. --»>
</body>

</html>

Dikkat!

*  Bu yontemle yapilan bigimlendirme sadece kodu yazilan elemente uygulanir. Simdi sizde </
body> kapatma etiketinden once bir p etiketi ekleyiniz ve icerigini doldurunuz. Sonra test ediniz.




Ik CSS Ornegimiz

2. Bir Stil Blogu (<style></style>) icerisinde CSS Kodlama

<!DOCTYPE html>

<html>

<head>

<style> /*Head boliimi icerisinde style etiketi aciyoruz.*®/

body { /*Hangi elementi bigimlendirmek istiyorsak elementten sonra bir parantez aciyoruz. */
background-color: grey; /* body elementinin arka plan rengini gri yapaiyoruz. */

} /* Elementin parantezini kapatiyoruz. */

hl {
color: white; /* hl elementinin yazi rengini beyaz yapiyoruz. */
text-align: center; /* hl elementi icerisindeki yazilari ortalanmis yapiyoruz. */

}

p{
font-family: wverdana; /* p elementinin yazi tipini verdana yapiyoruz. */
font-size: 28px; /* p elementinin yazi bilylkligilini 20px yapiyoruz. */

¥

</style>

</head>

<body>

<hl>I1k €SS Ornegimiz</hl>

<p>Bu bir paragraf yazisidir.

Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir.
Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidar.
Bu bir paragraf yazisidir.</</p>

</body>
</html>

. Bu yontemle yapilan bi¢cimlendirme, sayfadaki kodu yazilan tiim elementlere uygulanir. Or-

negin hl etiketini ele alalim. Bu yontemi kullandiginizda sayfadaki tiim hl elementleri ayni bicimde
olacaktir. Simdi siz de </body> kapatma etiketinden 6nce bir h1 etiketi ekleyiniz ve igerigini dolduru-
nuz. Sonra test ediniz.

3. EGITSEL ROBOTTA MEKANIK BILESENLER o—
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3. Harici Bir Stil Dosyasi icinde CSS Kodlama

Bu yontemde sadece stil kodlar1 *.css (6r: temel.css) seklinde kaydedilir. Daha sonra web sayfasinin
head boliimii igerisine css uzantili kaydedilmis dosya, baglant verilir.

<IDOCTYPE html:
<html>

<head>
<link rel="stylesheet” href="styles/temel.css" type="text/css">
</head>
<body>»

<hl>I1k €S5S Ornegimize/hl>

<p>Bu bir paragraf yazisidir.

Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir.
Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir.
Bu bir paragraf yazisidir.</</p>

</body>
</html>

Dikkat!

*  Bu yontemle yapmis oldugunuz bi¢imlendirme 2. yontemle ayni islemi yapar. Yani bi¢im,
kodu yazdiginiz tiim elementlere uygulanir.

¢link rel="stylesheet” href="styles/temel.css" type="text/css">

daki href iceriginde temel.css dosyasindan 6nce styles dizini oldugunuz fark ettiniz mi?

ELEMENTIN ETIKETINE GORE CSS KODLAMA

Sayfamizda bicimlendirme yaparken elementin etiketine (6r: div, body, input, article, header, footer)
gore kodlama yapilir. Bu kodlama bi¢imini CSS kodlamanin 2. Yonteminde goriildi.

body { /*Hangi elementi bigimlendirmek istiyorsak elementten sonra bir parantez agiyoruz. */
background-color: grey; /* body elementinin arka plan rengini gri yapiyoruz. */
} /* Elementin parantezini kapatiyoruz. */
hl {
color: white; /* hl elementinin yazi rengini beyaz yapiyoruz. */
text-align: center; /* hl elementi icerisindeki yazilari ortalanmis yapiyoruz. */
'}
P
font-family: verdana; /* p elementinin yazi tipini verdana yapiyoruz. */
font-size: 20px; /* p elementinin yazi biiyiikliigiini 2@px yapiyoruz. */
}

Bu kodlama yontemi tek bir css kodu ile sayfanizdaki benzer etiketlerin ayni gekilde goriintiilenme-
sine olanak saglar. Yukaridaki ornegimizi ele alacak olursak, sayfamizdaki hl etiketli tiim elementler
icin benzer bi¢cimlendirme uygulanmistir. Bazi hl etiketli elementlerin farkl: bigimlendirmeye sahip
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olmasi isteniyorsa ilk olarak “HTML etiketleri icinde CSS kodlama” yontemi kullanilir. Fakat bu yon-
tem ¢ok kullanish degildir.

<hl style="color:green; background-color:grey;">Farkli Bi¢imlendirmeye sahip olmasini
istedigimiz hl etiketi</hl>

Kullanilacak diger bir yontem ise, “Elementin Ozelliklerine Gére CSS Kodlama” dir.

ELEMENTIN OZELLIKLERINE GORE CSS KODLAMA

HTML elementlerinin ozelliklerine gore css kodlama yontemini agiklamadan 6nce, “Elementin
Ozellikleri” bilinmelidir. Asagidaki HTML kodlarini incelendiginde etiket isimleri disinda kirmizi eti-
kete 6zgii 6zellikler (kirmizi renkli) oldugu goriilecektir. Bu 6zelliklerden id ve class tiim etiketlerdeki
ortak ozelliktir.

<h1l id="" class="" style="" > ... </hl>
<img id="" class="" alt="" src="" title="" />
<a id="" class="" href="" target="" > ... </a>

Elementlerin sahip oldugu 6zelliklere gore css kodlamada genellikle id ve class 6zellikleri kullanilir.
Ornegin class zelligi “renkli” ya da id 6zelligi “renkli” olan herhangi bir elementin bigimi degistirile-
bilir. Bunun i¢in id’ye gore kodlama yaparken “#” simgesi, class’ a gore kodlama yaparken “” simgesi
ile baglanir.

.renkli { color:crange; }
Hrenkli { color:green; }

Herhangi bir kodlama yénteminin kullanilabilmesi i¢in 6nce, bicimlendirme yapmak istenilen eti-
kete id ya da class ozellikleri girilir. Fakat bazen buna gereksinim olmadan da kodlama yapilabilir.
Ornegin <a> etiketi ile bir baglanti olusturuldugunda:

<a href="http://okulunuz.com"” target=" blank" > ... </a>

Bu etiketi href 6zelligi htep://okulunuz.com olacak sekilde bir se¢im yaparak bigimlendirilebilir.

alhref="http://okulunuz.com"]
{

¥
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<!DOCTYPE html>
<html>
<head>
<stylex
/* Bir dnceki odrnekte kodlari altalta yazmistik. Asagida goriildigli gibi kodlari yanyana da yazabiliriz*/
body { background-color: grey;}
p { font-family: verdana;font-size: 2@px;color:white; }
»-|.renkli { color:orange; }
»itrenkli { color:green; }
</style>
</head>
<body>
<hl>Ikinci €SS Ornegimiz</hls
<p>Bu bir paragraf yazisadir. Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidair. </p>
<!-- Class Ozelligi renkli olan paragraf-->
____"(p class="renkli"> Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. </p>
<!-- id ozelligi renkli olan paragraf-->
'—— |<p id="renkli">»Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir.</p>»

N\

<!-- Herhangi bir &zellik atanmamis standart paragraf-->

<p>»Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. </p>

<!-- Class ©zelligi renkli olan paragraf-->

<p id="renkli"» Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. </p>
<!-- id 6zelligi renkli olan paragraf-->

<p class="renkli”> Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. </p>
</body>

</html>

Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir.

Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir.

i¢ ice Gegmis CSS Kodlama
Son olarak, igie gegmis css kodlama 6rneklerini inceleyelim. Ornek:

* Sadece header elementi igerisindeki class 6zelligi “renkli olan elementleri nasil bigcimlendirilir?

* Sadece section elementi icerisindeki article elementi icerisinde olan h1 elementini nasil bigim-
lendirilir?

* Sadece footer clementi igerisindeki google sitesine link verilmis a elementleri nasil bicimlendi-
rilir?

214 -—\
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<!DOCTYPE html>
<html>

<head>
<style>
body {padding:25px; background-color: grey;font-family:arial;}

header .renkli {color:orange;}
/* header elementi icerisindeki class &zelligi “renkli” olan elementlerin secimi */

section article hl {color:blue;}
[/* section elementi icerisindeki article elementi icerisinde olan hl elementinin secimi */

footer [href*=google] {color:orange; text-decoration:none;}

/* footer elementi icerisindeki google sitesine link verilmis a elementinin sec¢imi */
<fstyle>

</head>

<body>

<hl style=“color:whitej">Ucﬁncﬁ €55 ﬁrnegimiz(/h1>

<header>»
<hl»>Paragraf Basligi </hl>

» <p class="renkli"> Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. </p>
</header:>

<section>
<article»

» <hl>Paragraf Basligi </hl>
<p class="renkli">» Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. </p>
<farticle>
</section>

<footer>
<a href="http://ankara.edu.tr">Ankara lniversitesic/a>

> ca href="http://google.com.tr">Google Web Sitesi</a>
</footer:
<p class="renkli"> Bu bir paragraf yazisidir. Bu bir paragraf yazisidir. </p>

</body>
</html>

3. EGITSEL ROBOTTA MEKANIK BILESENLER o—



Uciincii CSS Ornegimiz

Dikkat!

*  Class ozelligi “renkli” olan iki p elementinin birbirinden farkli bicime sahip oldugunu farkettiniz mi?

o Iki hl elementinin birbirinden farkli bigime sahip oldugunu farkettiniz mi?

* Ayni footer elementi igerisinde olup farkl: bigime sahip iki a elementini farkettiniz mi?

PROJE SITESININ CSS iLE GORSELLESTIRILMESI

Varsayilan Ayarlari

Bir web sitesinin CSS ile gorsellestirilirken ilk olarak yapilmasi gereken varsayilan olarak kullanaca-
gimiz genel CSS ayarlarini olusturmakeadir.

estyle>

----Genel Ayarlar-

o ¢ /* Web sayfasindaki tiim etiketlerin secimi
margin:@; f* Elementlerin kendinden &nce ve sonraki elementlerle olan mesafesi @ pixcel (px) olsun.®/f
padding:@; /* Elementlerin kendinden &nce ve sonraki elementlerle olan mesafesi © px olsun.*/
text-decoration:none; /* Elementlerin icerisinde kalan metinlerin alta ¢izili olmasin,*/

body{ /*body elementinin secimi®/
font-size:13px; /* Elementin icerisindeki metinlerin yaza blylikldgd 13 px olsun.®/
font-family: Ubuntu; /* Elementin icerisindeki metinlerin yazi tipi Ubuntu olsun.*/
color:#913191; /° Elementin icerisindeki metinler #919191 koduna karsilik gelen yazi renginde olsun. =/
background-color:#232323; /* Elementin arka plan rengi #232323 koduna karsilik gelen renkte olsun*/

header, container, footer { /* header, container, footer elementlerinin secimi*/
width:960px; /* Elementin Genisligi 960 px olsun.®/
margin:aute; /" Elementin saginda ve solunda kalan bosluklar esit oranda (ortali) olsun. */

hl, h2, h3, hd, hS, he{

font-size:22px;
font-weight :normal ;
font-style:italic;
line-height:normal;}
nav ul{
list-style:none; /* madde isareti imleri (yuvarlak, kare, sayi) gisterilmesin. */

form, fieldset, legend{
bordar:none;
}

input, textarea, select{

font-siza:1dpx;
font-family:Georgia,“Times New Roman®,Times,serif;

}
af

color (#FFFFFF; /* Linkler #FFFfff koduna karsilik gelen yazi renginde olsun.*/
}

{fstyle>
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Site Sablonundaki Temel Cercevelerin Bicimlendirilmesi

3. EGITSEL ROBOTTA MEKANIK BILESENLER o—

Sablonumuzda, body etiketi icerisinde banner, content ve footer olmak {izere {i¢ ana ¢erceve olustu-
rulmugtur. Simdi bu boliimlerin her biri igerisindeki etiketler i¢in sablona uygun sekilde bicimlendirme

yapilacaktir.

Banner Cercgevesinin Bicimlendirilmesi

“banner” cercevesinin html kodlarini agarak en iisteki div elementinin class ozelligi “cercevel”,
sitenin logosunun ve agiklamasinin bulunacag: div etiketinin id 6zelligi “logogrup” olarak degistirilir.

<!-- Banner -->
<div class="cercevel">
<header>

= <div id="logogrup">
<hl»<a href="index.html">Site Logosu</a></hl>
<h2¥Site Agiklama</h2>
= </div>
=] <form>
E <fieldset>

<legend>Arama</legend>

<input type="text" value="Site igi arama"

<li*<a href="#">Anasayfa</a></li>

<li»<a href="#">Hakkimda</a></1i>

<li*<a href="#">Javascript & Jguery</a></li>
<1li><a href="#">PHP & MYSQL</a></li>

<li»<a href="#">lletigim</a></1i>

L <ful>

- </nav>

I+  </header>

F</div>

onFocus="this.wvalue=(this.value=—"Site ig¢i arama')? '' : this.value
<input type="submit" id="ara" value="Ara">

- </fieldset>

L </ form>

= <nav>

E <ul>

"y

Simdi en distaki elementten baglayarak en icteki elemente dogru banner ¢ergevesinin CSS ayarlar:

yapilabilir.

{*Cergeve*/
.cercevel {
width:100%;
text-align:left;
color:#C0O0BABG ;
background-color:#333333;
}

/* Renk kodlarinin hangi renge karsilik geldifini
http://htmlcolorcodes.com/ adresinden bulabilirsiniz. */

/*——-Header———*/
header{ padding:20px; width:960px; }

/*-—-Header igindeki logogrup idli eslement———*/

header #logogrup { float:left; margin:0 0 20px 0;} /* margin:
header #logogrup hl{ font-size:36px;}

header #logogrup h2{ font-size:13px;}

izt =ag alt =ol */
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/*-——Header igindeki form elementi-———*/
header form{
width:290px;
float:right; /*sagja hizala*/
margin-top:20px;
padding:0;
1
header form input{
float:left; /*scla hizala*/
width:200px;
margin:0;
padding: 5px;
color:#CO0BABG ;
background-color:#232323;
border:1lpx solid #666666;
}
header form #araf
float:right;
width: 70px;
font-size:12px;
font-weight:bold;
text-transform:uppercase; /*yazilari biiyiik harfe déntugtirme*/
color: #FFFFFF;
background-color: #FF9900;
}

/*---Header ig¢indeki nav elementi---*/
header nawv {
width:100%;
margin:0;
padding:20px 0;
color:#C0OBABG ;
background-color: #FF9900;
clear:both; /* Elementin solunda veya sadinda herhangi bir bagka element bulunamaz. */

}
header nav ul{padding:0 20px;}
header nav 1i{
display:inline; /* Maddeleri alt alta dedil de yanyana siralar*/
margin-right:25px;
text—transform:uppercass;
}
header nav 1li a{ccleor:#333333;} /*linklerin genel rengi*/
header nav 1i a:hover{color:#ffffff;} /*linklerin iizerine gelindiginde rengi*/

Site Logosu

ANASAYFA HAKKIMDA PHP & MYSQL iLI:"I'IﬁIM

Sekil 6: Header ¢ergevesinin goriintimii

Content Cercevesinin Bigcimlendirilmesi

“content” ¢ercevesinin html kodlarini agarak etiketlere verilen id ve class 6zellikleri asagidaki gibi

degistirilir.



3. EGITSEL ROBOTTA MEKANIK BILESENLER o—

<!-— Content —-->

H<diwv class="cerceve2":>

<div id="container" class="clear">

<l-- Blider —->
<section id="slider" class="clear">
<figure><img src="images/demo/630x300.gif" alt="nr>
<figcaption>

<h2>8logan</h2>
<p>» Bilgisayarlar &frenebilen varlaklardar.
Fakat &grenirken algoritmalara gereksinim duyar. </p>
<p¥» $imdi =0z gelecedin kodlayicilarinda:
"Algoritma bizim igimiz :)"</p>
<footer class="devam"><a href="#">Devamini Oku é&raguec;</a></footer>

</figcaption>
</figure>
</section>

<!-— Rheiklama -->»

<div id="intro">
<section class="clear">

<!-— article 1 —-->

<article class="aciklama">
<h2>Ad Soyad</h2>
<prAgiklama agiklama agiklama agiklama agiklama agiklama
agiklama agiklama agiklama agiklama agiklama agiklama
agiklama agiklama agiklama agiklama agiklama... </a>.</p>
<br/>
<p>Agiklama agiklama agiklama agiklama agiklama agiklama
agiklama agiklama agiklama agiklama agiklama agiklama
agiklama agiklama agiklama agiklama agiklama... </a>.</p>

</farticle>
<l—-— article 2 —-->
<article class="aciklama ek">
<figure>
<ul class="clear">
<lix

<a href="#">
<img src="images/demof130x130.gif" width="130" height="130">
</fa>
</lix
<li>
<a href="#">
<img src="images/demo/130x130.gif" width="130" height="130">
«</ax
</lix>
<11 class="last">
<a href="#">
<img src="images/demo/130x130.gif" width="130" height="130">
</ax
<f1li>
</ul>
<figcaption><a href="#">Resim Galerisi é&ragquo;</a></figcaption>
</figure>
<farticle>
</section>
</div>

F</div>
L</divs>

Simdi en distaki elementten baslayarak en icteki elemente dogru content gergevesinin CSS ayarlari yapilir.

it
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<style>
T Genel wf

.cerceve? { width:100%; margin:0; padding:0; text-align:left; coleor:#979797; background-color:#FFFFFF;}
/* class &zelligi clear olan elementten sonra */

/* igerigi . olan bir element yaratalim ve */

/* bu elementten sonraki elementin bir alt satirda gériintiilenmesini saflayalim. */

.clear:after{
content:".";
dizplay:bleock;
1

S

H#container{width: 960px;

- 1
H#container section{
dizplay:bleck;

padding:0;
- }

margin: 0 auto;
/% st dig bogluju Opx sadinda ve solunda kalan bogluklar egit oranda (ortali) olsun. */
padding:30px 0;
/* iist ig¢ boslufu 30px difjer i¢ bogluklari Opx olsun.*/

margin-bottom:30px;

#container .last{margin:0;}
#ocontainer .more{text-align:right;}

Content w/

/* elementin geniglifini bir tetiindeki elementin geniglidine (width=100%) esgitleyelim. */

V&d

#container #slider{
width:100%; ,

Slider w/

/* elementin genigliini bir tstiindeki elementin genisglidine (width=100%) esitleyelim. */

1

#container #slider figure img{float:right;

#container #slider figure figcaption{

float:left; width:290px; height:260px;
padding:20px; color:#989898; background-color:#464646;
line-height:20px; /* satir yiksekligini belirtir. ¥/

}

width:630px; height:300px;}

#container #slider figure figcaption a{color:#FF9900; background-color:#464646;}

#container #slider figure h2{font-size:42px;}

J,.fw —_

-Intro =%/

#container #intro{margin-bottom:60px; padding-bottom:20px; }
.aciklama{width:470px; float:left; margin:0 20px 0 0;}
.ek {margin-right:0px; }

#container #intro
#container #intro
#container #intro
#container #intro
#container #intro
#container #intro
#container #intro

section
section
section
section
section
section
section

article
article
article
article
article

h2 {margin-bottom:15px;}

figure
figure
figure
figure

ul
ul
ul
ul

{list-style:none;}

1i {float:left; margin:0 25px 0 0;}

li.last {margin-right:0;}

1i img { width:130px; height:130px; padding:d4px;

border-width:1px; /* resmin kenarlari lpx geniglijinde olsun */
border-style:solid; /* resmin kenarlari sclid (gizgi) stilinde olsun */
border-color:#D6D6D6; /* resmin kenarlari #DEDEDE koduna kargilik gelen renkte olsun */

}

#container #intro section article figure figcaption a {color:orange;}

</style>
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630 x 300px

Ad Soyad

Aciklama agiklama agiklama agiklama acikla agiklama agiklama

klama agiklama aciklama 130 X 130]_3}( 130 X 130]_3}(

130 X 130pX

ciklama agiklama
aciklama agiklama

Sekil 7: Content gergevesinin goriiniimii

Footer Cercevesinin Bicimlendirilmesi

Son olarak “footer” gergevesinin html kodlarr agilir ve en iisteki div elementinin class ozelligi “cerceve3”
degistirilir. Diger etiketler anlamsal elementler oldugu igin 6zel bir id ya da class belirtmeye gerek yoktur.

<!—— Footer —->
“div class="cercewvel">
<footer id="footer">

<nav>
= <ul>
<li»<a href="#">Ana=zayfa</a></li>
<li»<a href="#">Hakkimda</a></1li>
<lir»<a href="#">Javascript & Jgquery</a></li>
<li><a href="#">PHP & MYSQL</a></li>
<lir»<a href="#">[letigim</a></li>
- <ful>
= </nav>
= <p style="float:right">Copyright &copy,; 2017 -
<a href="#"> Siteyi Kodlayan kigi Ismi</a>
i |.<_I,fp}
- </footer>
L</div>

Simdi en distaki elementten baglayarak en icteki elemente dogru footer cergevesinin CSS ayarlari yapilir.

_
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<style>
.cerceveld {
footer {padding:20px 0;}
footer nav {
display:inline;
/* block kendinden sonraki elementi satir bagina at

footer nav li {padding:4px; border-right:1lpx seolid white;

display:inline;
/* meniiyi ol

]-

footer nav li:la

1 elementini seger */
border:none;
I3
footer a{color:white;}
footer a:h r{color:orange;}
</style>

width:100%; margin:0; padding:0; text-align:left; color:#919191; background-color:#232323 ;|

kendinden sonraki elementi yan yana koyar.™/

alta defil yanyana gelmesini saglar.*/

}

Site Logosu

ANASAYFA HAKKIMDA JAVASCRIPT & JQUERY PHP & MYSOL ILETISIM

630 X 300px

amini Ok

130 X 130pX

Anasayfa | Hakkimda | Javascript query| PHP&MYSQL| ileti;im

Sekil 8: Sitenin genel goriiniimi

130 X 130px 130 X 130px

siteyi Kodlayan kigi ismi
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4. ETKILESIM
Simdiye kadar HTML kodlar: ile olusan bir site sablonu, CSS kodlarr ile gorsel hale geldi. Simdi

siteyi ziyaret eden kullanicilarin site igerisinde neler yapabilecegi ile ilgili beyin firtinast yapilacakur.
[cerik okunabilir, linkleri kullanarak sayfalar arast gegis yapilabilir. Eklenmesi istenilen bagka bir madde
var midir?

Ornegin;

* Her hangi bir HTML elementi igerisinde yazili olan bir metni degistirebilir mi?

* Yada bir div elementinin arka plan rengini degistirebilir mi?

[ste, kullanicilarin bu tiirden islemleri gerceklestirebilmesi igin HTML ve CSS kodlar1 yeterli olma-
yabilir. Bunun i¢in farkli kod yapilarina gereksinim duyulur. Bu noktada Javascript:

* HTML igerigini degistirebilir.

e HTML niteliklerini degistirebilir.

* CSSstilini degistirebilir.

* Bu islemleri mantiksal sinamalara gore de yapabilir. Ornegin siteyi ziyaret eden kullanict harf

yerine metin girisi yaptiysa, uyar1 gosterebilir.

Ozetle, HTML web sayfalarinin igerigini tanimlamak, CSS web sayfalarinin bi¢imini belirlemek,

Javascript ise web sayfalarinin davranisini programlamak icin kullanilir. Peki Javascript kodlart nereye

eklenir. Daha 6nce goriildiigi tizere, farkli CSS kodlama yéntemleri gibi Javascript kodlama yontemleri
de vardur.

Javascript Kodlama Yéntemleri

islevsel Olmayan Kullanimi

<!DOCTYPE html>
<html>
<body>
<h2»Hi1zli ama islewvsel olmayan kullanim</h2>
<p id="demo">Paragraf</p>
<button
‘onclick=‘document.getElementById{"demo“).innerHTML = "Butona tiklayinca paragraf deéisti."5'$
Degistir
</button>

</body>
</html>
Hizli ama islevsel olmayan kullanim

Butona tiklayvinca paragraf degigti.
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Head Elementi Arasindaki Kullanimi

<!DOCTYPE html>

<html>
<head>
<scripte
function degistir() { <
document.getElementById(“demo"”).innerHTML = “"Butona tiklayinca paragraf degisti.";
I
</script>
</head>
<body>
¢<h2>»head elementi arasindaki kullanimi </h2>
<p id="demo":Paragraf</p>
<butten type="button” |onclick="degistir()"pDegistir</button>
</body>
</html>

head elementi arasindaki kullanima

Butona tiklavmca paragraf degisti.

Body Elementi Arasindaki Kullanimi

<!DOCTYPE html>

<html>
<body>
<script>
function degistir() { =
document.getElementById("demo").innerHTML = "Butona tiklayinca paragraf degisti.");
}
</script>
<h2>body elementi arasindaki kullanimi </h2>
<p id="demo">»Paragraf</p>
<button type="butten" onclick="degistir()ﬁ)DeEi tir¢/buttonz
</body>
</html>

body elementi arasindaki kullanimi

Butona tiklayinca paragraf degisti.

/—~ 225
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Dis Bir Dosyaya Baglanti Verilerek Kullanimi

<!DOCTYPE html>
<html>
<body>»
<script src="myScript.js"»</script>

<!--Dosyanin icerigi:

function degistir() {
document.getElementById(“demc”).innerHTML = "Butona tiklayinca paragraf degisti.”;

¥

-->

<l-- ya da
<script src="https://www.w3schools.com/js/myScript.js"></script>
<script src="js/myScript.js"»</script>
seklinde de olabilirdi.
-

<h2>D1s bir dosyaya baglanti verilmesi </h2>

<p id="demo">Paragraf</p>

<button type="button" onclick="degistir()">Degistir</button>

</body>
</html>

Das bir dosyaya baglant1 verilmesi
Butona tiklavinca paragraf degisti.

Simdi bu yontemlerden bazilarini kullanarak senaryo temelinde kodlama yapilacaktr.

HTML iCERiGi DEGISTIRME

Javascriptle HTML iceriginin degistirilebileceginden bahsedilmistir. Web sayfamizda bir buton ara-
ciligiyla giincel tarih ve saatin gosterilmesi bu tiirden uygulamalara bir 6rnek olarak verilebilir.

<!DOCTYPE html>

<html>

<body style="font-family:Ubuntu;">
<h2>Gilincel Tarih ve Saat Uygulamasi</h2>»

<button onclick="document.getElementById( demo"’).innerHTML = Date()":Gdster</button>

<l--
Kod Aciklamasi
onclick="document.getElementById( 'demo').innerHTML = Date()"
onclick: kullanici butona tikladiginda
document: sayfa icerisindeki
getElementById( 'demo’): id'si demo olan elementin
innerHTML: icerigini
Date(): giincel tarih ve saat ile degistir.
--

<p id="demo" style="background-color:grey;color:orange;"></p>

</body>
</htmls

226 -—\
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Asagidaki ekran goriintiisiinde “Goster” butonuna her tiklandiginda butonun altndaki saat de de-

gismektedir.

Giincel Tarih ve Saat Uygulamasi

) 2017 10:36:38 GMT+0300 (Turkiye Standart Saaki)

HTML NITELIKLERINi DEGISTIRME

Hatirlanildig: tizere, Heml sayfalar: etiketlerden olusmaktadir. Ornegin div, p, a, button, input, vb.
sayfa ile kullanicinin etkilesimi sonucunda, herhangi bir etiketin 6zelligini Javascript ile degistirmek
miimkiindiir. Ornegin kullanicinin herhangi bir butona tiklamast ile div olan bir etiketi butona ya da

input olan bir etiketi butona doniistiirmek miimkiindiir.

<!DOCTYPE html>
<html>
<body style="font-family: ' 'Verdana'; font-size:1dpx;">

<h2>Elementin Niteligini Degistirme</h2>

<button onclick="Degistir();"»Degistir</button:

<script»
function Degistir() {

document. // sayfa icerisindeki

getElementsByTaghame( ' INPUT")[ 'degistirilecekElement”].
f/ id'si "degistirilecekElement” olan input elementinin
setAttribute( "type', 'button’);

// type niteligini button olarak degistir.

document. //sayfa icerisindeki

getElementsByTaghame( ' INPUT" )| 'degistirilecekElement”].
f/id"'si "degistirilecekElement” olan input elementinin
setAttribute( 'value’, 'Bu bir buton elementi’);

f//value niteligini "Bu bir buton elementi” olarak degistir.

}

<fscr‘ipt>|

</body>
</html>

<input type="text" id="degistirilecekElement"” value="Bu bir veri giris elementi”:>

Kullanici Butona Tiklamadan Once Kullanici Butona Tikladiktan Sonra

Bu bir veri giris elementi || Degistir | |Bubkbmondememi||Deg$ﬂr|

Elementin Niteligini Degistirme | |[Elementin Niteligini Degistirme

//:' 227
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CSS DEGISTIRME

HTML sayfalari bi¢imlendirilirken CSS kullanilmistir. Bu bi¢imlendirme 6zelliklerini de kullani-
cilarin eylemlerine gore (Ornegin bir butona tikladiginda ya da bir veri girisi yaptiginda) Javascriptle
degistirmek miimkiindiir.

<!DOCTYPE html>
<html>
¢<body style="font-family:Verdana; font-size:1dpx;">

<h2>Elementleri Gizleme ya da GOrinidr Yapma</h>

<p id="pl" style="background-coclor:grey;color:orange;">
Bu bir paragraf. Bu bir paragraf. Bu bir paragraf.
</p>

<input type="button" wvalue="Gizle"
onclick="document.getElementById( 'pl’).style.display="none"">

<!--
Elementin Gizlenmesi
butona tiklandiginda, id'si pl olan elementin stilleri icerisinden
display dzelligine none yap.
Mot: ...style.wvisibility="hidden' da kullanilabilir.
-->

<input type="button" wvalue="Gdster"
onclick="document.getElementById( 'pl').style.display="block ">

<l--
Elementin Gorinidr Yapilmasi
butona tiklandiginda, id'si pl olan elementin stilleri icerisinden
Hisplay dzelligine block yap.
Mot: ...style.wvisibility="visible' da kullanilabilir.
-3
</body>»
</html>

Elementleri Gizleme ya da Goriiniir Yapma

| Gizle || Gister |

Elementleri Gizleme ya da Gériiniir Yapma

| Gizle || Giaster |

228 ’:\\
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Simdiye kadar Javascript kullanarak basit etkilesimli kodlamalar yapildi. Artik hedefi daha yiik-
seklere tasimanun sirast gelmedi mi sizce? Hatrlarsaniz, javascript’ de mantiksal sinamalara gore islem
yapilabileceginden bahsedilmisti. Ornegin

* Eger ... olduysa, .... yap.

e Eger ... ise ... degistir.

e Eger...ise ... goster.

Bu sekilde sayisiz senaryolar olusturulabilir. Peki bu sinama islemini javascript ile nasil yapabiliriz?

MANTIKSAL SINAMA

Bu konu baslig1 altinda javascript’ de mantiksal sitnama yapilmasina olanak saglayan kontrol yapilar
goriilecektir.

if-else kontrol yapis1

<script»
if (duruml) {
/f duruml dogru ise, yapilacak kodlama
} else if (durum2) {
S/ durum2 dogru ise, yapilacak kodlama
T else {
S/ duruml ve durum2 disindaki tiim diger durumlarda yapilacak kodlama

}

<fscript>

Simdi, bir senaryo iizerinden if-else kontrol yapist kullanilacaktir. Ornegin siteye giris zamanina
gore kullaniciya “Giinaydin”, “Iyi giinler” ya da “Iyi aksamlar” mesajt veren bir kodlama yapilacaktir.

<!DOCTYPE html>
<html>
<body style="font-family:Verdana;font-size:1dpx;">
<p style="font-weight:bold;">Saate Goére Mesaj Verme</p>

<p id="demo”></p>

<script>
var mesaj, saat; // var kodu ile degisken tanimliyoruz.

saat = new Date().getHours();

// Date() : yeni bir date nesnesi yaratir

// .getHours() : ve date nesnesinin sadece hours yani saatini alir.

if (saat < 10) { // eger saat 10 dan kicikse
mesaj = "Giinaydin”; // mesaj degiskenini "Glnaydin" olarak esitle

} else if (saat < 28) { // eger saat 20 den kiiciikse
mesaj = "Iyi Giinler"; // mesaj degiskenini "Iyi Giinler" olarak esitle

} else { // eger saat bu iki durumun disinda ise yani 2@ ve 208 den biiyiikse
mesaj = "Iyi aksamlar"; // mesaj degiskenini "Iyi Aksamlar" olarak esitle

¥

// 5imdi sira bu mesaj degiskeninin ekranda gosterilmesine geldi.
Iy Uc farkli yontemle kullaniciya mesaj wverilebilir.
document. getElementById( demo’).innerHTML= mesaj;
// Daha dnce gormiis oldugumuz HTML icerigi degistirme
window.alert(mesaj);
// Bir uyari penceresi icerisinde mesaji verme
document.write(mesaj);
// Sayfaya javascriptle yazdirma

</script>

</body>
</html>
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SWITCH KONTROL YAPISI
<scripte
switch(degisken) {
case X:
/f degiskenin x olma durumunda yapilacak kodlama
break;
case y:
/f degiskenin y olma durumunda vyapilacak kodlama
break;
default:
// degiskenin x ve y olmama durumunda yapilacak kodlama
h
<fscript»

\

Simdi bir senaryo {izerinden switch kontrol yapist kullanilacaktir. Ornegin siteye hangi giinde giris
yapildiginin mesajini veren bir kodlama yapilacakeir.

<html>
<body style="font-family:Verdana;font-size:1dpx;">
<p style="font-weight:bold;"> Hangi giin oldugunu bulan kontrol yapisi</p>
<p style="font-weight:bold;padding:38px;background-color:orange;" id="demo"></p>
<script»>
var gun, mesaj; // var kodu ile gun ve mesaj degiskenleri olusturuldu.
gun = new Date().getDay(); // getDay() ile o andaki tarihin giin numarasini gun degiskenine esitliyoruz.
switch (gun) { I/
case @: // giin degiskeni @ ise;
mesaj = "Pazar"; // mesaj degiskenini "Pazar" a esitle
break; // diger durumlari kontrol etmene gerek kalmadi.
case 1: // giin degiskeni 1 ise;
mesaj = "Pazartesi"”; // mesaj degiskenini "Pazartesi" ye esitle
break; // diger durumlari kontrol etmene gerek kalmadi.
case 2: // giin degiskeni 2 ise;
mesaj = "Sali";// mesaj degiskenini "5ali" ya esitle
break; // diger durumlari kontrol etmene gerek kalmadi.
case 3: // giin degiskeni 3 ise;
mesaj = "Carsamba";// mesaj degiskenini "Carsamba™ ya esitle
break; // diger durumlari kontrol etmene gerek kalmadi.
case 4: // gin degiskeni 4 ise;
mesaj = "Persembe";// mesaj degiskenini "Persembe™ ye esitle
break; // diger durumlari kontrol etmene gerek kalmadi.
case 5: // giin degiskeni 5 ise;
mesaj = "Cuma"; // mesaj degiskenini "Cuma” ya esitle
break; // diger durumlari kontrol etmene gerek kalmadi.
case 6: // giin degiskeni 6 ise;
mesaj = “Cumartesi”;// mesaj degiskenini “Cumartesi” ye esitle
// baska durum olmadigi i¢in break kullanmadik.
¥
document.getElementById("demo”).innerHTML = “"Bugiin: " + mesaj;
</script>
</body>
</html>
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Kodlayici Gérevi

* Kontrol yapilarinda kullanilan kodlar test edildiginde sayfa agilir agilmaz javascript kodlarinin
calistigr fark edilecektir. Daha 6nceki érneklerde kullanicinin sayfa ile etkilesimi vardi yani
kullanici bir butona tikladiginda (ya da imle¢ herhangi bir nesnenin tizerine getirildiginde)
javascript kodlari ¢alistyordu.

 Simdi siz kodlayicilardan sayfaya bir etkilesim ekleyerek kontrol yapilarinin galistirilmasi bek-

lenmektedir.

Tekrarli (Dongu) Yapilar

Diger programlama dillerinde oldugu gibi, Javascript’ de de ayn1 kod her seferinde farkl: bir deger
igin ¢alistirilmak isteniyorsa tekrarli yapilar (Dongiiler) kullanilir. Ornegin birden 100 kadar say1 yaz-
dirmak istenirse 100 satir kodlama yapmak yerine bunu 3 satir kodlama ile yazdirabilmek miimkiindiir.
Simdi, senaryolar temelinde tekrarli yapilar kullanilacakur.

For Déngiisii

for (ifade 1; ifade 2; ifade 3) {
// Calistirilacak kod blogu
¥

// ifadel: Kod blogu baslamadan &nce dongiiniin baslama degerini belirtir.
/f difade2: Kod blogunun ¢alisma kosulunu tanimlar.
f/f difade3: Kod blogu calistirildiktan sonra her defasinda calistirilacak kodu tanimlar.

1-100 arasindaki sayilarin 3’e ya da 5’ boliinenlerini yazdiran javascript kodlamast

<!DOCTYPE html>
<html>
<style>
body {font-family:Verdana;font-size:14px;}
#demo  {padding:15px; margin:18px; background-color:#ffccee;}
<fstyle>
<body>
<h2>For Déngiisii Ornegi</h2>
<p id="demo"></p>

<script>
// var ile bir i degiskeni tanimliyoruz.
var i;

// i=1 den i<=180 (188 dahil) olana kadar her seferinde for icerisindeki kod bulogunu calistir.
// (i++) Kod blogu her seferinde galistirildiginda ise i degiskenini son degerinden 1 artair.
for(i=1; i<=180; i++)

{
f/ i%3: 1 degerinin 3 ile béliimiinden kalani verir.
J// i%5: i degerinin 5 ile bdlimiinden kalani verir.
// || (veya isareti) : kosullardan herhangi birinin saglanmasi durumunda kod blogu calistirilir.
if(i%3==0 || i%5==0){
/1 (+=) : bir tnceki degerin lizerine yeni degerin eklenmesini saglar.
S+, ") : i degerinden sonra ", " string degerini ekler.
document.getElementById( demo’).innerHTML += 1 + ", ;
¥
¥
</script>
</body>»
</html>
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For Déngiisii Ornedi

3,5,6,9,10, 12, 15, 18, 20, 21, 24, 25, 27, 30, 33, 35, 36, 39, 40, 42, 45, 48, 50, 51,
54, 55, 57, 60, &3, 65, 66, 69, 70, 72, 75, 78, 80, 81, 84, 85, 87, 90, 93, 95, 96, 99, 100,

While Déngiisii

while (kosul) {
// Calistirilacak kod blogu
I

/{ kosul: belirtilen kosul dogru oldugu siirece kod blegu calistirilar.

1 den n’ e kadar olan sayilarin toplami

<!DOCTYPE html>
<html>
<style>
body {font-family:Verdana;font-size:14px;}
#demol, #demo2 {padding:15px; margin:18px; background-color:#f2f2f2;}
</style>
<body>
<h2>While Déngiisii Ornegi</h2>
<p id="demol"></p>
<p id="demo2"></p>

<script>
// var ile kullanacagimiz degiskenleri tanimliyoruz.
var i, n, tektoplam, cifttoplam;

// degiskenlerin baslangic¢ degerini atiyoruz.
i=1; tektoplam=08; cifttoplam=8;

// kullanicidan bir veri girmesini istiyoruz.
n= prompt("Bir sayi griniz.”);

// 1 <= n (ya da i<n+1) : 1, n+l den kiiciik olana kadar
fﬂher seferinde kod bulogunu calistir.
while(i<=n)

// 1 nin ikiye bd&liiminden kalanin sifir olup olmadigini kontrol et.
if (i%2==0){ // eger sifirsa (yani ¢ift sayi)

// cifttoplam degiskenine i kadar toplam sayi ekle

cifttoplam += i;
} else { // eger sifir degilse (yani tek sayi)

/] tektoplam degiskenine i kadar toplam sayi ekle

tektoplam += i;

¥

i++; // 1 yi en son degerinden 1 artir.

document.getElementById( demol’).innerHTML+=
"1 den "+ n +" e kadar olan <mark>cift</mark> sayilarin toplami: <mark>"+ cifttoplam + "
</mark>";

document.getElementById( demo2").innerHTML+="1 den "+ n +" e kadar olan <mark
style=background-color:orange;>tek</mark> sayilarin toplami: <mark style=background-
color:orange;>"+ tektoplam + "</mark>";

</script>

</body>
</html>
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Bir say giriniz.

5

Tamam iptal

While Déngiisii Ornegi

1 den 5 e kadar olan gift sayilann toplami: &

1 den 5 e kadar olan Eek sayilann toplami: 8

Dikkat!

f// ----5tring Birlestirme islemi —————————

document.getElementById( ' demol').innerHTML
=
"1 den "+ n +" e kadar olan <mark>»cift</mark>» sayilarin toplami: <mark>"+ cifttoplam + "</mark>";

Javascript’ de herhangi bir degiskenin degerini sadece metin, sadece say1 atanabilecegi gibi HTML
ya da CSS kodlar1 olarak da atanabilir. Yukaridaki kodlama bir string birlestirme islemidir. Burada
kullanicinin girmis oldugu n sayist ile toplam sayilari bir anlam ifade edebilecek sekilde birlestirilmistir.
Javascript, bu kodlari web sayfasi igerisine sadece yazmakla gorevlidir. Bu kodun nasil gériintiilenecegi
ise daha 6nceden de deginildigi tizere tarayicinin gorevidir.

Do While Déngiisii

do {
// Calistirilacak kod blogu
} while (kosul)
// kosul: belirtilen kosul dogru oldugu silirece kod blogu calistirilir.

//  "do while" dongiisiiniin while ddngilisiinden farki

L

//  kosulun dogru olup olmadigini kontrol etmeden dnce kod blogunu bir kez ¢alistirmasidir.

Kodlayic1 Gérevi
* do while dongiisiinii kullanarak kullanicinin girmis oldugu say1 kadar rastgele say1 iireten bir
javascirpt kodlama yapiniz.
* Ipucu
- Math.random()
- Math.floor()

_
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FONKSIYON YAZIMI

Fonksiyonlar belirli bir gorevi gerceklestirmek i¢in tasarlanmis kod bloklaridir. Herhangi bir eylem
sonucunda ¢agrildiklarinda yiirtitiilmeye baglarlar.

Fonksiyonlarla ilgili daha 6nceden siteyi ziyaret eden bir kullanicinin bir butona tiklamasiyla ele-
mentlerin niteligini degistirebilen bir kodlama yapilmisti. Bu senaryo tizerindeki kodlama iki béliime
ayrilabilir.

I.  Elementlerin niteligini degistiren kod blogu

<script>»
function Degistir() {

document. [/ sayfa icerisindeki
getElementsByTaghlame( 'INPUT' [ 'degistirilecekElement’].
f/ id'si “"degistirilecekElement” olan input elementinin
setAttribute( 'type’, "button');

f// type niteligini button olarak degistir.

document. f/sayfa icerisindeki
getElementsByTaglame( " INPUT" [ ‘degistirilecekElement’].
f/id’'si “"degistirilecekElement” olan input elementinin
setAttribute( 'value', 'Bu bir buton elementi'};

f/value niteligini "Bu bir buton elementi™ oclarak degistir.

<fscriptﬂ

II.  Kullanict bir butona tikladiginda elementlerin niteligini degistiren kod blogunun ¢agrilmas:

<button onclick="Degistir();"*Degistir</buttons

Simdi fonksiyon kullanim yontemlerini kargilagtirmali olarak inceleyelim.

J/ Yontem 1
// Basit Fonksiyon Kullanima
function fonksiyonAdil() {
f// fonksiyon cagrildiginda calistirilacak kod blogu
i

J/ Yontem 2

// Fonksiyonun kod blogunun ¢alistirilabilmesi ic¢in

[/ disaridan degisken gonderilmesi gereken

f// fonksiyon kullanimi

function fonksiyonAdi2{a, b, ...) {
// fonksiyon cagrildiginda calistirilacak kod blogu
// ©ornegin a ile b nin toplamini hesaplama

¥

// Yontem 3 (Bu ydntem yukaridaki iki yéntem icin de kullanilabilir)
// Fonksiyonun kod blogunu calistirildiktan sonra
// bir deger dindiiren fonksiyon kullanimai
function fonksiyonAdi3(...){
f// fonksiyon cagrildiginda calistirilacak kod blogu
return geriDondurulecekDeger;
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Uygulama
Asagida kullanicinin dogum tarihine gore yasini hesaplamayan bir kodlama 6rnegi paylagilmugtir.

1-  Kullanicinin dogum tarihini girebilecegi bir sayfa tasariminin yapilmasi

Dogum Tarihini Giriniz | Hesapla |

2-  Kullanicinin dogum tarihine gore yasini hesaplayan fonksiyonun yazilmasi

f/ Yontem 1 ile kullanicinin yasini hesaplama
function Hesapla(){

Jf id'si yil olan bir input nesnesinden kullanicinin dogum tarihini alma
var dogumtarihi = document.getElementById('yil').value;

/f glincel tarihi alma
var gunceltarih = new Date().getFullYear();

/{ yas1i hesaplama
var yas = gunceltarih-dogumtarihi;

/fvyas1 hesapladiktan sonra kullaniciya gdsteren fonksiyonu cagirma
Goster(yas);

3-  Kullanicinin yasini gdsteren fonksiyonun yazilmasi

Jf Yontem 2 ile kullanicinin yasini gdsterme

function Goster(a){
/f 1id'si mesaj olan elementin igerisinde yasi kullaniciya gosterme
document.getElementById( mesaj’').innerHTML= "Yasiniz: "+ a;
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4-  Javascirpt Kodlari ile HTML kodlarinin birlestirilmesi

<!DOCTYPE html>
<html>
<stylex
body {font-family:Verdana;font-size:14px;}
h2 {padding:5px;background-color:orange;}
dogumtarihi {
background-color:#+f3f3f3;padding:3@px;display:block;
}
mesaj {
background-color:#+4f4f4;padding:3@px;display:block;
margin-top:3@px;color: orangeﬂvisibility:hidden;\
}
</style>
<body>
<h2>Fonksiyon Kullanim Ornegi</h2>
<div>
<dogumtarihi>
<input id=yil type=text walue='Dogum Tarihini Giriniz'>
<input type=submit value='Hesapla’' 0nc1ick="Hesap1a()t">
</dogumtarihizx
<mesaj id="mesaj">

</mesaj>
<fdivy

<script>»
S/ Yontem 1 ile kullanicinin yasini hesaplama
[function Hesapla(){]

Jf id'si yil olan bir input nesnesinden kullanicinin dogum tarihini alma
var dogumtarihi = document.getElementById( yil').value;

J/ gincel tarihi alma
var gunceltarih = new Date().getFullYear();

// vasi hesaplama
var yas = gunceltarih-dogumtarihi;

/fvasi hesapladiktan sonra kullaniciya gisteren fonksiyonu cagirma
—— [Goster(yas);]
h

Jf Yontem 2 ile kullanicinin yasini gdsterme
—> | function Goster(a){ |
J/ 1d'si mesaj olan elementin i¢erisinde yasi kullaniciya gésterme
document.getElementById( 'mesaj’).innerHTML= “Yasiniz: "+ a;
document.getElementById('mesaj').styleivisibility='visible'ﬂ<<—————————

}
</script>

</body>

</htmly|
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Bu 6rnekte, Yontem 1 ve Yontem 2’ ye gore fonksiyon kullanimlart birlegtirilmistir. Simdi, drnek
Yontem 3 © e gore degistirilecektir.

<script>
J/ Yontem 1 ile Kullanicinin Yasini Gdsterme
function Goster(){

Jf id'si yil olan elementin degerini alma.
var dogumtarihi = document.getElementById('yil").value;

// id'si mesaj olan elementin icerdisinde yasi kullaniciya gbsterme
document.getElementById( ‘'mesaj”).innerHTML= "Yasiniz: "+ Hesapla(dogumtaﬂihij;
document.getElementById( mesaj").style.visibility="visible’;

¥

Jf Yontem 3 ile Kullanicinin yasini hesaplayip geri déndiirme

function Hesapla(a){| <

// glincel tarihi alma
var gunceltarih = new Date().getFullYear();

[/ fonksiyon icerisine gbnderilen degeri kullanarak yasi hesaplama
var yas = gunceltarih-a;

//yas1 hesapladiktan sonra, fonksiyonun cagrildigi yere gdnderme
return yas,;

}

</script>

Kodlayic1 Gérevi

* Yukaridaki 6rnekte verilen senaryoya gore Yontem 1 ve Yontem 3 kullanildi. Peki sizce kulla-
nict ile etkilesim sirasinda ilk olarak hangi fonksiyonu ¢agirilmalidir?

<dogumtarihi>
<input id=yil type=text value='Dogum Tarihini Giriniz'>
<input type=submit value='Hesapla'|onclick=" ? ">|
</dogumtarihi>

DiZiLER
Diziler, birden gok degeri tek bir degiskende depolamak igin kullanilir. Onceki 6rneklerde, her bir

deger icin yeni degisken tanimlamalari yapildi. Ornegin:

var otol= "Wolvo™;
var otols= "Opel™,
var oto3= "Ford™;

var takiml= "Corumspor”™;
var takim2= "Muglaspor™;
var takim3= "Gen¢lerbirligi”,
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Bu tiirden bir degisken tanimlama yerine, benzer niteliklere sahip olan degiskenler bir dizi degisken-
de toplanabilir ve daha kolay yénetilebilir. Ornegin:

var otolar= ["Volve™, "Opel™, "Ford™];
var takimlar= ["Corumspor™, "Muglaspor", "Genglerbirligi™];
ya da
var otolar =  new Array(“Volvo", "Opel”, "Ford");
var takimlar= new Array("Corumspor”, "Muglaspor”, "Genclerbirligi™);

Yukaridaki iki 6rnek de ayni seyi yapmakreadir. Basitlik, okunabilirlik ve kodun ¢alistirilma hizi i¢in
birincisinin kullanilmas: tavsiye edilmektedir. Peki, dizi igerisindeki bir 6geye (6r: Muglaspor) nasil
ulagilabilir?

Diziler, igerisindeki 6gelere erismek icin sayilart kullanir. Bu sayilar 0° dan baglayarak dizinin ige-
risindeki 6ge sayisindan 1 eksik deger arasinda olabilir. Ornegin takimlar dizisi 3 6ge igermeketedir.
Burada “Muglaspor” degerini ekrana yazdirmak igin;

document.getElementById("demo"”).innerHTML = takimlar[1];

kodlamasi kullanilabilir. Dizinin tiim 6gelerini ekrana yazdirmak igin ise,

document.getElementById( mesaj’).innerHTML = takimlar;

Uygulama

Simdi bir senaryo temelinde yukardaki érnekler kodlanacaktir. Kullanicinin girmis oldugu degere
gore dizinin elemanini ekranda gdsteren bir kodlama asagidaki sekilde olabilir.

1- Kullanicinin veri girig yapabilmesi icin HTML kodlar1

<dizi>

<input id=eleman type=text value="Dizinin kacinci elemani’>

<input type=submit value='Gdster' onclick="Goster(document.getElementById{ eleman’).value);">
<fdizi>

2- Kullanicinin girmis oldugu degere gore dizinin égesini gosterme

<script>
function Goster(a){
var otolar= ["Volve", "Opel"™, "Ford"];
var takimlar= [“Corumspor”, "Muglaspor", "Genclerbirligi"];
document.getElementById{ 'mesaj').innerHTML = takimlar[a];

}

<fscript>
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Ekran Cikust

|2 | | Gaster |

Genglerbirligi

Hatrlanacag tizere, bu gibi durumlar igin bir mantiksal stnama yapilmas: gerektigi daha dnceden 6g-
renilmisti. Buna gore kullanici herhangi bir deger girmez ya da dizinin 6ge sayisi araliginda olmayan
bir deger girdiginde dizinin tiim &gelerini ekrana yazan bir kodlama yapalim.

<script»
function Goster{a){

var takimlar= ["Corumspor™, "Muglaspor", "Gen¢clerbirligi™];
if (a==8 || a==1 || a==2)
1

document.getElementById( ' mesaj').innerHTML = takimlar[a];
T oelse {

document.getElementById( 'mesaj').innerHTML = takimlar;
¥

¥

<fscript>

Ekran Cikust

|5 || Goster |

Corumspor, Muglaspor,Genglerbirligi
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BASIT Dizi iSLEMLERI

Onceki 6rneklerde sabit bir dizi tanimlayarak, dizi icerisindeki 6gelere erisilmeye calisildi. Simdi ise,
diziye 6ge eklemek, silmek, degistirmek gibi islemler goriilecektir.

1- Dizinin 6gelerini degistirme

En basit sekliyle dizinin herhangi bir 6gesi asagidaki gibi degistirilebilir.

<script»
var meyveler = ["Muz", “"Portakal™, "Elma"];

meyveler[8] = "Kiwi";

meyveler[1l] = "Kiraz";

meyveler[2] = "Visne";
</script>

2- Kullanicinin se¢mis oldugu degeri dizinin bagina ya da sonuna ekleme ve dizinin bagindan
ya da sonundan veri silme

HTML kodlar:

<basitdizi>
<select id="oto">
<option value="Anadol”>Anadol</option>
<option value="Mercedes">Mercedes</option>
<option value="S5aab">Saab</option>»
<option value="Audi">Audi</option>
<option value="Tata"»Tata</option>
<option value="Subaru">Subaru</option>
<fselects
<button id="Ekle" onclick="Ekle(document.getElementById({ 'oto"').value);">»Ekle< /button>
<button id="5il" onclick="5i1();">Sil</button>
</basitdizi>

Javascript Kodlar1

<script>»
var otolar = ["Velwo", "Opel", "Ford"];
function diziGoster(){
document.getElementById( demo’).innerHTML= otolar;
¥
function Ekle(a) {
otolar.push(a); //gonderilen degeri dizinin sonuna ekler.
otolar.unshift(a); //gonderilen degeri dizinin basina ekler.
diziGoster();
¥
function 5i1(){
otolar.pop(); //dizinin sonuncu @gesini siler.
otolar.shift(); //dizinin birinci ([@]) Ogesini siler.
diziGoster();

¥
<fscript>
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3- Dizinin Herhangi Bir Yerine (61: 3. Ogesinden sonra) Yeni Bir Oge Ekleme ya da Herhangi
Bir Ogesini Degistirme
HTML kodlar:

<basitdizi>»
¢select id="oto">»
<option value="Anadol">Anadol</option>
<option value="Mercedes">Mercedes</option>
<option value="5%aab"»%aab</option>
<option value="Audi">Audi</option>
<option value="Tata"»Tata</option>
<option value="Subaru”>5ubaru</option>
<fselect>
<input id="kacinci" wvalue="Kac¢incidan itibaren">»
<input id="degistirilecek” value="Degistirilecek Oge">
<button id="islem" onclick="diziIslem();">Islem</button>

¢/basitdizi>

Javascript Kodlar:

<script»

var otolar = ["Volwo", "Opel"”, "Ford"];

function Ekle(a, b, c) {
otolar.splice(a,b,c);
Jf b=0 gelecegi icin bu bir ekleme islemidir.
document.getElementById( demo’).innerHTML= otolar;

¥

function Degistir(a, b, c){
otolar.splice(a,b,c);
// b @ dan farkli bir deger gelecefi icin bu bir defistirme islemidir.
document.getElementById({ demo’).innerHTML= otolar;

¥

function diziTslem(){
var yenioge = document.getElementById({ 'oto').value;
var kacinci = document.getElementById{ kacinci')}.value;
var degistirilecek = document.getElementById( degistirilecek’).value;
if (degistirilecek == @) {

Ekle(kacinci, degistirilecek, yenioge);
1 else {
Degistir{kacinci, degistirilecek, yenioge);

¥
¥

<fscript»
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4. Dizinin Ogelerini Siralama

Programlama dilleri ile iki tiir siralama yapilabilir. ilk olarak harf, metin ya da sayilart alfabetik
siralayabilir Or: 0, 1, 10, 2, 20, a, ab, b, bd). Ikinci olarak ise sayilart numerik olarak siralayabilir (Or:
0, 1, 2, 10, 20). Javascriptle de dizi igerisindeki 6geleri alfabetik ya da numerik sekilde siralayabilirsiniz.
Bu islem igin .sort() komutu kullanilir. sort(), varsayilan olarak degerleri metin olarak siralar. "Ankara’,
"10" ve “?” 6gelerini kiyaslandiginda, rakamlar harflerden daha dnce geldigi i¢in 10 ilk sirada olmalidir.

a” harfi “m” den 6nce geldigi i¢in de dizinin siralamasi 10, Ankara, Mugla olur. Sayilar metin halinde
siralanirsa "25", "100"den biiytiktiir, ¢linkii "2", "1"den biiytiktiir.

HTML Kodlar:

<style>

body {font-family:Verdana;font-size:14px;}

h2 {padding:5px;background-color:orange;}

h3, basitdizi {
background-color:#f3f3f3;padding:3@px;display:block;
¥

.demo {
background-color:#ft4+4+4 ; padding : 38px;display:block;
margin-top:38px;color: orange;
¥

button:hover{background-color:orange;

¥
<fstyle>

<h2>JavaScript Dizi Siralama</hi:»

<button onclick="AlfabetikSiralama()">Alfabetik Siralama</button:>
<button onclick="NumerikSiralama()">Numerik Siralama</button>

<p id="demo" class="demo"></p>
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<script»
//5a

var

//5a

var metinlcerenDizi = ["ankara™, "mugla”, "istanbul"];

//He

var

//Di

func

}

f/sayfa ilk yiiklendiginde dizilerin ilk halini gdstermek i¢in fonksiyonu cagiriyoruz.

Gost

func

¥

func

¥

</script

dece sayilardan (int) olusan dizi
sayilcerenDizi =
dece metinden (string) olusan dizi

m sayl hem de metinden olusan dizi
harfMetinVeSayilcerenDizi =
zileri ekrana yazdiran fonksiyon
tion Goster() {

document. getElementById{"demo").innerHTML = sayilcerenDizi + "<br/»<br/>";
document. getElementById{ "demo").innerHTML +=
document.getElementById{"demo").innerHTML +=

er();

tion AlfabetikSiralama() {

f/sort() dizi 8gelerinin alfabetik siralanmasini saglar.

sayilcerenDizi.sort();
metinlcerenDizi.sort();
harfMetinVeSayilcerenDizi.sort();

f/dizi 8gelerinin siralnmis hallerini g&stermek icin fonksiyonu ¢agiriyoruz.

Goster();

tion MumerikSiralama() {

J/f dizi dgelerinin numerik siralanmasi icin
// sort() kodunu farkli bir bigimde kullaniyoruz.

sayilcerenDizi.sort{function{a, b){return a - b});
metinlcerenDizi.sort{function{a, b){return a - b});
harfMetinVeSayilcerenDizi.sort(function(a, b){return a - b});

// sort(function(a, b){return a - b}) kodu

// her dizi &gesini iikili olarak karsilastirar.

[/ eger kiiclkten bilylige siralamak istiyorsak a-b

// blyikten kiiclige siralamak istiyorsak b-a dondiiriilir.

Goster();

>

[48, 100, 1, 5, 25, 18];

[e&, 48, 34, "ankara", "mugla", "istanbul"];

metinlcerenDizi + “"<br/»><br/>";
harfMetinVeSayilcerenDizi;

Ekran Ciktilart

_ Numerik Siralama

1,10,100,25,40,5
ankara,istanbul, mugla

34,48,6,ankara, istanbul, mugla

| Alfabetik Siralama || Numerik Siralama |

1,5,10,25,40,100
ankara, mugla,istanbu

6,34,48,ankara,mudla,istanbu

v
el



NESNELER

Gergek yasam icerisinde herhangi bir nesne diisiiniiniiz. Ornegin bir bilgisayari ele alalim. Genel bir
nesne ismini igeriyor degil mi? Bir diger ifadeyle bir bilgisayar tiir, renk, islemci, ram gibi 6zelliklerin alt
ozelliklerinin birlesiminden dogan bir varlig: simgeliyor.

|
Tird
1

Masaiistii Siyah Intel 16GB
D Beys AMD e
Tall)let Kmlnm 4C;B

Akills :Felefon M;.vi 2GIB

Sekil 9: Bilgisayar Nesnesinin Ozellikleri

Benzer sekilde kisileri, arabalart nesnelestirmek miimkiindiir. Peki bu nesne yapisi kodlama yapmak
ne ise yarar?

Dizileri kullanarak benzer niteliklere sahip olan degiskenler tek bir degiskende toplanabilir.

var bilgisayarlar = ["Asus”,"Casper”,"Dell”,"IBM","Lenova", "Vestel" ]|

Peki, sekil 9 ‘daki bilgisayar ézellikleri bir degiskende nasil tutulabilir? Iste bu durumda nesne temel-
li degisken tanimlanabilir. Javascript’te bu islem asagidaki gibidir:

|var bilgisayar = { turu:"Dizisti”, marka:"Asus”, rengi:"siyah”, islemci:"AMD™, ram:"4GB" };

Dizi icerisindeki herhangi bir 6geye erisirken dizi sira numarast (Or: dizi [0]) kullanilirdi. Nesne
icerisindeki bir 6geye erisirken de, “nesne” . “ozelligi” seklinde erisilebilir.

var bilgisayar = { turu:"Diziistd", marka:"Asus”™, rengi:"siyah”, islemci:"AMD™, ram:"4GB™ };

document.getElementById({"demo").innerHTML = bilgisayar.turu + "|" + bilgisayar.marka;

Uygulama

Kullanicinin girmis oldugu bilgisayar 6zelliklerini bir nesneye aktaran ve bu nesneleri bir dizi ieri-
sinde tutup girilen bilgisayar 6zelliklerini bir tabloda gosteren sayfa kodlamasini yapiniz.
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1. Kullanicinin Girmis Oldugu Bilgisayar Ozelliklerini Bir Nesneye Aktarma

HTML Kodu

<h2:Dizi ve Nesne Kullanimi</h2:

Ldive
<Nesnes

Tiird:
<select id="tur”>
<option walue="Diziistl">Diziistii</option>
<option wvalue="Masaiistil"»Masalistii</option>
<option value="Tablet">Tablet</opticon>
<option value="Ak1ll1 Telefon"»>Akilli Telefon</option:>
£ /select:
<br/><br/>
Markasi:
<select id="marka">
<option walue="Asus">Asus</option>
<option value="Casper"»Casper</option>
<option value="Dell"»>Dell</option:
<option value="IBM">IBM</option>
<option value="Lenova">Lenova</option>
<option wvalue="Vestel">»Vestel</option>
<fselects
<brfe><br/>
Rengi:
<input id="renk" type=text>»
<br/><br/>
iglemci Modeli:
<select id="islemci™>»
<option wvalue="Intel"»Anadol</option>
<option wvalue="AMD">Mercedes</option>
<fselects
<br/>»<br/>
RAM Kapasitesi:
<input id="RAM"type=text>
<br/><br/>»
<button id="Ekle" onclick="Ekle();">Ekle</button>
<button id="5il" onclick="5il();">5il</button>

<fnesne»
<fdiv>

<div id="tablo"»«<!-- Nesneleri burada tablo seklinde gisterecegiz. --></div>
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Javascript Kodu

function Ekle() {
// Ozellikleri atanmamis bir nesne tanimladik
var bilgisayar = { tur:" ", marka:" ", islemci:

non

, ram:™ ", fiyat:" "};

// Daha sonra kullanicinin girmis oldugu verileri atiyoruz.
bilgisayar.tur = document.getElementById( tur').value;
bilgisayar.marka = document.getElementById( ‘marka"').value;
bilgisayar.islemci = document.getElementById( 'islemci').value;
bilgisayar.ram = document.getElementById( 'ram').value;
bilgisayar.fiyat = document.getElementById( fiyat').value;

¥

2. Olugturulan Nesneleri Bir Dizi Igerisinde Tutma

var dizi = []; //i¢i bos bir dizi tanimladik.
function Ekle() {
// Ozellikleri atanmamis bir nesne tanimladik
var bilgisayar = { tur:" ", marka: , islemci:

non nwoon

// Daha sonra kullanicinin girmis oldugu verileri atiyoruz.
bilgisayar.tur = document.getElementById( tur').value;
bilgisayar.marka = document.getElementById( marka').value;
bilgisayar.islemci = document.getElementById( 'islemci').value;
bilgisayar.ram = document.getElementById( ram').value;
bilgisayar.fiyat = document.getElementById( fiyat').value;

// Kullanicinin girmis oldugu verileri tutan nesneyi diziye ekliyoruz.
dizi.push(bilgisayar);
h

3. Dizi Igerisindeki Nesneleri Bir Tabloda Gésterme
Yeni CSS Kodlar1

/*tablonun tek (1,3,5,7) satirlarinin arkaplan rengini ayarladik*/
tr:nth-child(odd) {background: #CCC;}

/*tablonun c¢ift (2,4,6,8) satirlarinin arkaplan rengini ayarladik*/
tr:nth-child(even) {background: #bff442;}

/*tablonun ilk satirainin (baslik) arkaplan rengini ayarladik®/
tr:first-child {background: #ffa58@;}

Jf*tablonun satirlari icerisindeki hiicrelerin i¢ boslugunu ayarladik*/
td {padding:5px; }
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Javascript Kodu

var dizi = []; // i¢i bos bir dizi tanimladik.
// tablonun HTML kodlarini tutacagimiz bir defisken tanimladik.

var tablokKodu;

function diziGoster(){

S/ ilk olarak bir tablo etiketi actak.

tabloKodu = "<table>";

// tablonun ilk satirini (basliklar) olusturduk.

tabloKodu += "<tr>";

tabloKodu += "<td»>Tird</td>";
tabloKodu += "<td:Markasi</td>";
tablokKodu += “<td>f$lemcisi<ftd>“;
tabloKodu += "<td»Bellegi</td>»";
tabloKodu += "<td>»Fiyvati</td>";
tabloKodu += "</tr»";

/f dizinin ig¢erisinde ne kadar nesne Ogesi varsa,

for (var 1 = 08; i< dizi.length; i++)
{
[/ o kadar yeni satir ekliyoruz.
tabloKodu += "<tr>";

[/ her yeni satirda
Jf dizi icerisindeki nesnenin Gzellikleri

// ayri ayri
tabloKodu +=
tabloKodu +=
tabloKodu +=
tablokKodu +=
tabloKodu +=

Jf actigaimiz
tablokKodu +=

¥

// kodlamanin basinda actigimiz tablo etiketini kapattik.

siitunlarda gosterilecek.
“etdrT+dizi[i].tur+</tde";
"etd>"+dizi[i]-marka+"</td>";
"otd>"+dizi[i].islemci+"</td>";
"etdrU+dizi[i].ram+ "< tde"
“ctd>"edizi[i].fiyats </td>";

yveni satir etiketini kapativoruz.

"ftre";

tabloKodu += "</table>";

ff son olarak, olusturmus oldugumuz HTML' yi kullaniciya gdstermek icin
J/ id'si tablo olan elementin icerisine tabloKodu degiskenini ekledik.
document.getElementById( tablc').innerHTML = tabloKodu;
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function Ekle() {
7 Ozellikleri atanmamis bir nesne tanimladik
var bilgisayar = { tur:™ ", marka:” ", islemci:" ", ram:" ", fiyat:" "};

[/ Daha sonra kullanicinin girmis oldugu verileri ataiyoruz.
bilgisayar.tur = document.getElementById{ tur’).value;
bilgisayar.marka = document.getFElementById({ marka").value;
bilgisayar.islemci = document.getElementById( ' islemci’).value;
bilgisayar.ram = document.getElementById{ ram’).value;
bilgisayar.fiyat = document.getElementById( ' fiyat').value;

dizi.push({bilgisayar);

/{ Her yeni bir nesne eklendiginde, dizi icerisindeki nesneleri
[/ ekrana yazdiracak fonksiyonu ¢agiriyoruz.
diziGoster();
¥
function 5i1() {
dizi.pop();
diziGoster();

¥

/f Kullanicinin girmis oldugu verileri tutan nesneyi diziye eklivoruz.

Ekran Ciktist

Tara:
Markas:
Islemci Modeli:

RAM Kapasitesi: 8GB |

Fiyat (KDV' siz): 2500 TL |

Masalstl 1500 TL
Tablet Vestel Intel 2GB 600 TL
Alalh Telefen Lenowva  AMD 2GB 750 TL
Dizastda Asus AMD 8GB 2500 TL
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5. VERi TABANI YONETIMI

Veri tabani yonetimine gegmeden 6nce, bir 6nceki iinitede Javascript ile kullanicinin girmis oldugu
bilgisayar ozelliklerini ekranda gosteren uygulamay1 biraz tartisalim.

Tara Markas! Islemcisi Belledi Fiyat
Masadstl Casper Intel 6GE 1500 TL
Tablet Vestel Intel 2GB 600 TL
Alall Telefon Lenova AMD 2GB 750 TL
Dizasti Asus AMD 8GB 2500 TL

Kullanicr sayfaya baglandiginda, yukaridaki gibi bilgisayarlar 6zelliklerini girmis olsun. Sonrasinda
tarayicisini agip kapattiginda bu girilen bilgilere ulagilabilir mi?

Su ana kadar yazilan kodlar buna izin vermez. Peki girilen bilgilere sonradan ulagabilmek i¢in ne
yapilabilir? Bunun web programlamada temel olarak iki yontemi var:

* Birincisi istemci tarafinda cookie (cerez) yénetimi
* Ikincisi ise sunucu tarafinda veri tabani yonetimi

Bu béliimde, kullanici tarafindan girilen verilerin tutulmasi i¢in sunucu tarafinda veritabani yéne-
tim sistemlerinin kullanimi tizerinde durulacak. Eger Microsoft Excel ve Microsoft Access’in kullanimi
konusunda bilgi sahibiyseniz bu {inite kazanimlarint daha kolay kavrayip uygulayabilirsiniz. Bununla
birlikte, daha 6nce bu programlart hi¢ kullanmadiysaniz bile kitaptaki uygulama 6rnekleri ile veri taba-
n1 yonetiminin nasil yapildigi ile ilgili bilgi diizeyinizi artrabilirsiniz.

VERi TABANI

Veri tabani; kolayca erisilebilecek, yonetilebilecek ve giincellenebilecek sekilde diizenlenmis bir bilgi
toplulugudur. Veriler, satirlar, siitunlar ve tablolar hilinde organize edilir ve ilgili bilgileri bulmay1 ko-
laylastirmak icin kayit halinde eklenir. Ornegin okullarinizda kullanilan e-Okul Web Sitesi sizinle ilgili
tiim bilgileri bir veri tabaninda tutmaktadir. Bunun yani sira hastanelerdeki hasta, doktor, tedavi, tet-
kik bilgileri, bankalardaki; miisteri, mevduat, kredi bilgilerinin hepsi bir veri tabaninda tutulmaktadir.

Veri tabani sistemleri, veri tekrarlarini ortadan kaldirarak veri biitiin-
ligiintin saglanmasina ve verilerin bir diizen i¢inde tutulmasina olanak Veritabani Sistemleri
saglar. Kodlayicilarin kullanabilecegi birgok veri tabani sistemi vardir.
Bunlar yandaki sekilde gosterilmektedir. Bu tinitede, ticretsiz bir veri ta-
bani yénetim sistemi olan MariaDB yonetimi ele alinacakur.

* MySQL
* MariaDB

MariaDB, MySQLin kaynak kodundan tiiremis, iicretsiz olarak « Microsoft SQI

kullanilabilen iliskisel veri tabani sistemidir. Iliskisel veri tabani ise veri

tabani igerisinde bir¢ok tablo kullanildigt ve tablolar arasinda iliskiler * Microsoft Access

kuruldugu bir yapidir. * PostgreSQL
Tablolar arasindaki bir iliski bir tabloya, bagka bir tablodaki kaydi * Oracle

baglamayi saglar. Bu sekilde veriler daha az yer kaplar ve islemleri kolay- * Sybase

lasturir. * Berkeley
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XAMPP KURULUMU
XAMPP iicretsizdir, yiiklenmesi kolaydir. Icerisindeki PhpMyAdmin paneli MariaDB veri tabani-

nin yonetimini saglar.

ler uygulamalardan biridir. PHP ile yazilmuis ticretsiz bir aragtir. Yandaki QR Kodu ya da
dipnottaki adresi kullanarak kullanmis oldugunuz isletim sistemine uygun olan yazilimi

indirebilirsiniz.

XAMPP kurulumunun nasil yapilacagr ile ilgili internette, “XAMPP Kurulumu” anah-

XAMPP

Apache + MariaDB + PHP + Perl

tar kelimeleri ile bir arama yaptiginizda, bircok gorsel anlatimli metin ya da video bulabi- %g :

lirsiniz. Bunun diginda, yandaki QR kodunu kullanarak ya da dipnottaki web adresini
ziyaret ederek yazar tarafindan secilmis video anlatimini kullanabilirsiniz.

Bilgisayariniza XAMPP kurdugunuzda, kurulum yapmis oldugunuz bilgisayar: basit bir web sunu-
cusuna doniistiirmiis olursunuz. Daha dnceden bilgisayariniz bir web sitesine baglanirken ve istemci
olarak calisirken artik sunucu olarak da calisabilir. Daha acik bir ifadeyle kendi bilgisayarinizda olus-
turmus oldugunuz bir web sitesinin kaynaklarina yine kendi bilgisayarinizin tarayicisini kullanarak
erisebilirsiniz. Bir sonraki tinitede bu konu daha detayli incelenecektir.

MARIADB VERi TABANI YONETIMI

Bilgisayarinizda herhangi bir tarayici agilip ve http://localhost/phpmyadmin/ adresine baglanilir.
Burada localhost, web sitesi kaynaklarinin tarayicinin agik oldugu bilgisayarda oldugu belirtilmektedir.
Eger XAMPP kurulu olmayan bir bilgisayarda ¢alistyorsaniz dipnottaki adresini kullanarak, phpmyad-
min sitesinin kullanicilarin testine agtigt demo veri tabani yonetimini kullanabilirsiniz.

Veri tabani Olugturma

&« C Y | & Givenli

phpMyAdrmin
6280 :

Current server

phpMyAdmin demo - Mar v

Recent | Favorites
New
information_schema
menagerie
mysql
opengis
performance_schema
phpmyadmin
sakila

228 world

https://demo.phpmyadmin.net/master-config/index.php

B -~ Server phpMyAdmin demo - MariaDB

© patabases |5} SQL | [ Status =« Useraccounts =} Export | [@ Import % Settings €@ Binary log

|§s Replication | 7| Variable

demo.phpmyadmin.net.

You are using the demo server. You can do anything here, but please do not change root, debian-sys-maint and pma users. More information is available at

#j Language & | English
4»| Theme: | pmahomme ¥
« Fontsize: | 82% ¥

Zig More settings
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phpMyAdmin ydnetim panelini kullanarak yeni bir veri tabani olusturabilir ya da olusturmus oldu-
gunuz veri tabanlart icerisinden yonetmek istediklerinizi segebilirsiniz.

Yeni bir veri tabant olustururken, sekildeki gibi veri tabani ismi (okul) ve veri tabaninin dil destegi
secilir (utf8_turkish_ci). Daha sonra create (olustur) butonuna tiklanir. Boylece Tiirkge karakterleri (1,
0, g vb.) destekleyen okul isimli bir veri taban1 olusturulmus olur.

& pDatabases [ SQL [3 Status «” Useraccounts |=} Export [&

Databases

p Create database g

okul utfe_turkish_ci v Create

Olusturulan veri tabanina daha sonrandan erigilmek istendiginde tekrar Databases sekmesine tik-
lanarak ulagilabilir. Eger veri tabanini silmek isterseniz veri tabaninin en solundaki kutucugu segerek
Drop (Cikar) butonuna tiklayabilirsiniz.

Database 3 Collation Master replication Action

information_schema utfs_general_ci &P Replicated Check privileges

mysql latinl swedish ci & Replicated o Check privileges
v okul utfs turkish ci <4 Replicated  # Check privileges

performance_schema  utfs general ci &8 Replicated  # Check privileges
phpmyadmin utfs_bin &P Replicated  * Check privileges

Total: 5 latinl_swedish_ci

+ = Check all With selected: =] Drop

Tablo Olusturma

Bir veri tabani tablolardan, tablolar ise satir ve stitunlardan olusur. $Simdi olusturdugunuz veri taba-
nina tablo ekleyiniz. Bunun igin 6ncelikle tablo i¢erigimiz tizerinde tartisalim. Bir okulu ele aldiginiz-
da, okul igerisinde; 6gretmen, 6grenci, alt yap1, mali isler vb. alt varliklar vardur. [liskisel bir veri tabani,
bu varliklarla ilgili bilgileri ayr1 ayr1 tablolarda tutar. Ornegin 6grenci varlig ile ilgili bilgiler neler olabi-
lir? C)grend Numarasi, Adi, Soyadi, Yast, Dogum Tarihi, Adresi, Dersi, 1. Yazili Notu, 2. Yazili Notu,
3. Yazili Notu, Ortalama, Dersten Gegti ya da Kaldi Durumu vb... Bu érnekler daha da ¢ogalulabilir.
Simdilik yukaridaki bilgileri igeren 12 siitundan olusan bir 6grenci tablosu olusturunuz

¢ Databeses sekmesine tikla = okul veri tabanina tikla

* Structure sekmesi altinda tablo olusturacaginiz ekranla kargilagtiniz. Sekildeki gibi tablo ismi
(ogrenci) ve tablonun siitun sayisi (12) yazilarak daha sonra Go butonuna tiklanir.

%252’:\\



PhPfo_U Ildfﬂjﬂ == Server: phpMyAdmin demo - MariaDB » * Database: okul
LT
H&OS0 > = Structure | [ SQL | [E Search O Query & Export (3 More
Current server:
phpMyAdmin dema - Mar ¥ | 2 No tables found in database.
Recent Favorites
o [&@ Create table

MNew .

information schema Mame: | ogrenci Mumber of columns: |5

mysgl N

okul Go

A‘LB performance_schema

Not: “utf8_turkish_ci” dil destegi veri tabanimizin igeriginin Tiirkge karakterleri desteklemesini saglar
fakat veri tabani ismi ve altuindaki tablo isimleri Tiirkge karakter icermeyecek sekilde yazilir.

Tabloyu olusturduktan sonra tablo stitunlarinin 6zelliklerini ayarlayacaginiz ekranla kargilagirsiniz.
Su an bizim i¢in énemli olan 7 ozellik tizerinde duracagiz.

Name Type &) Length/Values . Default &) Collation Attributes Null

Pick from Ceniral Columns

Name (Siitun Ismi)

Ogrenci varhig ile ile ilgili, Ogrenci Numarasi, Ad1, Soyadi, Dersi, 1. Yazili Notu, 2. Yazili Notu, 3.
Yazili Notu, Ortalama Dersten Gegti ya da kaldi durumu vb bilgiler tutulabileceginden bahsedilmisti.
Stitun ismi verilirken bir sonraki {initede siitunlara kolay erisilebilmesi i¢in asagidaki maddelere gére
kodlama yapilmasi 6nerilir.

v’ Tiirkge karakter icermemelidir.

v’ 1ki kelime arasinda bosluk kullanilmamali bunun yerine kelimelerin ilk harfleri biiyiik harfle

yazilmalidir (Or: OgrNo).
v Uzun siitiin isimleri anlamli sekilde kisaltilmalidir (Or: YazNotl, YazNot2).

Type (Veri Tiirii)

Siitunlar farkl: tiirde veri igerebilir. Ornegin bazi tiir bilgiler sadece numerik deger (10250) igerir-
ken bazi tiir bilgiler ise sadece metin (Gazi Mustafa Kemal Actatiirk) icerebilir. Bununla birlikte tarih
(12.12.2017) de bir veri tiiriidiir. Bu ytizden stitunlarda ne tiir bilgi tutulacaginin énceden tanimlan-
mast gerekir. MySQL ya da MariaDB’de bir siitun i¢in tanimlanabilecek bir¢ok veri tiirii vardir. Su an
Numerik, String ve Tarih-Saat tiirleri tizerinde durulacakeir.

1. Numerik Tiirler
Bu tiirler tam sayisal veri tiirlerini ve ondalik say1 veri tiirlerini igerir.

a. BOOLEAN: Dogru ya da yanlis bir durumu belirten, sadece 0 ya da 1 numerik degerlerini ala-
bilen bir veri tiiriidiir. Sifir degeri yanlis kabul edilir. 1 ise dogru sayilir. Ornegin
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i. Ogrenciye tablet dagitildi (1) ya da dagitilmad (0).
ii. Ogrencinin evinde bilgisayar var (1) ya da yok (0).
iii. Ogrenci dersi gegti (1) ya da gecmedi (0).

b. TINYINT: Cok kiiciik tamsay1 degerlerini ifade eder. Eger negatif degerler kullanilacaksa -128
ile 127 arasindaki degerleri, sadece pozitif degerler kullanilacaksa 0 - 255 arasindaki degerleri kapsar.
Ornegin yas icin, not i¢in kullanilabilir.

c. SMALLINT: Eger negatif degerler kullanilacaksa -32768 ile 32767 arasindaki degerleri, sadece
pozitif degerler kullanilacaksa 0 - 65535 arasindaki degerleri kapsar. Ornegin yas icin, not icin kulla-
nilabilir.

d. INT: Eger negatif degerler kullanilacaksa -2147483648 ile 2147483647 arasindaki degerleri, sade-
ce pozitif degerler kullanilacaksa 0 — 4294967295 arasindaki degerleri kapsar. Eger ihtiya¢ duyulan veri
bu aralik disinda ise BIGINT kullanilabilir.

e. DECIMAL: Ondalik sayilarin istenen formatta bigcimlendirmesini saglayan veri tiiridiir. Orne-
gin DECIMAL (10, 2) seklindeki bir veri tanimlamasi toplam 10 numerik deger ve 2 ondalik basamak
igeren bir veri tiiriinii isaret eder. Ornegin parasal islemlerde kullanilabilir. En yiiksek 1 000 000 00
TL is hacmine sahip olan bir sirketi diisiinelim. Buna gére DECIMAL (9,2) veri tanimlamast uygun-
dur. DECIMAL igin enyiiksek basamak sayisi 65'tir. Desteklenen en yiiksek ondalik sayilarin sayist (D)
30'dur. Dolayist ile en yiiksek DECIMAL (65, 30) tanimlamasi yapilabilir. Bu tanimlamanin yeterli
olmadig1 durumlarda, INT” da oldugu gibi daha genis aralikli veri tiirleri kullanilabilir. Bunlar FLOAT
ve DOUBLE’ dir. Bu veri tiirlerinin tanimlanmasi da benzer sekildedir FLOAT(x, y) ya da DOUBLE

(x,y).

2. String Tiirler

String; icerisinde harf, rakam, simge barindirabilir. Kitabin Javascript béliimiinde, dizi siralama isle-
minde numerik degerler igerisinde kullanilan rakamlarla, string degisken igerisinde kullanilan rakamlar
arasindaki farkliliktan bahsedilmisti. Bununla birlikte string ve numerik verilerin bir ayrimini da ha
ortaya koymamiz gerekiyor. Ornegin 150 (string) ve 200 (int) verisini igeren iki veri birbiri ile toplana-
maz. Ciinkii string sayisal bir degiskeni ifade etmez. 150, 1, 5 ve 0’tn yan yana gelmesinden olusan bir
metni ifade eder. Bu dogrultuda, veri tabani yénetimi igin de veri tiirlerini tanimlarken bu durumlar goz
oniinde bulundurulmalidir. Veri tabani igerisinde string bir veri tanimlamanin yollar::

a. VARCHAR (X): En yiiksek 255 karakter icerisinde barindirabilen bir string veri tanimlar. X
yerine girecegimiz rakamla bu 255 karakter diisiiriilebilir. Ornegin VARCHAR(1) sadece icerisinde 1
karakter barindirabilir. Bu karakter harf, rakam ya da bir simge olabilir.

b. TEXT (x): En yiiksek 65,535 karakter igerisinde barindirabilen bir string veri tanimlar.
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3. Tarih ve Saat Veri Tiirleri

a. DATETIME: Tarih ve Saati birlikte tutan veri tiiriidiir. Desteklenen aralik '1000-01-01 00: 00:
00.000000' ile '9999-12-31 23: 59: 59.999999" arasindadir. MySQL ve tiirevi MariaDB, 'YYYY-AA-
GG HH: MM: SS [.fraction]' formatinda DATETIME degerlerini gériintiiler.

b. DATE: Sadece tarihi tutan veri tiiriidiir. Desteklenen aralik '1000-01-01" ile '9999-12-31" ara-
sindadir. MySQL ve tiirevi MariaDB, 'YYYY-AA-GG' bigiminde TARIH degerlerini goriintiiler. Bu
format degistirilebilir.

c. TIME: Sadece saati tutan veri tiiriidiir. Araligi '-838: 59: 59.000000' ile '838: 59: 59.000000' ara-
sindadir. MySQL, TIME degerlerini "HH: MM: SS [.fraction]' formatinda goriintiiler ancak dizelerin
veya sayilarin kullanilmasiyla TIME siicunlarina deger atamasina izin verir.

d. YEAR: Dért haneli bir bicimde bir yili tutan veri tiiriidiir. MySQL ve tiirevi MariaDB y1l deger-
lerini YYYY bigiminde goriintiiler. Degerler 1901 - 2155 ve 0000 olarak goriintiilenir.

Lenght/Values

v Tanimlanan numerik veri tiirleri icin toplam digit veya ondalik degerlerin belirtilmesi

v’ String veri tiirleri i¢in toplam karakter uzunlugunun belirtilmesi

Name Type & Length/Values g

ogmo VARCHAR v| |8

Fick from Central Columns

yas TINYINT v |2
Pick from Central Columns

rtal

oralama DECIMAL v| [a2

Fick from Central Columns

Default

Veri tanimlamas: yapildiktan sonra bazi siitunlara herhangi bir deger girilmemesi durumunda var-
say1lan olarak bu siitunlarda hangi degerin goriintiileneceginin ayarlanmasini saglar. None, As defined,
NULL ve CURRENT_TIMESTAMP secenekleri vardir. Eger varsayilan olarak

v Kendinizin tanimlandigi bir degerin gériintiilenmesini istiyorsaniz, “As defined”,

v Daha énceden higbir deger girilip ya da silinmedigini géstermek i¢in “N'ULL”,

v’ Sadece tarih zaman tiirleri icin eger bir deger girilmedi ise 0 anin giincel tarih ve saatinin otomatik
girilmesini istiyorsaniz CURRENT_TIMESTAMP segeneklerini kullanabiliriz.

_
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Name Type &) Length/Values ) Default &)
ogme VARCHAR v s None v
Pick from Central Columns
as As defined: v
y TINYINT vz
Pick from Central Columns [
rtal
ortalama DECIMAL v| [a2 NULL v
Pick from Central Columns
tarihsaat
DATETIME v CURRENT_TIME +
Pick from Central Columns

\

Collation

Veri tabanini olustururken dil destegi “utf8-turkish-ci” olarak belirtilmigti. Fakat siitunlara ayr
ayrt dil destegi atamaniz da miimkiindiir. Ornegin adres tutan bir string veri kiimesi i¢in dil destegini
“utf8-unicode-ci” segebilirsiniz. Boylece birden fazla dil destegi saglamis olursunuz.

Name Type & Length/Values ¢ Default &) Collation

d
acres TEXT v 285 NULL v | utfe_unicode i v

Pick from Central Columns

Attributes

Veri tanimlamasi yaparken integer(int) negatif deger alinabilir. Sadece pozitif degerli veri girisi yapil-
masi isteniyorsa Attributes dzelligi “UNSIGNED” olarak degistirilmelidir.

Name Type @ Length/Values Default ¢ Collation Attributes

fal
orteama DECIMAL v [a2 NULL v v| [UNsiGNED v

Pick from Central Columns

NULL

Eger siituna veri girisi zorunlu tutulmak istenilmiyorsa null segenegine tik atilmasi gerekir. Boylece
ilk veri girisinde siitun doldurulmadan bos gecilebilir.

Name Type & LengthValues ¢ Default o Collation Attributes Null

ortalama DECIMAL - 12 NULL v v UNSIGNED v

Pick from Central Columns
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Bir veri tabant icerisinde tablo olustururken 6nemli olan 7 6zellik ve veri tiirleri goriildii. Okul veri-
tabant igerisinde 6grenci varligs ile ilgili olusturulacak tablo sekildeki gibidir.

Name Type @ Length/Values &) Default & Collation Attributes Null
OgrNo VARCHAR v 8 None v utfd_turkish_ci v v
Pick from Central Columns
Adi VARCHAR v 50 MULL v utf_unicode_ci ¥ v|
Pick from Gentral Golumns
Soyadi VARCHAR v 50 NULL v utfdmbd_unicode ¥ A o
Pick from Central Columns
Yasi TINYINT v 2 As defined: v v UNSIGNEI
Pick from Central Columns s
DogumTarihi DATE v NULL v v v o
Pick from Central Columns
Adresi TEXT v NULL v utfd_unicode ci v v ’
Pick from Central Columns
Dersi VARCHAR v 50 NULL v utf8_turkish_ci ¥ |
Pick from Central Celumns
Yazl TINYINT v 3 NULL v v UNSIGNEI v | ¥
Pick from Central Golumns
Yaz?2 TINYINT v 3 NULL v v UNSIGNEl v | ¥
Pick from Central Columns
Yaz3 TINYINT v 3 NULL v v UNSIGNEI v | ¥
Pick from Cantral Columns
Ortalama DECIMAL v 52 As defined: v v v
Pick from Central Columns
Durum TINYINT v 1 NULL v v | ¥
Pick from Central Columns

Tablonun siitunlarin resimdeki gibi ayarladiktan sonra Save (Kaydet) butonu tabloya kaydedilir.
Eger tabloya yeni siitun eklemek istenirse 6grenci tablosu segiliyken Structure sekmesine tiklanir. Kargi-
niza daha 6nce olusturmus oldugunuz siitunlar gelir. Bu ekranda Add béliimiinii kullanarak istediginiz
sayida ve var olan siitunlar arasinda istediginiz bir yere yeni siitun ya da siitcunlar ekleyebilirsiniz.
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# Name Type Collation Attributes Mull Default

1 OgrNo > varchar(8) No MNone

2 Adi varchar({50) Yes NULL

3 Soyadi varchar({50) Yes MNULL

4 Yasi tinyint(2) —EEGEL s

5 DogumTarihi date Yes NULL

& Adresi text Yes NULL

7 Dersi_ > varchar(50) Mo MNone

8 Yazl tinyint(3) UNSIGNED — ¥ag  NULL

9 Yaz2 tinyint(3) UNSIGNED  Yas NULL

10  Yaz3 tinyint(3) UNSIGNED  Yas NULL

11 Ortalama decimal(5,2) No 0.00

12 Durum tinyint(1) Yes NULL
T+ Check all  With selected: [Z| Browse 7 Change @ D
(&, Print view B Propose table structure @ @ Tracktable g% Movs
#c Add |1 columnis) | after Durum v Go

\

Bir 6grencinin birden gok dersi olabilir. Fakat ayni 6grencinin veri tabani igerisinde ayni iki dersi
icerecek sekilde kaydi olmamalidir. Ciinkii veri tabani diizenli, tekrar etmeyecek sekilde verilerin tutul-
mastni saglamak icin kullanilir. Dolayisi ile bu tablo tizerinde ayn1 6grenci ve ayni ders olacak sekilde
tekrar eden bir kayit istenmez. Bu durumda birincil anahtar (primary) eklememiz gerekir.

Birincil Anahtar (Primary)

Tablo igerisinde tekrar etmesini istemediginiz kayitlar icin kullanilabilir. Ornegin OgrNo siitununa
birincil anahtar eklediginizde, tiim tablo icerisinde dgrenci numarast tekrar edemez. Fakat tabloda,
OgrNo ve Dersi siitunlarinin ayni olmasi durumda kayit girislerinin yapilamamasi istenir. Bu durum-
da, her iki siitunun segilerek tablonun altindaki Primary butonuna tiklanmas: gerekmektedir.
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#  MName Type Collation Attributes Null Default Extra Action
s 1 OgrNo = varchar() No MNone o Change
2 Adi varchar(50) Yes MNULL &~ Change
3 Soyadi varchar(50) Yes MNULL &7 Change
4 Yasi tinyint(2) UNSIGNED No 6 »” Change
5 DogumTarihi date Yes MNULL &’ Change
6 Adresi text Yes NULL & Change
s [ Dersi > varchar{50) No Maone o Change
8 Yazl tinyint(3) UNSIGNED — Yag MNULL »” Change
9 Yaz2 tinyint(3) UNSIGNED  Yag NULL 47 Change
10 Yaz3 tinyint(3) UNSIGNED  Yag MULL »” Change
11 Ortalama decimal(5,2) No 0.00 & Change
12 Durum tinyint( 1) Yes MNULL o Change
+ = Checkall With selected: |5 Browse 7 Change @ Drop

Boylece sekildeki gibi ayni OgrNo’ lu 6grencinin farkli derslerle ilgili kaydi tutulurken bir sonraki ka-
yitta eger yine 01012323 OgrNo’lu ve matematik dersini i¢eren bir kayit girilmesine izin verilmeyecektir.

OgrNo Adi Soyadi Yasi DogumTarihi Adresi Dersi Yaz1l Yaz2 Yaz3 Ortalama Durum
01012323 Mete Yildinm 65 2011-01-23 Park Eymir Toki Matematik 90 a0 100 90.00 1
01012323 Mete Yildinm 5 2011-01-23 Park Eymir Toki Turkce 85 95 95 91.66 1

Kodlayici Gérevi

* Structure Sekmesi altindaki diger butonlarin ne ise yaradigini test ediniz.

*  Okul veri tabani igerisinde, 6gretmen varlig ile ilgili bir tablo olusturunuz.

Kayit islemleri

Olusturmus oldugunuz tablolarin igerisindeki kayitlarla ilgili Se¢me, Ekleme, Giincelleme ve Silme
islemleri yapilabilir. Bu islemler yapilirken iki yontem kullanilabilir:

Arayiiz (phpMyAdmin) Kullanimi
Kayit Ekleme

Kayit girmek isteginiz tabloyu segikten sonra, Insert Sekmesine tiklayiniz. Daha sonra alanlara de-

gerleri yaziniz ve Go butonuna basiniz.
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Column Type Function Null Value
OgrNo varchar(8)
01012424
Adi varchar(50) .
Selvi
Soyadi varchar{50)
) Giizel
Yasi tinyint(2) unsigned 15
]
DogumTarihi date :
]
Adresi text
b
Dersi varchar(50)
) Matematik
Yazl tinyint(3) unsigned
yint(3) unsig 50
Yaz2 tinyint(3) unsigned
yint(3) g 50
Yaz3 tinyint(3) unsigned
yint(3) unsig a0
Ortalama decimal(5,2)
' 66.66
Durum tinyint(1)
Go
Kodlayici Gérevi

*  Olusturmus oldugunuz Okul veri tabani icerisindeki, ogrenci ve ogretmen tablolar: icerisine
en az 10 ar kayit giriniz.

Kayit Se¢cme

Herhangi bir tabloyu (6r: ogrenci) segtiginizde, tablonun igerisinde var olan kayitlar “Number of
rows” (Kayit Sayis1)’ da belirtilen say1 kadar (Or: 25 kay1t) sayfalar hilinde getirilecektir. Eger isterseniz
“Filter rows” (kayutlari filtreleme)’ den istenen metin, tarih ya da say1y: iceren kayitlari getirebilirsiniz.
Ornegin sekilde Selvi metnini igeren tiim kayitlar getirildi. Burada dikkat edilmesi gereken bir nokta,
filtreleme boliimiine girmis oldugunuz anahtar kelimenin tiim stitunlarda aranmasidir. Anahtar kelime
“100” olarak girilmis olsaydi, yazili notlarindan herhangi biri 100 olan kayitlarin hepsini getirilebile-

cekti.
Showall | Numberofrows: |25 Filter rows: | Selvi

Sort by key: | None v

+ Options

—T— w OgrNo Adi  Soyadi Yasi
&7 Edit £ Copy @ Delete 01012424 Selvi Guozel 15
&~ Edit 3 Copy @ Delete 01012424 Selvi Guzel 15
&~ Edit 2 Copy @ Delete 01012424 Selvi Gizel 15

Adresi
Guclukaya mah. Fizik

Giclukaya Mah. Kimya

NULL Matematik

Dersi Yaz1

75
97
50

Yaz2
85

100
60

Yaz3
100

&7
90

Ortalama
86.66

9466
66.66

Durum
1

NULL

0
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Kayit Giincelleme

Herhangi bir kayd: giincellemek istediginizde, kaydin solundaki Edit butonuna tikladiktan sonra
kay1t eklemede yaptiginiz gibi yeni deger girebilir ve giincelleme islemi yapabilirsiniz.

— [ — -+ OgrNo - 1 Adi  Soyadi Yasi DogumTarihi Adresi
o7 Edit % Copy @ Delete 01012424 Selvi Giizel 15 20020421  Giglikaya Mah.
- g.e Copy @ Delete 01012424  Selvi Giizel 15 NULL NULL

+ = Check all With selected: #Fc Copy @ Delete 5] Export

Kayit Silme

Herhangi bir kaydi silmek istediginizde, kaydin solundaki Delete butonuna tikladiktan sonra karsi-
niza gelen ekrandaki uyariy1 onaylayarak silme islemi yapabilirsiniz.

T + OgrNo Adi  Soyadi
& Edit 3¢ Copy @ Delete 01012323 Mete Yildinm

Confirm ®

Do you really want to execute "DELETE
o Edit ¥ Copy @ Delete 01012323 Mete Yildinm FROM "ogrenci’ WHERE
. e “ogrenci’. OgrMo” = \'01012424%' AND
&~ Edit 3¢ Copy @ Delete 01012424 Selvi Gizel “ogrenci’." Dersi® = \'Matematik\""?

& Edit £ Copy @ Delete 01012424 Selvi Gizel

¢ o Edit & Copy |@

oK Cancel
01012424 Selvi Giizel

SQL Kodlar1

phpMyAdmin kullanicilara kod yazimi olmadan kolay bir veri yonetimi sunar. Peki, arka planda
calisan kod nasildir?

Veri tabani yonetimi aslinda SQL kodlart ile yapilir. phpMyAdmin panelini kullanarak yapmus ol-
dugumuz veri ekleme, segme, giincelleme ve silme iglemleri icin sql kodlarinin nasil ¢alistigini kavrayip
uygulamamiz gerekir? Clinkii, bir sonraki boliimde bu kodlara ihtiya¢ duyacagiz.

Web programlama yaparken web sitesi kaynaklari ile veri tabani yénetimi birbirinden ayrilir. Web
sitesi programlarken bizim kaynak dosyalarimiz ve veri tabani arasinda iliski kuracak kodlara ihtiyag
vardir. Ornegin web siteleri sizden iletisim igin mail adresinizi, isminizi girmenizi ister ve daha sonra
bunu veri tabanlarina yazar. Béylece sizle ilgili iletisim bilgilerini tutmus olur. Gerektiginde size bu
veri tabanindaki bilgileri kullanarak mail atar ya da bir sosyal agda yazmus, silmis yada giincellemis
oldugunuz yorumlarda da ayni tiir islemler yapilir. Iste web tabanli programlamada bu tiir islemler (veri
ekleme, veri getirme, veri giincelleme, veri silme) icin phpMyAdmin panelinin arka planda ¢alistirdigt

SQL kodlar kullanilir.

Phpmyadmin panelinde bu kodlar: ¢alistirarak nasil yazildiklarini kavramaya calisilacak. Bir sonra-
ki tinitede, bu kodlar: yazarak web sayfasi tizerinden veri ekleme, segme, giincelleme ve silme islemlerini

yapilabilecek.
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Ogrenci tablosu segili iken SQL sekmesine tiklayiniz. Karsiniza bir tablo iizerinde yapabileceginiz,
veri ekleme, se¢me, giincelleme ve silme islemlerini sql kodlari ile yapabileceginiz ekran geliyor. Burada
SELECT, INSERT, UPDATE ve DELETE’ e ayr1 ayr: tiklayiniz ve ekranda degisen kodlari inceleyiniz.

[E] Browse Z4 Structure =[] SQL 4 Search = ®: Insert =l Export [& Import ¥ More
Run SQL query/queries on table okul.ogrenci: &
Columns
1 SELECT * FROM ~ogrenci’ WHERE 1 QgrNo -
Adi
Soyadi
Yasi
DogumTarihi
Adresi
Dersi
Yazl
Yaz2
Yaz3
P Ortalama
Durum
SELECT*| |SELECT /| |[(INSERT )| | UPDATE| [ DELETE ~
Clear Format Get auto-saved query =
|| Bind parameters @
Bookmark this SQL query:
[ Delimiter ] #| Show this query here again || Retain query box | | Rollback when finished Go
#| Enable foreign key checks
SELECT

Veri secimi icin kullanilan SQL komutudur.

SELECT sutunl, sutun2,

FROM rtablo_adi

WHERE kosul

ORDER BY sutunl, sutun2, ... ASC|DESC;

Bir tablo igerisinden veri se¢imi nasil olabilir biraz tizerinde diisiiniiniiz.

I. Tablodaki tiim siitunlart igerecek sekilde tiim kayitlari segebilirsiniz.

SELECT * FROM tablo_adi

I1. Tablodaki bazi siitunlari igerecek sekilde tiim kayitlari secebilirsiniz.
SELECT sutunl, sutun2, sutun3 FROM tablo_adi
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II1.Tablodaki tiim stitunlart icerecek sekilde bazi kayitlari secebilirsiniz.
SELECT * FROM tablo_adi WHERE sutunl = ‘filere’
SELECT * FROM tablo_adi WHERE sutunl = ‘filtre’ AND sutun2 = ‘filere’
SELECT * FROM tablo_adi WHERE sutunl = ‘filtre’ OR sutun2 = filere’

IV.Tablodaki bazi siicunlar: igerecek sekilde bazi kayitlar: seebilirsiniz.
SELECT sutunl, sutun2, sutun3 FROM tablo_adi WHERE sutunl = ‘filtre’

V. Segilen kayitlari istenen bir stituna gore siralayabiliriz.
SELECT * FROM tablo_adi ORDER BY sutunl ASC [*AdanZ ye*/
SELECT * FROM tablo_adi ORDER BY sutunl DESC [*Z den A ya */
SELECT sutunl, sutun2, sutun3 FROM tablo_adi ORDER BY sutunl DESC
SELECT * FROM tablo_adi WHERE sutunl = ‘filtre’ ORDER BY sutunl ASC

SELECT * FROM tablo_adi WHERE sutunl = ‘filtre’ OR sutun2 = ‘filere’ ORDER BY su-
tunl ASC, sutun2 DESC

INSERT
Veri ekleme icin kullanilan SQL komutudur.

INSERT INTO tablo_adi (sutunl, sutun2,sutun3, ...)
VALUES (sutunl_deger, sutun2_deger, sutun3_deger, ...);

Bir tablo icerisinden veri ekleme nasil olabilir.

I. Tim siitunlara degerlerinin girilerek kayit eklenmesi
INSERT INTO tablo_adi VALUES ('sutunl’, 'sutun2’, 'sutun3} ...)
[*Ttm stitunlarin degerleri girilir.*/

INSERT INTO ogrenci VALUES ('01012525','Sezgin',;Ardig¢','10',2007-05-20", Kalaba Mah.', Mii-
zik','’50','75',100',75.00','1")

I1. Sadece istenen siitunlara degerlerinin girilerek kayit eklenmesi
INSERT INTO tablo_adi (‘sutunl’, 'sutun2’, 'sutun3' ...)
/*Null izni olmayan stitunlarla birlikte kayit eklenmek istenen siitunlar yazilir.*/
VALUES (‘sutunl_deger, 'sutun2_deger', 'sutun3_deger" ...)
/*Ismi yazilan siitunlarin degerleri girilir. */

INSERT INTO ogrenci (OgrNo, Dersi) VALUES ('01012626',Beden Egitimi')

UPDATE

Veri giincelleme i¢in kullanilan SQL komutudur.

_
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UPDATE tablo_adi
SET sutunl = sutunl_yenideger, sutun2 = sutun2_yenideger, ...
WHERE kosul;

UPDATE ogrenci SET Adi='Deniz Mete' WHERE OgrNo='01012323";
/* Ogrenci numarast 01012323 olan tiim kayitlardaki 6grenci ismini Deniz Mete olarak degistirir */
UPDATE ogrenci SET Durum="0" WHERE OgrNo="01012323" AND Ortalama<'70.00%;

/* Ogrenci numarast 01012323 ve ortalama puani 70.00 altinda olan tiim kayitlardaki 6grencinin
gecti kaldi durumunu 0 (kaldi) olarak degistirir. */

UPDATE ogrenci SET Adress='Gélbasi Mah. Oguzlar CORUM';

/* Kosulsuz bir update kodu (Where olmadan) yazarsaniz, tablonuz icerisindeki biitiin kayitlarin,
belirtmis oldugunuz siitun yada siitunlarin (Or: Adress) degeri ayni olur. Update kodunu bu sekilde
kullanirken ¢ok dikkatli olmalisiniz!*/

DELETE

Veri silme i¢in kullanilan SQL komutudur.

DELETE *FROM tablo_adi
WHERE kogul;

DELETE * FROM ogrenci WHERE OgrNo='01012323";

/* Ogrenci numarast 01012323 olan tiim kayitlar: tablodan siler*/

DELETE * FROM ogrenci WHERE OgrNo='01012323" OR OgrNo='01012424";
/* Ogrenci numarast 01012323 veya 01012424 olan tiim kayitlari tablodan siler*/
DELETE * FROM ogrenci WHERE OgrNo='01012323" AND Ders="Matematik;
/* Ogrenci numarast 01012323 ve dersi Matematik olan kayd tablodan siler

Tek kayit olacagini nasil bilebiliyoruz? Ipucu: Primary (Birincil Anahtar)*/
DELETE * FROM &grenci

/* Kosulsuz bir delete kodu (Where olmadan) yazarsaniz, tablonuz igerisindeki biitiin kayitlari siler-
siniz. Delete kodunu bu sekilde kullanirken ¢ok dikkatli olmalisiniz!*/

Kodlayici Gérevi

* En az 10 kayit girisi yapmis oldugunuz 6gretmen tablosu tizerinde insert, select, update ve
delete sql ciimleciklerini kullanarak, veri ekleme, veri se¢me, veri giincelleme ve veri silme
islemlerini yapiniz.
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6. ETKILESIM VE VERi YONETIMI

Etkilesim denildiginde, web programlama ile ilgili Javascript kodlama tizerinde durulmustu. Veri
yonetimi denildiginde ise sunucu tizerinde ¢aligan (sunucu tabanli) araglar icerisinden Mysql’ in tiirevi
olan MariaDB yonetimi ve sql kodlama tizerinde durmustuk.

Kodlayici Gérevi

* Javascript ile veri yonetimi yapilabilir mi? Daha agik bir ifadeyle Javascript kullanarak Mysgl
ya da MariaDB icerisindeki veriler tizerinde ekleme, segme, giincelleme ve silme islemleri ya-
pulabilir mi? Neden?

Web programlama yaparken web sitesi kaynaklari ile veri taban1 yénetiminin birbirinden ayrildigin:
hatirlayiniz. Web sitemiz su ana kadar 6grendiginiz kodlar tizerinden hareketle HTML, CSS ve Javasc-
ript kodlarinin bir birlesiminden meydana geliyordu. Bunun disinda veri yénetimi i¢cin phpMyAdmin
paneli ile tanitilmisti. Fakat bu panel site kodlarindan ayriliyordu. Bu panel ile site kodlarini konustur-
mak i¢inse sql kodlarinin kullanilma gereksiniminden bahsedilmisti.

HTML, CSS ve Javascript kodlar1 veri yonetimi yapmak yani sql kodlarini ¢alistirmak icin yeterli
degildir. Bunun i¢in sunucu tabanli ¢alisan bir bagka kod yapisina ihtiyag vardir. Bu ihtiyact PHP, ASP,
CSharp vb. programlama dilleri kargilayabilir. Biz bu tinitede PHP tizerinde durulacak.

PHP (HYPERTEXT PREPROCESSOR)

PHP dinamik ve etkilesimli web sayfalari yapmak i¢in sunucu tabanli bir kodlama dilidir. “Hyper-
text Preprocessor” kelimelerinin kisaltilmasidir. Yaygin olarak kullanilan, agik kaynak kodlama dilidir.

PHP dosyalari
*  Metin, HTML, CSS, JavaScript ve PHP kodu icerebilir.

* PHP kodu sunucuda yiiriitiiliir ve sonug tarayictya diiz HTML olarak déndiiriiliir.

* PHP dosyalarinin uzantsi ".php" dir.

PHP,

* Dinamik sayfa igerigi tiretebilir.

* Sunucudaki dosyalari olusturabilir, agabilir, okuyabilir, yazabilir, silebilir ve kapatabilir.

* Form verilerini toplayabilir.

* Cerezleri gonderebilir ve alabilir.

* Veri tabaninizdaki verileri ekleyebilir, silebilir, verileri degistirebilir.

*  Veri sifreleyebilir.

PHP kodlarini tarayicilar HTML, CSS ya da Javascriptte oldugu gibi tek basina ¢alistiramaz. Bu
yiizden PHP kodlarini yorumlayabilecek bir ara birime ihtiya¢ vardir. Hatirlarsaniz veri yonetimi igin
bir ara birim kurulumu (XAMPP) yapilmisti. Bu ara birim, icerisinde hem veri yénetimi yapabilecegi-
miz phpMyAdmin panelini hem de PHP kodlarin: ¢alistirabilecegimiz Apache sunucusunu igerisinde

barindirmaktadir. Eger XAMPP kurulumunu bilgisayara yaptiysaniz yeni bir kurulum yapmaniza ge-
reksinim yokeur.

Php kodlama yaparken site kaynak dosyalarinizi, XAMPP kurulumunu yapmis oldugunuz dizin ige-
risinde (Varsayilan olarak C:\xampp\htdocs) saklamaniz gerekir. Boylece Apache tarafindan php kodla-
riniz yorumlanabilir. Basit bir 6rnek uygulama iizerinde testini yapalim. Notpad++ tizerinde asagidaki
kodu yazin ve dosya uzantsi .php olacak sekilde kaydediniz.
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=IDOCTYPE html>
<html>
E{style}
body {font-family:Verdana ;font-=ize:14px;}
baslik {padding: 5px; background-color:green;}
-</style>

E{hcd}r}
—l<p class="bazlik"> Ornek 1 <p>

H<?php // Bir PHP kodu <Zphp ile baglar.

// php kodlara biiyuk kiigiik harfle yazilabilir.

ECHO "Zdiniz ... <br>";
echoe "Soyadiniz ... <br>";
EcHo "Dugiunceleriniz ...<br>";

// echo sayfaya yazdirma igzlemi ig¢in kullanilabilir.
-?> <!-— Bir PHP kodu ile biter. —->

- < body>
- </html>

Daha sonra bu dosyay1 C:\xampp\htdocs dizinine kopyalayiniz. Ayni sekilde htdocs altinda yeni bir
klasor (Or: phpsite) olusturup bu klasor igerisine de kaydedebilirsiniz. Simdi sira tarayicidan bu dizine
erismeye geldi. http://localhost/test.php ya da http://localhost/phpsite/test.php adreslerini kullanarak ilk
php ornegimizin ¢ikusina erisilebilir.

Adiniz ...
Soyadiniz ...
Dasinceleriniz ...

Php kodlarini nasil ¢alistirabileceginizi gordiik simdi php tizerinde daha detayli duracagz.

DEGISKENLER
PHP'de bir degisken tanimlanirken, $ isaretiyle baglanir ve sonrasinda degisken adi yazilir.

* Degisken ad1 ise, kisa (x ve y gibi) veya daha agiklayici (yas, arabaadi, toplam) olabilir.
* Degisken ad1 bir harf veya alt¢izgi karakteriyle baglar. Bir say1 ile baglayamaz.

* Degisken ad1 yalnizca alfasayisal karakterler (A-z, 0-9) ve altgizgi ( _ ) igerebilir.

* Degisken adlari biiytik kiigtik harflere duyarlidir. ($yas ve $YAS iki farkli degiskendir)

Simdi bu 8lgiitlere gore tanimlanmig bazi degiskenleri bir uygulama tizerinde inceleyiniz.

_/
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H<html>
H<style>
body {font—family:Verdana;font-size:14px;}
.baslik {padding: 5px; background-ceoclor:green;}
vurgu { font-weight:beold;}
</atyle>
H<body>

F<p class="baslik"> frnek 2 <p>
< ?php

//php' de de§iskenin tarini (int, string, decimal vs.) belirtmeye gerek yoktur.

Sad = "Deniz Mete";
$soyad = "YILDIRIM";
§ yas= 2;

$ agirlik= 12.20;
Sboyl = 80.50;

echo "$ad $soyad' in S_yas vagindaki fiziksel &szellikleri <br/>";
(i 1) e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e eI e <br/>";
echo "Filosu: <vurgu> § agirlik </wvurgu> <br/> Boyu: <vurgu> $boyl </vurgu> ";

L 2>

F</body>
F</html>

Deniz Mete YILDIRIM' In 2 yasindaki fiziksel dzellikleri

Kilosu: 12.2
Boyu: 80.5

Bu ornekte herhangi bir etkilesim olmadigini fark etmis olmalisiniz. Web tarayicisini agtiginizda dog-
rudan yukaridaki ekranla karsilastiniz. Etkilesimli bir 6rnek tasarlayiniz. Ornegin site kullanicisindan
kendi dogum tarihini girmesini isteyiniz ve buna gore kullanicinin yasini hesaplayiniz. Bu ve benzer
ornekler icin kodlamaya ge¢meden 6nce PHP Form Kullanimu ile ilgili bilgi sahibi olmaniz gerekiyor.

FORM KULLANIMI

Daha énceden PHP nin sunucu tabanli ¢calistigini dile getirmistik. Bunun anlamu, kullanict herhan-
gi bir eyleme gectiginde diger bir ifadeyle sayfa ile etkilesim kurdugunda (6rnegin veri girdi ve butona
bast1) her seferinde oncelikle sunucuya bizim bilgisayarimizdan bir istek gonderilir daha sonra kod-
lar sunucuda yorumlanir, HTMLye doniistiiriiliir ve son olarak bizim bilgisayarimiza geri gonderilir.
Bilgisayarimizdan sunucuya veri gonderilirken daha 6nceden de gérmiis oldugumuz form elementleri
kullanilir. Form elementlerine girilen degerler ise POST ya da GET yontemleri ile tasinir. Ilk olarak
POST yontemini ele aliniz.
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POST YONTEMI
<!-- test.php sayfasindayiz. —->
<p class="baslik"> Ornek 3 <p>
<form action="test.php" method="post">
—|<!—— action: formdaki butona tiklandiktan sonra,
hangi sayfaya vyénlendirmek istiyor=zak
o sayfanin dosya ismi ve uzantisinl yazlyoruz.
Bu &drnefimizde, ayni sayfaya (test.php) vonlendirme
yapacaglz.
Bagka bir sayfaya da y&nlendirme yapabiliri=z.
method: verilerin hangi ydntemle tasinacak (POST ya da GET)
L——>
isim: <input type="text" [name="ad"l><br>
E-posta: <input type="text"Iname="epostaﬂ}<br}
<input type="submit">
-</form>
Ll<!-- Butona tiklandiktan sonraki iglemler:
Veriler PCOST ydntemi ile sunucuya aktarilair.
Simdi bu verileri kullanabilmek igin gerekli php kodunu yazalim.
e
H<?php
//1lk olarak istedigimiz wveriler génderilmig mi kontrol ediyoruz.
f// 1zset: veri wvar mi?
//f 5_POST[".."]: post edilen wverileri ulagma
= if ( isset($ POST["ad"]) && isset($ POST["eposta”])) |
// name' i ad ve eposta olan post edilmig veri var cldufunda
yvapilacaklar...
eche "Sistem <vurgu>" .|% POST["ad"]| . "</vurgu> adli kisgiye
<vurgu>" .[$ POST["eposta"]| . "</vurgu> eposta adresini kullanarak
mail atacak." ;
// php de . igsareti kullanilarak string ifadeler ve degigkenler
birlegtirilebilir.
} else |
// name' i ad ve eposta olan post edilmis veri var olmadifinda
yvapilacaklar...
echo "<p style=background-color:grey;margin:l0px;padding:Spx;>Sayfa
POST edilmedi. Bir dijer ifadeyle methodu post olan bir form &gesi
igerisindeki butona tiklammadi.</p>";
B }
-3

Sayfa Ik A¢ildiginda Veri Girisi Yapip Gondere Basildiginda

iﬂm:|

| Isim: Mutlu |

E-posta: | |

E-posta: |mullu@test.com |

LE%EEEEJ Gander
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GET YONTEMI

Bu yontemle ¢alisirken POST yontemi ile yazmis oldugunuz kodlar tizerinde asagidaki degisiklikleri
yapmaniz yeterli olacakur.

<form action="test.php"|method="get">

<Zphp
//I1k olarak istedifimiz veriler génderilmis mi kontrol ediyoru=z.

/f isset: wveri var mai?
//f 8 GET[".."]: get i1le taginan verilere ulagma
if ( issetFS_GET["ad“]}lEIisset{S_GET”"eposta“]}}{
// name' 1 ad ve eposta olan get 1le tasginan veri var oldufunda

yvapilacaklar...

eche "<p style=background-color:grey;margin:10px;padding:Spx;>
Sistem <vurgu>" .I$_GET["ad"]|. "</vurgu> adli kigiye <vurgu>"
F GET["eposta"]I. "</vurgu> eposta adresini kullanarak mail
atacak.</p>" ;
// php de . igareti kullanilarak string ifadeler ve defigkenler
birlegtirilebilir.

} else {
// name' i ad ve eposta olan post edilmig veri var olmadifinda

vapilacaklar...

echo "<p =tyle=background-color:grey;margin:10px;padding:5px;>Sayfa
POST edilmedi. Bir difer ifadeyle methodu post olan bir form &desi
igerisindekl butcona tiklanmadi.</p>";

7>
<« Cc 0O ‘ @ localhost/phpsite/test.php?ad=Mutlu&eposta=mutlu%40test.com
Isim: |mutlu |

E-posta: |test@ gmail.com |

Gonder

Dikkat!

* Taginan verilerin ismi ve degeri ile birlikte tarayicinin URL satirinda goriintiilendigi dikkatinizi

cekti mi?




isim:
Soyisim:
Kodlayict Gérevi
E-mail:
* Kullanicinin bir sayfada, ismi-
ni, soy ismini, sifresini, e-pos- Okt
tasini, cinsiyetini ve mesajini i Erl-f.ek.
girmesini saglayiniz. Daha Veadin
sonra bu verileri bagka bir say- Mesaj:
fada (or: test2.php) gosteriniz.
Formu gander

Uygulama

Simdi kullanicinin dosya géndermesini saglayacak bir uygulama yapiniz. Bu uygulama icin dosya

adlar1 dosyayukle.php ve dosyaal.php olan iki sayfa icin kodlama yapiniz.

Senaryo

v" Kullanict dosyayukle.php sayfasini ziyaret eder.

uymadig1 kontrol edilir.

rak dosyayukle.php sayfasina bir uyar1 gonderilir.

basarili sekilde gonderildigi ile ilgili uyart mesajt verilir.

v" Form elementlerini kullanarak herhangi bir dosya secer ve génder butonuna basar.

v dosyaal.php sayfasinda post edilen bir dosya olup olmadig1, dosyanin istenen 6zelliklere uyup
v" Eger post edilen bir dosya yoksa ya da istenen 8zelliklere uymuyorsa GET yéntemi kullanila-

v" Eger post edilen bir dosya varsa ve istenen &zelliklere uyuyorsa, post edilen dosya site dizini
altinda dosyalar klasoriine kaydedilir. Son olarak dosyaal.php sayfasinda kullaniciya dosyanin

HTML Kodlar: (dosyayukle.php)

<l--
action: butona tikladiktan =onra dosyaal.php
dosyasina ydnlendirilen
method: veri tasima ydntemi post olan
bir form olusturuyorus.
-

<form action="dosyaal.php" method="post">

input nesnesi olugturuyoruz.——3>
<input type="file" name="dosya" />
<input type="submit" value="Gonder" />
</form>

<!--Dosya yikleme igin type dzelligi file olan bir
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CSS Kodlari (dosyayukle.php)

<style>
body {font-family:Verdana;font-size:1dpx;]
baslik {padding:5px; background-color:green;}

form { border:lpx sclid grey; padding:10px;}
input { border:lpx sclid grey; padding:l0px;}
.uyarl {padding:10px; background-color:yellow;}

</style>

PHP Kodlar1 (dosyayukle.php)

<?php

if (isset($_GET["uyari"])){

// Eger get yoéntemi ile génderilmig bir uyari varsa ve deferi 1 ise;
//Uyari numarasina gére (1 veya 2) hata mesajini ekrana yazdir.
if ($_GET["uyari"] = 1) {

echo "<p class=uyari> Dosya yukleme yapiniz.
Tekrar deneyiniz. </p>";
} elze if (S GET["uyari"] = 2){

echo "<p class=uyari> Yiklemis oldufunuz dosyanin boyutu

|

en fazla 3MB olmalidir. Tekrar deneyiniz. </p>";
} else {
echo "<p class=uyari> Nedeni bilinmeyen tiirde bir hata olustu!
Litfen site y6netimi ile iletigime geginiz. </p>";
}
}
o
Ekran Gériintiisii (dosyayukle.php)
< Cc 0O |® localhast/phpsite/dosyayukle.php {‘r| T D &K ¢

Dosya Sec | Dosya secilmedi Gonder

& C 0O |@Ioca|hos.tfphpsite/dosyayukle.php?uyari:1 w L P & & :

Dosya Se¢ | Dosya secilmedi Gonder

Dosya ylkleme yapiniz. Tekrar deneyiniz.
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&«

C O |® localhost/phpsite/dosyayukle.php?uyari=2

* TP & e

Dosya Sec | Dosya secilmedi

was

Gonder

Yiuklemis oldugunuz dosyanin boyutu en fazla 3MB olmalidir. Tekrar deneyiniz.

&«

C O ‘G)Iocalhost/phpsite[dosyayukle.php?uyari:3 ﬁ. T D&

Dosya Se¢ | Dosya secimedi

Gonder

Nedeni bilinmeyen tiirde bir hata olustu! Litfen site yonetimi ile iletisime geciniz.

CSS Kodlari (dosyaal.php)

<style>
body
.baslik

{font-family:Verdana;font-size:14px;}

{padding:5px; background-color:green;}
.uyarl {padding:10px; background-coclor:yellow;}
a { padding:10px; border-radius:4px; background-color:orange;
color: white; text-decoration:none;}

color: white;
</style>

azhover { padding:10px; border-radius:4px; background-ceolor:grey;

text-decoration:none;}

PHP Kodlar1 (dosyaal.php)

Senaryoya gore dosyanin gonderilip gonderilmedigi, istenen ozelliklere (6r: 3MB dan kiigiik olmast)
uygun olup olmadig1 kontrol edilecekti. Bu dogrultuda, genel kod algoritmas agagidaki sekilde olustu-
rulabilir.
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<?2php
// isset(?): ? ile belirtilen nesne var mi yok mu diye kontrol etmek
// §_FILES["?"]: 7 ile belirtilen adda post edilen dosyayi gekmek
if (isset($_FILES["dosya"])) |
// eger adi "dosya" olan bir dosya post edilmigse;
// dosyanin &zelliklerini kontrol et

e

Sboyut = $_FILES["dosya“][“Eize“];
//dosyanin boyutunu $boyut defigkenine egitle.
if ($boyut > (1024%1024%3)){
//efer dosya boyutu 3MB dan biuyiikse;
// dosyayukle.php sayfasina git ve uyari 2'yi get y&ntemi ile gdnder.
} else |
// eger dosya boyutu 3MB dan kiigikse;
// dosyayi sunucuya kaydet we dosyaal.php sayfasinda uyari gdster.
//¢/ coocooooooooooocoooooooooooooooooa
}
I else {
// efer adi "dosya™ olan bir dosya post edilmemisgse;
// dosyayukle.php sayfasina git ve uyari 1 i get ydntemi ile gédnder.

2>

Bu algoritmada, dosyayukle.php sayfasina geri nasil yonlendirme saglanacagi ve dosyanin sunucuya
kaydedilmesi ile ilgili islemler gosterilmemistir. $Simdi bu iki kodlama tizerinde duralim.

Php ile Sayfa Yonlendirme Kodu

header ("Location:yonlendirileceksayfa.php");

Get Yontemi ile Sayfa Yonlendirme

header ("Location:yonlendirileceksayfa.php?degiskenismi=deger");

Dosyanin Sunucuya Kaydedilmesi

Sdosya = $_FILES[‘dDEya‘][‘:mp_name‘];

/f (5_FILES['dosya']['tmp name']) :

/¥ ¥Yiklenen dosyanin sunucuda saklandifi siradaki geg¢ici dosyayi
// Sdosya defiskenine aktarma

copy ($dosya, 'dosyalar/" . $§ FILES['dosya']['name']);

f/ Sdosya "wyi

// site ana dizininde olusturmus oldufunuz dosyalar klasdrii igerisinde
f/ 5 FILES['dosya']["'name'] ismine gére kaydetme.

// Fullaniciya dosyanin yiklems durumu ile ilgili uyari verms
echo "<p class=baslik>0rnek 4<p>";
acho "<p style—uyari>Dosyaniz bagarili gekilde sunucuya yiiklendi!<p>";

echo "<a href=dosyayukle.php>Yeni Dosya Yikle</a>";

Simdi bu kodlar: algoritmadaki yerlerine uygun sekilde yazalim. Daha sonra sayfamizi test edelim.

Dosyaniz basarili sekilde sunucuya ylklendi!
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Kodlayici Gérevi

Tarayiciyi ilk aguginizda dosyayukle.php sayfasini degil de, dosyaal.php sayfasina baglanmak
istedigimizde ne olur? Neden?

Post edilen dosyanin boyutu ile birlikte bagka hangi 6zellikleri kontrol edilebilir? Arastiriniz
ve kodlamasini yaparak 6zelliklere uymayan bir dosya icin yeni bir uyar1 mesajt olusturunuz.

PHP iLE VERI YONETIMI

PHP ile veri tabanina veri ekleyebilecegimizden, veri tabanindan veri silebilecegimizden ve veri ta-
banindaki verileri degistirebilecegimizden bahsedilmisti. Bir uygulama tizerinden php ile veri yoneti-
minin nasil yapilabilecegi tizerinde durunuz.

Uygulama

* Kullanici uyeol.php sayfasini ziyaret eder. Karsisina ¢ikan formu doldurur ve veri tabanina yaz-

dirilmasi igin gonderir.

* Site yoneticisi olan bir kisi, yonetim panelinden giris yapar ve bu verileri goriintiiler. Yanlis veri

girisi yapmis olan kullanicilarin bilgilerini siler ya da giinceller.

Bu senaryo i¢in

Veri tabaninda kullanici isimli bir tabloya,

Kullanicilar bilgilerini girebilecegi bir uyeol.php sayfasina,

Yoneticilerin giris yapabilecegi bir giris.php sayfasina,

Yoneticilerin giris yaptiktan sonra verileri gorebilecegi, giincelleyebilecegi ya da silebilecegi bir
yonetim.php sayfasina ihtiyag var.

1- Veri tabani Tablosunun Hazirlanmasi

. Oncelikle “site” isimli bir veri taban1 olusturunuz.

II. Daha sonra, kullanicr ile ilgili “kullanict adr”, “sifresi”, “ad1 soyadi”, “e-postasi”, “6z ge¢misi”,

“rolt” bilgilerini tutacak bir tablo tasarim1 yapiniz.

# MName Type Collation Attributes MNull Default
1 kullaniciAdi > varchar(g) No MNone

2 sifre varchar({3) No  MNone

3 adiSoyadi varchar{25) No MNone

4 ePosta varchar{25) No  MNone

5 ozgecmisi text No MNone

& rolu int{1) No 0

“rolti” stitunu kullanicinin sistemdeki yetkilendirmesi ile ilgili bilgi tutan alandir. Bu 6rne-
gimizde, eger rolii 1 ise yonetici 0 ise yetkisiz kullanicidir. Dolayzst ile yeni kayit yapan bir
kullanicinin rolii 0 olacaktir. Bu yiizden bu alanin varsayilan degerini 0 olarak gostermelisiniz.
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* Tablonuzu olusturduktan sonra yonetici roliinde bir kullanici kayd: girisi yapmay1 unutmayiniz!

2-Kullanicilarin Bilgilerini Girebilecegi uyeol.php Sayfasinin Hazirlanmasi

Veri tabaninda kullanicr ile ilgili bilgi tutabilecegimiz tablomuzu olusturduk. $imdi senaryomuzda-
ki siray1 takip ederek, resimdeki gibi bir uyeol.php sayfast olusturalim. Oncelikle sayfanin tasarimini
daha sonra ise, veritabani baglantisi ve veri ekleme islemlerini yapacagiz.

uyeol.php

CSS Kodu
<style>
body { font-family:Verdana;font-=zize:14dpx;}
p {padding:bpx ;background-color:grey;color:white; border-radius:5px;}
form { border:1lpx solid grey; padding:10px;

i i background-color:orange; border-radius:5px;}

inpuf { border—-radius:5px; border-style:solid;border-color:white;}

textarea { border-radius:bpx; border-style:selid;border-coleor:white;}
</style>
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Kullanilan Form Elementleri

<form action="uyeol.php" method="post">

<table width="400" border="0">

=tr>

<td width="115">Kullanicai Adi</td>

<td width="269"><input name="kadi" type="text" /></td>
</tr>
“<tr>

<td>§ifreniz</td>

<td><input name="sifre" type="password" /></td>
</tr>
<tr>

<td>Adi-Soyadi</td>

<tdr><input name="adsoyad" type="text" /></td>
</tr>
<tr>

<td>E-Posta</td>

<td><input name="eposta" type="text" /></td>
</tr>
<tr>

<td>Ozgeemig</td>

<td><textarea rowsa="4" cpls="25"></textarea></td>
</tr>

<tr>

<tdz</td>

<tds><input type="submit" wvalue="Kayit OLl" /></td>
<ftr>

</table>

</ form>

Php Kodu

Daha 6nceden de bahsetmis oldugum gibi, kodlamis oldugumuz web sayfast ile veri tabani birbirin-
den farkl: platformlardir. Biz kodlayict olarak dnce bu platformalari birbiri ile konugturmaliyiz. Bunu
yaparken php kodlarini kullanacagiz. Islem adimlarimiz sekildeki gibidir.

ﬂ

* mysql_connect * mysql_select_db * mysql_query * mysql_close




Veritabanina Baglan

< ?php

S$veritabanisunucusu = "localho=t";

// weritabani sunucumuz kendi bilgisayarimizda oldudu igin
// sunucumuzun adi localhost ya da ip adresi 127.0.0.1 dir.
// her ikisini de kullanabiliriz.

Svt_kullaniecisi = "root";

Svt_kullanicisi sifre = "1234";

// phpmyadmin kurulumundan sonra givenlik igin veritabani sunucunuzda

// bir yonetici kullanici adi ve gifresi tanimlamaniz gerekiyor.

// Php den veritabanina baglanti kurarken de bu kullanici adi ve gifresi ile
// sunucuya baglanabilirsini=z.

Sbaglanti = mysgl connect ($veritabanisunucusu, $vt kullanicisi, $vt kullanicisi sifre);
i Veritabanlmlza_ﬁysql_connect kodu i1ile baflaniyoruz.

//{ Eodla beraber, weri tabani sunucusunun adi ya da ip adresi

// weritabani kullanicisi ve veritabani kullanicisinin sifresi

// belirtilmelidir.

// Rod galigtifinda baglanti gergeklesgirse true,

// gergeklegmezse false deferi déndirir.

// déndiirtilen defer $baglanti defigkenine aktaralair.

// Son olarak baflanti gergeklesti mi gergeklegmedi mi kontrol edelim.
if ($baglanti==true) {

echo "Baglanti Bagarili";
} else { die("Baflanti Bagarisiz! Hata: " . mysql connect_error());1}

>

Eger baglant1 basarili sekilde gergeklestirildi ise, veri tabani se¢me islemine gegilir. Senaryomuz geregi
“site” isminde veri taban1 olusturmustuk.

Veritabani Seg

if ($baglanti=—true) [

// BAgiklayici Yéntem
if (mysqi_;elect_db("site"] == true) |

f/ Veritabani se¢imini mysqgl select db kodu ile yapiyoru=z.
// eger kod galigtirildiginda herhangi bir sorunla kargilasilmazsa;
// true defer déndiarialir.

eche "Veritabani segimi bagarili!”;

} else |
die ("Veritabani Bulunamadi. Hata: ". mysgql connect_error());
S/ Girmig oldufunuz isimli bir veritabani olmayabilir.
// Bu gibi bir durumda, mysql select db sonucu false déner.
// die kodu ile hata gdsterilebilir.

// Daha Eisa Y&ntem
mysqi_;elect_ﬂb("site“) or die("Veritabani Bulunamadi. Hata: ". my=sgl connect error());

} else { die("Baglanti Bagarisiz! Hata:

. mysgl connect error());}

=




Eger veri tabani se¢me isleminde de herhangi bir sorunla karsilagilmads ise, artik sorgumuzu génderebi-
liriz. Senaryomuz geregi kayit ekleme islemini yapacagiz. Bu islem icin, kullanici tablosuna ekleyecegi-
miz kayitlarin degerlerini form elementlerinden gelen bilgilerle dolduracagiz. Oncelikle bir veri ekleme
sql cimleciginin nasil oldugunu hatirlayalim.

INSERT INTO tablo_adi (sutunl, sutun2,sutun3, ...)
VALUES (‘sutunl_deger’, sutun2_deger’, ‘sutun3_deger’, ...);

Php ile bir sql ciimleciginin veritabaninda ¢alistirilmasini saglayan kod ise mysql_query’ dir.

Sorgu Génder

// --Form verilerini gekme--—

$kadi = "'".$§ POST["kadi"].""";

$sifre = "'"_5 POST["sifre"]."'";
$adsoyad = "'".$_POST["adsoyad"]."'";
Seposta = "'".$_POST(["eposta"]."'";
Sozgecmis = "'".$§ POST["ozgecmis"]."'";

v

// Form verilerinin &ncesinde ve sonrasinda igareti ekledigimiz dikkatinizi gekmisgtir.

// Veritabanina sql sorgusu gdnderecegimiz ic¢in deferleri sorgu bigimine uygun hale getirdik.

Sagldegerler = S$kadi .",". $=zifre."”,".$adsoyad.”,".Seposta.”,".Sozgecmis;
// Daha sonra tim deferleri aralarina virgiil koyarak birlegtirdik.

Singert sql= "insert into kullaniei (kullanicildi,sifre,adiSoyadi,ePosta,ozgecmisi)
values {$sqldegerler}";
// Deferleri atanmig formata uygun bir insert sql cimlesi clugturduk.

Seklemeislemi = mysql query($insert_sql);

// 8on olarak olugturmus oldujumuz insert sgl cimlecifinin
// mysgl query ile veritabaninda galigtirilmasini safladik.
// Efer kayit bagarili gekilde eklendi ise true,

/{ tersi ise false deferi déndiirilir.

if (Seklemeislemi=—true) |

echo "Fayit bagarili gekilde eklendi.<br/>";
lelse |

die("Fayit Eklenemedi. Hata: ". mysql_connect_error());

1

// Rayit ekleme iglemininin gerceklesip gerceklesmediginini kontrol ediyoruz.

Baglantiy: Kapat

Kayit ekleme islemimiz de bittigine gore artik veri tabani baglantimizi kapatalim.

mysql eclose ($baglanti);
// vt sunucusu (MySQL/mariaDB) i1le baflantimizi koparttik.

uyeol.php sayfanizi ilk agtiginizda sekildeki gibi hatalar géreceksiniz. Bu hatalar sayfay: ilk actgi-
mizda post edilen bir form elementi olmadig i¢in aliyoruz. Hatirlarsaniz form elementlerinin verilerini
cekerken sayfanin post edilme durumunu kontrol ediyorduk. Simdi php kodunuzun bagladig: yere say-
fada post edilen bir form elementi olup olmadigini kontrol eden bir kontrol yapisi ekleyiniz. Sadece bir
tane form elementini (Or: “kadi” isimli form elementi) kontrol etmeniz yeterli olacaktir.
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Notice:

Notice:

Notice:

Notice:

Notice:

Undefined index:

Undefined index:

Undefined index:

Undefined index:

Undefined index:

kadi in C:\xampp\htdocs phpsite\uyeol.php cn line 81
sifre in C:\xampp\htdocs\phpsite\uyeol.php cn line 92
adsoyad in C:\xampp\htdocs\phpsite\uyeol.php on line 93
eposta in C:\xampp\htdocs\phpsite\uyeol.php on line 94

ozgecmis in C:\xampp\htdocs\phpsite\uyeol.php on line 95

{

}

if (isset($ POST["kadi™]))

// Yapmis oldufjumuz tim veritabani iglemleri

Bunun disinda bir kiigiik problemle daha kargilasmaniz olasidir. Kayit ekleme islemlerini yaptiktan
sonra phpmyadmin panelinden kullanici tablonuza bakuginizda, Tiirkee karakterlerin (¢,g,1,6,5) gos-
teriminde hatalar oldugunu géreceksiniz. Bu tiirden bir hata olmamast i¢in Php kodlarinda mysql ile

veri islemleri yapmadan 6nce karakter kiimesini

UTE-8 olarak ayarlamalisiniz. Bu iglemi veritabani

baglantisint kurduktan sonra yapabilirsiniz.

if (Sbaglanti==true) |

echo "Veritabani baflantisi saflandi!<br/>";

mysql query("SET NAMES UTFE8");
// Farakter =etinin UTF- olarak ayarlanmasi

//{ Eodun devami ...

Uye olma ekraninin goriiniimii

uyeol.php

Veritabani badlantisi saglandi!
Veritabam secimi basarn!
Kayit basanh sekilde eklendi.

Denizer Yildinm

test{@test com

Dogum tarihim ... .
Egitim durumum ... .
. girevlerde bulundum.

\
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Phpmyadmin panelindeki kullanici tablosunun goriiniimii

kullaniciAdi  sifre adiSoyadi ePosta ozgecmisi rolu
dnzyil 12345 Denizer Yildinm test@test.com Dogdum tarihim ... . 0
Eagitim durumum ... .
.. go...
Kodlayic1 Gérevi

* Simdi ayni sekilde siz de 10 kayit giriniz?

* Bu kayitlardan bir tanesinin roliinii phpmyadmin panelini kullanarak 1 yapiniz.

3. Yoneticilerin giris yapabilecegi giris.php sayfasinin hazirlanmasi

Bu sayfada yonetici olan bir kisinin kullanici ad1 ve sifresini girmesi istenecektir. Daha sonra, bu bil-
giler veri tabanindaki bilgilerle karsilastirilacakuir. Eger bilgiler birbiri ile tutarls ise, oturum baslatilip
yonetim.php sayfasina yonlendirme yapilacakur.

Form Elementlerinin HTML Kodu

<form name="giris" action="giris.php" method="post">
<table cellpadding="8" cellspacing="0" >
<tr>
<td width="100">Kullanici Adi</td>
<td><input type="text" name="kullaniciadi"></td>
</ tr>
<tr>
<td width="100">Sifre</td>
<td><input type="password" name="sifre"></td>
</ tr>
=tr>
<td colspan="2" align="right">
<input type="submit" valus="Girig">
</td>
</tr>
</table>
</ form>
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PHP kodu

Veritabanina

* mysql_connect

Veri ekleme isleminde oldugu gibi Veritabanina Baglanma, Veri tabani Se¢me ve baglanti kapama

* mysql_select_db * mysql_query ] * mysql_close

islemlerini ayni gekilde yapiyoruz.

Skadi

// ——Form verilerini ¢ekme--—

= miv_ g POST["kadi"]."'";

// Form wverilerinin dncesinde wve sonrasinda

/f " igareti ekledigimiz dikkatinizi gekmigtir.
// Weritabanina sgl sorgusu gdnderecegimiz igin
// deferleri sorgu big¢imine uygun hale getirdik.

S=sgl =
// Fullanici adi, giris.php =sayfasinda

// kadi isimli form elementine girilen defer olan bir kaydi
// getirecek sgl cimlesi...

Ssorgulamaislemi = mysgl gquery($sgl);

// Bon olarak olugturmus oldujumuz select ciimleciginin

// mysgqgl query ile veritabaninda ¢aligtirilmasini sagladik.
// Efer kayit bagarili gekilde getirildi ise

// bir kaynak wverisi d&ndiriliir.

// Bu kaynak verisi bog kayit olabilece§i gibi,

// birden fazla kayitta igerebilir.

ff Tersi durumda ise false dénduralar.

"select * from kullanici where kullaniciZdi= S$kadi";

&3] if

éif ($sorgulamaislemi != false) |
// sorgu sonrasinda bir hata ile karsilasilmamigsa,

(my=ql num rows($sorgulamaislemi) > 0) {

} else

1

/{ sorgu sonrasinda bir hata ile kargilasildiysa,
echo "Sqgl Cimlesinde Hata Var!";

{

i
i’
!

i’
!
i

H if

Ly Hif (mysgl num rows ($sorgulamaislemi) > 0) |

Efjer kaynak verisindeki kayit sayisi 0 dan biiyiikse;
Rullanicinin girmig oldufu kadi veritabaninda var demektir.
varsa gifresi dofjrumu ona bakalim!!!

S$satir = mysgl fetch assoc($sorgulamaislemi);

ilk olarak kaynaimiz igerisindeki verilere,
kolayca ulagabilmemiz igin
kaynaimizi mysqgl_ fetch assoc() ile bir diziye déniigtiruayoruz.

($satir['sifre"] == § POST["=ifre"]) |

} else

I

{

Eullanicinin girmig oldufu kadi veritabaninda yok demektir.

echo "EKullanici Adi Bulunamadi!™;




06. BLOK TABANLI ROBOT PROGRAMLAMA YAZILIMLARI VE ORTAMLARI 0————

é if ($satir[’'sifre'] = $_POST["sifre"]) {
// Veritabanindaki gifre ile kullanicinin girmis oldufu sifre eglesiyorsa;
// kullaniecinin reolii kontrol edilir.
if (Ssatir["zrolu"] == 1) {

} else |

nxl
[N

// Fullanicinin girmis olduju sifre ile veritabanindaki sifre eglegmiyorsa;
echo "Sifrenizi Yanlig Girdiniz!";

r }

if ($satir["rolu"] = 1) {
/f kullanicinin rolii 1 (ydnetici) ise;
/foturum baglatilip yonetim.php sayfasina ySnlendirme saflanabilir.
session start(); // oturumu basglat

$ SESBION["adsoyad"] = Ssatir["adiSoyadi"];
header ("Location: yonetim.php");
lelse]

f/f kullanieinin rolid 0 (yonetici defil) ise;
echo "Ydnetici Roliiniiz Atanmamistir. Giris Yapamazsiniz.";

Sayfay1 test ettiginizde, eger tiim kodlariniz icerisinde herhangi bir sorunla kargilagilirsa, giris.php say-
fasinda size hata verilecek, karsilagilmazsa yonetim.php sayfasina yonlendirileceksiniz.

4- Yoneticilerin girig yaptiktan sonra verileri gorebilecegi, giincelleyebilecegi ya da silebilecegi
yonetim.php sayfasinin hazirlanmasi

Sayfamizin senaryomuzdaki gibi tiim islemleri yapabilecek hale gelmesi i¢in kodlama sirast asagida-

ki gibidir.

= 'DOCTYPE html>
H<?php ### 1. Oturum kontrolil

E«:htm.l}
—l<style>

body { font-family:Verdana; font-size:14px;}
p {padding:5px;background-color:grey ;color:white; border-radins:5px;}
input { border-radins:5px; border: 1px solid #42bff4: padding: 5px:!}
table {table-layount:fixed:}
td {padding:5px; border: 1lpx =olid green’}
tr:first-child td{font-weight:bold; background-color:#42bff4;}
F</atyles
Hebody>
<pryonetim.php</p>

[H<?php ###
H<?php $###
H<?php ###
Bl<2php ###

Veritanani baglantisi ve veritabani secimi

Veri gincellems ve silme iglemleri

Veritabanindaki kullanici tablosundan tim kavitlarin getirilmesi
Veritabani bagjlantisinin kapatilmasi

[FE0 Y I N

F</body>
—</html>

7
=



1. Oturum kontrolii

[lk olarak sayfay1 sadece ad1 soyadt igin oturum agilmis bir kullanict gorebilir. Dolayist ile oturum
agtlip agilmadigy ile ilgili bir kontroliimiiz olmalidir.

<?php
sessinn_start () ;
// session kullanimini baglatiyoru=z.

/f giris.php sayfasinda;

// kullanici adi ve sifresi dogrulanan kisinin
// adsoyad igin bir session agmigtik.

// Not: kullanici idsi ig¢in de agabilirdik.

if {isset{$-_SESSION[“ads-::yad“]} == false)
{

// efer daha dnce asdoyad isimli bir oturum agilmamigsa
// yani 5 SESSICON["adsoyad"]) false ise;
// girig sayfasina ydnlendiriyoru=z.

header ("Location: giris.php");

2. Veri tabani baglantis1 ve veri tabani secimi

<?php ### Veritanani baflantisi ve veritabani segimi
Swveritabanisunucusu = "localhost";

$vt_kullanicisi = "root";
Svt_kullanicisi sifre = "1234";

Sbaglanti = mysql connect ($veritabanisunucusu, $vt_kullanicisi,$vt_kullanicisi_ sifre);
if ($baglanti==true) {

mysgl query ("SET NAMES UTF8");

mysgl select db("site")

or die ("Veritabani Bulunamadi. Hata: ". mysqﬂ_grror()];
} else {die("Veritabani baflantisi kurulamax! Hata:".mysqﬂ_grror{)];}

Bl

3. Veri tabani baglantisinin kapatilmasi

<?php
mysql_plose{$baglanti} or die("VT baglantisi kapatilirken bir hata
olugtu!. Hata:“.mysqj_grror{}};




4.Veri tabanindaki en giincel kayitlarin sayfada gosterimi

Bu béliimde veri tabanindaki kullanici tablosundan tiim kayitlari ¢ekerek ve bu kayitlari sayfada

gosterebilecek bir kodlama yapacagiz. Bunun igin iki basamakli bir kodlama yapacagz.

1.

Veri tabanindaki kullanici tablosundan tiim kayitlarin getirilmesi

T

<?php ##f Veritabanindaki kullanici tablosundan tim kayitlarin getirilmesi

$3gl = "select * from kullanici™;

// Veritabanindaki kullanici tablosundaki tim kayitlari getiren sgl cumlesi...

Ssorgulamaislemi = mysqgl query($sql);
// select cimleciginin mysgl_guery ile veritabaninda galistirilmasini
// ve geriye bir veri kayna§i déndirdik.

if ($sorgulamaislemi != false) |
// sorgu sonrasinda bir hata ile karsilagilmamigsa,

// artik wverileri tablo halinde y3neticiye gdsterebiliriz.

### Eayitlarin sayfada gdsterimi

2

Kayitlarin sayfada gosterimi

$8% Eayitlarin sayfada gisterimi
$8# Tablonun iist bilgilerinim wya=dirilmasa

echo "<takle>";
Ff ——— php ile takle html kodlarinin sayfaya yvasdirilmasi ——-

echag "=tr=";
£ f table etiketi altinda <tr> etiketi

echo "<td>Fullanici Bdi</td>=";

echo "<td=Jifre</td=";

echo "<td=kdi Soyadi< td=";

echo "<td>e-posta</td>";

echo "{tdwﬁzge;migi{ftd}";

echo "<td>Roli</td=";

echo "<tdrDlizenlemes</td>=";

echo "<td>S5ilme</td=";

F4 tr etiketinin altinda td etiketleri

F/ ilk satir sitiinlarin bagliklarini icermektedir.

acho "</tr>";
£ 1ilk satirin kapatilmasa

//:'285
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### Kavitlarin sayfada gdsterimi
##% Tablo iceriginin weritabanindan dindirilen weri kaynaglr icerisindeki
###+ (Ssorgulamaislemi) wverilerle doldurulmasi
while ($satir = mysqgl fetch asscoc($sorgulamaislemi}) {
J/ Ssorgulamaislemi kavnafindaki weriler bitene kadar
[/ her seferinde Ssatir dediskenine
S/ bir kaydin bilgileri dizi olarak getirilir.
// EKaynaktaki veriler bittifinde while ddngiisi sona erer.

echo "<tr>";

echo "<td>" . Ssatir["kullaniciBAdi™]. "</td>";
echo "<td>" . Ssatir["sifre"]. "</td>":

echo "<td>" . Ssatir["adiSoyadi™]. "< td>";
echo "<td>" . Ssatir["ePosta™]. "</td>";

echo "<td>" . Ssatir["ozgecmisi™]. "</ td>";
echo "<td>" . Ssatir["rolu"]. "</td>":

f/ while dongiisi sonlandirilana kadar,

// tablonun ilk satirini olugtururken yapmis oldufumuz gibi
// tabloya bir kayit eklenir ve siitunlarin igerigi

S/ Ssatir dizi elemanlari ile doldurulur.

\

echo '<td>»<a href="yonetim.phpr?eylem—duzenleskadi=
Sgatir['kullanicifdi'].'"> Dizenle <fa></ td>';

// Dizenleme isimli situn igin bir link clugsturulur.

// Bu linkte, eylem ve kadi bilgileri get yontemi ile birlikte tasinir.

\

\

echo '<td:<a href="yvonetim.php?evliem—=silikadi="'
Ssatir['kullaniciddi'].""> 5il </fa></ td>';

[/ Silme isimli siitun icin bir link olugturulur.

// Bu linkte, eylem we kadi bilgileri get ydntemi ile birlikte taginar.

echo "< /Cr>";

J/ Batir etiketi kapatilir.
}
echo "</table>":
Sf Tablo etiketi kapatilair

Ekran Gériintiisii

dnzyil 123456 || Denizer Yildinm test@test.com Dogum tarihim .... . Egitim durumum . - gorevierde Duzenle sil
bulundum.

Myildiri 09876 || Mutlu Yildinm happy@test.com Ankara Universitesi Siyasal Bilimler ve kamu Yonetimi 0 Diizenle sil
mezunuyum.

Sguzel 345987 \iﬁlj\rrl]r?]uze‘ selvi@test.com MEB Fen ve Teknoloji Ofretmeni... 0 Duzenle sil

5. Veri giincelleme ve silme iglemleri

Bir 6nceki asamada tablo icerisine verilerle birlikte diizenle ve silme linkleri olugturmustuk. Kodu
daha detayl: inceledigimizde get yontemi ile eylem ve kadi degiskenlerinin tagindigini gérecegiz. Dola-
yust ile ilk olarak sayfamizda get yontemi ile taginan bu isimlerde veriler olup olmadigini kontrol etme-
miz gerekmektedir. Bu boliimdeki kodlamamizin genel algoritmast asagida gosterilmektedir.
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<?php ### 5. Veri gilincelleme we silme islemleri

if (isset($ GET["kadi"])s&sisset(§ GET["=ylem"]))
{
if :$_GET["E},-rlerf.”]="d'.13|enle”}{
##% 1.Veri Gincellemse Formunun Hazirlamnmasi
}
}else if (§ GET["evlem"]=="sil"){
### 3. Veri tabanindan veri silme iglem
}
### 2. Veri Gincelleme Islemi

Veri Giincelleme Formunun Hazirlanmasi

[lk olarak bir kaydin siitun verilerinde giincellestirme yapabilmemiz igin veri eklemede oldugu gibi,
form 6gelerini kullanmamiz gerekmektedir. Fakat burada 6nemli bir ayrintidan bahsetmemiz gerekiyor.
Veri ekleme igin bos form 6gelerine degerler yaziyorduk. Simdi ise degerleri girilmis verimiz tizerinde
degisiklik yapmak istiyoruz. Dolayist ile, giincelleme yapmak istedigimiz kaydin siitun degerlerini veri
tabanindan ¢ekerek, form elemetleri igerisine yazmamiz gerekmektedir.

### Veri Giincelleme Islemleri
£3gl = "select * from kullanici where kallanicihdi='".$_GET["kadi"]."'";
f{ Veritabanindaki kullanici tablosundaki tiim kayitlari getiren sgl cimlesi...

Ssorgulamaislemi = mysql_guery($sql}:
ff select cimleciginin mysgl gquery ile veritabaninda caligtirilmasini sagladik.

Hif (Ssorgulamaislemi !'= false) {

#/f sorgu sonrasinda bir hata ile kargilagilmamissa,

/f artik verileri form halinde ydneticiye gdsterebiliriz.
echo "<form action=yonetim.php method=post>":;

echo "<table>";

/f Tablo igeriginin kullanici tablosundaki wverilerle doldurulmasi

Ssatir = mysql_ﬁetcn_assoc($soIgulamaislemi}:

/f Ssogulamaislemi kaynaginda ayni kullanici adi ile birden fazla kayit olamayacafil
igin while dongiisi acmadik.

//f kullanici tablomuzda birincil anahtar olarak kullaniciAdi sitununu atamigtik.

echo "<tr>";

echo "<td»Kullanici Adi: <input name=kadi type=text value='"_$satir['kullanicilidi'].
e tds";

echo "<td>Sifresi:<input name=sifre type=text value='".$satir['sifre']."'/></td>";
echo "<tdrAdil Soyadi: <input name=adsovad type=text value='".Ssatir['adiSoyadi'].

mr e feden;

echo "<td>E-posStasi:<input name=cposta type=text wvalues='".$satir['ePosta'].""/></td>";
echo "<td>fzgecmisi:<textarea name=ozgecmis>".$satir['ozgecmisi']."</textarea></td>";
echo "<tdrRolii:<input name=rol type=texXt valus='".$satir['rolu']."'/></td>";

// form 5geleri yazdirilarak, form dederleri ilgili dizi elemanlarina egitlendi.

echo '<tdr<input type="submit" wvalue="Kaydet™ /></td>':
// son siitunda tipi submit olan bir kaydet butonu olugturulur.

echo "</tr>";
// Satir etiketi kapatalair.

echo "</tablex>";
echo "</form>";
/f Tablo ve form etiketleri kapatilir
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Ekran Goériintiisii

yonetim.php

Myl\dln []98?6 Mutlu Yildinm hapm@tes& com 1
kamu Yonetimi

dnzyil 123456 || Denizer Yildinm test@test.com Dogum tarihim .... . Egitim durumum . - gorevierde Duzenle
bulundum.
Myildiri 09876 || Mutiu Yildinm happy@test.com Ankara Universitesi Siyasal Bilimler ve kamu Yonetimi 0 Diizenle sil
mezunuyum. I
Sguzel 345987 \S{ITC\I\IIHS.queI selvi@test.com MEB Fen ve Teknoloji Ogretmeni... 0 Duzenle sil

Veri Giincelleme Islemi

Olusturmus oldugumuz form tizerinde y6netici degisiklik yaptiktan sonra kaydet butonuna bastigin-
da sayfa tekrar yonetim.php sayfasina post edilecektir. Dolayisi ile herhangi bir form elementinin post
edilip edilmediginin kontroliinden sonra artik veri giincelleme icin gerekli olan sorguyu olusturabiliriz.

if [(isset (% _POST["kadi"]) == true)

{

f/ kadi isminde bir form elementi post edilmisse anliyoruz ki,
f/ bizden gincellegstirme yapmamiz isteniyor.

$kadi = mim $_PDST["]-:adi"] Jmim.

sﬁifIE = m1 ".s_P‘DST["SifIE"] LA

fadsoyad = "'".$_PDST["adSDyad"]."'";

Seposta = "'" .$_POST["EEDSEE"] L,

fozgecmis = "'", $_P‘DST ["ozgecmis™]."'";

Srol= "'n & POST["rolm"].mim:

/f update sgl ciimlesi igin gerekli olan degerleri
f/ uygun bicimde yeni degiskenlere aktariyoru=z.

fupdatesgl = "Update kullanici set kullanicilidi=$kadi, =sifre=§=zifre
, adiSoyadi=$adsoyad, =Posta=$eposta, ozgecmiszi=$ozgecmis, rolu=5rol
where kullanicihdi=§kadi™:

f/ daha sonra yeni degigkenleri update cimleciginde uygun yere
ekliyoruz.

mysql_querytsupdatesql} or die ("Veri gincelleme iglemi basarisiz
oldu. Hata: ". mysgl error()}:

£/ Son olarak oclugsturmus oldufumuz update ciimlecifini weritabanina
galistirilmasi icin gdinderiyoru=z.

Veri giincelleme islemi yapildiktan sonra veri tabanindaki verilerin giincel héli ekranda gosterilecek-
tir. Ornegin “Myildiri” kullanici isimli kaydin mail adresi ve roliinii degistirelim.
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yonetim.php

dnzyil 123456 || Denizer Yildinm test@test.com Dogum tarhim .... . E§itim durumum . - gorevierde Dizenle Sil
bulundum.
Myildiri 09876 || Mutlu Yidinm mutluyildiim@test.com Ankara Universitesi Siyasal Bilimler ve kamu Yonetimi 1 Duzenle sil
meZunuyum.
Sguzel 345987 Elﬁmvﬁum‘ selvi@test.com MEB Fen ve Teknoloji Odretmeni... 0 Duzenle sil

Veri Silme Islemi

$### Veri Silme Islemleri

Skadi= """, $_GET[”]-:adi”]. e,

ff delete sgl cimlesi igin gerekli olan degeri
f/ uygun bicimde yeni defigkenlere aktariyoru=z.

£83ilmesgl ="Delete from kullanici where kullanicifdi='". $_GET["]-:adi"] .

.
r

ff daha sonra yeni defiskenleri update cimleciginde uygun yere ekliyoruz.

mysql_gueryt$3ilmesql} or ("Veri silme iglemi bagarisiz oldu. Hata: ".
my=ql error|()):
// Son olarak olugturmug delete cimlecifini veritabanina galistirilmasi

igin gdnderiyoru=z.

Veri silme iglemi yapildiktan sonra veri tabaninindaki verilerin giincel hali ekranda gosterilecektir.
Ornegin iig kaydimiz vardi. “Myildiri” kullanict isimli veriyi sildigimizde ekranda sadece iki kay1t gos-
terilmelidir.

Ekran Gériintiisii

yonetim.php

dnzyil 123456 Denizer test@test.com Dogum tarihim ... . EGitim durumum . Diizenle sil
Yildinm gdrevlerde bu\undum
Sguzel 345987 Eﬁ,lj\:;,squze' selvi@test.com || MEB Fen ve Teknoloji Ogretmeni... 0 Diizenle sil
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7. WEB TABANLI PROJE GELISTIRME

Simdiye kadar web temelli programlamada kullanilan HTMLS5, CSS3, Javascript, PHP ve Mysql hak-
kinda bilgi sahibi olduk. Kitabin bu béliimiine gecmeden once sizlerden bu dillerin temel yazim kurallari-
ny, arasindaki farkliliklart kavramis olmaniz ve temel ve orta seviyedeki 6rnekleri uygulayabiliyor olmaniz
beklenmektedir. Bu bolimde ise bu dillerin hepsini kullanarak bir proje gelistirmeniz beklenmektedir.
Baylece, kitabin bu béliimiine kadar 6grenmis olduklarinizi se¢mis oldugunuz bir proje temelinde daha
detayli ve biitiinsel bir sekilde uygulama firsatt bulacaksiniz.

Bir web sitesi gelistirme projesinde, siirecin bagindan sonuna kadar size yol haritas: olabilecek asagidaki
gibi bir yontem izlemeniz 6nerilir.

PLANLAMA

[lk olarak web sitesinin ne amagla kullanacaginizi agik¢a ortaya koymaniz gerekmektedir. Bir web
sitesinin amaglarinin 6nceden belirlenmesi zamaninizi daha verimli kullanmaniz1 saglayacaker. lyi bir
web sitesinden beklenen kullanicinin her seye ulasabilmesi degildir. Aksine kullanicinin amagladigi eylemi
kolay ve cabuk bir sekilde yapabilmesidir.

Bununla birlikte, web sitesini kimlerin kullanacagi ve hangi bilgisayar ortamlarinda (akilli telefon,
tablet, diisitk ¢oziintirliikli kisisel bilgisayar ya da yiiksek ¢oziintirliikli kisisel bilgisayar) kullanilacag:
ile karar vermelisiniz. Boylece web sitesinin tasarimini, kullanicinin yas, bilgisayar kullanma becerilerine
uygun ya da hangi cihazlarin kullanimi daha 6n plana ¢ikiyorsa ona uygun yapmaniz miimkiin olabilir.

Web tasarimcisinin web sitesi icerigi hakkinda karar vermesi gerekir. Web sitesinin metin ve resimleri
disinda video, ses igerecek mi? Igerecekse bu video ve ses dosyalart nasil temin edilecek? Internetten indiri-
lecekse, telif haklari ile ilgili sorun olur mu? Bununla birlikte “Web sitesinde yetkilendirilmis kullanicilar
olacak m1 ya da yetkilendirilmis kullanicilar web sitesinde neler yapabilecek?” sorularina da cevap vermis
olmaniz gerekmektedir. Ornegin hangi site igeriklerine yetkilendirilmemis kullanicilar erigebilecek? Boy-
lece web sitenizin veri tabaninin gereksinimleri ile ilgili de fikir sahibi olabilirsiniz.

TASARIM

Internet ortaminda daha 6nceden benzer siteleri arastiriniz. Amaciniza gére hangi tiir bir web sitesinin
tasariminin daha uygun olacagina karar veriniz. Bu sitelerdeki gibi bir tasarim sizin i¢in yeterli midir yoksa
siz yeni bir tasarim ortaya koyabilir misiniz?

Siteniz menii yapist nasil olacak? Ornegin site meniisii tiim sayfalarda goriinecek mi ya da her sayfa icin
ayr1 bir menii mii olacak? Hangi menii yapisint kullandiginizda, web sitenizin amacina ve kullanicisina
daha uygun olur?

En basit ve sade sekilde sitenin amacina uygun bir tasarimi kagit tizerinde giziniz. Sitenizde kag sayfa
olmasini bekliyorsaniz bu sayfalar arasindaki baglantilart da ¢iziniz. Eger bu sayfalar arasinda veri tasinma
gereksinimi varsa kagit tizerinde hangi yontemi kullanacaginizi da belirtiniz.

Tiim ayrinulart ile web sitenizin tasarimini ve sayfalar arasindaki baglantilar: ¢izdikten sonra bagka bir
arkadaginizla, bilisim 6gretmeni ve web sitesini kullanacak en az 3 kisi ile tasarim tizerinde konusunuz.
Boylece gozden kagirmis oldugunuz ayrintilari yakalama ve sorunlara ¢oziim bulma olanagini bulabilirsiniz.

Tasariminizi kagit tizerinde tamamladiktan sonra web sitenizin hangi béliimlerinde hangi programla-
ma dillerini kullanacaginiza karar vermis olmalisiniz. Daha sonra “Web sitesinde gereksinim duydugunuz
kodlama ile ilgili daha 6nceden bir 6rnek yaptiniz mi? Kodun nasil yazilacagini hatrliyor musunuz? Ek
kaynaklara gereksinim duyuyor musunuz? Kimlerden yardim alabilirsiniz? “ sorularina yanit veriniz.
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GELISTIRME

Tasarim siirecinden sonra, web sitenizi gelistirme siirecine gegebilirsiniz. Bu asamada kagit tizerindeki
taslaginiz dogrultusunda kitabin daha onceki béliimlerinde 6grenmis oldugumuz kodlama becerilerini
uygulayacaksiniz. Bu siireg sizler i¢in hem ogrendiklerinizi pekistirme hem de yeni kodlama becerileri
gelistirmenize olanak saglayacakur. Bu siiregte, dncelikle yedekli ¢alismaniz tavsiye edilir. Kodlama yapar-
ken en basit ve kolay yollardan hedefe ulasmay: deneyiniz. Coziim bulamadiginiz kodlama béliimlerinde,
motivasyonunuzu diisiirmeden hemen Internette arastirmaya yoneliniz. Internette neyi nasil arayacaginiz
konusunda fikriniz yoksa bilisim 6gretmeninden yardim isteyiniz.

TEST ETME

Web sitesi, tasarim ve gelistirme agamalari igerisinde ve son hali ile test edilmelidir.

Web sitesinin icerigi ve islevselligi ile ilgili test iglemleri

* Sayfa bagliklarini da igerecek sekilde metinleri yazim kurallarina uygun sekilde diizeltmek,
 Sayfalar arast yanlis ya da calismayan baglanular: diizeltmek,

* Gorintiilenmeyen ya da metinle tutarsiz grafiklerin kaynagini (src) diizeltmek

 Sayfalar arasi formlarla taginan verileri kontrol etmek. Eger veriler dogru sekilde taginiyorsa, verita-
banina bu verilerin dogru sekilde yazdirilip yazdirilmadigini kontrol etmek.

* Diger etkilesimli sayfa 6gelerinin kullanict eylemine gore dogru sekilde galisip calismadigini kont-
rol etmek,

* Diisiik hizli baglantida yiikleme hizint kontrol etmek icin sayfalari test ecmek.

Web sitesinin kullanilabilirligi ile ilgili test islemleri

Kullanilabilirlik web sitesinin tasariminin ne kadar iyi oldugunun &lgiisiidiir ve kullanilabilirligi ytik-
sek olan bir site, kullanicilarin amaglarini gergeklestirmelerine olanak tanur.

Kullanilabilirlik testi i¢in sitenin amacina uygun gorevler belirlenir. Daha sonra kullanicist olacak kisiler-
den bu gorevleri gergeklestirmesi istenir. Her gorevin gergeklestirilip gergeklestirilemedigi ve gergeklestirildi
ise gergeklestirilme siiresi not edilir. Daha sonra test sonuglarina gore web sitesinde diizeltmeler yapilir. Bu dii-
zeltmeler, gerceklestirilemeyen ya da uzun siirede gergeklestirilebilen gorevler icin kullanici goriigleri alinarak
sayfa tasarimindaki kiigiik degisiklikler renklerin belirginlegtirilmesi, yazi puntolarinin biiyiitiilmesi, menii
yapsinin daha anlagilir yapilmasi vb.) olabilir. Gérevlerden higbiri gerceklestirilemiyorsa amacina uygun bir
site tasarimi yapilamamugtir. Bu durumda tasariminizi yenilemeniz gerekli olabilir.

WEB TABANLI PROGRAMLAMA iCiN PROJE ORNEKLERI

Kitabin bu boliimiinde sizlere tizerinde ¢alisabileceginiz proje ornekleri tanitilacaktr. Eminim ki siz kod-
layicilar da bu 6rnekler disinda birgok yaratict proje fikirleri ortaya atabilirsiniz. Bununla birlikte, projenin
kodlanmast icin gerekli planlamalari yaparak 6grenmis oldugumuz dilleri bu projeleri gelistirme amaciyla uy-
gulayabilirsiniz.

Kisisel Geligim Sitesi

Hatirlarsaniz kitabin ilk iki boliimii sonunda bir site sablonu olusturmustuk. Bu sablon {izerinden devam
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ederek kitap icerisinde uygulamis oldugumuz Javascript, Mysql ve Php 6rneklerini sablon igerisine yerlestire-
bilirsiniz. Bu site sizin Bilgisayar Bilimi dersindeki kisisel gelisim siteniz olabilir. Bununla birlikte, bu siteyi
okulunuzdaki Bilgisayar Bilimi dersinin bir web sitesi haline getirebilirsiniz. Boylece sizden daha sonra bu dersi
alacak alt siniflardaki arkadaglariniz igin yol gosterici bilgiler igeren bir site kodlamis olursunuz. Ote yandan,
her y1l ortaya ¢ikan 6zgiin projeleri bu siteden duyurarak projelerinizin gelistirilmesini saglayabilirsiniz.

Fotograf Paylagim Sitesi

Her yaz déneminde sinif arkadaglarinizin neler yaptiklari ile fikir sahibi olabileceginiz resimlerin
paylagilabilecegi basit bir sosyal ag sitesi gelistirebilirsiniz.

Bu site basitge ii¢ sayfadan olusabilir. Birincisi, site agildiginda paylasilanlarin goriilebilecegi ana
sayfa, ikincisi arkadaglarinizin paylasim yapmak icin oturum agma sayfasi ve sonuncusu arkadas-
larinizin oturum actiktan sonra resim yiikleme sayfasi.

Bu proje kapsaminda paylagim yapan kullaniciy1, paylasim tarihini ve paylastigi resmin dosya
ismini tutan bir veri tabani olusturabilirsiniz.

Site ana sayfasini ilk ziyarette bu tablodaki verileri gekerek tasariminizda (Or: facebook sayfaniz-
daki gibi) uygun yerlere yazdirarak, resimlerin paylasim yapan kisi ile birlikte alt alta goriintiilen-
mesini saglayabilirsiniz.

Eger ¢ok fazla kullanici tarafindan paylagim yapilirsa ve dolayisi ile veri tabaninda ¢ok fazla kayit
varsa veri tabanindan gelen verileri sayfalandirarak gosterebilirsiniz.

Bu projeyi daha da ilerletmek isterseniz facebook ve youtube gibi siteleri inceleyerek sayfalandir-

ma yerine sayfanin altna ilerledik¢e veri gelmesini saglayan Javascript kiitiiphaneleri kullanabi-
lirsiniz.

Odev Notlandirma Sistemi

Bilisim 6gretmeni igin sizlere vermis oldugu odevleri kolayca takip ederek degerlendirebilecegi bir
web sitesi gelistirebilirsiniz. Bu siteyi basitge senaryolastiracak olursak;

Siteye ilk erisildiginde karsimiza bir oturum agma sayfasi gelebilir.

Oturum agan kullanicinin roliine gére (6grenci, 6gretmen) kullaniciyr 6grenci ya da 6gretmen
sayfasina yonlendirebiliriz.

Ogrenci sayfasinda kullanicinin haftalara gore gonderim yapabilecegi bir form tasarimi yapabili-
riz. Bu sayfada ayn1 zamanda daha 6nce gonderim yapilan ve 6gretmen tarafindan degerlendiril-
mis 6devlerin notu ile birlikte listelenmesi saglanabilir.

Ogretmen sayfasinda 6grenciler tarafindan gonderim yapilmis 6devlerin listelenmesini saglaya-
biliriz. Bununla birlikte, listelenen 6devlerden herhangi birine tiklandiginda 6devle ilgili not ve
agiklama girilmesini saglayacak bir form tasarimi gerekir. Bu islemi farkli sayfalarda yapabilece-
giniz gibi ayni sayfa icerisinde de kodlamaniz miimkiindiir.

Bu senaryoya gore veri tabanimizda kullanicilar ve 6devlerle ilgili iki tablo tutulmas: yeterli olabilir.
Fakat 6dev tablosunu olustururken égrenci roliindeki bir kullanicinin birden fazla 6dev génderiminin
olabilecegini goz 6niinde bulundurunuz ve birincil anahtar olacak siitunlart buna gére belirtiniz.

Kodlama Ogretiyorum Sitesi

“En iyi 6grenme anlatma yoludur.” varsayimindan hareket ederek iyi bir kodlayici, yazmis oldugu

//:' 293

o7. METIN TABANLI ROBOT PROGRAMLAMA YAZILIMLARI VE ORTAMLARI o0—

Y



/

\

kodu sade ve anlagilir sekilde anlatabilendir. Béyle bir bakis agisi temelinde, siz de kod yazarken anlagi-
labilir sekilde videolarinizi ¢ekebilir ve bu videolar: paylasabileceginiz basit bir blog sayfasi tasarlayabi-
lirsiniz. Boylece, akranlarinizla, ayni isi farkli kodlama yontemleri ile yapabilen ¢oztimleri paylasabilir
ve kodlama becerilerinizi gelistirebilirsiniz.

Simdi basit bir sekilde bu sitenin senaryosunu yazalim. Siteye ilk giris yapildiginda, karsimiza
HTMLS5, CSS3, MYSQL Yonetimi ve PHP bagliklarini igeren bir mentii yapisi gelecegini hayal edin. Bu
mentiler alt basliklar da igerebilir. Bagliklardan herhangi birine tiklandiginda, sizlerin videoya ¢ekmis
olduklart kodlama ornekleri, tiklanan basliga gore veri tabanindan ¢agrilsin.

Peki, bu sekilde bir senaryo i¢in veri tabanimizda neler olmal? Oncelikle temel kullanici bilgileri
ile birlikte, sadece yetkilendirilen kisilerin video ekleyebilmesi i¢in kullanict roliinii tutan bir tablo ge-
reklidir. Bununla birlikte kullanicilarin eklemis olduklari videonun yolu ve dosya ismini tutan videolar
tablosu gereklidir. Video tablosunu olustururken bir kullanicinin birden fazla video gonderiminin ola-
bilecegini g6z 6niinde bulundurunuz ve birincil anahtar olacak stitunlari buna gore belirtiniz.

Soru Cevap Sitesi

OSYM sinavlarina yonelik okulunuz 6grencilerinin soru sorabilecekleri, yine okulunuz 6gretmenleri
tarafindan bu sorularin yanitlanabilecegi bir soru cevap sitesi tasarlayabilirsiniz. Ogrencilerin sitede
soru sormalarini tegvik etmek icin haftanin en degerli sorusunun se¢imine yonelik bir kodlama yapa-
bilirsiniz. Siteyi ziyaret eden kullanicilar sorunun 6nemine gore bir degerlendirme notu verebilir. Bu
notlarin ortalamasina gore haftalik 6nemli sorulari listeleyebilir ve en 6nemli soruyu soran kullanicinin
sitenin ana sayfasinda goriintiilenmesini saglayabilirsiniz.

Anket Sitesi

Herhangi bir konuda okulunuz 6grencileri ya da velilerinin goriislerini toplamak igin bir anket sitesi
tasarlayabilirsiniz. Bu site i¢in okulunuz yoneticileri ya da dgretmenleri ile goriiserek dnceden belir-
lenmis anket sorularini internet ortamina gegirebilir, daha sonra web sitesinde hazirlamis oldugunuz
anketi okulunuz 6grencileri ya da velilerine duyurabilirsiniz. Ogrencileri ve velilerden almis oldugunuz
yanitlar1 bir veri tabaninda tutabilir ve istenildiginde bu verilere ilgili birimlerin erisebilmesini saglaya-
bilirsiniz. Bununla birlikte projenizi biraz daha gelistirmek isterseniz, yetkilendirilmis kullanicilarin site
icerisinde anket olusturmasini saglayarak sitenize daha dinamik bir iglev kazandirabilirsiniz.

Kiyaslama Sitesi

Popiiler iiriin ya da servisleri kiyasladiginiz bir site tasarlayabilirsiniz. Insanlara hangisinin daha iyi
oldugunu gézlemlerinize ve arastirmalariniza dayali olarak bu web sitesinde gosterebilirsiniz.

Deney Sitesi

Fen laboratuvarindaki deney araglari ile yapilan deney videolarinin paylasildigi bir web sitesi olustu-
rabilirsiniz. Bu web sitesini laboratuvarda bulunan araglari listeleyebilecek, kolayca giincellestirilmesini
saglayabilecek ve istenildiginde bu araglar ile ilgili tanitict bilgilere de ulagilabilecek sekilde genisletebi-
lirsiniz.
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Ortak Wiki Alani

Herhangi bir derse (Fizik, Kimya vb.) iliskin terimlerin tanimlarinin paylasildig: siniflar arasinda
ortak kullanilabilen bir web sitesi olusturabilirsiniz.

Kantin Sitesi

Okulunuzda isletilen kantinde satilan iirtinlerin fiyatlarinin takip edilebilecegi, kantin isleticisi ta-
rafindan fiyat giincellestirmelerinin yapilabilecegi bir web sitesi tasarlayabilirsiniz.

Tasarruf Sitesi

Para tasarrufunun nasil yapilmasi gerektigi hakkinda bir site tasarlayabilirsiniz. Bunun igin yaslilar,
tiniversite 6grencileri, ev kadinlari ile konugarak onlarin deneyimlerini sitenizde paylasabilirsiniz. Site-
nize kullanicilar iiye olabilir ve kendi deneyimlerini paylasabillir.

Ozet

Yukaridaki proje 6rnekleri, projenizi tasarlayip gelistirmeden 6nce 6rnekler tizerinde tartisarak uf-
kunuzu genisletmek amaciyla paylagilmistir. Sadece bu site 6rnekleri ile sinirli kalmayabilirsiniz. Bilgi
cagl toplumundaki sorunlara ¢oziim olabilecek yeni proje fikirleri ortaya koyabilir ve bu projeleri web
tabanli programlama dilleri ile gelistirebilirsiniz.
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1. Mobil Uygulama Gelistirmeye Giris

Internet bilgiye erisim siireleri iizerinde cok 6nemli degisikliklere yol agmustir. Bilgi kaynaklarina
erisim ag tizerinden gerceklesmeye basladigt andan itibaren mekindan bagimsiz olarak bilgiye erisim de
miimkiin hile gelmistir. Internet'e baglt bir bilgisayardan ok farkli hizmetlere (e-devlet, e-finans, e-ti-
caret vb.) ve kaynaklara erisilmesi ve bunun saglamis oldugu avantajlar, kullanicilarin bu siirece mobil
ortamda da devam etme taleplerini beraberinde getirmistir. Bu talepleri mobil platformlarda kargilaya-
bilmek i¢in farkli yazilim ¢oziimleri hayata gecirilmistir. Bu ¢oziimlerden mobil cihazlardaki isletim
sistemleri igin ozel olarak gelistirilen yazilimlar Mobil Uygulama olarak adlandirilir.

1.1. Mobil Programlamadaki Temel Kavramlar

Mobil programlama, uygulamanin ¢alisacag: platformun &zelliklerine uygun olarak ozellikle ¢alig-
ma performanst acisindan dikkatli bir gelistirme siirecine ihtiya¢ duymaktadir. Mobil cihazlarin sinirl
donanim 6zellikleri ve kisitli enerji kaynaklari nedeniyle geleneksel program gelistirme yaklagiminin
digina gikilmasi gerekmektedir.

1.2. Uygulama Gelistirirken Kullanilan Tasarim Yapilari

Mobil uygulama gelistirirken kullanilabilecek farkl: tasarim yapilari bulunmakeadir. Bu tasarim ya-
pilarinin se¢iminde uygulamanin kullanim alani, hedefi, mobil cihazlarin donanim &zellikleri, proje sii-
resi ve maliyeti gibi ¢ok farkli degiskenlerin devreye girdigi rahatlikla sdylenebilir. Mobil programlama-
da yerel gelistirme (native) olarak ifade edilen mobil isletim sistemine 6zel olarak kodlanan uygulamalar
oldugu gibi, tamamen Web tabanli olarak gelistirilen uygulamalar ya da hibrit olarak adlandirilan yerel
ve Web tabanli uygulamalarin ig i¢e kullanildig: yapilar da bulunmaktadir.
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2. Mobil Donanim

Mobil donanim, standart bilgisayar mimarisi ile paralellik icerir ve daha fazlasi olarak gesitli sensor-
lere sahiptir.

2.1. Donanim Bilesenleri
Mobil donanimlarda bulunan temel bilesenler asagida listelenmistir:

a. Islemci
b. Anakart
c. Bellek
Ekran

d. Depolama alant

0

Bu temel bilesenlere ek olarak cesitli coklu ortam bilesenleri de mobil cihazlarin olmazsa olmaz
donanimlar arasina girmistir. Bu bilesenlerden bazilari (kameralar, mikrofonlar vb.) ayni zamanda
algilayici (sensor) olarak da kullanilmaktadir:

a. On kamera
b. Arka kamera
c. Hoparlor
¢. Mikrofon

Mobil cihazlarin dis diinya ile iletisim kurabilmesi acisindan gerekli olan baglant modiilleri de
6nemli mobil donanim bilesenleri olarak 6ne ¢ikmaktadir:

a. Kablosuz ag baglantist
b. Bluetooth

c. GPS
¢. NFC
d. USB
e. USB Type-C

Tiim bunlara ek olarak mobil donanimi belki de diger bilgisayar sistemlerinden ayiran en énemli
ozellik sahip olduklar: algilayicilardir (sensorler). Bu algilayicilart insanlarda bulunan duyu organlarina
benzetmek miimkiindiir. Bir mobil cihazin kendi bulundugu konumu, yeryiiziine gore aldig: aciy, 151k
kosullarini ve benzeri diger birgok bilgiyi toplayabilmesini algilayicilar saglamaktadir.

2.2. Donanim Bilesenlerinin Calisma Mantiklari

Mobil cihazlardaki donanim bilesenlerinin ¢alisma mantigi, temel bilgisayar ¢alisma mantg; ile ay-
nidir. Sadece mobil cihazlarin giig yénetimi, 1s1 dagilimi ve diger sinirliliklarin dikkate almak gerekir.
Ttim elektronik sistemlerde oldugu gibi, tiim islemlerin gergeklestirildigi ve genel denetim iglemlerinin
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yapildigt bir merkezi islem birimi bulunmaktadir. Bu merkezi islem birimi giiniimiiz teknolojisinin
izin verdigi sinirlar gercevesinde ¢ogunlukla ¢oklu ¢ekirdege sahiptir ve ek olarak goriintii isleyen ek
bir islem birimi de artik ¢ogu mobil cihaz i¢in standart hale gelmistir. Islemlerin gegici olarak islendigi
bellek, yapilan ¢alismalarin kaydedildigi depolama alani ve tiim donanimin birbiri ile baglantisinin
kuruldugu anakart genel yapiy: olusturur.

Donanim bilegenlerinin programlanmasi, genel olarak ilgili donanim bileseni i¢in olusturulmus kii-
tiiphanenin uygulama igerisinden ¢agirilarak kullanilmasi seklinde gergeklestirilir. Mobil cihazlarda
calisacak isletim sistemlerinin gelistirme ortamlarinda donanima ozel olarak hazirlanmis fonksiyonlar
donanim kiitiiphanesi olarak adlandirilir.

Mobil uygulama gelistirirken kullanilacak araglar tig kategoride degerlendirmek miimkiin olabilir.
Bu kategoriler:

1. Yazilim gelistirme ortami
2. Uygulama test ortami

3. Uygulama yayinlama platformu

Her kategori icerisinde yer alacak ara¢ dncelikle mobil uygulamanin ¢alisacagi isletim sistemi agisin-
dan farklilik gosterebilmektedir. Yazilim gelistiriciler, gelistirme araci segiminde hedefledikleri isletim
sistemini veya uygulama platformunu dikkate alarak arag se¢ciminde bulunurlar.

Mobil isletim sistemi, diger tiim bilgisayar sistemlerinde oldugu gibi cihazin en etkin sekilde isleti-
lebilmesi i¢in donanima ozel olarak gelistirilmis ana yazilimdir. Mobil cihazlarin donanim yapisinda-
ki farkliliklar, onlarin geleneksel bilgisayarlarda kullanilan igletim sistemlerini kullanmalarina olanak
vermez. Bu acidan gerek algilayicilarin kontrolii agisindan, gerekse de islemci giicii vb. gibi sinirliliklar
agisindan mobil cihazlara 6zel olarak gelistirilen isletim sistemleri kullanilmaktadir.

Mobil cihazlarin gelisim siireci igerisinde ana akim platformlara bagli olarak bir¢ok isletim sistemi
kullanilmigtir. Bu igletim sistemleri icerisinde bazilarr gelisimlerine devam ediyorken bazilari ise artik
kullanilmamaktadir. Uzun yillar mobil telefon pazarinda lider konumda bulunan Nokia firmasinin
cihazlarinda kullanilan Symbian isletim sistemi, artik kullanilmayan mobil isletim sistemleri arasinda
en bilinenidir.



Giiniimiizde en ¢ok tercih edilen mobil isletim sistemleri asagida listelenmistir:

¢ Android
* iOS
¢  Windows Phone

Bu isletim sistemleri ayni zamanda mobil cihazlar i¢in ana kategorileri de olusturmaktadir. Goog-
le tarafindan bir¢ok farkli donanim iireticisinin kullanimina sunulan Android, ¢ok cesitli cihazlarda
kullanilmast agisindan yayginlig1 en fazla olan mobil isletim sistemidir. Bunu sadece Apple tarafindan
tiretilen mobil cihazlarda kullanilabilen iOS isletim sistemi takip etmektedir. Pazar pay1 giiniimiizde en
diisiik olan isletim sistemi ise Microsoft tarafindan farkli donanim iireticilerinin de kullanimina sunu-
lan Windows Phone isletim sistemidir.

Mobil donanimi belki de diger bilgisayar sistemlerinde ayiran en 6nemli 6zellik sahip olduklar: algi-
layicilardir (sensorler). Bu algilayicilar: insanlarda bulunan duyu organlarina benzetmek miimkiindiir.
Bir mobil cihazin kendi bulundugu konumu, yeryiiziine gore aldig1 aciy1, 15tk kosullarini ve benzeri
diger bircok bilgiyi toplayabilmesini algilayicilar saglamaktadir. Mobil donanimlar ierisinde en ¢ok yer
verilen ve artik neredeyse standart hale déniisen algilayicilar asagida listelenmistir:

a. Parmak izi sensorii
b. Ug eksenli jiroskop
c. Ivmeslcer

. Yakinlik sensorii

¢
d. Ortam 15181 sensorii

e. GPS

Mobil cihazlarda yer alana sensorlerin ¢alisma mantiklari, donanim bilesenlerinin ¢alisma mantikla-
11 ile paralellik gosterir. Mobil isletim sistemlerinin gelistirme paketleri igerisinde sensorlere 6zel olarak
gelistirilmis kiictiphaneler bulunur. Bu kiitiiphanelerin uygulama icerisinden ¢agirilmasi ile birlikee il-
gili sensore erisim saglanir ve kontrol edilebilir bir yap: ortaya cikar.

Emiilatorler, fiziki donanima sahip olan cihazlarin iglevlerini taklit edebilen yazilimlar olarak ifade
edilebilirler. Gelistirilen uygulamalarin test edilebilmesi icin farkli donanim 6zelliklerine sahip birgok
cihaz yerine bu sekilde yapilandirilabilen yazilimlarin kullanilmast hem zaman hem de biit¢eleme agi-
sindan dnemli avantajlar saglar. Buna ek olarak fiziki donanimlarda rahatlikla olusturamadiginiz birgok
anlik durumu emiilatorlerde olusturabiliriz. Ornegin bir mobil cihazin pili bitmek iizereyken yapacagt
islemleri test edebilmek icin emiilatérii buna gore yapilandirmak miimkiin iken fiziki donanima sahip
bir cihazda pilin bitmesini beklememiz gerekir.
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Emiilatorlerin saglamis oldugu birgok avantaja ragmen gelistirme ortami olarak kullanilan bilgisayar
sistemine ek yiik getiriyor olmasi en énemli dezavantajlari arasinda yer alir. Buna ek olarak her zaman
i¢in emiilatérde sorunsuz calisan bir uygulamanin fiziki donanim {izerinde sorun yagamasi miimkiin-
diir. Bu acidan 6zellikle ticari projelerde gelistirme asamalarinda sik¢a kullanilan emiilatorler uygulama
hayata gegirilmeye yakin yerlerini fiziki donanimlara birakirlar.

2.10. Gelistirilen Mobil Uygulamalarin Emulatérlerde Calistiriimasi

Uygulama gelistirme araglarinin i¢inde entegre olarak yer alan emiilatorlerin kullanimi oldukga ba-
sittir. Uygulama gelistirildikten sonra derlenip emiilatére otomatik olarak gonderilir ve emiilatér, gelis-
tirme i¢in kullanilan bilgisayar igerisinde sanki gergek bir mobil cihaz gibi kullanilabilir.
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3. Uygulama Gelistirme

Uygulama gelistirme, belirli kuramsal temeller {izerine oturtulmus yol haritalar: ile gerceklestiri-
lebilecegi gibi yazilim diinyasinda yer almak isteyen her gelistiricinin kendine gore olusturdugu farkls
metodolojilerden de olusabilir. Birgok yazilimcinin birlikte galistigr yazilim projeleri ile tek basiniza
gelistirdiginiz kii¢lik uygulamalarin gelistirilme siiregleri arasinda 6nemli farkliliklar da bulunur.

Yukarida belirtilenlere ek olarak ayni hedef platform igin gelistirilen bir uygulamanin mimarisi de
ok farklr sekillerde kurgulanabilir. Giiniimiizde bir mobil uygulama gelistirirken kullanabileceginiz
farkli uygulama gelistirme mimarileri bulunmaktadir. Bunlar icerisinde en ¢ok kabul gorenler asagida
stralanmugtir:

e Tamamen Web tarayicida ¢alisanlar
* Yerel (native) uygulama olarak gelistirilenler

*  Web ve yerel bilesenleri icinde barindiran karma (hibrid) uygulamalar

3.1. Uygulamalarin Yasam Déngtileri

Uygulama gelistirme yasam déngiileri, uygulama gelistirme mimarisinde tercih edilen yonteme gore
sekillenir ve bu tercih mobil uygulama gelistirme araglarinin se¢imini de etkiler.

3.2. Tamamen Web Tarayicida Calisan Uygulamalar i¢in Yasam Dongiisii

Bu uygulamalarin yasam dongiisii, standart bir Web sitesi gelistirme yasam dongiisii ile paralellik
gosterir ve buna ek olarak mobil ortamlar i¢in sunulmus ek yazilim kiitiiphanelerinin kullanimlarin:
da igerir.

HTML5 (HTML, CSS3, JavaScript) kullanilarak gelistirilen bu mobil uygulamalar mobil cihazlar
icin gelistirilen tarayicilar tarafindan yorumlanir ve kullanicilara sunulur. Gelistirme ortami olarak her-
hangi bir metin editorii kullanilabilir. Gelistirilen uygulamanin test edilmesi i¢in ise giincel bir tarayict
yeterli olacaktir.

3.3. Yerel (Native) Uygulamalar i¢in Yasam Dongiisii

Bu uygulamalarin yasam dongiisii, tamamen hedef platforma yonelik olarak uygulamanin gelisti-
rilmesi siireglerini igerir. Secilen hedef platforma (6r.: Androd, iOS, Windows Phone) has gelistirme
araglari, yazilim dili ve test ortamlari kullanilir.

Hedef platformun tiim &zelliklerini kullanabilmesi agisindan 6nemli avantajlar saglamasina ragmen
her bir platforma ozel olarak uygulamanin gelistirilmesi (kodlanmasi) gerekmektedir. Gelistirme or-
tamlari ¢ogunlukla mobil cihazin isletim sistemine 6zel olarak gelistirilmis ortamlardir ve test ortamlari
da yine isletim sistemine 6zel olarak gelistirilmis emiilatorlerden olusur.

Bu ders kapsaminda kullanilacak yerel gelistirme platformu Android olarak segilmistir. Bunun ne-
deni, Android platformunun gelistirme ortami olarak kisisel bilgisayarlardaki isletim sistemleri konu-
sunda esnek olusudur. Mobil cihazlar i¢in gelistirilecek bir Android uygulamasi, Linux, Windows ve
MacOS isletim sistemleri kullanilarak gelistirilebilir. Bu durum maalesef iOS ve Windows Phone icin
gecerli degildir. Bu platformlarda yerel gelistirme yapilabilmesi ancak iOS i¢in MacOS, Windows Pho-
ne i¢in ise Windows isletim sisteminin kullanilmasi ile miimkiindiir.
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3.4. Web ve Yerel Bilesenleri icinde Barindiran Karma (Hibrit) Uygulamalar icin
Yasam Déngusu

Bu uygulamalarin yasam déngiisii igerisinde hem Web tarayicilar icin gelistirilen uygulamalarin ya-
sam dongiisii, hem de yerel uygulama gelistirme yasam dongiisii yer alir. Bu yapinin en biiyiik avantajs,
gelistirme siirecinin temel Web teknikleri ile gergeklestirilebilmesi ve ayni zamanda yerel 6zelliklerden
de faydalanilabilmesidir. Bu asamada Web gelistirme siirecine hakim olan bir kullanicinin ek bir prog-
ramlama dili 6grenmesine gerek olmamaktadir. Bununla birlikte saglanan ek bir avantaj da hedef plat-
form i¢in (6r.: Android ya da iOS) yapilan bir kodlamanin bir diger platform icin de yeniden kodlama
yaptlmaksizin kullanilabilmesidir.
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4. Mobil Uygulama Gelistirme

Bu ders kapsaminda uygulama gelistirme béliimiinde listelenen farklt mimariler ayr ayri kullani-
larak mobil uygulama gelistirme siireci tiim adimlart igerecek sekilde anlatlmistur. Her bir uygulama
gelistirme mimarisinde, kullanilan gelistirme araglarinin kurulumundan itibaren uygulamanin mobil
cihaz tizerinde ¢alistirilma siirecine kadar uygulama yasam déngiisii detaylandirilmistir.

4.1. Web Tabanli Mobil Uygulama Gelistirme

Mobil cihazlarda yasanan teknolojik gelismeler ve 6zellikle islemci hizinin artmasi, masaiistii bilgisa-
yarlardaki Internet kullanim deneyimine benzer bir deneyimin mobil cihazlarda da yasanmasina olanak
saglamaktadir. Bu asamada mobil cihazlarin 6zellikle ekran boyutlart dikkate alinarak gelistirilen Web
tabanli uygulamalar bir mobil uygulama olarak ¢alisabilmekte ve mobil isletim sisteminden bagimsiz
olarak kullanilabilmektedir.

4.1.1. Web Tabanli Mobil Uygulama Gelistirme Ortami

Web tabanli mobil uygulama gelistirme ortami olarak herhangi bir metin editéri kullanilabilir.
Metin editorii se¢iminde dikkat edilmesi gereken en 6nemli nokta editoriin Web tabanli uygulama
gelistirme agisindan verdigi desteklerdir (kod renklendirme, kod tamamlama vb. gibi).

Bu ders kapsaminda acik kaynak kodlu olan ve ticretsiz olarak sunulan Adobe firmasinin Brackets
isimli metin editorii kullanilacaktir. Bu editor hetp://brackets.io/ adresinden tiim popiiler isletim sis-
temleri icin indirilebilir ve kisisel bilgisayarlara kurulabilir (Sekil 1). Kurulum gergeklestikten sonra
araytiiz Tiirkge olarak kullanilabilir.

(0 Brackets Contribute APl Docs Blog Extensions Support (9]

A modern, open source text editor
that understands web design.

Download Brackets 1.11

index.html — Brackets

X bracketsio.css: 375 | NewRule ~

o
(1S
- .
-
®

#hero-cta-button {

text-align: center;
padding-left: 1.5em;

©»

Sekil 1: Adobe Brackets metin editorii Internet sitesi (http://brackets.io/)

Brackets Web sitesindeki ana sayfada yer alan “Download Brackets” (Bracketst Indir) isimli butona
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tiklandiginda kurulum dosyasinin indirilme iglemi baslatilmis olur. O an hangi isletim sistemi kul-
lanarak indirme islemini gergeklestiriliyorsa o isletim sistemine uygun kurulum dosyast indirilmeye
baglanacaktir (6r.: Windows isletim sistemi i¢in “Brackets.Release.1.11.msi”). Desteklenen diger isletim
sistemleri i¢in sunulan kurulum dosyalarint ise “Other Downloads” (Diger Indirmeler) baglantisina

tiklanarak goriintiilenebilir (Sekil 2).

‘-i GitHub, Inc. [[JS] | https://github.com/adobe/brackets/releases

« co

Tags
[wesene]  Release 1.11

O release-1.11
-0 86b5e2d

n swmitra released this 3 hours ago

Brackets 1.11 is here!

Downloads

I Brackets.Release.1.11.32-bit.deb
@ Brackets.Release.1.11.64-bit.deb
P Brackets.Release.1.11.dmg

@ Brackets.Release.1.11.msi

Sekil 2: Diger isletim sistemleri icin kurulum dosyalari

Internet tarayicist araciligiyla indirilmis olan kurulum dosyasina “Indirilenler” adli klasorden eri-
sebilirsiniz. Bu klasor isletim sisteminize ve Internet tarayiciniza gore farkl isimlerde ve sabit diskiniz
tizerinde farklt konumlarda olabilir. Kurulum dosyasina ¢ift tiklandiginda kurulum otomatik olarak

baslatilacaktir (Sekil 3).

5 Brackets Installer - X

Brackets Destination Folder @

Click Next to install to the default folder or click Change to choose another.

C:\Program Files (x86)\Brackets),

Change...

[/ Add "brackets" launcher to PATH for command line use

[ Add "Open with Brackets" to Explorer context menus for all files and folders

canc

Sekil 3: Kurulum
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Kurulum yazilimindaki ayarlar standart olarak birakilabilir. Sabit disk tizerinde farkl: bir alana ku-
rulumun gerceklesmesi isteniyorsa bu boliimden yeni bir alan tanimlamast yapilabilir. “Next” (Ilerle)
butonuna tiklayarak bir sonraki agamaya gecilir. Bir sonraki asamada “Install” (Kur) butonuna tiklaya-
rak kurum gergeklestirilir (Sekil 4).

ﬁ Brackets Installer — X

Install Brackets @

Click Install to begin, or Cancel to exit.

Back :l G Install Cancel

Sekil 4: “Install” (Kur)

Kurulum gerceklestikten sonra Sekil 5’te yer alan programin sorunsuz kuruldugu ile ilgili bilgi ek-
rant goriintiileniyorsa kurulum tamamlanmis demektir. “Finish” (Tamamlandi) butonuna tiklayarak
kurulum programindan ¢ikilabilir. Brackets programi artik kullanilabilir durumdadir.
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ﬁ Brackets Installer — X
Brackets was successfully installed. @

Click Finish to exit.

Sekil 5: Kurulumun tamamlandigini belirten bilgi ekrani

Kurulum iglemi tamamlanan Brackets yazilimina bilgisayardaki diger programlarin da yer aldig:

liste igerisinden erisilebilir. Yazilimi baglatmak icin bilgisayar icerisinde “Brackets” kelimesi aratilarak
da yazilima erisilebilir (Sekil 6).

En iyi eglesme

Brackets

Mazalistl uygulamasi
Uygulamalar
## BracketsFelease.1 11.ms

Fotagraflar -

LI dwwsian Eitrasion = wihen
e -

oL B L B

o hrackr.'tﬂ

Sekil 6: Brackets yaziliminin aratilmasi ve arama sonucu

Liste icerisinden ya da arama sonuglarindan Brackets ikonuna tiklandiginda yazilim ¢alisacak ve
Sekil 7°deki arayiiz goriintiilenecektir.
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Satir i, Kolon1—1Line TF-8 Bogluk: 4

Sekil 7: Brackets yaziliminin araytizii

Brackets, kurulu oldugu isletim sisteminin dil ayarlarin: algilayarak otomatik olarak arayiiziinii o
dile gore yapilandirir. Arayiiziin dil se¢imi istege gore mentiiler yardimiyla da yapilabilir. Arayiiziin dili-
ni degistirmek icin “Ayikla” menii grubundaki “Dili Degistir” boliimii kullanilir ($ekil 8).

Dizenle Bul

Dili degistir

Latfen asagidaki dillerden istediginiz dili segin: | System Default

Sekil 8: Arayiizde dil degisikligi yapilmasi

Brackets, temel olarak iki ana béliimden olugsmaktadir. Bu boliimler solda yer alan klasér ve dosya
goriintiileme alani ve sagda yer alan kod yazma ve goriintiileme alanidir. Mobil uygulama gelistirmeye
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baslamadan once bilgisayardaki diger dosya ve klasorlerle uygulama dosyalarinin karigmasini engelle-
mek i¢in bu ¢aligmaya 6zel bir klasor olusturmak ve o klasériin i¢inde ¢alismak uygun olacakur.

Bu ders kapsaminda gelistirilecek uygulamalarin depolanmas i¢in sabit diskte “Mobil Uygulama
Gelistirme” adli ana bir klasér ve bu klasériin icerisinde de uygulama gelistirme mimarilerine baglt
olarak alt klasorler olusturulmustur. Web tabanli uygulamalarin yer alacag: klas6riin ad1 “Web”dir.

Brackets acildiktan sonra yapilmasi gereken ilk sey caligma alani olarak olusturulmus klasoriin segil-
mesidir. Bu se¢im iglemi “Dosya” menii grubu altindaki “Klasorii A¢” (Cerl+Ale+O) 6gesine tiklayarak
gergeklestirilir (Sekil 9). Klasor segimi bir kere gerceklestirildikten sonra Brackets her agilisinda ayni
klasoriin icerigini gosterir. Bracketst her acista yeniden bu islemin gerceklestirilmesine gerek kalmaz.

Mobil Uygulama Gelistirme - Brackets

@ Klasor Seg

™ « Yerel Disk (.. > Mobil Uygulama Geligtirme v Q|  Ara Mobil Uygulama Gelistir...
Diizenle * Yeni klasor f= - (7]

& S o T ihi -
& OneDrive Ad Degistirme tarih Tar

z .09.2017 15: va klasor
™ Ry bilgisayar Web 25.09.2017 15:51 Dosya klasari

[ Belgeler
& Indirilenler
m Masadsti
D Mizikler
= Resimler
B Videolar
€. Yerel Disk (C) + ¢

Klasor: | ‘

Klasér Seg Iptal

Sekil 9: Caligmalarin yapilacagi klasoriin brackets igerisinde tanimlanmasi

Klasor se¢imi ile birlikte Web tabanli mobil uygulama gelistirme ortaminin hazirlik agamasi da ta-
mamlanmis olur. Bu asamadan sonra artik uygulama gelistirmeye bagslanabilir.

4.1.2. Web Tabanli Ornek Bir Mobil Uygulama Gelistirme

Web tabanlt mobil uygulama gelistirmeye en iyi baslangi¢ bu is icin 6zel olarak gelistirilmis yazilim
kiitiiphanelerinin kullanilmast ile olabilir. HTMLS5, CSS3 ve JavaScript’in birlikte kullanimi ile olus-
turulmus birgok farkls yazilim kiitiiphanesi bulunmasina ragmen en fazla kullanilan, dokiimantasyonu
ve ornekleri en iyi hazirlanmig kiitiiphanelerden biri JQuery Mobile adli yazilim kiitiiphanesidir. Jquery
Mobile ile ilgili detayli bilgi, dokiimantasyon ve 6rneklere https:/jquerymobile.com/ adresinden erisi-

lebilir.

Ornek mobil uygulamamizda Jquery Mobile kiitiiphanelerini kullanarak basit bir sozliik uygulamast
gergeklestirecegiz. Bu sozlitk uygulamasi kelime listesi ve bu kelime listesi icerisinde bir arama béliimii
icerecek sekilde tasarlanmis olacak. Simdi adim adim bu uygulamay: gelistirelim.

Oncelikle kelime listesinin ve arama formunun yer alacagt ana sayfay1 olusturalim. Web tabanli uy-

N\
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gulamalarda aynen Web tasariminda oldugu gibi ana sayfanin adinin “index.html” olarak belirlenmesi
gerekmektedir. Bu sekilde bir klasér igerisinde duran uygulamayi yorumlayacak olan mobil Internet
tarayict hangi dosyayi baslangic dosyasi olarak kullanacagini belirleyebilecektir. Brackets igerisinde “in-
dex.html” isimli dosyay1r “Dosya” menii grubu altindaki “Yeni” (Ctrl+N) dgesine tiklayarak olustura-

bilirsiniz (Sekil 10).

Yeni

A

Klaserd ..

Open Recent...
Kapuat

Hepaini Kapat
Faydet

Hapsini Kaydet
Farkh KaydeL..
Canli Onizleme
Enable Expenimental Live Preview
Proge: Ayarar..,
Eldenti Yometais..

Gk

Crele)
Cirl+ait+ 0
Alte)
Cirl+'W

Ctrl+ Shift +W
Cirl+5
Cirl+Altes

1l +Shift+5

Cirl+Al+P

Corl+ 0

Sekil 10: Yeni bir dosya olusturulmas:

Yeni bir dosya olusturdugunuzda bu dosya “Adsiz” adiyla olusturulur. Olusturulan bu dosyay1 “Dos-
ya” menii grubu altundaki “Kaydet” (Ctrl+S) 6gesine tiklayarak “index.html” adiyla iginde calistiginiz
klasoriin altina kaydediniz (Sekil 11).

Dizenle Bu
Yeni Ctri+N
Ag... Curl+0
Klasora Ac... Ctrl+Alt+0
Open Recent... Alt+0
Kapat Ctrl+W
Hepsini Kapat Ctrl+5Shift+W
Kaydet Ctrl+S
Hepsini Kaydet Ctri+Alt+5
Farkl Kaydet... Ctrl+5hift+5
Canli Onizleme Ctrl+Alt+P
Enable Experimental Live Preview
Proje Ayarlan...
Eklenti Yoneticisi...
Gikig Ctrl+Q

——

Sekil 11: Olusturulan dosyanin kaydedilmesi
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Bu 6rnek uygulamada ¢alismalar “Mobil Uygulama Gelistirme” ana klasorii icerisindeki “Web” adlt
alt klasére kaydedilmektedir (Sekil 12).

[£7] Farkii Kaydet X
— v « Mobil Uygulama Gelistirme > Web v O | Ara:Web PR
Diizenle = Yeni klasor = - 0
~ Ad h Dedgistirme tarihi Tar

= Bu bilgisayar
|5 Belgeler Aramanizia eslesen 6de yok.
& Indirilenler

m Masalstl
D Muzikler
= Resimler
B Videolar
# Verel Disk(cy ¥ < >
Dosya adi: | index.html o
Kayit tard: |All Files e

~ Klasérleri Gizle iptal

Sekil 12: Dosya kaydedilirken klasor se¢imi ve dosya isimlendirilmesi

Dosyanin olusturulmast ve isimlendirme yapilarak kayit isleminin tamamlanmasinin ardindan kod
yazimi ile ilgili boliime gegis yapilabilir. Oncelikle Brackets'in sol boliimiinde yer alan dosya béliimiinde
index.html adli dosyanin segili oldugunu kontrol edin. Brackets'in iist boliimiinde su an diizenleme i¢in
agtk olan dosyanin ismi yazmalidir. Ayni zamanda yine sol iist boliimde “Calisilan Dosyalar” ad1 altinda
index.html adli dosyanin listelenmesi gerekmektedir (Sekil 13).

(%] Web/index.html

Dosya Dizenle Bul Goster Git Ayikla Yardim

Sekil 13: “index.html” adli dosyanin diizenlemeye hazir hale getirilmesi

Simdi “index.html” icerisinde ihtiyacimiz olan kodlar1 yazmaya baslayalim. Asagidaki kod blogu
standart olarak HTML kodlamada kullanilan kod blogudur (Sekil 14).
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1 <!DOCTYPE html> |

2 Vv <html>

3 ¥V <head>

4 <title>Page Title</title>
5 </head>

6

77 <body>

8

9 </body>
10 </html>

Sekil 14: Standart HTML kod blogu

Bu kod blogunda 1. satirda dokiimanin tipi tanimlanmaktadir. 2. satirdan 10. satira kadar yer alan
boliim HTML olarak tanimlanmistir. HTML icerisindeki tanimlamalar etiket ad1 verilen yapilarin agi-
lip kapatilmast ile gergeklestirilir. Ornek uygulamamizin 2. satirinda <html> ifadesi ile HTML etiketi
agilmakta ve 10. satirda </html> ifadesi ile HTML etiketi kapatilmaktadir. Ayni etiketin agilip kapa-
tilmasi arasinda kalan tiim kodlar o etiketin genel 6zellikleri ile tanimlanmis olur. Yine 6rnek uygula-
mamizdan yola ¢tkarak HTML dokiimaninin tist boliimii olarak tanimlanmak istenen alanda HEAD
etiketi agilip kapatilmistir. <head> ile </head> arasinda kalan tiim kodlar HEAD (baslik) etiketinin
ozelligine sahip olacak sekilde tanimlanmuistir.

Bir HTML dokiimaninda iki ana béliim bulunmaktadir. Bu boéliimler baslik (head) béliimii ve
Gbvde (body) boliimiidiir. Baslik boliimiinde Internet tarayicisina ézel bir takim tanimlamalar yer alir.
Bu tanimlamalar, sayfanin basligi, metin kodlamasi, kullanilacak bigimlendirme dosyalarinin (CSS) ve
JavaScript kiitiiphanelerinin adresleri ve birtakim {ist veri alanlaridir.

Ornek uygulamamizda baslik (<head>) etiketi igerisinde asagidaki tanimlamalarin yapilmast ge-
rekmektedir. Bu tanimlamalar JQuery Mobile bicimlendirme dosyalarinin ve kod kiitiiphanelerinin
adreslerini icermektedir (Sekil 15).

1 <!DOCTYPE html>
2 v <html>
3 v <head>
4 <title>Ornek Mobil Uygulama</title>
5 <meta charset="utf-8">
6 <meta name="viewport" content="width=device-width, initial-scale=1">
of <link rel="stylesheet" href="http://code.jquery.com/mobile/1.4.5/jquery.mobile-
14 Saman.ess" />
8 <script src="http://code.jquery.com/jquery-1.11.1.min.js"><fscript>
9 <script src="http://code.jquery.com/mobile/1.4.5/jquery.mobile-1.4.5.min.js">
</script>
10 <fhead>
11
12 v <body>
13
14 </body>
15 </html>

Sekil 15: Baglik boliimii tanimlamalari
/_./—' 317 '—._/
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Baslik boliimii icerisindeki kod satirlarini detaylandirmamiz gerekirse

4. satir uygulamanin basligint tanimlamaktadir ve mobil Internet tarayicinin iist boliimiinde
uygulamanin adinin yer almasini saglayacakur.

5. satir uluslararasi dil kodlamasi olarak belirlenmis olan UTF-8'in sayfanin dil kodu olarak
belirlenmesini saglar. Bu satr 6zellikle Latin alfabesi digindaki harflerin kullanimi agisindan
onemlidir.

6. satir mobil Internet tarayicisina hazirlanan sayfanin boyutlart ile ilgili bir diizenleme yapmasi-
n1 soyler. Bu sekilde boyutlandirma agisindan ideal bir oran yakalanmaya caligilir.

7. satir JQuery Mobile bicimlendirme dosyasinin adresini igerir. Bu sayede belirli bir temaya gére
yazi bigimleri (fontlar), boyutlari, renkler, form ve diger HTML bilesenlerinin bicimsel 6zellikleri
belirlenmis olur.

8. satir JQuery’nin ana kiitiiphanesinin adresini icermektedir. Burada bu ¢alisma ¢ercevesi (fra-
mework) i¢in kullanilan JavaScript kiitiiphanesi bulunmaktadir.

9. satir JQuery’nin mobil cihazlar icin gelistirdigi JavaScript kiitiiphanesinin adresini icerir.

Baslik béliimii tamamlandigina ve gerekli tanimlar yapildigina gére artik uygulamanin kullanicilar
tarafindan goriintiilenecek kismi olan “gvde” (body) tizerinde ¢aligmalara baslanabilir. Uygulamami-
zin govde kisminda bir arama formu ve bir kelime listesi i¢in gerekli kodlar yer alacaktir. Bu kodlar sekil
15-a’da gosterilmektedir.

12

12
13

<body>
<form>
<input id="filter-for-listview" data-type="search" placeholder="Arama
yapmak i¢in birkag harf giriniz...">
</form>

<ul data-role="listview" data—inset="true" data-filter="true" data-
input="#filter—for-listview">

<li><a href="#">Armut</a></1i>
<li><a href="#">Elma</fa></1li>
<li><a href="#">Muz</fa></1i>

<li><a href="#">Seftali</a></1li>
<li><a href="#">0zlim</a></1i>
<ful>
</body>

Sekil 15-a: Uygulamanin govde boliimiinde yer alan kodlar

Govde bolimii igerisindeki kod satirlarini detaylandirmamuz gerekirse

13 ve 15. saturlar arasinda yer alan kodlar bir HTML formunu tanimlamaktadir. Bu form JQuery
Mobile JavaScript kiitiiphanesi igerisindeki “filter-for-listview” adli fonksiyonu da i¢inde barindi-
racak sekilde yapilandirilmigtir. Bu fonksiyon listeyi stizmemize imkan saglayacak ve bu sayede
basit bir arama iglemi gerceklestirilebilecektir. Arama kutucugu icerisinde yer alan varsayilan me-
saji da yine bu boliimdeki “placeholder” degiskenine atanan deger ile degistirmek miimkiindiir.

16 ve 22. satirlar arasinda yer alan kodlar, kelimelerin listelenmesini saglamaktadir. Listelenen

kelimelere bir Web sayfasi ya da Web sitesi adresi atamak da miimkiindiir. Béylece tiklanan keli-
me ile ilgili bir detay sayfasina ya da bir baska siteye yonlendirme yapilabilir.
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Uygulamamizin temel 6zelliklerini tamamladigimiza gore ilk test islemini gerceklestirebiliriz. Bu
asamada uygulama igerisinde kullanilan CSS ve JavaScript kiitiiphanelerini Internet iizerinden kullan-
digimiz igin test islemini gergeklestirecegimiz cihazimizda Internet baglantisinin olmas gerekmektedir.
Uygulamanin Internet baglantisina ihtiyag duymasini istemiyorsak CSS ve JavaScript kiitiiphanelerini
JQuery Mobile’in Internet sitesinden (http:/jquerymobile.com/download/) bilgisayarimiza indirip pro-
je klasorii igerisine kaydetmeliyiz. Daha sonra kaydettigimiz bu dosyalara HTML sayfasi icerisinden
baglant1 saglamaliy1z.

Test islemi icin oncelikle kendi kisisel bilgisayarimizda yer alan herhangi bir Internet tarayicisini
kullanabiliriz. Daha sonra uygulamamiz1 istersek dosyalari Internet iizerine yiikledigimiz bir lokasyon-
dan istersek de uygulama dosyalarini direkt mobil cihazin icerisine yiikleyerek test edebiliriz.

4.1.3. Mobil Uygulamanin Kisisel Bilgisayar Uzerinde Yer Alan internet Tarayici ile
Test Edilmesi

Test islemini kisisel bilgisayar tizerinde gergeklestirmek icin takip edebilecegimiz iki yol bulunmak-
tadir. Bunlardan birincisi eger bilgisayarimizda Google Chrome tarayici yiiklii ise Brackets icerisindeki
canli 6nizleme (Live Preview) 6zelligini kullanmak, digeri ise direkt olarak bilgisayarimizin “Dosya
Gezgini” yardimi ile uygulamamizin baglangic dosyast olan “index.html” dosyasina ¢ift tiklamak. Bu
iki yol da Internet tarayicida uygulamamizin agilmasini ve test edebilmemizi saglayacaktir.

“Dosya Gezgini” ile proje klasoriine girip “index.html” dosyasina ¢ift tikladigimizda agilan uygula-
mamuzin goriintiisii Sekil 16’daki gibi olmalidir.

Orgm ~ — O X
[ Ornek Mobil Uygulama X
C 0O | @ file///C:/Mobil%20Uygulama%20Gelistirme/Web/index.html wl| ¢

Q. Arama yapmak i¢in birkag harf giriniz...

Armut
Elma
Muz
Seftali

Uziim

Sekil 16: Mobil uygulamanin Internet tarayicisindaki gériiniimii
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Bilgisayarinizda varsayilan Internet tarayicinizin hangisi olduguna bagli olarak uygulamaniz ilgili
tarayicida goriintiilenir.

Farkli Internet tarayicilarda uygulamanizi test etmek igin “Dosya Gezgini“inde “index.html” dosya-
sinin iizerine sag klik yaparak “Birlikte a¢” béliimiinden farkli bir Internet tarayict segebilirsiniz.

Simdi uygulamamizin arama boliimiinii test edelim. Ornegin arama kutucuguna “a” harfi yazdigi-
mizda i¢inde “a” harfi bulunan kelimeler haricindeki kelimeler listeden ¢ikartilacaktir (Sekil 17).

Cirgum = (] >
[ ©rnek Mobil Uygulama  x
C O 7@ file:///C:/Mobil2620Uygulama%20Gelistirme/Web/index. html h g :
a 4
Armut
Elma
Seftali

Sekil 17: Arama kutucuguna harf girisi ile stizme isleminin gerceklestirilmesi

Uygulama ekraninda goriildiigii gibi “a” harfi girildikten sonra kelime listesinde yer alan “Uziim”
ve “Muz” i¢lerinde “a” harfini barindirmadig icin listeden ¢ikaruldi. Simdi “a” harfine bir de “r” harfi
ekleyerek devam edelim. Bu durumda listede sadece “Armut”un kaldigini géreceksiniz (Sekil 18).

Crgum == O X
[ Ornek Mobil Uygulama ~ x

Cc O -®fiIe:if/C:/MobiI%mUygu|ama%2OGe|i§’[irme}’Web/index.htm] w

Qad o

Armut

Sekil 18: ikinci harfin eklenmesi ile listenin yeniden olusmast
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Ornek uygulamamizi 5 kelimeden olusacak sekilde hazirlamistik. Uygulamaya yeni kelimeler ek-
lemek icin Sekil 19°da isaretli satir1 (6r.: 18. satir) ¢ogaltarak yeni kelimelere gore diizenlememiz yeterli
olacaktir (Sekil 20).

<body>
<form>
<input id="filter—-for-listview" data-type='"search" placeholder="Arama
yapmak ig¢in birkag¢ harf giriniz...">
</form>

<ul data-role="listview" data—inset="true" data-filter="true" data-
input="#filter—for-listview">

<li»><a href="#">Armut<fa></1i>

<li><a href="#">Elma</fa></1li>

<li><a href="#">Muz</fa></li>

<li><a href="#">Seftali</a></Lli>

<li><a href="#">Uziim</a></1i>
<ful>
</body>
Sekil 19: Uygulamaya yeni kelimelerin eklenmesi
<body>
<form>

<input did="filter-for-listview" data-type="search" placeholder="Arama
yapmak ig¢in birka¢ harf giriniz...">
</ form>
<ul data-role="listview" data-inset="true" data-filter="true" data-
input="#filter-for-Listview">
<li><a href="#">Armut</a></1i>
<li><a href="#">Elma</a></1i>
<li><a href="#">Erik</a></1i>
<li><a href="#">Muz</a></1i>
<li><a href="#">Seftali</a></li>
<li><a href="#">0ziim</a></1i>
<ful>
< /body>

Sekil 20: Yeni kelime olarak “Erik”in listeye eklenmesi

Artik uygulamamizda 6 sozciik yer almakera. Istenilen sayida sozciigii bu sekilde eklenip ¢ikartilmast
bu sayede miimkiin olmaktadir.

Uygulamamizdaki bir diger 6zellik ise segilen kelime ile ilgili detayli bilgi verilebilecek bir sayfaya ya
da bir harici Web sitesine baglanti saglanabilmesidir. Bu baglantiy1 saglayabilmek i¢in kod bélimiinde
ilgili kelimenin bulundugu satirda bir diizenleme yapmamiz gerekmektedir. Bu diizenleme HTML ice-
risinde baglant1 vermek icin kullanilan “<a>” etiketinin i¢indeki “href” tanimlamasinda yapilmalidir.

Ornek uygulamamizda ilk 6nce “Armut” kelimesi {izerinde bir diizenleme yapalim. Kullanict “Ar-
mut” kelimesini tikladigi zaman Tiirk Dil Kurumunun (TDK) Giincel Tiirkee Sozliigii’'ndeki armut
kelimesinin arama sonucuna yonlendirilmis olsun. Bu arama sonucunu elde edebilmek iin http://www.
tdk.gov.tr/ adresi ziyaret edilmeli ve buradaki sozlitkte “Armut® kelimesi aratlmalidir.

_
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Arama sonucunda gelen sayfanin adresi Internet tarayicisindan kopyalanarak mobil uygulamamizin
kod baliimiinde ilgili yere yapistirilir (Sekil 21).

<body>
<form>
<input id="filter-for-listview" data-type="search" placeholder="Arama
yapmak i¢in birkac¢ harf giriniz...">
</form>
<ul data-role="listview" data-inset="true" data-filter="true" data-
input="#filter—for-listview">
<li><a href="http://www.tdk.gov.tr/index.php?
option=com_gts&kelime=ARMUT" >Armut</a></11i>
<li><a href="#">Elma</fa></1li>
<li><a href="#">Erik<fa></1li>
<li><a href="#">Muz</a></1li>
<li><a href="#">Seftali<fa></1i>
<li><a href="#">Uzim</a></1i>
<ful>
</body>

Sekil 21: Yonlendirme yapilacak harici Web sitesinin adresinin kod i¢ine yerlestirilmesi

Yonlendirme yapilacak adres kod boliimiine eklendikten sonra uygulama test edildiginde armut
tizerine tiklandiginda TDK’nin ilgili sayfasina ulasildig: goraliir (Sekil 22).

= C O ‘@www.tdk.gov.trfindex.php?option:com_gts&kelime:ARMUT A

armut —-du
isim, bitki bilimi Farsca emrid

1. isim, bitki bilimi Gulgillerden, cicekleri beyaz, Turkiye'nin her yerinde yetisen hir agac (Pirus
communis)

2. bitki bilimi Bu agacin tath ve sulu, yumusak, ufak cekirdekli meyvesi
"Tavanda hevenk hevenk dziimler, elmalar, armutiar, ayvalar sarknyordu.” - 5. F. Abasiyamk

Sekil 22: Yonlendirme yapilan sayfanin Internet tarayicisinda goriintiilenmesi

4.1.4. Mobil Uygulamanin Mobil Cihaz Uzerinde Yer Alan internet Tarayici ile Test
Edilmesi

Onceki boliimde bilgisayarimizin igindeki Internet tarayict ile yapmis oldugumuz testi simdi mobil
cihazimizin iginde yer alan Internet tarayici ile yapalim. Bunu gergeklestirirken iki farkli yol izleyebili-
riz. Bu yollardan ilki mobil uygulamamizi olusturan dosyalar1 Internet iizerindeki bir lokasyona aktar-
mak ve mobil Internet tarayici ile bu lokasyonu ziyaret ederek mobil uygulamay1 gériintiilemek. Ikinci
yol ise uygulamayi olusturan dosyalart mobil cihazimizin depolama alanina kopyalamak ve buradan
mobil Internet tarayict yardimi ile uygulamay1 gériintiilemek.

Yukarida belirtilen ilk yol igin bir Internet sitesine, bu Internet sitesine erisim haklarina ve dosyalart
aktarabilecegimiz bir yazilima (FTP yazilimi) ihtiyacimiz var. Bunlarin temin edilmesinde sorunlar
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olabileceginden yola ¢ikarak uygulamamizi mobil cihaz tizerinde ikinci yolu kullanarak test edecegiz.

Oncelikle mobil cihazimizin sarj kablosunu cihazimizin sarj ¢ikisina ve kisisel bilgisayarimizin USB
girisine baglayarak fiziksel baglanusini kuruyoruz. Bu asamada mobil cihazin agik konumda olmas:
gerekiyor, aksi halde bilgisayarin mobil cihazi algilamasi miimkiin olmaz.

Fiziksel baglant kurulduktan sonra kimi mobil cihazlar baglantinin saglanabilmesi i¢in bir onay
ekrani goriintiiler, bu ekrandan onay verilmesi ile birlikte baglanti tam olarak saglanir. Bazi durumlarda
ise mobil cihazin ekran kilidinin agilmasi gerekmektedir.

Gerekli izinler verildikten sonra bilgisayarinizin Dosya Gezgini uygulamasi araciligiyla mobil ciha-
ziniz1 goriintiileyebiliyor olmaniz gerekir (Sekil 23).

L 1| = | Bu bilgisayar - O X
Bilgisayar Gorindm A 0

Ty = .
[y Program kaldir veya dedgistir
I ¥ ~ @ [§8]
K sistem ozellikleri

Ozellikler Ag  Yeniden Medyaya Ag siriicisine Ag konumu  Ayarlar

adlandir  erig™  baglan~ ekle ag o8 Yonet
Konum Ag Sistem
« v 4 = > Bubilgisayar v ol Ameubil. £
~
> & OneDrive ~ Klasorler (6)
GGy '_  Belgeler ‘ Indirilenler Masaiistii
> <l Asus_zo02 V)
>[4 Belgeler
) Muzikler e Resimler
> % Indirilenler -—

> m Masatstd ~ Cihazlar ve striictler (3)

> b Muzikler N r Yerel Disk (C)
> = Resimler <@ ASUS_7002 (% iCloud Fotograflan ==
X - 48,6 GB bog, 220 GB toplam
> @ Videolar °
> . Yerel Disk (C)
> ¥ AG v
9 age =~

Sekil 23: Dosya Gezgini araciligiyla mobil cihazin gériintiilenmesi

Dosya Gezgini igerisinde mobil cihazinizin varsayilan olarak goriintiilenecegi yer “Bu bilgisayar”
adl1 bilgisayarinizin sabit disklerinin de goriintiilendigi boliimdiir. Mobil cihaziniz marka ve model ad1
ile “Cihazlar ve siiriiciiler” altinda goriintiileniyor olmalidir (Sekil 24).

~ @ By bilgisayar 4 Belgeler
> alf Asus_zoo2
» |4 Belgeler
) Muzikler
> & Indirilenler
> m Masalsti

~ Cihazlar ve straciler (3)
> D Muzikler

5> = Resimler 'Y ASUS_Z002

-

> B Videolar
» B Yerel Disk (C)

Sekil 24: Mobil cihazin marka ve model ad1 ile goriintiilenmesi

vt
s



/

Bu asamada mobil cihazinizi temsil eden ikona cift tiklayarak mobil cihazinizin depolama alanlar:
gortintiilenir. Mobil cihazinizda tek bir depolama alani olabilecegi gibi birden ¢ok dahili depolama ala-
n1 ve / veya disaridan eklenebilen (6r.: SD kart vb. gibi) depolama alanlar: olabilir (Sekil 25).

= | ASUS_Z002
Girig Paylas Goranam
% Kes 8 Yeni 6de s
B | B (X =i @2 A E
Wl Yolu kopyala = * 1 | Kolay erigim = D
Hizh erigime Kopyala Yapigtir o) Tagima Kopyalama Sil  Yeniden Yeni Ozellikler
sabitle [#] kisayol yapistir hedefi = hedefi - adlandir = klasor =
Pano Diizenle Yeni Ag
«~ v 1 4' > Bu bilgisayar » ASUS 7002
~
& OneDrive Dahili depolama birimi S0 kart
== |
= By bilgisayar Wy 7,99 GB bos, 12,1 GB toplam Wy 295 GB bos, 29,7 GB toplam
N asus_zo02

Sekil 25: Mobil cihazin depolama alanlari.

Sekil 25’te goriildiigii gibi test cihazimizda bir dahili ve bir de SD kart olmak tizere 2 farkl: depolama
alani bulunmakta. Bu testimizde uygulama dosyalarini kopyalamak i¢in SD kart alanint kullanacagiz.
Bunun i¢in SD kart1 temsil eden ikona gift tikliyoruz.

SD kart cihazimizin 6zelliklerine gore farkli dosyalar ve klasorler igerebilir. Bu dosya ve klasérler
arasinda mobil uygulamamizi rahatga bulabilmek icin tiim ¢aligmalarimizi kaydettigimiz ana klasor
olan “Mobil Uygulama Gelistirme” adl1 klasorii bilgisayarimizin sabit diskinde yer alan lokasyonundan
kopyalayarak SD kart icerisine yapistirmamiz yeterli olacaktir. Kopyalama ve yapistirma islemi tamam-
landiginda mobil cihazimizin SD kart béliimiintin goriiniimi Sekil 26’daki gibi olmalidur.

Gelistirdigimiz uygulamanin klasor ve dosyalar1 d4hili depolama alanina da yerlestirilebilir, burada
dahili depolama alani ve SD kart depolama alani arasinda bir fark bulunmamaktadir.

| B = | SDkart = [} X
Girig Paylas Gorinim A a
* o Kes x ‘ﬁl T3 Yeni age = ;] m Ac~ EH ramana seg
Wl Yolu kopyala « fj Kalay erigim ~ Dizenle o Higbirini segme
Hizli erisime Kopyala Yapistir Tagima Kopyalama  Sil  Yemiden  Yeni Guzellider L
<abitle [2] Kisayol yapistit  odefi= hedefi~ - adlandr  Kaser - & Ge £ Digerlerini seg
Pano Diizenle Yeni Ag Seg
&« = ~ ‘M« > Bubilgisayar > ASUS_Z002 > SD kart v QO | Ara:SDkart P
~
& OneDrive
.android_obb fseventsd .Spotlight-V100
= Bu bilgisayar
<l Asus_zoo2
Trashes Android Apps
[5 Belgeler
& Indirilenler
._Trashes
m Masalstd DCIM TRASHES Dosyasi Mobil Uygulama Geligtirme
5 Muzikler H00iE
= Resimler
B Videolar

% Yerel Disk (C)

@ AG Y
96ge 1 6de secildi

Sekil 26: “Mobil Uygulama Gelistirme” klasériiniin SD karta kopyalanmasi
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Mobil uygulamamizi olusturan dosya ve klasérlerin mobil cihaza aktarilma iglemi tamamlandi. Ar-

ik testi gergeklestirmek icin mobil cihazimizin uygulamalar: iginde yer alan dosya yoneticisi ya da
benzeri bir program yardimiyla uygulama dosyalarina ulasabiliriz ($ekil 27).

2 =PI 1557

o
UYGULAM... PENCERE... Q E%v a

®m Kinde

Bii {3
G+ .G/“ IT

Google Amazon Kindle  AudioWizard Ayarlar

O & v @

Ayna Clean Master Do [t Later

Dosya Yonetic...

Sekil 27: Mobil cihazin uygulamalar bolimi

Dosya yoneticisi uygulamasina giris yaptiktan sonra Micro SD kartin oldugu béliime giris yapiyoruz
(Sekil 28).

22 PRI 5s57
= Dosya Yoneticisi Q&

Kategori

Goriintiler

Sikistirlmis
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| i
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indirmeler Yakinda
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Micro SD kart igerisine giris yaptiktan sonra sirasiyla “Mobil Uygulama Gelistirme” ve “Web” kla-
sortlerinin i¢ine girerek uygulamamizin yer aldig: klasore kadar ilerlemis oluyoruz (Sekil 29).

o 2 2: P I 1558

=  MicroSD Q & || = MicroSD Q & || = MicroSD Q

@} > kok > Removable > MicroSD  EB {2} SD > Mobil Uygulama Geligtirme 55 {2} lobil Uygulama Geligtirme > Web 55

Mobil Uygulama Gelisgtirme Web index.html

9102017 15:36 16ge 9102017 15:36 16ge 9102017 15:36 1,01 KB
DCIM

14032017 11:49 16ge

Apps

2122016 09:50 9 6ge

Android

5072016 16:34 26ge

Sekil 29: Mobil uygulamanin yer aldig: klasére erisim

“index.html” adli dosyay1 gordiigiimiizde artik bu dosyanin tizerine dokunarak uygulamamizin tes-
tini gergeklestirebiliriz. Mobil cihazinizda HTML uzantili dosyalari goriintiileyebilecek birden fazla
uygulama yer alabilir. Bu durumda istediginiz herhangi bir Internet tarayiciy1 test iin segebilirsiniz (6r.:
Standart Android Internet tarayict, Chrome, Opera Mobil). Bu ¢alismamizda mobil cihazimizda yer
alan Standart Android Internet tarayicisini (ilk siradaki “Tarayici”) segiyoruz (Sekil 30).

Sununla ag:

Tarayicl

|ﬁl HTMLViewer

Sekil 30: Test icin tarayicinin secilmesi

Goriintiileyiciyi sectiginizde otomatik olarak ilgili uygulama acilacak ve mobil uygulamanin yer

aldigt HTML dosyas: ekranda kullanilabilir sekilde yer alacaktr (Sekil 30-a).
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o ¥ 3 = i M 1558
o 4 file:///Removable/Micrc & =
Q. Arama yapmak icin birkag harf giriniz...
Armut

Elma

Erik

Muz

Seftali

Uziim

Sekil 30-a: Mobil tarayicida uygulamanin goriintiilenmesi

Bu agamada artik mobil cihazimizda uygulamamiz kullanima hazir hale gelmis oldu. Daha 6nce kisisel
bilgisayarimizda test sirasinda gergeklestirdigimiz islemleri simdi mobil cihazimiz tizerinde deneyebiliriz.

Arama kutucuguna birkag harf girdigimizde listenin filtrelendigini ve giincellendigini goriintiileye-
biliyor olmaniz gerekir (Sekil 31).

2 2181558

ok 4 file:///Removable/Micrc & &

Q Ar

Armut

Sekil 31: Arama kutucuguna harf girilerek test isleminin gergeklestirilmesi

4.1.5. Mobil Uygulamada Test Asamasinda Yasanabilecek Sorunlar ve Sorunlarin
Cozumleri

Web tabanli bir mobil uygulama gelistirme sirasinda yasanabilecek sorunlardan biri uygulamanizda
kullandiginiz yazilim kiitiiphanelerine (6rnek uygulamamizda kullanilan JQuery, JQuery Mobile vb.
gibi) uygulama icerisinden erisilememesidir. Bu durumun temel sebepleri Internet baglantst ile ilgili
sorunlar ya da kiitiphane adreslerinin yanlis yazilmasi olabilir. Her iki durumda da, gerekli olan Ja-
vascript ve CSS dosyalarina ulagilamadigi icin uygulama tarayicida goriintiilenecek ancak hem bigimsel

olarak hem de fonksiyon agisindan istedigimiz sonucu vermeyecektir (Sekil 32).
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= O >
[ Ornek Mobil Uygulama X

cC 0 ‘G}ﬂIe:,f[,fC:fMobii%.?GUyguIama%2OGeIigtirmefWebfiﬂdex.htmi | i

!Arama yapmak icin birkacg |

* Armut
* Elma
e Enk
* Muz
* Seftali
e Uziim

Sekil 32: Gerekli kiitiiphanelere erisemeyen uygulamanin Internet tarayicidaki goriintiisii

Sekil 32°de goriildiigii gibi daha 6nceki testimize gore bicimsel olarak bozulmus bir arayiiz ile kargt
kargtyayiz; ayni zamanda arama yapmak istedigimizde filtreleme islemi de ger¢eklesmeyecektir. Bu asa-
mada ¢oziim igin dncelikle Internet baglantimizin olup olmadigini kontrol etmemiz, daha sonra ise ha-
rici olarak baglant1 kurdugumuz yazilim kiitiiphanelerinin adreslerini kontrol etmemiz gerekir. Internet
baglantimizin oldugunu varsayarak harici dosyalarin adreslerini nasil kontrol edebilecegimize bakalim.

Kontrol islemi i¢in sorun yasadigimiz HTML sayfaninin bos bir béliimiinde sag klik yaparak “Sayfa
kaynagini goriintiile” menii 6gesine tiklayalim (Sekil 33).

C 0O @ file///C:/Mobil%20Uygulama%20Gelistirme/Web/index.html

;Ajan'rd yapmak icin birkac

o Armut len \it+5ag O
» Elma Yeniden Yikle
» Enk
* Muz Farkl kaydet...
” .S_elﬁ_t'ﬂ_l Yazdir... Ctri+F
» Uziim

Yayinla...

Turkge Diline Cevir
@ Emulator »

Sayfa kaynagini gérintile Ctrl+U

incele

Sekil 33: HTML sayfasinin kaynaginin goriintiilenmesi i¢in gerekli komutun verilmesi
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Internet tarayicimizda agilan yeni bir sekmede HTML sayfasinin kaynak kodu goriintiilenecektir.
Bu kaynak kod bizim Brackets icerisinde yazdigimiz kodun aynisidir ancak igerisindeki baglantlar tik-
lanabilir durumdadir ve bu sayede harici baglantili olan dosyalara erisilebiliyor mu, bunu test etmemiz

miimkiin héle gelir (Sekil 34).

Orgum — O X

[ Omek Mobil Uygulama % f_x [} index.html X

C O | ® view-sourcefile:///C:/Mobil%20Uygulama%20Gelistirme/Web/index.htm! edll
1 -
2| <html>
3| <head>
4 <title>Ornek Mobil Uygulama</title>
5 <meta charset="utf-8">
6 <meta name="viewport" content="width=device-width, initial-scale=1">
7 <link rel="stylesheet" href="code.jguery.com/mobile/1.4.5/jquery.mobile-1.4.5.min.css" />
8 <script src="code.jquery.com/jquery-1.11.1.min.js"></script>
] <script src="code.jquery.com/mobilef1.4.5/jquery.mobile-1.4.5.min.js"></script>
10 | < /head>
1 v

Sekil 34: HTML kaynak kodun Internet tarayicida goriintiilenmesi

Kaynak kod igerisinde yer alan 7, 8 ve 9. sauirlar, harici kiitiiphanelerin erisim adreslerini icermek-
tedir. Simdi bu adreslerin tizerine tiklayarak “css” ve “js” uzantli dosyalara erisebiliyor muyuz kontrol

edelim.

- O X
[ Omek Mobil Uygular % ( [7 index.html x /[ file///C:/Mobil%20U: X

cC 0 -®ﬂle:X//C:XMobi|%20UyguIama%2OGe|igtirme/'Web/code.jquery,comeobiIeﬂ.4.5/jq... }2{- i

=

Dosyaniz bulunamadi

Sekil 35: Dosyanin bulunamadigina dair Internet tarayicida yer alan hata mesajt

Sekil 35’te goriintiilendigi gibi dosya bulunamad: hata mesaji ile kargilagildi. Bunun sebebi hari-
ci dosyalarin baglantt adreslerinin yanlis olmasidir (Internet baglantinizin oldugu varsayilmaktadur.).
Ornek kodda baglant adreslerinin baginda bulunan “http://” 6n eki silinmistir. Bu da dosyaya erisimi
engellemektedir. Harici dosyalarinin baglanti adreslerini Brackets’dan giincelleyelim ve tekrar erisim
saglanabilecek bir yapiya kavusturalim. Adresler giincellendiginde sayfa kaynagindaki baglantilara tik-
ladiginizda ilgili dosyay: Internet tarayicinizda goriintiileyebiliyor olmaniz gerekir (Sekil 36).

_
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[ Omek Mobil Uygulan x « [ indexhtml X ) [ codejquery.com/mo X
C 1t | ® codejquery.com/mobile/1.4.5/jquery.mobile-1.4.5.min.css edll

/*! jQuery Mobile 1.4.5 | Git HEADhash: 68e55e7 <> 2014-10-31T17:33:30Z | (c) 2018, 2014 jQuery
Foundation, Inc. | jquery.org/license */

.ui-icon-action:after{background-image:url("data:image/svg+xml;charset=US-
ASCIT,%3CH3Fxml¥28version®3D%221.0%22%208encoding®30%22i50-8859-

1%22%3F%3EX3C I DOCTYPEX20svgh2BPUBLICH20%22 -

B2FX2FW3CH2FR2FDTDR205VGEH201 . 182 FH2FENR22%20%2 2httpH3AR2FR2Fwww .. w3 . org®2FGraphics¥2FSVGEH2ZF1. 1%2FDT
DH%2Fsvgll. dtd%22%3EH3Csveh2Bversionk3D%221 . 1%22%201d%30%22Layer_1%22%20:xm1nsH30%22httpH3AK2 FH2Frww
w3 .orgH2F2000%2F svgh22%28xmInsH3Ax1ink%3D%22httpH3A%2F %2 Fuw . w3 . org®2F1999%2Fx1ink%22%28x%3D%220p
¥H22%28y%3ID%220pxH22%20%20widthH3IDH2214px %2 2%20heightH3IDH2214pxH22%20viewBox3D%220%200%2014%2014%

o T e W e W W P L T PN O |

Sekil 36: Baglantsina tiklanan CSS dosyasinin Internet tarayicida goriintiilenmesi

4.1.6. Mobil Uygulamada Kullanilan Harici Kitiiphanelerin internet Bagimhhklarinin
Sona Erdirilmesi

Web tabanli olarak gelistirilen uygulamalarda harici kiitiiphanelerin kullaniminda genelde izlenen
yol kiitiiphanelerin Internet iizerindeki orijinal kaynaklarindan kullanilmasidir. Bunu sebebi kiitiip-
hanelerde yapilan giincellestirme ve iyilestirmelerden hizli sekilde faydalanmaktir. Ancak bu durum
beraberinde Internet’e bagli olma zorunlulugunu da getirir. Bu Web siteleri icin ¢ok 6nemli bir sorun
teskil etmez, zaten bu sitelerin ziyaret edilebilmesi icin kullanicinin cihazinda Internet baglantist olmast
gerekir. Bir mobil uygulamada ise bu soruna neden olabilir. Internet baglantisi olmayan bir mobil ci-
haz, uygulamay: diizgiin sekilde goriintiileyemeyecektir ve bir¢ok fonksiyon ¢alismayacaktir. Bu agidan
kullanilan kiitiiphanelerin dosyalart Internet ortaminda indirilerek uygulama klasériiniin i¢inde yer
verilmesi tercih edilebilir.

Yukarida bahsedilen siireg ile ilgili birka¢ farkli yol izlenebilir. Bu yollardan birincisi kullanilan
kiitiiphanelerin Internet sitelerinden ilgili paketlerin indirilmesidir. Ornek olarak uygulamada JQuery
Mobile ile ilgili kiitiiphaneler kullanilacaksa http://jquerymobile.com/download/ adresinden son yayin-
lanan paketin indirilmesi gerekir.

Diger yol ise gelistirdiginiz mobil uygulamanin ¢alisan halindeki kiitiiphane baglanularini takip
ederek bu dosyalar: teker teker kisisel bilgisayarinizdaki ¢alisma klasoriiniize indirmektir. Bu yontem
calisan sistemin igindeki dosyalarin indirilmesi agisindan daha pratik ve sonuca daha hizli ulasabilece-
giniz bir yontemdir.

Yukarida anlatilan her iki ydntemde de kiitiiphane dosyalarin: kisisel bilgisayariniza indirip proje
klasériiniin icine yerlestirdikten sonra HTML kodu igerisinde kiitiiphanelere baglant: sagladiginiz ad-

resleri yerel siirtimleri ile giincellemeniz gerekir. Sekil 37°de proje klasériiniize kaydettiginiz dosyalara
bagli olarak kodda nasil bir giincelleme yapmaniz gerektigi goriintiilenmektedir.
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| M = | Web = O *
Girig Paylas Garinim v e
« v P « Yerel Disk (C:) > Mobil Uygulama Gelistirme > Web v O | Ara: Web A

e

£ Indirilenler *~ [ Ad

i zsain @ index.ntml

& Mazikler [£3) jquery.mobile-1.4.5.min.css
= Resimler 4] jquery.mobile-1.4.5.min s
B Videolar 2) jquery-1.11.1.minjs

2 Yerel Disk (C)

W R
4 6ge
27 <html>
37 <head>|
4 <title>0rnek Mobil Uygulama</title>
5 <meta charset="utf-8">
6 <meta name="viewport" content="width=device-width, initial-scale=1">
74 <link rel="stylesheet" href="jquery.mobile-1.4.5.min.css" />
8 <script sre="jguery-1.11.1 min.js"></script>
9 <script src="jquery.mobile-1.4.5.min.js"></script>
10 </head>

Sekil 37: Kiitiiphane dosyalarinin yeni lokasyonuna gore adreslerin giincellenmesi

4.2. Web Tabanli Mobil Uygulamanin Yerel (Native) Bir Uygulama Olarak
Paketlenmesi

Mobil uygulamalarin Web tabanli olarak gelistirilmesi her ne kadar siireci hizlandirsa da birtakim
sinirliliklari da beraberinde getirmektedir. Hem Web tabanl: gelistirme ortaminin avantajlarindan ya-
rarlanmak, hem de beraberinde getirdigi sinirliliklart en aza indirmek igin gelistirilen uygulamanin
sanki Yerel (Native) bir uygulamaymis gibi paketlenip mobil cihazlara yiiklenebilmesi miimkiindiir. Bu
sekilde paketleme islemini yapan birgok platform bulunmaktadir. Bu platformlarin en gelismis olan-
larindan biri Adobe PhoneGap’tir. PhoneGap’in gelistiricisi Nitobi firmasinin Adobe tarafindan satin
alinmasiyla PhoneGap iki farkli platform tizerinde gelistirilmeye devam etmektedir. Bu platformlardan
biri Adobe’nin gelistirme ¢alismalarina devam ettigi “Adobe PhoneGap’tir (Sekil 37-a).
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Sekil 37-a: Adobe PhoneGap (https://phonegap.com/)

Diger platform ise PhoneGap’in kaynak kodlarinin Apache Yazilim Vakfr'na (Apache Software Foun-
dation) devredilmesiyle ortaya ¢ikan ve vakif tarafindan desteklenen Cordova Projesi’dir (Sekil 38).

@ Apache Cordova X

i C 1 | @& Guvenli | https;//cordova.apache.org T

m CORDOVA"~ Documentation Plugins Blog  Contribute  Get Started

APACHE

CORDOVA"

th HTML, CSS & JS

ith one code base

Free and open source

Sekil 38: Apache Cordova Projesi (https://cordova.apache.org/)
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Apache Cordova, acik kaynak kodlu bir proje olmasi agisindan, Adobe PhoneGap ise destekledigi ya-
zitlim kiitiiphanelerinin zenginligi agisindan avantajlar sunmaktadir. Buna ek olarak Adobe PhoneGap
paketleme islemini kisisel bilgisayariniza herhangi bir 6zel yazilim yiiklemenize gerek kalmadan bulut
tizerinde gergeklestirebilmektedir. Yine Web tabanlt bir emiilatorii de bulunan Adobe PhoneGap bu
hizmetleri ticretsiz olarak vermektedir. Bu ¢alismamizda gelistirdigimiz Web tabanli mobil uygulamay1
Adobe PhoneGap platformu yardimiyla paketleyerek mobil cihazimiza yiikleyecegiz.

4.2.1. Mobil Uygulamanin Paketlenmesi icin Kullanilacak Bulut Platformlari

Yukarida da belirtildigi gibi Adobe PhoneGap yardimiyla tiim siireg bulut iizerinde bir Internet ta-
rayicist yardimiyla gerceklestirilebilmektedir. Bu siireci yonetebilmek i¢in iki farkli bulut platformunda
kullanici hesabina ihtiyacimiz bulunmaktadir. Bu bulut platformlarindan ilki dosyalarimizin yiiklene-

cegi ve depolanacagi GitHub kod deposudur (Sekil 39).

Q The world's leading soft: X

(o C O | & GitHub, Inc. [US] | https://github.com | RS

O Features Business Explore Marketplace Pricing Sign in = Sign up

Username

Built for
developers

GitHub is a development platform inspired by Password
the way you work. From open source to Create a passworc
buSineSS' },"OU can ho SJ[ an d I’EViE'\M C{)de‘ Use at least one letter, one numeral, and seven characters.

manage projects, and build software alongside

mi I | Ions Of Othei C]€V€|ODEWS By clicking "Sign up for GitHub", you agree to our terms of
service and privacy policy. We'll occasionally send you account
related emails.

Sekil 39: GitHub kod deposu (https://github.com/)
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@Adobe PhoneGap Build X
(o CcC 0 ‘ @ Givenli | https//build.phonegap.com ¥

Plugins Docs Blog FAQ  Support Signin  Sign up A
A
Adod

Adobe® PhoneGap™ Build

age mobile apps in the cloud.

Get started!

Sekil 40:. Adobe PhoneGap Built (https://build.phonegap.com/)

Her iki bulut platformu i¢in de kullanicr tyeligi ticretsizdir. Gegerli bir e-posta adresinizin olmast
durumunda kullanict hesabinizi kolaylikla olusturabilirsiniz.

[lk olarak GitHub platformu iizerinde kullanict hesabimizi olusturalim ve giris yaparak mobil uy-
gulamamizin dosyalarint kod deposuna yiikleyelim. Internet tarayicimizdan github.com adresine giris

yaptigimizda yeni bir hesap olusturmak i¢in sayfanin sag tarafinda yer alan formu doldurarak “Sign up
for Github” diigmesine tiklayalim (Sekil 41).

Username

Pick a username

Email

you@example.com

Password

Create a password

Use at least one letter, one numeral, and seven characters.

Sign up for GitHub

By clicking "Sign up for GitHub", you agree to our terms of
service and privacy policy. We'll occasionally send you account
related emails.

Sekil 41: Yeni bir kullanict hesabt olusturmak icin kullanilacak iletisim formu
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Kayit islemi sirasinda istenen bilgiler arasinda Kullanici Adi (Username), E-Posta (Email) ve Sifre
(Password) yer almakta. Bu bilgileri dikkatli bir sekilde doldurmakta fayda var ¢iinkii daha sonra siste-
me giris yaparken bu bilgilere ihtiyaciniz olacak.

Simdi ise Adobe Built igin gerekli olan kullanici hesabint olusturalim. https://build.phonegap.com/
adresine giris yaptugimizda sag tist kdsede “Sign in” (Giris yap) ve “Sign up” (Kayit yaptir) secenekleri
bulunmakta. Bu segeneklerden “Sign up” (Kayit yaptir) segenegini tiklayalim (Sekil 42).

= O X
g {2 Adobe PhoneGap Build %

<« C 1 | & Givenli | https://build.phonegap.com g

Plugins Docs Blog FAQ  Support Signin  Signup

A

- //
| <7 Adobe® PhoneGap™ Build
. . 4 Z\ Package mobile a |

Sekil 42: Adobe Built Web sitesinde “Sign up” (Kayit yaptir) menii 6gesinin secilmesi

“Sign up” (Kay1t yaptir) menii 6gesine tiklandiginda platformu kullanim i¢in sunulan farkli segenek-
lerin yer aldig1 bir sayfaya ulagilir. Bu sayfada ticretsiz olan plani “Completely free” diigmesine basarak

secelim (Sekil 43).

= O X
g @Adobephone(}ap Build x

e C' | & Guvenli | https;//build.phonegap.com/plans o

completely starting at sign in with your

free $999/mo | Adobe ID

Sekil 43: Ucretsiz olan kullanim planinin segilmesi

Kullanim plani se¢imi sonrasinda sisteme giris i¢in kullanici ad1 ve sifresinin oldugu béliim ekrana
gelecektir. Bu ekranda eger daha 6nceden bir Adobe Hesabi varsa bu hesap ile giris yapilabilir, Facebo-
ok ve / veya Google hesaplari ile giris yapilabilir ya da yeni bir Adobe Hesabi olusturmak i¢in “Get an
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Adobe ID” (Bir Adobe Kimligi al) baglantisina tiklanir (Sekil 44).

= O X
I\ Sign in - Adobe ID X

e C O | & Guvenli | https://adobeid-nal.services.adobe.com/renga-idprovider/pages/login?c.. ¥ ¢

Fa1 Adobe ID

Sign in to continue

PhoneGap Build

Email address

Password

Stay signed in Forgot password?

Not a member yet? Get an Adobe ID

Want to use your company or school account?
Sign in with an Enterprise ID

Or sign in with

Facebook &  Google
(& g

Sekil 44: Adobe Built platformu icin kullanici hesabinin secilmesi ya da olusturulmas:

Yeni bir Adobe Hesab1 olustumak i¢in “Get an Adobe ID” (Bir Adobe Kimligi al) baglantisina tik-
landig1 zaman kullanici hesabinin olusturulacag iletisim formu goriintiilenir. Bu iletisim formundaki
bilgileri dikkatli bir sekilde doldurduktan sonra “Sign up” (Kay1t ol) diigmesine tiklayarak kayit islemi
tamamlanir (Sekil 45).
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<« C O | & Guvenli | https://adobeid-nal.services.adobe.com/renga-idprovider/pages/create_... ¥ ¥

F\\ AdobelD

Sign up to continue

B phoneGap Build

First name Last name

Email address

Password

Turkey v

O stay informed about Adobe products and services. Learn more.

[ 1 have read and agree to the Terms of Use and Privacy Policy.

Already have an Adobe ID? Sign In

Sekil 45: Adobe ID (Adobe Kimligi) icin iletisim formu

Bu ve benzeri kayit islemlerinde bulut platformlari cogunlukla kayit olurken verilen e-posta adresi-
ne bir dogrulama postast gonderir ve bu e-posta mesajinin igerisindeki baglantiya tiklayarak kullanict
hesabinin aktif hale getirilmesini isterler. Bu agidan kayit sirasinda e-posta adresi forma yazilirken dog-
rulugunu kontrol etmek ¢ok 6nemlidir.

4.2.2. Mobil Uygulamanin GitHub Kod Deposuna Yuklenmesi

Gelistirilen uygulamanin GitHub kod deposuna yiiklenebilmesi i¢cin daha dnce olusturulan kulla-
nict hesabr bilgileri (kullanici adi ya da e-posta ve sifre) ile platforma giris islemi gergeklestirilir. Giris
panelinin goriintiilenebilmesi igin https://github.com/ ana sayfasinin sag tist kdsesinde yer alan “Sign
in” (Giris yap) diigmesine tiklanir.

Giris islemi gerceklestirildiginde oncelikli olarak kod deposu igerisinde yeni bir depo olusturulmas:
gerekmektedir. Yeni bir deponun olusturulmasi i¢in sayfanin sag tist kosesindeki “+” isaretine tiklayarak
“New repository” (Yeni depo) menii 6gesi segilmeli ya da dogrudan sayfanin sag bélimiinde yer alan
“New repository” (Yeni depo) diigmesine tiklanmalidir (Sekil 46).
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(o, \_o CC
O O
= a x
) GitHub x
& C O | @& GitHub, Inc. [US] | https://github.com T

Pull requests Issues Marketplace Explore

New repository

Browse activity Discover repositories (t=)) Amore Import repository x

See whi 5
€T New gist

New organization S

Discover interesting projects and people to populate You répositories @)
your personal news feed.

Your news feed helps you keep up with recent activity on repositories you watch

and peopleyou follow. Al Public Private Sources Forks

B net.madran.bby261.test01
Explore GitHub

El mobile_app

[ net.madran.io.st

[ net.madran.io.s4

E net.madran.io.s3

B net.madran.io.s2

https://github.com/new -

o

Sekil 46: “New repository” (Yeni depo) olusturulmast

GitHub igerisinde birden ¢ok kod deposu olusturulabilir, her bir depo bir projeyi / uygulamay1 tem-
sil edecektir. Ayni uygulamanin birden fazla siiriimii de bir kod deposu i¢inde yer alabilir.

Yeni bir depo olusturmak icin Sekil 47’de goriintiilenen form araciligiyla projenin yer alacagt depo
ile ilgili temel bilgiler girilir. Bu bilgiler arasinda en 6nemlisi deponun adinin yer aldigi “Repository
name” alanidir. Bir depo adi bir kullanici hesabr igerisinde ancak bir kere kullanilabilir. Depo adini
olustururken bosluk, Tiirk¢e karakter ve noktalama isaretlerini kullanmamak gerekir (noktalama isa-
retlerinden bazilar1 kullanilabilir, 6r.: nokta).

Depo adinin bir bagska 6nemi ise bu adin mobil cihazlar i¢in olusturulan uygulama marketlerin-
de paket ad1 olarak kullanilabilecek olmasidir. Bu agidan bir mobil uygulama resmi olarak uygulama
marketlerde yer alacaksa, bu marketlerin belirlemis oldugu paket ad1 6zelliklerine uygun olarak paket
adinin (dolayisiyla depo adinin) belirlenmesi gerekir. Bu genelde uygulamayi gelistiren organizasyonun
Web sitesi olarak kullandig1 alan adinin tersten kullanimi geklinde bir algoritma igerir ve bu sekilde
diinya tizerinde benzersiz bir paket ad1 olusturulabilir.
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O Create a New Repository X
€« C (¢ | @ GitHub, Inc. [US] | https://github.com/new W
O Pull requests Issues Marketplace Explore A +- -

Create a new repository

A repository contains all the files for your project, including the revision history.

Owner Repository name
. orcunmadran~ |/  MobilUygulama01 v

Great repository names are short and memorable. Need inspiration? How about ubiquitous-computing-
machine.

Description (optional)

Mabil Programlama Dersi icin olusturulan érnek uygulamanin yer aldigi kod deposu
@® Public

®= Anyone can see this repository. You choose who can commit.

L. Private
You choose who can see and commit to this repository.

! Initialize this repository with a README
This will let you immediately clone the repository to your computer. Skip this step if you're importing an existing repository.

Add .gitignore: None v Add a license: None v | )

Create repository

Sekil 47: Yeni depo olusturulmast i¢in kullanilacak form

Kod deposu olusturulurken depo hakkinda genel bir bilgi verilmesi amaciyla “README” (BE-
NIOKU) adli bir dosyanin da olusturulmasinda fayda vardir. Sekil 47°de yer alan formdaki “Initilize
this repository with a README” segenegi isaretlenerek bu dosyanin otomatik olarak olusturulmasi
saglanabilir. Bu sekilde kod deposuna Web iizerinden direkt dosya yiiklenmesini saglayacak baslangic
islemleri de tamamlanmuis olur.

“Create repository” (depoyu olustur) digmesine tiklandiginda yeni deponun olusturulmasi igin ge-
rekli komut verilmis olur ve eger form icerigi ile ilgili bir sorun yoksa Sekil 48’deki yeni kod deposunun
icerigini gdsteren ekran goriintiilenir.
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\_o CC
O O
p—
Orgm = m] x
O orcunmadran/Mobillyg x
< C' 0 | @ GitHub, Inc. [US] | https://github.com/orcunmadran/MobilUygulama01 T
O This repository Pull requests Issues Marketplace Explore
[ orcunmadran / MobilUygulama01 @uUnwatch~ 1 AStar 0 | YFork ©
<> Code Issues 0 Pull requests 0 Projects 0 Wiki Insights Settings
Mobil Programlama Dersi i¢in olusturulan érnek uygulamanin yer aldig kod deposu Edit
Add topics
D 1 commit 1 branch © 0 releases 42 1 contributor
Branch: master « New pull request Create new file = Upload files = Find file Clone or download =
- orcunmadran Initial commit Latest commit 846861 just now
[E) README.md Initial commit just now

README.md

MobilUygulamaO1

Mobil Programlama Dersi igin olusturulan érnek uygulamanin yer aldigi kod deposu

Sekil 48: Olusturulan yeni deponun goriintiilenmesi

Yeni deponun iginde su an i¢in sadece uygulama ile ilgili genel bilgilerin yer aldigt README.md
dosyast bulunmaktadir. Uygulamay1 olusturan tiim dosyalarin bu kod deposuna yiiklenmesi gerekmek-
tedir. Bu yiikleme islemi dosya listesinin yer aldigi boliimiin hemen sa iist kosesinde yer alan “Upload
files” (Dosyalar1 yiikle) diigmesi ile yapilir. Diigmeye tiklandiginda Sekil 49°da yer alan ekran goriin-

tiilenir.
I orcunmadran / MobilUygulama01 @unwatch~ 1 destar 0 YFork 0
<> Code Issues 0 Pull requests 0 Projects 0 Wiki Insights Settings

MobilUygulama01 /

Drag files here to add them to your repository

Or choose your files

Sekil 49: Dosyalarin yiiklenecegi arayiiz



Bu ekran yardimiyla iki farkli sekilde dosya yiikleme islemi gerceklestirilebilir, dosyalar sectikten
sonra siiriikleyip gri béliime birakarak ya da bilgisayardan dosyalar: segerek. Orta béliimde yer alan
“choose your files” (dosyalarinizi se¢iniz) baglanusina tikladiginizda dosyalari segebileceginiz iletisim
kutusu goriintiilenecektir (Sekil 50).

€ Ac X
T « Mobil Uygulama Gelis.. > Web v | Ara: Web el
Diizenle = Yeni klastr = @
23 Dropbox ~ Ad Degistirme tarihi Tar
% OneDrive @ armut.html 19.10.2017 10:49 Chrome H
@ armut.png 19102017 10:21 PNG Dosy
= Bu bilgisayar V1€ elmahtml 19.10.2017 10:49 Chrome H
[Z Belgeler @ elma.png 19102017 10:45 PNG Dosy
£ indirilenler G index.htmil 19.10.2017 11:32 Chrome H
m Masaist @ jquery.mobile-1.4.5.min.css TL10.2017 12;31 €55 Dosyg
B Miizikier ﬁ Jjquery.mobile-1.4.5.minjs TLI0.2007 1231 JavaScript
Rassira ﬁ jquery-1.11.1.min,js 11,10.2017 12:31 JavaScript
= Resimler
B Videolar
= Yerel Disk (C)
P A I >
Dosya ade: |"armuthtml” "armutpng” "elma.html ~| | Tum Dosyalar v

Sekil 50: Dosyalarin segilecegi iletisim kutusu

Tiim dosyalar isaretlendikten sonra “A¢” diigmesine tiklanir ve yiikleme islemi 6ncesi dosya segimi
tamamlanmis olur. Kod deposuna dosyalarin teslim edilmesi i¢in bir mesaj esliginde siirecin onaylan-
masl istenir.
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O = O x
/ O Upload files - orcunmad: %

b3

<« (& ia ‘ @& GitHub, Inc. [US]  https://github.com/orcunmadran/MobilUygulama01/upload/master

B armut.html

B armut.png

elma.html

Bl elma.png

E) index.html

El jquery.mobile-1.4.5.min.css

B jquery.mobile-1.4.5.min,js

X X X X X X X X

B jquery-1.11.1.min js

- Commit changes

l Mobil uygulama i\ky'uldemd

® -0 Commit directly to the master branch.

© 1Y Create a new branch for this commit and start a pull request. Learn more about pull requests.
Commit changes Cancel

Sekil 51: Degisikliklerin kod deposuna teslim edilmesi

Sekil 51’de yer alan forma yiikleme islemi ile ilgili kisa bir bilgi girdikten sonra “Commit changes”
(degisiklikleri teslim et) diigmesine tiklandiginda kod deposuna uygulama dosyalarinin génderilme
islemi baslatilir. Internet baglantisinin hizina bagli olarak dosyalarin génderilme islemi bir siire devam

eder (Sekil 52).
& orcunmadran / MobilUygulama01 @uUnwatch~ 1 kstar 0 YFork 0
Code Issues 0 Pull requests 0 I Projects 0 | Wiki Insights £} Settings

Processing your files...

This may take a few minutes to complete.

-

Sekil 52: Dosyalarin gonderilme siiresi
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Dosyalar kod deposuna teslim edildiginde tiim uygulama bilegenleri Sekil 53’teki gibi gériintiilenir.
Kodlarda yapilacak herhangi bir degisiklik sonrast sadece degisiklik yapilan dosyanin yeniden kod de-

posuna gonderilmesi yeterlidir.

) orcunmadran / MobilUygulama01

<3 Code Issucs 0 Pull requests 0 Projects 0 ‘Wiki

Add topics

® 2 commits 1 branch

Insights

Mobil Programlama Dersi icin olusturulan &rnek uygulamanin yer aldigi kod deposu

< 0 releases

© Unwatch ~ | 1 * star | 0

Yrok o0

Settings

Edit

22 1 contributor

Branch: master ~ | New pull request

Bl orcunmadran Mobil uygulama ilk yiikleme

[E) README.md Initial commit 3 minutes ago
B armut.html Mobil uygulama ilk ytikleme just now
B armut png Mohil uygulama ilk yiikleme just now
B elma.html Mobil uygulama ilk yiikleme just now
B elmapng Mobil uygulama ilk ytikleme just now
) index.html Mobil uygulama ilk ytkleme just now
B jquery-1.11.1.minjs Mobil uygulama ilk ytikleme just now
B jquery.mobile-1.4.5.min.css Mobil uygulama ilk ytikleme just now
Bl jquery.mobile-1.4.5.min.js Mobil uygulama ilk ytikleme just now

Create new file  Upload files  Find file Clone or download ~

Latest commit a48bbOF just now

Sekil 53: Kod deposunun dosyalar teslim edildikten sonraki goriiniimi

Bu ders kapsaminda gelistirilen “MobilUygulama01” adli 6rnek uygulamaya GitHub tizerinden asa-
gidaki adres yardimiyla ulasabilirsiniz. Dosyalart ve iceriklerini goriintiileyebilir, kendi kisisel bilgisa-

yariniza indirebilirsiniz:

https://github.com/orcunmadran/MobilUygulama01

4.2.3. Paketleme isleminin Gergeklestirilmesi icin PhoneGap Build Platformunun

Kullanilmasi

GitHub kod deposuna uygulama dosyalarinin yiiklenmesi ile paketleme isleminde kullanilacak dos-
yalar i¢in yapilan 6n hazirlik tamamlanmis olur. Bu asgamada paketleme isleminin gerceklestirilecegi

PhoneGap Build (https://build.phonegap.com/) platformuna iicretsiz olusturulan Adobe ID (Adobe

Kimligi) ile giris yapilir (Sekil 54).

& Adobe PhoneGap Build ~ x

&

Bd

Home Plugins  Docs Blog FAQ

Sign in

Sign in with Adobe ID

C 0 | @ Gavenli | https://build.phonegap.com/people/sign_in

Support

Click here if you don't sign in with an Adobe ID

Al

Sekil 54: Adobe ID ile PhoneGap Built platformuna giris yaptlmasi



M

Giris yapildiktan sonra sag tist kosede bulunan platform ile ilgili hesap ayarlarinin diizenlendigi
boliimden “Edit account” (Hesab: diizenle) 6gesi segilerek GitHub ile baglantinin kurulacag: sayfa go-

rintiilenir (Sekil 55).
G == O =
& Adobe PhoneGap Build
<« C 1 | & Givenli | https://build.phonegap.com/apps or ¥y
Plugins Docs Blog FAQ Support
| Signed in as
Welcome to Adobe® PhoneGap orcunmadran@gmail com
Let's get you started building an apj
- te Clo
paste git repo branch or tag (optional)
Upload a .zip file
Pull from git repository
Connect your Github account

Sekil 55: GitHub ile baglantinin kurulacag: sayfanin goriintiilenmesi

Sekil 56’da goriintiilenen sayfadan baglant kurulmak istenen platform secilir. Mobil uygulamamiz
ile ilgili dosyalar GitHub kod deposunda oldugu i¢in Github platformunun iizerine tiklayarak sonraki
asamaya gecilir.

Linked Github account

Connect a GitHub ID github

Linked BitBucket account

Connect a BitBucket ID @ Bitbucket

Linked GitLab account

Connect a GitLab ID v GitLab

Sekil 56: Baglant kurulacak platformun segilmesi

Secim isleminden sonra PhoneGap Build ve Github platformlari arasinda baglanti kurulmasina ilis-
kin iletisim sayfasi goriintiilenir ve bu sayfada isleme onay verilmesi istenir ($ekil 57).
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Authorize PhoneGap:Build

n PhoneGap:Build by nitobi

= wants to access your orcunmadran account

Personal user data v
Email addresses (read-only)

Pe

Repositories v
Public and private

Authorize nitobi

Sekil 57: Baglantinin kurulabilmesi icin onay verilmesi

Onay islemi verildikten sonra PhoneGap Build platformuna otomatik olarak geri doniildiigiinde
“Your GitHub account has been linked successfully.” (GitHub hesabiniz ile basarili bir sekilde baglanti
kuruldu.) mesaji goriintiilenir. PhoneGap Build ana sayfasina doniis yapildiginda “Your apps” (Uygu-
lamalariniz) altindaki “open-source” (agik-kaynak) sekmesine tiklanir ve “find existing repo / paste .git
repo” (varolan depoyu bul) agilir kutusundan GitHub’daki ilgili kod deposu segilir (Sekil 58).

open-source private Close

https://github.com/orcunmadran/MobilUygulama01.git ¥ branch or tag (optional)

Pull from .git repository

Sekil 58: GitHub kod deposunun segilmesi

Kod deposunun secilmesinin ardindan “Pull from .git repository” (git deposundan ¢ek) butonuna
tiklanarak GitHub’da yer alan uygulama dosyalarinin paketleme islemi i¢in PhoneGap Build’e aktaril-
masi saglanir. Dosyalarin aktarilma islemi tamamlandiktan sonra uygulama ile ilgili genel bilgilerin yer
aldig1 sayfa goriintiilenir (Sekil 59).
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App ID Version Owned by Tlp
m PG B U | ld A 2880873 n_a orcunmadran@g.. Make yourlife
p p PhoneGap (i0S / Andraid | Windows) easier by including
ci-650(431/ 612/ 443) configxml in your

Enter your app description

project more info

Source

https://github.com/orcunmadran/MobilUygulamai git

Tag / Branch Commit Last built
master a48bbof 1 minute

€3 L Enable debugging A I Enable hydration Ready to build

Sekil 59: PhoneGap Build’e aktarilan uygulama ile ilgili genel bilgilerin yer aldig: sayfa

Sekil 59°da goriintiilenen sayfa igerisinde uygulamanin adi degistirilebilir, kisa bir agiklama eklene-
bilir ve “Ready to build” (Paketlemeye hazir) diigmesine tiklanarak mobil cihaza uygulamanin yiikle-
nebilmesi i¢in “APK” uzantili dosya olusturulabilir.

Paketleme islemi tamamlandiginda Sekil 60’da yer alan platform ikonlarina tiklandiginda ilgili plat-
formun kurulum dosyasi (6r.: *.apk) tarayici yardimiyla kisisel bilgisayara indirilir.

) PG Build App

no description

i0S w -+

Sekil 60: Kurulum dosyasinin indirilmesi

Platform ikonlarindan ortada bulunan Android ikonuna tiklandiginda “PGBuild App-debug.apk”
kisisel bilgisayara indirilir. Bu dosyay1 Dosya Gezgini yardimiyla bulup mobil cihazinizin icine yiikle-
yerek buradan kurulumu gergeklestirilir ve mobil cihaz tizerinde kullanima hazir hale gelir (Sekil 61).
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s M = | Indirilenler _ ] %

Girig Paylas Gardnidm ' e

4 & <« orcunmadran > Indirilenler v O | Ara:indiril.. @
& Indirilenler = ] Ad
s "] PGBuildApp-debug.apk
D Mizikler
= Resimler
B Videolar
i Yerel Disk (C)

-

1 &4e ==

]

Sekil 61: indirilen kurulum dosyasina Dosya Gezgini ile erisilmesi

4.2.4. APK Uzantilh Kurulum Dosyasinin Mobil Cihaza Aktarilmasi ve
Kurulumun Gergeklestirilmesi
APK uzantili kurulum dosyasini mobil cihaza aktarmak i¢in mobil cihazin USB kablosunu kisisel

bilgisayara takmak yeterli olacaktir. Baglant1 saglandiktan sonra APK uzantli dosya daha sonra mobil
cihaz tizerinden erisimin kolay olabilecegi bir lokasyona kopyalanir (Sekil 62).

| = | APK — O e
Giris Paylas Gardnim N ﬂ
«— = v 4 « Mobil Uygulama Geligtirme > APK v U | Ara: APK P
A -
@ Creative Cloud Files PGBuildApp-debug.apk
APK Dosyasi
&* Dropbox 1,04 MB
#& OneDrive
W Bu bilgisayar
N Asus_zoo2
L
1 fjge BEE E:]

Sekil 62: APK uzantili kurulum dosyasinin mobil cihaz icerisine aktarilmasi
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APK uzanuli kurulum dosyast mobil cihaza aktarildiktan sonra mobil cihazdaki dosya yoneticisi ya
da benzeri bir program yardimiyla dosyaya ulasilir ve ¢alistirilir. Bu asamada dikkat edilmesi gereken
nokta, resmi uygulama marketi disindan bir kurulum dosyasinin mobil cihazda galismas: icin gerekli
izinlerin verilmesi gerekliligidir.

Gelistirici segenekleri olarak tanimlayabilecegimiz bir dizi 6zelligin kontroliine mobil cihazdaki
“Ayarlar” altinda yer alan “Gelistirici Secenekleri” boliimiinden ulagilir.

Kurulum dosyas: ¢alistirildiginda “Bu uygulamay: yiiklemek istiyor musunuz? Uygulama sunlara
erisebilecektir:” seklinde bir onay boliimii mobil cihazda gériintiilenir. Ekranin sag alt tarafinda “Yiikle”
butonuna tiklayarak uygulamanin mobil cihaza kurulumu baglatilmis olur (Sekil 63).

2= RE 1127 2 =B E 1128

= MicroSD Q i @ PG Build App

{2} > kdk > Removable > MicroSD > 5B . o
Bu uygulamay: yiiklemek istiyor

) musunuz? Uygulama sunlara
u PGBuildApp-debug.apk erisebilecektir:
g 1011201711:23 1,04 MB

Cihaz Erigimi

1, ag baglantilarini gériintiilleme
tam ag erisimi

e iptal Yiikle

Sekil 63: Kurum dosyasina erisim ve yiikleme isleminin bagslatilmas:

Uygulamanin boyutuna ve mobil cihazin iglemci giictine bagli olarak yiikleme islemi belli bir siire
alacakur. Yiikleme islemi tamamlandiginda “Uygulama yiiklendi.” mesaji ekranda goriintiilenir (Sekil

64).
kB E & LB 32 BRE 1129
@ PG Build App @ PG Build App
Yiikleniyor... Uygulama yiiklendi.

Sekil 64: Uygulamanin yiiklenme siireci ve yiikleme isleminin tamamlanmasi
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Uygulama artik program listesi icerisinde yer almaktadir. Uygulama ¢alistirildiginda Sekil 65’teki
gibi goriintiilenir.

Na&b s 2 2B E 112 , i 2 2R B 1120
Q Arama yapmak igin birkag harf giriniz...
Armut

Elma

Erik

Muz

Seftali

1. isim, Gulgillerden, gicekleri pembe veya
Uziim beyaz bir agag (Pirus malus).

‘ 2. bitki bilimi Bu agacin kabugu parlak, sert,
kirmizi, sari ve yesil renkte, kokusu hos,
tadi eksi veya tatli, dokusu gevrek, ufak
cekirdekli meyvesi.

Elma

Sekil 65: Mobil uygulamanin cihazda gériintiilenmesi
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Faydalanilabilecek Cevrim ici Kaynaklar

*  Adobe PhoneGap ana portali: https://phonegap.com/

*  Adobe PhoneGap Build: https://build.phonegap.com/

* Adobe PhoneGap Emulate: http://emulate.phonegap.com/

*  Android platformu ana portali: https://www.android.com/

*  Android platformu gelistirici portali: https://developer.android.com/

*  Android platformu i¢in tasarim ¢aligmalari: https://developer.android.com/design
*  Android platformu i¢in gelistirme ¢alismalari: https://developer.android.com/develop
* Apache Cordova Projesi: https://cordova.apache.org/

*  Brackets Metin Editdrii: http://brackets.io/

*  GitHub kod deposu: hteps://github.com/

e HTMLS egitim ve referans portalt: https://www.w3schools.com/html/default.asp
* iOS platformu gelistirici portali: https://developer.apple.com/ios/

*  JQuery JavaScript kod kiitiiphanesi: http://jquery.com/

*  JQuery Mobile kod kiittiphanesi: http://jquerymobile.com/

*  JQuery Mobile uygulama 6rnekleri: http://jquerymobile.com/demos/

*  Windows Phone gelistirici portali: https://developer.microsoft.com/en-us/windows
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