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4.2. Xcode

Xeode masaisti uygulamasim_bilgisayariniza
indirebilmeniz isin oncelikle Mac OS X kullanyor
olmanz gerekmekeedir. Indireceginiz Xcode versiyo-
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runlarindan ve sanal makine izerinde MAC OS X'in
ve Xcodelun yavay saligmasindan otiri sanal makina
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4.2, Xcode Programinin Kurulumu

Xeode Applein kendi resmi web sayfasindan indirldigi gibi App Store uygulama dikkanindan da
indirilebilmekredir. Eski sirimlerini de indirip kullanabilmek isteyen gelistiriciler hecp:/ideveloper.
apple.com adresinden Xeode's indirebilirer. App Store uygulama dikkanindan sadece son strimiine
crisilebilmekedir, Her iki placformda da uygulama ticretsiz olarak indirlebilir. Xcode uygulamasinin
bilgisayarniza yiiklenme adimlan asagidak g
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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. ROBOT VE ROBOT MiMARISi o——

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 agidan degerlendirdigimiz de robotun; islem yapma, islemin sonucunu belirleme ve karar verme
yetenegi bulunmalidir. Bu ozelliklerin bulundugu elektromekanik bir arag robot ozelligini 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. Tepkisel (Reactive) Kontrol: Etki tepki prensibiyle ¢alisan kontrol yontemidir. Bu kontrol yon-
temi uyaran-cevap ikililerinden olusan kurallar icerir. Bu kontrol yontemi “algilama” ve “hareket
etme” modelini taban almistur. Daha 6nce yapilan islemleri hafizada tutmadig: gibi belirli bir
hafizasi da yoktur. Ne yapacagini diisiinmedigi icin ¢ok hizlidir. Tepkisel kontrolii robotlar 6gre-
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 almistr. Planlama-arastirma gerektigi icin 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 tartismalardan ortaya
citkmus, belirli ddnemlerde belirli mimarilere sahip robotlar tiretilmistir. Robotik anlama (Sense-algila-
ma), planlama (Plan) ve hareket etme (Act-eylem) arasindaki iliskiler ve algilayicilar tarafindan dreti-
len duyusal verilerin robotik sistem tarafindan islenmesindeki ve degerlendirilmesindeki farklar ¢esitli
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 dayali olarak aciklanmigtir. Sense, algilayicilardan bilgi almay: ve diger bilesen-
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ler i¢in “cikt1” tiretmeyi saglamaktadir. Plan, algilayicilardan veya diger islevsel bilesenlerden alinan
tim bilgileri kullanarak, gerceklestirecek gorevler tiretmeyi, 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 ardigik olarak islen-
digi icin bilesenlerinin herhangi birindeki bagarisizlik biitiin sistemi etkilemektedir. Bu tiir mimarilerin
en 6nemli dezavantaji performanslarinin distikligiidiir. Bu model robotun ¢alismakta oldugu ¢evrenin
degismedigi sabit durumlar 6rnegin endiistriyel ortamlar oldukga uygundur.

ROBOT ILKELERI GIRIS

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 bulunmamakrtadir. 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-
pilmaktadir. Asagidaki sekilde karma mimaride ilkelerin iligkileri gosterilmistir.

J



1. ROBOT VE ROBOT MIMARISi o—

ROBOT iLKELERI GIRIS CIKIS

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 cevresiyle ilgili durumlar i¢in programlanmasina gerek yoktur. Cevresiyle ilgili biitiin bilgiler
algilayicilari araciligiyla kendisine ulasmaktadir. Algilayicilarindan elde ettigi bu bilgileri yavas yavas
yakin ¢evresindeki degisikliklere gore hareketlerini diizeltmek igin kullanmaktadir. Bu yontemle robot
kargilasabilecegi her tiirlii durumla basa ¢ikabilecek bir tepkisel davranis saglamaktadir. Asagidaki se-
kilde davranigsal mimaride ilkelerin iligkileri gosterilmistir.

— BPEMERFEN —

mg Davranis n-1 juxe

—

Hareket Etme

—_
© :0
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g £
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= )
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< v

mg Davranis 2

mg Davranis 1 [

Sekil 1.4: Davranigsal mimari

Giiniimiizde ise Olasiliksal (Probabilistic) Robotik olarak da adlandirilan istatistiksel robotik alan;
robotlarin ongoriilemeyen, belirsizlik iceren ortam ve olaylara maruz kaldigi durumlarda istenilen ro-
botik kontrol ve davraniglart yapmasini saglar. Daha once karsilasmadigt ortamlarda etkin bir gekilde
calisabilen robotlarin gelistirilmesini amaglanmaktadir. Bu nedenle bir robotun, tanimlanan istatistik-
sel fonksiyonlara dayali belirli bir hareket ya da eylemi igin, en olabilecek sonug¢lar: 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 ydnlendirme (navigasyon) sistemi olmak {izere ii¢ sistem tarafindan kontrol
edilen bir robot diistinelim. Aslinda bu {ig sistem, robotumuzu kontrol etmek i¢in kullandigimiz mima-
riyi olusturmakradir.

Robot yonetim sistemi; robotun y6netimini saglayan, érnegin bir engele ¢arpmay1 dnlemek igin
robotun hareket yoniinii degistiren, robotu hedef bslgeye dogru gotiirmek igin kullanilan sistemdir. Ro-
bot goriis sistemi; belirli bir alanindaki bilinen yer isaretlerini, engelleri tanimasi veya yenilerini bulmast
i¢in kullanilan sistemdir. Robot yonlendirme sistemi ise robotun yerini ve hareket yoniinii belirlemek
icin kullanilan sistemdir. Robot kontroliinii saglamada bu ti¢ sistem igbirligi 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, farkl 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 alinmustr.

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 nigin 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

20:\\



1. ROBOT VE ROBOT MiMARISi o——

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 ¢tkmistir.

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 Amaclh Robotlar

Giiniimiizde, robotlar pek ¢ok alanda ¢ok farkli gorevler tistlenmekte ve robotlara devredilen isle-
rin sayist siirekli olarak artmaktadir. Bu nedenle pek ok farkli dlgiite gore robotlar siniflandirilabil-
mektedir (Benson, 2012; Robotpark, 2017; Robot Wiki, 2017). C)rnegin hareketli (mobil) veya sabit
olmasina gore, kullanilan alanlara gore, hareketin cinsine gore. Siniflandirmada temel 6l¢iit robot igin
"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
ayirmaktadir. Ozellikleri ve yapisi nedeniyle herhangi bir tiir igerisine girmeyen veya bir tiir icerisine
heniiz d4hil edilmeyen robotlar dikkate alinmamistir. Egitsel amagli robotlar ise 6zellikleri nedeniyle
ayr1 kategoride incelenmistir.

2.2, Kullanilan Uygulama Alanlarina Gore Robotlar

Endiistriyel Robotlar: Herhangi bir endiistriyel iiretim ortaminda kullanilan robotlardir. Endiist-
riyel robotlarin en 6nemli 6zelligi kollara sahip olmasidir. Genellikle kaynak, birlestirme, boyama, esya
ve arag liretimi, montaj ve kontrol uygulamalarinda kullanilmaktadir. Bu uygulamalar i¢in gerekli olan
malzeme tagima, malzeme yiikleme, kesme, tutma, yerlestirme, sekil verme, degistirme, ylizey kaplama,
silindirik ve diizlem ytizey taglama gibi imalat islemleri bu kollar araciligiyla gerceklestirilmektedir.

o

Resim 2.1: Endiistriyel robotlar

Ev Robotlari: Evde kullanilmak i¢in gelistirilmis robotlardir. Elekerikli siipiirge, havuz temizleyici,
bahge stipiirgeleri, oluk temizligi ve diger ev ve bahge islerini yapabilen robotlar1 igerir. Bu ortamda
kullanilan ayrica, bazi gozetim ve Telepresence robotlar ev robotlar: olarak kabul edilebilir. Telepresen-
ce robotlar insanlarin fiili olarak bulunmamasi gereken niikleer, kimyasal felaketler gibi senaryolarda,
saglik alaninda, askeri casusluk gibi birgok gorevde kullanilmasi 6ngériilmiis insan kontroliinde galisan
robotlardir. Uriin satist ve reklam, tur rehberi, gece bekgisi, fabrika miifettisi ve saglik danismanligs icin
de kullanilmakrtadir. Bir uzaktan egitim sinifinda, bir telepresence robotu, sinif ici egitmen olabilir,
sinifin etrafinda dolasabilir ve 6grencilerle yiiz yiize etkilesimde bulunabilirler. Kablosuz internet bag-
lantist olan uzaktan kumandali ve tekerlekli yapidadirlar. Genellikle, bu robotlar video ve ses yetenekleri
saglamak i¢in bir tablet kullanirlar.
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(o)

Resim 2.2: Ev robotlar:

Tibbi Robotlar: Ilag tiretiminde ve dagitiminda, ubbi kurumlarda, hastanelerde malzeme tagimak,
doktorlara yardimei olmak i¢in kullanilan robotlardir. Bu robotlarin ilk ve en 6nemlisini cerrahi robot-
lar olugturur. Cerrahi operasyonlarda doktorlarin en 6nemli yardimcist konumundadir.

o
Resim 2.3: Tibbi robotlar

Servis Robotlari: Kullanim sekli agisindan diger tiirlere girmeyen robotlardir. Bu robotlar 6zerk
{iretim faaliyetlerinde kullanilmaz. Insan tarafindan yapilan tehlikeli ve zor islerde insana yardimct
olmast igin gelistirilmigtir. Insan refahini saglamaya doniik her tiir yararli hizmeti gergeklestirmek icin
tam veya yart hizmet destegi veren robotlardir.

_/
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(o)

Resim 2.4: Servis robotlar:

Askeri Robotlar: Askeri kullanim i¢in gelistirilmis robotlardir. Bomba imha robotlari, farkli ulagim
robotlari, robotik kesif ugagt bu tipte robotlardir. Genellikle baslangicta askerf amaglar icin olusturulan
bu robotlar kolluk, arama kurtarma ve diger ilgili alanlarda da kullanilabilmektedir.

o
Resim 2.5: Askeri robotlar

Eglence Robotlars: 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 yiirtime 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.

)
Resim 2.6: Eglence robotlar1
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Uzay Robotlari: Uzayda kullanilmak icin iretilen robotlardir. Bu tiir robotlar Uluslararasi Uzay
[stasyonu'nda, Mars’in kesfinde ve diger uzay gérevlerinde kullanilmaktadir. Bu anlamda uzay sondalart
da birer robottur.

o
Resim 2.7: Uzay robotlar1

Hobi ve Yarigma Robotlari: Kisisel olarak yapilan robotlardir. Cizgi takipgileri, sumo-botlar, ucan
robotlar gibi sadece eglence ve herhangi bir gorevi yerine getirme konusunda yarismak icin yapilan
robotlar bu kategoride degerlendirilmektedir. Bir¢ok ulusal ve uluslararasi yarigma bu amagla gercek-
lestirilmektedir.

o

Resim 2.8: Hobi ve yarigma robotlari

Sanal Robotlar: Sanal robotlar gercek hayatta fiziksel olarak bulunmayan robotlardir. Sanal robot-
larin yapi taglar1 bilgisayar programlaridir. Sanal robotlar, gergek bir robot simiilasyonunu ya da sadece
tekrarlanan bir gorevi gerceklestirebilirler. Internet iizerinde kullanabileceginiz sohbet robotlari, gagr1
merkezleri i¢in miisteri temsilcisi robotlari gibi pek ¢ok érnegi kullanilmaktadir. Robot simiilatorleri
kullanilarak maliyet ve zaman tasarrufu saglanmakrtadir.

_/
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0
Resim 2.9: Sanal robotlar

2.3. Hareket Mekanigine Gore Robotlar

Sabit Robotlar: Sabit robotlar siirekli tekrarlayan gérevlerini pozisyonlarini degistirmeden yapan
robotlardir. Robotun sabit olmasi ile anlatilmak istenen robotun temelinin sabit olmasidir. Yoksa ro-
botun kollar1 hareket halindedir. Cogu sabit robotlar sanayi ortamlarinda imalat ve montaj sektériinde
kullanilmaktadir. Bu tiiriin i¢ine Kartezyen / Portal robotlar, Silindirik robotlar, Kiiresel robotlar, SCA-
RA robotlar, Belden robotlar (robotik kollar) ve Paralel robotlar girmektedir.

0
Resim 2.10: Sabit robotlar

Tekerlekli Robotlar: Tekerlekli robotlar pozisyonlarint tekerlekleri ile degistirebilen mobil robot-
lardir. Tekerlekli hareketi mekanik olarak saglamak tiretim agisindan kolay ve diisiik maliyetlidir. Ayn:
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 tiirtin igerisinde tek tekerlekli robotlar, mobil top robotlar, iki te-
kerlekli robotlar, ii¢ ve daha fazla tekerlekli robotlar, cok tekerlekli robotlar bulunmaktadir. Bu robotlar
diiz alanlarda ¢ok etkili olup arazi kosullarinda pek yararli olamaz.
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0
Resim 2.11: Tekerlekli robotlar

Paletli Robotlar: Paletli robotlar tekerlekli olmasalar da ¢alisma prensibi agisindan tekerlekli robot-
lara ok benzer olarak ¢alisir. Bu robotlar hareket etmek icin tekerlekleri yerine tanklar gibi paletlerini
kullanir. Bu hareket yontemi diizensiz, yumusak, kaygan, karli ya da camurlu zeminlerde tekerlekli
robotlara gore daha fazla avantaj saglamaktadir. Paletler yerle temas alanini genislettigi igin robotun
agirligr daha genis bir ytizeye dagilmakta bu tiir zeminlere saplanmasini engellemektedir. Bu nedenle
paletli robotlar tekerlekli robotlara gore daha fazla agirlik tagiyabilir.

)
Resim 2.12: Paletli robotlar

Ayalcli Robotlar: Ayaklr robotlar da tekerlekli robotlar gibi mobil robotlardandir ancak hareket
yontemleri ve teknolojisi cogunlukla tekerlekli robotlara daha tistiin ve karmagikeir. Ayakli robotlar
gelismis robotlardir. Hareketlerini saglamak icin ayaklarindan faydalanirlar ve tekerlekli robotlara gore
sorunlu olan pek ¢ok zeminde hareket edebilirler. Bu tip robotlarda denge en énemli unsurdur. Bu
robotlarin tiretim ve kontrolii daha karmagik ve maliyeti tekerlekli robotlara gore daha yiiksektir. Bu
tiir icerisinde tek ayakli robotlar, iki ayakl: robotlar (insanst ~humanoid-robotlar), ti¢ ayakl: 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



Yiizen Robotlar: Yizen robotlar, suda hareket edebilen robotlardir. Bu robotlar baliklar gibi yiiz-
geclerini kullanarak su icerisinde manevra yapabilmektedir. Genellikle uzaktan kumandayla kontrol
edilmekle birlikte otonom olarak da hareket edebilmektedir. Bunlar deniz kaynaklari ve balik tiirleriyle
ilgili aragtirma ve incelemelerde, su alt1 arkeolojik kesiflerinde, su alt1 fotografciligs, su alt haritaciligs,
petrol platformlarini denetleme, inceleme ve olasi hasarlarin tespitinde kullanilmak icin tasarlanmis
deneysel robotlardir.

0
Resim 2.14: Yiizen robotlar

Ucan Robotlar: Ugan robotlar; kanat, pervane ya da balonlar: ile havada asili kalarak ve manevra
yaparak hareketlerini saglayan hareket eden robotlardir. Bu robotlara érnek olarak ugak benzeri kanatl
robotlar, kus/bocek benzeri kanatli robotlar, pervaneli multikopterler, insansiz hava araglari ve balonlu
robotlar verilebilir. Bu robotlar dogal afetlerde arama-kurtarma, arastirma, bilgi edinme gorevlerinde,
insanlar tarafindan yapilmasi gereken tehlikeli gorevlerin yerine getirilmesinde, mal ve tirtinlerin da-
giuminda ve gdzetiminde, tarimsal alanlarin kontroliinde, eglence ve hobi amaciyla pek ¢ok alanda
kullanilmaktadir.

o
Resim 2.15: Ucan robotlar

Yilan Robotlar: Bu robotlar sahip olduklari hareket yetenekleri ile her tiir ortamda ¢ok yonlii olarak
kullanilabilmektedir. Duvarlar ve bogluklar arasinda dolagabilmeleri, arama ve kurtarma faaliyetlerinde
bilgi almak i¢in ¢ok uygun yapida olmalari bu robotlarin gelistirilme nedenlerini olusturmaktadir.

)
Resim 2.16: Yilan robotlar
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Yumusal Elastil Robotlar: Hareket organlari ve yapilari esnek robotlardir. Genellikle govdeleri
silikondan, diger organlar (el, kol vs.) ise elektrik akimiyla uyarildiginda boyut veya sekilde degisiklik
yapan bir tiir plastikten - elektroaktif polimer - iiretilmis robotlardir. 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.

o
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, ayrica diis-
me riski daha az oldugu i¢in tercih edilmektedir. Daha ¢ok bilimsel arastirmalarda, tehlikeli ve zor arazi
kosullarinda (gezegen kesiflerinde) kullanim i¢in tasarlanmakla birlikte oyun amaciyla gelistirilen ¢ok
fazla ¢esidi de bulunmaktadir.

0
Resim 2.18: Mobil kiiresel robotlar

Hibrit Robotlar: Bu tanim hem birden fazla hareket mekanigine sahip robotlar i¢in hem de si-
bernetik robotlar i¢in kullanilmaktadir. Sibernetik robotlar hem elektronik hem de biyolojik (canli)
elemanlari igermektedir. Biyolojik elemanlar olarak deney hayvanlarinin néronlari (genellikle fare) kul-
lanilmaktadir. Bu néronlara bagli gipler robotik sistemin temelini olusturmaktadir. Bu robotlarin birer
sibernetik organizma oldugu rahatlikla séylenebilir. Universite ve arastirma kuruluslarinda gelistirilen
arastirma amagli deneysel robotlardir.

_/
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0
Resim 2.19: Hibrit robotlar

Siirii Robotlare: Siirii robotlari, yapr 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 cok daha fazla sayida ve fonksiyonel agidan ¢ok daha basittir.

o
Resim 2.20: Siirii robotlar:

Modiiler Robotlar: Modiiler robotlar da siirii robotlar gibi robotik sistemi degisik robotik pargalara
dagitllmig robot sistemleridir. Bu tiir robotlar yeni kogullara uyum veya yeni gérevleri gerceklestir-
mek amaciyla kendilerini yeniden yapilandirabilmektedir. Bu amagla kendi pargalarinin baglantilarini
yeniden diizenleyerek kendi seklini degistirebilmektedir. Bu robotlarin siirii robotlarindan farki ise,
parcalarin daha gelismis ve nispeten daha az sayida olmasidir. Modiiler robotlarin bir diger 6zelligi
ise pargalar arast birlesimlerle olusturduklar1 konfigiirasyonlarin degisik fonksiyonlar: bulunan farkls
robotlar olusturabilmesidir. Modiiler yap: bloklar: genellikle tutucular, ayaklar, tekerlekler, kameralar,
yiik ve enerji depolama gibi birimlerden olusmaktadir.

)
Resim 2.21: Modiiler robotlar
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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 ¢aligmalarinda, tipta, askeri uygulamalarda ve daha pek ¢ok yerde kullanilmak-
tadir. Mikro robotlarin kullanildigr en 6nemli alan, tbbi mikro robot uygulamalaridir. Bu alan insan
viicudundaki ¢esitli hastaliklari insana rahatsizlik vermeden taniyip, dogrudan hasta olan noktaya ila¢
verebilecek, biyopsi ve cerrahi miidahale yapabilecek kiigiik kablosuz robotlarin gelistirilmesini amag-
lamakradir.

Resim 2.22: Mikro robotlar

Nano robotlar nanometre diizeyinde hassasiyetle islem yapabilen ¢ok hassas robot-
lardir. Bu tiir robotlar boyut olarak nanometre diizeyinde ifade edilen ¢ok kiigiik 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 iiretilmektedir. Mik-
ron ve nanometre boyutlarinda cisimleri, parcalar: ve biyolojik maddeleri ¢ok hassas olarak manipiile
edebilecek nano robotlarin gelistirilmesi ¢alismalari siirdiiriilmektedir.

Resim 2.23: Nano robotlar

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



Resim 2.24: Beam robotlar

Yiizyilimizda robotlarin egitsel amaclarla kullanimi giderek artmaktadir. Egitsel amaclarla gelis-
tirilen ve kullanilan ¢ok fazla say1 ve tiirde egitsel robot, robot kiti ve seti ortaya ¢ikmistir. Robotlar
egitimde daha ok FTMM (Fen, Teknoloji, Miihendislik ve Matematik) egitimini desteklemek amaglt
kullanilmaktadir. Fakat giintimiizde 21. yiizyil becerileri olarak adlandirdigimiz problem ¢6zme, birlik-
te ¢aligma, karar verme, bilgi-islemsel diistinme gibi ¢esitli becerilerin kazanilmasinda da etkili oldukla-
rinin belirlenmesiyle diger egitim alanlarinda da (sosyal bilimlerde) kullanimi yayginlagmaya baglamus-
ur. Ozellikle 6grencilerin kesferme, elestirel diisiinebilme ve sosyal becerilerini gelistirmedeki etkileri
dikkati gekmektedir. 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 ¢6zme becerilerinin gelistigini, is birligi icerisinde takim ¢aligmalariyla
bilgiyi paylasarak 6grendikleri belirlenmistir. Bunlarin saglanmasinda kullanilabilecek egitsel robotlar
farkli sekillerde siniflandirilmaktadir. Bazi siniflamalar robotun kullanilacagi egitim tiiriine gore, bazt
siniflamalar robotun yapisina (Elektronik Robot Kitleri, Mekanik Robot Kitleri, Insanst —~Hiimanoid—
Robotlar gibi), bazi siniflamalar maliyetine gore, bazi siniflamalar da kullanilabilecek yas guruplarina
gore yaptlmaktadir.

Ogrencilerin kendi robotlarini tasarlama-
lari, inga etmeleri ve onlari programlayarak harekete gecirmeleri i¢in birbirine kolayca baglanabilen
pargalardan olusan robot setleridir. Bu tiir robotik setler oldukgea fazla sayida yap: ve hareket bilesenle-
rinden olusmaktadir. Ornegin VEX IQ Siiper Kit igerisinde 850 adet yapisal ve hareket bileseni, 4 adet
akillt motor, 7 cesit algilayici, robot kontrol kumandast, robot kontrol karti ve piller bir saklama kutusu
icerisinde yer almaktadir. LEGO® MINDSTORMS® EV3 Education Ana Set toplam 541 par¢adan
olusmakta, igerisinde yapisal bilesenler, EV3 programlanabilir kontrolér, renk algilayici, ultrasonik algi-
layici, buton algilayici ve jiroskop algilayici bulunmaktadir. Yine ayni sekilde Fischertechnik ROBOTI-
CS TXT Discovery Set 310 parcadan olusmakrtadir.

Resim 2.25: Blok (LEGO benzeri) tabanli tobot montaj setleri
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Diigiitk 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 karmasik bir robotun bir pargasi olarak nitelendirilebilir. Bir
kol sistemi farkli eklemlerin birbirlerine baglanmasi ile olusmaktadir. Eklemlerin baglant: noktalarin-
da bulunan motorlarin hareketleri robot kolun yapabilecegi hareketlerin gostergesini olusturmakeadir.
Robot kollarin uglarinda gerceklestirilmesi istenen islemlere uygun bir ara¢ bulunur. Bu ara¢ kavrama,
kaldirma, boyama, resim ¢izme veya yazma gibi degisik islemler i¢cin kullanilabilir. Bu sayede temel ro-
botik ilkelerin ve programlamanin 6gretilmesinde kullanmak miimkiindiir. Bu amagla gerceklestirilmis
montajli veya montajsiz olarak bulunabilen pek ¢ok kit satilmaktadir.

o

Resim 2.26: Diisitk maliyetli programlanabilir robotik kol setleri

Diigiik Maliyetli Minimum Ozelliklerde Mobil Robot Tasarim Kitleri: Pek cok firmanin iiretti-
gi bu tiir egitsel robotlar kullanima hazir ama tamamen montajlanmamis sekilde satisa sunulmaktadir.
Temel diizeyde ozelliklere 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 6rnek olarak verilebilir.

o

Resim 2.27: Diisitk maliyetli minimum 6zelliklerde mobil robot tasarim kitleri

A¢ik Kaynakli Diisitk 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 paylagima sunulmusg 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-
ce degistirilebilmesine, kopyalanabilmesine ve Internet iizerinden paylasilabilmesine olanak vermekte-
dir. Genel olarak son derece ekonomik bilesenlerden olugturulmaktadir. 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:

Diigitke 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 araglar1 kullanilirken bazilarinda acik kaynak programlama araglari kullanilabil-
mektedir. Genisleme ozellikleri daha sinirli olabilmektedir.

o

Resim 2.29: Diisitk maliyetli, tam monte edilmis mobil robotlar

Modiiler Egitsel Robot Kitleri: Modiiler egitsel robotlarin robotik sistemi degisik robotik pargalara
ayrilmigtir. Bu tiir robotlar uygun modiillerin eklenmesi veya ¢ikarilmasiyla 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.

36:\\



o 2. ROBOT TURLERI VE EGITSEL AMAGLI ROBOTLAR0——

0
Resim 2.30: Modiiler egitsel robot kitleri

Acik Kaynalkli Minyatiir Siirii Robotlar: Siirii robotlari, yapi olarak birlesik ve tek olmak yerine
cok sayida benzer ve basit fonksiyonellikte robotun ortak ¢aligmalari ile isleyen robotlardir. Daha ¢ok
tiniversite diizeyinde robotik aragtirmacilar igin ¢ok sayida robotun, merkezi bir kontrole ihtiyag 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: Agik kaynakli minyatiir siirii robotlar

2.5. Dusunelim / Arastiralim

Robot programlama dersinde kullanmak tizere egitsel amagli olarak sunulmus montaj setlerinden,
kol setlerinden, tasarim kitlerinden, robot platformlarindan, robot kitlerinden birini se¢in veya dogru-
dan bir egitsel robot segimi 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 énemli 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 gore yapilan si1-
niflamaya girmez?

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

d) Tibbi robotlar

e) Servis robotlar1

3. Asagida verilen robot tiirlerinden hangisi hareket mekanigine gore yapilan siniflamaya
girmez?
a) Sabit robotlar
b) Tekerlekli robotlar
c) Mobil kiiresel robotlar
d) Uzay robotlar1
e) Hibrit robotlar

4. Insanlarin fiili olarak bulunmamasi gereken niikleer, kimyasal felaketler gibi senaryolar-
da, saglik alaninda, askeri casusluk gibi birgok gorevde kullanilmasi 6ngériilmiig 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

¢) 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 yanligtir?

a) Sabit robotlarin temeli bulunduklar: yiizeye 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 is 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) Diisitk 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) Distik 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) Diisitk maliyetli programlanabilir robotik kol setleri

b) Diisiik 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¢in hangi tiir egitsel robota ihtiyact bulunmaktadir?

a) Agcik kaynakli minyatiir siirii robotlara

b) Diisitk maliyetli minimum 6zelliklerde mobil robot tasarim kitlerine
o Acik kaynakli diisitk 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 drneklendirebilecek,

v" Egitsel robotta kullanilan hareket/eylem bilesenlerini siralayabilecek,

v" Hareket/eylem bilegenlerinin gorevlerini agiklayabileceksiniz.




3.1. Egitsel Robotta Mekanik Bilesenler

Egitsel robotta kullanilan mekanik bilesenler; govde veya iskeleti olusturan sasi, mekanik kollar,
aktiiatorler ve robot mekanik pargalari gibi yapisal bilegenler, vida, somun, rondela gibi baglant1 parca-
larindan olusan baglanti bilesenleri ile tekerlek, palet ve ayak gibi pargalardan olusan mekanik hareket/
eylem bilesenleridir.

3.2. Yapisal Bilesenler (Govde, iskelet)

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

1. Saseler: Robot govdesini olusturmak tizere kullanilan ¢esitli tiirde plastik veya metal delikli plaka-
lar veya bigimlendirilerek gerekli baglant1 delikleri agilmis montaja hazir gévdelerdir. Kare, dikdértgen
veya yuvarlak cesitleri vardir. Ayrica kullanima hazir fakat tizerinde herhangi bir elektronik bilesenin
bulunmadig veya gévdeyle birlikte sadece motorlarin yer aldigt kit seklinde olanlari da bulunmaktadir.

o

Resim 3.1: Saseler

2. Mekanik Kollar, Aktiiatorler: Robotun bir nesneyi tutmasi, kaldirmasi, siiriiklemesi sag sol,
yukari agag1 (pan/tilt) hareketi yapmas igin kullanilan mekanik bilesenlerdir. Genellikle iki kiskagtan
olusan kol seklindedir. Fakat daha fazla uzvu bulunan el seklinde kollar da bulunmaktadir. Elektronik
bilegenleri olmayan veya sadece adim veya servo motorlara sahip cesitleri birgok tiretici tarafindan hazir
olarak sunulmaktadir.

o
Resim 3.2: Mekanik kollar, aktiiatorler

3. Robot Mekanik Parcalari: Robota ve robot gévdesine (sase) ekleme yaparak robotik platformu
istenilen sekilde olusturmay1 ve gelistirmeyi amaglayan yapisal bilesenlerdir. Baglant elemanlar: kul-
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lanilarak robota mekanik eklemeler yapilabilmektedir. Asagidaki fotografta yer alan tekerlekli robota
mekanik pargalar eklenerek, ayakli robot haline getirilmistir.

[e]

Resim 3.3: Mekanik robot parcalar:

3.2.1.Yapisal Bilesenlerin Gorevleri

Yapisal bilesenlerin temel gérevi 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 Parcgalari)

Robotu meydana getiren bilesenleri govdeye veya birbirine baglamak i¢in kullanilan vida, somun,
rondela, ytikselteg, kiigiik delikli levha gibi elemanlardir. Metal veya plastik ¢esitleri bulunmaktadir.

o

Resim 3.4: Montaj Bilesenleri (Baglant: Parcalari)
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3.3.1. Montaj Bilesenlerinin (Baglanti Parcalari) Gérevleri

Montaj bilesenlerinin gorevleri robotu meydana getiren bilesenleri gévdeye veya birbirine baglaya-
rak bir biitiin olusturmalarini saglamaktir. Bu sayede hem bilesenler bir arada olurken hem de hareket
esnasinda robotun zarar gormesi onlenmektedir. Ayrica bilesenlerin istenilen sekilde baglanmasini sag-
ladiklart igin daha esnek kullanim sunarlar. Ornegin yiikseltegler kullanarak bilesenleri govde 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 dayali
hareket icin ¢ok cesitli ol¢ii ve tiirlerde tekerlekler veya paletler kullanilirken, yiiriimeye dayali hareket
icin servo veya step (adim) motor igeren ¢esitli tiirlerde ayaklar kullanilmaktadir. Tekerlekli, paletli, iki
veya daha ¢cok bacakli mekanik kitler bulunmaktadir.

o

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 (ytirimesini) saglamak igin gerekli
mekanik yapiy1 saglamakeir. Robotun sinif ortaminda kullaniminda tekerlekli ¢6ziimler tercih edilir-
ken, dig mekin kullaniminda paletli ¢6ziimlerin 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 se¢imi icin Internet'te arastirma yapiniz. Nigin bu bilesenleri sectiginizi,
bilesenlerin hangi 6zelliklerinin 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 agilmis montaja hazir bilesenlere ne
ad verilir?

a) Iskelet

b) Govde

©) Sase

d) Montaj bileseni
e) Aktiiator

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

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

b) Govde

c) Sase

d) Montaj bileseni

e) Aktiiator

Robota govdesine gesitli mekanik eklemeler yaparak, robotik platformu istenilen sekilde
olusturmay1 veya gelistirmeyi amaglayan bilegenlere ne ad verilir?

a) Robot mekanik pargalar:
b) Iskelet

c) Govde

d) Sase

¢) Montaj bileseni

5. Asagidakilerden hangisi yapisal bilegenlerin gérevlerinden biri degildir?

a) Robot icin ana tasiyict yapiy1 olusturmakeir.

b) Gerektigi zaman eklemeler yapilmasina olanak saglamakuir.

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

e) Robot bilesenlerinin kolay ve hizlica adaptasyonunu saglamaktir.
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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
¢ Yapisal bilesenler

d) Montaj bilesenleri

e) Elektronik bilesenler

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

e) Bilesenlerin istenilen gekilde baglanmasini saglayarak daha esnek kullanim olanag: sunmak-
tir.

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

a) Tekerlek

b) Iki ayak

¢) lkiden fazla ayak
d) Palet

e) Kanat

9. Egitsel robotta kullanilan mekanik bilesenler i¢in agagidaki ifadelerden hangisi yanligtir?
a) Mekanik bilesenleri olmayan robot yapmak imkéansizdir.
b) Mekanik bilesenler robotun bir biitiin olmasin1 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
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4. EGITSEL ROBOTTA
ELEKTROMEKANIK
BILESENLER

Bu béliimiin sonunda,

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

v Giig bilesenlerinin gorevlerini drneklendirebilecek,

v" DC motorlarin gorevlerini tanimlayabilecek,

v’ Servo motorlarin gorevlerini siralayabilecek,

v" Adim (Step) motorlarin gorevlerini agiklayabileceksiniz.




4.1. Egitsel Robotta Elektromekanik Bilesenler

Egitsel robotlarda kullanilan mekanik bilesenler; butonlar, anahtarlar ve konektorler gibi baglant
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, Konektorler ve
Klemensler)

1. Butonlar: Uzerine basildiginda, robottaki veya yazilimdaki 6nceden belirlenmis mekanik veya
elektronik bir siirecin baglamasini, sonlanmasini veya kontroliinii saglayan basit kontak mekanizmala-
ridir. 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.

[e]

Resim 4.1: Butonlar

2. Anahtarlar: Elektrikle ¢alisan biitiin sistem ve devrelerde, devreyi acip kapatmaya yarayan ele-
manlardir. Basmali veya gevirmeli tiplerde pek ¢ok ¢esidi bulunmaktadir. 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 acik ise kapanir, kapali ise agilir. Tki
yollu gesitlerinde; anahtara basilinca veya ¢evrilince, kontaklardan biri agilir, digeri kapanir.

o
Resim 4.2: Anahtarlar
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3. Konektorler ve Klemensler: Robotun yapisinda kullanilan de, servo veya adim motor gibi elekt-
romekanik ve robotik kontrol kartlari, algilayicilar, gii¢ kaynaklari ve motor siiriiciileri gibi elektronik
bilesenlerin birbirine baglantist igin kullanilan kablo baglant: elemanlaridir. Her tiirlii bilegenin kab-
lolarla birbirine baglanmasi icin gelistirilmis ¢cok fazla tiir ve sayida konektor ¢esidi bulunmaktadir.
Klemensler ise kablolarin birbirine baglanmasi igin kullanilmaketadir.

o
Resim 4.3: Konektorler

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

Butonlarin gorevi, lizerine basildiginda robottaki veya yazilimdaki 6nceden belirlenmis mekanik
veya elektronik bir siirecin baglamasini, sonlanmasini veya kontrol edilmesini saglamaktir. Anahtarlarin
gorevi ise elektrikle galisan biitiin sistem ve devrelerde, devreyi agip kapatmakutir. Konektorlerin gorevi
ise her tiirli donanimin kablolarla birbirine baglanmasini saglamaktir.

4.3. Gucg Bilesenleri (Pil, Akimulator, Batarya)

1. Piller: Kimyasal enerjinin depolanabilmesi ve elektriksel forma déniistiiriilebilmesi igin kullanilan
kiiclik 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) ve tekrar sarj edilebilen (Rechargeable) piller olarak ikiye ayrilir. Egitsel
robotlarin enerji kaynagi olarak bu pillerin her iki tiirti de oldukea yaygin olarak kullanilmaktadir.

o
Resim 4.4: Piller
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2. Akiimiilatérler: Elektrik enerjisini kimyasal enerji olarak depolayip, istenildiginde bunu tekrar
elektrik enerjisi olarak geri veren pillerden daha giiglii enerji kaynaklaridir. Yiiksek gii¢ titketimi olan
robotlarin enerji ihtiyaclarini karsilamak icin kullanilmaktadir. Piller gibi elektrokimyasal yapilardan
meydana gelirler.

[e]

Resim 4.5: Akiimiilatorler

3. Bataryalar: Paralel ya da seri baglanan birden ¢ok pil veya akiimiilator gibi kimyasal enerjiyi
elektrik enerjisine doniistiiren tireteglerden olusturulan gii¢ kaynaklaridir. Robotlarda, genel olarak tab-
let ve tasinabilir bilgisayarda yaygin olarak bataryalar kullanilmaktadir.

[e]

Resim 4.6: Bataryalar

4.3.1.Gug Bilesenlerinin (Pil, Akimulator, Batarya) Gorevleri

Giig bilesenlerinin gérevi robotun ¢alismast iin ihtiya¢ duydugu elektrik enerjisini karsilamakeir. Bu
amagcla gerekli voltaj ve akim degerlerinin karsilanmasi gii¢ bilesenlerinin gorevidir. Kesintisiz ve/veya
yedek enerji ihtiyaglari icin elektrik enerjisinin depolanmasi ve gerektiginde geri alinmasi (kullanilmasi)
yine giig bilesenlerinin gorevidir. Hareketsiz ve sabit robotlarin elektrik ihtiyaci i¢in yukarida agiklanan
giic bilesenleri yerine sehir sebekesinden adaptorle elektrik alinmast daha uygun segenek olacakir.

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

1. Dogru Akim (DC) Motorlar: Dogru akim elektrik enerjisini dairesel mekanik enerjiye doniistii-
ren makinelerdir. Robotun hareketi i¢in kullanilan temel bilesenlerden biridir. Diisiik maliyetli robotlar
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tiretmek icin uygundur. ir¢aly, firgasiz, reduktorlii, enkoderli, enkoderli ve redukedrlii ¢esitleri bulun-
maktadir. Fircali motor, motorun hareketli olan béliimiine elektrik akimini aktarilabilmek icin firca ve
kolektor kullanilan motor tiiriidiir. Fircasiz motor ise motorun hareketli olan béliimiine elektrik akimi
aktarilabilmek i¢in firga ve kolektor yerine elektronik aksam kullanilan motor tiirtidiir. Reduktorli
motor, sanziman, disli kutusu veya disli sistemi kullanilan motor tiiriidiir. Enkoderli motor ise donme
hareketini ardisik sayisal sinyallere ¢evirerek donme hizi ve dénme sayist hakkinda bilgi veren motor
tiradiir.  Standart robot uygulamalari i¢in fir¢alt motorlar kullanilirken, yiiksek performans isteyen
uygumalar icin fircasiz motorlar kullanilmaktadir. Motorun devir hizini azaltarak daha yiiksek tork
(motordan tekerlege iletilen itme -dénme momenti- kuvveti) elde etmeyi gerektiren uygulamalar icin ise
rediikt6rlii bulunan motorlar tercih edilmektedir. Dénme hizt ve donme sayisini kontrol etmeyi gerek-
tiren uygulamalar i¢in enkoderli motorlar kullanilmaktadir.

)
Resim 4.7: Dogru akim (DC) motorlar

2. Servo Motorlar: Hareket kontrolii yapilabilen (doniis yonii, mekaniksel konum, hiz veya ivme
gibi parametrelerin kontrol edilebildigi) motor ¢esitleridir. Bu amagla gerekli olan siiriicii ve kontrol
devresi motor icerisinde bulunmaktadir. Bu motorlar, DC motorlardan farkli olmak iizere istenilen
pozisyonda sabit kalacak sekilde tasarlanmistir. Cogunlukla 0 ile 180 derece arast agilarda caligirlar.
Robotun bilesenlerinin hareketi (kol, ayak, donen govde, bas gibi) ve bunlarin hassas pozisyon kontrolii
icin kullanilan temel bilegenlerden biri oldugu i¢in robot teknolojisinde en ¢ok kullanilan motor ¢esidi-
dir. Yiiriiyen robotlar i¢in yine bu tip motorlar kullanilmaktadir.

o

Resim 4.8: Servo motorlar

3. Adim (Step) Motorlar: Cok hassas konum kontrol olanag ve diisiik devirde yiiksek tork saglayan
motorlardir. Bu motorlarda donme hareketi istenildigi kadar agiya béliinerek, agisal konumu adimlar
halinde degistirilebilmekte, hassas konum ve pozisyon diizenlemeleri yapilabilmektedir. Adim agisi 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. Adim motor kullanarak tekerlek-
li robotlarin daha hassas ve dl¢iilebilir manevralar yapabilmesi de saglanmaktadir.

50’:\\



o4. EGITSEL ROBOTTA ELEKTROMEKANIK BiLESENLER o——

)
Resim 4.9: Adim (Step) motorlar

4.41.Hareket Bilesenlerinin (Dogru Akim -DC-, Servo ve Adim Motorlar) Gorevleri

Hareket bilesenlerinin gorevi robotun hareketi igin gerekli motor giiciinii saglamaktir. Bu amagla
mekanik hareket/eylem bilesenlerinin ihtiya¢ duydugu tiirde dairesel mekanik enerji, hareket bilesenleri
tarafindan karsilanir. Bu dairesel enerji robotun hareket bigimine gore degistirilebilmekredir. Istenildi-
ginde dogrusal sekle de déniistiiriilebilmektedir. Ornegin robotun hareketi igin tekerlek kullaniliyorsa
tekerlegi dondiirmek, ayakla yiiriiyorsa ayaklar: yiiriitmek bu bilesenlerin gorevidir.

4.5. Dusunelim / Arastiralim

Robot programlama dersinde kullanmak tizere bir egitsel robot yapacaginizi distinerek 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 baglanmas: igin gelistirilmig
kablo baglant1 yapilarina ne ad verilir?
a) Buton
b) Anahtar
c) Konektorler
d) Klemens
e) Duy

2. Asagidakilerden hangisi baglanti 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
o) Her tiirlii donanimin kablolarla birbirine baglanmasini saglamak
d) Her tiirlii kablonun birbirine baglanmasini saglamak

¢) Robotun bilesenlerini birbirine baglamak
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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¢ tiikketimi 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
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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 actya 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 hizi ve dénme sayisini kontrol etmeyi gerektiren uygulamalar i¢in 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,

Motor siiriicii katlarinin gorevlerini listeleyebilecek,

USB-UART ceviricilerin gorevlerini tanimlayabilecek,

Kablosuz iletisim bilesenlerinin gorevlerini 6zetleyebilecek,

Algilayicr gesitlerini listeleyebilecek,

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

5.2. Motor Surucu Kartlari ve Gorevleri

Robotlarda kullanilan motorlarin kontrol edilebilmesi (¢calisma, durma, ileri geri hareket etme, hiz-
lanma, yavaslama vb.) i¢in kullanilan bilesenlerdir. Ayr1 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
kartlart bulunmaktadir. Birden fazla sayida ve tiirde motorun hiz ve yonlerini birbirinden bagimsiz
olarak kontrol edebilmektedir.

Tercih edilecek motorun tiiriine gore farkli motor siirticii kartlarinin kullanilmasi gerekmektedir.
Firgalt dogru akim motorlari i¢cin DC Motor Sirticiiler, fircasiz dogru akim motorlari i¢in Fircasiz
Motor Siiriiciiler (Bunlara Electronic Speed Controller, ESC ad1 verilmektedir.) kullanilmaktadir. Ayni
sekilde Servo motorlar icin Servo Motor Siiriiciiler ve Adim (Step) motorlar i¢in Adim Motor Siiriicii-
lerin kullanilmas: gerekmektedir. Firgasiz dogru akim motorlari harig¢ diger tiirlerin kontrolii i¢in ortak
kullanimli (her {i¢ tiir motoru bir arada kontrol edebilen) kartlar bulunmaktadir.

o
Resim 5.1: Motor siiriicii kartlar1

5.3. USB-UART Ceviriciler ve Gorevleri

Bilgisayar ve ona baglanabilen her tiirlii cevresel aygit seri haberlesme teknigini (seri iletisim) kul-
lanmaktadir. Bu amagla bilgisayar ve gevresel aygitlarin tizerinde seri iletisim baglanti noktalar: bulun-
maktadir. Giiniimiizde kullanilan seri iletisim baglant: 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 baglantu
noktast kullanilmaktadir. USB’nin gérevi, bilgisayar ile kontrol kart1 (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 icin USB-UART ceviricilere ihtiya¢ duyulmaktadir. Ancak iletisimin
saglanabilmesi i¢in bilgisayarin kullanilan gevirici ile nasil haberlesecegini biliyor olmasi, baska bir
deyisle ceviricinin aygit siiriiciilerinin bilgisayarda yiiklii olmasi gerekmektedir. Farkli tiirlerde USB-U-
ART c¢eviriciler bulunmakradir.

)
Resim 5.2: USB-UART ceviriciler

5.4. Kablosuz iletisim Bilesenleri ve Gérevleri

Robotun kontrol edilecegi, programlanacagi aygitlara (Bilgisayar, tablet veya akilli telefon olabilir.)
kablosuz olarak baglanabilmesi i¢in kullanilan haberlesme bilesenlerdir. Genellikle Wi-Fi, Bluetooth,
XBee ve ZigBee parcalari bu amagla tercih edilmektedir. Bu pargalar kullandiklar 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 Baglanti Alani) kisisel bilgisayar, tablet, video oyunu konsollari,
dijital ses ve video oynaticilari ve akilli 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 kisisel bilgisayar, ¢evre birimleri ve diger cihazlarin birbirleri ile kablo baglantisi olmadan
haberlesmelerine olanak saglayan kisa mesafe radyo frekans (RF) teknolojisidir. Bluetooth teknolojisi ile
24 Mbps'ye kadar ses ve veri iletimi yapabilmektedir. Bluetooth destekli cihazlarin etkin oldugu mesafe,
yaklagik 10 ile 100 metre arasindadir. Robotik uygulamalarda yaygin olarak kullanilmaktadir.

)
Resim 5.3: Kablosuz iletisim bilesenleri

XBee ve ZigBee diisitk maliyetli, diisiik giiclii kablosuz kisa mesafe radyo frekans (RF) teknolojisidir.
Diusiik maliyetli teknoloji oldugu icin, kablosuz aygitlarin kontrol ve izleme uygulamalarinda kulla-
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nilmaktadir. Disiik gii¢ kullanimi daha kiigiik pil ile daha uzun émiir 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. Algilamayi saglayan aygitlara sensor ya da algilayict adi verilmektedir. Algilayicilart bu
sistemlerin duyu organlari 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 6lciimleri kontrol aygitina (mikroiglemci) iletme seklinde gergeklesir. Mikroislemci algilanan-
lar1 yorumlamak ve ona goére karar dongiilerini yiiriitmek zorundadir. Algilanmasi gereken farkli de-
giskenler farkl: tiplerde algilayicilar gerektirir. Neyin ya da nelerin algilanacagi kullanilan algilayicinin
secimine baglidir. Algilayict segimi robotun gérevine uygun olarak yapilir. Ornegin robotun herhangi
bir engele carpmadan dolagabilmesini istiyorsak bir mesafe 6l¢tim algilayicisinin kullanilmasi gerek-
mektedir. Algilayicilar ile algilanan ¢ok farkl: tiirde degisken bulunmaktadir. Bu degiskenler su sekilde
ozetlenebilir:

* Mekanik Degiskenler: Uzunluk, alan, miktar, kiitlesel akis, kuvvet, tork (moment), basing, hiz,
ivme, pozisyon, ses dalga boyu ve yogunlugu gibi degiskenlerin 6l¢iilmesidir.
* Termal Degiskenler: Sicaklik, 1s1 akist gibi degiskenlerin 6l¢tilmesidir.

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

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

* Isima Degiskenleri: Yogunluk, dalga boyu, polarizasyon, faz, yansitma, gonderme gibi degisken-
lerin dl¢iilmesidir.

* Kimyasal Degiskenler: Yogunlasma, icerik, oksidasyon/redaksiyon, reaksiyon hizi, pH mikrari
gibi degiskenlerin ol¢tilmesidir.

5.5.1. Robotik Algilayici Tarleri

Giiniimiizde ¢ok cesitli algilayict bulunmaktadir. Bunlari birbirinden farkli bir¢ok sinifa ayirmak
miimkiindiir. Genelde 6lgiilen biiytikliige gore, cikis biiytikliigiine gore, besleme ihtiyacina gore yapi-
lan siniflandirmalar kullanilmakradir. Ornegin besleme ihtiyaglarina gére algilayicilar, pasif ve akrif
algilayicilar; calistiklar: sinyallere gore ise dijital ve analog algilayicilar olarak iki grupta siniflandirilir.

Ozellikle mobil robotlar i¢in kullanilan algilayicilar islevlerine gore siniflandirilmakeadir. Bazi algi-
layicilar, bir robotun elektroniginin ig sicakligt veya motorlarin dénme hizi gibi basit degerleri 6l¢mek
icin kullanilir. Bazilari ise robotun gevresi hakkinda bilgi edinmek veya robotun kiiresel konumunu
dogrudan 6lgmek gibi daha karmagsik degerleri 6lgmek i¢in kullanilabilir. Robotik algilayicilar bu iki
onemli fonksiyonel eksende propriyoseptif ve exteroseptif algilayicilar olarak ayrilmaktadir.

Propriyoseptif Algilayicilar: Robotik sistemin i¢indeki motor hizi, tekerlek yiikii, robot kolu eklem
agust ve akii gerilimi gibi degerleri 6l¢mek i¢in kullanilan algilayicilardir.
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Eksteroseptif Algilayicilar: Robotun bulundugu ortamdan bilgi alan algilayicilardir. Ornegin me-
safe Sl¢timleri, 151k yogunlugu ve ses dalga genligi 6l¢timii gibi islemleri yaparlar. Bu nedenle, ekstero-
septif algilayici l¢timleri, anlamli gevre dzelliklerini ¢ikarmak icin robot tarafindan yorumlanirlar.

Pasif Algilayicilar: Disaridan harici higbir gii¢ kaynagina ihtiyag duymadan gevrelerinden aldiklart
fiziksel ya da kimyasal sinyalleri 6l¢en algilayicilardir. Bagka bir deyisle, algilayiciya giren gevre ortam
enerjisini 6lcerler. Pasif algilayici gesitlerine en basit 6rnek ise buton ve anahtardir. Bunlardan farkls
olarak potansiyometre, limit anahtarlari, 1s1, 151k, basing algilayicilari, dokunma algilayicilar, mikrofon-
lar, CCD veya CMOS kameralar 6rnek olarak verilebilir. Bu algilayicilarin ¢aligmasi icin harici higbir
enerjiye ihtiyag yoktur. Bu algilayicilar sadece giris degiskenlerini 6l¢erek tepki veritler.

Aktif Algilayicilar: Sinyallerini kendileri tiretip ¢evrelerine yayar ve bu sinyallerin ¢evreleriy-
le olan etkilesimlerini ol¢en algilayicilardir. Aktif algilayicilar sinyallerini kendileri yaydiklarindan
daha fazla enerjiye ihtiya¢ duyarlar. Bu nedenle fiziksel ya da kimyasal degerleri 6l¢mek i¢in digari-
dan harici bir gii¢ kaynagi kullanilmaktadir. Bu algilayicilarin en énemli 6zelliklerinden biri, zayif
sinyalleri olduk¢a hassas bigimde 6l¢mek icin kullanilabilmeleridir. Kizilotesi algilayicilar, mesafe
algilayicilar, enkoderler, lazer mesafe bulucular ve ultrasonik uzaklik algilayicilart aktif algilayicilara
ornek olarak verebiliriz. Aktif algilayicilar tirettigi sinyal tiriine gore analog veya dijital sinyal ¢ikist
vermektedir.

Dijital Sinyal Veren Algilayicilar: Dijital algilayicilar ayrik sinyaller tiretir. Bu, degerlerin sinirlt
say1da ve kesikli oldugu anlamina gelir. Dijital algilayicilardan alinan ham bilgiler belli adimlarla yiik-
selen degerlere sahiptirler. Ornegin bir dijital pusula 360 farkli 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 ¢alisirlar 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 bunlart mikroislemcilere 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 Gorevleri

Burada genel olarak robotik uygulamalarda en fazla kullanilan algilayici gesitleri ve gorevleri kisaca
agtklanmigtir. Siniflandirma, algilayicilarin aktif veya pasif olmasina gore yapilmis analog veya dijital
sinyal tiretmesi gibi dzelliklerine deginilmemistir. Ciinkii ayn1 amag i¢in kullanilan fakat farkli 6zellik-
ler tastyan ¢ok fazla sayida ve tiirde algilayict 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 ¢izgilerle cizilen belirli bir alan
icerisinde kalmasi veya cizilen ¢izgileri izlemesi i¢in kullanilan
algilayicilardir.

Resim 5.4: Cizgi takip algilayici
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Engel Kaginma Algilayicilar1 (Obstacle Avoidance
Sensors): Robotun bir engele carpmadan 6nce onu algilayip
kaginmas i¢in kullanilan algilayicilardir.

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

Hareket Algilayicilar (PIR Motion Sensors): Insan ve
hayvanlarin robot tarafindan algilanmas: i¢in kullanilan
algilayicilardir. PIR (Passive Infrared Sensor) algilayicilar
insanlar veya sicakkanli hayvanlar tarafindan tretilen kizi-
16tesi 15181 algilarlar. Algilayicinin 6n yiiziinde 1st 1sinlarint
IR algilayici 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 1sinlart tespit ederek basit el hareketlerini ro-
botun tanimasini saglar.

Isik Kesici Algilayicilar (Photo Interrupter Sensors):
Algilayicinin kollari arasinda bulunan kizildtesi 151k demeti
arasindan bir nesne gectiginde 1sinin kirilmast sonucu robo-
tun o nesneyi algilamasini saglayan algilayicilardir.

Kizilétesi Termometre Algilayicilar (Infrared Ther-
mometer Sensors): Robotun temassiz olarak (uzaktan) or-
tam sicakligini algilamasi, viicut isis1 6lgiimii veya hareket
algilamasi gibi uygulamalari icin kullanilan algilayicilardir.

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

o
Resim 5.5: Engel kacinma algilayici

o
Resim 5.6: Enkoder algilayici

Resim 5.7: Hareket algilayici

Resim 5.8: Hareket kontrol algilayict

Resim 5.9: Isik kesici algilayict

Resim 5.10: Kizilotesi termometre
algilayict

Resim 5.11: Kizil6tesi yakinlik

algilayict
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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 gergek goriin-
tiilerini olusturmaktadir.

Mikrodalga Hareket Dedektorii Algilayicilar (Mic-
rowave Motion Detector Sensors): Robotun mikrodalgalar
kullanilarak cansiz hareketli nesneleri algilamasi, hiz 6lgme-
si icin kullanilan algilayicilardir. Sistemin ¢alisma mantigt
Doppler Efektine dayanir.

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

Sonar Mesafe Bulucular (Sonar Range Finders): Ro-
botun belirli bir nesneye veya duvara olan mesafesini 6l¢mek
icin kullanildiklar: gibi algilama bolgesindeki nesneleri tes-
pit etme ve bir nesne (bir kisi gibi) algilama bélgesine gir-
diginde rapor vermek icin de kullanilan algilayicilardir. 0
ile 765 cm araligindaki uzunluga kadar 2,5 mm hassasiyete
olgme yapabilen, bu mesafeler igerisindeki engelleri algilaya-
bilen ¢esitli modelleri bulunmaktadir.

Ultrasonik Uzaklik Algilayicilar (Ultrasonic Distan-
ce Sensors): Robotun belitli 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 igerisindeki engelleri algilayabilmek-
tedir.

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

Tampon Algilayicilar (Bumper Sensors): Robotun
herhangi bir nesneye veya yapiya carpmadan 6nce onu algi-
lamast i¢in kullanilan algilayicilardir. Algilama ¢arpmadan
once gergeklesmektedir.
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o
Resim 5.12: Lazer tarama algilayici J

1)

Resim 5.13: Mikrodalga hareket ‘
detektorii algilayici

0 J

Resim 5.14: Optik algilayict

)
Resim 5.15: Sonar mesafe algilayici J

Resim 5.16: Ultrasonik uzaklik
algilayict

Resim 5.17: Yansitici optik algilayict

Resim 5.18: Tampon algilayici



5.5.4. Pasif Algilayicilar

Agisal Algilayicilar (Angular Sensors): Robotun bir
baglant mekanizmasinin agisal degerini veya robota ait bir
eklemin ag1 degerini tespit icin tasarlanmis algilayicilardir.

Agirlik Algilayicilar (Load Sensors): Robotun agirlik-
lar1 algilayabilmesi, 6lgebilmesi i¢in kullanilan algilayicilar-
dir. Cok ¢esitli tiir ve agirlik kapasitelerinde tiretilmektedir.

Akim Algilayicilar (Current Sensors): Robotun kendi
genel gii¢ titketimlerini 6l¢gmek ve degerlendirmek i¢in kul-
landig: algilayicilardir.

Alev Algilayicilar (Flame Sensors): Robotun alevi, atesi
uzaktan algilamasi igin kullanilan algilayicilardir.

Basing / Yiikseklik Algilayicilar (Barometric Pressure
/Altitude Sensors): Robotun barometrik basing 6l¢gmesi i¢in
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 algilamast icin kullanilan algi-
layicilardir. Nem ve buhar miktarinin 6l¢iimi igin kullani-

labilmektedir.

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

Coklu Algilayicilar (IMU-Inertial Measurement
Unit- Atalet Olgiim Birimi): Robotun gercek diinyadaki
konumu, hizi, ylizeyle olan agsi 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-

o]

Resim 5.19: Acisal algilayici

o
o)
Resim 5.20: Agirlik algilayict

o
o)
Resim 5.21: Akim algilayici

o
Resim 5.22: Alev algilayici

B

o
Resim 5.23: Basing algilayici

)
Resim 5.24: Buhar algilayici

o
Resim 5.25: Carpma algilayici

U | |

)
Resim 5.26: Coklu algilayict

-

)
Resim 5.27: Dokunma algilayict

T
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dir. Insan derisine duyarlidirlar. Agma/kapama diigmesi kullanmadan bir agma/kapama islemi yapmak

veya robotun insan eliyle dokunmaya duyarli bir eylem veya hareketi yapmasi icin kullanilmaktadir.

o)
Resim 5.28: Egim algilayict J

Egim Algilayicilar (Tilt Sensors): Robotun bulundugu
yerdeki egimi, egimin yoniinii veya sarsintiy1 tespit edebilme-
si igin kullanilan algilayicilardir.

Esnek Kuvvet, Giig, Basing Algilayicilar (Flexiforce
Pressure Sensors): Robotun kuvvet, gii¢ ya da tizerine uygu-
lanan basincr algilayabilmesi icin kullanilan algilayicilardir.
Robot tizerindeki belirli bir alana (kare veya dairesel olabilir)
uygulanan, gii¢ ya da basincin algilanmasi s6z konusudur.

Gaz Algilayicilar (Gas Sensors): Havadaki Karbon Mo-
noksit (CO), Azot dioksit (NO2), Dogalgaz (CNG), Hidro-
jen (H2), sivilagtirilmis 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 i¢in kullanilan ¢esitleri de bulunmak-
tadur.

Goriintii Algilayicilar (Image Sensors): Robotun nes-
neleri tanimasi, 6grenmesi ve istenildiginde bulmasi igin kul-
lanilan gérme sistemleridir. Ogretilen nesneleri gordiigiinde
algilamakrtadir. Ger¢ek zamanli goriintii isleme gorevleri icin
kullanilmakrtadir.

GPS Algilayicilar (GPS Sensors): Robotun bulundugu
noktay1 enlem ve boylam olarak tespit edebilmesi, kendine
verilen rota dogrultusunda hareket edebilmesi, gergek hizi ve
yiksekligini belirleyebilmesi icin kullanilan kiiresel konum-
landirma (Global Positioning System -GPS) algilayicilaridir.

Isik Algilayicilar (Light Sensors): Robotun ortamdaki
stk miktarini, yogunlugunu 6l¢mesi, buna gore herhangi bir
eylem veya hareket yapmasi icin kullanilan algilayicilardir.
Kizilstesi ve normal 1sik icin kullanilan cesitleri bulunmak-
tadir.

Ivme Algilayicilar (Accelerometer Sensors): Ivme 6lg-
mek i¢in kullanilan algilayicilardir. Robotun eklem hare-
ketlerini, egilme derecesini ve titresimleri algilayabilmesini
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°
Resim 5.29: Esnek algilayici

o
Resim 5.30: Gaz algilayici

°
Resim 5.31: Goriintii algilayicr ———

D
Resim 5.32: GPS algilayic

2
Resim 5.33: Isik algilayict

2
Resim 5.34: [vme algilayict
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saglayan algilayicilardir. X, Y ve Z eksenlerinde yapilan temel hareketleri algilamak i¢in bu algilayicilar
kullanilmakrtadir. Tek, iki veya {i¢ eksende olusan ivmeyi 6l¢ebilen ¢esitleri bulunmaktadir.

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

Konugma, Ses Tanima Algilayicilar1 (Speech, Voice
Recognition Sensors): Robotun sesle verilen emirleri anla-
y1p uygulayabilmesi icin sesi ve konugmayi tanimasini sag-
layan algilayicilardir. Bu sayede robotla konusarak iletisim
kurmak ve istenileni yaptirmak miimkiin héle gelmektedir.

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

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

dir.

Parlaklik Algilayicilar (Luminosity Sensors): Robo-
tun 1s1gin parlaklik diizeyini algilamasi ve dlgmesi i¢in kul-
lanilan algilayicilardir.

Piezo Titresim Algilayicilar (Piezo Vibration Sen-
sors): Robotun esneme, dokunma, titresim ve sok dl¢iimleri
yapabilmesi, carpigmalari algilayabilmesi veya esnek anahtar
uygulamalari i¢in kullanilan algilayicilardir.

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

o
Resim 5.35: Jiroskop algilayict

)
Resim 5.36: Konusma, ses tanima
algilayict
)
Resim 5.37: Manyetik alan algilayict -
)
o
Resim 5.38: Nem algilayici
)
o
Resim 5.39: Parlaklik algilayict  ——
)
o

Resim 5.40: Piezo titresim algilayict  —

o
Resim 5.41: Pusula algilayici J
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Ses Algilayicilar (Sound Sensors): Robotun sesi algila-
masl, sese duyarli bir eylem veya hareketi yapmasi i¢in kul-
lanilan algilayicilardir. Bu algilayicilar sesi tanimlayamaz, }
anlayamaz, sadece sesi fark eder. Resim 5.42: Ses algilayici

-

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

cilardur. o
Resim 5.43: Sicaklik algilayici

|

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

)
Resim 5.44: Renk algilayict

-

Rotasyon Algilayicilar (Rotation Sensors): Robotun
herhangi bir bileseninin (kol, ayak, bas, govde vb.) kag derece
hareket ettigini mekanik baglantiyla algilamasi i¢in kullani-
lan algilayicilardir.

o

Titresim Algilayicilar (Vibration Sensors): Robotun g 5 45 Rotasyon algilayict

meydana gelen titresimleri ve hizlanmayi algilamasi i¢in kul-
lanilan algilayicilardir. Titresim miktarinin veya hizlanma-
nin Sl¢iimii igin kullanilmaz.

o
Resim 5.46: Titresim algilayici

I | B

5.5.5. Algilayicilarin Mikrodenetleyici Kartlarla Haberlesmesi/Kartlara Baglanmasi

Algilayicilarin mikrodenetleyici kartlarla haberlesmesi ile ilgili birgok standart protokol bulunmak-
tadirdir. SPI (Seri Cevresel Araytiz - 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 icin 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 hatt1)] ve (S -Sinyal) olmak
tizere 3 pin tizerinden Arduino kartlarla haberlesirler. Algilayicinin analog veya dijital ¢ikis vermesine
bagli olarak Arduino kartinin analog veya dijital ¢ikislarina baglanmalari gerekmektedir. Baglanti algi-
layicinin voltaj girislerinin Arduinonun Vec (+Volt) ve Gnd (-Volt) pinlerine, sinyal ¢ikiglarinin 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 algilayicida I?C protokolu kullaniliyorsa Arduino kartlarla haberlesme icin + Volt (Vee) ve
— Volt (toprak hatt1) disinda SDA (SerialDAta) ve SCL (Serial CLock) olmak tizere iki baglant: hattinin

daha kullanilmast gerekmektedir. Bu algilayicilarin haberlesmesi icin kullanilan Arduino kart tiiriine

\_‘64
A\ :\\



gore hangi pinlerin SDA ve SCL pini oldugunun bilinmesi ve baglantilarin buna gére yapilmast gerek-
mektedir. Eger algilayicilar Arduino kartla haberlesmek i¢in SPI protokolii kullaniyorlarsa, kullanilan
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 baglantilarinin buna gére
yapilmasi gerekmektedir. Genellikle algilayici ile ilgili dokiimanlarda baglantilar ve kullanilacak pinler
asagidali 6rnekte oldugu gibi gosterilmekte veya agiklanmaktadir. Konu ile ilgili ayrintilar Arduino IDE
konusunda verilmektedir.

Resim 5.47: Pin baglant1 6rnegi

5.6. Robotik Programlamada Kullanilan islemciler

Robotik programlamada kullanilan islemcilere mikrodenetleyici (Microcontroller) adi1 verilmektedir.
Mikrodenetleyiciler endiistriye ve elektronik sanayisine yonelik olarak kontrol ve otomasyon islemlerini
gergeklestirmek icin tasarlanmis 6zel mikroislemciler olarak tanimlanabilmektedir. Bir mikroislemci
sadece islem ve hafiza birimlerinden olusurken bu 6zel mikroislemciler bircok bilesenden olusmaktadir.

Mikrodenetleyicilerin ierisinde; aritmetik ve mantiksal islemler yapan bir mikroislemci CPU (Cent-
ral Process Unit), sistemin komutlarinin kalict olarak tutuldugu ROM (Read Only Memory) bellek,
gecici verilerin ve sonuglarin tutuldugu RAM (Random Access Memory) bellek bulunmaktadir. Ayrica
seri giris ve ¢ikig birimleri I/O (input — output), SPI (Serial Peripheral Interface) ile bilgi aligverisi i¢in
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 tiretici
gibi gevre birimlerini de tiiriine gore yer almaktadir. Bu 6zellikleri ile degerlendirildiginde mikrodenet-
leyici programlanabilme, bir programi igerisinde depolayip daha sonra ¢alistirabilme 6zelliklerine sahip
tek bir islemciden (tiimlesik devre) olusan bir mikro bilgisayardir. Bu 6zellikleriyle mikrodenetleyiciler
mikroiglemcilerden ayrilmaktadir.

Giiniimiizde birgok tiretici (Intel, Atmel, Michrochip, National Semiconductror, Texas Instruments,
vb.) cesitli 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 TI, ST ve ATMEL mikrodenetleyicileridir.

Resim 5.48: Robotik programlamada kullanilan islemciler
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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 (diisitk hizli gevre birimleri, 6rnegin algilayic)
iletisim kurmak mikrodenetleyicinin gorevidir. Bunun icin gerekli iletisim yapilarini saglamasi, algila-
yicilardan gelen analog verileri dijital verilere déntistiirmesi gerekmektedir. Ayrica algilayicilardan gelen
her tiirlii verinin toplanmasi ve islenmesini yapmak, uygulamanin gerektirdigi biitiin fonksiyonlar: ger-
geklestirmek, tizerinde galisan programda bir sorun oldugu takdirde programin sifirlanmasini saglamak
yine temel gérevlerini olusturmaktadir.

5.7. Mikrodenetleyici Kartlar (Gelistirme Kartlari) ve Gérevleri

Mekanik, elektromekanik ve elektronik sistemlerin veya bunlarin bileseni olan robotlarin kontroli
icin kullanilabilen, tizerinde 8, 16 veya 32 bit mikrodenetleyicilerin bulundugu, cesitli fiziksel boyut-
lar1 olan genelde mini bir kart seklindeki elektronik platformdur. Her amaca uygun farkli biiytiklik
ve ozelliklerde farkli 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 i¢in
genellikle USB iletisim birimi kullanilmaktadir. Dahili Wi-Fi veya bluetooth parcasi olan ¢esitleri de
bulunmaktadir.

Gelistirme kartlart icin farkli programlama ortamlar: (bilgisayar tizerinde, web {izerinde) 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: kodlar1 derleyip kolayca mikrodenetleyiciye
yiklemeyi saglamaktadir. Gelistirme kartlar1 i¢in olusturulan kiitiiphaneler, bir¢ok islemi donanim
seviyesine inmeden mikrodenetleyicinin kaydedicileri tizerinde islemler yapmaya gerek duymadan yap-
may!1 saglayacak sekilde olusturulmusgtur. Birgok islem bu kiitiiphane fonksiyonlar: ile yapildigindan
kullanict daha az kodla ve kolayca programlama yapabilmektedir. Bu tiir kartlarin en biiyiik 6zelliginin
kullanim kolaylig1 oldugunu belirtebiliriz. Ardunio UNO, Raspberry PI, Beagle Bone robotik uygula-
malar i¢in yaygin olarak kullanilan kartlardan bazilaridir.

o
Resim 5.49: Mikrodenetleyici kartlar (Gelistirme kartlarr)

5.8. Mikrodenetleyici Kartlar (Gelistirme Kartlari) icin Kalkanlar
(Shields) ve Gorevleri
Mikrodenetleyici kartlarin 6zelliklerini gelistirmek, yeni fonksiyon ve 6zellikler kazandirmak veya

kolayca diger kart yapisindaki bilesenleri eklemek i¢in kullanilan, dogrudan mikrodenetleyici kart tize-
rine takilabilen (eklenebilen katmanlar) farkli tiir ve gesitlerde kartlardir. Ornegin bluetooth shield
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adindan da anlagilabilecegi gibi mikrodenetleyici kartla bluetooth kullanarak haberlesmeyi, veri alis-
verisi yapmay1 saglarken ayni sekilde ethernet shield de mikrodenetleyici kartla ethernet tizerinden ha-
berlesmeyi saglamaktadir. Bazi kalkanlar katmanlar seklinde iist tiste takilabilmektedir. Kalkanlarin
mikrodenetleyici kart tizerine takilmasinda herhangi bir kablolama ihtiyact bulunmamaktadir. Soket
yapidaki tirtinler birbirine gegirilerek kullanilmaktadir.

o

Resim 5.50: Mikrodenetleyici kartlar (Gelistirme kartlari) i¢in kalkanlar (Shields)

5.9. Robot Kontrol Kartlari

Ozellikle robotik uygulamalar igin gelistirilmis olup iizerinde bir mikrodenetleyici, motor siiriicii,
Wi-Fi veya Bluetooth gibi kablosuz iletisim parcasi bulunan kartlardir. Bazilarinda her ti¢ bilesen bu-
lunabildigi gibi, daha az veya daha ¢ok bilesen bir arada bulunabilir. Baz: ¢esitlerde bir robotu prog-
ramlayarak kontrol etmek icin gerekli tiim elektronik donanimlar kart {izerinde yer alabilmektedir.
Genellikle giris ¢ikis baglantlari (I/O portlari) soketli olarak yapilmistir. Bu sayede soketli bilesenler
soketli birimlere kolayca baglanabilir. Bunun yaninda pin iceren baglantilar da kullanilabilir. Robot
kontrol kartlar1 izerindeki 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
kismint karsilayarak robot yapimini kolaylagtirmakeir. Ayrica kart tizerinde bulunmayan bilesenler i¢in
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baglanti ortami olusturmak, ¢ok bilesenli yapidan daha az bilesenli yapiya gecisi saglayarak karmagik-
lig1 azaltmak, kullanimi kolaylastirmak, fiziksel biiyiikliikten tasarruf saglamak gibi gorev ve yaralar
bulunmaktadir.

5.10. Dustnelim / Arastiralim

Robot programlama dersinde kullanmak tizere 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
c) Motor siiriicii
d) Motor denetleyici
e) Mikroislemci

2. Bilgisayara baglamak istedigimiz bir gevresel aygitin (6rnegin mikrodenetleyici kartin)
iizerinde seri iletisim baglanti noktasi bulunmuyorsa asagidaki seceneklerden hangisinin
kullanilmasi uygundur?

a) Paralel baglanti noktasi
b) Wi-Fi

c) USB-Seri gevirici

d) USB-UART ¢evirici

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

68:\\



5. EGITSEL ROBOTTA ELEKTRONIK BILESENLER 0——

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¢cen 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)
o) 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) Gelistirme 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 kismini kargilayarak
robot yapimini kolaylastiran kart tiirii agsagidakilerden hangisidir?

a) Robot kontrol kart:

b) Mikrobilgisayar kart1

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 yapilart programlayabilecek,

Goriiniime yonelik yapilarin ¢alisma manugini aciklayabilecek,

Gériintime yonelik yapilari programlayabilecek,

Sese yonelik yapilarin ¢alisma manugini tanimlayabilecek,

Sese yonelik yapilari programlayabilecek,

Veriye yonelik yapilar, 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 ¢alisma manugini aciklayabilecek,

Algilama yapilarini programlayabilecek,

[slem yapilarin, gelistirdigi program icin uygun sekilde kullanabilecek,

Robota 6zgii yapilari listeleyebilecek,

Robota 6zgii yapilarin ¢alisma mantgini agiklayabilecek,

mBlock robot programlama ortam ve yaziliminda gelistirilen programlari yorumlayabilecek,
mBlock robot programlama ortam ve yaziliminda gelistirilen programlari yeniden diizenleyebilecek,

mBlock robot programlama ortam ve yaziliminda program gelistirilebileceksiniz.
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6.1. Blok Tabanli Robot Programlama Yazilimlari ve Ortamlari

Robot programlama igin olusturulmus metin tabanli programlama yazilimlarina gére daha kullanict
dostu, 6grenici ve hobi kullanicilarina hitap eden diller ve ortamlar da bulunmaktadir. Birgogu ticretsiz
olan bu araglarla higbir kod kullanmadan, siiriikle birak veya yapboz oynar gibi programlar olugturmak
olanakli hale gelmistir. Bu tiir ortamlara blok programlama ortamlar: adi 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 olugturmay: kolaylagtiran grafik ara yiizlii gorsel programlama yazilimi ve ortamudir. Fiziksel
diinya ile etkilesim i¢inde interaktif uygulamalar (oyun, hikaye, animasyon) ve kablosuz olarak prog-
ramlanabilen robotlar olusturmak i¢in modiiler ve gelistirilebilir sekilde tasarlanmigtir. Gergek zamanli
kod tiretme destegine sahiptir. Scratch tarzindaki (siiriikle-birak) acik kaynak kodlu bu kod yazma
programi Makeblock tarafindan gelistirilen mBot egitim robotlarinin programlanmasinda kullanildigt
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, agik haberlesme protokolleri ve kaynak kodlari kullanmaktadir.
Windows ve MAC uyumlu giincel siiriimii 20'den fazla dili desteklemektedir. Ucretsizdir ve kaynak
kodlar1 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 numaras ile yer almaktadir.
Bilgisayariniza kopyalayarak farkli parametrelerle test ediniz.

6.3. mBlock Grafik Programlama Yaziliminin Yiklenmesi

mBlock yaziliminin son siiriimii http://www.mblock.cc/download sitesinden, kullanilacak isletim
sistemi (Windows veya Mac) segilerek ticretsiz 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 agagida verilmistir.

o
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 secilmelidir. Istenirse oldugu gibi birakilabilir.

o

Resim 6.2: mBlock kurulum klasorii se¢imi

Kurulumun bu agamasinda programin baslangi¢ meniisii kisayolu icin klasor segimi yapilabilir. Iste-

nirse oldugu gibi birakilabilir.

o

Resim 6.3: mBlock baslangig klasorii se¢imi

Kurulum yapilacak baslangic meniisii klasorii secildikten sonra programin kurulumu install sege-
neginin tiklanmasiyla baglar. Bittigi zaman programin masaiistiindeki kisa yoluna tiklanarak program
calistirlir.
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Resim 6.4: mBlock kurulum ekrani

6.4. mBlock Programinin Arayiizii, Yapisi ve Temel Ozellikleri

Program calistirildigi zaman kargimiza asagidaki arayiiz ¢ikmakeadir. Arayiiz tizerindeki yapilar ve
gorevleri agagida aciklanmistir.

o

Resim 6.5: mBlock programinin arayiizii ve yapisi

Programlama ortami menii yapisinda (5 numarali alan) sunulmakta, 4 temel béliimden olusmak-
tadir (Gorsel 6.65). 1 numarali bolimde segilen dekor igerisinde segilen figiir (kukla) yer almaktadir. 2
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numarali boliimde sahne (dekor) ve figiir (kilik, kukla) secimi yapilmaktadir. 3 numarali boliim prog-
ramlama ortamini olusturan blok yapilara ayrilmistir. Programin yazildigi alan ise 4 numara ile belirtil-
mistir. mBlock programlama ortami (6 numarali alan) diziler (blok kategorileri), sahneler (dekor), figiir-
ler (kilik, kukla) ve seslerden olusan bir yapi igerisinde sunulmaktadir. Bu ortami kullanarak etkilesimli
hikéyelerle, 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” baslig1 altinda; “Hareket”, “Goriiniim”, “Ses”, “Kalem”, “Veri&Blok”,
“Olaylar”, “Kontrol”, “Algilama”, “Islemler” ve “Robotlar” olmak iizere toplam 10 kategoride toplan-
migtir. Bunlarin kullanimiyla programlar olusturulmaktadir. Seksenden fazla sahne, yiizden fazla kilik
ve ses; cesitli kategori, tema veya tiirlere gore ortamin kiitiiphanesinden secilebilmekte, 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 menii kullanilarak olusturulan resimler bilgisayara veya bilgisa-
yardan programa aktarilabilmektedir.

o
Resim 6.6: mBlock dosya meniisiit  ——

Diizenle meniisii ile silinen sahnelerin geri alinmasi, sahnenin gizlenmesi, kii¢iik sahne segimi, jet
hizinda ve Arduino kipinde ¢aligma gibi secenekler yer almaktadir.

)
Resim 6.7: mBlock diizenle meniisii. —
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Baglan meniisii robotun mBlock programlama ortamina baglanmasi i¢in kullanilabilecek segenek-
leri barindirmaktadir. Seri port (USB portu tizerinden), bluetooth, 2.4 seri (USB Dongle tizerinden)
ve ag lizerinden baglanti segenekleri 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 stirticiileri standart olarak kurulmakrtadur.

0
Resim 6.8: mBlock baglan meniisii

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

o

Resim 6.9: mBlock kartlar meniisit. ——
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Uzantilar meniisii ile kullanilacak kartin tiirii segilmektedir. Secilen tiire 6zgii kod bloklar1 dizeler
sekmesinde kullanilabilir hale gelmektedir. Ornegin Arduino segildiginde bunun igin olugturulmus kod
bloklar1 dizeler sekmesine eklenecektir. Birden fazla kart tiirii secilebilmektedir.

(o)

Resim 6.10: mBlock uzantilar meniisii

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

(o)

Resim 6.11: mBlock lisan meniisii

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

dir.
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Resim 6.12: mBlock yardim meniisii —

6.5. mBlock Yuklu Bilgisayarla Robot Arasinda Baglantinin Olusturulmasi

mBlock ile robotun programlanmasi ve kontrol edilmesi igin kablolu veya kablosuz olarak gercek-
lestirilebilecek dort farkli segenek sunulmaktadir. Bunlar; USB port ve Ag iizerinden kablolu baglanti,
Bluetooth modiilii ile ve 2.4 Ghz Dongle modiilii tizerinden kablosuz baglant1 secenekleridir. Kullani-
lacak robot hangi baglant: tiiriinii destekliyorsa o segilmelidir. Kablolu baglantilar icin USB, kablosuz
baglanular i¢in Bluetooth en ¢ok tercih edilen baglant sekilleridir.

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

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

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 robotlart kontrol etmek igin kullanilabilecek komut blok-
lar1 “Diziler” bashig1 altinda; “Hareket”, “Gériiniim”, “Ses”, “Kalem”, “Veri&Blok”, “Olaylar”, “Kont-

rol”, “Algilama”, “Islemler” ve “Robotlar” olmak iizere toplam on kategoride toplanmustir. Burada yer
alan blok yapilari fiziksel bir robotun programlanmasi 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 bagligi altinda verilen komut bloklar: 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 (siiziilebilmesi) saglanabilir. Ayrica
sanal robotun kenara geldigi zaman sekmesi de buradan gergeklestirilebilir. Sanal robotun hangi yonlere
dénmesine izin verilip verilmeyecegi de belirlenebilir. “Hareket” alt bagligr altinda verilen komut blok-
lar1 ve ne amagla kullanildiklari asagidaki tabloda agiklanmigtir.

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.

o

Resim 6.14: Hareket 6rnegi

Yandaki diger ornekte ise basit
bir animasyon ¢aligmast 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 olusturulmaktadir. Her ha-
reketin ardisik olarak gergeklesmesi
icin birbirini izleyen hareket goriin-
tillerinden olusan kukla resimleri
kullanilmalidir. Animasyon sirasin-
da “computer beeps2” sesini ¢ikar-
maktadir.

6.6.2. Gorunum Alt Bashgi
Altinda Verilen Komut
Bloklari

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

80:\\
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Resim 6.15: mBlock hareket 6rnegi
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da siirekli olarak bir mesaj verilebilir, bir diisiinme ciimlesi belirtilebilir. Thtiyaca gére 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 onde ya da arkada gdriinmesi saglanabilir. Gortiniim alt baslig1 altinda verilen komut bloklar1 ve
ne amagla kullanildiklari agagidaki tabloda ac¢iklanmigtir.

Tablo 6.2: Goriiniim alt bagligr altinda verilen komut bloklari

Goriiniim 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 biiytikligii %50 oraninda degistirilmektedir.

)
Resim 6.16: Goriiniim 6rnegi —— ‘_/ /



6.6.3. Ses Alt Bashgi Altinda Verilen Komut Bloklari

“Ses” alt baglig1 altinda verilen bloklar sanal bir robotun (kiitiphaneden kukla, figiir kullanilarak
veya olusturarak) sesle kullanimu, 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
ctkarmasi ya da uygulama devam ettigi siirece arka fon miizigi bulunmasi saglanabilir. Uygulamaya
istenirse ses kayd1 ya da var olan bir ses dosyas: eklenebilir. Ayrica mBlock i¢inde bulunan ¢alg: aletleri
de uygulamalara eklenebilir. Sesin temposuyla ilgili diizenlemeler yapilabilir. “Ses” alt basghg: altinda
verilen komut bloklar1 ve ne amagla kullanildiklar: asagidaki tabloda agiklanmuistir.

Tablo 6.3: Ses alt baglig: altinda verilen komut bloklar:

Ses Ornegi: Bu basit 6rnekte sanal robot goriintiisiine tikla-
ninca 250 adim ilerlemekte ve 1 sn bekledikten sonra “computer o
beeps2” sesini ¢almaktadir. Ses kaynag ses kiitiiphanesinden or-
nek olarak secilmistir.

o

Resim 6.17: Ses 6rnegi

N\
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Asagidaki diger 6rnekte ise belirlenen ti¢ ayr1 tusa basilmasiyla piyanodan segilen ii¢ ayr1 nota ¢a-
linmakrtadir. Diger notalar da ayn1 sekilde eklenerek bir piyano yapilabilir. Hangi tus icin hangi sesin
secilecegi asagidaki blokun nota numarasina tiklanarak belirlenebilir.

o o
Resim 6.18: 2. Ses 6rnegi Resim 6.19: 2. Ses 6rnegi icin nota

Ornekte piyanonun farkli miizik aletleri ile kul-
lanilabilmesi icin “miizik aletini se¢” adinda bir de- 0
gisken olusturulmustur. Degiskenin nasil olusturu-
lacagr “Veri&Blok™ alt baslig1 altinda verilen komut
bloklar1 konusunda agiklanmistir.

o
Resim 6.20: 2. Ses 6rnegi icin degisken

olusturulmasi

_/
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“miizik aletini se¢” degiskeni ile farkli miizik aletle-
rinin segimi stirgliniin kaydirilmas: ile yapilmaktadir.
Secim icin degisken sag tiklanarak “siirgii” goriiniimii
tercih edilmistir.

o
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 (kiitiphaneden kukla, figiir kullanilarak veya olus-
turarak) veya fiziksel bir robotun kalem kullanimyi, ¢izim ve grafik uygulamalari ile diger uygulama-
lar1 icin 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 bloklar1 ve ne amagla kullanildiklar: asagidaki tabloda agik-
lanmustir.

Tablo 6.4: "Kalem" alt baglig1 altinda verilen komut bloklari

Kalem Ornegi: Bu 6rnekte ses siddeti ile ekranda ses grafigi cizilmektedir. X koordinatinda -240
noktasindan baslayip, +239 olunca ekrani temizlemektedir. Y koordinatt sifir olarak alinmistir (Koor-
dinat diizlemi en solda -240, en sagda +240, en yukarida +180, en asagida -180 arasinda degismektedir).
Kalem kalinlig1 1, kalem rengi olarak da siyah secilmistir. Tanimlana “Ses” degiskeni ile her ekran

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

o

Resim 6.22: Kalem uygulamasit ————————— Resim 6.23: Kalem 6rneginin ekran gériintiisii

6.6.5. Veri&Blok Alt Bashgi Altinda Verilen Komut Bloklari

“Veri&Blok” alt baglig1 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 i¢in kul-
lanilmaktadir.

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

Degiskenler ve Olusturulmasi: Girilen degerleri alan veya programin ¢alismasiyla bazi degerlerin
atandig1 veri tutucularindan olusan temel yapilarindan biridir. Degiskenlerin tasidigt degerler progra-
min akgt icinde farklilagabilir. Degiskenler, degisken ad1 ve degeri olmak tizere iki kisimdan olusurlar.
Basit degisken tipleri; say1sal, metin ve boolean tipindedir. Asagida “Engel” adinda bir degiskenin olus-

turulmast iglemi gosterilmistir.
/_./—’ 85 ‘—._/
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mBlock’ta degiskenler “Veri&Bloklar”
kategorisinde “Bir Degisken Olustur”
seceneginde bulunmaktadir. “Bir De-
gisken Olustur” butonuna tklandiktan
sonra, degisken icin bir ad girilmelidir.

Degiskenler programin sol tarafinda lis-
telenmektedir. Eklenen her bir degisken
icin deger atama bloklar1 otomatik ola-
rak eklenmektedir.

Deger atama bloklarindan hangi degis-
kene deger atanacagi asagi okuyla secil-
mektedir.

Tablo 6.6: Degisken olusturulmasi agamalari

Degisken Olusturma Ornegi: Bu 6rnekte robotun
ultrasonik algilayicist kullanilarak engele olan uzaklik 6l-
cilmektedir. Engele olan uzaklik 30 cm’den biiyiik ise ro-
bot her tiklamada 100 rpm hiza gore 0.2 saniye ileri dogru
ve 0.2 saniye geriye dogru 2 defa harekat ettikten sonra
durmaktadir. Engele olan uzaklik 30 cm’den kiiciik ise
0.65 saniye saga doniip durmakradir. Ornekte engele olan
uzaklik i¢in “mesafe” adinda bir degisken olugturulmus-
tur. “Bir Degisken Olustur” butonuna tiklandiktan sonra,
degisken i¢in “mesafe” ad olarak girilmigstir. “Mesafe” de-
giskeni i¢in deger atama bloklar1 bu asamada otomatik ola-
rak eklenmistir. Bu bloklar program iginde kullanilarak,

86:\\
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Resim 6.24: Degisken olusturma 6rnegi
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ultrasonik algilayici mesafesi “mesafe” degiskeni ile ifade edilmistir. Uzaklik sarti olan 30 cm “islemler”
kategorisinde bulanan islem blogu kullanilarak yazilmis ve “mesafe” degiskenine eglenmistir.

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

mBlock’ta listeler “Veri&Bloklar” kategorisinde “Bir Liste Olustur” segeneginde bulunmaktadir. “Bir
Liste Olustur” butonuna tiklandiktan sonra, liste i¢in 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 olusan
kutucuga yaztyla girilebilir. Istenirse program akist icerisinde de listeye deger eklenip gikarilabilmektedir.

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

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

//:'87



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

Tablo 6.7: Liste ve dizi olusturulmasi agamalari

Liste Olugturma Ornegi: Bu
ornekte robotun iizerinde bulu-
nan 1sik algilayicisi kullanilarak,
ortamdaki 1stk miktarina gore
robotun renk degistirmesi, ayni
zamanda olugturulan renk liste-
sindeki renklere gore mBot {ize-
rinde bulunan RGB LED’lerin
sira ile yanmasi ve mBot tizerinde
stk seviyesinin konusma balonu
seklinde goriilmesi saglanmugtir.
Bu amagla; “Goértinim”  katego-
risinde bulunan blogu
secilerek buraya “Merhaba” yerine
“Robotlar” kategorisinde bulunan

blogu yer-

(o)

Resim 6.25: Liste olusturma ornegi ekran goriintiisii

lestirilmigtir. Boylece 151k algila-
yicinin kullanilmasi saglanmistir.
Yine “Goriinim”  kategorisinde

bulunan blo-
gu segilerek {izerine “Islemler”
kategorisinde bulanan is-

lem blogu 10/100 oraniyla yer-
lestirilmis, bunun {izerine de

blogu yer-
lestirilerek renk etkisi artirilarak
arag govdesinin 1stk miktarina gore
renk degistirmesi saglanmistur.
“Veri&Bloklar” kategorisinde bu-
lunan “Bir Liste Olustur” secenegi

(o)

Resim 6.26: Liste olusturma 6rnegi



kullanilarak “renk” adin1 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 iist kosede tablo seklinde yer
almigtir. Buraya degerler (renk adlar) tablonun sol alt késesindeki + isaretine tiklayarak olusan kutucu-
ga yazilarak girilmistir. “Robotlar” kategorisinde bulunan

blogu secilerek “hepsi” yerine, olusturulan listeden blogu secilerek tizerine yerlesti-
rilmigtir. Bu iglem listedeki 7 renk i¢in tekrarlanarak programa eklenmistir. Renkler i¢cin RGB kodlari
girilerek LED’lerin listede belirtilen renkte yanmasi saglanmisgtir.

Blok (Prosediir) Olusturma: Kodu bir kez yazip defalarca kullanmak i¢in ortaya konmus temel
yapilardir. Program akisi icinde tekrarlayan ifadelerin her seferinde tekrar tekrar yazilmast yerine, bir
kere ayr1 bir yerde yazilip tekrarlanan her yerde kullanmak icin uygundurlar. Asagida “Ilerle ve Geri-
don” adinda bir blok olusturulmasi islemi gosterilmistir. Burada bu blokun olusturulmasiyla yapilmak
istenilen, bir islem gurubunu tek bir blok olarak belirleyip her seferinde ayni bloklarin ayri ayri kullanil-
mastni ortadan kaldirmakeir. Ornegimizde robotun 6nce 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 olusturulmast
“Veri&Bloklar”  kategorisinin
altinda “Bir Blok Olustur” se-
¢eneginde bulunmakrtadir. “Bir
Blok Olustur” butonuna tik-
landiktan sonra, olusan “Yeni
Blok” penceresindeki isimsiz
alana blok i¢in bir ad girilmeli
ve onaylanmalidir.

Programda kullanilacak ve
cagrilabilecek blok otomatik
olarak eklenmektedir.
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Bu sekilde blok olusturulmast
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.

Blok kullanilmak istendiginde
ana programdan gagrilmakta-

duir.

Tablo 6.8: Blok olusturma asamalari

Blok (Prosediir) Olusturma Ornegi: Bu 6r-
nekte robotun ultrasonik algilayicisi kullanilarak
engele olan uzaklik olgiilmektedir. 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” secenegi ile olusturulmus ve
prosediir tanimlanmasi “Dur” seklinde yapildik-
tan sonra kullanacagimiz iglemler prosediiriin al-
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Resim 6.27: Blok olusturma 6rnegi




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 sartt olan 10 cm “Islemler” kategorisinde bulanan

islem blogu kullanilarak yazilmistir.

Olugturulan Blok (Prosediir) I¢in Parametre Tanimlanmast: Prosediirlere deger tasiyan degis-
kenlere parametre ad1 verilir. Bir prosediir ¢agrildigi zaman ayni zamanda parametre degerlerini de ver-
mek gerekmektedir. Olusturulan “lerle ve Geridon” blogu bu anlamda bir prosediirdiir. Bu prosediire

parametre ekleme islemi agagidaki 6rnekte agiklanmistir.

mBlock’ta olusturulan bloka parametre tanim-
lanmast igin “Bir Blok Olustur” segenegiyle agi-
lan “Yeni Blok” penceresinde blok olusturulup ad
verilmesinden sonra yine bu pencerede bulunan
“Segenekler” diigmesine tiklanmalidir. Uygun
olan sayisal veya sozel parametre tipi secildikten
sonra parametre ad1 girilmelidir.

Yeni tanimlanan bu prosediirde yapilacak isler pa-
rametre degeri ile birlikte tanimlanir.

Hazirlanan prosediire parametre degeri vererek
kullanilir. Bunun igin prosediir blogu iginde ta-
nimlanan kutucugun igerisine dogrudan bir deger
girerek ya da bir degisken atayarak kullanilir. Gi-
rilen bu deger prosediire aktarilacak ve bu degerle
islem yapilacaktur.

Tablo 6.9: Prosediire parametre ekleme asamalari

Parametre Ornegi: Bu 6rnekte robotun ultrasonik algilayicist kullanilarak engele olan uzaklik 61-
clmektedir. Engele olan uzaklik 10 cm’den biiyiik ise program ¢alismaktadir. Engele olan uzaklik 10
cm’den biiyiik ise her tiklamada 100 rpm hiza gére 1 saniye ileri dogru, engele 10 cm kalincaya kadar
gitmektedir. Kosul saglaninca olusturulan “Dur” degiskeni ile robot durmaktadir. Bu asamaya kadar
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olan islemler igin yandaki uygulama 6rnegi kullanilmistir. Uzaklik sarti olan 10 cm “Islemler” katego-

risinde bulanan islem blogu kullanilarak yazilmigtir.
o o
o o
Resim 6.28: Parametre 6rnegi ———— Resim 6.29: Parametre 6rnegi

ekran gorintiisii

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

6.6.6. Olaylar Alt Bashigi Altinda Verilen Komut Bloklari

Olaylar alt baglig: 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 olmamast durumuna gore uygulamanin ¢alismasi saglanabilir. Belirlenen bir haberin gel-
mesi durumunda yapilacak islemler kontrol edilebilir. Olaylar alt baghig: altinda verilen komut bloklart
ve ne amagla kullanildiklari asagidaki tabloda aciklanmuistir.
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Tablo 6.10: Olaylar alt baslig1 altinda verilen komut bloklar:

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 calistirilabilir.
Bunun i¢in yapilmasi gereken tek sey istenilen bloku
tiklandiginda blokuyla yer degistirmeketir.

o

Resim 6.30: Olay 6rnegi

6.6.7. Kontrol Alt Bashigi Altinda Verilen Komut Bloklari

Kontrol alt baglig: 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 olugmakta ve tim programlama uygulamalarinda
kullanilmaktadir. Buradaki bloklarin kullanilmasiyla birden fazla yapilmasi gereken dongiisel islemler
gergeklestirilebilir. Kosullu durumunda gergeklestirilmesi gereken islemler yapilabilir. Ayrica calisan
tiim kodlarin durdurulmasi ve nesnenin ikizi ile ilgili islemlerin yapilmasi saglanabilir. Robotik uygu-
lamalarda, robot hareketinin durdurulmasi igin “durdur” blogu kullanilamamaktadir. Bu durumlara
motor hizlarinin sifirlanarak durdurulmasi pratik bir ¢6ziim olabilir. Asagida verilen 6rnekleri inceleyip
uygulayiniz. Kontrol alt basligt altinda verilen komut bloklari ve ne amagla kullanildiklar: asagidaki
tabloda agiklanmigtir.
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Tablo 6.11: Kontrol alt basligi altinda verilen komut bloklar:

6.6.7.1. Kontrol Ornekleri-Déngiiler

Verdigimiz Say1 Kadar Islemi Tekrarlayan Déngii Or-
negi: Bu ornekte robot 100 rpm hiza gére 1 saniye ileri, 1
saniye de geri hareket etmekte ve toplamda bunu 2 defa tek-
rarlamaktadir. Tekrarin sonunda geri gelme hizini sifirlayarak
durmaktadir.

)
Resim 6.31: Verdigimiz say1 kadar
islemi tekrarlayan
dongii 6rnegi

Islemi Siirekli Tekrarlayan Dongii Ornegi: Bu 6rnekte
robot 100 rpm hiza gére 1 saniye ileri, 1 saniye geri hareket
etmekte ve bu islemi siirekli olarak tekrarlamaktadir.

)
Resim 6.32: Islemi siirekli tekrar-

\ layan dongii 6rnegi ——
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Belirli Bir Sart Gergeklesene Kadar Belleme Ornegi: Bu 6rnekte robot ses siddeti 10’dan biiyiik
olunca ¢aligmaya baslamaktadir. 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 gergekle-
since 100 rpm hiza gore 1 saniye ilerleyip M1 ve M2 motorlarinin hizlarini sifira ditgsirmektedir. Uzak-
lik sart1 olan 20 cm “Islemler” kategorisinde bulanan islem blogu kullanilarak yazilmistir.

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

Belirli Bir Sart Gergeklesene Kadar Déngii Ornegi: Bu 6rnekte robotun ultrasonik algilayicist
kullanilarak engele olan uzaklik 6l¢tilmektedir. Engele olan uzaklik 20 cm’den biiyiik ise program
calismaktadir. Engele olan uzaklik 20 cm’den kiigiik olana kadar 100 rpm hiza gére 1 saniye 1 saniye
ilerleyip kosul gergeklesince M1 ve M2 motorlarinin hizlarini sifira ditstirmektedir. Uzaklik sart1 olan
20 cm “Islemler” kategorisinde bulanan islem blogu kullanilarak yazilmistir.

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

6.6.7.2. Kontrol Ornekleri -Kosullar

) CCe

Olumlu Kosul Ifadesi “eger” “ise” Ornegi: Bu 6rnekte robotun ultrasonik algilayicist kullanilarak
engele olan uzaklik 6l¢tilmektedir. Engele olan uzaklik 20 cm’den kiigiik ise program ¢alismakeadir.
Engele olan uzaklik 20 cm’lik alan icerisinde kalincaya kadar her tiklamada 100 rpm hiza gore 1 saniye
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gerileyip, M1 ve M2 motorlarinin hizlarin sifira diisiirmekeedir. Uzaklik sartt olan 20 cm “Islemler”
kategorisinde bulanan islem blogu kullanilarak yazilmigtir.

o
Resim 6.35: Olumlu kosul ifadesi "eger" "ise" drnegi

Olumlu Kosul ifadesi “eger” “ise” ve Olumsuz Kogul Ifadesi “degilse” Ornegi: Bu 6rnekte de
robotun ultrasonik algilayicist kullanilarak engele olan uzaklik dlgiilmektedir. Engele olan uzaklik 10
cm’den biiyiik ise her tiklamada 100 rpm hiza gére 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 diistir-

mektedir. Uzaklik sartt olan 10 cm “Islemler” kategorisinde bulanan islem blogu kullanilarak
yazilmustir.
o
)
Resim 6.36: Olumlu kosul ifadesi "eger" "ise" ve olumsuz kosul

ifadesi "degilse" drnegi
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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 kullanilmasiyla bir nesneye, bir
renge degme durumu ya da fareye olan mesafe algilanabilir. Mesaj vermek igin kullanilabilir. Klavye ve
fare kullanimina dayali iglemler yapilabilir. Bilgisayara bagli kameranin aktif olmas: ve sanal robotun
video hareketlerine gore degisiklik gostermesi saglanabilir. Ayrica nesnelerin konumunu algilama islem-
leri de yapilabilmektedir. Algilama alt basligi altinda verilen komut bloklar1 ve ne amagla kullanildiklar:
asagidaki tabloda agiklanmustir.

Tablo 6.12: Algilama alt baglig1 altinda verilen komut bloklart
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Algilama Ornegi: Bu 6rnekte yukari ve asag1 ok tuslart kullanilarak sanal robotun dikey yonde
asag1 veya yukari hareket etmesi saglanmigstir. Program calisturildiginda robot x=-180, y=0 konumuna
gitmektedir. Yukari ve agagi hareket y degerinin artirilip azalulmasiyla saglanmaktadir.

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 baslig1 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, karsilagtirma yapma,
birden fazla durumu veya bir durumu se¢mek veya secmemek icin kullanilmaktadir. Ayrica iki farkls
ifadeyi birlestirme, karakter uzunlugu belirtme iglemleri ve basit matematiksel hesaplamalar (mod alma,
yuvarlama, karekok alma gibi) yapilabilmektedir. Islemler alt baglig altinda verilen komut bloklar1 ve ne
amagla kullanildiklari asagidaki tabloda a¢iklanmustir.
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Tablo 6.13: Islemler alt baslig1 altinda verilen komut bloklart

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

6.6.10. Robotlar Alt Bashgi Altinda Verilen
Komut Bloklari

Robotlar alt baglig: altinda verilen bloklar Arduino
uyumlu kartlar igin 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

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

o
Resim 6.38: Islem ornegi
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Arduino uyumlu kartlar i¢in kullanilabilecek bloklar verilmigtir. Robotlar alt baslig1 altinda verilen
komut bloklar: ve ne amagla kullanildiklart agsagidaki tabloda agiklanmistur.

Tablo 6.14: Robotlar alt baslig1 altinda verilen komut bloklar:

6.7. mBlock ile Arduino Kullanimi

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

Resim 6.39: Arduino kullanimi igin port se¢imi

Arduino ile kullanilacak elektronik bilesenlerin 6nceden hazirlanmasi, baglantilarinin yapilmasi son-
ra da uygulamanin hazirlanarak Arduino’ya yiiklenmesi gerekmektedir. Yitklemek i¢in “Arduino Prog-
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ram1” blokunun iizerine tiklanarak aci-
lan ekrandan “Arduinoya Yiikle” segeneginin tiklanmast
gerekmektedir. Bu durumda uygulama ekranin saginda
Arduino kodlarr seklinde goriilecek ve yiikleme bitince
“Yiikleme Bitti” seklinde uyarit verecektir. Bu gekildeki
kullanimda sadece Arduino icin olusturulmus bloklar
kullanilabilir. Yiiklenen uygulama mBlock olmadan Ar-
duino tizerinde kullanilabilir. Fakat istenirse “Baglan”
sekmesinden “Aygit Yazilim1 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¢in Breadboard kullanilmasi uygulamalarin
hizly, kolay ve en 6nemlisi lehim yapmadan yapilmasina
olanak taniyacakur. Breadboardlarin kenarinda bulu-

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

)
Resim 6.40: Arduino Uno secimi

o
Resim 6.41: Aygit yaziliminin
giincellenmesi

nan alanlar voltaj baglantilari i¢in enine bagli, diger alanlar ise dikine baglidir. Bu baglanti noktalarini
kullanarak LED, direng ve benzeri elektronik bilesenlerin birbirine baglanmasi oldukea kolaydir. Asa-
gida Arduino UNO R3 ve bir breadboard 6rnegi yer almakeadir.

o

Resim 6.42: Arduino UNO R3 ve Breadboard 6rnegi

Dijital Kontrol Pimlerin Ayarlanmasi ve Okunma-
s1: 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. Baglanular asagidaki
breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmistir. LED’ler dii-
stk glicle calistiklari ve zarar gormemeleri icin birer 220
ohm direngle baglanmugtir.

o
Resim 6.43: Dijital kontrol pimlerin

ayarlanmasi ve okunmasi —
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o
Resim 6.44: Arduino UNO ile LED uygulamasi Breadboard ¢izimi

Asagidaki LED uygulamasinin ¢alismasi igin “Arduino Programi” blokunun {izerine tiklanarak aci-
lan ekranda “Arduinoya Yiikle” segeneginin tiklanmasi gerekmektedir. Ornekreki diger programin tik-
landiginda alisabilmesi igin onceden “Baglan” sekmesinden “Aygit Yazilimi Giincellemesi” segenegi ile
giincelleme yapilmasi gerekmektedir.

o
Resim 6.45: Arduino UNO ile LED uygulamasi 6rnegi

Asagida verilen 6rnekte Arduino’nun dijital pinlerine bagli HY-SRF 05 ultrasonik sensér kullani-
larak bir alarm uygulamasi hazirlanmistir. Ultrasonik sensériin tetik (Trig) pini 13 numarali, okuma
(Echo) pini 12 numarali Arduino UNO pinine baglanmigtir. Baglantilar asagidaki breadboard ¢izimi
tizerinde gosterilmistir. Eger ultrasonik sensore olan uzaklik 20 cm’den kiigiik ise alarm devreye gir-
mekte ve uzaklik 20 cm’den biiyiik oluncaya kadar devam etmektedir.

N\
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0
Resim 6.46: Arduino UNO ile Ultrasonik Sensér uygulamasi Breadboard ¢izimi

0
Resim 6.47: Arduino UNO ile Ultrasonik Sensér uygulamasi 6rnegi

_/
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Analog Kontrol Pimlerin Ayarlanmasi ve Okunmasi:
Arduino UNO kartinda toplamda 6 analog kontrol pimi bu-
lunmaktadir (A0, A1, A2, A3, A4, A5, A6 numaral: pinler).
Analog pinlerin ¢ikis degerini 0 ile 1023 arasinda ayarlamak
ve ayni zamanda, analog pinlerin giris degerlerini ekranda
okumak i¢in yandaki 6rnegi inceleyiniz.

Asagida verilen 6rnekte Al pinine bagli bir potansiyo- © o

metre kullanilarak 3600’lik bir agidlcer uygulamast yer al- Resim 6.48: Analog pimlerin ayar-
maktadir. Potansiyometrenin hareketi ile ¢izilen koordinat lanmast ve okunmasi —
sistemi tizerinde gdsterge istenen agida ayarlanabilmektedir. Arduino ile okunan analog degerler 0 ile
1023 arasinda oldugu, koordinat sisteminde ise 3600 istendigi i¢cin doniistiirme islemi uygulanmistur.
Bunun i¢in potansiyometre degeri 1024’ béliinerek 360 ile carpilmugtir. Boylece 0 ile 1023 arasindaki
bir deger 0 ile 360 arasina taginmustir. Potansiyometrenin Arduino ile baglantist ve koordinat sistemi
asagida gosterilmektedir. Kullanilan gostergenin kag derecelik agiyla baglayacagini belirlemek igin “y6-
niine don” blokunda -90° alinmustir. Kullanilacak koordinat sistemi ve gosterge sekline gore istenilen
agidan baslanabilir.

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

o
Resim 6.50: Arduino UNO ile Potansiyometre uygulamast Breadboard ¢izimi ve ekran
gorintiileri
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PWM Dijital Kontrol Pimlerin Ayarlanmasi ve Okunmasi:
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-
da, PWM pinlerin giris degerlerini ekranda okumak i¢in hazirlanan
yandaki 6rnegi inceleyiniz.

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 saglanmistir. Bunun igin 151k seviyesi adini ta-
styan bir degisken olusturulmustur. Ornek galistirldigi zaman bosluk
tusunun basilt olup olmadig: kontrol etmekte, eger basilt degilse 151k
seviyesini sifirlamakta, basili ise 151k diizeyini artirmaktadir. Ayni
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o

Resim 6.51: PWM Dijital
kontrol pimlerin
ayarlanmasi ve
okunmasi islemi -

zamanda bosluk tusuna basildig: siire, siire 6lger kullanilarak ekrana yazilmakeadir. Siire dlger degeri
100’ boliinerek ve tam sayiya yuvarlanarak siirenin I’den baslamasi saglanmigtir. Eger 151k seviyesi 30

birim olursa 1sik diizeyi sifirlanmaktadir.

o
Resim 6.52: Arduino UNO ile PWM uygulamas:

Baglantlar asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmistir. LED’ler diisiik giigle calistiklart ve
zarar gérmemeleri i¢in birer 220 ohm direngle 5 ve 6 numarali PWM pinine baglanmuistir.
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o
Resim 6.53: Arduino UNO ile PWM uygulamasi Breadboard ¢izimi =~ ——

6.8. Robotlar Alt Bashgi Altinda Verilen mBot Komut Bloklari

Makeblock tarafindan tretilen mBot robot, robot kontrol kartlari ve kalkanlarin (shield) program-
lanmasinda kullanilabilecek bloklar asagida iki béliim halinde agiklanmustur.
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Tablo 6.15: Robotlar alt baglig1 altinda verilen mBot komut bloklar: 1
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Tablo 6.16: Robotlar alt basligt altinda verilen mBot bloklar: 2

6.8.1. mBlock ile Arduino ve mBot Uyumlu Robot Kullanimi

Makeblock tarafindan tiretilen mBot robot, mBot Ranger robot, robot kontrol kartlar1 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 igin 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
(Kapr 1, 2, 3 veya 4) ve uygun kanala (Kanal 1 veya 2) baglayarak kullanilmast gerekmektedir. Yandaki
ornekte uyumlu robot 1 sn boyunca ileri, 1 sn boyunca da geri hareketini iki defa tekrar ettikten sonra
hiz sifirlanarak durmaktadir.

o

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

mBot Robotun Hareketi icin DC Motor Kullanimi: mBot robot tizerinde bulunan M1 ve M2
motorlart kullanilarak robotun hareket kullanimi saglanmaktadir. Yandaki 6rnekte mBot robot 1 sn
boyunca ileri, 1 sn boyunca da geri hareketini iki defa tekrar ettikten sonra motor hizlari sifirlanarak
durmaktadir.
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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 iiretmek i¢in programlanabilmektedir. Ayarlanmasi gereken ti¢ parametre
vardir: Led secimi (sag, sol veya hepsi), kirmizi deger (0 ile 255 arasi), mavi deger (0 ile 255 arasi), yesil
deger (0 ile 255 arasi). Asagidaki 6rnekte RGB LED’lere kirmizi, yesil ve mavi renk degerlerinin veril-

mesi gosterilmistir.

o
Resim 6.56: mbot Robot iizerindeki RGB LED

kullanim &rnegi

8%16 LED Matris Kullanimi: Bu parga sekiz adeti dikeyde, 16 4deti yatayda olmak tizere toplam
128 adet mavi LED’den olusmaktadir. Bu parga mBot robot tizerinde kayan yazilar yazmak, algilayic
degerlerini veya islem sonuglarini gostermek igin kullanilabilir. Bu amagla parcanin istenilen baglanti
noktalarina (Kapi 1, 2, 3 veya 4) baglayarak kullanilmas: gerekmektedir. Yandaki 6rnekte istenilen met-
nin bu parga iizerinde yazdirilmast gosterilmistir. Once metin girisi yaptlmakea, girilen metinin (yanic)
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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 baglanarak (“yer” 16 olsun blogu) her harf igin -1 azaltularak yeni
konumuna yerlestirilmesi saglanmistir. Yanitin kayarak gosterilmesi i¢in kap1 4’de x:yer y:0 konumunda

yanit harflerini goster blogu kullanilmigtir.

o

Resim 6.57: 8*16 LED Matris kullanim 6rnegi

Servo Motor Kullanimi: Servo motorlar
dogrudan kontrol kartina baglanmazlar. Bu ne-
denle, uygun servo motor siiriiciisii ile istenilen
baglanti noktalarina (Kapi 1, 2, 3 veya 4) ve uy-
gun kanala (Kanal 1 veya 2) baglanarak kulla-
nilmasi gerekmektedir. Yandaki 6rnekte servo
motor agisinin 90 derece yapilmasi gosterilmis-
tir.

7 Segment Ekran Kullanimi: 7 segmentli
ekranlar, genellikle hizi, zamani, algilayicilarin
degerini veya puani gostermek icin robot pro-
jelerinde kullanilmaktadir. Dogrudan istenilen
baglant1 noktalarina (Kap: 1, 2, 3 veya 4) bag-
lanabilirler. Yandaki 6rnekte 7 segmentli ekrana
100 yazilmasi gosterilmistir.
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Resim 6.58: Servo motor kullanim 6rnegi

o
Resim 6.59: Servo motor kullanim 6rnegi
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Ultrasonik Algilayict Kullanimi: Ultraso-
nik algilayicilar genellikle algilayict ile engeller
arasindaki mesafeyi 6l¢mek icin kullanilirlar. Di-
rekt olarak (Kap1 1, 2, 3 veya 4) baglanabilirler.
Yandaki 6rnekte engele olan uzakligin 6l¢iilmesi
gosterilmistir.

Asagidaki diger 6rnekte ultrasonik algilayi-
cidan alinan mesafe bilgisi kullanilarak robotun
herhangi bir nesneye ¢arpmadan dolagsmas sag-
lanmistir. Bu amagla olusturulan “hiz” degiskeni
ile istenilen hiz belirlenmekte “mesafe” degiskeni ile dl¢iilen uzunluga gére robotun yénlendirme islemi
saglanmaktadir. Buna gore nesneye 20 cm’den az kalmigsa robot geri donmekte, 20 ile 40 cm arasindaki
mesafeler i¢in saga donmekte, 40 ile 60 cm mesafeler i¢in sola donmekte ve 60 cm’den biiyiik mesafe
varsa ileri gitmektedir. Her hareket eylemini de sesle belirtmektedir. Ses dosyalari 6nceden kaydedilerek
mBlock ortamina aktarilmistir.

o
Resim 6.60: Ultrasonik algilayici ile mesafe
olgme 6rnegi

o
Resim 6.61: Ultrasonik algilayici kullanarak engele carpmadan~ —

dolagma uygulamasi
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Isik Algilayict Kullanimi: Isik algilayic
genellikle ortamdaki 1s18in yogunlugunu olg-
mek icin kullanilir. Direkt olarak karttaki 11k
algilayict kullanilabildigi gibi (Kapi 3 veya 4) de
baglanabilirler. Yandaki 6rnekte ortamdaki 151k
seviyesinin 6l¢iilmesi gosterilmistir.

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

degistirmesi saglanmigtir. Bu amagla “Goriintim” blok gurubunda bulunan “..

Resim 6.62: Isik algilayici kullanim 6rnegi

etkisini artir” blogu

alinmug, burada renk segenegi kullanilmigtir. Isik degeri / 100 oraninda artirilmigtir.

(o)

Resim 6.63: Isik algilayict kullanarak renk degistirme 6rnegi

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

Yandaki diger 6rnekte 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 olmasi igin “Hareket” blok gurubunda bu-
lunan “x:0 y: noktasina git” blogu kullanilmistir. “Ses_Seviye-
si” degiskeninin isaretlenmesi ile 6lgiim sonucunun bilgisayar
ekraninda gosterilmesi saglanmugtir.

o
Resim 6.66: Ses seviyesine gore ekrandaki
kuklay1 ziplatan uygulama = —
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o
Resim 6.64: Ses algilayici kullanim

ornegi

o
Resim 6.65: Ses seviyesine gore

ekrandaki kuklay:

ziplatan uygulama ——
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Bu amagla “Ses_Seviyesi” adint tagtyan bir degisken olusturul-
mugtur. Bu degiskene “Algilama” blok gurubunda bulunan “ses
siddeti” blogu eklenerek ses siddetinin tespiti saglanmisgtir.

Resim 6.67: Uygulama icin degis-
ken olusturulmast —

Cizgi Algilayict Kullanimi: Cizgi algilayicilar, robota ka-
linca ¢izilmis gizgileri veya yakinda bulunan nesneleri algilama ©
yetenegi kazandirmak, belirli bir yolu takip etmesini saglamak
icin kullanilirlar. Direkt olarak (Kapi 1, 2, 3 veya 4) baglanabi-
lirler. Yandaki 6rnekle algilayicilarin ¢izgi tizerinde olup olma-
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 bloklar: goster-
mek icin ilk eger islemini olusturan bloklar yerlerine konmadan gosterilmistir.

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

Asagida verilen 6rnekte ise bir ¢izgi takip uygulamasi bulunmaktadir. Robotun ¢izgileri takip edebil-
mesi icin once algilayicilarin her birinin konumu belirlenmekte, buna gore de robotun yonlendirilmesi
saglanmaktadir. Bu amagla “hiz” ve “alan” adinda iki degisken olusturulmusgtur. “hiz” degiskeni ile hiz
belirlenmekte, “alan” degiskeni ise algilayicilarin konumuna gére hareketin yoniiniin 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 gére yapilmakrtadir. Asagida drnek bir ¢izgi takip haritasi yer almaktadur.

o
Resim 6.70: Cizgi takip haritast

o
Resim 6.71: Cizgi takip uygulamasi
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Potansiyometre Kullanimi: Potansiyometre potun
doniisiine baglt olarak siirekli degisen bir deger itireten
elektronik parcadir. Dondiiriilmek suretiyle 0 ile 1023
arasinda cikis degeri tiretir. Direkt olarak (Kapi 3 veya
4) baglanabilirler. Yandaki 6rnekle portun déndiirtilmesi
ile olusan potansiyometre degeri ekranda okunabilmek-
tedir.

Sicaklik Algilayict Kullanimai: Sicaklik algilayict ug
noktalardaki ve ortamdaki sicaklig ya da uzaktaki sicak
bir seyi algilamak icin kullanilmaktadir. Istenilen bag-
lanti noktalarina (Kapi 1, 2, 3 veya 4) ve uygun kanala
(Kanal 1 veya 2) baglayarak kullanilmasi gerekmektedir.
Yandaki 6rnekle 1s1 degeri ekranda okunabilmektedir.

PIR Hareket Algilayict Kullanimi: PIR hareket
algilayici, hayvanlarin ve insanlarin hareketini yaklasik
6-7 metre uzakliktan algilamak i¢in kullanilmaktadir.
Yandaki 6rnekle hareket algilandiginda ekrana “Hareket
algiladim !” ifadesi yazilmakrtadir.

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

Limit Anahtar: Kullanimi: Limit anahtarlari, be-
lirlenen seviyeye ulasilip ulagilmadiginin kullanimi igin
kullanilmaktadir. Yandaki érnekle limite ulagildiginda
ekrana “Limite ulagild: !” ifadesi yazilmaktadir.
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°
o
Resim 6.72: Potansiyometre kullanim
ornegi
°
o
Resim 6.73: Sicaklik algilayict 6rnegi
°
o
Resim 6.74: PIR Hareket algilayict
kullanim &rnegi
°
o
Resim 6.75: Dokunma algilayic
kullanim &rnegi
°

)
Resim 6.76: Limit anahtar1

kullanim &rnegi

_/
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Buton Kullanimi: Buton pargasi iizerinde bulunan
butonlarin kullanimi i¢in kullanilmaktadir. Butonlar ro-
bot kontrol etmek igin, islev diigmesi veya yon diigmesi
olarak calisabilirler. Yandaki 6rnekle butona basildiginda
ekrana “Butona basild1!” ifadesi yazilmaktadir.

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

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

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

Gaz Algilayict Kullanimi: Gaz algilayici ortamdaki
gesitli gazlarin (kullanilan tiire gore) varligini algilamak
igin kullanilmakradir. Istenilen baglanti noktalarina
(Kap1 3 veya 4) baglayarak kullanilmast gerekmektedir.
Yandaki 6rnekle gaz algilandiginda ekranda okunabil-

mektedir.

116’:\\

o
Resim 6.77: Buton kullanim &rnegi

°
o
Resim 6.78: Kizilotesi kumanda
kullanim 6rnegi
°
o
Resim 6.79: Nem ve sicaklik algilayict
kullanim &rnegi
°
o
Resim 6.80: Alev algilayict
kullanim &rnegi
°

o
Resim 6.81: Gaz algilayici
kullanim &rnegi




Pusula Algilayici Kullanimi: Pusula algilayict yon
belirlemek icin robot uygulamalarinda kullanilmakta-
dir. Istenilen baglant noktalarina (Kapt 1, 2, 3 veya 4)
baglayarak kullanilmast gerekmektedir. Yandaki 6rnekle
pusula algilandiginda ekranda okunabilmektedir.

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

Joystick Kullanimz: Joystick, yonsel hareketleri
analog degerlere (0 ile 1023 arasinda) déniistiirebilen
elektronik bir pargadir. Robotu X ve Y ekseni ydniinde
kontrol etmek igin kullanilmaktadur. Istenilen baglantt
noktalarina (Kapt 3 veya 4) baglayarak kullanilmasi ge-
rekmektedir. Yandaki 6rnekle x ve y eksenindeki joystick
hareketleri ekranda okunabilmektedir.
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°
o
Resim 6.82: Pusula algilayici
kullanim 6rnegi
°
o
Resim 6.83: Jiroskop algilayict
kullanim &rnegi
°

o
Resim 6.84: Joystick kullanim 6rnegi —

6.9. Dusunelim / Arastiralim / Uygulayalim

mBlock blok tabanli robot programlama yazilimini 6grenmek ve bu ortamda programlama yapabil-
mek igin her béliimde verilen 6rnekleri ve uygulamalari ayni sekilde hazirlayiniz. Eger elinizde egitsel
robot bulunmuyorsa bir¢ok uygulama icin 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 iizerinden baglanti

¢) Bluetooth modiilii ile

d) 2.4 Ghz Dongle modiilii
e) Hepsi

. mBlock yiiklii bilgisayarla Arduino destekli robotun giincellenmesi ve programlanmasi

icin asagidaki 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 ¢alismasiyla bazi degerlerin atandig1 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 olusturulmus temel programlama yapilarina ne ad

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

e) Prosediir

. Program akis1 i¢inde 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
¢ Liste olusturmak
d) Blok olusturmak

¢) 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) Goériiniim alt basligi altinda verilen blok guruplar:
) Olaylar alt baglig: altinda verilen blok guruplar:
d) Kontrol alt baslig1 altinda verilen blok guruplar:
e) Islemler alt basligt 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 tiklanmalidir
o) Arduino’ya Yiikle segenegini tizerine tiklanmalidir
d) Varsayilan Program sifirlanmalidir

) Arduino siiriictisii 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
¢) Ardublock
d) Snap4Arduino
e) Srach for Arduino (S4A)
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7. METIN TABANLI

ROBOT PROGRAMLAMA
YAZILIMLARIVE ORTAMLARI

Bu béliimiin sonunda,
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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 kartlari 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 bilegenleri gelistirilen progra-
ma uygun sekilde kullanabilecek,

Arduino tiimlesik gelistirme ortaminin fonksiyon yapisinin agiklayabilecek,

Arduino tiimlesik gelistirme ortaminin fonksiyon yapisini olusturan bilegenleri 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 bulunmakradir.
Robot programlama igin 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 stirimleridir. Burada metin tabanli
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 ¢aligma mantig: ve baglan-
tt yapisinin bilinmesi gerekmektedir. Algilayicilardan gelen sinyalleri kullanarak, ¢evresiyle 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 tasarlanmus gesitli kartlari 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 kullanilmalidir.

(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 6gretiminde de iyi bir se¢eneketir.
Arduino kartlarla ¢ok esitli 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 hizi i¢in osilatér, bir adet USB
baglanusi, bir adet DC giig girisi, bir adet ICSP baglant1 baglig: ve bir adet reset diigmesi bulunmakta-
dir. 32 KB kapasiteli bir flash bellege sahiptir. Uno’nun mikrodenetleyicisinde diger modellerde oldugu
gibi 6nceden hazirlanmis bir bootloader programi yiikliidiir. Bu nedenle programlama igin harici bir
programlayiciya ihtiya¢ duyulmaz. Kartin kolaylikla kullanilabilmesi, bilesenlerin kablo baglantilarinin
rahatlikla yapilabilmesi i¢in pin soket yapist kullanilmaktadir. Arduino Uno’nun temel bilesenleri asa-
gida gosterilmektedir.

o
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 icin kullanilmaketadir.

3. Reset Butonu: Arduinoyu ve programi setup() fonksiyonundan itibaren yeniden baslatmak igin
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 gésteren LED'lerdir. Veri aligverisi oldugunda bu LED’ler yanar.

6. Gii¢ Baglantilari: Bu kisimda gii¢ ¢ikislart yer almaktadir.

7. Dijital Giris /Cikas Pinleri: Yaninda - isareti bulunan pinler ayni zamanda analog ¢ikis (PWM)
almak i¢in de kullanilabilir. Ayrica analog-dijital geviricinin referans giris pini ve seri iletigim

pinleri de (RX ve TX) buradadir.

8. Anolog Giris Pinleri: 6 adet analog giris pini bu béliimde bulunmaktadir.

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

yici ile programlamak igin kullanilan pinlerdir.
10.Gii¢ LED'i: Kartin giig gosterge LED'idir.

Arduino UNO ile bilgisayar veya diger cihazlar arasinda seri iletisim yoluyla baglant1 kurulmak-
tadir. Tim Arduino kartlarinda en az bir seri baglant noktast (UART veya USART) bulunmaktadir.
Seri baglant1 icin dijital pin 0 (RX) ve pin 1 (TX) tizerinden bilgisayara USB portundan baglanarak
iletisim kurulur. Bu nedenle, USB baglantisi kullanilirken dijital giris veya ¢ikis icin 0 ve 1 numarali
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 tahtasi) kulla-
nilmasi uygulamalarin hizli, kolay ve en 6nemlisi lehim yapmadan yapilmasina olanak taniyacakur.
Breadboardlarin kenarinda bulunan alanlar voltaj baglantilar: i¢in enine bagli, diger alanlar ise dikine
baglidir. Bu baglanti noktalarini kullanarak LED, direng¢ ve benzeri elektronik bilesenlerin birbirine
baglanmasi oldukea kolaydir. Asagida 6rnekte Arduino UNO R3’iin 12 numarali dijital pinine bagli bir
LED’in breadboard baglantist gosterilmektedir. Baglantilar igin breadboard kablolar1 kullanilmaktadir.

o

Resim 7.3: Arduino IDE'de breadboard

kullanim1

o

Resim 7.4: Breadboard jumper

kablolar1
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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 timlesik gelistirme ortam1 (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 ortami (IDE) ve mikrodenetleyici ve elektronik konusunda
detayl: bilgi sahibi olmay: gerektirmeden herkesin programlama yapabilmesini saglayan kiitiiphaneler-
den olugsmaktadir. Arduino kiitliphaneleri, gelistirme ortamu ile birlikte gelmekte ve "libraries” klaso-
riiniin altnda bulunmaktadir. 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 bilegen, 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 http://arduino.cc/en/
main/software sitesinden kullanila- o)
cak igletim sistemi secilerek {icretsiz
olarak indirilebilmektedir. Ornegin
Windows isletim sistemi icgin zip
dosyast veya dogrudan exe dosya-
sindan biri segilerek indirilmelidir.
Eger z1p seilmigse dosya ayiklan-
diktan sonra arduino.exe’ye tiklaya-

o

rak programin kurulmast yeterlidir. Resim 7.5: Arduino UNO indirme ekrani
Kurulum islemi tamamlandiktan

sonra program kullanilmaya hazir-
dir. Onemli kurulum asamalar: asa-
gida gosterilmistir. ?

Ilk asamada lisans sozlesmesi
onaylanmalidur.

o
Resim 7.6: Arduino IDE kurulum agamasi
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[kinci asamada kurulum secenekleri se-
¢ili degilse hepsi onaylanmalidur.
o
o
Resim 7.7: Arduino IDE kurulum secenekleri
Ucgiincii asamada kurulum klasorii se-
cilmelidir. Istenirse oldugu gibi birakilabi- o

lir. Kurulum sirasinda gerekli aygit siirii-
ciileri de kuruldugu i¢in Arduino destekli
biitiin kartlar otomatik olarak taninacak-
tur. Ayrica tanitilmasina gerek yokeur.

(o]
Resim 7.8: Arduino IDE kurulum klasorii

Program ¢alistirildigt zaman karsimiza asagidaki araytiz gtkmaktadir. Arayiiz tizerinde bulunan sik
kullanilan butonlar ve gorevleri asagida aciklanmigtir.

1. Kontrol Et: Yazilan kodlar: derler ve hatalart bulur.

2. Yiikle: Yazilan programi Arduino kartina yiikler.

3. Yeni: Yeni ¢aligma sayfasi acar.

4. A¢: 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: Yaptigi islemin ilerleme durumunu gosterir.

9. Bos alan: Yazilacak program alanidir.

10. Rapor: Derleme sonucu varsa yapilan hatalari, yoksa programin yiikleme sonrast mikrodenetle-
yicide kapladig1 alan1 gosterir.

11. Gosterge: Bilgisayara usb ile baglanan Arduino’nun baglandigt portu ve hangi Arduino modeli
ile caligiliyorsa onu gosterir.

/)
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Araytiziin tist kisminda temel bir menii ¢ubugu bulunmaktadir. Bu béliimde 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.

o
Resim 7.9: Arduino IDE arayiizii ve yapist

Dosya meniisiinde temel komutlar yer almaktadir. Ay-
rica “Ornekler” komutu ile program kiitiiphanesinde yer
alan kodlar incelenebilmektedir. Bu béliimde ¢ok sayida
ornek bulunmakta, gerekli baglantlar yapilarak gorsel
olarak incelenebilmekte, kiigiik degisiklikler yaparak et
kisi goriilebilmektedir. Bu boliim yeni baslayan kullanici-
lar i¢in biiyiik kolaylik saglamaktadir.
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Diizenle meniisiinde standart islemlerin disinda “Fo-
rum i¢in Kopyala” ve “HTML olarak Kopyala” secenek-
leri kullanilarak internet ortaminda, Arduino arayiiziinde o
yazilan bi¢imde (renk- yazi tipi) paylasabilmektedir.

(o]
Resim 7.11: Arduino IDE diizenle

meniisii

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

(o)
Resim 7.12: Arduino IDE taslak

meniisii

Araclar meniisiinde standart islemlerin diginda “Kart”
sekmesini kullanarak programlanacak Arduino mode-
linin secimi, “Port” kismindan kullanilan Arduino’nun o
bilgisayarin hangi portuna bagladig: secilmelidir. Ardu-
ino’nun bagli oldugu port ile arayiizde segili olan portun
ayn1 olmasi gereklidir. Arduino destekli robotla baglant
bu sekilde yapilmalidir.

o

Resim 7.13: Arduino IDE araglar

menisu

/)
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7.6. Arduino Tiimlesik Gelistirme Ortaminin Temel Ozellikleri

v
v

v

NN N N

AN

Arduino IDE tiimlesik gelistirme ortaminda basitlestirilmis C++ kullanilir.

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

Program yazimi belirli kalipta, bloklar halinde gergeklestirilir.

Program kodlar1 renkli olarak gosterilir. Kodlarin bulundugu yerlerde gri renkte olan yazilar
kodun ne ise yaradig: hakkinda bilgi vermek i¢in kullanilir.

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

Bloklar, { } parantezleri ile olusturulur.

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

Tiim komutlar noktalr virgiil ;) ile biter. Fakat blok baslatan ifadelerden sonra noktalr virgiil
kullanilmaz.

Programda kullanilan tiim degiskenler ve bilgi tipleri bildirilir.

Programin basinda kullanilacak kiitiiphaneler aktiflestirilir /cagrilir.

Agiklamalar “//” ve “/* */ 7 (birden fazla satir i¢in) ile yazilir.

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

Esdeger ifadeler #define ile atanur.

Kiitiiphaneler #include ile cagrilir.

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, operatérler, islev ve fonksiyonlar asagida verilmektedir.

A. PROGRAM YAPISI

void setup()
void loop()

3. Aritmetik Operatorler

6. Isaretci Operatorler

= Atama Isleci

* Referan dis1 operator

L. Kontrol Yapilars| Tolflama & Referans operatérii
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)
< {kucu R -
;eot;m > (biiyiik) 8. Birlesik Operatorler
R TRt <= (kiigiik esit) ++ (arttirma)

2. Sé6z Dizimi >= (biiyiik esit) — (azaltma)

i okualyVireil |5 Boolean Operstorled LN (G o)
t -=

/1 (ﬁ;tuSlaasLan “ &8 (ve) *= (Birlesik carpma)

/] Yildizly Slash| |l (veya) /= (Bitlesik bslme)

#define ! (degil) %= (Birlesik mod)

#include &= (Bitsel Lojik Ve)

|= (Bitsel Lojik Veya)

128:\\

Tablo 7.1: Arduino IDE'nin program yapisi




B. DEGISKENLER C. FONKSIYONLAR
1. Sabitler 1. Dijital Giris Cikaslar 8. Rastgele Sayilar
HIGH | LOW pinMode(pin,mod) randomSeed()
INPUT | OUTPUT | digital Write(pin,deger) random()
INPUT_PULLUP digitalRead(pin) 9. Bit ve Bayt’lar
LED BUILTIN 2. Analog Giris Ciksslar 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(li?ltciggtrllptr,n odo
}jgtt ¢ shiftOut() detachInterrupt(interrupt)
unsiened int shiftIn() 11. Interruptlar (Kesmeler)
wor (% pulseln() interrupts()
long 4. Gecikmeler nolnterrupts()
unsigned long delay(milisaniye) 12. Seri Haberlesme
short unsigned long milis() Serial.begin (hiz)
dounl delay(Microse conds (mikrosaniye) int Serial.available()
ounle : . .
strine — char arra 5. Matematiksel Islevler int Serial.read()
b & bi Y min(x,y) Serial.flush()
substring — object Serial. print(data)
array max(x,y) erial.print(data
3. Doniisiimler abs(x) . Serial.printIn(data) :
char() constrain(x, a, b) 13. Haberlesme Protokolleri
byte( map(value, fromLow 12C Veri Yolu
pyte fromHigh, toLow, toHigh) SPI Veri Yolu
int() pow(base, esponent)
WOl‘d() sqrt(x)
long() 6. Trigonometri Islevleri
float() sin(raf)
4. Degisken Kapsamlari cos(rad)
static tan(rad)
Voﬁlttlle 7. Karakterler
cons ; -
5. Yardimcilar ;zﬁg}ﬁigumenc()
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() fonksiyonu program yiiklenip
enerji verildikten veya tekrar baslatuldiktan ©
sonra 1 defa calisan fonksiyondur. “void se-

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 tanimlanmigtur.

void loop()

Void loop() fonksiyonuna setup isleminden son-
ra eklenen ve mikrodenetleyici ya da Arduinonun
beslemesi devam ettigi siirece tekrarlanan komutlar Q
yazilmaktadir. Buraya yazilan komutlar ile Ardui-
no pinleri arasindan karsilagtirma, iligkilendirme,
matematiksel islemler vs. yapilmaktadir. Yazilan
program burada sonsuz dongii icinde ¢alismakta-
dir. Asagidaki ornekte tanimlanmis olan butuna
basildiysa seri ekrana “Basildi”, basilmadiysa “Basil-
mad1” yazan kii¢iik bir program “void loop” icine
yazilmigtir.

o
Resim 7.15: void loop() fonksiyonu 6rnegi —

7.8.1. Kontrol Yapilari

#if

#if deyimi kogullu ifade-
leri yiirtitmek i¢in kullanilir.
Ornegin belirlenen butona
basildiysa LED’i yak gibi
durumlarda veya bir kargi-
lastirma operatoriiyle birlik-
te kargilagtirmalarda kulla-
nilir. Parantez icinde verilen
say1 veya ifade ile belirlenen
kosula ulagilip ulagilamadi-
gint test eder. Parantez icin-
deki ifadeler karsilaniyorsa,
parantez icindeki ifadeler
calistirilir, Degilse, program ~ ©
kod iizerinde atlanir. Asag- Resim 7.16: #if 6rnegi
da verilen 6rnekte Arduino
UNO’nun 4 numaral: 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.
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int Led = 4; // Arduino 4 numarali dijital pinine LED baglaniyor
// LED'in 6niine 220/330 ohm degerinde 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 c¢ikartilaiyor

if(gecikmeSuresi <= 0) // Eger gecikme siiresi sifir veya daha
az ise

{

gecikmeSuresi = 1000; // Sart gergeklesirse gecikme siiresi

tekrar 1000 yapiliyor

}
digitalWrite(Led, HIGH); // LED yaniyor

delay(gecikmeSuresi); // Gecikme siiresi kadar bekleniyor
digitalWrite(Led, LOW); // LED séndiiriiliyor
delay(gecikmeSuresi); // Gecikme siiresi kadar bekleniyor
}

#iflelse

#iflelse deyimi kosul-
lu ifadeleri yiirtitmek icin
kullanilir. Temel kod akist o
tizerinde daha fazla denetim
saglar. “if” eger, “else” ise
degil demektir. “if” ve “else”
birlikte kullanilir. “else” tek
bagina kullanilamaz. Paran-
tez iginde verilen say1 veya
ifade ile belirlenen kosula
ulastliyorsa bir eylem, ula-
stlamiyorsa bagka bir eylem
yapilir. Asagida verilen or-
nekte Arduino UNO’nun 4 ©
numarali leltal pinine bagh Resim 7.17: #if Jelse 6rnegi
bir LED’in yanik kalma sii-
resini kontrol eden if/else deyimi uygulamasi yer almaktadir. #if icin yapilan 6rnege #else eklenerek
olusturulmustur. Arduino UNO’ya LED baglantilarini yaptiktan sonra 6rnegi dersin sitesinden (7.8.1.2
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numarali uygulama) kopyalayarak Arduino IDE’de test ediniz. Ilk drnekle aralarindaki benzerlik ve
farkliliklari inceleyiniz.

int Led = 4; // Arduino 4 numarali dijital pinine LED bagdlaniyor
// LED'in onune 220/330 ohm dederinde bir direnc baglanmalidir

void setup()

{
(Led, OUTPUT); // LED cikis olarak tanimlaniyor

}

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

void loop() {

if(gecikmeSuresi <= 0) // EJer gecikme siiresi sifir veya daha az
ise

{

gecikmeSuresi = 1000; //  Sart gerceklesirse gecikme siiresi

tekrar 1000 yapiliyor

}
else // DeJilse
{
gecikmeSuresi = gecikmeSuresi - 100; // Dediskenden her islem ic¢in
100 degeri c¢ikartiliyor }
(Led, HIGH); // LED yaniyor

(gecikmeSuresi); // Gecikme siiresi kadar bekleniyor
(Led, LOW); // LED sonduriliyor
(gecikmeSuresi); // Gecikme siiresi kadar bekleniyor

#for

#for deyimi kiime parantezi igine alinmig
bir deyim blogunu tekrarlamak i¢in kullani-
lir. Déngiiyti artirmak ve sonlandirmak igin o
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 déngiisii tistbil-
gisinde baglatma, 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 ©
artim yiiriitiiliir, kosul tekrar test edilir. Kogul ~Resim 7.18: #for yapisi
yanlis oldugunda ise dongii sona erer. Yandaki
ornegi inceleyiniz. Asagida verilen diger 6rnekte Arduino UNO’nun 4 numarali dijital pinine bagli bir
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LED’in birer saniye araliklarla 10 defa
yandiktan sonra dongiiye tekrar baglayan
#for deyimi uygulamasi yer almakrtadir. o
Arduino UNO’ya LED baglantilarini
yaptiktan sonra 6rnegi dersin sitesinden
(7.8.1.3 numarali uygulama) kopyalaya-
rak Arduino IDE’de test ediniz.

(o]
Resim 7.19: #for 6rnegi

int Led = 4; // Arduino 4 numarali dijital pinine LED baglaniyor
// LED'in oniine 220/330 ohm dederinde bir direnc¢ baglanmalidir
void setup() {
(Led, OUTPUT); // LED cikis olarak tanimlaniyor
}

int gecikmeSuresi = 1000; // Gecikme suresi 1sn olarak bir
degiskenle tanimlaniyor

void loop() {
for(int m = 0; m < 10; m++) // Do6ngi boyunca m dederi artiriliyor

{

(Led, HIGH); // LED yaniyor
(gecikmeSuresi); // Gecikme sliresi kadar (1 sn) bekleniyor
(Led, LOW); // LED soéndiriliiyor
(gecikmeSuresi); // Gecikme sliresi kadar (1 sn) bekleniyor
}
ay (2000) ; // 2 sn bekleniyor

#switch/case

#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 gére 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 calistirilir. Bir switch/case yapisindan ¢ikist saglamak ya da sonlandirmak icin “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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o
Resim 7.20: #switch/case 6rnegi

#while

#while dongiisii baslamadan 6nce kosul kontrol edilir. Belirtilen kosul dogru oldugu siirece, dén-
gii i¢indeki islemler gereklestirilir. Ornekte while dongiisii; LED’i yakacak, 1 saniye bekleyip LED’i
sondiirecek ve islemi 1 arttiracakur. While déngiisiinde 10 kere ayni islem yapildiktan sonra déngiiden
cikilacaktir. Asagida verilen érnekte Arduino UNO’nun 4 numaral: dijital pinine bagli bir LED’in
yanik kalma siiresini kontrol eden #while deyimi uygulamas: yer almaktadir. Arduino UNO’ya LED
baglantilarini 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 farkliliklari inceleyiniz.

o
Resim 7.21: #while 6rnegi
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int Led = 4; // Arduino 4 numarali dijital pinine LED bagdlaniyor
// LED'in oniine 220/330 ohm dederinde bir direnc¢ baglanmalidir
void setup() {

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

int gecikmeSuresi = 1000; // Baslangic degeri 1000 olan bir
degisken tanimlaniyor

void loop() {
while (gecikmeSuresi > 0) { // Gecikme sliresi sifirdan biiyiikse

(Led, HIGH); // LED yaniyor
(gecikmeSuresi); // Gecikme stresi kadar bekleniyor
(Led, LOW); // LED séndiriiliiyor
e (gecikmeSuresi); // Gecikme sitresi kadar bekleniyor
gecikmeSuresi = gecikmeSuresi - 100; // Dediskenden her islem icin

100 degeri cikartilaiyor
}
while (gecikmeSuresi < 1000) { // Gecikme siiresi 1000’den kiiciikse

gecikmeSuresi = gecikmeSuresi + 100; // Degiskenden her islem icin
100 degeri ekleniyor

(Led, HIGH); // LED yaniyor
(gecikmeSuresi); // Gecikme stresi kadar bekleniyor
(Led, LOW); // LED séndiriiliiyor
(gecikmeSuresi); // Gecikme stresi kadar bekleniyor

#do/while

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

o
Resim 7.22: #do/while 6rnegi
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#break
o
#break do, for ve while
dongtilerinde dongii  ¢alis-
masi bittiginde déngii disina
¢tkmak icin kullanilmakta-
dir.  Switch/case yapisinda
da kullanilir. Ornekte sensor
degeri 200’den biiyiik olursa
dongii digina gikilacaketir.
o
Resim 7.23: #break 6rnegi
#continue
o
#continue do, for ve while dongiilerinde bir
satirin, islem yapilmadan gecilmesini istedigi-
miz durumlarda kullanilmaktadir. Déngiiniin
geri kalan kismini kontrol etmeye devam eder.
(@)
Resim 7.24: #continue 6rnegi
#return o
#return bir fonksiyon sonlandirilmak istenirse “return” ile
dondiirtilecek 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 kiiciik
ise sifir degerine dondiiriilmektedir. Asagida ise caligmast is- S
tenmeyen kodlarin nasil yazilacag gosterilmistir. Resim 7.25: #return érnegi
o
Resim 7.26: #return diger kullanim 6rnegi
o
#goto
#goto program akigini istenilen yone yonlendirmek icin
kullanilmaktadir. Derin i¢ ice ge¢mis dongiilerde veya “if”
mantitk bloklarindan belirli bir sartla ayrilma durumunda
kullanigli olmakta ve kodlamayi basitlestirmek icin tercih
edilmektedir. é
Resim 7.27: #goto 6rnegi
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7.8.2. S6z Dizimi
; Noktal1 Virgiil

C programlama dilinde her satir programindan sonra noktal:
virgiil konulmasi, sonlandirilmas: gerekmektedir. Noktali virgiil
konulmadigt durumlarda derleme hatasi olusmaktadir.

{} Siislii Parantez

Fonksiyonlarda, dongiilerde ve kosullu ifadelerin bildirilme-
sinde siislii parantez kullanilmaktadur. I¢ ige olan fonksiyonlarda
en digtaki siislii parantezin en bagtaki fonksiyona ait olduguna
dikkat edilmeli, aksi takdirde derleme hatasi ortaya ¢ikmaktadir.

/I Cift Slash

Program satirindan, program basinda veya herhangi bir yerde
programin ¢alisma sekli hakkinda agiklama yapmak isteniyorsa
cift slash kullanilmalidir. Cift slashtan sonra yazilanlar program
kodu olarak dikkate alinmaz. Derleyici tarafindan yok sayilir
ve mikroiglemciye aktarilmaz. Ornegi (Resim 7.30) inceleyiniz.

o7. METIN TABANLI ROBOT PROGRAMLAMA YAZILIMLARI VE ORTAMLARI o0——

|

Resim 7.28: ;noktal: virgiil

ornegi

(o]
Resim 7.29: {} siislii parantez

ornegi

(@)
Resim 7.30: / / Cift slash 6rnegi

/**/ Y1ildizlx Slash

/* Buraya yazilan her tiirlii satir, siitun dahil program olarak alinmamakta, a¢iklama olarak dikkate

alinmaktadir. */ Yukaridaki 6rnegi inceleyiniz.

#define

#define on islemci komutu olup kullanilan bir isim yerine bas-
ka bir ismin kullanimini ve degisimini saglamaktadir. Programin
derlenmesinden 6nce programcinin sabit bir degere isim vermesi-
ne izin vermektedir. “#” isaretinin kullanilmas: gereklidir. #define
deyiminden sonra hicbir noktal: virgiil veya esittir bulunmamali-

o J
Resim 7.31: #define 6rnegi

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

/)
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#include

#include Arduino icin ya-
zilmig  kiitiiphanelere erisimi
saglamak i¢in kullanilmakta-
dir. Diger bir ifadeyle tizerin-
de caligilan program disindaki
kiitiiphanelere erismek igin kullanilan fonksiyondur. Ornegin yapilan programda SPI kiitiiphanesini
kullanmak ve onun igerisindeki komutlara ulagmak istendiginde program basi tanimlanmasi (”...”) ya
da (<...>) sekilde olmak tizere iki sekilde yapilmaktadir. #include deyiminden sonra hicbir noktali virgiil
veya esittir bulunmamalidir.

Resim 7.32: #include kullanim sekli

7.8.3. Aritmetik Operatorler
= Atama Igleci

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

algiDeg = analogRead(l); // analog pin 1 in girig gerilimi algiVal de saklanmaktadir

l int algiDeg: J/ algiDeg adinl tagiyan bir tamsayl dedigkeni T

Resim 7.33: = Atama isleci kullanim 6rnegi

+ Toplama, - Cikarma, * Carpma ve / Bolme

C’de programlama yaparken matematiksel islemlerde aritmetik operatorler
kullanilir. Int ya da float (virgiillii) degerinden sonuglar bulunabilir.

Resim 7.34:

4 islem ornegi ——

% Mod

Bir tam say1 belirlenen bir béliime ayrildiginda kalanini
hesaplar. Belirli bir araliktaki bir degiskeni tutmak icin de
kullanilmaktadir.

Resim 7.35: % Mod 6rnegi

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

Kargilagtirma operatorlerinin kullanimi asagida verilmistir. Genellikle if icerisinde karsilastirma ya-
parken kullanilan operatérlerdir. “if” karsilastirma operatoriiyle birlikte kullanildiginda, belli bir de-
gerin tizerinde olup olmadig test edilir. Parantez icindeki ifadeler dogruysa parantez igindeki ifadeler
calistirtlir. Dogru degilse program kod tizerinde atlanur.
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S Resim 7.37: Kargilagtirma operatorlerinin

Resim 7.36: Karsilastirma “if” icinde kullanim gekli

operatdrlerinin

kullanim 6rnegi ——

7.8.5. Boolean Operatorleri
& & (mantiksal ve)

Boolean ifadeleri genellikle “if” yapisinin ige-
risinde ve belirli sart gerektiren durumlarda kul-
lanilmaktadir. Yalnizca her iki islem de dogruysa
“if” sart1 dogrudur. Bu durumda “if” icerisindeki
komut ¢alistrilir. Herhangi bir durum ya da ikisi
de false, yanlis sonug ise if yapisi alistirilmaz. Or- 0
nekte okul ve oku2 HIGH ise LED yanmaktadir.  Resim 7.38: && (mantiksal ve) kullanim

ornegi

|| (mantiksal veya)

Her iki islemden herhangi birisi dogruluk sar-
tini tagiyorsa if icerisindeki komut calistirilir. Or-
nekte okul veya oku2 HIGH ise led yanmakradir.

o
Resim 7.39: || (mantiksal veya) kullanim

! (mantiksal degil) ornegi

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

Resim 7.40: ! (mantiksal degil)

kullanim 6rnegi
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7.8.6. isaretci Operatorler
& Referans operatorii, * Referans dig1 operator

C programlama dilinde bazi veri yapilarinit degistirmek, bir degiskene bagvuru yoluyla gegmek igin
bu isaretgilerin kullanilmast kodun basitlestirilmesini saglamaktadir. Ornegin bazi durumlarda bir de-
giskene bir sey yapilmasi ve diger durumlarda da ayni seyin baska bir degiskene yapilmasi gereken du-
rumlarda kullanilmaktadir. Esasen iki farkli degisken tizerinde 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.

Resim 7.41: & Referans ve * Referans disi operatér kullanim 6rnegi

7.8.7. Bitsel Operatoérler
& (bitsel ve)

Bitsel operatérler hesaplamalarini degiskenle-
rin bit diizeyinde gergeklestirir. Bitsel ve, isleme
giren bitlerin ve’sini verirler. Yani her iki giris biti
de 1 ise, sonug 1; aksi halde sonu¢ 0 olmaktadir.
Ornegi inceleyiniz.

Resim 7.42: & (bitsel ve) kullanim 6rnegi

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

| (bitsel veya)

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

Resim 7.44: | (bitsel veya) kullanim 6rnegi

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

Bu operator, “bitsel ve” operatd-
riine ¢ok benzemektedir. Yalnizca
o pozisyon i¢in her iki giris biti 1
oldugunda verilen bir bit pozisyonu
icin 0 olarak degerlendirilir. Ornek-
leri inceleyiniz.

o
Resim 7.46: / (bitsel xor) kullanim 6rnegi

(o)
Resim 7.47: A (bitsel xor) 2. kullanim 6rnegi

~ (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.

Resim 7.49: ~ (bitsel degil) 2. kullanim 6rnegi 4T

Resim 7.48: ~ (bitsel degil)

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.

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.

Resim 7.51: ++ (arttirma) ve -- (azaltma) kullanim 6rnegi

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

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

Bu operatorler degisken tizerinde baska bir sabit veya degiskenle matematiksel islem yapmak igin
kullanilmaktadir. Ornegi inceleyiniz.

o
Resim 7.53: += (birlesik artirma), -= (birlesik ¢ikarma), *= (birlesik ¢carpma),

/= (birlesik bélme) ve %= (birlesik mod) kullanim &rnekleri

&= (bitsel lojik ve)

Bitsel Lojik Ve degiskendeki belirli bitleri LOW
(ditsiik) durumuna zorlamak igin genellikle bir degis-
ken ve bir sabitle kullanilir. Buna programlama kila-
vuzlarinda "temizleme" veya "sifirlama” bitleri den-
mektedir. Bitsel Lojik Ve bir degiskenin geri kalanin:
degistirmeden birakmak, degiskenin O ve 1 bitlerini
stfirlamak (sifira ayarlamak) icin kullanilmaktadir.

o
Resim 7.54: &= (bitsel lojik ve) kullanim

ornegi

|= (bitsel lojik veya) I

Bitsel Lojik Veya bir degiskende belirli bitlere "ayar" (1 olarak
ayarlanir) yapmak icin genellikle bir degiskenle ve bir sabitle kul-
lanilmaktadr.

o
Resim 7.55: |= (bitsel lojik veya)
\\ kullanim 6rnegi ——
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7.9. Arduino Tumlesik Gelistirme Ortaminin “Degisken” Yapisi

7.9.1. Sabitler

Sabitler Arduino dilinde 6nceden tanimlanmuis ifadelerdir. Programlarin okunmasini kolaylagtirmak
icin kullanilirlar. Sabitler gruplar halinde siniflandirilmaktadir.

HIGH | LOW

Okuma veya yazma yaparken dijital
pine verilen aktif veya/pasif olma duru-
munu ifade eder. HIGH ile pin ¢ikist
aktif edilirken, LOW ile pin ¢ikisi pasif
yapilmakeadir. Pim aktif hale getirildi- Resim 7.56: HIGH | LOW kullanim 6rnegi
ginde (HIGH yapildiginda) 5 Volt ile
calisan kartlarda 3 volttan daha yiiksek bir voltaj mevcutken 3.3 Vol ile ¢alisan kartlarda 2 volttan
daha yiiksek bir voltaj bulunmaktadir. LOW durumunda ise (LOW yapildiginda) 5 Volt ile ¢alisan bo-
ardlarda 3 volttan daha disiik bir voltaj mevcutken 3.3 Volt ile calisan boardlarda 2 volttan daha diisiik
bir voltaj bulunmakrtadir.

INPUT | OUTPUT

Temelde dijital pine verilen mo-
dunun giris ya da ¢ikis olacagi belir-
lenmektedir. Dijital pinler INPUT,
INPUT_PULLUP, veya OUTPUT
olarak kullanilabilmektedir. Dijital

pinlerin elektriksel davranist pin- ] .
Mode() ile degistirilebilmektedir, ~ Resim 7.57: INPUT | OUTPUT kullanim drnegi

LED_BUILTIN

Arduino kartlarinin bir ¢ogu, 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 o

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 tiimiiyle Boolean anlaminda dogru
olarak tanimlanir.

o
Resim 7.58: True | False kullanim 8rnegi
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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 tamsay sabitleri taban 10 (ondalik) tamsayilar olarak kabul edilirler,
ancak diger tabanlara say1 girmek i¢in 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 * 8A2) + (0 * 8A1) + 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 harfletle (A, B, C, D, E, F) temsil edilmektedir.

0x101 == (1 * 16A2) + (0 * 161) + 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:
belirtmek icin U, L imzasiz veri tiirii kullanilmaktadir.

v’ Sabiti imzalamamus bir veri bicimine zorlamak icin bir ‘v’ 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

Tamsay 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 s6zctigii yalnizca islev o)
bildirimlerinde sadece fonksiyon ta-
nimlanirken kullanilir. Bu islevin ¢ag-
rildigy isleve herhangi bir bilgi déndiir-
memesi beklenmez. Yani fonksiyonun
deger dondiirmeyecegi anlamina gelir.

(o]
Resim 7.59: void kullanim 6rnegi

boolean

Bir boolean dogru veya yanlis ol-
mak tizere iki degerden birini tutar. 0 veya 1 degerlerini “true” ve “false” olarak alur.

o
Resim 7.60: boolean kullanim 6rnegi

char

Bir karakter degeri saklayan (1 bayt bellek alan) veri tipidir. Karakter verisini tanimlamak i¢in kul-
lanilmaketadir. Karakter harfleri, tek l

urnak isaretleriyle yazilir: ‘A’ (birden

fazla karakter icin cift tirnak kullani- T
lir: "ABC"). Ancak karakterler say1 ola-  Resim 7.61: char kullanim 6rnegi
rak saklanir.

_/
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unsigned char

1 baytlik bellegi kaplayan isaretsiz bir veri tirtidiir. Bayt l | |
veri tiirdl ile aynidir. 0-255 arast deger alir. 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.

J] 5

Resim 7.63: byte kullanim 6rnegi

int

Tamsayilari saklamak i¢in kullanilan birincil veri tii-
ridiir. 16 bit islemcilerde -32,768 ile 32,767 arast 32 bit
islemcilerde ise -2,147,483,648 ile 2,147,483,647 arasin-

da degisen veri saklanabilir.

. . 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.

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.

Resim 7.66: word kullanim 6rnegi —T

long

Sayi saklamak i¢in genisletilmis boyut degiskenleri-
dir ve 32 bit (4 bayt), -2,147,483,648 ile 2,147,483,647
arasinda degisen degeri saklar. Tamsayilar kullanili-
yorsa sayilarin en az biri “long” olmali ve bir “L” tara-
findan takip edilmelidir.

Resim 7.67: long kullanim 6rnegi

unsigned long

Unsigned long degiskenler say1 saklamak igin 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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o
Resim 7.68: unsigned long kullanim 6rnegi

short

Short, 16 bitlik (2 baytlik) bir veri tirtdiir. -32,768
ile 32,767 arasinda degisen degeri saklar.

o
Resim 7.69: short kullanim 6rnegi

float

Ondaliklr sayilar icin kullanilan veri tiiriidiir. On- 0
dalikli sayilar, tamsayilara gore daha yiiksek ¢oziiniirlii-
ge sahip olduklari icin genellikle analog ve siirekli de-
gerleri yaklasurmak icin kullanilirlar. Ondalik sayilari
3.4028235E + 38 ile -3.4028235E + 38 arasinda olabilir-

ler. Bunlar 32 bit (4 bayt) bilgi olarak saklanirlar. %
Resim 7.70: float kullanim 6rnegi ——

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 tabanli kartlarda 4 bayt yer kaplar.
Arduino Due'da “double” 8 bayt (64 bit) hassasliga sahiptir.

string - char array

Yaz1 verisi depolamak i¢in kullanilir. Karakter dizisidir. Metin dizeleri string ile gosterilir. Yandaki
gosterimlerin tiimii gecerli kullanim sekillerine 6rneketir.

o

Resim 7.71: string - char array kullanim 6rnegi /
/_./—’ 147 ._/




substring()

String, igindeki kelimeden kag karak-
ter alacagini belirtmek igin kullanilir.

String — object Resim 7.72: substring() kullanim 6rnegi

String sinifi, metin dizelerini karakter dizilerinden daha karmasgik yollarla kullanilmasina ve degis-
tirilmesine olanak tanir. Dizeler bir araya getirebilir, onlara eklenebilir, alt dizeler aranip degistirilebilir.
Basit bir karakter diziliminden daha fazla bellek kullanir ancak daha kullanislidir.

array

Bir dizi, bir dizin numarasiy-
la erisilen degiskenlerin bir top-
lamidir. Diger bir ifadeyle her
birine indeks numarasi ile ulagi-
lan ayni tiirdeki veri toplulugu-
dur. Dizi, bilgisayar belleginde
ayni isim altinda genellikle ayni
tipten ¢ok sayida veriyi bir arada
saklayan veri yapisidir. Yandaki
yontemlerin tiimi, bir diziyi olusturmak (bildirmek) i¢in kullanilabilecek gecerli bigimlerdir.

o
Resim 7.73: array kullanim ornegi

v Bir dizi “mylnts”'de oldugu gibi dizi baslatilmadan tanimlanabilir. Burada 6 farkls “int (integer)”
veri tipinde deger tanimlamasi yapilmistir.

v" “myPins”"te agikca bir boyut segmeden bir dizi tanimlanmistir. Bu durumda derleyici elemanlar:
sayar ve uygun biiyiikliikte bir diziyi otomatik olarak olusturur.

v" “mySensVals” rneginde oldugu gibi dizi baslatabilir ve boyutlandirabilir.

v’ char tiiriindeki bir diziyi bildirirken, gerekli bog karakteri tutmak icin fazladan bir eleman gerek-
mektedir.

v" Tanimlamis degiskenlere erisim igin koseli paran-
tez ile degiskenin sira numarast belirtilmektedir.
Yani basta tanimlanan yada bos birakilan indis’i
cagirma islemi gerceklestirilmektedir. Dikkat edil-
mesi gereken nokta indisin ‘0" dan basladigidur.
Yani 6rnekte yazdigimiz 5 farkli degeri olan “my-  Resim 7.74: array’in For dongiisiinde
SensVals” kiimemizde 4 numarali elemana erismek
icin koseli parantez i¢inde [4] degilde [3] yazilma-
lidir. Ornekte “mySensVals” kiimemize 1. elaman
olarak 10 degeri atanmustir. Yine ayni diziden 4 numarali deger (2) alinmigtir.

kullanim 6rnegi

Dizilerin for déngiilerinde kullanimi i¢in yukaridaki sekli inceleyip, asagidaki 6rnegi uygulayiniz.
Asagida verilen 6rnekte Arduino UNO’nun 2, 3, 4 ve 5 numarali dijital pinlerine bagli dért LED’in s1-
rayla bir saniye araliklarla yanip sirayla sénmesini kontrol eden array uygulamasi yer almaktadir. Ardu-
ino UNO’ya LED baglanularini yaptktan 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 dediskeni LED sayisi kadar
artiriliyor

{

pinMode (pinLEDS[m], OUTPUT); // LED'lerin bagli oldugu
pinler cikis olarak ayarlaniyor

}

}

void loop()

{

for(int m = 0; m < LEDsayisi; m++) // m dediskeni LED sayisi kadar
artiriliyor

{

digitalWrite (pinLEDS[m], HIGH); // LED'le sirayla yaniyor

elay (1000); // 1 sn bekleniyor

}

for(int m = LEDsayisi - 1; m >= 0; m--) // m deJiskeni LED sayisi

kadar azaltilaiyor

{
igitalWrite (pinLEDS[m], LOW); // LED'le sirayla sondurtliyor
jelay (1000); // 1 sn bekleniyor

}
}

7.9.3. Donusumler
char()
Herhangi bir degeri char veri tiiriine dontistiiriir. j

Resim 7.75: char() kullanim 6rnegi
byte()

Herhangi bir degeri byte veri tiiriine doniis-
tirdr. |
Resim 7.76: byte() kullanim 6rnegi

/)
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int() i [ 1

Herhangi bir degeri int (integer-tam say1) veri tiirine doniistiiriir.  Resim 7.77: int() kullanim
ornegi
word()

Herhangi bir degeri word veri tiiriine doniistiirtir ya da iki bayt $ |
bir kelime olusturur. Kelime olusturuken word (h, 1) seklinde ifade
edilir. Burada H: sézctigiin dist sirast (en soldaki), L: sézciigiin en

Resim 7.78: word() kullanim

i

dusiik (en sagdaki) baytini ifade eder. ornegi
long() i |
Herhangi bir degeri long veri tiirtine déntistiiriir. Resim 7.79: long() kullanim
ornegi
float

Herhangi bir degeri float veri tiiriine dontistiiriir.

L—o

Resim 7.80: float() kullanim 6rnegi

7.9.4. Degisken Kapsamlari

static

Statik olarak tanimlanan degiskenler yalnizca bir isleve ¢agrildi- é |
ginda (o isleve 6zel) ilk kez olusturulur ve baglatilirlar. Bu degiskenler L i
sonra silinmeyip bellekte tutulmaktadir ve daha sonra kullanilmak Resim 7.81; static kullanim

istendiginde yeniden olusturulmadan bellekten ¢agirilmaktadir. ornegi

L

volatile

Volatile ile tanimlanan degiskenler Arduino mikro kontrolo- l
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

L

const

Const degisken tirii diger tiim degiskenler gibi kullanilir.

Olusturulan degiskenler sabitlenirler ve degerleri daha sonradan O !
degistirilemezler. Resim 7.83: const kullanim

i

ornegi
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7.9.5. Yardimcilar

sizeof()

Sizeof isleci, herhangi bir tipteki degisken
tiriiniin bayt sayisini (degiskenin ka¢ bayt
oldugunu) verir veya bir dizinin isgal ettigi
toplam bayt sayisint dondiiriir. Yandaki prog-
ram bir seferde bir karakterlik bir metin dizi-
si yazmaktadir. Metnin ifadesini degistirerek
deneyiniz.

(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 tiitleriyle
birlikte kullanilmalidir. Yani kullanilabilmesi i¢in programa #include <avr/pgmspace.h> kiitiiphanesi
eklenmelidir.

Resim 7.85: PROGMEM kullanim 6rnegi T

7.10. Arduino Tumlesik 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.

(o)
Resim 7.86: pinMode() kullanim 6rnegi
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digital Write()

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.

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.

(o]
Resim 7.87: digitalRead() kullanim &rnegi

7.10.2. Analog Giris Cikislar
analogReference()

Analog giris i¢in kullanilan referans voltajint (yani giris araliginin istii olarak kullanilan degeri)
konfigiire etmek icin kullanilir. Secenekler sunlardir:

v DEFAULT: Arduino bordlarinda ¢alisma 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 gegerlidir. Mega
katlar harigtir.

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 igin
kullanilir. Arduino Uno’da 6 adet, Mini ve Na-
no’da 8 adet ve Mega’da 16 adet 10 bit analog
sinyali dijitale donistiiren gevirici bulunmaktadir.
Okuma iglemi analog bir girisi dijitale gevirerek
yapilmaktadir. Bu 0 ile 5 volt arasindaki giris vol-
tajlarin 0 ile 1023 arasinda tam say1 degerlerine
boliinmesi anlamina gelmektedir. Boylece 5 volt /O
1024 iinite veya birim bagina 0,009 volt (4,9 mV) Resim 7.88: analogRead() kullanim 6rnegi  —
okuma arasinda bir ¢oziiniirlik saglamaktadir.

Giris aralig1 ve ¢oziiniirliik, analogReference() kullanilarak degistirilebilmektedir. Yandaki 6rnekte orta
ucu analog pine (A1) takilmis bir potansiyometrenin gevrilmesi sonucu elde edilen voltaj seri ekrandan
okunmaktadir.

analogWrite() -PWM

Bir pine bir analog deger (PWM) yazar. Bir LED'i farkl parlakliklarda aydinlatmak veya gesitli hizlar-
da bir motoru siirmek i¢in kullanilabilir. Belirtilen gorev dongiisiinda kararlt bir kare dalga olusturulur.
Cogu pim iizerindeki 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.

o

Resim 7.88: analogWrite() -PWM kullanim 6rnegi
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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 tabanli
kartlarda geriye doniik uyumluluk i¢in varsayilan olarak 10 bit (0-1023 arasindaki degerlerler dondii-
riir). AnalogWriteResolution(), analogWrite() islevinin ¢oziintirligiinii ayarlar. AVR tabanlt kartlarla
geriye doniik uyumluluk i¢in varsayilan 8 bit'dir (0-255 arasindaki degerler). Arduino Due ve Zero 12-

bit ¢oztintirliigiinde olduklar: i¢in 0 ile 4095 arasinda ¢6ziiniirlitk saglamaktadir.

7.10.3. Gelismis Giris Cikiglar
tone()

Kare dalga iiretilmesine olanak saglar. Istenilen
pin istenilen frekansa ayarlanabilmektedir. Verilen
sinyal %50 gorev dongiisiine sahiptir. Gérev don-
giisti 1 periyot boyunca HIGH ve LOW kalma sii-
residir. Zil sesleri ¢almak icin pin bir piezo ziline
veya baska bir hoparlore baglanabilir.Bir seferde
yalnizca bir ton tretilebilir. Farkli bir pinde zaten
bir ton ¢aliyorsa, tone() ¢agrisinin etkisi olmaya-
caktr. Yandaki 6rnegi uygulayiniz.

noTone()

tone() ile tiretilen kare dalgay1 sonlandirmaya ya-
rar. Higbir ton tiretilmediginde hicbir etkisi olmaz.

shiftOut()

(o]
Resim 7.90: tone() ve no tone()

kullanim 6rnegi

Her seferinde bir bayt veri kay-

dirir. En biiytik (en soldaki) veya en
kiigiik (en sagdaki) onemli bitten
baslanir. Her bit bir veri pinine ya-
zilir ve daha sonra bit bulundugunu
belirtmek icin bir saat darbesi bir
saat pinine uygulanir. Bu sekilde 8
bitlik veri tek bir seri giris pininden
girilir ve islem sonucunda seri olarak
girilen veri paralel ¢ikiglardan alinir.
Bu islem i¢in 6zel islemci (74HC595
Shift Register Entegresi) kullanilir.
Gorevi Arduino’da az sayida dijital

ctkis pini kullanarak ¢ok sayida veri-

o
yi kontrol etmeyi saglamakuur. Resim 7.91: shiftOut() kullanim 6rnegi
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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) 6nem-
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 uygulamasi daha hizlidir ama sade-
ce belirli pinler tizerinde ¢alisan bir SPI
kiitiiphanesiyle saglanmaktadir. Gorevi
Arduino’da az sayida dijital giris pini kul-
lanarak ¢ok sayida veriyi kontrol etmeyi
saglamakur.

byte incoming = shiftIn(dataPin, clo-
ckPin, bitOrder) seklinde yazilir. dataPin:
Data pinini belirler. clockPin: Clock pi-
nini belitler. bitOrder: Bitleri kaydirmak
icin hangi sira ile baslanacagini belirler
(MSBFIRST: En biiyiik bitten baslanaca-
gini, LSBFIRST: En kiigiik bitten bagla-
nacagini belirler).

pulseln()

Bir pin tizerinde bir sinyalin (HIGH veya LOW) oldu-
gunu belirlemek i¢in kullanilir. Ornegin deger HIGH ise,
pulseln() pinin HIGH konumuna gelmesini bekler, zaman-
lamaya baslar, sonra pinin LOW olmasint bekler ve zaman-
lamay1 durdurur. Sinyalin uzunlugu mikrosaniye cinsinden

dondiirtilmektedir.

o

Resim 7.92: shiftIn() kullanim 6rnegi

o

Resim 7.93: pulseln() kullanim

ornegi
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7.10.4. Gecikmeler
millis()

milis, program basladiktan sonra gegen milisaniye say1si-
n1 belirlemek icin kullanilir. Yaklagik 50 giin sonra bu siire
stfirflanmaktadir. Komutun kullaniminda herhangi bir para-
metre bulunmamaktadir. 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 akisini milisaniye cinsinden duraklatmak igin 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
siiren olaylarin zamanlamast igin delay() kullanilmasina uygun degildir. Yanda verilen yanip sonen

LED 6rnegini inceleyiniz.

o

Resim 7.94: millis() kullanim
ornegi

o

Resim 7.95: micros() kullanim

ornegi

o

Resim 7.96: delay() kullanim 6rnegi
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delayMicroseconds()

Programi parametre olarak belirtilen siire boyunca (mikro saniye olarak) duraklatmak igin kullani-
lir. Su anda dogru bir gecikme i¢in iiretilen en biiylik deger 16383'tiir. Bu islev 3 mikro saniye ve tizeri
araliklarla ¢ok dogru caligir. Birkag bin mikrosaniyeden daha uzun olan gecikmeler i¢in bunun yerine
delay() kullanilir. Asagidaki 6rnegi inceleyiniz.

o
Resim 7.97: delayMicroseconds() kullanim 6rnegi

7.10.5. Matematiksel islevler
min()

X ve y sayisal degerlerinden en kiiciik olanint segmek i¢in kullanilir. min() genellikle bir degisken
araliginin alt ucunu sinirlamak igindir. Asagidaki 6rnegi inceleyiniz.

max()

X ve y sayisal degerlerinden en biiyiik olanint se¢mek i¢in kullanilir. max()genellikle bir degisken
araligin tist ucunu sinirlamak icindir. Asagidaki 6rnegi inceleyiniz.

Resim 7.98: min() ve max() kullanim 6rnegi

abs()

Bir saymnin mutlak degerini hesaplamak
icin kullanilir. Say1 sifirdan kiigiikse pozitif
degerini, sifirdan biiyiikse ayni1 say1y1 verir.

Resim 7.99: abs() kullanim 6rnegi



constrain()

Bir say1y1 belirli araliklarla sinirlamak i¢in kullanilir. constrain(x,a,b) seklinde tiim veri tiirleri i¢in
kullanilir. x: herhangi tiirdeki bir say1, a: alt aralik, b: iist aralik. Ornekte sensér degeri 10 ile 150 ara-
sinda sinirlandirilmigtir. Sensor degeri 10°dan kiigiikse ¢iktr 10, 150°den biiytikse 150 olur. 10 ile 150
arasinda bir deger ise o deger ¢ikti olarak kullanilir.

l 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 tamsayr matematigi kullanir,
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

v' fromLow: Degerin gecerli araliginin
alt sinirt

v" fromHigh: Degerin gecerli araliginin
st sinirt

v" toLow: Degerin hedef araliginin alt si-
nir1

o
v’ toHigh: Dgerin hedef araliginin ist si-  Resim 7.101: map() kullanim 6rnegi
niri

Yanda verilen érnekte sensérden okunan deger 0 ile 1023 arasindadir fakat 0 ile 255 arasinda bir
degere dontistiiriilmekeedir.

pow()

Bir sayinin {stsel kuvvetini almak igin 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 say1si, exponent: Ustsel kuvvet. Yanda “for déngiisii” bo-
yunca bir degiskenin katlanarak kuvvetini alan bir 6rnek verilmistir.

Resim 7.102: pow() kullanim 6rnegi
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sqrt()
Bir sayinin karekokiinii hesaplamak igin kullanilir. l | | ])

Say1 herhangi bir veri tiiriinde olabilir.

Resim 7.103: sqrt() kullanim 6rnegi

7.10.6. Trigonometri islevleri

Trigonometrik islemlerin yaptirilabilmesi i¢in “math.h” kiitiiphanesinin kullanilmasi gereklidir. K-
tiiphane #include “math.h” seklinde kullanima alinir.

sin()

Bir aginin siniisiinii radyan cinsinden hesaplar. Sonug -1 ile 1 arasinda olacaktir.

cos()

Bir aginin kosinusiinii radyan cinsinden hesaplar. Sonug -1 ile 1 arasinda olacaktir.

tan()

Bir aginin tanjantni radyan cinsinden hesaplar. Sonug negatif sonsuzluk ile pozitif sonsuzluk ara-
sinda olacakeur.

Resim 7.104: Trigonometrik islev 6rnekleri

7.10.7. Karakterler

Bir karakterin ne tiir bir karakter oldugunu kontrol etmek i¢in 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 bosluk 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-
digini kontrol eder.

isHexaDecimalDigit(): Bir ka-
rakterin gecerli heksedesimal (onal-
tlik) 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 c¢ok
uzun ve rastgele iken daima aynidur.
Uretilen bir dizi siranin farkli olma-
st istendiginde rastgele say1 ireteci,
baglantisiz bir pin lizerinden (ana-
logRead() gibi) oldukea rastgele bir
girdi ile baglatilabilir. Rastgele say:
tiretilirken bir Seed degeri alinir. Bu
algoritmalarla uzun bir say1 listesi he-
saplanir. Seed belirtilmezse su anki
zaman alinir ve sayilar hep ayni si-
rada rastgele olarak iretilir. Yandaki
ornek 0 ile 249 arasinda rastgele say:
tiretmektedir.

(o]
Resim 7.106: randomSeed()

kullanim 6rnegi —
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random()

Minimum ve maksimum olarak belirtilen sayilar arasinda
rastgele sayilar iiretmek icin kullanilir. Uretilen bir dizi sira-
nin farkli olmasi istendiginde rastgele say1 tireteci, baglantisiz
bir pin tizerinden (analogRead() gibi) oldukea rastgele bir gir-
di ile baglatilabilir. Yandaki 6rnek 10 ile 39 arasinda rastgele
say1 iiretmektedir.

O
Resim 7.107: random() kullanim

ornegi

7.10.9. Bit ve Bayt’'lar
lowByte(): Bir degiskenin (6rnegin bir sozciik) diisiik sirali (en sagdaki) bayt: icin kullanilir.

highByte(): Bir kelimenin st sira (en soldaki) baytini (veya daha biiyiik bir veri tiiriiniin en diisiik
ikinci baytini) aytklamak 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 i¢in 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 baska bir
programin ¢alistirtlmasi igin kesmeler kullanilir. Arada galistirilan program komutlari yerine getirildik-
ten sonra ana program kaldig1 yerden devam eder. Arduino'da farkli 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 i¢in kullanilir, (interrupts() komu ile yeniden etkinlestirilebilir). Yan-
da kullanim sekli gosterilmektedir.

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 dnceden belirlenmis bir alt
programin galistirilmasini saglamak i¢in kullanilir. Kullanilan Arduinonun tiiriine gore dijital pinler-
den bazilar1 attachlInterrupt pini olarak da islev gormektedir. Asagidaki tabloda farklt Arduino model-
lerine gore kullanilabilir attachInterrupt pinleri listelenmistir.

Dijital Pin Interrupt

Kart Turleri
Int.0 Int.1 Int.2 Int.3 Int.4 Int.5

Uno, Nano, Mini ve diger 328 temelli kartlar 2 3

Mega, MEga2560, MegaADK 2 3 18 19 20 21
Micro, Leonardo, diger 32u4 temelli kartlar 0 1 2 3 7

Zero 4. harig tiim pinler

Due Tum dijital pinler

0,1,4,56,7,8,9 A1, A2

interrupt numarasi = pin numarasi

MKR1000 Rev.1

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 ¢iktiginda 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.

Yukaridaki 6rnekte bir Led, buton ile kontrol edilmektedir. Bunun i¢in 1 adet interrupt, CHANGE
modunda kullanilmistir.

(o]
Resim 7.109: attachInterrupt() kullanim 6rnegi—
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detachlnterrupt()
Verilen kesmeyi kapatmak i¢in kullanilir. Devredist birakilacak kesmenin pin numarasi parantez
icine girilmelidir

Timer Interrupt

Zaman kesmesi (timer in-
terrupt), belirli siire aralikla-
rinda belirli gorevlerin yapila-
bilmesi icin kullanilir. Ornegin
bir Led'in saniyede bir yakip
sondiiriilmesi isleminde. Bu
islem icin loop fonksiyonunun
kullanilmasi yerine, zaman
kesmesinin  kullanilmast ile
kesme her saniyede bir Ardu-
ino'ya haber vererek, LED’in
yakilip sondiiriilmesini sag-
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 sondiirmektedir.

7.11. Arduino Tumlesik Gelistirme Ortaminda Seri Haberlesme
Arduino kartlarinda seri iletisim TX / RX pinleri ve USB araciligiyla gerceklestirilir.

Seri baglanti Arduino karti ile bir bilgisayar veya diger cihazlar arasindaki iletisim i¢in kullanilir.
Tim Arduino kartlari, en az bir seri porta (ayn1 zamanda UART veya USART olarak da bilinir) sa-
hiptir. Dijital pin 0 (RX) ve 1 (TX) tizerinden ve ayrica bilgisayar tizerinden (USB) araciligyla iletisim
kurulabilir. Bu nedenle USB kullanildig: siirece, dijital giris veya ¢ikis icin 0 ve 1 numarali pimler
kullanilamazlar. Bir Arduino kartiyla iletisim kurmak icin Arduino ortaminin dahili seri monitérii de
kullanilabilir. Bu amagla arag ¢ubugundaki seri monitor diigmesi tiklanarak ve “begin()” ¢agrisinda
kullanilan ayni baud hizi segilmelidir. Birgok seri haberlesme fonksiyonu bulunmaktadir. Burada temel
olanlara yer verilmistir.

Serial.begin()

Bilgisayar ile Arduino arasinda seri iletisimi baglatmak i¢in kullanilir. Seri veri iletimi i¢in veri hizt
saniyedeki bit say1st (baud) cinsinden ayarlanir. Veri kaybr 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 gonderilen
verileri hiz1 olarak segilebilir.

if (Serial): Belirtilen seri portun hazir olup olmadigini gosterir.

Serial.available(): Seri baglanti noktasindan okumak icin kullanilabilir bayt (karakter) sayisini 6g-
renmeyi saglar.
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Serial.availableForWrite(): Yazma islemini engellemeden seri arabellege yazilabilecek bayt (karak-
ter) sayisint 6grenmek icin kullanilir.

(o]
Resim 7.111: if(Serial)ve Serial.begin kullanim sekli

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 say1st (baud) cinsinden ayarlamak igin
kullanilir.

Serial.end(): Seri haberlesmeyi devre dis1 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 i¢in 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 icin kullanilir.

Serial.println(): Veriyi seri porta okunabilir ASCII metni olarak yazdirmak i¢in kullanilir. Fakat
sonuna satir sonu ekleyerek alt satira gegmesi saglanir.
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Serial.read():Gelen seri iletim verilerini okumak icin kullanilir.

Serial.readBytes(): Karakterleri seri porttan bir arabellege okumak icin 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 i¢in kullanilir.

Serial.setTimeout(): Serial.readBytesUntil (), Serial.readBytes (), Serial.parselnt () veya Serial.par-
seFloat () islevlerini kullanirken seri veri beklenecek maksimum milisaniye degerini ayarlamak icin
kullanilir. Varsayilan stire 1000 milisaniyedir.

Serial.write(): Ikili verileri seri baglant1 noktasina yazmak icin kullanilir. Bu veriler bir bayt veya
bayt serisi olarak gonderilir.

o
Resim 7.113: Serial.write() kullanim sekli

serial Event(): Veri mevcut oldugunda cagirilmasi icin kullanilir. Bu verileri okumak i¢in 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, ulasabilecekleri maksimum hizlari ve kullanim gekilleri 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 hizi1 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 tiirlerine gére SDA
ve SCL pinleri asagidaki tabloda gosterilmistir.

Arduino Kart Tiirti SDA Pini SCL Pini
Arduino Uno Ad 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 igin 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 i¢in #include ile <Wire.h> kiitliphanesinin eklenmesi
gereklidir. Haberlesmenin tiim hat boyunca hatasiz bir sekilde saglanabilmesi icin SDA ve SCL hatlari,
pull-up direnglerle VCC hattina baglanmalidir.

o
Resim 7.114: I°C veri yolu baglant1 sekilleri

Asagidaki 6rnekte, robotik uygulamalarda yaygin olarak kullanilan MPUG050 3 eksenli gyro ve
3 eksen agsal ivme 6lger 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 baglanmast yeterlidir. Uygulama
dersin sitesinde 7.12.1. numarastyla yer almaktadir. Uygulamay1 indirerek test ediniz. Gerekli kiitiipha-
neyi https://github.com/jrowberg/i2cdevlib/tree/master/Arduino/MPUG050 adresinden indirebilirsiniz.
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o
o
Resim 7.115: I°C veri yolu uygulama 6rnegi
7.12.2. SPI Veri Yolu
SPI (Seri Cevresel Araytiz - Seri- o

al Peripheral Interface), Arduino'nun
destekledigi senkron (veri alma ve
gonderme isleminin es zamanli ola-
rak gergeklestirildigi) seri haberlesme
protokolidiir. Veri iletimi tek yonlii
olarak saglanmaktadir. Ozellik ve kul-
lanim olarak I*C ile oldukc¢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 igin 4 adet
pin kullanilmaktadir.

Master ve cevresel cihazlara bag-
lanan MOSI (Master Out Slave In), ©

Resim 7.116: SPI veri yolu baglant1 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 gevresel 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 ¢evresel 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
baglar. 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 aldigt 6rnek bir
SPI haberlesme hatt: gosterilmistir. Bu hatlarin baglandigi SPI pinleri Arduino tiiriine gore degisiklik
gostermektedir. Arduino tiirlerine gore degisen bu pinler asagidaki tabloda verilmistir.

i SS SS
Ardulho Kart MOS| MISO SCK N
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. Kiitiiphanenin 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-
Inilir.

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 adini SPI kitapligina kaydetmek i¢in kullanilir.

SPLsetClockDivider(): SPI veri yolu haberlesmesinin saatini sistem saatine gore 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 eszamanli 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

o
Resim 7.117: SPI veri yolu uygulamasi master 6rnegi

Slave Kodu

O
Resim 7.118: SPI veri yolu uygulamasi slave 6rnegi /
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7.13. Kutaphaneler

Arduino kiitiphaneleri belirli gorevleri yerine getirecek bilesen bilgilerini iceren yapilardir ve bu ya-
pilari sayesinde yapilacak islemlere daha kisa yoldan ve komut karmasast olmadan ulagilmasini saglarlar.
Diger bir ifadeyle bu kiitiiphaneler sayesinde mikrodenetleyiciler ve kullanilan bilesenler ayrintili olarak
bilinmese de kolayca programlanabilmektedir. Arduino projelerini olusturan elektronik bilesenler, ¢e-
sitli sensorler, motorlar, LCD ekranlar, butonlar gibi ¢ok fazla sayida ek elemana ihtiya¢ duymaktadir.
Bu elemanlardan bir ¢ogu ise kendi igerisinde bagli bagina bir yapiya, ¢alisma orgiisiine sahiptirler. Bu
elemenlarin Arduino ile kullanimi, o eleman tarafindan yapilacak is i¢in gerekli kodlamanin da prog-
ramci tarafindan yapilmasini gerektirmektedir. Bu gerekliligin saglanmasini, bu elemanlar ile Arduino
programlamasininin birlegtirilmesi ve aralarinda koprii gorevi gorecek yapilarin olusturulmasi gorevi
kiitiiphaneler tarafindan gerceklestirilmektedir. Kiitiiphanesi olmayan bilesenler icin 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. Kiitiiphaneler igeriginde belli basli ek komutlar ve degiskenler
igerirler. Programa eklenen bir kiitiiphane ile bu kiitiiphane iceriginde bulunan komutlar ve degiskenler
hazirlanan program tizerinde kullanima hazir hale gelmektedir.

o
Resim 7.119: Arduino IDE'de kiitiiphane ekleme

Belli basl: giincel kiitiiphaneler Arduino IDE ile yiiklii halde gelmektedir. Bunlar IDE penceresinde
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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 kartlart okumak ve yazmak i¢in 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: ki Tel Arabirimi (TW1I / I>C veri yolu iizerindeki cihaz veya sensorlerden) veri almak ve
gondermek icin kullanilmaktadir.

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 algilayicilar: ve akttiatorleri 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 gesitli 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.
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7.14. Dasunelim / 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 baslayiniz. Sonra uygun bilesenleri biraraya getirerek gerekli baglantilar: hazirlayiniz. Son
olarak da kod yazmaya geciniz. Zorlandiginiz durumlarda ¢6ziim ve kontrol i¢in érneklere 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 sekillerini, baglantt 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 kiitiiphaneler 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 bolen, iki uglu bir elemandir. R harfi ile sembolik olarak gosterilir
ve birimi Ohm (Q)'dur. Ornek uygulamalarda LED’lerin ve gerekli olan diger bilesenlerin korunmasi
icin kullanilmistir.

Yapilan 6rnek uygulamalarda; Arduino IDE programu ile gelen hazir rneklerden, Internette yer alan
actk kaynak uygulamalardan ve algilayicilar icin hazirlanan 6rnek programlardan da yararlanilmistr.
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. Baglantlar asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmistir. LED’ler
diisiik giigle ¢alistiklart ve zarar gdrmemeleri iin uygun bir direngle baglanmalidir. Ornek uygulamada
220 ohm (Q) direng kullanilmistir.

172’:\\



o7. METIN TABANLI ROBOT PROGRAMLAMA YAZILIMLARI VE ORTAMLARI o0——

o
Resim 7.120: LED yakma uygulamas: breadboard ¢izimi

7.14.2. PWM LED Uygulamasi

Arduino’nun 3 ve 5 numarali pwm pinlerine baglt 2 LED’in ¢alistig1 siirece 151k seviyesinin artarak
yanmasi saglayan bir uygulama hazirlayiniz. Baglanular asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde goste-
rilmigtir LED’ler diisiik giigle calistiklar: ve zarar gormemeleri igin uygun bir direngle baglanmalidir.
Ornek uygulamada 2 adet 220 Q direng kullanilmistir.

o
Resim 7.121: PWM uygulamasi 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 numaralt
pwm pinlerine baglayarak RGB LED’in kirmizi, yesil, mavi, sar1, camgobegi ve beyaz renklerde veriler
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strayla yanmast saglayacak bir uygulama hazirlayiniz. Baglantilar asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde
gosterilmistir RGB LED’ler diisiik giicle calistiklari ve zarar gérmemeleri i¢in uygun bir direngle bag-
lanmalidir. Ornek uygulamada 3 adet 330 Q direng kullanilmistr.

o
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 baglantisi asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde
gosterilmektedir. Ornek uygulamada 100 kiloohm (kQ) potansiyometre kullanilmistir.

o
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 1s1g1n parlakligt ayarlanabilmelidir. Potansiyometre ve LED’in Arduino
ile baglantist asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmektedir. LED’ler disiik giigle galistiklar: ve
zarar gormemeleri i¢in uygun bir direngle baglanmalidir. Ornek uygulamada 220 Q direng ve 100 kQ
potansiyometre kullanilmistir.

o
Resim 7.124: Potansiyometre ile PWM LED uygulamasi breadboard ¢izimi

7.14.6. Buton ile LED Yakma Uygulamasi

Arduino’nun 4 numarali dijital pinlerine bagli bir buton kullanilarak 2 numaral: dijital pinine bagli
LED’in kontrol edilmesini saglayacak bir uygulama hazirlayiniz. Baglantlar asagidaki breadboard ¢izi-
mi tizerinde gosterilmigtir. LED’ler diisiik glicle ¢alistiklart ve zarar gormemeleri igin uygun bir direngle
baglanmalidir. Ornek uygulamada LED igin 220 Q, buton igin 10 kQ direng kullanilmigtir.

o
Resim 7.125: Buton uygulamasi breadboard ¢izimi
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7.14.7. Isik Algilayici Uygulamasi

Sinyal ¢ikis pini Arduino’nun Al numarali analog pinine bagl bir 1s1k algilayicist (LDR) kullanarak
151k algiladigr zaman, 151810 siddetine gore 2 numarali dijital pine bagli LED’i siirekli olarak yakip s6n-
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 yanmasinit aydinlikta
sonmesini saglayiniz. LDR algilayicinin algiladigi 1sik siddetini belirleyerek, okunan deger sizin belir-
leyeceginiz degerden kii¢iik olunca LED’in yanmasini degilse (biiytikse) sonmesini saglayiniz. Isik algi-
layicinin Arduino ile baglantisi asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gésterilmektedir. LED’ler diisiik
giicle galistiklart ve zarar gérmemeleri i¢in uygun bir direngle baglanmalidir. Ornek uygulamada LED
icin 220 O, LDR i¢in 10 kQ direng kullanilmistir.

o
Resim 7.126: Isik algilayici 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 asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmektedir. LED’ler
diisiik giigle calistiklart ve zarar gormemeleri igin uygun bir direngle baglanmalidir. Ornek uygulamada
LED icin 220 Q direng kullanilmustir.

o
Resim 7.127: Engel kacinma uygulamas: breadboard ¢izimi
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7.14.9. PIR Algilayici Uygulamasi

Sinyal ¢ikis pini Arduino’nun 2 numarali dijital pinine bagli bir PIR algilayicist kullanarak canli
algiladig1 zaman 4 numarali dijital pine bagli LED’i yakan bir uygulama hazirlayiniz. PIR algilayicinin
Arduino ile baglantsi asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmektedir. LED’ler disiik giigle ¢a-
listiklart ve zarar gormemeleri i¢in uygun bir direngle baglanmalidir. Ornek uygulamada 220 Q direng
kullanilmuigtir.

o
Resim 7.128: PIR algilayici uygulamasi breadboard ¢izimi

7.14.10. Sesle LED Kontrol Uygulamasi

Sinyal ¢ikist Arduino’nun AO 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 asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmektedir.
LED’ler diisiik giigle alistiklart ve zarar gormemeleri igin uygun bir direngle baglanmalidir. Ornek
uygulamada 220 Q direng kullanimistur.

o
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.

o
Resim 7.130: Buzzer uygulamasi breadboard ¢izimi

7.14.12. DC Motor Kontrol Uygulamasi

Mortor siirticiiye bagli bir ¢ift motoru ileri, geri, saga ve sola hareket ettirip durduran bir motor kont-
rol uygulamast hazirlayiniz. Bu amagla farkli motor siirticti 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 giig kaynag: ile motorlarin beslenmesini saglayiniz. Bu amag igin hazir-
lanan 6rnekte L9110 motor siiriicii karti kullanilmigtir. Siirtictintin A-IA girisi Arduino’nun 3 numarali
dijital pinine, siirticiiniin A-IB girisi Arduinonun 4 numarali dijital pinine, siirticiiniin B-IA girisi
Arduino’nun 5 numarali dijjital pinine, siiriiciiniin B-IB girisi Arduino’nun 6 numarali dijital pinine
baglanmalidir. Motor siiriiciiniin Arduino ve motorlarla baglantisi 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 sayisi kadar adim atmasini saglayacak adim motor kontrol uygulamasi hazirlayiniz. Bu amag icin
hazirlanan érnekte 28 BYJ-48 rediiktorlii adim motor ve ULN2003A adim motor siiriicii kart: kullanil-
mugtir. Daha gii¢lii adim motor kullanilacaksa Arduino UNO’nun zarar gérmemesi igin 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 numaral: dijital pinine baglanmistir. Adim motor baglantist
icin kart tizerinde konnektor bulunmaktadir. Adim motor siiriiciiniin motor ve Arduino ile baglantisi
asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmekredir.

o
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 uygulamast 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
sinirlandirilmast gerektigini dikkate aliniz. Servo motorun ve potansiyometrenin Arduino ile baglantist
yukaridaki breadboard ¢izimi iizerinde gosterilmektedir. Ornek uygulamada 9 gramlik standart bir
servo motor ile 100 kQ potansiyometre kullanilmistir.

o
Resim 7.133: Servo motor kontrol uygulamasi breadboard ¢izimi
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7.14.15. Is1 Algilayicisi Uygulamasi

Sensor ucu Arduinonun Al numarali analog pinine bagli bir 1s1 algilayicisi kullanilarak ortam 1sisint
olgmeyi saglayacak bir uygulama hazirlayiniz. Ortam 1sist bilgisi Arduino IDE seri port ekranindan
okunmalidir. Bu amag i¢in hazirlanan érnekte LM34 1s1 algilayicist kullanilmigtir. Ist algilayicisinin
Arduino ile baglantist asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmistir.

o
Resim 7.134: Is1 algilayic1 uygulamasi breadboard ¢izimi

7.14.16. Nem-Isi Algilayicisi Uygulamasi

Sensér ucu Arduino’nun 3 numarali dijital pinine bagli bir nem-isi algilayicisi kullanilarak iginde
bulunulan ortamin nem ve 1sisint 6lgmeyi saglayacak bir uygulama hazirlayiniz. Uygulamada algilay:-
cinin dogru sekilde ¢alismast igin 4.7k’lik bir direncin gizimde gosterildigi gibi sensor ucu ile besleme
voltaji (5 Volt) arasina baglanmasi gerekmektedir. Ortamin nem ve 1s1 bilgisi Arduino IDE seri port
ekranindan okunmalidir. Bu amag i¢in hazirlanan 6rnek uygulamada 4.7 kQ dire¢ ve DHT11 nem-isi
algilayicisi ile buna ait https://github.com/RobTillaart/Arduino/tree/master/libraries/ DHTIib adresinde
bulunan kiitiiphane kullanilmistir. Nem-is1 algilayicisinin Arduino ile baglantist yukaridaki breadbo-
ard ¢izimi tizerinde gosterilmistir.

o
Resim 7.135: Nem-1s1 algilayict uygulamasi breadboard ¢izimi
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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 baglanmigtir. Olgme 2 ile 200 cm aralig igin sinirlandirilmali ve mesafe bilgisi Arduino
IDE seri port ekranindan okunmalidir. Baglantilar asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmistir.

Ayni devre tizerinde yapacaginiz ikinci mesafe 6l¢gme uygulamasinda ise ayn1 ultrasonik algilayicinin
tetik (trig) ve okuma (echo) pini bitlestirilerek, 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”
kiitiiphanesi kullanilmalidir.

o
Resim 7.136: Ultrasonik algilayict uygulamasi breadboard ¢izimi —

7.14.18. ivmesélcer Uygulamasi

[vme 6lgerin X ekseni sinyal ¢ikisi Arduinonun A0, Y ekseni sinyal ¢ikist Arduino’nun Al ve Z
ekseni sinyal ¢ikisi Arduino’nun A2 numarali analog pinlerine bagli ivmedlger algilayicist kullanarak
3 cksenli ivme 6lgme uygulamasi hazirlayiniz. Bu amagla farkli ivmedleer agilayicilart kullanilabilir.
Bu amag i¢in hazirlanan 6rnek uygulamada ADXL335 ivmedlcer algilayicist kullanilmigtir. Okunan 3
eksen ivme bilgisi Arduino IDE seri port ekranindan okunmalidir. Ivmedlger algilayicisinin Arduino ile
baglanusi 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 algilayici kullantyorsaniz Arduino’nun 5 Volt pinine baglayiniz.

o
Resim 7.137: lvmedlger uygulamast breadboard gizimi
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7.14.19. Aci6lcer Uygulamasi

Sinyal ¢ikislart Arduinonun A4 (SDA) ve A5 (SCL) numarali analog pinlerine bagli gyro ve iv-
medleer algilayicist kullanarak bir aci6lger uygulamast hazirlayiniz. Bu amagla farkli gyro algilayicilar
kullanilabilir. Bu amag i¢in hazirlanan 6rnekte MPU-6050 algilayici kartt kullanilmigtir. Bu tizerinde 3
eksenli bir gyro ve 3 eksenli bir agisal ivmedlger bulunan 6 eksenli bir IMU algilayici kartidir. Okunan
ac1 bilgisi Arduino IDE seri port ekraninda gosterilmelidir. Algilayicinin Arduino ile baglantisi asagida-
ki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmektedir. Bu kartin bazi gesitleri 1.8 ile 3.6 Volt arasindaki dogru
akim ile ¢aligmaktadir. Bu 6zellikteki kartlarin gii¢ girisi Arduinonun 3.3 Volt pinine baglanmalidir.

o
Resim 7.138: Acidlger uygulamasi breadboard ¢izimi

7.14.20. Cizgi izleyen Robot Uygulamasi

DC Motor kontrol uygulamasinda kullandiginiz motor ve motor siiriiciisiine ¢izgi takip algilayici-
larini da ekleyerek bir ¢izgi takip uygulamasi hazirlayiniz. Bu amagla farkli motor, motor siiriicii karti
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 uygulamay: gurup
halinde hazirlamaniz daha uygun olacaktir. Hazirlanan 6rnekte 6 voltla ¢alisan rediikeorlii iki adet dc
motor, L9110 motor siiriicii kart1 ve iki adet TCRT5000 cizgi takip algilayicist kullanilmigtir. Motor
siiriiciiniin A-IA girisi Arduino’nun 3 numarali dijital pinine, siirticiiniin A-IB girisi Arduino’nun 4
numarali dijital pinine, siiriiciiniin B-IA girisi Arduino’nun 5 numarali dijital pinine, siiriiciiniin B-IB
girisi Arduino’nun 6 numarali dijital pinine baglanmustir. Sol ¢izgi algilayicinin sinyal pini 7, sag cizgi
algilayicinin sinyal pini Arduinonun 8 numarali dijital pinine baglanmigstir. Algilayicilar ile motor sirii-
cliniin Arduino ve motorlarla baglantisi asagidaki breadboard ¢izimi tizerinde gosterilmektedir.

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 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) Ttum komutlar virgiil (,) ile biter. Fakat blok baslatan ifadelerden sonra virgiil kullanilmaz
¢) Programda kullanilan bazi degiskenler ve bilgi tipleri bildirilmelidir
d) Programin baginda kullanilacak kiitiphaneler aktiflestirilmeli /cagrilmalidir

e) Agiklamalar “\\V" ve “\* *\ ” (birden fazla satir icin) ile yazilabilir

3. Arduino uygulamalarinda kullanilacak elektronik bilesenler icin asagidakilerden hangi-
sinin kullanilmasi uygulamalarin hizls, kolay ve en 6nemlisi lehim yapmadan yapilmasina
olanak taniyacaktir?

a) Breadboard (Devre Tahtasi)
b) Delikli pertinaks

c) Baskili devre

d) Konnektor

e¢) Jumper

4. Arduino IDE igin asagida verilen ifadelerden hangisi tam olarak dogru degildir?
a) Kod yazim editoridiir
b) Tumlesik bir derleyicidir
o) 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()
o) serial.begin()
d) digitalRead()
e) 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) A2veA3

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) S5ve6

c 7ve8

d) 9vel0

e 11vel2
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1. ROBOT VE ROBOT MiMARISi o——

1. internet ve Web Servisleri

Arkadaslar biliyorum ki bilgisayarda oyun oynamay1 ¢ok seviyorsunuz. Ozellikle gevrimici oyun
oynamak daha heyecan verici sanirim. Akilli cihazlarin da hayatimiza hizla girmesiyle bazilarimiz i¢in
gittigimiz her yerde oyun oynamak vazgecilmez bir tutku oldu. Bununla birlikte bilgisayar ya da mo-
bil cihazimizi acugimizda Internet’i bilgi aramak, aligveris yapmak, arkadaglarimizla sohbet etmek,
arkadaglarimizin paylagimlarini begenmek, paylasgimlara yorum yazmak ve daha bir¢ok farkli amagla
kullaniyoruz degil mi? Peki hi¢ diisiindiiniiz mii? Internet nasil alisir, nasil gelistirilir? Acaba siz de bir
Internet sitesi yapabilir misiniz? Gelin ilk olarak Internet’in nasil ¢alistigina yanit arayalim.

Web Tarayicilari

Internet’e baglanmak icin hepimiz birer web tarayicist (browser) kullantyoruz. Fakat kullanmis 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).

Safari 14.9%

Internet Explorer & Edge

Firefox

Sekil 1: Web tarayicilarinin diinya genelinde ytizde olarak kullanim grafigi

Bir web tarayicist bizim goériintiilemek istedigimiz siteyi ya da kaynagy, sitenin yiikli 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 hetp://www.google.com yazdiniz ve site agildi.
* 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 gésteren adresleri IP adresleridir.
Google'nin Tiirkiye web sitesinin ipsi 216 58 209 195tir. Akilda daha kalict olmast 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. Dolayist 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,
animasyonlar1 goriintiileme ve bu kaynaklar izerinde 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 basladi. Bu Internet teknolojisi ise Web 2.0 olarak adlandirilmaktadir. Web
2.0 ile caligan bircok ornek verebileceginizi diisiiniiyorum. Biraz ipucu ister misiniz? “Paylagim” size
ne ifade ediyor? Facebook, Instagram, Youtube, Vikipedia ... Bunlara benzer daha bir¢cok 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 ici 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 sayfalar
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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pildigini gorebiliyorsunuz. Iste bu web teknolojisi de akillt 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 Karsilastirma
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2. isaretleme Diline Giris (HTML)

Internet’in nasil calistigt 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 i¢in yesil butona tikliyoruz. Ya da QR Kodunu mobil
aygitinizdan okutabilirsiniz (Bkz. Sekil 4).

Sekil 3: www.w3schools.com editorii

I1. NotPad++ Editorii: Cesitli dilleri destekleyen ticretsiz kaynak kodu diizenleyicisidir. hteps://
notepad-plus-plus.org/ adresinden kisisel bilgisayariniza indirip kolayca kurulum yapabilirsiniz.

Sekil 4: Notpad ++ editériiniin genel goriiniimii

Editorler hakkinda bilgi sahibi olduk. Simdi galisma dizinimizi hazirlayalim. Oncelikle, masaiistiine
ismimize ait bir dizin olusturalim. Yapacagimiz biitiin uygulamalari dosya uzantisi .html olacak sekilde
(Or: “dosyaismi”.html) bu dizin igerisine kaydedecegiz.
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HTML

HTML, Hiper Metin Isaretleme ya da Bigimlendirme Dili (Hyper Text Markup Language) olarak
Tiirkge’ye gevrilmistir. Web sitesi olusturmak icin kullanilan standart dildir. [lerleyen boliimlerde baska
dillerle de tanisacagiz. Simdi, HTML kodlarinin nasil ¢alisugini kavramaya ¢alisalim.

Resimdeki kodu istediginiz bir editérii kullanarak yaziniz.

Dikkat!

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?

Kodlari ¢alistiriniz ve ekran ¢iktisint inceleyiniz.

* Sadece siyah renkteki yazilarin ¢ikti olarak sunuldugunu fark ettiniz mi?

* <!-- - jsaretleri 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 ¢eken herhangi bir resme sag tiklayarak resim adresini kopyaliyoruz.
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Dikkat!

*  Yesil renkteki yazilarin web sayfasinda goriintiilenmedigini fark ettiniz mi?

* <> isaretleri arasina birden fazla kod yazilabildigini fark ettiniz mi?

Kodu ¢alistirdiginizda resim ve yazinin alt alta oldugunu géreceksiniz. Peki bunlari yan yana nasil
getirebiliriz? Bunun bir¢ok yolu var. Fakat baglangi¢c asamasinda oldugumuz igin sadece resmi saga ya
da sola yaslamamizi saglayan float komutunu gérecegiz.

* Resim eklerken resmin genisligi (width) ve yiiksekligini (height) belirtmek icin style kodunu
kullanmistik.

* Resmi saga ya da sola yaslamak icin de yine bu kodun icerisine float:left; kodunu ekliyoruz ve
kodu test ediyoruz.

»

style kodu icerisinde birden fazla kod yazarken kodlar arasina

isareti eklendigini fark ettiniz mi?
style="witdh:200px;height:150px;float:left;”

* Eger kodu calistirdiysaniz resim ile yazinin bitisik durdugunu fark etmis olmalisiniz. Resim ve
yazi arasinda bogluk birakmak istedigimizde ise margin:50px; komutunu style kodu igerisine
ekliyoruz.

 Fakat bu kez resmin tistiinde-saginda-solunda ve altinda bosluklar olustu. Biz sadece yaz:1 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.

Kodlayici1 Gérevi

* margin-top, margin-left, margin-right, margin-bottom komutlarinin ne ise yaradigini kesfet-
meye calisiniz.

Bagka Bir Sayfaya Baglant1 (Link) Verme

Oncelikle bu islem igin gerekli olan kodumuzu tantyalim. HTML ile sayfalar arast baglantt (link)
vermemizi <a> </a> kodu saglar.

Bu iki kod arasina, tizerine tikladigimizda bizi farkli bir sayfaya yonlendirecek metni ya da resmi

ekliyoruz.

o 2. ROBOT TURLERI VE EGITSEL AMAGLI ROBOTLAR0———
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Daha sonra href ile yonlendirilecek sayfay1 yaziyoruz.

Yonlendirilen sayfanin farkls bir sekmede agilmasini istiyorsak target="_blank” kodunu kullaniyoruz.

Kodlayict Gérevi 1

 Simdi siz de <a target="_blank|_self|_parent|_top|framename"> komutlarinin ne ise yarayabi-
lecegini kesfediniz.

Kodlayict Gérevi 2

* Herhangi bir resmin tizerine tiklandiginda okulunuzun web sitesine yonlendirme saglayan
kodu yaziniz.

Tim Beurners Lee Web'i icat ettiginden bu giine kadar hem Internet kullanicilarinin hem de kodla-
yicilarin ihtiyaglart degismistir. Buna yonelik olarak Web’i programlarken kullanmis oldugumuz diller
de kendilerini giincellemektedir. Suan en giincel html stiriimit HTMLStir. Eski HTML siirtimlerin-
de siteyi tasarlamis oldugunuz kodlarin bazilari farklt web tarayicilar: tarafindan desteklenmiyordu.
HTMLS5, tiim modern tarayicilarda desteklenir. Ayni zamanda tek bir dogru kodlama sekli yoktur.
Asagidaki kodlarin hepsi en son giincel tarayicilar tarafindan calistirilabilir. Béylece 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 HTMLS5’e, var olan etiketler (kodlar) disinda etiketler yaratabiliriz (Ornegin isminizi bir etiket
olarak kodlayabilirsiniz.). Bu 6zellik, kodlayicilara kendilerine 6zgii kodlama yontemleri gelistir-
melerine olanak saglar.
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* HTMLS, bir web sayfasinin farkli boliimlerini tanimlamak igin yeni anlamsal etiketler sunar.
Anlamsal etiket; <video>, <form> gibi icerigi 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 bircok farkli tiirden kaynak alabilir.
HTMLS5 ile <header>, <nav>, <section>, <article>, <footer>, <figure>, <mark>, <details>, <prog-
ress>, <dialog> gibi yeni anlamsal elementler sunulmakrtadir. $imdi bu elementleri tantyalim.

<header> </header> <article> </artice>

<footer> </footer>

Genellikle baslikl
tematik bir icerik
gruplandirmasidur.
Bir anasayfa giris,
icerik ve iletisim

Forum yazisi, blog
yazist, gazete maka-
lesi gibi. Bagimsiz,
kendine yeten igeri-
gi belirtir.

bilgileri gibi boliim-
lere ayrilabilir.

<figure> </figure>
e = e O .
<figcaption></figcaption>
8 8

Igerigi (yan bar gibi)
bir kenara koyar.

Gezinim baglanu-
larin1 belirtir.

<dialog> </dialog>

Goérevin ilerlemesini
temsil eder.

Kullanicinin goriin-
tilleyebilecegi veya
gizleyebilecegi ek
ayrintilari tanimlar.

1. UYGULAMA
Notpad++ editoriinde asagidaki basamaklari takip ederek kodlama yapalim.

1) ilk olarak genel sayfa yapisini olugturuyoruz.

//:'199



\

Yukardaki kodu inceledigimizde sayfamiz bir béliim (<section>) ve altbilgiden (<footer>) olusuyor.
Boliim igerisinde bir baslik etiketi (<header>), iki makale igerigi etiketi (<article>) var. Altbilgi icerisinde
ise yine bir baslik ve gezinim etiketi (<nav>) var.

2) Simdi béliim igerigini kodluyoruz.

—> Boliimiin baglik etiketi igerisine bir resim eklemek i¢in ilk olarak <figure> etiketini actik. 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 bashigini
ekledik. Son olarak makale metnini <p> etiketi igerisine ekledik ve <article> etiketini kapattik.

Kodlayici Gérevi
e <hl> <h2> <h3> <p> etiketlerinin ne ise yaradiklarini test ediniz.

* Kodunuzu bu etiketler olmadan tekrar ¢alistiriniz. Ne tiir farkliliklar oldugunu gézlemleyiniz.

3) Simdi de sayfanin alt bilgisini kodluyoruz.
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Altbilgi ( <footer> )etiketi igerisinde baslik ve gezinim baglantlari yer aliyor. Gezinim baglantlarini
<nav> etiketi igerisine yazdik. Baglanular1 daha dnce 6grenmis oldugumuz <a> etiketi ile verdik. Simdi
sira sizde kodlamaniz sonucunda asagidaki gibi bir ¢ikt1 elde etmis olmalisiniz.

2. UYGULAMA
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Kodlayici Gérevi

* <dialog open> etiketi icerisindeki open kodunun ne ige yaradigini kesfediniz.

COKLU ORTAM iCERIK EKLEME

Sitenize HTMLS5 ile eklemis oldugunuz mp4 video ve mp3 ses bi¢imleri su anki mevcut tarayicilar
tarafindan galistirabilir. Kodlamaya gegmeden 6nce Internet’ten sitenize eklemek istediginiz bir video
ve sesi kendi isminizle olusturmus oldugunuz dizine indiriniz.

1. UYGULAMA

Kodlayici Gérevi

* Video ya da ses etiketleri icerisinde ¢esitli kodlar yazilabilir. Bu kodlarin iglevleri asagidaki
tabloda verilmistir. Bu kodlar test edelim.

Video, Audio  controls  controls Kontrol butonlarinin gériintiilenecegini belirtir.

Video, Audio  loop loop  Her defasinda tekrar baglayacagini belirtir.

Video poster URL  Kullanicr oynat diigmesine basana kadar gosterilecek bir resmi 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.

Bu durumda kodlamanin yapildig1 dosyanin kayit edildigi dizin ayni olmalidir. Dizinler farkl: ise
asagidaki sekilde kodlama yapilmalidir.

Peki, youtube gibi bir sosyal ag sitesinden sitemize video eklemek istendiginde ne yapilabilir? Iste
bu durumda HTML5’teki <video> etiketi yerine baska kodlara ihtiya¢ duyulur. Ciinkii sosyal video
paylasim sitelerinin ¢alisma mantigi mp4 video bicimlerinden farklidir. $imdi 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
tic farkli yontemle bu videoyu site sayfasina eklenecektir.

2. UYGULAMA

Bu uygulama ile youtube’daki bir videoyu ti¢ 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 baglatma.
Loop=1 : Video bittiginde tekrar baslat.

Controls=1 : Video kontrol butonlarint goriiniir yap.

PROJE SABLONUNUN OLUSTURULMASI

Ogrenilenleri tekrarlamak ve yeni kodlar 6grenmek amaciyla érnek bir site sablonu iizerinde galisi-
lacaktir. Sablonun ana sayfast Sekil 5’teki gibidir.
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Sekil 5: Ornek bir anasayfa goriiniimii

[lk olarak simdiye kadar 6grenilenlerden hareketle, yazilabilecek kodlar, Resim 5’teki gibi bir go-
riintii elde etmek igin yeterli olmayacaktir. Bunun icin HTMLS5 kodlari ile sitenin ana ¢erceveleri olus-
turulmaya ¢aligtlacaktir. Daha sonraki tinitede ise CSS kodlar1 kavrandiginda site resimdeki gibi bir
goriintiiye kavusturulabilecektir.

Site Basligi Ve Dil Kodlamasi

—> Yeni bir kodla kargilastik. <head> etiketi arasina yazilan kodlar, sayfanin genel ayarlarinin yapildig:
béliimdiir. Bu etiket icerisinde,

N\
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* <title> ile tarayici sekmesinde sayfanin bagligini gériintiileyebiliriz.

* <meta> ile hangi dil igeriginin kullanilacagini belirtebiliriz (UTE-8 Tiirkge karakterlerin de des-
teklenmesini saglar.).

* <style> ve <script> ile farklt dosyalar: sayfaya baglayabiliriz. Bu konuya ilerleyen tinitelerde degi-
nilecektir.

Site Banner’i ve Gezinim Linklerinin Olusturulmasi

—> Daha onceden div elementinin anlamsal olmayan yani igerigi her tiirden element alabilen bir ele-
ment oldugu bilinmektedir. Burada id = “hgroup” olan bir div elementi olusturulmugtur. Bu boliim
ilerleyen agamalarda sitenin logo ve agiklamasinin bulundugu yer olacak.

Yeni Kodlar

—» ¢ Form etiketi: Kullanicidan veri girisi almamizi
saglayan, tiim elementleri bir arada toplayan ger-
cevedir.

——> o Fieldset: Birbiri ile iliskili elementleri bir arada

toplayan bir ¢ercevedir.

e ul ve li: Madde isaretli metinler olusturmamizt
saglayan elementlerdir. Birlikte kullanilan; <ul>
madde isareti konulacak metin gruplarini, <li> ise
her bir maddeyi igerir.
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Kodlayici Gérevi
* Kullanicinin veri girisi yapmasina olanak saglayan kag tiir <input> nesnesi vardir?
e Ipucu: <input type="2">

* Madde imlerinin gériiniimiini nasil degistirebiliriz?

e Ipucu: <ul type="2">

Sitenin Slayt Resmi ve Ana icerik Béliimiiniin Olusturulmasi

a) Sitenin Slayt Resminin Olusturulmasi
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b) Sitenin Ana icerik Béliimiiniin Olusturulmasi

//:' 207



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>

Goriildiigii tizere » simgesi &raquo; kodu ile elde edilir. Bu tiirden kodlar var-
lik isimleri olarak adlandirilir. Benzer sekilde birgok simgenin varlik ismi vardir.
Yandaki QR kodlu baglantida® simgelerin kargiliklarina gelen kodlar bulunabilir.

Sitenin Alt Bilgi Bolumunun Olusturulmasi

Y

Bu iinite sonunda HTMLS ile site sablonunun ana ¢ergeveleri olusturuldu. Béylece iinitedeki ka-
zanimlara yonelik kodlama 6rneklerini uygulama firsati oldu. $imdi yapilan kodlamalari, index.html
seklinde kendi isminizle olusturdugunuz dizinin (klasoriin) icerisine kaydediniz.

2 heeps://www.w3schools.com/charsets/ref_html_entities_4.asp
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3. STiL SAYFALARINA GiRIi$

Proje olarak gelistirilen web sitemizde su ana kadar sadece HTML kodlar: kullanildi. Fakat tasarla-
maya calisilan web sayfast ile suana kadar yapilanlar karsilagtirildiginda yapilacak ¢ok islemin oldugu
gorilir.

Bu béliimde site gorsel olarak yukaridaki resme benzetilmeye ¢aligilacaktir. Bunun igin kullanilacak
kodlama Cascading Style Sheets (CSS)’ dir. CSS, bir HTML belgesinin stilini yani HTML &gelerinin
nasil goriintiilenecegini agiklar. Su an en yeni standart1 CSS3’tiir. Her yeni standart kendinden 6nceki
tiim standartlar1 destekler. $Simdi sekildeki gibi bir goriintii elde etmek icin ilk CSS kodlamasi yapila-
caktr. CSS kodlamanin ti¢ yontemi vardir.

CSS'iN YAZILACAGI YERE GORE KODLAMA YONTEMLERI

1. HTML Etiketleri icinde CSS Kodlama

Dikkat!

*  Bu ydntemle yapilan bicimlendirme sadece kodu yazilan elemente uygulanir. Simdi sizde </
body> kapatma etiketinden 6nce bir p etiketi ekleyiniz ve i¢erigini doldurunuz. Sonra test ediniz.
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2. Bir Stil Blogu (<style></style>) icerisinde CSS Kodlama

*  Bu yontemle yapilan bigimlendirme, 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. Harici Bir Stil Dosyasi iginde CSS Kodlama

Bu yontemde sadece stil kodlart *.css (6r: temel.css) seklinde kaydedilir. Daha sonra web sayfasinin
head béliimii igerisine css uzantili kaydedilmis dosya, baglanti verilir.

*  Bu yontemle yapmis oldugunuz bigimlendirme 2. yontemle ayni islemi yapar. Yani bigim,
kodu yazdiginiz tiim elementlere uygulanir.

o kodun-

daki href igeriginde temel.css dosyasindan once 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.

Bu kodlama yontemi tek bir css kodu ile sayfanizdaki benzer etiketlerin ayni sekilde goriintiilenme-
sine olanak saglar. Yukaridaki 6rnegimizi ele alacak olursak, sayfamizdaki hl etiketli tiim elementler
icin benzer bi¢imlendirme uygulanmigtir. Bazi hl etiketli elementlerin farkli bigimlendirmeye sahip
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olmasi isteniyorsa ilk olarak “HTML etiketleri icinde CSS kodlama” yontemi kullanilir. Fakat bu yon-
tem ¢ok kullanish degildir.

Kullanilacak diger bir yontem ise, “Elementin Ozelliklerine Gére CSS Kodlama” dur.

ELEMENTIN OZELLIKLERINE GORE CSS KODLAMA

HTML elementlerinin ozelliklerine gére css kodlama yontemini agiklamadan énce, “Elementin
Ozellikleri” bilinmelidir. Asagidaki HTML kodlarint incelendiginde etiket isimleri disinda kirmiz1 eti-
kete 6zgii ozellikler (kirmizi renkli) oldugu goriilecektir. Bu 6zelliklerden id ve class tiim etiketlerdeki
ortak 6zelliktir.

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 igin id’ye gére kodlama yaparken “#” simgesi, class’ a gore kodlama yaparken “” simgesi
ile baglanur.

Herhangi bir kodlama y6énteminin kullanilabilmesi igin 6nce, bigcimlendirme yapmak istenilen eti-
kete id ya da class 6zellikleri 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 http://okulunuz.com olacak sekilde bir se¢im yaparak bigimlendirilebilir.
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i¢ ice Gegmis CSS Kodlama
Son olarak, igige ge¢mis css kodlama 6rneklerini inceleyelim. Ornek:

* Sadece header elementi igerisindeki class 6zelligi “renkli olan elementleri nasil bigimlendirilir?

* Sadece section elementi igerisindeki article elementi igerisinde olan h1 elementini nasil bigim-
lendirilir?

* Sadece footer elementi igerisindeki google sitesine link verilmis a elementleri nasil bigimlendi-
rilir?
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*  Class ozelligi “renkli” olan iki p elementinin birbirinden farkli bicime sahip oldugunu farkettiniz mi?

o Iki h1 elementinin birbirinden farkli bigime sahip oldugunu farkettiniz mi?

* Ayni footer elementi igerisinde olup farkli 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 olusturmakrtadir.

216:\\



o 3. EGITSEL ROBOTTA MEKANIK BiLESENLER o——

Site Sablonundaki Temel Cercevelerin Bicimlendirilmesi

Sablonumuzda, body etiketi i¢cerisinde banner, content ve footer olmak {izere {i¢ ana gergeve olustu-
rulmugtur. Simdi bu boliimlerin her biri igerisindeki etiketler i¢in sablona uygun sekilde bicimlendirme
yapilacaktir.

Banner Cercevesinin Bicimlendirilmesi

“banner” cergevesinin html kodlarini agarak en tsteki div elementinin class ozelligi “cercevel”,
sitenin logosunun ve agitklamasinin bulunacagi div etiketinin id 6zelligi “logogrup” olarak degistirilir.

Simdi en distaki elementten baslayarak en igteki elemente dogru banner cergevesinin CSS ayarlari
yapilabilir.
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Sekil 6: Header cergevesinin goriiniimii

Content Cercgevesinin Bicimlendirilmesi

“content” gergevesinin html kodlarini agarak etiketlere verilen id ve class 6zellikleri asagidaki gibi
degistirilir.
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Simdi en digtaki elementten baslayarak en icteki elemente dogru content ¢ercevesinin CSS ayarlari yapilir.

_/
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Sekil 7: Content gergevesinin goriiniimii

Footer Cercevesinin Bicimlendirilmesi

Son olarak “footer” gergevesinin html kodlari agilir ve en tisteki div elementinin class ozelligi “cerceve3”
degistirilir. Diger etiketler anlamsal elementler oldugu icin 6zel bir id ya da class belirtmeye gerek yoktur.

Simdi en distaki elementten baglayarak en igteki elemente dogru footer gergevesinin CSS ayarlari yapilir.

_/
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Sekil 8: Sitenin genel goriiniimi
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4. ETKILESIM
Simdiye kadar HTML kodlari ile olusan bir site sablonu, CSS kodlar: ile gorsel hile 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?

C)rnegin;

* Her hangi bir HTML elementi icerisinde yazili olan bir metni degistirebilir mi?

* Yada bir div elementinin arka plan rengini degistirebilir mi?

Iste, kullanicilarin bu tiirden islemleri gerceklestirebilmesi igin HTML ve CSS kodlar1 yeterli olma-
yabilir. Bunun igin farkli kod yapilarina gereksinim duyulur. Bu noktada Javascript:

* HTML igerigini degistirebilir.

e HTML niteliklerini degistirebilir.

* CSS stilini degistirebilir.

* Bu islemleri mantiksal sinamalara gore de yapabilir. Ornegin siteyi ziyaret eden kullanici harf

yerine metin girisi yaptiysa, uyari gosterebilir.

Ozetle, HTML web sayfalarinin igerigini tanimlamak, CSS web sayfalarinin bi¢imini belirlemek,

Javascript ise web sayfalarinin davranigini programlamak igin kullanilir. Peki Javascript kodlart nereye

eklenir. Daha 6nce goriildiigii tizere, farkli CSS kodlama ydntemleri gibi Javascript kodlama yontemleri
de vardur.

Javascript Kodlama Yéontemleri

islevsel Olmayan Kullanimi
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Head Elementi Arasindaki Kullanimi

A

Body Elementi Arasindaki Kullanimi

A
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Dis Bir Dosyaya Baglanti Verilerek Kullanimi

Simdi bu yontemlerden bazilarini kullanarak senaryo temelinde kodlama yapilacaktir.

HTML iCERIGi DEGISTIRME

Javascriptle HTML igeriginin degistirilebileceginden bahsedilmistir. Web sayfamizda bir buton ara-
ciligiyla giincel tarih ve saatin gosterilmesi bu tiirden uygulamalara bir 6rnek olarak verilebilir.
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Asagidaki ekran goriintiisiinde “Goster” butonuna her tiklandiginda butonun altundaki saat de de-
gismektedir.

HTML NITELIKLERINi DEGISTIRME

Haurlanildig: tizere, Heml sayfalar: etiketlerden olugmakeadir. 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 dontistiirmek mimkiindiir.

Kullanici Butona Tiklamadan Once Kullanici Butona Tikladiktan Sonra

_/
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CSS DEGISTIRME

HTML sayfalari bi¢imlendirilirken CSS kullanilmigstir. Bu bicimlendirme 6zelliklerini de kullani-
cilarin eylemlerine gore (Ornegin bir butona tikladiginda ya da bir veri girisi yaptiginda) Javascriptle
degistirmek mimkiindiir.
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Simdiye kadar Javascript kullanarak basit etkilesimli kodlamalar yapildi. Artik hedefi daha yiik-
seklere tagimanin sirast gelmedi mi sizce? Hatirlarsaniz, javascript’ de mantiksal sinamalara gore islem
yapilabileceginden bahsedilmisti. Ornegin

e 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 baglig1 altinda javascript’ de mantiksal sitnama yapilmasina olanak saglayan kontrol yapilart
goriilecektir.

if-else kontrol yapis1

Simdi, bir senaryo {izerinden if-else kontrol yapisi kullanilacaktir. Ornegin  siteye giris zamanina
gore kullanictya “Giinaydin”, “Iyi giinler” ya da “Iyi aksamlar” mesajt veren bir kodlama yapilacaktir.
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SWITCH KONTROL YAPISI

Simdi bir senaryo iizerinden switch kontrol yapist kullanilacakeir. Ornegin siteye hangi giinde giris
yapildiginin mesajini veren bir kodlama yapilacakeir.
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Kodlayici Gérevi

* Kontrol yapilarinda kullanilan kodlar test edildiginde sayfa agilir agilmaz javascript kodlarinin
calistig fark edilecektir. Daha 6nceki 6rneklerde 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.

Tekrarl (Dongu) Yapilar

Diger programlama dillerinde oldugu gibi, Javascript’ de de ayni kod her seferinde farkli 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 Dongiisii

1-100 arasindaki sayilarin 3’e ya da 5’ boliinenlerini yazdiran javascript kodlamast
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While Déngiisii

1 den n’ e kadar olan sayilarin toplami
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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 sayusi ile toplam sayilari bir anlam ifade edebilecek sekilde birlestirilmistir.
Javascript, bu kodlar1 web sayfasi igerisine sadece yazmakla gorevlidir. Bu kodun nasil goriintiilenecegi
ise daha 6nceden de deginildigi tizere tarayicinin gorevidir.

Do While Déngiisii

Kodlayici Gérevi
* do while dongiisiinii kullanarak kullanicinin girmis oldugu say1 kadar rastgele say1 tireten bir
javascirpt kodlama yapiniz.
 Ipucu
- Math.random()
- Math.floor()
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FONKSIYON YAZIMI

Fonksiyonlar belirli bir gorevi gergeklestirmek igin tasarlanmis kod bloklaridir. Herhangi bir eylem
sonucunda ¢agrildiklarinda yiiriitiilmeye baslarlar.

Fonksiyonlarla ilgili daha énceden 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

II.  Kullanict bir butona tikladiginda elementlerin niteligini degistiren kod blogunun ¢agrilmas:

Simdi fonksiyon kullanim yontemlerini karsilastirmali olarak inceleyelim.
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Uygulama
Asagida kullanicinin dogum tarihine gore yasint hesaplamayan bir kodlama 6rnegi paylagilmistir.

1-  Kullanicinin dogum tarihini girebilecegi bir sayfa tasariminin yapilmasi

2-  Kullanicinin dogum tarihine gore yasini hesaplayan fonksiyonun yazilmasi

3-  Kullanicinin yagini gdsteren fonksiyonun yazilmasi
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4-  Javascirpt Kodlari ile HTML kodlarinin birlestirilmesi
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Bu 6rnekte, Yontem 1 ve Yontem 2’ ye gore fonksiyon kullanimlart birlestirilmistir. Simdi, drnek
Yontem 3 e gore degistirileceketir.

U

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='Hesap1a’|onclick=" ? ">

</dogumtarihi>

DiZiLER

Diziler, birden gok degeri tek bir degiskende depolamak igin kullanilir. Onceki 6rneklerde, her bir
deger icin yeni degisken tanimlamalari yapildi. Ornegin:
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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:

ya da

Yukaridaki iki 6rnek de ayni1 seyi yapmakradir. 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 i¢in sayilari kullanir. Bu sayilar 0° dan baglayarak dizinin ige-
risindeki 6ge sayisindan 1 eksik deger arasinda olabilir. Ornegin takimlar dizisi 3 6ge icermektedir.
Burada “Muglaspor” degerini ekrana yazdirmak igin;

kodlamasi kullanilabilir. Dizinin tiim 6gelerini ekrana yazdirmak icin ise,

Uygulama

Simdi bir senaryo temelinde yukardaki 6rnekler kodlanacaktir. Kullanicinin girmis oldugu degere
gore dizinin elemanini ekranda gosteren bir kodlama asagidaki sekilde olabilir.

1- Kullanicinin veri girig yapabilmesi icin HTML kodlar1

2- Kullanicinin girmis oldugu degere gore dizinin 6gesini gosterme
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Ekran Ciketist

Kodlayici Gérevi

 Kullanict herhangi bir deger girmez ya da dizinin 6ge sayisi araliginda olmayan (0’ dan kiigiik
ya da dizi uzunlugundan 1 eksik degerden biiyiik) bir deger girerse ne olur? Test ediniz?

Hatirlanacag tizere, bu gibi durumlar i¢in bir mantiksal sinama yapilmas: gerektigi daha 6nceden 6g-
renilmigti. Buna gére kullanict herhangi bir deger girmez ya da dizinin 6ge sayisi araliginda olmayan
bir deger girdiginde dizinin tiim 6gelerini ekrana yazan bir kodlama yapalim.

Ekran Ciktist
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BASIT DiZi iSLEMLERI

Onceki 6rneklerde sabit bir dizi tanimlayarak, dizi igerisindeki 6gelere erisilmeye galisildi. Simdi ise,
diziye 6ge eklemek, silmek, degistirmek gibi islemler goriilecektir.

1- Dizinin 6gelerini degistirme

En basit sekliyle dizinin herhangi bir 6gesi asagidaki gibi degistirilebilir.

2- Kullanicinin se¢mis oldugu degeri dizinin bagina ya da sonuna ekleme ve dizinin bagindan
ya da sonundan veri silme

HTML kodlar:

Javascript Kodlar1
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3- Dizinin Herhangi Bir Yerine (6r: 3. Ogesinden sonra) Yeni Bir Oge Ekleme ya da Herhangi
Bir Ogesini Degistirme
HTML kodlar:

Javascript Kodlar:
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Ekleme Degistirme

4. Dizinin Ogelerini Siralama

Programlama dilleri ile iki tiir siralama yapilabilir. ilk olarak harf, metin ya da sayilart alfabetik
stralayabilir (Or: 0, 1, 10, 2, 20, a, ab, b, bd). Ikinci olarak ise sayilari 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 “?” dgelerini kiyaslandiginda, rakamlar harflerden daha 6nce geldigi icin 10 ilk sirada olmalidir.

a” harfi “m” den 6nce geldigi icin de dizinin siralamasi 10, Ankara, Mugla olur. Sayilar metin hélinde
stralanirsa "25", "100"den biiytiktiir, ¢iinkd "2", "1"den buyiiktiir.

HTML Kodlar:
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Javascript Kodlar:

Ekran Cikular

//:' 243



NESNELER

Gergek yasam icerisinde herhangi bir nesne diisiiniiniiz. Ornegin bir bilgisayar: 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
Diz;istii Be;raz AI\I/ID SGIB
Tal;let Kmlnm 4GIB
Akills :[‘elefon 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 6zellikleri bir degiskende nasil tutulabilir? [ste 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 igerisindeki herhangi bir 6geye erisirken dizi sira numarast (Or: dizi [0]) kullanilirdi. Nesne
icerisindeki bir 6geye erisirken de, “nesne” . “6zelligi” seklinde erisilebilir.

Uygulama

Kullanicinin girmis oldugu bilgisayar 6zelliklerini bir nesneye aktaran ve bu nesneleri bir dizi igeri-
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
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Javascript Kodu

2. Olusturulan Nesneleri Bir Dizi igerisinde Tutma

3. Dizi Igerisindeki Nesneleri Bir Tabloda Gésterme
Yeni CSS Kodlar:
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Javascript Kodu
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Ekran Ciktist

248 ':\\







N\

5. VERi TABANI YONETIMI

Veri tabani yonetimine gegmeden 6nce, bir 6nceki tinitede Javascript ile kullanicinin girmis oldugu
bilgisayar ozelliklerini ekranda gosteren uygulamay1 biraz tartigalim.

Kullanict sayfaya baglandiginda, yukaridaki gibi bilgisayarlar 6zelliklerini girmis olsun. Sonrasinda
tarayicisini agip kapattginda bu girilen bilgilere ulagilabilir mi?

Su ana kadar yazilan kodlar buna izin vermez. Peki girilen bilgilere sonradan ulasabilmek i¢in ne
yapilabilir? Bunun web programlamada temel olarak iki yontemi var:

* Birincisi istemci tarafinda cookie (¢erez) yonetimi
* Ikincisi ise sunucu tarafinda veri tabani yénetimi

Bu boliimde, kullanicr tarafindan girilen verilerin tutulmast igin sunucu tarafinda veritabani yone-
tim sistemlerinin kullanimi tizerinde durulacak. Eger Microsoft Excel ve Microsoft Access’in kullanimi
konusunda bilgi sahibiyseniz bu tinite kazanimlarint daha kolay kavrayip uygulayabilirsiniz. Bununla
birlikte, daha 6nce bu programlari hi¢ kullanmadiysaniz bile kitaptaki uygulama 6rnekleri ile veri taba-
n1 yoénetiminin nasil yapildigi ile ilgili bilgi diizeyinizi artirabilirsiniz.

VERi TABANI

Veri taban; kolayca erisilebilecek, yonetilebilecek ve giincellenebilecek sekilde diizenlenmis bir bilgi
toplulugudur. Veriler, satirlar, siitunlar ve tablolar halinde organize edilir ve ilgili bilgileri bulmay1 ko-
laylastirmak igin kayic 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 tekrarlarint ortadan kaldirarak veri biitiin-
liigiiniin saglanmasina ve verilerin bir diizen i¢inde tutulmasina olanak Veritabani Sistemleri
saglar. Kodlayicilarin kullanabilecegi bir¢ok veri tabani sistemi vardir.
Bunlar yandaki sekilde gosterilmektedir. Bu tinitede, ticretsiz bir veri ta-
bani yonetim sistemi olan MariaDB yonetimi ele alinacaktir.

* MySQL
* MariaDB

MariaDB, MySQLin kaynak kodundan tiiremis, ticretsiz olarak .
* Microsoft SQI

kullanilabilen iligkisel veri tabani sistemidir. Iliskisel veri tabani ise veri

tabani igerisinde birgok tablo kullanildig: 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

la§tlr1r. (] Berkeley
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XAMPP KURULUMU
XAMPP iicretsizdir, yiiklenmesi kolaydir. Igerisindeki PhpMyAdmin paneli MariaDB veri tabani-

nin yonetimini saglar.

PhpMyAdmin, MySQL veri tabani ve tiirevi olan MariaDB yonetimi i¢in en popii-
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-
tar kelimeleri ile bir arama yaptiginizda, birgok gorsel anlatimli metin ya da video bulabi-
lirsiniz. Bunun diginda, yandaki QR kodunu kullanarak ya da dipnottaki web adresini
ziyaret ederek yazar tarafindan segilmis video anlatimini kullanabilirsiniz.

Bilgisayariniza XAMPP kurdugunuzda, kurulum yapmis oldugunuz bilgisayari basit bir web sunu-
cusuna doniistiirmiis olursunuz. Daha onceden bilgisayariniz bir web sitesine baglanirken ve istemci
olarak calisirken artik sunucu olarak da ¢alisabilir. Daha acik bir ifadeyle kendi bilgisayarinizda olug-
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 actig1 demo veri tabani y6netimini kullanabilirsiniz.

Veri tabani Olusturma
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phpMyAdmin y6netim panelini kullanarak yeni bir veri tabani olusturabilir ya da olusturmus oldu-
gunuz veri tabanlart igerisinden yonetmek istediklerinizi segebilirsiniz.

Yeni bir veri tabani olustururken, sekildeki gibi veri tabani ismi (okul) ve veri tabaninin dil destegi
secilir (utf8_turkish_ci). Daha sonra create (olustur) butonuna tiklanir. Boylece Ttirkge karakterleri (1,
o, g vb.) destekleyen okul isimli bir veri tabani olusturulmus olur.

Olusturulan veri tabanina daha sonrandan erisilmek istendiginde tekrar Databases sekmesine tik-
lanarak ulagilabilir. Eger veri tabanini silmek isterseniz veri tabaninin en solundaki kutucugu secerek
Drop (Cikar) butonuna tiklayabilirsiniz.

Tablo Olusturma

Bir veri tabani tablolardan, tablolar ise satir ve siitunlardan olusur. Simdi olusturdugunuz veri taba-
nina tablo ekleyiniz. Bunun igin 6ncelikle tablo i¢erigimiz {izerinde 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 varligt ile ilgili bilgiler neler olabi-
lir? Ogrenci Numarasi, Ad1, Soyads, Yast, Dogum Tarihi, Adresi, Dersi, 1. Yazili Notu, 2. Yazili Notu,
3. Yazili Notu, Ortalama, Dersten Gegti ya da Kaldi Durumu vb... Bu 6rnekler daha da ¢ogaltilabilir.
Simdilik yukaridaki bilgileri igeren 12 siitundan olusan bir 6grenci tablosu olusturunuz

e 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.
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Not: “utf8_turkish_ci” dil destegi veri tabanimizin igeriginin Tiirkge karakterleri desteklemesini saglar
fakat veri tabani ismi ve altindaki tablo isimleri Ttirk¢e karakter icermeyecek sekilde yazilir.

Tabloyu olusturduktan sonra tablo siitunlarinin 6zelliklerini ayarlayacaginiz ekranla karsilagirsiniz.
Su an bizim i¢in 6nemli olan 7 ozellik tizerinde duracagiz.

Name (Siitun Ismi)

Ogrenci varligt ile ile ilgili, C)grenci Numarast, Adi, 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 gore
kodlama yapilmas: 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 kisaltlmalidir (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 Atatiirk) icerebilir. Bununla birlikte tarih
(12.12.2017) de bir veri tiirtidiir. Bu ytizden siitunlarda ne tiir bilgi tutulacaginin énceden tanimlan-
masi gerekir. MySQL ya da MariaDB’de bir siitun igin tanimlanabilecek birgok veri tiirii vardir. Su an
Numerik, String ve Tarih-Saat tiitleri tizerinde durulacakr.

1. Numerik Tiirler
Bu tiirler tam sayisal veri tiirlerini ve ondalik say1 veri tiitlerini igerir.

a. BOOLEAN: Dogru ya da yanlis bir durumu belirten, sadece 0 ya da 1 numerik degerlerini ala-
bilen bir veri tiiriidiir. Stfir degeri yanlis kabul edilir. 1 ise dogru sayilir. Ornegin
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i. Ogrenciye tablet dagitildi (1) ya da dagitilmadi (0).
ii. Ogrencinin evinde bilgisayar var (1) ya da yok (0).
iii. Ogrenci dersi gecti (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-
nulabilir.

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 bigimlendirmesini saglayan veri tiiriidiir. 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 diistinelim. Buna gore DECIMAL (9,2) veri tanimlamast uygun-
dur. DECIMAL igin enyiiksek basamak sayis1 65'tir. Desteklenen en yiiksek ondalik sayilarin sayist (D)
30'dur. Dolayist ile en yiiksek DECIMAL (65, 30) tanimlamasi yapilabilir. Bu tanimlamanin yeterli
olmadigi durumlarda, INT” da oldugu gibi daha genis aralikli veri tiirleri kullanilabilir. Bunlar FLOAT
ve DOUBLE’ dir. Bu veri tiirlerinin tanimlanmast da benzer sekildedir FLOAT(x, y) ya da DOUBLE

(x,y).

2. String Tiirler

String; icerisinde harf, rakam, simge barindirabilir. Kitabin Javascript boliimiinde, dizi siralama igle-
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. Ciinki string sayisal bir degiskeni ifade etmez. 150, 1, 5 ve 0’1n yan yana gelmesinden olusan bir
metni ifade eder. Bu dogrultuda, veri tabani yonetimi icin de veri tiirlerini tanimlarken bu durumlar goz
oniinde bulundurulmalidir. Veri tabani icerisinde string bir veri tanimlamanin yollar::

a. VARCHAR (X): En yiiksek 255 karakter igerisinde barindirabilen bir string veri tanimlar. X
yerine girecegimiz rakamla bu 255 karakter diisiiriilebilir. Ornegin VARCHAR(1) sadece igerisinde 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 goriintiiler.

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 gériintiiler ancak dizelerin
veya sayilarin kullanilmasiyla TIME siitunlarina deger atamasina izin verir.

d. YEAR: Dért haneli bir bicimde bir yili tutan veri tiiriidiir. MySQL ve tiirevi MariaDB yil deger-
lerini YYYY bigiminde goriintiiler. Degerler 1901 - 2155 ve 0000 olarak goriintiilenir.

Lenght/Values

v' Tanimlanan numerik veri tiirleri i¢in toplam digit veya ondalik degerlerin belirtilmesi

v’ String veri tiirleri iin toplam karakter uzunlugunun belirtilmesi

Default

Veri tanimlamasi yapildiktan sonra bazi siitunlara herhangi bir deger girilmemesi durumunda var-

sayilan olarak bu siitunlarda hangi degerin goriintiileneceginin ayarlanmasini saglar. None, As defined,
NULL ve CURRENT_TIMESTAMP secenekleri vardir. Eger varsayilan olarak

v Kendinizin tanimlandig1 bir degerin gériintiilenmesini istiyorsaniz, “As defined”,
v Daha &énceden hicbir deger girilip ya da silinmedigini géstermek i¢in “NULL”,

v’ Sadece tarih zaman tiirleri i¢in eger bir deger girilmedi ise 0 anin giincel tarih ve saatinin otomatik
girilmesini istiyorsaniz CURRENT_TIMESTAMP segeneklerini kullanabiliriz.

_/
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Collation

Veri tabanini olustururken dil destegi “utf8-turkish-ci” olarak belirtilmigti. Fakat siitunlara ayr
ayr1 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.

Attributes

Veri tanimlamasi yaparken integer(int) negatif deger alinabilir. Sadece pozitif degerli veri girisi yapil-
masi isteniyorsa Attributes 6zelligi “UNSIGNED” olarak degistirilmelidir.

NULL

Eger siituna veri girisi zorunlu tutulmak istenilmiyorsa null secenegine tik atilmasi gerekir. Boylece
ilk veri girisinde siitun doldurulmadan bos gegilebilir.
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Bir veri tabani igerisinde tablo olustururken énemli olan 7 &zellik ve veri tiirleri goriildii. Okul veri-
tabant igerisinde 6grenci varligs ile ilgili olusturulacak tablo sekildeki gibidir.

Tablonun siitunlarini resimdeki gibi ayarladiktan sonra Save (Kaydet) butonu tabloya kaydedilir.
Eger tabloya yeni siitun eklemek istenirse grenci tablosu seciliyken Structure sekmesine tiklanir. Karsi-
niza daha 6nce olusturmus oldugunuz siitunlar gelir. Bu ekranda Add béliimiini kullanarak istediginiz
saylda ve var olan siitunlar arasinda istediginiz bir yere yeni siitun ya da siitunlar ekleyebilirsiniz.
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Bir 6grencinin birden ¢ok dersi olabilir. Fakat ayni 6grencinin veri tabani igerisinde ayni iki dersi
icerecek sekilde kaydi olmamalidir. Ciinkii veri tabani diizenli, tekrar etmeyecek sekilde verilerin tutul-
masini saglamak i¢in kullanilir. Dolaysi ile bu tablo tizerinde ayni 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 igin kullanilabilir. Ornegin OgrNo siitununa
birincil anahtar eklediginizde, tiim tablo igerisinde 6grenci numarasi tekrar edemez. Fakat tabloda,
OgrNo ve Dersi siitunlarinin ayni olmasi durumda kayit girislerinin yapilamamasi istenir. Bu durum-
da, her iki stitunun segilerek tablonun altindaki Primary butonuna tiklanmas: gerekmektedir.
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[ |

Boylece sekildeki gibi ayni OgrNo’ lu 6grencinin farkls derslerle ilgili kaydi tutulurken bir sonraki ka-
yitta eger yine 01012323 OgrNo’lu ve matematik dersini iceren bir kayit girilmesine izin verilmeyecektir.

Kodlayici Gérevi

* Structure Sekmesi altindaki diger butonlarin ne ise yaradigini test ediniz.

* Okul veri tabani icerisinde, 6gretmen varligs ile ilgili bir tablo olusturunuz.

Kayit islemleri

Olusturmus oldugunuz tablolarin igerisindeki kayitlarla ilgili Se¢gme, Ekleme, Giincelleme ve Silme
islemleri yapilabilir. Bu islemler yapilirken iki yontem kullanilabilir:

Arayiiz (phpMyAdmin) Kullanimi
Kayit Ekleme

Kayit girmek isteginiz tabloyu secikten sonra, Insert Sekmesine tiklayiniz. Daha sonra alanlara de-

gerleri yaziniz ve Go butonuna basiniz.



N\

Kodlayici Gérevi

* Olusturmus oldugunuz Okul veri tabani icerisindeki, ogrenci ve ogretmen tablolar: igerisine
en az 10 ar kayit giriniz.

Kayit Se¢me

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 say1y1 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.
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Kayit Giincelleme

Herhangi bir kayd: giincellemek istediginizde, kaydin solundaki Edit butonuna tikladiktan sonra
kayit eklemede yaptiginiz gibi yeni deger girebilir ve giincelleme islemi yapabilirsiniz.

[ ]

[ ]

Kayit Silme

Herhangi bir kaydi silmek istediginizde, kaydin solundaki Delete butonuna tikladiktan sonra karsi-
niza gelen ekrandaki uyariy1 onaylayarak silme islemi yapabilirsiniz.

] L]

SQL Kodlar:

phpMyAdmin kullanicilara kod yazimi olmadan kolay bir veri yonetimi sunar. Peki, arka planda
calisan kod nasildir?

Veri tabani yonetimi aslinda SQL kodlarr ile yapilir. phpMyAdmin panelini kullanarak yapmus ol-
dugumuz veri ekleme, segme, giincelleme ve silme iglemleri i¢in sql kodlarinin nasil ¢alistigini kavrayip
uygulamamiz gerekir? Ciinkii, bir sonraki boliimde bu kodlara ihtiya¢ duyacagiz.

Web programlama yaparken web sitesi kaynaklari ile veri tabani yonetimi 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 yazmuis, 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) i¢cin phpMyAdmin panelinin arka planda ¢aligtirdigt

SQL kodlari kullanilir.

Phpmyadmin panelinde bu kodlar: ¢alistirarak nasil yazildiklarini kavramaya calisilacak. Bir sonra-
ki tinitede, bu kodlar1 yazarak web sayfasi tizerinden veri ekleme, se¢cme, 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 ayr1 tiklayiniz ve ekranda degisen kodlar1 inceleyiniz.

SELECT

Veri secimi i¢in kullanilan SQL komutudur.

SELECT sutunl, sutun2,

FROM tablo_adi

WHERE kosul

ORDER BY sutunl, sutun2, ... ASC|DESC;

Bir tablo icerisinden veri secimi nasil olabilir biraz {izerinde diisiiniiniiz.

I. Tablodaki tiim stitunlari icerecek sekilde tiim kayitlar: segebilirsiniz.
SELECT * FROM tablo_adi

II. 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 = filtre’

IV.Tablodaki bazi siicunlari igerecek sekilde bazi kayitlar: segebilirsiniz.
SELECT sutunl, sutun2, sutun3 FROM tablo_adi WHERE sutunl = ‘filtre’

V. Segilen kayitlari istenen bir siituna gore siralayabiliriz.
SELECT * FROM tablo_adi ORDER BY sutunl ASC /*Adan Z 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} ...)
[*Ttim stitunlarin degerleri girilir.*/

INSERT INTO ogrenci VALUES ('01012525','Sezgin',;Ardi¢','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 stitunlar 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 ¢alisan (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-
pilabilir 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 kodlar: veri yonetimi yapmak yani sql kodlarini ¢aligtirmak igin 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 tabanl: 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 uzants: ".php" dir.

PHP,

* Dinamik sayfa igerigi tiretebilir.

* Sunucudaki dosyalari olusturabilir, acabilir, okuyabilir, yazabilir, silebilir ve kapatabilir.

* Form verilerini toplayabilir.

* Cerezleri gdnderebilir ve alabilir.

*  Veri tabaninizdaki verileri ekleyebilir, silebilir, verileri degistirebilir.

*  Veri sifreleyebilir.

PHP kodlarin: tarayicilar HTML, CSS ya da Javascriptte oldugu gibi tek basina caligtiramaz. Bu
yiizden PHP kodlarini yorumlayabilecek bir ara birime ihtiya¢ vardir. Hatirlarsaniz veri yonetimi igin
bir ara birim kurulumu (XAMPP) yapilmisti. Bu ara birim, ierisinde hem veri yonetimi 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 uzanusi .php olacak sekilde kaydediniz.

266 ’:\\



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

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.

Php kodlarini nasil ¢alistirabileceginizi gordiik simdi php tizerinde daha detayli duracagiz.

DEGISKENLER
PHP'de bir degisken tanimlanirken, $ isaretiyle baglanir ve sonrasinda degisken adi yazilir.

* Degisken adi 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 adi yalnizca alfasayisal karakterler (A-z, 0-9) ve altgizgi ( _ ) icerebilir.

* Degisken adlari biiytik kiigtik harflere duyarlidir. ($yas ve $YAS iki farkli degiskendir)

Simdi bu él¢iitlere gore tanimlanmig bazt degiskenleri bir uygulama tizerinde inceleyiniz.

o
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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 yagini hesaplayiniz. Bu ve benzer
ornekler i¢in kodlamaya ge¢meden 6nce PHP Form Kullanimu ile ilgili bilgi sahibi olmaniz gerekiyor.

FORM KULLANIMI

Daha 6nceden PHP nin sunucu tabanli ¢alistigini dile getirmistik. Bunun anlami, kullanict herhan-
gi bir eyleme gectiginde diger bir ifadeyle sayfa ile etkilesim kurdugunda (6rnegin veri girdi ve butona
bast1) her seferinde 6ncelikle sunucuya bizim bilgisayarimizdan bir istek génderilir 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. lk olarak
POST yéntemini ele aliniz.
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POST YONTEMi

Sayfa Ilk A¢ildiginda Veri Girisi Yapip Gondere Basildiginda
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GET YONTEMI

Bu yontemle ¢alisirken POST yontemi ile yazmis oldugunuz kodlar iizerinde asagidaki degisiklikleri
yapmaniz yeterli olacaktur.

<form action="test.php"|method="get"> |

Dikkat!

* Taginan verilerin ismi ve degeri ile birlikte tarayicinin URL satirinda goriintiilendigi dikkatinizi
cekti mi?
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Kodlayici Gérevi

* Kullanicinin bir sayfada, ismi-
ni, soy ismini, sifresini, e-pos-
tasini, cinsiyetini ve mesajini
girmesini saglayiniz. Daha
sonra bu verileri bagka bir say-
fada (or: test2.php) gosteriniz.

Uygulama

Simdi kullanicinin dosya géndermesini saglayacak bir uygulama yapiniz. Bu uygulama icin dosya
adlar1 dosyayukle.php ve dosyaal.php olan iki sayfa i¢in kodlama yapiniz.

Senaryo
v" Kullanict dosyayukle.php sayfasini ziyaret eder.
v" Form elementlerini kullanarak herhangi bir dosya seger ve génder butonuna basar.

v" dosyaal.php sayfasinda post edilen bir dosya olup olmadig1, dosyanin istenen dzelliklere uyup
uymadig1 kontrol edilir.

v" Eger post edilen bir dosya yoksa ya da istenen 6zelliklere uymuyorsa GET yéntemi kullanila-
rak dosyayukle.php sayfasina bir uyar1 gonderilir.

v" Eger post edilen bir dosya varsa ve istenen &zelliklere uyuyorsa, post edilen dosya site dizini

altinda dosyalar klasériine kaydedilir. Son olarak dosyaal.php sayfasinda kullaniciya dosyanin
basarili sekilde gonderildigi ile ilgili uyart mesaji verilir.

HTML Kodlar: (dosyayukle.php)
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CSS Kodlari (dosyayukle.php)

PHP Kodlar: (dosyayukle.php)

Ekran Gériintiisii (dosyayukle.php)
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CSS Kodlari (dosyaal.php)

PHP Kodlar1 (dosyaal.php)

Senaryoya gore dosyanin gonderilip gonderilmedigi, istenen 6zelliklere (6r: 3MB dan kiigiik olmas)
uygun olup olmadigi kontrol edilecekti. Bu dogrultuda, genel kod algoritmas: asagidaki sekilde olustu-
rulabilir.
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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

Simdi bu kodlari algoritmadaki yerlerine uygun sekilde yazalim. Daha sonra sayfamizi test edelim.
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Kodlayici Gérevi
* Tarayiciyi ilk aguiginizda 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 ozelliklere uymayan bir dosya icin yeni bir uyar1 mesaji 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, yénetim 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

I. Oncelikle “site” isimli bir veri tabani olusturunuz.

» o« PEE RN

II. Daha sonra, kullanicr ile ilgili “kullanici ads”, “sifresi”, “adi soyad1”, “e-postast”, “6z ge¢misi”,
“rolii” bilgilerini tutacak bir tablo tasarimi yapiniz.

“roli” stitunu kullanicinin sistemdeki yetkilendirmesi ile ilgili bilgi tutan alandir. Bu 6rne-
gimizde, eger rolii 1 ise yonetici 0 ise yetkisiz kullanicidir. Dolayist ile yeni kayit yapan bir
kullanicinin rolii 0 olacaktir. Bu yiizden bu alanin varsayilan degerini 0 olarak gostermelisiniz.
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Dikkat!

* Tablonuzu olusturduktan sonra yonetici roliinde bir kullanict kaydi girisi yapmay1 unutmayiniz!

2-Kullanicilarin Bilgilerini Girebilecegi uyeol.php Sayfasinin Hazirlanmasi

Veri tabaninda kullanici ile ilgili bilgi tutabilecegimiz tablomuzu olusturduk. Simdi senaryomuzda-
ki stray1 takip ederek, resimdeki gibi bir uyeol.php sayfast olusturalim. Oncelikle sayfanin tasarimini
daha sonra ise, veritabani baglantisi ve veri ekleme islemlerini yapacagz.

CSS Kodu
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Kullanilan Form Elementleri

Php Kodu

Daha 6nceden de bahsetmis oldugum gibi, kodlamis oldugumuz web sayfast ile veri tabani birbirin-
den farkli platformlardir. Biz kodlayici olarak énce bu platformalari birbiri ile konusturmaliyiz. Bunu
yaparken php kodlarini kullanacagiz. Islem adimlarimiz sekildeki gibidir.

- Baglanay

* mysql_connect * mysql_select_db * mysql_query * mysql_close




\

Veritabanina Baglan

Eger baglanti basarili sekilde gergeklestirildi ise, veri tabani segme islemine gegilir. Senaryomuz geregi
“site” isminde veri taban1 olusturmustuk.

Veritabani Se¢
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Eger veri tabani segme isleminde de herhangi bir sorunla kargilagilmadi ise, artik sorgumuzu génderebi-
liriz. Senaryomuz geregi kayit ekleme islemini yapacagiz. Bu islem igin, kullanici tablosuna ekleyecegi-
miz kayitlarin degerlerini form elementlerinden gelen bilgilerle dolduracagiz. Oncelikle bir veri ekleme
sql ctimleciginin 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

Baglantiy: Kapat

Kayit ekleme islemimiz de bittigine gore artik veri tabani baglantimizi kapatalim.

mysql close ($baglanti);
// vt sunucusu (MySQL/mariaDB) i1le baflantimizi koparttik.

uyeol.php sayfanizi ilk agtiginizda sekildeki gibi hatalar goreceksiniz. Bu hatalar: sayfay: ilk actigi-
mizda post edilen bir form elementi olmadig i¢in aliyoruz. Hatirlarsaniz form elementlerinin verilerini
cekerken sayfanin post edilme durumunu kontrol ediyorduk. Simdi php kodunuzun basladig: yere say-
fada post edilen bir form elementi olup olmadigini kontrol eden bir kontrol yapist ekleyiniz. Sadece bir
tane form elementini (Or: “kadi” isimli form elementi) kontrol etmeniz yeterli olacaktur.

v
//:‘ ._/
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Bunun disinda bir kiigiik problemle daha karsilasmaniz olasidir. Kayit ekleme islemlerini yaptiktan
sonra phpmyadmin panelinden kullanici tablonuza bakuginizda, Tirkee karakterlerin (¢,§,1,0,5) gos-
teriminde hatalar oldugunu géreceksiniz. Bu tiirden bir hata olmamast i¢in Php kodlarinda mysql ile
veri iglemleri yapmadan 6nce karakter kiitmesini ~ UTF-8 olarak ayarlamalisiniz. Bu islemi veritabani
baglantsini kurduktan sonra yapabilirsiniz.

Uye olma ekraninin goriiniimii
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Phpmyadmin panelindeki kullanici tablosunun gériiniimii

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 kullanict adi ve sifresini girmesi istenecektir. Daha sonra, bu bil-
giler veri tabanindaki bilgilerle kargilastirilacakeir. Eger bilgiler birbiri ile tutarli ise, oturum baglatilip
yonetim.php sayfasina yonlendirme yapilacakur.

Form Elementlerinin HTML Kodu
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PHP kodu

Veri ekleme isleminde oldugu gibi Veritabanina Baglanma, Veri tabani Se¢me ve baglanti kapama
islemlerini ayni sekilde yapiyoruz.

282 ’:\\



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

Sayfay! test ettiginizde, eger tiim kodlariniz igerisinde herhangi bir sorunla kargilagilirsa, giris.php say-
fasinda size hata verilecek, kargilagilmazsa yonetim.php sayfasina yonlendirileceksiniz.

4- Yoneticilerin girig yaptiktan sonra verileri gorebilecegi, giincelleyebilecegi ya da silebilecegi
yonetim.php sayfasinin hazirlanmasi

Sayfamizin senaryomuzdaki gibi tiim iglemleri yapabilecek hale gelmesi i¢cin kodlama sirasi asagida-

ki gibidir.
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1. Oturum kontrolii

[lk olarak sayfay1 sadece ad1 soyad1 igin oturum agilmis bir kullanici gorebilir. Dolayust ile oturum
agilip agilmadigy ile ilgili bir kontroliimiiz olmalidir.

2. Veri tabani baglantisi ve veri tabani se¢imi

3. Veri tabani baglantisinin kapatilmasi

N\
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4.Veri tabanindaki en giincel kayitlarin sayfada gosterimi

Bu béliimde veri tabanindaki kullanici tablosundan tiim kayitlari ¢ekerek ve bu kayitlar: sayfada
gosterebilecek bir kodlama yapacagiz. Bunun i¢in iki basamakli bir kodlama yapacagz.

1. Veri tabanindaki kullanici tablosundan tiim kayitlarin getirilmesi

2. Kayitlarin sayfada gosterimi
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Ekran Gériintiisii

5. Veri giincelleme ve silme iglemleri

Bir 6nceki asamada tablo icerisine verilerle birlikte diizenle ve silme linkleri olusturmustuk. Kodu
daha detayls inceledigimizde get yontemi ile eylem ve kadi degiskenlerinin tagindigini gorecegiz. Dola-
yust ile ilk olarak sayfamizda get yontemi ile taginan bu isimlerde veriler olup olmadigini kontrol etme-
miz gerekmektedir. Bu boliimdeki kodlamamizin genel algoritmasi asagida gosterilmektedir.
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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. Dolayisi ile, giincelleme yapmak istedigimiz kaydin stitun degerlerini veri
tabanindan gekerek, form elemetleri igerisine yazmamuiz gerekmektedir.
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Ekran Goériintiisii

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 i¢in gerekli olan sorguyu olusturabiliriz.

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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Veri Silme Islemi

Veri silme islemi yapildiktan sonra veri tabaninindaki verilerin giincel hali ekranda gosterilecektir.
Ornegin ii¢ kaydimiz vardi. “Myildiri” kullanict isimli veriyi sildigimizde ekranda sadece iki kayit gos-
terilmelidir.

Ekran Gériintiisii
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7. WEB TABANLI PROJE GELISTIRME

Simdiye kadar web temelli programlamada kullanilan HTML5, 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 boliimde ise bu dillerin hepsini kullanarak bir proje gelistirmeniz beklenmektedir.
Baylece, kitabin bu béliimiine kadar 6grenmis olduklarinizi se¢mis oldugunuz bir proje temelinde daha
detayl: 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 énceden belirlenmesi zamaninizi daha verimli kullanmaniz1 saglayacakeir. Iyi bir
web sitesinden beklenen kullanicinin her seye ulasabilmesi degildir. Aksine kullanicinin amagladigi eylemi
kolay ve ¢abuk bir sekilde yapabilmesidir.

Bununla birlikte, web sitesini kimlerin kullanacagi ve hangi bilgisayar ortamlarinda (akilli telefon,
tablet, diisitk ¢oziintirliiklii 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 haklar 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 erisebilecek? Boy-
lece web sitenizin veri tabaninin gereksinimleri ile ilgili de fikir sahibi olabilirsiniz.

TASARIM

Internet ortaminda daha 6nceden benzer siteleri arastiriniz. Amaciniza gore 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 ¢iziniz. Sitenizde kag sayfa
olmasini bekliyorsaniz bu sayfalar arasindaki baglantilart da ¢iziniz. Eger bu sayfalar arasinda veri tasinma
gereksinimi varsa kagit tizerinde hangi yéntemi 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 ayrintlari 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 hatirliyor 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 énceki béliimlerinde 6grenmis oldugumuz kodlama becerilerini
uygulayacaksiniz. Bu siireg sizler i¢in hem ogrendiklerinizi pekistirme hem de yeni kodlama becerileri
gelistirmenize olanak saglayacakuir. Bu siirecte, dncelikle yedekli calismaniz 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 igerigi ve iglevselligi ile ilgili test islemleri

* Sayfa bagliklarini da igerecek sekilde metinleri yazim kurallarina uygun sekilde diizelemek,
* Sayfalar arasi yanlis ya da galigmayan baglantilar1 diizeltmek,

* Goriintiilenmeyen 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 kullanici eylemine gore dogru sekilde calisip galismadigini kont-
rol etmek,

* Diisiik hizli baglantida yiikleme hizini kontrol etmek icin sayfalari test etmek.

Web sitesinin kullanilabilirligi ile ilgili test islemleri

Kullanilabilirlik web sitesinin tasariminin ne kadar iyi oldugunun &lgiistidiir ve kullanilabilirligi yiik-
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 gerceklestirilip gergeklestirilemedigi ve gergeklestirildi
ise gergeklestirilme siiresi not edilir. Daha sonra test sonuglarina gére web sitesinde diizeltmeler yapilir. Bu dii-
zeltmeler, gerceklestirilemeyen ya da uzun siirede gergeklestirilebilen gorevler icin kullanici goriigleri alinarak
sayfa tasarimindaki kiigiik degisiklikler renklerin belirginlestirilmesi, yazi puntolarinin biiyiitiilmesi, menii
yapisinin daha anlagilir yapilmasi vb.) olabilir. Gorevlerden hicbiri gerceklestirilemiyorsa amacina uygun bir
site tasarimi yapilamamugtir. Bu durumda tasariminizi yenilemeniz gerekli olabilir.

WEB TABANLI PROGRAMLAMA iCiN PROJE ORNEKLERI

Kitabin bu béliimiinde sizlere tizerinde galisabileceginiz proje 6rnekleri tanitillacaktir. Eminim ki siz kod-
layicilar da bu 6rnekler disinda bircok 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 iizerinden devam
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ederek kitap icerisinde uygulamis oldugumuz Javascript, Mysql ve Php drneklerini 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 arkadaslariniz igin yol gosterici bilgiler igeren bir site kodlamis olursunuz. Ote yandan,
her y1l ortaya ¢ikan ozgiin projeleri bu siteden duyurarak projelerinizin gelistirilmesini saglayabilirsiniz.

Fotograf Paylagim Sitesi

Her yaz doneminde sinif arkadaglarinizin neler yaptiklar ile fikir sahibi olabileceginiz resimlerin
paylagilabilecegi basit bir sosyal ag sitesi gelistirebilirsiniz.

Bu site basitge {i¢ sayfadan olusabilir. Birincisi, site agildiginda paylagilanlarin gériilebilecegi ana
sayfa, ikincisi arkadaglarinizin paylasim yapmak i¢in oturum a¢ma sayfast ve sonuncusu arkadas-
larinizin oturum actiktan sonra resim yiikleme sayfas.

Bu proje kapsaminda paylasim yapan kullanictyi, paylagim 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 gériintiilen-
mesini saglayabilirsiniz.

Eger ¢ok fazla kullanici tarafindan paylagim yapilirsa ve dolayist 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 altina ilerledikge 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 ayni1 zamanda daha 6nce gonderim yapilan ve 6gretmen tarafindan degerlendiril-
mis 6devlerin notu ile birlikte listelenmesi saglanabilir.

Ogretmen sayfasinda dgrenciler tarafindan gonderim yapilmis 6devlerin listelenmesini saglaya-
biliriz. Bununla birlikte, listelenen 6devlerden herhangi birine tiklandiginda 6devle ilgili not ve
agtklama girilmesini saglayacak bir form tasarimi gerekir. Bu islemi farkli sayfalarda yapabilece-
giniz gibi ayn1 sayfa icerisinde de kodlamaniz miimkiindiir.

Bu senaryoya gore veri tabanimizda kullanicilar ve devlerle 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
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kodu sade ve anlagilir sekilde anlatabilendir. Béyle bir bakis agist 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 olmali? Oncelikle temel kullanict 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 siitunlari buna gore belirtiniz.

Soru Cevap Sitesi

OSYM sinavlarina yonelik okulunuz grencilerinin 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 égrencileri 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 igletilen kantinde satilan tirtinlerin fiyatlarinin takip edilebilecegi, kantin isleticisi ta-
rafindan fiyat giincellestirmelerinin yapilabilecegi bir web sitesi tasarlayabilirsiniz.

Tasarruf Sitesi

Para tasarrufunun nasil yapilmasi gerekeigi 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 énce 6rnekler iizerinde 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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1.1. Mobil Uygulama Gelistirmeye Giris

Internet bilgiye erisim siirecleri iizerinde ok 6nemli gelisime yol agmistir. Bilgi kaynaklarina eri-
sim ag Uzerinden gergeklesmeye basladigi andan itibaren; mekandan bagimsiz olarak bilgiye erisim
de miimkiin héle gelmistir. Internete bagli bir bilgisayardan ¢ok farkli hizmetlere (e-devlet, e-finans,
e-ticaret vb.) ve kaynaklara erisilmesi ve bunun saglamis oldugu avantajlar, kullanicilarin bu siirece
mobil ortamda da devam etme taleplerini beraberinde getirmistir. Onceleri bu taleplerin platform ba-
gimsiz uygulamalar ile ¢6zlmesi diistiniilmiis ancak uygulamanin mobil ortamlarda ¢alisma sikints
yasamamasina ragmen gorsel uyumluluk problemleri ortaya ¢ikmistir. Bulut teknolojisinin kullanimi
ve internet tarayicilarin nem kazanmast da yine kullanicilarin bu mobil platform tercih taleplerin-
den kaynaklanmaktadir. Bu talepleri mobil platformlarda karsilayabilmek icin farkli yazilim ¢oziimleri
hayata gegirilmistir. Bu ¢6ziimlerden mobil cihazlardaki isletim sistemleri i¢in 6zel olarak gelistirilen
yazilimlar "Mobil Uygulama" olarak adlandirilir.

1.2. Mobil Programlamadaki Temel Kavramlar

Mobil programlama, uygulamanin calisacag platformun yapisina uygun olarak 6zellikle ¢alisma
performanst agisindan dikkatli bir gelistirme siirecine ihtiya¢ duymaktadir. Bagta mobil cihazlarin sinir-
li donanim o6zellikleri ve kisitli enerji kaynaklari nedeniyle geleneksel program gelistirme yaklagiminin
digina gikilmast gerekmektedir. Ayrica, programciliktaki en 6nemli bilesenlerden olan "gérsel tasarim”
da mobil programlamada yepyeni dinamiklere sahip olmustur. Ornegin, mobil cihazlarda ¢6ziiniirlitk
ve goriintii kalitesi bilgisayar kontrollii diger goriintii cihazlarindan gok farklidir.

Bunlarin yaninda, mobil cihazlarda uygulamalarin ¢alisma éncelikleri ve olugabilecek olay analizle-
ri, geleneksel programciliktaki yapidan ¢ok farklidir. Ornek verecek olursak, mobil cihazlarda standart
olarak kimi uygulamalar digerlerine gore her daim galisma 6nceligine sahiptir. Bunu cep telefonunuzda
oyun oynarken bir arama gerceklestiginde oyununun kapanmasi ve arama ekraninin belirmesi duru-
munda gorebilirsiniz. Ciinkii "arama" uygulamasi "oyun" uygulamanizdan onceliklidir. Mobil prog-
ramlama yaparken bu tiir durumlar énceden diisiiniilmeli ve kullanicinin mobil cihazinda bizim ger-
ceklestirdigimiz uygulamy1 calistirirken olusabilecek mobil platforma 6zgii durumlar (arama gelmesi,
mesaj gelmesi vb.) goz 6niinde bulundurulmalidir.

1.3. Uygulama Gelistirirken Kullanilan Tasarim Yapilari

Mobil uygulama gelistirirken kullanilabilecek farkli tasarim yapilart bulunmaktadir. Bu tasarim
yapilarinin se¢ciminde uygulamanin kullanim alani, hedefi, mobil cihazlarin donanim 6zellikleri, proje
stiresi ve maliyeti gibi ¢ok farkli degiskenlerin devreye girdigi rahatlikla séylenebilir. Mobil program-
lamada yerel gelistirme (native) olarak ifade edilen mobil isletim sistemine 6zel olarak kodlanan uygu-
lamalar oldugu gibi, tamamen web tabanli olarak gelistirilen uygulamalar ya da karma (hibrit) olarak
adlandirilan yerel ve web tabanli uygulamalarin i¢ i¢e kullanildigt yapilar da bulunmaktadir.

Native uygulamalar ile hibrit uygulamalar arasindaki en temel fark; biri (native) cihazin kendi ana
isletim sistemi tarafindan desteklenen bir programlama dili ile yazilmis ve derlenmis olmasi, digerinin
(hibrit) ise her tiirlt sistem i¢in kodlanmis olmasidir. Her ikisinin olumlu ve olumsuz yonleri vardir.
Ornegin, Java ile gelistirilen Android uygulamalari ve Objective C yada Swift ile gelistirilen 1OS uy-
gulamalari nativ uygulamalardir ve bu cihazlarin kaynaklarina dogrudan ulagabilirler. Bunun yaninda
HTMLS ve JavaScript gibi hibrit uygulamalar ise her iki tiir platformda da ¢alisabilmekle birlikte cihaz-
larin sistem kaynaklarina ulasabilmek icin ara bir katman kullanmak zorundadir.
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Bilisim cihazlar1 iki temel unsurundan olusur. Bunlar donanim ve yazilimdir. Donanim, en temel
tanim olarak, bir elektronik cihazin fiziksel parcalaridir. Mobil, diger bir adiyla taginabilir, cihazlarin
donanimu ise bilgisayar donanimindan fakli degildir. Temelde mobil cihazlar da bilgisayarin kiigiiltiil-
miis birer drnekleridir, ancak igerisinde taginabilirliklerine 6zgii ¢esitli sensorler de bulundururlar.

Bu bsliimde mobil donanim bilesenleri ve sensérler ile bu donanimlarin ¢alisma prensipleri islenmek-
tedir. Sonrasinda mobil isletim sistemleri, farkliliklari sunulmusg; ardindan mobil uygulama gelistirme
araclart ve kullanim alanlari agiklanmistir. Son olarak, emiilatorlerin ¢alisma mantiklari belirtilmistir.

Mobil cihazlar da bilgisayarda bulunan temel do-
nanimlara sahiptir. Bu temel bilesenler asagida kisaca
anlatilmakrcadir.

Bilgisayarda oldugu gibi mobil cihazin tiim
ic donanimlarini bir arada tutan birimdir. Cihazin dis
goriiniimiind olusturur. Yakin zamana kadar boyutla-
rinin kiigiiltiilmesi en 6nemli nokta iken giiniimiizde
boyuttan ¢ok ergonomisi {izerinde ¢aligmalar yiiriitiil-
mektedir.

Resim 2.1: Telefon kasast

Matematiksel ve mantiksal islemlerin yapildigt Merkezi Islem Birimi (Central Processing
Unit-CPU) olarak da adlandirilan en 6nemli bilesendir. Bilgisayardaki islemcilerden gorev olarak fark:
yoktur. Ancak akill cihazlarin en fazla enerji titketen ve en ¢ok 1sinin bileseni islemcidir ve mobil cihaz-
larda bilgisayardakinden farkli olarak, sogutma ve enerji titketimi 6nem arz etmektedir. Bundan dolay:
karmasik ve tist diizey islemlere hakim, daha kararli calisan X86 mimarisi akilli telefonlar ve tabletlerde
kullanilamaz olmustur. Bu asamada ise ARM islemci mimarisi olusturulmus ve mobil cihazlar i¢in vaz-
gecilmez olmugtur. Giiniimiizde Apple, Samsung, HiSilicon ve Qualcomm gibi en biiyiik mobil islemci
tireticileri ARM mimarisini kullanmaktadir.

Resim 2.2: Islemci



=

. Anakart: Mobil cihazin iglemci ve ana bellegi basta olmak tizere bir¢ok temel elektronik bilesenini
tizerinde bulunduran bilesendir. Bilgisayar anakartindan farkli olarak kiigiiktiir ve enerji tasarrufu goz
oniinde tutularak tasarlanir. Ayrica sim kart ve GSM iletisimi elektronik bilesenleri de icermektedir.

(¢}

o
Resim 2.3: Anakart

d. Ana Bellelk (RAM): Ana bellek bilgisayarlarda oldugu gibi programlarin tizerinde ¢alistigr gegici
hafiza alanidir. Mobil RAM, cihazin performansini etkileyen en 6nemli unsurlardan biridir. Ancak bil-
gisayardan farkl olarak, mobil cihazlara RAM ekleme veya acik olan uygulamalarin RAM kullanimin:
sinirlandirma gibi secenekler yoktur. Bundan dolay: yiiksek RAM kullanimi gerektiren mobil uygula-
malar eski cihazlarda calismaz ya da ¢aligma sirasinda kilitlenmeler olusur. Dolayistyla mobil yazilim
gelistirirken uygulamanin RAM kullanimina ¢ok dikkat etmek gerekir.

c. Eleran: Yakin ge¢mise kadar sadece goriintii sunma isi yapan bir ¢ikis birimi olan ekranlar, gii-
niimiizde dokunmatik 6zellikleri ile hem giris hem ¢ikis birimi olarak kullanilmaktadir. Bu durumda
mobil cihazlarin ekranlari i¢in; “goriintii kalitesi”, “coziintirligii” ve “renk derinligi” 6zelliklerinin ya-
ninda “dokunma duyarlilig1”, “es zamanli dokunma sayisi” ve hatta yeni model mobil cihazlarda “3
boyutlu dokunmatik” (3D-Touch) 6zelligi diye adlandirilan sert ve yavas dokunma 6zellikleri de kalite
degerlendirme kriterleri arasinda yer alir. En popiiler mobil ekran teknolojileri TFT-LCD (Thin Film
Transistor Liquid Crystal Display) ve AMOLED (Active Matrix Organic Light Emitting Diode) ve
Retina olarak sayilabilir.

0
Resim 2.6: Telefon ekranlari
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Mobil cihazlarda depolama
dahili ve harici depolama birimleri tarafindan ya-
ptlmaktadir. Yalniz bu depolama bilesenleri bilgisa-
yarlardaki gibi farkli kaydetme mimarileri (manye-
tik ve optik) kullanamaz. Mobil cihazlarda bulunan
depolama birimleri flash disk 6zelligine sahiplerdir
ve elektrik ile kayit yapma mimarisi kullanirlar.
Birgok mobil cihaz dahili depolama birimlerine ek
olarak SD, Mini SD ve Micro SD Kart ile harici

depolama olanag da sunmaktadir. Resim 2.4:

Bu temel bilesenlere ek olarak cesitli coklu ortam bilesenleri de mobil cihazlarin olmazsa olmaz
donanimlari arasina girmistir. Bu bilesenlerden bazilari (kameralar, mikrofonlar vb.) ayni zaman daal-
gilayici (sensor) olarak da kullanilmaktadir:

Mobil cihazlarin en ¢ok kulla-
nilan ozelliklerinden birisi resim ve video cekme-
dir. Ancak arka kamera sadece resim ve video cek-
mek icin degil ayni zamanda Arttirilmis Gergeklik
(Augmented Reality) gibi giiniimiizde yeni yeni
popiiler olan uygulamalarda da etkin bir gekilde
kullanilmakeadir.

Resim 2.5: Arka kamera

Mobil cihazlarin resim ve video gekme 6zelliklerinin hayatimiza kattigt “Ozgekim”
kavraminin olmazsa olmaz donanimidir. Giiniimiizde mobil cihazlarin en sik kullanilan ve kalite de-
gerlendirmesinde en 6n planda tutulan donanim bileseni 6n kameradir. Mobil uygulama gelistirirken
stklikla kullanilmasindan dolay1 mobil cihaz treticileri bu donanima 6zellikle 6nem vermekte ve her
gecen giin daha kaliteli kamera igeren cihazlar piyasaya siirtilmektedir.

Mobil cihazlar i¢in en 6nemli donanimlardan biridir. GSM gériismelerini saglamak
icin kulaklik ¢ikisi diizeyinde ses giiciine sahip bir tane olmasinin yaninda, uygulamalardaki disari ses
verme ozelliklerinin kullanimi amaciyla biiyiik bir hoparlér daha meveuttur.

Hoparlor gibi mobil cihazlarin diger bir vazgecilmez donanimidir. Sadece GSM go-
riigmeleri ve sesli kayit olusturmak icin degil giiniimiizde giderek popiilerlesen sesli komut ozellikli
uygulamalar icin de mikrofon énemli bir mobil donanimdr.

Resim 2.7: Telefon mikrofonu



Temel donanim bilesenlerinden mobil cihazlara 6zgii olan tek donanim batarya (pil)
denilebilir. Lityum-Iyon (Li-Ion) 6zellikli bataryalar giiniimiizde en popiiler bataryalardir. Bu batar-
yalarin tercih edilme nedenleri kullanilmadiklari zaman (bosta beklediklerinde) kayiplarinin az olma-
sidir. Ancak omiirlerinin kisa olmasi bir dezavantajdir. Bunun yaninda Nikel-Metal Hidrat (Ni-MH)
ve Nikel-Kadmiyum (Ni-Cd) bataryalar da vardir. Ancak bu bataryalarin en biiyiik dezavantaji kisa
siirede bosalmalari ve dolayistyla sik sik sarj gerektirmeleridir.

Resim 2.8: Batarya

Mobil cihazlarin dis diinya ile iletisim kurabilmesi agisindan gerekli olan baglant modiilleri de
onemli mobil donanim bilegenleri olarak 6ne ¢ikmaktadir:

Bilinen kisa adiyla Wi-Fi, en sik kullanilan ag ve internet baglant tek-
nolojisidir. Bu baglant: tiirii i¢in mobil cihazlarda Wi-Fi ag adaptorii ve anteni mevcuttur. Elektronik
cihazlarda baglant tiirleri ve standartlarini belirleyen Uluslararast Elektrik ve Elektronik Enstitiisti'niin
(IEEE) belirledigi 802.11 protokolii kablosuz aglar ve bu aglar icin kullanilan cihazlarin standartlarin-
dan olugur. Su anda mobil cihazlarda 802.11g standard1 ile 54 Mb saniye hizina ulagilmaktadir. 802.11g
standardinda bir mobil cihaz 100 metreye kadar Wi-Fi anten-alan genisligine sahiptir. Ancak gelisti-
rilmekte olan 802.16 standardindaki cihazlar ile 80 Mb saniye hizi ve 50 km anten-alan genisligine
varilmasi planlanmaktadir.

Bluetooth iki cihazin yakin mesafede birbirleriyle veri alig-verisi yapabilmeleri icin
kullanilan bir kablosuz standardidir. Mobil cihazlarda bluetooth, bu kablosuz teknolojiyi kullanan ak-
sesuarlarin (kulaklik vb.) sayisinin artmasiyla olmazsa olmaz bir donanima doniismiistiir. Giiniimiiz-
deki mobil cihazlarda 4.0 versiyonu sunulan Bluetooth ile neredeyse Wi-Fi kalitesinde veri aligverisi
saglanabilmektedir ve bu durum uygulama gelistiricilerin mobil cihazlardaki bu teknolojiyi kullanmay1
tercih etmelerine neden olmaktadir.

GPS, 24 tane uydunun diinya etrafinda kendine 6zgii bir ydriingeye yerlestirilmesi ve ko-
numlarini koruyarak yerytiziine sabit konum ve zaman sinyali gondermesi ile olusturulan bir yon bulma
sistemidir. Daha detayli bilgi sensérler bolimiinde agiklanmustir.

Tiirkgesiyle Yakin Alan letisimi (Near Field Communication), diger iletisim teknolojile-
rine gore en yeni teknolojidir. Cok yakin mesafede cihazlar arasi iletisim kurulmasini saglamaktadir.
Cihazlar arasinda iletisim kurulmasi i¢in Bluetooth ve Wi-Fi'de oldugu gibi eslestirme veya kayit yapma
gibi ayarlara gerek duyulmamast bu teknolojiyi hizli iletisim baglatma ve bitirme uygulamalarinda 6n
plana getirmektedir. Ornegin, bankalarin cep telefonu ile temazsiz 56deme uygulamalart NFC teknoloji-
si ile yapilmaktadir. Yakin zamanda bazi illerimizde ulagimda kullanilan kartlarin 6zellikleri gelistirilen
bir mobil uygulama ile NFC uyumlu cep telefonlarina da kazandirilmis ve yolculara toplu tasima arag-
larinda cep telefonu ile 6deme yapma sanst taninmustir.



Mobil cihazlardaki donanim bilesenlerinin ¢alisma mantigi, temel bilgisayar ¢alisma mantg ile ay-
nidir. Sadece mobil cihazlarin giig yénetimi, 1s1 dagilimi ve diger sinirliliklarini dikkate almak gerekir.
Tiim elektronik sistemlerde oldugu gibi, tiim islemlerin gerceklestirildigi ve genel denetim islemlerinin
yapildigi bir merkezi islem birimi (CPU) bulunmaktadir. Bu merkezi islem birimi giiniimiiz teknoloji-
sinin izin verdigi sinirlar gergevesinde cogunlukla gok ¢ekirdege sahiptir ve ek olarak goriintii isleyen ek
bir islem birimi de artik cogu mobil cihaz igin standart hale gelmistir. Islemlerin gegici olarak islendigi
bellek, yapilan galismalarin kaydedildigi depolama alani ve tiim donanimin birbiri ile baglantisinin
kuruldugu anakart genel yapiy: olusturur.

Donanim bilesenlerinin programlanmasi, genel olarak ilgili donanim bileseni i¢in olusturulmus
kiitiiphanenin uygulama icerisinden ¢agrilarak kullanilmasi seklinde gerceklestirilir. Mobil cihazlarda
calisacak isletim sistemlerinin gelistirme ortamlarinda donanima 6zel olarak hazirlanmis fonksiyonlar
donanim kiitiiphanesi olarak adlandirilir.

Mobil cihazlarda birgok farkli gorev ve islemi gergeklestirmek icin sensorler (algilayicilar) bulunmak-
tadir. Mobil donanimi belki de diger bilgisayar sistemlerinden ayiran en 6nemli 6zellik sahip olduklar:
bu sensérlerdir. Bu algilayicilart insanlarda bulunan duyu organlarina benzetmek miimkiindiir. Bir
mobil cihazin kendi bulundugu konumu, yerytiziine gore aldigi aciy, 1sik kosullarini ve benzeri diger
bircok bilgiyi toplayabilmesini sensorler saglamaktadir. Mobil donanimlar igerisinde en ¢ok yer verilen
ve artik neredeyse standart hale doniisen sensorler agsagida anlatlmigtir.

Resim 2.9: Mobil cihaz sensérleri

[vmeolger sensorii mobil cihaza etki eden hizlanma kuvvetini 6lgmektedir. Yatay (X), dikey (Y) ve
sirt Gistii durma (Z) eksenleri olmak tizere mobil cihazin bu pozisyonlardaki ivmelenmesi dl¢iilmektedir.
Bu 6l¢iimde yergekimi kuvveti de d4hildir.

Bu sensor daha ¢ok hareket uygulamalarinda, telefon pozisyon bilgisi gerektiren uygulamalarda,
cihaz hareketlerini izlemede, adim izlemede, oyun siirecini kontrol etmek icin harekete duyarli mini
oyunlarda, gesitli saglik uygulamalarinda kullanilmaktadir.



Dogrusal ivme sensorii mobil cihaza etki eden hizlanma kuvvetini yer¢ekimi kuvveti olmadan 6l¢-
mekeedir.

Dogrusal ivme = [vme - Yergekimine bagli ivme

Aracinizin ne kadar hizli gittigini gérmek igin, bazi oyunlarda telefonu ya da tableti 6ne egerek gaz
vermeyi, arkaya dogru egerek fren yapmayi saglamak icin kullanilmaktadir.

Jiroskop sensorii mobil cihazin 3 eksende gerceklestirdigi acisal hiz bilgisini (donme hiz1) 6l¢mekte-
dir. Bu eksenler ivmedlcerdeki eksenlerin aynisidir. (X, Y ve Z eksenleri)

Bu sensor ivmedlger ile birlikte kullanildiginda verilerde netlik miktart artmaktadir. Telefonun yon
ayarlamasinda, ekran déndiirme ozelliginde, hareket tanima uygulamalarinda, sanal gergeklik uygula-
malarinda kullanilmaketadir.

Yercekimi sensorii mobil cihaza uygulanan yergekimi kuvvetini {i¢ eksende 8lgmektedir (XY ve Z
eksenleri). Cikt1 olarak yer¢ekiminin ydniinii ve biiytikligiinii gosteren ti¢ boyutlu bir vektor verir. Mo-
bil cihazin egimini hesaplamak i¢in kullanilmaktadir.

Basing sensorii mobil cihazin bulundugu ortamdaki hava basincini 8lgmektedir. Bu sensor 151k, nem
ve sicaklik sensorleri gibi ortam sensérlerindendir.

Basing sensorii GPS’e yardimer olarak kullanilan bir sensor olmast disinda, birgok saglikli yasam
uygulamalarina da katkida bulunmaktadir.

Sicaklik sensorii mobil cihazin bulundugu ortamdaki sicakligi lgmektedir. Bu sensor 151k, nem ve
basing sensérleri gibi ortam sensérlerindendir.

Isik sensorii mobil cihazin bulundugu ortamdaki 1sik seviyesini 6lgmektedir. Bu sensér sicaklik, nem
ve basing sensorleri gibi ortam sensorlerindendir. Ortam sensérlerinde herhangi bir veri isleme ve filcre-
leme islemine ihtiya¢ duyulmaz. Bu yiizden en kolay kullanilan sensorler olarak bilinir.

Isik sensoriinden alinan veriler sayesinde mobil cihaz ekran parlakligini ayarlar. Bu sayede ortam
degisikliklerinde gozlerimizin etkilenmemesi ve mobil cihazin sarjinin tasarruflu kullanilmasi saglan-
maktadir.

Nem sensorii mobil cihazin bulundugu ortamdaki nem miktarini 6lgmektedir. Bu sensor sicaklik,
basing ve 1s1 sensorleri gibi ortam sensorlerindendir.



Yakinlik sensorii bir nesnenin mobil cihaza olan yakinlik-uzaklik durumunu él¢mektedir. Bu sensor
kullanilarak kullanicilarin telefon goriismesi yaptiginda mobil cihaz ekraninin sénmesi ve diger 6zellik-
lerinin engellenmesi saglanir. Islevi nedeniyle en aktif galisan sensérlerden biridir.

Parmak izi sensorii dokunmaya dayali bir sensérdiir. Parmaga gonderilen elekerik akimi sayesinde
parmak izindeki girinti ¢tkintillardan bir veri olusturulur ve bu veri hafizaya kaydedilir. Kullanic ta-
nimlama, ekran kilidi agma gibi durumlarda kullanilmakrtadir.

GPS mobil cihazin uydulardan gelen sinyaller dogrultusunda bulundugu konumu hesaplamaktadir.
Birden fazla uyduya baglant1 kuruldugundan mobil cihazin diinya tizerindeki yerini bulmada ¢ok basa-
rilt bir sensérdiir. Bu baglantilar igin internete gerek duymaz. Bilgi aligverisini radyo sinyalleri ile yapar.
Bu sensor sadece navigasyon ve y6n bulma uygulamalarinda degil, sosyal medya uygulamalarindan
oyunlara kadar bircok mobil platformda siklikla kullanilmaktadir. Ayrica GPS'den gelen ivme verisi
verileri ve konum tahminleri kombinasyonu, bir kullanicinin bisiklet ya da araba kullanmasi ya da bir
otobiise ya da metroya binmesi gibi ulagim seklini algilayabilmektedir. GPS sensorii kullaniminin tek
dezavantaji ¢ok fazla batarya tiiketmesidir.

Manyetik 6lgcer mobil cihazin bulundugu ortamdaki manyetik alani ti¢ eksen tizerinde 6l¢mektedir
(X, Y ve Z eksenleri). Bu sensér mobil cihazin manyetik kuzey kutbuna gére konumunu belirlemek,
diinyanin manyetik alani tizerindeki degisiklikleri gozlemlemek, GPS ve navigasyon islemlerine yardim
etmek amacli kullanilmaktadir.

Yukarida bahsedilen sensérler disinda mobil cihazlarin bazi modellerinde adim sayaci sensérii, goz
tarayict sensor, kalp ritim 6lcer vb. farkl: sensorler de bulunmaktadir. Ayrica mobil cihazlarda bulunan
mikrofon ve kamerada sensor gorevi gormektedir. Bu donanimlar mobil donanim béliimiinde anlatil-
digt i¢in burada anlatilmamigur. Tiim sensorler mobil cihazimizi daha etkili kullanma, dis gevreyle
etkilesim halinde olma ve bu verileri kullanarak bir¢ok uygulamay1 kullanma imkéni sundugu igin ¢ok
onemlidir.

Mobil cihazlarda yer alana sensorlerin ¢aligma mantiklari, donanim bilesenlerinin ¢alisma mantikla-
r1 ile paralellik gosterir. Mobil igletim sistemlerinin gelistirme paketleri icerisinde sensorlere 6zel olarak
gelistirilmis kiitiiphaneler bulunur. Bu kiitiiphanelerin uygulama icerisinden ¢agirilmast ile birlikee il-
gili sensore erisim saglanir ve kontrol edilebilir bir yap: ortaya ¢ikar.

Akill: telefonlar, tabletler, PDA’lar ve diger akilli taginabilir cihazlarin iiretilmesi ile beraber mobil
isletim sistemleri de ortaya ¢tkmigtir. Mobil isletim sistemleri kullanildigi cihazlarin donanimini dogru-
dan denetleyen ve yoneten, cihazlarin icine yiiklenecek uygulamalarin kullanimini saglayan sistem ya-
zilimlaridir. Cihazlarin tiretimini yapan sirketler tarafindan gelistirilen, farkl: felsefelerle/yéntemlerle,
acik veya kapali kaynak kodlu olarak ¢alisan ¢esitli mobil isletim sistemleri bulunmaktadir. Bunlardan
siklikla kullanilanlari ise Apple tarafindan iiretilen I0S, Google ve Open Handset Allience tarafindan
tiretilen Android ve Microsoft tarafindan tiretilen Windows Phone isletim sistemleridir.



IOS ilk olarak iPhone OS ismiyle Mac OS (Macintosh Operating System)’tan tiiretilerek 2008 yilin-
da Apple sirketi tarafindan piyasaya siiriildii. Sirket 2010 yilinda isletim sistemine IOS ismini vererek,
cihazlarin donanim teknolojisinin gelisimine paralel olarak pek ¢ok yenilikler iceren yeni siiriimlerini
gliniimiize kadar gelistirmistir. IOS’un 6zelligi sadece Apple tarafindan iiretilen cihazlarda kullanila-
bilmesi ve kullanildig1 cihaza AppStore ve iTunes gibi platformlar disindan uygulama yiiklemeye izin
vermemesidir.

IOS ilk zamanlarda iPhone’lar icin gelistirilmis fakat daha sonra iPod Touch ve iPad’in ortaya ¢ik-
mast ile bu cihazlarda da kullanilmaya baglanmistir. IOS Linux tabanli bir isletim sistemi olup, 5 kat-
mandan olugmaktadir.

Cocoa (Application)

Media

AV Foundation Core Animation Core Audio Core Image

Core Text OpenAL OpenGL Quartz

Core Services
Core OS

Kernel and Device Drivers

Tablo 2.1: 10S isletim sistemi katmanlar:

Kerneland Device Drivers (Cekirdek ve Aygit Siiriiciileri): Bu katman cihazin siiriicii yazilim-
lari, BSD kiitiiphaneleri, diisiik seviye bilesenleri, dosya sistemi giivenligi icin destek birimini, islemler
arast iletisimi ve benzeri islevleri icermektedir.

Core OS (Cekirdek Isletim Sistemi): Donanim ve ag ile ilgilidir. CPU (Merkezi Islem Birimi) veya
GPU (Grafik Islem Birimi) iizerinde calisan yiiksek performansli gorevler icin arayiizler igermektedir.

Core Services (Cekirdek Servisler): Temel hizmetler (diisiik seviye ag iletisimi gibi), otomatik
referans siralamas, veri formatlama ve (string) manipulasyonu saglamakeadir.

Media: Medyay: oynatma, ¢ekme (recording), gorsel-isitsel medyalari diizenleme, 2D ve 3D gra-
fiklerin sunulmast gibi islevleri yerine getirmektedir.

Cocoa Touch: Uygulama kullanici arayiizlerini icerir. Kullanici olaylarina cevap verir ve uygulama
davraniglarini yonetir. Bir uygulama gelistirici gesitli gelistirme araglari ve mobil programlama dilleri-
ni kullanarak bu katmanda calisir.

Android igletim sistemi, 2003 yilinda Android inc adli sirket tarafindan gelistirilmeye baglanmistir.
2005 yilinda Android sirketi Google tarafindan satin alinmis ve igletim sisteminin gelistirilmesi, bu
tarihten sonra hiz kazanmigtir. 2008 yilinda Google kaynak kodlar: piyasaya siirmiis ve Android 1.0
isletim sistemini kullanan ilk telefon HTC Dream tiretilmistir. Android 1.0'dan giintimiize pek ¢ok sii-
riim piyasaya siiriilmiis, 2018 itibariyle son olarak Android P kullanicilara sunulmustur. Linux tabanli
ve actk kaynak kodlu ticretsiz bir igletim sistemidir.
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Android isletim sistemi 5 ana katmandan olugsmaktadir. En alt katmandan baslayarak bu katmanlari
aciklayalim:

Aplications 7

m-

Aplication Framework
Activity Window Content View
Manager Providers System
Telephony Resource Location Notification
Manager Providers System System
Libraries

Media .
SQLit

Linux Kernel

Display Camera ‘ Flash Memory Binder (IPC)
Driver Driver Driver Driver
WiFi ‘ Audio Power

Driver Drivers Management

4 Tablo 2.2: Android isletim sistemi katmanlart

Manager

Surface
Manager

Core
Libraries

Dalvik Virtual

OpenGL | ES
penGL | Machine

—

Keypad Driver

Linux Kernel (Linux Cekirdegi): Cekirdek, Android yazilim yigininin altinda yer almaktadir. Bu
katman, donanim ile yazilim arasinda haberlesmeyi saglamakla gorevlidir. Ornegin mikrofon, kamera
gibi donanimlar icin bir ag y1gin1 saglamaktadir. Linux ¢ekirdegi baslangicta masatistii bilgisayarlarda
calisan geleneksel isletim sistemleri igin gelistirilmis olsa da, giiniimiizde Android isletim sisteminin
kalbi olarak nitelendirilmektedir.

Libraries (Kiitiiphaneler): Kiitiiphane, genel olarak yazilim gelistirirken kullanilan bir takim kod-
lar seklinde tanimlanabilir. Android kiitiiphaneleri ticretsiz ve agik kaynak kodlu oldugu igin, yazilim
gelistiriciler tarafindan siklikla tercih edilmektedir.

Android Runtime: Java dili ile kiitiiphanelerin birlestigi yerdir. Cekirdek kiitiiphaneleri ve Dalvik
sanal makinesi bu katmanda yer alir. Dalvik sanal makinesi, Java sanal makinesinin Android isletim
sistemine optimize edilmis halidir. Android’in ilk siiriimlerinde oldukea sik kullanilan Dalvik sanal
makinesi, son siiriimlerde Android Run Time (ART) olarak kullanilmaktadir.

Application Framework (Uygulama Cergevesi): Android uygulamalarin gelistirildigi ortamlar:
toplu olarak olusturan gergevelerdir. Igerik saglayicilari, kaynak ve etkinlik yoneticisi, paket yoneticisi
gibi bir takim temel hizmetlerin bulundugu yer, uygulama cergevesidir.

Application (Uygulama): Isletim sisteminde bulunan temel uygulamalar ve sonradan yiiklenen

tigtincii parti yazilimlardir.
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Windows Phone, 2010 yilinda Microsoft ve Nokia ortaklig ile piyasaya siirtilmiis mobil igletim sis-
temidir. C ve C++ dillerini temel alan igletim sisteminin son siiriimii Windows Phone 8.1, Windows 8’e
uyumlu olarak 2014’te piyasaya siiriilmiistiir. Her ne kadar 2015 yilinda Windows 10 ile birlikte Win-
dows Phone 10’a giincellenme imkani sunsa da, uygulama marketinde az sayida uygulama barindirmasi,
az sayida cihazda galismasi ve Microsoft'un mobil isletim sistemi pazarina Apple ve Google’dan yaklagik
on yil sonra girmis olmast nedenleriyle, mobil pazarda Android ve Ios'un gerisinde kalmistir. Microsoft,
2017 yazinda Windows Phone’u artik gelistirmeye devam etmeyecegini aciklamistir.

Mobil uygulamalar kendi icinde Web, Hybrid ve Native olarak ¢esitlere ayrilmaktadir ve uygulama
tiirlerine baglt olarak gelistirme araglari da farklilik gostermektedir. Ornegin SmartFace App Studio,
Xamarin gibi bazi araglar ¢oklu platformda ¢alisma imkant sunan uygulamalar gelistirmenizi saglaya-
bilmektedir. Bu kitapta Native uygulamalar gelistirmek tizere Android ve IOS programlama anlatila-
cagi icin bu isletim sistemlerinin destekledigi uygulama programlama araglari ve dilleri incelenecektir.

IOS tabanli uygulamalar gelistirmek icin gesitli araglar (tool) vardir. Bu araglardan en ¢ok kullani-
lanlar1 Xcode, Objective C ve Swift'tir.

IOS platformunda ¢alisan mobil bir
uygulama yazmak i¢in Xcode uygulama-
st kullanilmaktadir. Xcode yalnizca Mac
isletim sistemine sahip bilgisayarlarda ca-
lisabilmektedir. Windows kurulu bir bil-
gisayarda virtual machine (sanal makina)
yaratarak Mac isletim sistemi kurulabilse
de Xcode kullanimi acisindan fazla ve-
rim alinamamaktadir. Xcode uygulamasi
AppStore’dan veya Developer Apple web
sitesinden ticretsiz olarak indirilebilmek-
tedir. Son siirimiinii yiikleyebilmek i¢in
uygulama hard diskte yeterli bos alan ve
giincel igletim sisteminin yiiklii olmasini
istemektedir.

Ekran Goériintiisii 2.1

Xcode yalnizca iPhone, iPad, Apple Watch gibi mobil cihazlar i¢in degil ayn1 zamanda Mac ve Apple
TV icin de uygulama yazmaya olanak taniyan bir platformdur. Xcode’da yaygin olarak Objective C
programlama dili kullanildig: gibi yeni gelistirilmekte olan Swift programlama dili de son yillarda kul-
lanilmaya basglanmistir. Objective C dilinin yani sira C ve C++ da yardimci olarak kullanilabilmektedir.
Mobil uygulamalarini farkli igletim sistemlerine de uyarlamak isteyen gelistiriciler IOS i¢in yazilan
uygulamay sil bagtan tekrar yazmamak icin Xcode ortaminda C++ diline de yonelebilmektedirler.



Objective C, OS X ve IOS igin yazilim gelistirmede oncelikli olarak kullanilan programlama dilidir.
C programlama dilinin bir siipersetidir ve nesne tabanli, dinamik ¢aligma zamanli bir programlama
dilidir. Objective C, C programlama dilinden s6zdizimi kurallar1 (syntax), ilkel tipleri ve akis kontrol
ifadelerini miras almistir ve tizerine siniflar (class), yontemleri tanimlayan syntax’lart da ekleyerek
gliniimiiz kullanimina sunulmustur. Ayrica giiclii grafik yonetim (method) destegi saglayarak dinamik
calisma imkani da yaratmakeadir.

Ekran Goériintiisii 2.2

Apple sirketinde ¢alisan bir yazilimer tarafindan ilk adimlarr atilan Swift programlama dili Objective
C’nin zor sozdizim kurallarina bir alternatif olmast i¢in ortaya ¢ikmistir.  Giintimiizde ise sirket tarafin-
dan “daha yenilikgi, tistiin performansly, hizli ve gelecek vaadeden” bir programlama dili olarak nitelen-
mektedir. Kullandig1 paralel programlama teknolojisi ile bir isi kiiciik pargalara bolerek farkls islemcilerde
ayni anda ¢oziimleyerek uygulamanin ¢alisma hizi ve performansini arttirmakeadir. Boylece gelecegin
teknolojileri bulut bilisimde, goklu islemcili makinalarda ¢alisabilecek yetenege sahip oldugu diisiilmek-
tedir. Fakat bunun yaninda yazilimcilar icin yeni bir dil oldugundan dolay: 6grenme asamasinda, kulla-
nim deneyimlerinin paylagimi acisindan kitap ve dokiiman gibi yeterli kaynaklara sahip degildir.

Ekran Goériintiisii 2.3

Android tabanli uygulamalar gelistirmek i¢in ¢esitli araglar (tool) vardir. Bu araglardan en ¢ok kul-
lanilanlart App Inventor ve Android Studio'dur.

Siirtikle birak yontemiyle kolayca Android tabanli uygulamalar gelistirilebilen bir platformdur. htep://
appinventor.mit.edu adresi tizerinden Google hesabr ile giris yapilarak online ¢alisan App Inventor, ilk
olarak Google tarafindan ortaya konulmus, 2011 yilinda acik kaynak kodlu hale getirildikten sonra MIT
tarafindan gelistirilmistir. Profesyonel olmayan ve kod yazmaya yeni baglayan kullanicilar i¢in ideal bir uy-
gulama gelistirme aract olan App Inventor, mobil cihazlarda sensor kullanimina da olanak tanimaktadir.

Google tarafindan desteklenen ve iist seviye 6zellikler iceren temel ve ticretsiz bir android uygulama
gelistirme aracidir. C++ programlama dili destegi sayesinde profesyonel uygulamalar gelistirilmesine
imkan tanir. Android Studio, kendi i¢inde hizli bir emiilator barindirir ve tablet, telefon, saat gibi farkl
mobil cihazlara uygun araytizleri vardir.



Mobil bir uygulama gelistirilirken programin test edilmesi siirecinde mobil cihaz simiilasyonu ya-
pan yazilimlara sanal cihaz denmektedir. Bir markaya —6rnegin Apple’a- ait tiim modellerin yazilimci
tarafindan temin edilip kullanilmast hem ekonomik a¢idan hem de zaman agisindan giictiir. Her ciha-
zin ekran ¢oziiniirlitk ve boyutu, islemci ve bellek 6zellikleri birbirinden farkli olmaktadir. Gelistirilen
uygulamanin, farkli kullanicilar tarafindan farklt model cihazlarda da kullanimi diisiiniildiigiinde tiim
cihazlarda sorunsuz ¢alisabiliyor olmast gerekmektedir. Bu sebeple gelistirilen “sanal cihaz yazilimlar1”
aracilig1 ile yazilime gergek bir cihaza yakin bir platformda yazilimini test edebilmektedir. Sanal cihaz-
larin tek dezavantaji ise eger gelistirilen uygulama mikrofon, kamera, sensorler gibi dahili donanimlari
kullantyor ise bu ozelliklerin test edilmesine olanak vermemesidir. Bu durumda gercek cihazin fiziksel
olarak, programlama yapilan bilgisayara baglanarak uygulamanin bu sekilde test edilmesi gerekmekte-

dir.

Farkl: isletim sistemleri mobil uygulama yazmak icin farkli gelistirme araglarini kullanir. Benzer
sekilde de farkls gelistirme araglari farkli sanal cihaz yazilimlarint kullanir. Bir uygulama gelistirme
araci bilgisayara indirilip kuruldugunda igine entegre edilmis sanal cihaz yazilimi da beraberinde iner.
Ornegin Android tabanli uygulama gelistirme araglart Android Emiilator ve Sanal Cihazi (AVD) ismi
verilen ortami kullanirken IOS, Simiilator isimli ortami kullanmaktadir.

IOS tabanli uygulamalar programlamak igin kullanilan Xcode yazilimi makinaya indirildiginde ve
kuruldugunda beraberinde IOS Simulator da yiiklenmektedir. Bu program araciligi ile Xcode yazilim
arayliziinden istenilen cihaz tiirii segilerek uygulama calistirilir (Run).

Ekran Gériintiisii 2.4
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IOS Simulator tizerinde galisan uygulama fare/touchpad ile kullanilarak test edilebilmekte ve hata
ayiklama (debug) islemi yapilabilmektedir.

oEkran Gériintiisii 2.5

2.9.2. Android Emulatorler

Android tabanli uygulama gelistirme araglari, ‘emiilator’ adi verilen sanal cihaz yazilimlarini kulla-
nirlar. En sik kullanilan ve tercih edilen emiilatorler sunlardir:

Resmi android emiilatorii, Google tarafindan desteklenen uygulama gelistirme aracinin (Android
Studio) iginde ticretsiz olarak sunulmaktadir ve uygulama gelistiricilere yonelik olarak tasarlanmistur.

(o}

6 Ekran Gériintiisii 2.6

Popiiler bir emiilatér olan Genmotion, bir¢ok cihazin ortamina uyum saglayabilmekte ve kisitli da
olsa ticretsiz kullanima imkan vermektedir. Gorsellik bakimindan son derece iyi olsa da, ek olarak vir-

tualbox kurulumu gerektirmektedir.
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o Ekran Gériintiisii 2.7

Bir diger emiilatér BlueStacks, Windows ortaminda ¢aligmakta ve virtualbox kurulumu gerektir-
memektedir. Ayrica APK kurulumlari da kolay olan BlueStack, Windows kullanicilar: tarafindan sik¢a
tercih edilmektedir.

4 Ekran Gériintiisii 2.8

NoxxApp Player, yine BlueStacks ile benzer 6zelliklerdedir. Yerlesik GPS kontrol cihazi se¢enegi vardir.

AndyRoid, Gooogle tabanli uygulamalart iyi calistirmakea, teknik olarak ve gorsel bakimdan yeterli
bulunmakta ve sik kullanilmaktadir.

N\
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3.1. Uygulama Gelistirme

Uygulama gelistirme, belirli kuramsal temeller tizerine oturtulmus yol haritalar: ile gergeklestiri-
lebilecegi gibi yazilim diinyasinda yer almak isteyen her gelistiricinin kendine gore olusturdugu farkl
metodolojilerden de olusabilir. Birgok yazilimcinin birlikte ¢alistigi yazilim projeleri ile tek baginiza
gelistirdiginiz kiigiik uygulamalarin gelistirilme siirecleri arasinda 6nemli farkliliklar da bulunur. Yu-
karida belirtilenlere ek olarak ayni hedef platform icin gelistirilen bir uygulamanin mimarisi de ¢ok
farkli sekillerde kurgulanabilir. Giiniimiizde bir mobil uygulama gelistirirken kullanabileceginiz farkls
uygulama gelistirme mimarileri bulunmaktadir. Bunlar icerisinde en ¢ok kabul gorenler asagida sira-
lanmugtir:

* Tamamen Web tarayicida calisanlar
* Yerel (native) uygulama olarak gelistirilenler

* Web ve yerel bilesenleri icinde barindiran karma (hibrid) uygulamalar

3.2. Uygulamalarin Yagsam Doénguleri

Uygulama gelistirme yasam dongiileri, uygulama gelistirme mimarisinde tercih edilen yonteme gore
sekillenir ve bu tercih mobil uygulama gelistirme araclarinin se¢imini de etkiler.

3.2.1. Tamamen Web Tarayicida Calisan Uygulamalar icin Yasam Déngiisii

Bu uygulamalarin yasam déngiisii, standart bir Web sitesi gelistirme yasam dongiisii ile paralellik |
gosterir ve buna ek olarak mobil ortamlar i¢in sunulmus ek yazilim kiitiiphanelerinin kullanimlarin:
da icerir. HTML5 (HTML, CSS3, JavaScript) kullanilarak gelistirilen bu mobil uygulamalar mobil
cihazlar icin gelistirilen tarayicilar tarafindan yorumlanir ve kullanicilara sunulur. Gelistirme ortami
olarak herhangi bir metin edit6rii kullanilabilir. Gelistirilen uygulamanin test edilmesi i¢in ise giincel
bir tarayici yeterli olacaktir.
[

3.2.2. Yerel (Native) Uygulamalar icin Yasam Déngiisii

Bu uygulamalarin yasam dongiisti, tamamen hedef platforma yonelik olarak uygulamanin gelis-
tirilmesi siirelerini icerir. Segilen hedef platforma (6r.:Androd, IOS, Windows Phone) has gelistirme
araglari, yazilim dili ve test ortamlari kullanilir. Hedef platformun tiim 6zelliklerini kullanabilmesi agi-
sindan 6nemli avantajlar saglamasina ragmen her bir platforma 6zel olarak uygulamanin gelistirilmesi
(kodlanmasi) gerekmektedir. Gelistirme ortamlari cogunlukla mobil cihazin igletim sistemine 6zel ola-
rak gelistirilmis ortamlardir ve test ortamlari da yine igletim sistemine 6zel olarak gelistirilmis emiila-
torlerden olusur. Bu ders kapsaminda kullanilacak yerel gelistirme platformu Android olarak secilmistir.

3.2.3. Web ve Yerel Bilesenleri icinde Barindiran Karma (Hibrit) Uygulamalar i¢in Yasam
Dongusu

Bu uygulamalarin yasam dongiisii icerisinde hem web tarayicilar i¢in 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 gerceklestirilebilmesi ve ayni zamanda yerel ozelliklerden
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 i¢in de yeniden kodlama
yaptlmaksizin kullanilabilmesidir.
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4.1 Mobil Uygulama Gelistirme

Bu ders kapsaminda uygulama gelistirme boliimiinde listelenen farkli mimariler ayr1 ayr1 kullani-
larak mobil uygulama gelistirme stireci tiim adimlart igerecek sekilde anlatulmistr. Her bir uygulama
gelistirme mimarisinde, kullanilan gelistirme araclarinin kurulumundan itibaren uygulamanin mobil
cihaz tizerinde ¢alistirilma siirecine kadar uygulama yasam dongiisti detaylandirilmistur.

Uygulama gelistirme araci olarak Android isletim sistemi i¢in Android Studio, IOS isletim sistemi i¢in
Xcode kullanilmistir. Biitiin 6rnek uygulamalar her iki programla da yapilmistir. Kitap igerisinde 6nce
Xcode kurulum ve uygulamalar daha sonra Android Studio kurulum ve uygulamalar yer almaktadur.

6 Resim 4.1
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4.2. Xcode

Xcode masatistii uygulamasini  bilgisayariniza
indirebilmeniz i¢in 6ncelikle Mac OS X kullaniyor
olmaniz gerekmektedir. Indireceginiz Xcode versiyo-
nunun/siiriimiiniin de igletim sisteminizin giincel sii-
riimiinii destekliyor olmasi gerekmektedir. Xcode'un
Linux ve Windows isletim sistemleri i¢in ayr bir si-
riimii bulunmamaktadir. Bazi kullanicilar Windows
lizerinde sanal makina kurarak Mac OS X isletim sis-
temini kullanabilmektedir. Fakat donanim uyum so-
runlarindan ve sanal makine iizerinde MAC OS X’in
ve Xcode’un yavas ¢alismasindan 6tiirti sanal makina
tizerinde Xcode kurulumu 6nerilmemektedir.

4.2.1. Xcode Programinin Kurulumu

Xcode Apple’in kendi resmi web sayfasindan indirildigi gibi App Store uygulama ditkkanindan da
indirilebilmektedir. Eski stirtimlerini de indirip kullanabilmek isteyen gelistiriciler http://developer.
apple.com adresinden Xcode’u indirebilirler. App Store uygulama ditkkanindan sadece son siiriimiine
erisilebilmektedir. Her iki platformda da uygulama ticretsiz olarak indirilebilir. Xcode uygulamasinin
bilgisayariniza yiiklenme adimlari asagidaki gibidir:

(1) Oncelikle internet tarayicisinin adres kismina heep://developer.apple.com adresi yazilarak App-
le'in gelistiriciler igin gesitli hizmet ve bilgiler verdigi resmi sitesine baglanilir.

v

0 Ekran Gériintiisii 4.1
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(2) Sol iist kosede bulunan download diigmesine basilarak agilan sayfada istenilen Xcode siirtimii
listeden seilir. Daha eski siirtimleri i¢in sayfanin altina dogru ilerlenir.

0 Ekran Goriintiisii 4.2

(3) Segilen Xcode siiriimii download diigmesine tiklanarak bilgisayara indirilir. Ayni zamanda ku-
rulum dosyasinin bilgisayara indirilebilmesi i¢in disk tizerinde 5-6 GB kadar yeterli alana ihtiyag¢ du-
yulmaktadir.

0 Ekran Gériintiisii 4.3
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(4) Indirme islemi tamamlandiktan sonra kurulum dosyast indirilenler klasoriinden cift tiklanarak,
kurulum baglatilir.

o Ekran Gériintiisii 4.4

(5) Kurulum kendi kendine yiiriitiilmektedir ve tamamlandiktan sonra masaiistiinden Launchpad
veya Finder’dan Uygulamalar klasorii tiklanarak Xcode uygulamasi ikonu goriilebilir.

& Ekran Gériintiisii 4.5
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(6) Xcode ikonu tiklanarak uygulama baslatilir. Agilan ilk pencerede sol boliimde yeni agilacak proje ile
ilgili segenekler sunulurken, sag tarafta tizerinde daha dnceden ¢alistiginiz proje dosyalari listelenecektir.

\0

N

/K

< (1)
< (2
< (3

O Ekran Gériintiisii 4.6

1. Hazir bir sablon ile yeni bir projeye baslamak icin,
2. Bos bir proje ile uygulama yazmak icin,
3. Var olan bir projenin kopyasi tizerinden baslamak icin,

4. Daha onceden ¢alistiginiz proje dosyalarini agmak i¢in tiklanir.

(7) Yeni bir uygulama gelistirmek igin bos ve yeni bir proje agmak tizere (2) Create a new Xcode project
segenegine tiklanir. Kargimiza gelen pencereden tek view’den olusacak Single View App segenegi tiklanir.

o

o Ekran Goériintiisii 4.7
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(8) Agilan pencerede uygulamanizin adi, takim adi, organizasyon ismi, organizasyon kimligi, prog-
ramlama dili, veri tabani kullanimi uygulama projenize ait baz1 bilgilerini belirlemeniz istenmektedir.
Tiirkee karakterler, 6zel karakterler ve bosluk kullanilmaktadir. Product Name alanina projenizin ismi-
ni yaziniz. Eger Apple’dan alinan bir developer hesabiniz varsa, hesabin ait oldugu sirket veya kisi adini
Team alanindan segebilirsiniz. Developer hesabinin alinmasi ve sertifikalarinin bilgisayara yiiklenerek
Xcode projelerine tanimlanmast ilerideki béliimlerde anlatilacaktir. Bu boliim simdilik None olarak
segilebilir. Organization Name boliimiine uygulamaniz igin bir ticari kimlik olugturmak adina isminiz
veya organizasyon adi yazilabilir. Organization Identifier alanina ise bagina “com.” ifadesi koyularak
devaminda organizasyon ismi veya kendi isminiz yazilabilir. Kullanilacak programlama dili Language
alanindan Objective-C segilerek tamamlanir. Eger uygulamanizda veri tabani kullanmak istiyorsaniz
Use Core Data segenegi isaretlenerek Next diigmesine tiklanur.

é_

O0Fkran Gériintiisii 4.8

(9) Son olarak projenin kaydedilecegi dizin sol boliimden segilerek proje klasorii Create diigmesine
tiklanarak olusturulur.

O Ekran Goériintiisii 4.9
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o0 Ekran Gériintiisii 4.10

(1) Projenize dahil olan tiim uygulama dosyalarinin, indirilen kiitiiphane klasérlerinin, resim/video/
ses dosyalarinin, plist, storyboard (uygulama arayiiz) dosyalarinin listelendigi alandir. Bu alandan uy-
gulama igeriginde bulunan dosyalara ulagilabilmektedir.

(2) Sol taraftan secilen dosya igeriginin goriintiilendigi alandur.
(3) Uygulama dosyalarinin ve icindeki 6gelerin 6zelliklerinin goriintiilendigi ve ayarlandig: alandir.

(4) Storyboard’a (uygulama arayiiziine) veya projeye gesitli siniflar (class) veya nesneler (object) ekle-
mek i¢in kullanilan alandir.

(5) Uygulamanin simiilatér veya cihaz tizerinde ¢alistirilmasi i¢in Calistir ve Durdur diigmelerinin
bulundugu alandur.

(6) Uygulama test edilmek tizere ¢alistirildiginda kullanilacak simiilatér cihaz 6zelliklerinin (iPadA-
ir, iPadAir 2, iPhone 6, iPhone 6 Plus vb.) veya bilgisayara bagli gercek cihazi segmeye yarayan alandir.

Uygulama Genel Ayarlar Ekrani:

Xcode ekraninda sol béliimden uygulama isminizle gdsterilen mavi ikon tiklanir. Orta béliimde ag1-
lan alanda Identity ve Signing béliimlerinde uygulamanizin versiyon(version), build, bundle identifier,
developer hesap (team) bilgilerini belirleyebilirsiniz. Bu ilk iki boliim 6zellikle uygulamanizin cihaz
tizerinde kullanimi ve App Store’da yayinlanmasi safhasinda 6nem kazanmaktadir. Deployment Target
boliimiinden hangi IOS siirtimiinden itibaren galisacagi, uygulamanin hangi cihaz icin gelistirildigi
(iPad, iPhone, iWatch vb.), uygulamanin hangi cihaz yonlerinde (sirasiyla dikey, dikey ters, sol yatay, sag
yatay) calisabilmesini istediginizi, cihazin ekran iist kisminda bulunan durum ¢ubugunun (status bar)
stilini ve goriintirlagiinii ayarlayabilirsiniz.
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Q)

)

O Ekran Gériintiisii 4.11

[lk uygulamamizi iPad igin gelistirecegimiz igin Device (1) boliimiinden iPad segenegini tikliyoruz.
Cihaz y6nlendirmesi (2) icin dikey, sag yatay, sol yatay segenekleri isaretli olarak birakiyoruz.

>

o Ekran Gériintiisii 4.12

ViewController.m dosyast uygulamanizda bulunan bir pencerenin (View) programlama olaylarinin,
fonksiyonlarinin yazildigi ana dosyadir.

_/
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ViewController.h dosyasi ise ViewController.m dosyasinda kullanacaginiz degiskenlerin, nesnelerin
(imageview, textfield, label vb.), kiitiiphanelerin tanimlandig1 uygulama dosyasidur.

>

o Ekran Goriintiisii 4.14

Main.storyboard dosyasi uygulama pencerelerinin (View), pencere icerisinde yer alan nesnelerin
(imageview, textfield, label vb.) gosterildigi ve diizenlendigi dosyadir.

\_‘26
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4.2.3. Hello World Uygulamasi

O(z)

Q%/e 4
“eog

)

o Ekran Gériintiisii 4.15

Storyboard dosyasinda, ViewController penceresinin iizerine éncelikle bir View (1) eklenir. Siiriikle
birak yéntemi ile ViewController tizerinde biraktiginizda View otomatik olarak tiim uygulama ekra-
nina genisleyecektir. Storyboard’un sol tarafindan (2) sahne nesnelerini hiyerarsik bir sirada ikonik
simgelerle gorebilirsiniz. Bu béliimden ilgili nesneyi segme ve isim degisikligi islemlerini yapabilirsiniz.

o

0 <o
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@

0 Ekran Gériintiisii 4.16




Siiriikle birak yontemi ile View'in {izerine Label nesnesi (1) stiriiklenip birakilir. Label igerisindeki
metni ve metnin ozelliklerini degistirmek i¢in 6zellik diigmesi (2) tiklanir. Label'in metin igerigi (3)
degistirilir. Alignment béliimiinden hizalama, Font boliimiinden yazi bi¢imi, Color béliimiinden yazi
rengi, Lines boliimiinden satir sayisi belirlenebilmektedir.

O

o Ekran Gériintiisii 4.17

Uygulamanizi simiilatorde ¢alistirmak icin oncelikle simulator cihazinizi seginiz. Ardindan ¢alistir
(1) diigmesine basarak simiilatoriin ¢aligmasini bekleyiniz.

O
0

6 Ekran Goriintiisii 4.18
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Simiilatér programi ilk defa galistirildiginda agilmas:
biraz zaman alabilmektedir.

Simiilator agilarak uygulama calisuginda iPad Air ek-
ranindaki uygulama pencere goriintiiniiz yandaki gibi ola-
cakur.

o Ekran Gériintiisii 4.19
4.2.4. Uygulamaya Resim Ekleme

Siiriikle birak yontemi ile uygulama penceresine (View’in tizerine) ImageView eklenir. ImageView
nesnesinin boyutlarini degistirmek igin ekran tizerinde fare ile islem yapilabildigi gibi sag boliimde
cetvel simgesi (1) tiklanarak konum ve boyut bilgileri diizenlenebilir. Resim dosyasinin ismi, verilecek
numeric tag (sayisal etiket), alfa, arka plan rengi gibi bilgileri diizenlemek i¢in ozellikler segenegini (2)
tiklamaniz gerekmektedir.

00
Q)

6 Ekran Goriintiisii 4.20




Sirasiyla ikinci ve tigtincii ImageView’leri ekleyiniz.

0 Ekran Gériintiisii 4.21

Do

M) 4)

Resim dosyalarini
bu béliime

siiriikleyip birakin.

o0 Ekran Gériintiisii 4.22 \

ImageView igerisine yerlestirilecek resmin dosyasinin projeye eklenmesi icin sagindaki dosyalar bél-
mesinden Assets.xcassets (1) tiklanir. Applcon (2) uygulamanizin cihaz ekraninda goriinecek baslatma
ikonunun gorsellerini belirleyeceginiz bélimdiir. Bilgisayarinizda bulunan resim dosyalarini projeye
eklemek igin orta boliime siiriikleyip birakiniz. Isterseniz resim dosyalarinin isimlerini bu béliimden
(3) enter tusuna basarak degistirebilirsiniz. Proje eklediginiz resimlerin sag boliimden gériintiilerini iz-
leyebilirsiniz. Kullanilan cihazin ekran ¢oziiniirlitk 6zelliklerine gore (Retina gibi) goriintii kalitesinin,
uygulamanizin kullanilacags tiim cihazlarda iyi olmasini saglamak amaciyla, eklediginiz resim dosyala-
rinin x2 ve x3 kati boyutlu dosyalarini (4) yiikleyebilirsiniz.

\_.
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0 Ekran Goériintiisii 4.23

Storyboard penceresine geri dondiigiiniizde i¢ine resim dosyasini eklemek istediginiz Imageiew’ se-
¢ip sag taraftaki Image alanina ilgili resim dosyasinin adini yaziniz veya listeden seginiz. Sirasiyla diger

ImageView’ler i¢in de ayni iglemi tekrar ediniz.

)
/ \ (3)

o)

& Ekran Goriintiisii 4.24

ImageView’leri fare ile asagiya dogru siiriikleyerek tist kismina bir Label ekleyiniz. Ardindan Label

metnini degistirerek metni ortalayiniz.

_/
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Simiilatérdeki ekran goriintiisii ise (Ekran Gortintiisii 4.25) gibi olmakrtadir.

S S—
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0 Ekran Gériintiisii 4.26

Storyboard ekranindaki ViewController ana penceresinin boyutlarini ayarlayarak iPad simiilator ci-
haz boyutuna getirebiliriz. Oncelikle ViewController penceresinin iist kismina (1) tiklayiniz. Ardindan
sag taraftan Freeform'u(2) se¢iniz.

\
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—_ o [ Lp— = | m— o

h @ T+ 0 @ FreeForm secilen kutunun altinda agilan alan-
view Contraller dan genislik ve yiikseklik degerlerini giriniz. Bu-
rada yatay konum iPad standart boyutlar: giril-

Simulated Size = Freeform .

mistir.
1024 |2 i
Width

© Ekran Gériintiisii 4.27

Uygulama iPad Air simiilatériinde ¢alistrildiginda ekran gériintiisii
yandaki gibi olmaktadir.

OEkran Goériintiisii 4.28 —

&6 Ekran Gériintiisii 4.29
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Simiilator cihaz boyutunu yatayda 1024x768 piksel boyutlarina ¢evirmek icin simiilator agik iken
Hardware meniisiinden Orientation ve LandscapeRight secenegini tiklayiniz.

O Ekran Goriintiisii 4.30

Yeni simiilator ekran goriintiiniiz yukaridaki gibi olacakur.

4.2.5. Resim Goster/Gizle Uygulamasi

Bu uygulamada ekrana bir ImageView ve Button eklenecektir. Kullanict butona tiklayarak Ima-
geView icindeki resmi gosterip gizleyecektir. Resim goriiniir iken buton bashg “Gizle”, gizli iken de
“Gortin” olacaktir. Bu uygulama ile olusturulan nesnelerin kod yazarak title, tag, imageName gibi
ozellikleri tizerinde degisiklik yapilacaktir.

ResimGosterGizle isimli bir Xcode projesi olusturunuz. Ilk uygulamanin gelistirilmesi siirecindeki
baslangi¢ adimlar1 takip ediniz.

o Ekran Gériintiisii 4.31
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6 Ekran Gériintiisii 4.32

Bu uygulamada da farkls bir cihazi simiilatérde gérmek icin iPhone se¢iniz.

0 Ekran Gériintiisii 4.33
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Main.Storyboard dosyasini aginiz.

6 Ekran Gériintiisii 4.34

Sag alt tarafta bulunan resim kiitiiphanesinden View nesnesini bulunuz ve ekrandaki ViewControl-
ler tizerine siiriikleyip birakiniz. View’r tiim ¢er¢eveyi kaplayacak sekilde genisletiniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.35
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Ardindan ayni siiriikle birak yontemi ile bir ImageView ekleyiniz. Bu nesneyi de kenar cizgilerinde
bulunan kare isaretlerden istenilen boyuta getirebilirsiniz.

o

o Ekran Goriintiisii 4.36

ImageView’in altina bir Button siiriikleyip birakiniz.

o Ekran Goriintiisii 4.37

Buton ekranda segili iken sag taraftan bazi Type, Title, TextColor, Background Color &zelliklerini
(Ekran Goérintiisii 4.37) gibi degistiriniz. “Type: Custom” segimi diigmenin (buton) istenildigi gibi
ozellikleri ile oynanabilinecegi anlamina gelir. Title buton tzerindeki metnin, TextColor metnin ren-
ginin, BackgroundColor ise resim kullanilmayacaksa butonun arkaplan rengini degistirmeyi saglamak-

tadir. N ._/
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ImageView’e resim eklemek i¢in 6ncelikle Assests.xcassets dosyast agilir ve bilgisayara kayitli bir png
uzantili resim dosyast siiriiklenerek Applcon yazili orta alana birakilir. Uzerinde sag tiklanarak resim
dosyasinin ad1 degistirilir.

o0 Ekran Gériintiisii 4.39
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Storyboard ekraninda ImageView tiklanarak sag taraftan Image alanina Assets dosyasina eklenilen
resimin ad1 yazilir veya dropbox listesinden segilir.

6 Ekran Gériintiisii 4.40

Uygulama arkaplan rengini degistirmek i¢in sol boliimden View’i secerek Background alanindan
renk paletinden istenilen renk secilebilir.

& Ekran Goriintiisii 4.41
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Xcode’un tanitildig: giris bolimiinde de belirtildigi gibi nesne tanimlamalar1 ViewController.h dos-
yasinin i¢inde yapilmaktadir.

G@property (nonatomic, weak) IBOutletUIButton* btn_ gosterGizle; )

6 Ekran Goriintiisii 4.42

Button uiklandiginda yapilacak islemlerin yazildigi fonksiyonun tanimlanmast da ayni dosya iginde
yapilmaktadir.

o Ekran Gériintiisii 4.43
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Yazilan tanimlama kodlarinin nesnelerle iliskilendirilmesi i¢in Storyboard’u aginiz. Button segili iken
sag boliimde References sekmesini aginiz ve New Referencing Outlet’in sag tarafindaki yuvarlak simgeyi
tiklay1p birakmadan siiriikleyip sol boliimde bulunan ViewController simgesinin {izerine birakiniz.

& Ekran Goriintiisii 4.44

Karsiniza gelen segeneklerden nesne tanimlanirken nesneye verilen isim segilir. Listeden “btn_gos-
terGizle” yi se¢iniz.

0 Ekran Gériintiisii 4.45
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Diugmesine tiklandiginda calisacak fonsiyon ise, Buttonun Referencese sekmesindeki TouchUp In-
side ile bir onceki adimdaki benzer yontemle birbirine baglanir.

o Ekran Goriintiisii 4.46

ImageView resminin kullanicinin butona tiklamast ile gésterilip gizlenmesi gerekmektedir. Kod ige-
risinde ImageView nesnesinin ozelliklerinin degistirilmesi gerektigi icin ViewController.h dosyasinda
tanimlama yapilmasi gerekmektedir. Asagidaki kod satirini dosyaya ekleyiniz.

roperty (nonatomic, weak) IBOutletUIImageView* imgView resim;
property g g £

o Ekran Goériintiisii 4.47

Ardindan Storyboard’da yazilan tanimlama kodu, nesne ile iliskilendirilir.
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& Ekran Goriintiisii 4.48

6 Ekran Goériintiisii 4.49

Storyboard’da son islem olarak ImageView nesnesinin tag'i (etiketi) 1 yapilarak diigme tikland-
ginda resmin ekranda gizlenmesi mi yoksa gosterilmesi mi gerektiginin kontrolii saglanacaktir.
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Bir sonraki adimda, ViewController.m dosyasinda Button tiklandiginda calisacak kodlar yazila-
caktir. Oncelikle “buton tiklandiginda” fonksiyonu yazilir.

- (IBAction)btn_gosterGizlePushed:(id)sender
{

Fonksiyon igerisine /f-Else kosulu iginde gerekli kodlar yazilir.

~

self.imgView_resim.image = [UllmageimageNamed:@"resiml1.png"]; / ImageView’ e resiml.png isimli resimi yerles-
tir

if (self.imgView_resim.tag==0) { // Eger ImageView’in tag’i 0’a esit ise

self.imgView_resim.tag = 1; // ImageView’intag’ini 1 yap
[self.imgView_resimsetNeedsDisplay]; / ImageView ile ilgili yapilan tiim degisiklikleri goriintiile
telse{ // Eger ImageView’intag’i 1’e esit degilse yani 0 ise

sgll)f.imgView_resim.image = [UllmageimageNamed:@""]; // ImageView’ e null isimli resmi yerlestir (dolayl1 olarak
si

self.imgView_resim.tag = 0; // ImageView’in tag’ini 0 yap
[self.imgView resimsetNeedsDisplay]; // ImageView ile ilgili yapilan tiim degisiklikleri goriintiile
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6 Ekran Gériintiisii 4.51

Uygulamay1 simiilatérde galistirdiginiz-
da ve Goster/Gizle digmesine tukladiginiz-
da ekran goriintiisii yandaki gibi olacakur.

0 Ekran Gériintiisii 4.52

Eger her tiklamada diigmenin isminin resmin goriiniirlagiine gore Goster veya Gizle olarak degis-
mesini istiyorsaniz ViewController.m dosyasina su kodlart da eklemeniz gerekmektedir.

[self.btn_gosterGizlesetTitle:@" Gizle"forState:UIControlStateNormal];
[self.btn_gosterGizlesetTitle:@"Goster"forState:UIControlStateNormal];

_/
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o Ekran Gériintiisii 4.53

Uygulama ¢alistirildiginda ve butona
tiklandiginda yeni ekran goriintiisii yan-

daki gibi olacaktir

o Ekran Gérintiisii 4.54

4.2.6. Resim Buyut/Kugult Uygulamasi

Bu uygulamada ekranda bulunan bir resmin (ImageView) boyutu iki farkli buton ile biiyiitiiliip kii-
ciileiilecektir. Oncelikle yeni bir proje agarak isim verilir ve cihaz olarak IPhone segilir.

\_'46
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6 Ekran Gériintiisii 4.55

& Ekran Gériintiisii 4.56
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6 Ekran Gériintiisii 4.57

Main.Storyboard ekrani agilarak oncelikle bir View eklenir ve ekran boyutunda genisletilir. Daha
sonra bir ImageView, iki buton ekrana yerlestirilerek uygun boyutlara getirilir.

6 Ekran Gériintiisii 4.58
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ImageView'in igerisine resim eklemek icin Assets dosyasi agilir ve siiriikle birak yontemiyle veya alt
kistmda bulunan + diigmesine tiklanip Import segilerek resim projeye aktarilir.

6 Ekran Gériintiisii 4.59

o0 Ekran Gériintiisii 4.60

Storyboard ekranina geri déniilerek Imageview ekranda segilir ve sag boliimde "properties” (6zel-
likler) sekmesinde Image alanina resmin adi yazilir veya agilir liste tiklanarak secilir. Enter tusuna

basilarak degisiklik gorintiilenir.



6 Ekran Gériintiisii 4.61

Diigmeler strastyla secilerek sag bolmeden isimleri “BUYUT” ve “KUCULT” seklinde degistirilir.

& Ekran Goriintiisii 4.62
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Diigmelerin belirginlesmesi igin arkaplan renklendirmesi yapilabilir. Bunun i¢in de sag bolimde
ozellikler sekmesinde Background alanindan tercih edilen renk paletinden veya listeden segilir.

6 Ekran Gériintiisii 4.63

Digmelerin metin rengini degistirmek igin TextColor 6zelligi kullanilir.

6 Ekran Gériintiisii 4.64
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Son olarak StoryBoard ekraninda View’a BackGround alanindan renk verilerek arkaplan renklendirilir.

& Ekran Gériintiisii 4.65

Main.Storyboard dosyasinda olusturulan nesnelerin (ImageView ve 2 adet Button) programlana-
bilmesi icin isim verilerek proje dosyasina programsal anlamda tanitilmast gerekmektedir. Bunun i¢in
tanimlamalarin yapildigt ViewController.h dosyast agilir. Nesneler asagidaki kodlar yazilarak projede
tanimlanir.

@property (nonatomic, weak) IBOutletUIButton* btn_buyut;
(@property (nonatomic, weak) IBOutletUIButton* btn_kucult;
(@property (nonatomic, weak) IBOutletUIImageView* img_resim;

Daha sonra da butonlarin tiklanma fonksiyonlarinin tanimlanmasi asagidaki gibi yapulir.

-(IBAction)btn_buyutPushed:(id)sender;
-(IBAction)btn_kucultPushed:(id)sender;
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o Ekran Gériintiisii 4.66

Programsal olarak yapilan tanimlamalar Storyboard ekranindaki nesneler ile fiziksel olarak iliski-
lendirilir. Nesneler sirasiyla tiklanarak bir 6nceki uygulamada anlatldig: gibi sag bolmeden references
sekmesi agilir, New Referencing Outlet’ten sol bélmedeki View Controller simgesine farenin sol oku
stiriiklenerek birakilir. Ekrana gelen isim listesinden uygun olani segilir.

Digmeler uklandiginda ¢alisacak fonksiyonun ismi ile de iligkilendirme gerekmektedir. Bunun igin
de diigmeler yine sirastyla tiklanarak iligkiler sekmesinde Touch Up Inside’dan ViewController simge-
sine dogru iliskilendirme yapilir ve ekrana gelen listeden dogru fonksiyon ismi segilir.

o Ekran Gériintiisii 4.67
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6 Ekran Gériintiisii 4.68

0 Ekran Gériintiisii 4.69
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6 Ekran Gériintiisii 4.70

o Ekran Gériintiisii 4.71
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& Ekran Gériintiisii 4.72

[liskilendirmeleri tamamlanan nesneleri programlamak i¢in ViewController.m dosyast agilir. Yazila-
cak kodda, BUYUT diigmesine tiklandiginda ImageView’in yiikseklik ve genisliginin Ser pixel artmas
saglanacakuir. Benzer sekilde KUCULT diigmesine tiklandiginda da ImageView'in yiikseklik ve genis-
liginin Ser pixel azalmasi saglanacaktir.

BUYUT bdiigmesine tiklandiginda ¢alisacak kodlar:

-(IBAction)btn_buyutPushed:(id)sender{

self.img_resim.frame = CGRectMake(self.img_resim.frame.origin.x, self.img_resim.frame.originy, self.img_resim.
frame.size.width + 5, self.img_resim.frame.size.width + 5);

}

Burada kullanilan CGRectMake fonksiyonu nesnenin x, y koordinatindaki yerini ve “width” ile “he-
ight” ise seklin boyutlarinin belirlenmesini saglamaktadir. Kodun bi¢imlenmemis hali asagidaki gibidir
ve degerler programct tarafindan verilir.

Ekran Goriintiisii 4.73

self.img_resim.frame.origin.x: resmin mevcut X konumunu,
self.img_resim.frame.origin.y: resmin mevcut y konumunu,

self.img_resim.frame.size.width: resmin mevcut genisligini ve
selfimg_resim.frame.size.height: resmin mevcut yiiksekligini ifade etmektedir.
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KUCULT butonuna tiklandiginda ise galisacak kodlar:

-(IBAction)btn_kucultPushed:(id)sender{

self.img_resim.frame = CGRectMake(self.img_resim.frame.origin.x, self.img_resim.frame.originy, self.img_resim.
frame.size.width - 5, self.img_resim.frame.size.width - 5);

}

L Ekran Goriintiisii 4.74

Uygulama simiilatérde galistirildiginda BU-
YUT ve KUCULT diigmesine tiklandiktan sonraki
goriintii yandaki gibi olacakur. Istege bagli olarak
kod icerisinden, resmin her tiklamada 5’ten farkls
degerlerde biiytimesi ve/veya kiictilmesi i¢in farkls
degerler denenerek degisim gozlenebilir.

O Ekran Gériintiisii 4.75

4.2.7. Resim Degistirme Uygulamasi
Bu uygulamada ekranda bulunan bir ImageView icindeki resmi bir buton ile degistirme islemi yapilacakuir.
Diger uygulamalarda oldugu gibi asagidaki proje baslangi¢ adimlarini sirastyla yapiniz:

1. Projenin agilarak isim verilmesi ve kaydedilmesi

2. Uygulamanin ¢alisacagi cihazin iPhone olarak secilmesi
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3. Main.Storyboard ekran tabanina bir View eklenmesi

4. Eklenen View’in izerine bir ImageView ve bir Button eklenmesi

5. ImageView icine yerlestirilecek iki adet resmin resim1 ve resim2 isimleri ile Assets dosyasina kaydedilmesi
6. Storyboard ekraninda ImageView’in icerisine resiml’in yerlestirilmesi

7. Diigme isminin “DEGISTIR” yapilarak renk, boyut gibi 6zelliklerinin degistirilmesi

8. Diigme ve ImageView'in ViewController.h dosyasinda asagidaki kod dizilerinin kullanilarak tanimlanmas

@property (nonatomic, weak) IBOutlet UIButton* btn_degistir;
@property (nonatomic, weak) IBOutlet UllmageView* img_resim;
-(IBAction)btn_degistirPushed:(id)sender;

9. ImageView ve DEGISTIR diigmesinin Storyboard ekraninda iliskilendirmelerinin yapilmast.

Adimlar tamamlandiktan sonra olusacak ekran goériintiisii asagidaki gibi olacaktir.

& Ekran Gériintiisii 4.76

ViewController.m dosyast agilarak DEGISTIR diigmesine tiklandiginda ¢alisacak kodlar:

self.img_resim.image = [UIlmageimageNamed:@'"resim2.png"];

[self.img_resimsetNeedsDisplay];

seklinde yazilacakur. Fakat bu kodlar sadece ilk DEGISTIR diigmesi tiklamasinda galisacak diger
tiklamalarda resim ilk haline dénemeyeceketir.
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6 Ekran Goriintiisii 4.77

Hangi resmin ekranda goriiniir oldugunun kontrol edilerek her diigme tiklamasinda diger resmin
gelmesi icin bir degisken icerisinde hangi resmin gériiniir oldugu tutulacakeir. Bunun icin 6ncelikle
Integer tipte bir degisken tanimlanmalidir.

6 Ekran Goriintiisii4.78

»

Tanimlanan degiskene uygulama ilk galistiginda (ViewDidLoad oldugunda) “1” degeri atanir. “1

degeri ekran ilk yiiklendiginde resim1 dosyasinin goriintiilendigini ifade etmektedir.
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“kontrol” degiskeninin i¢indeki sayisal degere gore resim degisikligi yapilmast icin kosul ifadesi
kullanilmasi gerekmektedir.

if (kontrol == 1) { // eger kontrol 1’e esit ise yani resim] ekranda goriintiileniyorsa
self.img_resim.image = [UIlImageimageNamed:@'resim2.png"]; // resim2’yi goster
[self.img_resimsetNeedsDisplay];

kontrol = 2; //kontrol’ii 2’ye esitle
else{ // eger degilse yani kontrol 2’ye esitse
self.img_resim.image = [UllmageimageNamed:@'"resim1.png"]; // resim1’1 goster

[self.img_resimsetNeedsDisplay];
kontrol = 1; //kontrol’ii 1’e esitle

}
- )
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& Ekran Goriintiisii 4.80

Program calisurilarak DEGISTIR diig-
mesi her tiklandiginda ekran goriintiisii yan-

daki gibi olacaktir.

o Ekran Gérintiisii 4.81

4.2.8. Muzik Calar Uygulamasi

Bu uygulamada harici bir kiitiphane projeye eklenerek basit bir miizik oynatict yapilacaktir. Oyna-
tict tizerinde oynat, durdur, ilerleme ¢ubugu, tam ekran yap, ses a¢/kapa ve tam ekran modunda ileriye,
geriye 15 sn sar diigmeleri bulunacaktir. Arayliz tasarimi tamamen kiitiiphane igindeki class’lardan
hazir olarak Storyboard’a yiiklenecektir.

Yeni bir Xcode projesi agilarak projeye “MusicPlayer” ismi verilir.
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6 Ekran Gériintiisii 4.83
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Proje genel ayarlar penceresinde en alt sirada bulunan “Linked Frameworks and Libraries” boliimiinde
+ (art1) isaretine tiklanarak ses ve videolar tizerinde iglemler yapilmasini saglayan kiitiiphaneyi indiriniz.

o

& Ekran Goriintiisii 4.84

Ekranda beliren kiitiiphane listesinden AVFoundation segilerek kiitiiphane projeye eklenir.

6 Ekran Gériintiisii 4.85
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Kiittiphanedeki ilgili classin projedeki ekranda yani ViewController'da kullanilabilmesi i¢in AV-
Foundation.h dosyast ViewController.h dosyasina indirilir.

6 Ekran Gériintiisii 4.87
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Benzer sekilde AVKit kiitiiphanesi de projeye ayni ydntemle eklenerek ViewController.h dosyasina indirilir.

o

& Ekran Gériintiisii 4.88

“music.mp3” isimli bir ses dosyasi ise stiriikle birak yontemi ile ekranin solundaki dosyalar bélimii-
ne eklenir. Karginiza gelen pencereden “Copy items if needed” alani isaretlenir.

& Ekran Goriintiisii 4.89
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Asagidaki ekran goriintiisiinde Products dizini ile Frameworks dizini arasinda ses dosyas1 goriil-
mektedir.

6 Ekran Gériintiisii 4.90

& Ekran Gériintiisii 4.91
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Indirilen kiitiiphanedeki AVPlayerViewController class’ ViewController.h dosyasinda kullanilarak
playerViewController degiskeni olusturulur.

6 Ekran Gériintiisii 4.92

Ardindan ViewController.m dosyasinda ekranda goriintiilenecek miizik oynaticisinin olusturulmast
ve ayarlar1 i¢in programlama yapilir.

Sirastyla asagidaki kodlar yazilir:

NSString *stringAudioPath = [[NSBundle mainBundle] pathForResource:@"music" of Type:@'"mp3"];
NSAssert(string AudioPath, @"Expected not nil video file");

Yukarida bir string tipi degisken olusturularak i¢ine ses dosyasinin yolu eklenir. Dosya projenin ana
dizininde oldugu i¢in mainBundle ifadesi kullanilir. Dosyanin adi pathForResource i¢inde, dosyanin
tipi ise of Type iinde string tipinde (@”....” ifadesinden ileride bahsedilecektir) yazilir.

NSURL *urlAudioFile = [NSURL filetURLWithPath:stringAudioPath];
NSAssert(url AudioFile, @"Expected not nil video url");

URL tipinde bir degisken yaratilarak yol degiskeni URLe ¢evrilir.

C playerViewController = [[AVPlayerViewController alloc] init]; )

Ekranda miizik oynaticisi olusturulur.
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(_ playerViewController.player = [AVPlayer playerWithURL:url AudioFile];

Miizik oynaticisinda ¢almast i¢in parganin URL belirtilir.

CplayerViewController.view.frame = CGRectMake(20, 120, 350, 460);

Ekrandaki yeri (x, y olarak) ve boyutlari (width, height olarak) pixel cinsinden belirtilir.

C playerViewController.showsPlaybackControls = YES;

Kontrol diigmeleri aktif hale getirilir.

[self.view addSubview: playerViewController.view];

self.view.autoresizesSubviews = YES;

addSubview ile miizik oynatict View ekranina eklenir.

6 Ekran Gériintiisii 4.93
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Uygulamanin simiilatordeki goriintiileri normal ve tam ekran olarak agagidaki gibi olacaktir:

o

6Ekran Gériintiisii 4.94

4.2.9. Video Ekleme

Video ekleme isleminin gésterilecegi bu uygulamada miizik ekleme uygulamasinda yapilan islem-
lerin ¢ogunlukla benzeri islemler yapilacaktir. AVFoundation kiitiiphanesi projeye indirilerek icinde
bulunan hazir class’lar ile ViewController dosyasina video oynaticisi ekleme islemi yapilacakr.

Oncelikle asagidaki baslangi¢ adimlart sirast ile yapilir:
1. Projenin yaratilmast

2. Projeye isim verilmesi

3. Projenin bilgisayara kaydedilmesi

4. Genel ayarlar penceresinden “Linked Frameworks and Libraries” boliimiinden AV Foundation ve
AVKit kiitiiphanelerinin projeye eklenmesi

5. ViewController.h dosyasina AVFoundation.h ve AVKit.h dosyalarinin indirilmesi
#import <AV Foundation/AV Foundation.h>
#import <AVKit/AVKit.h>

6. ViewController.h dosyasinda AV PlayerViewController class'indan playerViewController isimli bir
degisken olugturulmasi

(@property (nonatomic, retain) AVPlayerViewController *playerViewController; )

_/
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Yukaridaki adimlar tamamlandiginda ViewController.h dosyasi asagidaki gibi olacaktir:

6 Ekran Gériintiisii 4.95

Projeye bir video dosyasini eklemek icin siiriikle birak yontemi kullanilir. Karsiniza gelen pencere-
den “Copy items if needed” segenegi isaretlenir.

& Ekran Gériintiisii 4.96
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Video dosyasina tiklandiginda projedeki gosterimi asagidaki gibi olacakeur.

& Ekran Gériintiisii 4.97

Bu uygulamada video dosyasinin iPhone ekraninda sadece yatay goriinmesi saglanacaktir. Bunun
icin proje genel ayarlar ekraninda Deployment Info alaninda sadece Landscape Left ve Landscape Right
seceneklerini isaretli birakiniz.

& Ekran Gériintiisii 4.98
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ViewController.m dosyast agilarak ses ekleme uygulamasinda yazilan kodlarin aynisini yazarak sa-
dece video dosyasinin ismi ve uzantsi, videonun ekranda gosterilecegi yer (x, y biciminde) ve boyutlart
(width, height bi¢iminde) pixel cinsinden degistirilir.

6 Ekran Gériintiisii 4.99

Uygulama ¢alistirilir ve simulatér penceresi agildiginda Hardware meniisiinden Orientation- Lands-
cape Right secenegi secilir.

o6 Ekran Gériintiisii 4.100
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iPhone simiilator goriintiisii asagidaki gibi olacaktir. Videonun ekran tizerindeki yeri ve boyutlari ile
ilgili degisiklikler ViewController.m dosyasinda;

GplayerViewController.view.frame = CGRectMake(10, 10, 500, 300); )

kod satur1 tizerinden yapilabilir.

0 Ekran Gériintiisii 4.101

4.2.10. Harita Uygulamasi
a) Harita Olusturma

Bu uygulamada kullanict konumunu gésteren bir harita ekranda goriintiilenecektir. Harita penceresi
kodla veya main.storyboard’dan dogrudan bir nesne olarak da eklenebilmektedir. Harita servislerinin kul-
lanimi igin bu béliimde gelistirilecek uygulamalarin bir kismi kodla, diger kismi da storyboard’dan manu-
el olusturulacaktir. “HaritaOlustur” isimli bu uygulamada harita penceresi storyboard’da olusturulacakr.

o

0 Ekran Gériintiisii 4.102
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General ayarlar sekmesinde cihaz yonlendirmesi (device orientation) portre (portrait) olarak segilir ve
cihaz (device) olarak iPhone secilir.

6 Ekran Gériintiisii 4.103

Capabilities sekmesi agilarak Maps 6zelligi ON haline getirilirek harita servisleri agilir. Harita servi-
sinin yonlendirmesinin hangi yollarla olacag: secilir. Bu uygulama igin sirasiyla bisiklet, otobiis, araba
ve yaya yollar: secilmistir

6 Ekran Goriintiisii 4.104
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Main.storyboard agilarak sag bolmeden Map Kit View nesnesi siiriiklenerek View Controller tizerine birakilir.

o

6 Ekran Goériintiisii 4.105

Harita penceresi uygun boyutlara getirildikten sonra tist boliimiine bir Label eklenerek gerekli bi-
¢imsel diizenlemeler yapilir.

& Ekran Goriintiisii 4.106
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Kullanicinin konum bilgisi alinacag; icin IOS 8’den itibaren kullanicidan gizlilik anlasmasi (privacy policy)
kapsaminda izin alinmast gerekmektedir. Uygulama dosyalari bolmesinde “info.plist” dosyast agilir. Yeni bir satir
eklenerek “Privacy - Location Always and When In Use Usage Description” yazilir. Degeri string olarak kalacak-
tir. Ardindan kullanicidan izin alirken ekranda belirecek uyari penceresinde yazacak metin eklenir.

& Ekran Goriintiisii 4.107

& Ekran Gériintiisii 4.108
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Uygulama simiilatérde ¢alistirildiginda ekran goriintiisii asagidaki gibi olacaktir. Bilgisayar eger bir
internet agina bagli olmazsa harita penceresi gelecek fakat harita gériinmeyecektir. Ayrica kullanicinin
bulundugu konum yakinlagtirilmamis sekilde goriinmektedir. Daha sonraki uygulamalarda yakinlag-
tirma (zoom) da kullanilacaktir.

o

0 Ekran Gériintiisii 4.109

b) Haritada Yer Gosterme

Bu uygulamada, ekrana eklenecek Map View’de (harita penceresinde) kiiresel koordinat degerleri
(enlem ve boylam) verilen 6zel bir yerin yakinlastirilmis harita gériintiisii kullaniciya goriintiilenecek-
tir. Bir onceki uygulamada Map View storyboard ekranindan eklenirken, bu uygulamada ViewCont-
roller.m dosyasinda kodla olusturulacaktir.

o6 Ekran Gériintiisii 4.110
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Genel ayarlardan cihaz yonlendirmesi ve cihaz tipi segilir.

& Ekran Gériintiisii 4.111

Ardindan Linked “Frameworks and Libraries” boliimiinden + (art1) isaretine tiklayarak MapKit.
Framework ve CoreLocation.Framework kiitiiphaneleri segilerek projeye yiiklenir.

& Ekran Goriintiisii 4.112
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6 Ekran Gériintiisii 4.113

6 Ekran Goériintiisii 4.114
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ViewController.m dosyasi agilarak indirilen kiitiiphanelerin header dosyalar:

#import <MapKit/MapKit.h>

#import <CoreLocation/CoreLocation.h>

kodlar: ile bu dosyaya indirilir. Ardindan haritanin konumlanacagi yerin koordinatlar:

#define CENTRAL_PARK_LAT 40.782865;
#define CENTRAL_PARK_LON -73.965355;

kodu ile tanimlanir. Bu uygulamada Newyork Central Park adresi kullaniciya haritada gosterilecektir.
Farkl: adresler i¢in koordinatlar #define satirinda yazilarak tekrarlanabilir.

& Ekran Gériintiisii 4.115

@interface ViewController (){
CLLocationManager *myLocationManager;

}
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ViewDidLoad fonksiyonunun igine View ekrana yiiklendiginde sunlar: yap diyen kodlar yazilir.

//haritanin konumlandirilacag: bolgenin merkezine gitme
CLLocationCoordinate2D center;

center.latitude = CENTRAL_PARK_LAT;
center.longitude = CENTRAL_PARK_LON;

//zoom diizeyini ayarlama
MKCoordinateSpan zoom;
zoom.latitudeDelta = .1f;

zoom.longitudeDelta = .1f;

//haritanin gosterecegi bolgenin kaydedilmesi
MKCoordinateRegion myRegion;
myRegion.center = center; //yer

myRegion.span = zoom; //zoom diizeyini ayarlama

//kod ile ekran1 kaplayan bir harita olusturma
CGRect screen = [[UIScreen mainScreen] bounds];
MKMapView *mapView = [[MKMapView alloc] initWithFrame:screen |;

//harita bolgesinin/yerinin ayarlanmasi
[mapView setRegion:myRegion animated:Y ES];
mapView.mapType = MKMapTypeStandard; //standart harita(uydu degil)

[self.view addSubview:mapView]; /haritay1 View'e ekleme

-

~

0 Ekran Gériintiisii 4.116
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Uygulama simiilatérde ¢alistirildiginda (bilgisayarinizin in-
ternete bagli oldugundan emin olun) ekran goriintiisii yandaki
gibi olacakutir.

6 Ekran Gériintiisii 4.117
¢) Haritada Toplu igne Notu (Pin Annotation) Ekleme

Bu uygulamada haritada gosterilen 6zel bir konumun/adresin iizerine toplu igne notu eklenerek
kullanicrya yer hakkinda bilgi verilecektir. Bu uygulamada da konum olarak Ankara Milli Egitim Mii-
durligi kullanilacaktir.

6 Ekran Goriintiisii 4.118

382:\\
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& Ekran Gériintiisii 4.119

Foundation, MapKit ve CoreLocation framework’leri indirilir.

o Ekran Goriintiisii 4.120

MapPin isimli bir class olusturulur.
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& Ekran Goériintiisii 4.121

6 Ekran Gériintiisii 4.122

N\
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6 Ekran Gériintiisii 4.123

MapPin.m dosyasi iizerinde sag tiklanarak bu dosya silinir. MapPin.h dosyasinin icine asagidaki
kodlar yazilir:

~

#import <Foundation/Foundation.h>
#import <MapKit/MapKit.h>

@interface MapPin : NSObject <MK Annotation>
@property(nonatomic,assign) CLLocationCoordinate2D coordinate;
@property(nonatomic,copy) NSString *title;
@property(nonatomic,copy) NSString *subtitle;

(@end

#import "MapPin.h"
@implementation MapPin

@end
- J
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Ankara Il Milli Egitim Miidiirligii konumunun yer koordinat (enlem ve boylam) bilgileri Google
Haritalar yardimi ile bulunur. Haritada ilgili konumun tizerine tiklandiginda acilan bilgilendirme ku-
tucugundaki enlem ve boylam bilgileri kopyalanir.

& Ekran Gérintiisii 4.125

Elde edilen enlem ve boylam bilgileri ViewController.m dosyasinda asagidaki kod satirina kopyalanir.

N\
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#define ANKARA_IL_MEM_LAT 39.954784;
#define ANKARA_IL_MEM_LON 32.828068;

& Ekran Gériintiisii 4.126

#import "ViewController.h"
#import <MapKit/MapKit.h> // MapKit framework’liniin header dosyasinin dosyaya yiiklenmesi
#import <CoreLocation/CoreLocation.h> // CoreLocation framework’{iniin header dosyasinin dosyaya yiiklenmesi

#import "MapPin.h" // Olusturulan MapPin nesnesinin (class’inin) dosyaya yiiklenmesi

// Anakara {1 Milli Egitim Miidiirliigii konumunun kiiresel koordinat degerlerinin tanimlanmast
#define ANKARA IL_MEM_LAT 39.954784;
#define ANKARA IL_MEM_LON 32.828068,

@interface ViewController (){

CLLocationManager *myLocationManager;

H
(@end

(@implementation ViewController

- (void)viewDidLoad {
[super viewDidLoad];
// Do any additional setup after loading the view, typically from a nib.

//haritanin konumlandirilacagi bolgenin merkezine gitme

//:' 387
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CLLocationCoordinate2D center;
center.latitude = ANKARA IL MEM LAT;
center.longitude = ANKARA IL MEM LON;

/lyakinlagtirma diizeyini ayarlama
MKCoordinateSpan zoom;
zoom.latitudeDelta = .1f; //derece cinsinde zoom diizeyi (enlem)

zoom.longitudeDelta = .1f; //derece cinsinde zoom diizeyi (boylam)

//haritanin gosterecegi bolgenin kaydedilmesi
MKCoordinateRegion myRegion;
myRegion.center = center; //yer

myRegion.span = zoom; //zoom diizeyini ayarlama

//kod ile ekrani kaplayan bir harita olusturma
CGRect screen = [[UIScreen mainScreen] bounds];
MKMapView *mapView = [[MKMapView alloc] initWithFrame:screen ];

//harita bolgesinin yerinin ayarlanmasi

[mapView setRegion:myRegion animated:Y ES];

mapView.mapType = MKMapTypeStandard; //standart harita(uydu degil)

//haritadaki konuma eklenecek not i¢erisindeki bilgilerin belirlenmesi
MapPin *pin = [[MapPin alloc] init];

pin.title = @"11 Milli Egitim Mudurlugu";

pin.subtitle = @"Ankara";

[mapView add Annotation:pin];

pin.coordinate = center;

[self.view addSubview:mapView]; /haritay1 View'e ekleme

o
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& Ekran Goériintiisii 4.127

Uygulama simiilatérde galistirildiginda ekran gorintii-
st yandaki gibi olur.

4 Ekran Gériintiisii 4.128

_/
//:'389.—/



4.2.11. Surukle Birak Uygulamasi
a) Siiriikle-Birak Uygulamasi

Bu uygulamada bir Imageview yani ekrandaki resim siiriiklenerek ekran sinirlari igerisinde istenilen
yere birakilabilecektir. Oncelikle SurukleBirak isimli bir Xcode projesi ailir. Ekran sadece Portrait yo-
niine kilitlenir ve device alanindan iPhone secilir.

o0 Ekran Gériintiisii 4.129

&6 Ekran Gériintiisii 4.130

Main.Storyboard agilarak 2 adet UllmageView biri ekrani tiimiiyle kaplayacak digeri ise siiriikle
birak yapilacak resim boyutlarinda birakilacaktir. Ilk eklenen ImageView ekran arka plant olarak kul-
lanilacagindan view hiyerarsisinde siiriikle birak yapilacak ImageView’in altinda olmasi gerekmektedir.

390 ’:\\
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6 Ekran Gériintiisii 4.131

Assets dosyast agilarak icine balik ve okyanus resimleri kaydedilir. Sonra bu resimler Storyboard’da
ImageViewlerin igine yerlestirilir.

& Ekran Gériintiisii 4.132
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0 Ekran Gériintiisii 4.133
Balik tizerinde islem yapilabilmesi igin programa tanitlmasi gerekmektedir. ViewController.h dosyast agilarak
G@property (nonatomic, weak) IBOutlet UllmageView* img_balik; )
kodu yazilir.
°

6 Ekran Gériintiisii 4.134

Storyboard ekraninda sag bolmede iliskiler sekmesinde balik ImageView’i ile ViewController.h’de
verilen ismi arasinda iliski kurulur.

N\
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ViewController.m dosyasinda iist kisma <> isaretleri arasinda

GUIGestureRecognizerDelegate>

)

kodu yazilarak bir nesne tizerindeki touch (dokunma) hareketlerini ¢agiran “delegate” metodu ilgili
dosyada calismak iizere ¢agrilir. Devaminda siislii parantez ({....}) icinde bazi degiskenler tanimlanur.

(
{

UIPanGestureRecognizer *panGesture;
int screenHEIGHT;
int screenWIDTH;

}
.

~

//:' 393
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viewDidLoad (view ekrana yiiklendiginde ¢alistirilacak kodlar buraya yazilir) fonksiyonu igerisine aga-

gidaki kod yazilir.

~

screenHEIGHT = 667,  // ekran yiiksekligini int tipindeki degisken i¢inde tutma
screenWIDTH = 375;  // ekran genisligini int tipindeki degisken icinde tutma

selﬁi;lr;g_balik.contentMode = UIViewContentModeScaleAspectFit; // Balik iizerinde dokunma 6zelligi aktif hale
getirilir.

[self.img_balik setUserInteractionEnabled:YES]; // Balik tizerinde kullanici etkilesimi aktif hale getirilir.

UIﬁanGestureRecognizer *panPeace=[[ UIPanGestureRecognizer alloc] initWithTarget:self action:@selector(panPie-
ce);

[self.img_balik addGestureRecognizer:panPeace];

// panPeace isimli UIPanGestureRecognizer sinifindan panPiece fonksiyonu ile tetiklenecek bir degisken yaratilir ve
bu degisken balik ImageView’ine tanimlanir.

. )

394 ’:\\



6 Ekran Gériintiisii 4.137

viewDidLoad dan ¢ikilarak asagidaki kodlar dosyaya eklenir.

(

- (void)adjustAnchorPointForGestureRecognizer:(UIGestureRecognizer *)gestureRecognizer
{

if (gestureRecognizer.state == UlGestureRecognizerStateBegan) {

UlView *piece = gestureRecognizer.view;

CGPoint locationInView = [gestureRecognizer locationInView:piece];

CGPoint locationInSuperview = [gestureRecognizer locationInView:piece.superview];

pjec%lqygrjanchorPoint = CGPointMake(locationInView.x / piece.bounds.size.width, locationInView.y / piece.bounds.
size.height);

piece.center = locationInSuperview;

}

//:' 395
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& Ekran Gériintiisi 4.138

Ardindan panPiece fonksiyonu yazilir:

- (void)panPiece:(UIPanGestureRecognizer *)gestureRecognizer

{

UlView *piece = [gestureRecognizer view];
[self adjustAnchorPointForGestureRecognizer:gestureRecognizer];

if ([gestureRecognizer state] == UlGestureRecognizerStateBegan || [gestureRecognizer state] == UlGestureRecogni-
zer! tateChange(%

CGPoint translation = [gestureRecognizer translationInView:[piece superview]];
[piece setCenter:CGPointMake([piece center].x + translation.x, [piece center].y + translation.y)];

[gestureRecognizer setTranslation:CGPointZero inView:[piece superview]];

// Ekranin digina ¢ikilmamasi igin yazilan kodlarin baslangici
if ([piece center].x < 0) {
piece.center = CGPointMake(0, [piece center]y);

}

if ([piece center].x > screenWIDTH) {
piece.center = CGPointMake(screenWIDTH, [piece center].y);

}

if ([piece center].y <0) {

- J
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~

piece.center = CGPointMake([piece center].x, 0);

H

if ([piece center].y > screenHEIGHT) {
piece.center = CGPointMake([piece center].x, screenHEIGHT);
}

// Ekranin digina ¢ikilmamasi igin yazilan kodlarin sonu

}
& )

6 Ekran Gériintiisii 4.139

Son olarak ayni dosyaya asagidaki kodlar eklenir.

-(BOOL)gestureRecognizer:(UlGestureRecognizer *)gestureRecognizer shouldRecognizeSimultaneouslyWithGesture-
Recognizer:(UIGestureRecognizer *)otherGestureRecognizer {

return YES;
¥
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6 Ekran Gériintiisii 4.140

Uygulama iPhone 6 simiilatoriinde galistirilarak fare ile balik stirtikle birak yapildiginda ekran go-
riintiileri asagidaki gibi olacakur.

6 Ekran Gériintiisii 4.141
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B) Resmi ki Parmakla Biiyiit/Kiigiilt ve Cevir Uygulamasi

Bu uygulamada kullanicinin ekrandaki bir resmi iki parmak hareketi ile biyttip kiigiilemesi ve
cevirmesi saglanacaktir. Bu uygulama siiriikle-birak uygulamast tizerinden devam edecektir.

viewDidLoad igerisine;

viewDidLoad igerisine;
// resmi iki parmakla ¢evirme islemi i¢in rotatePiece fonksiyonu ile tetiklenecek rotationPiece degiskeni yaratilir.

UlRotationGestureRecognizer *rotationPiece = [[UIRotationGestureRecognizer alloc] initWithTarget:self action:@
selector(rotatePiece:)];

// resmi iki parmakla biiytitme/kiigiiltme islemi i¢in scalePiece fonksiyonu ile tetiklenecek scalePiece degiskeni yaratilir.

UIlPinchG)e]estureRecognizer *scalePiece = [[UIPinchGestureRecognizer alloc] initWithTarget:self action:@selector(s-
calePiece:)];

// Yaratilan degiskenler img_balik i¢in tanimlanir.

[self.img_balik addGestureRecognizer:rotationPiece];
[self.img_balik addGestureRecognizer:scalePiece];

- J

kodlar: yazilir.

6 Ekran Gériintiisii 4.142
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- (void)rotatePiece:(UIRotationGestureRecognizer *)gestureRecognizer

{

[self adjustAnchorPointForGestureRecognizer:gestureRecognizer];

if ([gestureRecognizer state] == UlGestureRecognizerStateBegan || [gestureRecognizer state] == UlGestureRecogni-
Zer, tateChange%

[gestureRecognizer view].transform = CGAffineTransformRotate([[gestureRecognizer view] trans-
form], [gestureRecognizer rotation]);

[gestureRecognizer setRotation:0];

- (void)scalePiece:(UIPinchGestureRecognizer *)gestureRecognizer

{

[self adjustAnchorPointForGestureRecognizer:gestureRecognizer];

if ([gestureRecognizer state] == UlGestureRecognizerStateBegan || [gestureRecognizer state] == UlGestureRecogni-
zer, tateChangeg)

[gestureRecognizer view].transform = CGA ffineTransformScale([[gestureRecognizer view] trans-
form], [gestureRecogmzer scale], %gestureRecogmzer scale]);

[gestureRecognizer setScale:1];

-

& Ekran Goriintiisii 4.143
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Uygulama calistirilarak balik resmi biiytitildiigiinde ve ¢evrildiginde ekran goriintiileri asagidaki

gibi olur.

6Ekran Gériintiisii 4.144

Uygulama simiilatérde hata vermeden calisabilmektedir fakat iki parmak hareketlerinin yapilabil-
mesi igin gergek cihaza ihtiyag duyulmaktadir. Uygulamanin cihazda ¢alistirilabilmesi igin “Ios Deve-
loper hesabinin alinmasi” ve “Developer hesabina cihaz eklenmesi” gerekmektedir.

4.2.12. Sensdr Uygulamalari
a) Tilt (Egim) Sensérii

Bu uygulamada telefonun egim 6l¢me 6zelligini kullanilarak egimin yonii saptanacakur. Egim igin
kullanilan koordinat diizlemi tizerinde X, Y ve Z sayisal degerlerine gore yonler yorumlanacakir.

Yandaki sekle gore:

* X degeri 0’dan biiyiik ise telefonun sag tarafa,
0’dan kiigiikse sol tarafa dondiiriildiigii yorum-
lanir.

* Y degeri 0’dan biiyiik ise telefonun yukar: tara-
fa, 0’dan kiigiikse asag1 tarafa dondirtldigi yo-
rumlanir.

e Z degeri 0’dan biiyiik ise telefonun on tarafa,
0’dan kiigiikse arka tarafa déndiiriildiigii yorum-
lanir.

OResim 4.1
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TiltSensor isimli bir proje agilarak CoreMotion framework’ii projeye yiiklenir. Genel ayarlar kisminda
projenin sadece tek bir yone kilitlenmesi saglanir. Aksi takdirde telefon dondiiriiliirken ekran da berabe-
rinde d6necegi icin uygulama istendigi gibi ¢alismayabilir. Bu uygulamada Portrait modunda segilmistir.

o

& Ekran Gériintiisii 4.145

& Ekran Gériintiisii 4.146
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ViewController.h dosyast agilarak ekranda telefonun déndiigii yonleri gosteren Label’lar tanimlanir.

(

(@property(nonatomic, weak) IBOutlet UILabel *1bl_x;
(@property(nonatomic, weak) IBOutlet UILabel *Ibl_y;
@property(nonatomic, weak) IBOutlet UILabel *1bl_z;

.

6 Ekran Gériintiisii 4.147

Main.storyboard ekraninda Label’lar olusturularak bigimlendirilir. ViewController.h dosyasinda
tanimlanan 3 adet label ismi agagida gri renkte goriinen label’lar ile iliskilendirilir. Bu islem igin 6nce
label ekranda segilir, sag bélmede References sekmesinde Referencing Outlets alanindaki yuvarlak gekil
tutup siiriiklenerek sol boliimdeki View Controller tizerine birakilir ve agilan kiiciik listeden label’a ait
isim secilir. Diger 2 Label icin de ayni islemler sirasiyla tekrarlanir. Bu 3 Label’in tanimlanmigtir ¢linki
kodlama ekraninda bu Label’larin icindeki metinlerin ve renkler degistirilecektir. Diger Label’lar uygu-
lama calisirken hig bir degisiklige ugramayacakur.
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ViewController.m dosyasina indirilen CoreMotion kiitiiphanesinden kullanilacak dosya bu sayfaya

indirilir.

(

#import "CoreMotion/CMMotionManager.h"

Program igerisinde kullanilacak degiskenler dosyanin ilgili kisminda tanimlanir.

@interface ViewController (){
NSOperationQueue *deviceQueue;

CMMotionManager *motionManager;

CGFloat x;
CGFloat y;
CGFloat z;

}

@end
.

~
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View ekrana yiiklendiginde galisacak kodlar yazilir.

(

- (void)viewDidLoad {
[super viewDidLoad];

deviceQueue = [[NSOperationQueue alloc] init];
motionManager = [[CMMotionManager alloc] init];
motionManager.deviceMotionUpdatelnterval = 5.0 / 60.0;
self.view.backgroundColor = [UIColor blueColor];

[motionManager startDeviceMotionUpdatesUsingReferenceFrame:CMAttitudeReferenceFrameX ArbitraryZ Vertical
toQueue:deviceQueue
withHandler:*(CMDeviceMotion *motion, NSError *error)

[[NSOperationQueue mainQueue] addOperationWithBlock:"{
self->x = motion.gravity.x;
self->y = motion.gravity.y;

self->z = motion.gravity.z;

NSLog(@"X:%f Y:%f Z:%f", self->x, self->y, self->z); // telefonu ¢evirdik¢e olusan x,y ve z degerlerini kod
penceresinden gormek i¢in kullanilabilir

.

J
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if (self-=>y > 0) {

NSLog(@"ekran agagiya dogru dondii");

selfllbl _y.text = @"asag1";
self.lbl_y.backgroundColor = [UIColor yellowColor];
¥

if (self->y < 0) {

NSLog(@"ekran yukartya dogru dondi");
selfllbl y.text = @"yukar1";
self.bl y.backgroundColor = [UIColor redColor];

}

if (self->x > 0) {
NSLog(@"ekran sola dogru dondi");
self.lbl x.text = @"sol";
self.Ibl x.backgroundColor = [UIColor purpleColor];
}

if (self->x < 0) {

NSLog(@"ekran saga dogru dondi");

self.lbl x.text = @"sag";
self.Ibl_x.backgroundColor = [UIColor whiteColor];
}

if (self->z>0) {

NSLog(@"ekran 6ne dogru dondi");

self.lbl z.text = @"6ne";
self.Ibl_z.backgroundColor = [UIColor greenColor];

}

if (self->z < 0) {

NSLog(@"ekran arkaya dogru dondi");

selfllbl z.text = @"arkaya",
self.Ibl_z.backgroundColor = [UIColor purpleColor];

H
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& Ekran Gériintiisii 4.150

Elde edilen X,Y, Z degerlerine gore ekranda bulunan Label’larin rengi ve yon bilgisi metin seklinde
degistirilir.

& Ekran Gériintiisii 4.151
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Uygulama iPhone cihazinda galistirilarak cihaz saga, sola, 6ne, arkaya, asag1, yukari yonlerinde cev-
rildiginde ekran goriintiilerinden birkag asagidaki gibi olacakuur.

o0 Ekran Gériintiisii 4.152

b) Shake (Sallama) Sensoérii

Bu uygulamada kullanici telefonu salladiginda ekran yesil renge donecek ve ekranda “Renk Degis-
tir” butonu belirecektir. Kullanict butona tikladiginda ekran tekrar beyaz renge dénecek ve sallama
hareketi tekrar yapilirsa ekran tekrar yesil rengi alacakur.

6 Ekran Gériintiisii 4.153
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6 Ekran Gériintiisii 4.154

ViewController.m dosyasinda asagidaki kodlar yazilir:

: )

- (void)motionBegan:(UIEventSubtype)motion withEvent:(UIEvent *)event

{

if(event.type == UlEventSubtypeMotionShake){

NSLog(@'"salland1");

[selfview setBackgroundColor:[UIColor greenColor]];  // Ekran rengini yesile gevirme
¥

¥

- (BOOL)canBecomeFirstResponder
{

return YES;

}

- (void)viewDid Appear:(BOOL)animated {
[super viewDid Appear:animated];

[self becomeFirstResponder];

}
. )
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Uygulama iPhone cihazinda ¢alistirldiginda (Ekran Goriintiisii 4.156 - Soldaki Resim) ve telefon
sallandiginda (Ekran Goriintiisii 4.156 - Sagdaki Resim) ekran goriintiisii asagidaki gibi olacaktir.

& Ekran Gériintiisii 4.156
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Ekrani tekrar eski haline dondiirmek icin asagidaki kodlar eklenir:

4 )
@interface ViewController ()

{

UlIButton *btn_renkDegistir; /UIButton tipinde bir degisken yaratilir

}

- (void)motionBegan:(UIEventSubtype)motion withEvent:(UIEvent *)event

{

if(event.type == UIEventSubtypeMotionShake){

NSLog(@"salland1");

[self.view setBackgroundColor:[UIColor greenColor]];

btn_renkDegistir = [[UIButton alloc] initWithFrame:CGRectMake(90, 250, 200, 100)]; /kodla buton yaratma
btn_renkDegistir.backgroundColor = [UIColor blueColor]; // butonun rengini ayarlama

NSString *btn_isim = [NSString stringWithFormat:@"RENK DEGISTIR"];

[btn renkDegistir setTitle:btn_isim forState:UIControlStateNormal]; // buton ismini belirleme

thn renkDegistir addTarget:self action:@selector(btn_renkDegistirPushed:) forControlEvents:UIControlEventTouc-
Uplnside]; /[ yaratilan butonun Action fonksiyonunu tanimlama

[self.view addSubview:btn_renkDegistir] ;

-(IBAction)btn_renkDegistirPushed:(id)sender{  // butona tiklandiginda calisacak fonksiyon

[self.view setBackgroundColor:[UIColor whiteColor]]; // ekrani beyaz renge ¢evirir
[btn_renkDegistir removeFromSuperview]; // RENK DEGISTIR butonunu ekrandan silme
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&6 Ekran Goériintiisii 4.158

Uygulama iPhone cihazinda ¢alistirildiginda ekran goriintiisii yanaki gibi olacaktir.
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4.3. Android Studio

Android Studio masatistii uygulamasi Win-
dows, MacOs ve Linux isletim sistemlerinde kul-
lanilabilmektedir. Kitabimizda Windows isletim
sisteminde Android Studio kurulum ve kullanimi
anlatilacakeir.

4.3.1. Android Studio Programinin Kurulumu

Android Studio'un kendi resmi web sayfasindan indirilebilmektedir. www.developer.android.com
adresinden ticretsiz olarak bilgisayarlara kurulabilmektedir. Android Studio programinin bilgisayarini-
za yiiklenme adimlari agagidaki gibidir:

(1) Oncelikle internet tarayicinizin adres kismina http://developer.android.com/studio/ adresini
yazarak Android’in gelistiriciler icin ¢esitli hizmet ve bilgiler verdigi resmi sitesine baglanin.

T O

o0 Ekran Gériintiisii 4.159
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(2) Indirme islemi tamamlandiktan sonra kurulum dosyast Indirilenler klasériinden gift tiklana-
rak, kurulum basglatilir.

(3) Daha sonraki ekranda yazilim sozlesmesinin “I Agree” diigmesine basarak onaylanmasi gerek-
mektedir.

(4) Ardindan “Next” diigmesine basarak kurulumu baslatiniz.

i

6 Ekran Gériintiisii 4.160

& Ekran Gériintiisii 4.161
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o 4. MOBIL UYGULUMA GELiSTIRME o—

(5) Asagidaki ekranda, segeneklerin ikisinin de segili olmasi gerekmektedir. Android Virtual Devi-
ce segenegi sanal cihazin (simiilator) bilgisayarimiza kurulmasini saglamakeadur.

& Ekran Goériintiisii 4.162

(6) Programin kurulmasi i¢in en az 500 mb alana ihtiyag vardir. Programin kurulacagi alani belir-
leyip “Next” diigmesine basiniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.163
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(7) “Install” digmesine basarak kuruluma devam ediniz.

& Ekran Gériintiisii 4.164

& Ekran Goriintiisii 4.165
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6 Ekran Goériintiisii 4.166

(8) Finish diigmesine basarak kurulumu sonlandiriniz.

& Ekran Goriintiisii 4.167
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(9) Program kurulduktan sonra ¢alistirdiginizda, karsiniza ¢ikan ekran agagidaki gibi olacakeir.
Burada daha 6nce kurulmus olan Android Studio varsa ilk secenek, ilk kez kurulduysa ikinci secenek
secilmelidir.

© Ekran Goériintiisii 4.168

4 Ekran Gériintiisii 4.169

(10) Karsiniza ¢ikan asagidaki ekranda Install Type olarak Standard segilip “Next” diigmesine basilmalidir.
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6 Ekran Gériintiisii 4.170

(11) Daha sonra kullanacaginiz Arayiizii belirleyip devam ediniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.171
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& Ekran Gériintiisii 4.172

4.3.2. Android Studio Uygulama Ekrani

N>
Q—

B<——

6 Ekran Gériintiisii 4.173
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(1) Manifests: Android projesinin 6nemli parcalarindan biridir ve XML uzanulidir. Uygulamanin
temel bilgileri bu dosyada yer alir. Ayrica uygulama icin gerekli olan izin istekleri bu dosya i¢cinde olug-
turulur.

(2) Java: Java kaynak kodlar: bu boliimde yer alir.

(3) Res: Kaynak kodlarin bulundugu boliimdiir. Resim dosyalari, ekran tasarimlari, metin dosya-
lar1 vb. bu béliimde bulunur.

(4) Upygulama ara yiiziine veya projeye esitli objectler (nesneler) eklemek icin kullanilan alandir.
(5) Yukaridaki alanda segilen dosya iceriginin goriintiilendigi alandur.

(6) Uygulama dosyalarinin ve igindeki 6gelerin ozelliklerinin gériintiilendigi ve ayarlandig alan-

dir.

(7) Uygulamanin emiilator veya cihaz tizerinde ¢alistirilmasi icin Calistir diigmesinin bulundugu
bolimdir.

4.3.3. Hello World Uygulamasi ve Emulatér Calistirma

Android Studio’daki ilk uygulamada emiilatér galistirma ve kisa text yazimi gosterilecektir.

[lk olarak Android Studio’yu baslatiniz. “Start a new Android Studio project” diyerek yeni bir proje
olusturunuz.

6 Ekran Gériintiisii 4.174
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Ardindan projenize Application name boliimiinden isim veriniz. Burada dikkat edilmesi gereken
nokta proje adindaki ilk harf biiyiik olmali ve rakam ya da isaret ile baglamamalidir. Company Domain
kismini, uygulamanizi trettiginiz sirket olarak disiinebilirsiniz. Company Domain girdikten sonra
Package name otomatik olarak gelmektedir. Next diigmesine basip devam ediniz.

o

D

¢ Ekran Gériintiisii 4.175

Target Android Devices boliimiinde uygulamanizin gériintiilenmesini istediginiz cihazi seginiz.
Ayrica uygulamanin ¢alismasini istediginiz en diisitk Android stirimiinii de bu ekranda belirlemeniz
gerekmektedir. Eger uygulamanizin akilli saat, televizyon ya da gozliikte kullanilmasini istiyorsaniz, bu
ayarlamalar da yapiniz.

oEkran Goriintiisii 4.176
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Simdi uygulamanin gériintiilenecegi tasarim ekranini (Activity) se¢iniz. Yapacaginiz uygulama tii-
riine gore tasarim ekraniniz degisebilmektedir. Eger bir harita uygulamasi yapacaksaniz Google Maps
Activity, kullanict girigli bir uygulama yapacaksaniz Login Activity vb. gibi uygulama tiiriintize gore
activity ekrani segebilirsiniz. Bu uygulamada Basic Activity secip Next diigmesine basiniz.

o

& Ekran Goriintiisii 4.177

Configure Activity béliimii, Tasarim ekraninin ayarlarinin yapildig: boliimdiir. Tasarim ekraninin
ismini ve bagligini veriniz.

oEkran Gériintiisii 4.178
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Projenizi olusturduktan sonraki goriintii asagidaki gibidir. Uygulamaniza Palette béliimiinden bir
TextView siiriikleyerek ekleyip icerisine yazinizi yaziniz. TextView i¢cindeki metni sag tarafta yer alan
boliimden degistirebilirsiniz. Ayrica metin ile ilgili 6zellikleri degistirmek icin textAppearence kis-
minin a¢ilmast gerekmektedir. Burada yer alan fontFamily ile yazi tipini, textSize ile yazi boyutunu,
textColor ile yazi rengini ve textStyle ile kalin, italik gibi 6zellikleri degistirebilirsiniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.179

Run diigmesine basarak Merhaba Diinya uygulamanizi ¢alistiriniz.

O

L Ekran Goériintiisii 4.180
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Uygulamay calistirdiktan sonra, Create New Virtual Device diigmesine basarak uygulamanizin
goriintiilenecegi sanal cihaz (emiilator) i¢in ekran ayarlari, boyutu gibi 6zellikleri seginiz.

O

0 Ekran Gériintiisii 4.181

Segtiginiz sanal cihazin bilgisayariniza kurulmast icin internete gerek vardir. Download’a tiklayip bu

cihazin internetten indirilip bilgisayara yliklenmesini saglayiniz.

0 Ekran Goriintiisii 4.182

Yiikleme tamamlandiktan sonra Next diigmesine basarak uygulamanizi ¢alistiriniz. Sanal cihaziniz
ilk kez ¢alistirdiginizda uygulamanin ekrana gelmesi biraz zaman alabilir.

_/
//:'425 ._/
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Sanal zihaziniz yiiklendiginde yukaridaki gibi bir goriintiisti olacaktir.

[lk uygulamanizin goriintiisii asagidaki gibi olacaktir.

6 Ekran Gériintiisii 4.184
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4.3.4. Uygulamaya Resim Ekleme

Siradaki uygulamada, Android Studio’da uygulamaya resim eklenerek resim kiitiiphanesi yapilacak-
ur. “Start a new Android Studio Project” setikten sonra projenizi isimlendiriniz.

O Ekran Goriintiisii 4.185

Bu projeye “resimkutuphanem” ismini veriniz. Tiirk¢e karakter kullanmamaya dikkat etmeniz ge-
rekmektedir.

6 Ekran Gériintiisii 4.186
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Tasarim ekrani olarak Basic Activity seginiz.

C

& Ekran Gériintiisii 4.187

Android Studio programinda yapilan tiim projelerin kayit edildigi dizin C:/Kullanicilar/Kullanici/
AndroidStudioProjects/ProjeAdr dir. resimkutuphanem isimli proje, bu dizin altinda olusturulacakuir.
Projeye eklenecek resimlerde bu dizine tekrar geri doniis yapilacakeir.

0 Ekran Gériintiisii 4.188
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Kodlama iglemleri, Java'nin altindaki “MainActivity.java’da” ve Res/layoutun altindaki “content_
main.XMDde” yapilmaktadir. MainActivity’de kodlar yazilmaktadir. MainActivity.java dosyasi pro-
jede olusturulan ana aktivitenin .java uzantili kaynak dosyasidir. Projenizde yapacaginiz birgok durum
icin kodlarinizt bu dosya igerisine yazmalisiniz. content_main. XML dosyast ise aktivitenizde yer alan
bilesenlerin (TextView, Button, ImageView vb.) tanimlanmasinin yapildig: yerdir.

XML ler design (tasarim) ekranindaki nesnelerin bilgilerini tutan veri dosyalaridir. Uygulamanizda
kullandiginiz her nesne bu XML dosyasinda properties (6zellikler) penceresindeki belirlediginiz dzellik-
leri ile birlikte yer tutar. Ornegin bir Imageview nesnesi koyarsaniz asagidaki gibi; id'si, width (genislik),
height (ytikseklik) bilgisi XML dosyasina konur. Sizler isterseniz design ekraninda isterseniz de XML
dosyasinda ekraninizdaki nesneleri ve bilgilerini degistirebilirsiniz. Asagidaki kodlar tiim XML dosya-
larinda ortak olarak gelmektedir.

~

<android.support.constraint.ConstraintLayout XMLns:android="http:/schemas.android.com/apk/res/android"
XMLns:app="http:/schemas.android.com/apk/res-auto"
XMLns:tools="http://schemas.android.com/tools"
android:layout_width="match_parent"
android:layout_height="match_parent"
app:layout_behavior="(@string/appbar_scrolling_view_behavior"
tools:context=".MainActivity"

tools:showIn="@layout/activity main">

<TextView
android:layout width="wrap content"
android:layout height="wrap content"
android:text="Hello World!"
app:layout constraintBottom toBottomOf="parent"
app:layout_constraintLeft toLeftOf="parent"
app:layout_constraintRight toRightOf="parent"
app:layout_constraintTop toTopOf="parent" />

</android.support.constraint.ConstraintLayout>

. J
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Varsayilan olarak gelen helloworld uygulamasini sag tiklayip delete diyerek kaldiriniz.

& Ekran Gériintiisii 4.190
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Bu uygulamada imageview ve TextView’lerle ¢alisilacaktir. Nesnelerin tasarim ekraninda diizenlen-
mesi Layoutlar ile yapilmaktadir. Projenin tiiriine gore farkli Layoutlarda ¢alisilabilir. Bu uygulamada
RelativeLayout kullanilacakur. RelativeLayout; tasarim ekranina koydugunuz nesneleri ayni koordinatta
birakan bir layouttur. Bu uygulamada, ConstraintLayout'u RelativeLayout’a ¢evirmeniz gerekmektedir.
ConstraintLayout’a sag tiklayip Convert view’e tiklayiniz. Cikan layout seceneklerinden RelativeLayoutu
seciniz.

o

0 Ekran Gériintiisii 4.191

Simdi proje goriintiisii Relative yani ‘Goreli’ hale déniismiistiir.

6 Ekran Goriintiisii 4.192
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Tasarim ekranina bir TextView eklenecektir. Text tizerinde yazili olan metni sagdaki meniiden diizen-
leyebilirsiniz. Burada Tiirkce karakter kullanilabilmektedir. Text igerigine Resim Kiitiiphanem yaziniz.

o

& Ekran Gériintiisii 4.193

Daha sonra tasarim ekranina bir Imageview ekleyiniz.

& Ekran Gériintiisii 4.194

432 ’:\\

\



o 4. MOBIL UYGULUMA GELiSTIRME o—

Projenize resim ekleyebilmek icin eklenecek resimlerin projenin yer aldigt dizindeki proje klasérii i¢in-
deki “drawable” klasorii i¢ine aulmast gerekmekeedir. (resimkutuphanem/app/src/main/res /drawable)

o

0 Ekran Goériintiisii 4.195

Burada dikkat edilmesi gereken bir nokta, resimleri adlandirirken rakam ile baglamamasi ve bosluk
icermemesi gerekmektedir ve ¢dziiniirliikleri ¢ok biiyiik olmamalidir. Cok biiyiik oldugunda cep telefo-
nu ekraninda goriinmeyebilir.

Resimler klasore eklendikten sonra projeye de eklenebilir hale gelmektedir.

o Ekran Goriintiisii 4.196
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6 Ekran Gériintiisii 4.198
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Resimlerin tamami eklendikten sonra projenizi File->SaveAll diyerek kaydediniz ve projenizi ¢alistiriniz.

)
&6 Ekran Gériintiisii 4.199
Projenizi ¢alistirdiginizda emiilatordeki goriintii asagidaki sekilde olacaktir.
)

& Ekran Gériintiisii 4.200

//:'435



7

4.3.5. Resim Goster/Gizle Uygulamasi

Bu uygulamada ekrana bir ImageView, bir TextView ve bir Button eklenecektir. Kullanici digmeye
tiklayarak ImageView icindeki resmi gosterip gizleyecektir. Resim goriiniir iken diigme bashigi “Gizle”,
gizli iken de “Géster” olacakur.

Yeni bir proje olusturunuz ve ismini ResimGosterGizle yapiniz.

O

6 Ekran Goriintiisii 4.201

Basic bir activity se¢iniz. Calisma klasérii program tarafindan olusturulur ve ilgili dosyalar bu kla-
sore atilir. Content_main. XML dosyaniza geliniz ve helloworld TextView'i (metin kutusunu) siliniz.

o

0 Ekran Gériintiisii 4.202
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Resim dosyalarinizi resimgostergizle/app/src/main/res/drawable klasoriine atiniz, ConstraintLa-
yout'u RelativeLayout’a ¢eviriniz. Ardindan projenize birer TextView ve Button ekleyiniz. TextView’e
Resim Géster Gizle Uygulamasi, Button’a "Gizle" yaziniz. Asagidaki ekran gériintiisiinde goriildigii
gibi tasarim ekraniniza (Aktivity) eklediginiz her 6ge daire i¢ine alinan alanda gézitkmektedir. Hangi
ogenin ozelliklerini degistirmek istiyorsaniz bu alanda tizerine tikladiginizda 6geyle alakali 6zellikler
sol pencerede agilmaktadir. Bu alandan istediginiz degisiklikleri yapabilirsiniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.203

Eklenen Buton'a ve TextView’e id veriniz. Bu id’ler, daha sonra kullanilacag: i¢cin 6nemlidir. Buto-
nun id’sini dugmel yapiniz.
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Simdi de bir image ekleyiniz ve resmi fitXY komutu ile istediginiz boyuta getiriniz. fitXY komutu,
gorsel secildiginde sagdaki pencerede scaleType 6zelliklerinin igindedir. Bu ozellik i¢indeki komutlar,
gorselin boyutlandirilmasinda kullanilmakeadir.

& Ekran Gériintiisii 4.205

Proje bu sekilde olusturuldugunda ilgili kodlar XML dosyasina otomatik olarak gelecektir.
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Proje ¢alistirildiginda asagidaki ekran gériinecektir.

6 Ekran Gériintiisii 4.206

Su anda gizle Buton'u ¢alismiyor, kodlamast yapildiginda ¢alisacaktir. Kodlama icin diigme segile-
cek ve diigmede Imageview nesnesi tanitilacaktir. Buton ‘tiklandiginda’ olayt ile visible degeri invisible
degerine cevrileceketir.

6 Ekran Gériintiisii 4.207
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Kodlar, her zamanki gibi mainActivity.java'da yazilacaktir. OnCerate olayinin altinda bu iglem yapi-
lacaktir. Once bir Imageview olusturunuz. Bir bosluga gelip kodlarinizi yaziniz. Yazilan kodlart detayls
agiklayalim:

Once, ne tiir bir nesne olusturulacaksa bunu yaziniz. findViewByld denilen kod pargasi, biitiin kay-
naklarin arasindan id’sine gore nesneyi bulacakur.

6 Ekran Gériintiisii 4.208

Olusturulan buton i¢in kodlarinizi yaziniz.

0 Ekran Gériintiisii 4.209

Simdi de Buton'a tiklama olayinin tetiklenip tetiklenmedigini anlamak i¢in bir class olusturunuz.
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& Ekran Goriintiisii 4.210

Butona basildiginda visible 6zelligini invisible yapan bir fonksiyon yazilacakur.

& Ekran Gériintiisii 4.211
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Proje calistirildiginda agagidaki goriintii ekrana gelmekeedir.

& Ekran Gériintiisii 4.212

Gizlenen resmin geri getirilmesi igin uygulamaya asagidaki kodlarin eklenmesi gerekmektedir.

& Ekran Gériintiisii 4.213
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Kodlar eklendiginde projenin son hali asagidaki gibi olmakrtadir.

6 Ekran Goriintiisii 4.214

Simdi de, resim gizliyse Buton'da Goster, goriiniirse Gizle yazin. Bunun i¢in komutlar asagidaki

gibidir.

6 Ekran Goriintiisii 4.215
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Resim goster gizle Buton'u hazir hale gelmistir.

& Ekran Gériintiisii 4.216

6 Ekran Gériintiisii 4.217
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/

XML Kodlari \
<?XML version="1.0" encoding="utf-8"?>

<RelativeLayout XM Lns:android="http://schemas.android.com/apk/res/android"
XMLns:app="http://schemas.android.com/apk/res-auto"
XMLans:tools="http://schemas.android.com/tools"

android:layout width="match_parent"

android:layout_height="match_parent"

app:layout behavior="@string/appbar_scrolling_view_behavior"
tools:context="MainActivity"

tools:showln="@]layout/activity main">

<TextView
android:id="@+id/TextView"
android:layout width="wrap content"
android:layout height="wrap content"
android:layout_alignParentTop="true"
android:layout centerHorizontal="true"
android:layout_marginTop="30dp"

android:text="Resim Goster Gizle Uygulamas1" />

<Button
android:id="@+id/dugmel"
android:layout width="wrap_content"
android:layout _height="wrap content"
android:layout _alignParentBottom="true"
android:layout _centerHorizontal="true"
android:layout marginBottom="104dp"

android:text="Gizle" />

<ImageView

android:id="@-+id/resim1"
android:layout width="162dp"
android:layout_height="205dp"
android:layout_alignParentTop="true"
android:layout _centerHorizontal="true"
android:layout_marginTop="123dp"
android:scaleType="fitXY"
android:visibility="visible"
app:srcCompat="(@drawable/resim1" />

</RelativeLayout>
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ava Kodlari

package tr.gov.meb.resimgostergizle;

import android.os.Bundle;

import android.support.design.widget.Floating ActionButton;
import android.support.design.widget.Snackbar;

import android.support.v7.app.AppCompatActivity;

import android.support.v7.widget.Toolbar;

import android.view.View;

import android.view.Menu;

import android.view.Menultem;

import android.widget.Button;

import android.widget.ImageView;
public class MainActivity extends AppCompatActivity {

@Override

protected void onCreate(Bundle savedInstanceState) {
super.onCreate(savedInstanceState);
setContentView(R.layout.activity main);
Toolbar toolbar = (Toolbar) findViewByld(R.id.toolbar);
setSupportActionBar(toolbar);

FloatingActionButton fab = (FloatingActionButton) findViewByld(R.id.fab);
fab.setOnClickListener(new View.OnClickListener() {

@Override

public void onClick(View view) {

Snackbar.make(view, "Replace with your own action", Snackbar. LENGTH_LONG)
.setAction("Action", null).show();

}

D

final ImageView resimcercevem=(ImageView)findViewByld(R.id.resim1);
final Button resimgostergizle =(Button)findViewByld(R.id.dugmel);
resimgostergizle.setOnClickListener(new View.OnClickListener() {
@Override
public void onClick(View v) {
if(resimcercevem.getVisibility()==View.VISIBLE) { // eger resimcercevem gorlinir ise
resimcercevem.setVisibility(View.INVISIBLE); / gériinmez yap
resimgostergizle.setText("GOSTER"); // resimgostergizle’nin {izerindeki yaziyr GOSTER yap
telse{ // degilse
resimcercevem.setVisibility(View.VISIBLE);  // goriiniir yap
resimgostergizle.setText("GIZLE"); // resimgostergizle’nin iizerindeki yaziy1 GIZLE yap
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D

@Override

public boolean onCreateOptionsMenu(Menu menu) {
// Inflate the menu; this adds items to the action bar if it is present.
getMenulnflater().inflate(R.menu.menu_main, menu);

return true;

@Override
public boolean onOptionsltemSelected(Menultem item) {

int id = item.getltemId();

if (id == R.id.action_settings) {

return true;

return super.onOptionsltemSelected(item);

}

}
. J

4.3.6. Resim Buyut/Kucult Uygulamasi

Uygulamada resim biiyiitiip kiigiiltme islemi yapilacaktir. Projenin adint ResimBuyutKugult koyu-
nuz. Dosyalar, yine ayn1 klasoriin i¢inde olusturulmaktadir.

D

oEkran Gériintiisii 4.218

Resimlerin eklenebilmesi i¢in, yine resmibiiyiitkiiciilt/app/src/main/res/drawable klasoriine atilmast

gerekmektedir.
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Android Studio’yu aginiz. HelloWorld'u siliniz. Resimlerinizi, daha onceki uygulamalarda oldugu
gibi RelativeLayout haline getiriniz. Ardindan bir TextView ekleyiniz. “Ismini Resim Biiyiitiip Kiigiilt-
me Uygulamasi” koyunuz.

& Ekran Gériintiisii 4.220

Ardindan 2 adet diigme ekleyiniz. Birinin id’sini buyutdugme, digerini kucultdugme veriniz.
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& Ekran Gériintiisii 4.221

Daha sonra bir imageview (resim) ekleyiniz ve yerini daha 6nceki uygulamalarda oldugu gibi ficXY
ile ayarlayiniz.

& Ekran Goériintiisii 4.222
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Programi ¢alistirdiginizda emiilatérde asagidaki goriintii gelmektedir.

6 Ekran Goériintiisii 4.223

Programin kodlamasi igin mainactivityjava’yt aginiz ve kodlarinizt yaziniz. Oncelikle kodlarla 3
tane nesneyi tanimlayiniz.

& Ekran Goriintiisii 4.224

Resim biiyiitme ve kiiciiltme icin clicklistener, yani tiklama dinleyicisi olusturulmalidir.
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6 Ekran Gériintiisii 4.225

Proje ¢alistrildiginda emiilatordeki goriintii asagidaki gibi olacak ve biyiit digmesi ¢alisacakur.

& Ekran Gériintiisii 4.226

Kii¢iilt digmesi icin de ayni mantik uygulanacakuir.
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Proje ¢alisturildiginda kiigiile digmesi de galisacakuir.

0 Ekran Gériintiisii 4.228

Burada kiigiik bir ayrinti var. Goriildiigii gibi kimi kodlarin bagina "final" yazilmus.
Ornegin "resimcercevem” ve "degerler" nesneleri icin final kullanilmus.

Bunun nedeni; eger bir nesne bagka bir nesne igerisindeki bir class i¢inden ¢agirilacaksa, bu nesne-
nin global bir nesneye déniistiiriilmesi gerekir. Bu, java’da temel bir mantiktir. 2 nesneyi global olarak
tanimlayabilmek i¢in bagina final koyulmustur. Aksi halde nesnelerimiz ¢agirilamaz.
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/X ML Kodlar:

<?XML version="1.0" encoding="utf-8"?>

<RelativeLayout XMLns:android="http:/schemas.android.com/apk/res/android"
XMLns:app="http://schemas.android.com/apk/res-auto"
XMLns:tools="http://schemas.android.com/tools"
android:layout width="match_parent"
android:layout height="match parent"
app:layout_behavior="@string/appbar_scrolling_view_behavior"
tools:context="MainActivity"

tools:showln="@]layout/activity main">

<TextView
android:id="@+id/TextView"
android:layout_width="wrap_content"
android:layout height="wrap_content"
android:layout alignParentTop="true"
android:layout centerHorizontal="true"
android:layout marginTop="20dp"

android:text="Resim Biiyiiltme ve Kii¢iiltme Uygulamasi1" />

<Button
android:id="@-+id/buyultdugme"
android:layout_width="wrap_content"

android:layout_height="wrap_content"

\_ android:layout _alignParentEnd="true"
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android:layout alignParentTop="true"
android:layout marginEnd="48dp"
android:layout marginTop="263dp"
android:text="Biiyilt" />

<Button
android:id="@-+id/kucultdugme"
android:layout_width="wrap_content"
android:layout_height="wrap_content"
android:layout _alignParentStart="true"
android:layout alignTop="@-+id/buyultdugme"
android:layout marginStart="84dp"

android:text="Kii¢tlt" />

<ImageView

android:id="@-+id/resim1"
android:layout width="122dp"
android:layout _height="63dp"
android:layout alignParentTop="true"
android:layout_centerHorizontal="true"
android:layout marginTop="131dp"
android:scaleType="fitXY"
app:srcCompat="(@drawable/resim3" />

</RelativeLayout>

/

Java Kodlar1

package tr.gov.meb.resimbuyultkucult;

import android.os.Bundle;

import android.support.design.widget.Floating ActionButton;
import android.support.design.widget.Snackbar;

import android.support.v7.app.AppCompatActivity;

import android.support.v7.widget.Toolbar;

import android.view.View;

import android.view.Menu;

import android.view.Menultem;

import android.widget.Button;

import android.widget.ImageView;

import android.widget.RelativeLayout;

public class MainActivity extends AppCompatActivity {

@Override
-
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protected void onCreate(Bundle savedInstanceState) {
super.onCreate(savedInstanceState);
setContentView(R.layout.activity main);
Toolbar toolbar = (Toolbar) findViewByld(R.id.toolbar);
setSupportActionBar(toolbar);

Floating ActionButton fab = (FloatingActionButton) findViewByld(R.id.fab);
fab.setOnClickListener(new View.OnClickListener() {

@Override

public void onClick(View view) {

Snackbar.make(view, "Replace with your own action", Snackbar. LENGTH_LONG)
.setAction("Action", null).show();

}

1

final ImageView resimcercevem=(ImageView)findViewByld(R.id.resim1);
Button resimbuyult=(Button)findViewByld(R.id.buyultdugme);
Button resimkucult=(Button)findViewByld(R.id.kucultdugme);

final RelativeLayout.LayoutParams degerler=(RelativeLayout.LayoutParams)resimcercevem.getLayoutParams()

resimbuyult.setOnClickListener(new View.OnClickListener() {

@Override
public void onClick(View v) { /[resimbuyult tiklandiginda
degerler.width+=10; /I degerlerwidth=degerler.width+10;
degerler.height+=10; //degerler.height=degerler.height+10;
resimcercevem.setLayoutParams(degerler);
}
s
resimkucult.setOnClick Listener(new View.OnClickListener() {
@Override
public void onClick(View v) { /[resimkucult tiklandiginda
degerler.width-=10; //degerlerwidth=degerlerwidth-10;
degerler.height-=10; //degerler.height=degerler.height-10;
resimcercevem.setLayoutParams(degerler);
}
1
}
@Override

public boolean onCreateOptionsMenu(Menu menu) {
getMenulnflater().inflate(R.menu.menu_main, menu);

return true;

gl
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@Override
public boolean onOptionsltemSelected(Menultem item) {
int id = item.getltemId();
if (id == R.id.action_settings) {
return true;
}
return super.onOptionsltemSelected(item);
}
}
. J

4.3.7. Resim Degistirme Uygulamasi

Siradaki uygulamada resim degistirme yapilacakur. Bir diigmeye tiklandiginda bir resimden digerine do-
niigmesi saglanacakur. Projenin adini ResimDegistir koyunuz. Dosyalar, yine ayni klasoriin i¢inde olusturuldu.

Resimleri ilgili klas6re (resimdegistir/app/src/main/res /drawable) atiniz.

& Ekran Gériintiisii 4.230

Android Studio’yu aginiz. Her zamanki gibi helloworld’ siliniz. Resimlerinizi, daha 6nceki uygulama-
larda agiklandig gibi relative olarak ayarlayiniz. Bir ImageView ve Buton ekleyiniz. ImageView’in id’sini
resimcercevesil koyunuz. Butonun ekranda goriinen yazisini Resim Degistir, id’si ise dugmel yapiniz.
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& Ekran Gériintiisii 4.231

Kodlarini yazmak i¢in mainactivity.java’ya geliniz ve kodlarinizi yaziniz. Oncelikle diigmeye tiklan-
diginda olusturdugunuz resimcercevem id’sini resim2 yap olan kodu ekleyeniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.232
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Proje ¢alistirildiginda emiilatordeki goriintii asagidaki gibidir.

6 Ekran Gériintiisii 4.233

/

XML Kodlar1

<?XML version="1.0" encoding="utf-8"?>

<RelativeLayout XMLns:android="http://schemas.android.com/apk/res/android"
XMLns:app="http://schemas.android.com/apk/res-auto"
XMLns:tools="http://schemas.android.com/tools"
android:layout_ width="match_parent"
android:layout_height="match_parent"
app:layout_behavior="@string/appbar_scrolling_view behavior"
tools:context="MainActivity"

tools:showIn="@]layout/activity main">

<ImageView
android:id="@-+id/resimcercevesil"
android:layout width="287dp"
android:layout_height="205dp"
android:layout_alignParentTop="true"
android:layout _centerHorizontal="true"
android:layout marginTop="40dp"
android:scaleType="fitXY"

app:srcCompat="(@drawable/resim1" />

N
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<Button
android:id="@-+id/dugmel"
android:layout width="wrap_content"
android:layout_height="wrap_content"
android:layout centerInParent="true"
android:text="RESIM DEGISTIR" />
C/RelativeLayout>

/

Java Kodlari

package tr.gov.meb.resimdegistir;

import android.os.Bundle;

import android.support.design.widget.Floating ActionButton;
import android.support.design.widget.Snackbar;

import android.support.v7.app.AppCompatActivity;

import android.support.v7.widget.Toolbar;

import android.view.View;

import android.view.Menu;

import android.view.Menultem;

import android.widget.Button;

import android.widget.ImageView;

public class MainActivity extends AppCompatActivity {

@Override

protected void onCreate(Bundle savedInstanceState) {
super.onCreate(savedInstanceState);
setContentView(R.layout.activity main);
Toolbar toolbar = (Toolbar) findViewByld(R.id.toolbar);
setSupportActionBar(toolbar);

fab.setOnClickListener(new View.OnClickListener() {
@Override
public void onClick(View view) {

.setAction("Action", null).show();

}
D

FloatingActionButton fab = (FloatingActionButton) findViewByld(R.id.fab);

Snackbar.make(view, "Replace with your own action", Snackbar. LENGTH_LONG)

final ImageView resimcercevem=(ImageView)findViewByld(R.id.resimcercevesil);

Button resimdegistir=(Button)findViewByld(R.id.dugmel);

J
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resimdegistir.setOnClick Listener(new View.OnClickListener() {
@Override
public void onClick(View v) { /lresimdegistir tiklandiginda
resimcercevem.setlmageResource(R.drawable.resim2); //resimcercevem tutucusunun kaynagini resim2 yap
H
s
}
@Override

public boolean onCreateOptionsMenu(Menu menu) {
// Inflate the menu; this adds items to the action bar if it is present.
getMenulnflater().inflate(R.menu.menu_main, menu);

return true;

@Override

public boolean onOptionsltemSelected(Menultem item) {
// Handle action bar item clicks here. The action bar will
// automatically handle clicks on the Home/Up button, so long
// as you specify a parent activity in AndroidManifest. XML.
int id = item.getltemId();

/Mmoinspection SimplifiablelfStatement

if (id == R.id.action_settings) {

return true;

return super.onOptionsltemSelected(item);
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4.3.8. Muzik Calar Uygulamasi

Bu uygulamada Progress Bar’li bir miizik galar yapilacaktir. Widget'larin arasindan SeekBar’t ekra-
na siiriikleyiniz ve SeekBar’in adin1 takipcubugu olarak belirleyiniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.234

6 Ekran Gériintiisii 4.235
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SeekBar’i tanitmak i¢in MainActivity’ye geliniz ve asagidaki kodlar: yaziniz.

Oncelikle takip ¢ubugunun max 6zelligini ayarlamalisiniz. Miizigim nesnesinin duration’u, yani
uzunlugu kadar yapiniz ve ikisini esitleyiniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.236

Takip ¢ubugunun, olusturdugumuz miizik nesnesini takip edebilmesi i¢cin handler ve runable isimli
iki nesne olusturulmalidir. Handler takip ¢ubugunu takip edecek, runable ise takip cubugunu siirekli
giincelleyecektir. Handler, nesneleri kontrol etmek igin sik kullanilan bir nesnedir ve basa ¢ikan, iste-
sinden gelen anlamina gelmektedir.

Peki ekranda siirekli kontrol edilecek olan nedir? Takip ¢ubugunun progress’i, miizigin o andaki po-
zisyonu ile esitlenmesini ve bu runable nesnesi oldugu i¢in her an bu iglemi yapmasi saglanmalidir. Her
an bu islemi tekrarlamak mobil cihazi yoracag: i¢in, bunun yerine handlert delay ile geciktirmeliyiz.
Boylelikle siirekli degil de 50 milisaniyede bir tetikleme islemi yapmasini saglayacagiz.
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6 Ekran Gériintiisii 4.237

Bu sekilde programi calistirip tetikleme islemini yapiyor mu kontrol ediniz. Handler tetiklenmedigi
icin progressbar ilerlemez, runable nesnesi ¢alismaz.

6 Ekran Gériintiisii 4.238

Miizigin bagladig1 anda handler’r tetiklenmesi saglanmalidir. Runable durumu overload olana kadar
kendisi ilerleyecektir. "Dur" diigmesine tiklandiginda da siirekli tetiklemeyi durdurmalisiniz.

_
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6 Ekran Gériintiisii 4.239

Uygulama calistirildiginda SeekBar da ilerleyecektir.

6 Ekran Goriintiisii 4.240
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6 Ekran Gériintiisii 4.241

Bu sekilde Baga Dén diigmesine basildiginda miizik basa doner fakat SeekBar bagsa déonmez. Bunun
icin yazilacak komutlar asagidaki gibidir.

6 Ekran Goériintiisii 4.242

Uygulama calistirildiginda artik SeekBar da giincelleneceketir.
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6 Ekran Gériintiisii 4.243

6 Ekran Goriintiisii 4.244
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Kullanicr SeekBar’ siiriikletip ilerlediginde, miizigin de ayni sekilde ilerlemesini saglamak icin asa-

gidaki kodlar eklenmelidir.

¢ Ekran Gériintiisii 4.245

Artik SeekBar ilerlettiginizde miizik de ilerler.

6 Ekran Goriintiisii 4.246
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Stireyi gosterme islemi i¢in bir TextView ekleyiniz.

0 Ekran Gériintiisii 4.247

MainActivity’ye gelip kodlarinizi yaziniz. Oncelikle TextView tanitilmalidir.

6 Ekran Goriintiisii 4.248

Takip cubugunun ilerleme durumunu gosterecek bir siire ayarlayiniz. Ilerleme durumu degistiginde
suregoster nesnesi de degisecektir.
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6 Ekran Gériintiisii 4.249

Bu sekilde olusan uygulamay: kontrol ediniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.250

Simdi Progress Bart ilerlettiginizde siirenin de ilerlemesini saglayiniz.
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6 Ekran Gériintiisii 4.251

6 Ekran Gériintiisii 4.252
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Calistirdiginizda asagidaki gibi olacakeur.

o
6 Ekran Gériintiisii 4.253
Uygulamaya miizik kaginci saniyedeyse o saniyeyi ekrana yazdiran kodlar: ekleyiniz.
Calistirdigimizda son ekran agagidaki gibi olacaktir.
o

& Ekran Gériintiisii 4.254
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XML Kodlari

<?XML version="1.0" encoding="ut{-8"?>

<RelativeLayout XMLns:android="http://schemas.android.com/apk/res/android"
XMLns:app="http://schemas.android.com/apk/res-auto"
XMLns:tools="http://schemas.android.com/tools"
android:layout_width="match_parent"
android:layout_height="match_parent"
app:layout_behavior="@string/appbar_scrolling_view_behavior"
tools:context="-MainActivity"

tools:showIn="@layout/activity main">

<TextView
android:id="@+id/TextView"
android:layout_width="wrap_content"
android:layout_height="wrap_content"
android:layout_alignParentTop="true"
android:layout _centerHorizontal="true"
android:text="MUZIK CALARIM" />

<Button
android:id="@+id/dugmel"
android:layout width="wrap content"
android:layout height="wrap_content"
android:layout alignParentStart="true"
android:layout_centerVertical="true"
android:layout marginStart="44dp"
android:text="CAL" />

<Button
android:id="@+id/dugme2"
android:layout_width="wrap_content"
android:layout_height="wrap_content"
android:layout_alignParentEnd="true"
android:layout_centerVertical="true"
android:layout_marginEnd="137dp"
android:text="BASA DON" />

<SeekBar
android:id="@+id/takipcubugu"
android:layout_ width="match_parent"
android:layout height="wrap_content"
android:layout_alignParentStart="true"
android:layout_alignParentTop="true"

android:layout_marginTop="121dp" />

N
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<TextView
android:id="@+id/suregoster"
android:layout_width="wrap_content"
android:layout_height="wrap_content"
android:layout alignParentTop="true"
android:layout centerHorizontal="true"
android:layout marginTop="194dp"
android:text="Siire:" />

</RelativeLayout>

.

/

Java Kodlari

package tr.gov.meb.muzikcalarim;

import android.media.MediaPlayer;

import android.os.Bundle;

import android.os.Handler;

import android.support.design.widget.Floating ActionButton;
import android.support.design.widget.Snackbar;
import android.support.v7.app.AppCompatActivity;
import android.support.v7.widget.Toolbar;

import android.view.View;

import android.view.Menu;

import android.view.Menultem;

import android.widget. Button;

import android.widget.SeekBar;

import android.widget. TextView;

public class MainActivity extends AppCompatActivity {

@Override

protected void onCreate(Bundle savedInstanceState) {
super.onCreate(savedInstanceState);
setContentView(R.layout.activity main);
Toolbar toolbar = (Toolbar) findViewById(R.id.toolbar);
setSupportActionBar(toolbar);

FloatingActionButton fab = (FloatingActionButton) findViewBylId(R.id.fab);

fab.setOnClickListener(new View.OnClickListener() {
@Override
public void onClick(View view) {

Snackbar.make(view, "Replace with your own action", Snackbar. LENGTH_LONG)

.setAction("Action", null).show();

J
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1;
final MediaPlayer muzigim=MediaPlayer.create(this,R.raw.muzigim);
final SeekBar takipcubugum=(SeekBar)findViewByld(R.id.takipcubugu);

takipcubugum.setMax(muzigim.getDuration());

final Button calbeklet=(Button)findViewByld(R.id.dugmel);

Button basadon=(Button)findViewByld(R.id.dugme?2);

final TextView suregosterici=(TextView)findViewByld(R.id.suregoster);
final Handler seekbarguncelleyici= new Handler();

final Runnable tetikleyici=new Runnable() {
@Override
public void run() {
takipcubugum.setProgress(muzigim.getCurrentPosition());
seekbarguncelleyici.postDelayed(this,50);

suregosterici.setText("Siire: "+String.valueOf(takipcubugum.getProgress()/1000)+"/"+String.valueOf(muzigim.
getDuration()/1000)+" sn");

}
5

calbeklet.setOnClickListener(new View.OnClickListener() {
@Override
public void onClick(View v) {
if(muzigim.isPlaying()){
muzigim.pause();
seekbarguncelleyici.removeCallbacks(tetikleyici);
calbeklet.setText("CAL");
telse{
muzigim.start();
seekbarguncelleyici.postDelayed(tetikleyici,0);
calbeklet.setText("BEKLET");

}
15
basadon.setOnClickListener(new View.OnClickListener() {
@Override
public void onClick(View v) {
muzigim.pause();
muzigim.seekTo(0);
calbeklet.setText("CAL");

seekbarguncelleyici.removeCallbacks(tetikleyici);

. J
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takipcubugum.setProgress(0);
suregosterici.setText("Siire:0 sn");
}
1;

takipcubugum.setOnSeekBarChangeListener(new SeekBar.OnSeekBarChangeListener() {
@Override
public void onProgressChanged(SeekBar seekBar, int progress, boolean fromUser) {
if(fromUser){
muzigim.seekTo(progress);

surefgosterici.setText("Sﬁre:"+String.value0f(progress/ 1000)+"/"+String.valueOf(muzigim.getDurati-
on()/1000)+" sn");

}

il

@Override
public void onStartTrackingTouch(SeekBar seekBar) {

@Override
public void onStopTrackingTouch(SeekBar seekBar) {

D

@Override

public boolean onCreateOptionsMenu(Menu menu) {
// Inflate the menu; this adds items to the action bar if it is present.
getMenulnflater().inflate(R.menu.menu_main, menu);

return true;

@Override

public boolean onOptionsltemSelected(Menultem item) {
// Handle action bar item clicks here. The action bar will
// automatically handle clicks on the Home/Up button, so long
// as you specify a parent activity in AndroidManifest. XML.
int id = item.getltemId();

//noinspection SimplifiablelfStatement
if (id == R.id.action_settings) {

return true;

F@S
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return super.onOptionsltemSelected(item);

}
}

4.3.9. Video Uygulamasi

Siradaki projede bir video uygulamasi yapilacaktir. Start Project diyerek projenize videouygulama
ismini veriniz ve Basic Activity secerek ¢alismaya baglayiniz.

oEkran Gériintiisii 4.255

app klasérii icinde resources (kaynaklar) icinde Row Folder tiiriinde bir klasor olusturunuz.

0 Ekran Gériintiisii 4.256
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6 Ekran Gériintiisii 4.257

EBA’dan alinan bir video projeye aktarilacaktir. Bu videoyu kopyalayip projenize yapistiriniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.158
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& Ekran Gériintiisii 4.260

TextView’i ekrandan kaldirip, widget'larin altindan VideoView nesnesini ekleyiniz.
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0 Ekran Gériintiisii 4.261

Simdi Mainactivity.java'ya gelip kodlamaya baslayiniz. Oncelikle videonun yolunu belirleyiniz. Vi-
deoView’de video'nun yolunu gésteriniz. Bir string degisken tanimlayaniz ve ismini “videoyolu” yapiniz.
Ardindan urnak iginde bilgisayardaki yerini tarif ediniz. Source’un yerini “get package name” komutu
ile alabilirsiniz. Ardindan Media Controller nesnesini ve VideoView’i tanimlayiniz. Ardindan calict
(player) tanimlayiniz ve videoya start komutu veriniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.262

Projeyi ¢alistirdiginizda video galigir, Gizerine tiklandiginda durur. Media Controller nesnesi bu yiiz-

den olusturulmaktadir.
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XML Kodlari
<?XML version="1.0" encoding="utf{-8"?>
<android.support.constraint.ConstraintLayout XMLns:android="http:/schemas.android.com/apk/res/android"
XMLns:app="http://schemas.android.com/apk/res-auto"
XMLns:tools="http://schemas.android.com/tools"
android:layout width="match_parent"
android:layout_height="match_parent"
app:layout_behavior="@string/appbar_scrolling_view_ behavior"
tools:context=".MainActivity"

tools:showIn="@layout/activity main">

<VideoView
android:id="@+id/videoView"
android:layout_width="296dp"
android:layout_height="232dp"
tools:layout editor absoluteX="44dp"
tools:layout_editor_absoluteY="16dp" />

</android.support.constraint.ConstraintLayout>

/

Java Kodlar

package tr.gov.meb.videouygulama;

import android.os.Bundle;

import android.support.design.widget.Floating ActionButton;

import android.support.design.widget.Snackbar;

N
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import android.support.v7.app.AppCompatActivity;
import android.support.v7.widget.Toolbar;

import android.view.View;

import android.view.Menu;

import android.view.Menultem;

import android.widget.MediaController;

import android.widget.VideoView;

public class MainActivity extends AppCompatActivity {

@Override

protected void onCreate(Bundle savedInstanceState) {
super.onCreate(savedInstanceState);
setContentView(R.layout.activity main);
Toolbar toolbar = (Toolbar) findViewByld(R.id.toolbar);
setSupportActionBar(toolbar);

Floating ActionButton fab = (FloatingActionButton) findViewByld(R.id.fab);
fab.setOnClickListener(new View.OnClickListener() {
@Override
public void onClick(View view) {
Snackbar.make(view, "Replace with your own action", Snackbar. LENGTH_LONG)
.setAction("Action", null).show();

}
D

VideoView video=(VideoView)findViewByld(R.id.videoView); //video gosterici nesne olustur

String videoyolu="android.resource://"+getPackageName()+"/"+R.raw.vid;

//goriintii dosyasinin yolu paketimin klasoriinde “vid” olsun
MediaController mc=new MediaController(this);

// medya oynatict nesnesi olustur
video.setMediaController(mc);

/[video nesnesini medya oynaticlya bagla
video.setVideoPath(videoyolu);
video.start();

/Ivideoyu baslat

@Override
public boolean onCreateOptionsMenu(Menu menu) {
getMenulnflater().inflate(R.menu.menu_main, menu);

return true;

F%l
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@Override
public boolean onOptionsItemSelected(Menultem item) {
int id = item.getltemId();
if (id == R.id.action_settings) {
return true;
}
return super.onOptionsltemSelected(item);
H
}
. J

4.3.10. Harita Uygulamasi
Siradaki ¢aligmada bir map (harita) uygulamasi yapilacakur.

Yeni bir uygulama olusturunuz ve ismini “haritauygulamasi” koyunuz. Tiirk¢e karakter kullanma-
mayi unutmayiniz. Burada dnemli olan nokta uygulamanizin activity’sini Basic Activity degil, Maps
Activity olarak segmemizdir. Clinkii uygulamadaki harita Google Maps tizerinden ¢agrilacakuir.

4 Ekran Gériintiisii 4.264
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6 Ekran Gériintiisii 4.265

6 Ekran Gériintiisii 4.266

Maps Activity secildiginde, XML dosyalar: icine ilgili Google Maps API'leri koyulur. Apl; Advance
Program Interface, yani farkli uygulamalardan kendi sisteminize veri ¢ekilmesini saglayan yapidir.

_
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Burada, Google Map APLsi kullanilacaktir. Bu nedenle Google hesabinizla Google Map APLsini almak
gerekmektedir. Bunun i¢in Ekran Gériintiisii 4.267 de goriilen baglantiy1 kopyalayip tarayicinizda aginiz ve
yeni bir proje olusturunuz.

o

6 Ekran Goriintiisii 4.267

Projeniz olustuktan sonra APLYyi de olusturunuz.

¢ Ekran Gériintiisii 4.268
Olusturdugunuz APLYyi kopyalayip projenize (XML) yapistiriniz.
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6 Ekran Gériintiisii 4.269

Activity dosyanizi aginiz ve Relative Layaout degil, Fragment Layout secildigini gozlemleyiniz. Pro-
jeniz ¢alistiginda Google Maps’in geldigini goreceksiniz.

0 Ekran Gériintiisii 4.270

Otomatik olarak olusturulan Map nesnesinin adini “benimharitam” koyunuz ve asagida da gelen

bilgiyi nesneye aktariniz.
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o Ekran Gériintiisii 24.271

LatLng diye bir degisken tiirii tanimlayiniz ve ismini de sydney degil, yerl yapiniz. Oncelikle, Go-
ogle Maps'i aginiz ve [zmir Il Milli Egitim Miidirligii'niin enlem ve boylam bilgilerini bulunuz (uygu-
lamaniz i¢in farkli bir yer tercih edebilirsiniz).

0 Ekran Gériintiisii 4.272

Bu bilgiyi ve enlem boylam bilgilerini alipp MainActivity’deki kodlara ekleyiniz.
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6 Ekran Gériintiisii 4.273

Simdi de, ‘onMapReady' (Harita hazir oldugunda) fonksiyonunu yaziniz.

60 Ekran Gériintiisii 4.274
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Projenizi alistirdiginizda asagidaki ekrani géreceksiniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.275

[zmir Il Milli Egitim Miidiirliigii’nii ekranda gorebilirsiniz. Biraz uzakta gikacaktir, yakinlasmasini
saglayabilirsiniz. Bunun i¢in newLatLng fonksiyonu yerine newLatLngzoom fonksiyonu kullanilir ve
zoom degeri artirilir.

0 Ekran Gériintiisii 4.276
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Bu sekilde calistirilinca asagidaki gibi goriinecektir, belirlenen yer daha yakinda olacakeur.

6 Ekran Gériintiisii 4.277

Aruk haritanizda istediginiz bir yeri belirleyip gosterebilirsiniz.

0 Ekran Gériintiisii 4.278
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Java Kodlari

package tr.gov.meb.haritauygulamasi;

import android.support.v4.app.FragmentActivity;
import android.os.Bundle;

import com.google.android.gms.maps.CameraUpdateFactory;
import com.google.android.gms.maps.GoogleMap;

import com.google.android.gms.maps.OnMapReadyCallback;
import com.google.android.gms.maps.SupportMapFragment;

import com.google.android.gms.maps.model.LatLng;

import com.google.android.gms.maps.model. MarkerOptions;

public class MapsActivity extends FragmentActivity implements OnMapReadyCallback {
private GoogleMap benimharitam;

@Override
protected void onCreate(Bundle savedInstanceState) {
super.onCreate(savedInstanceState);
setContentView(R.layout.activity maps);
// Obtain the SupportMapFragment and get notified when the map is ready to be used.
SupportMapFragment mapFragment = (SupportMapFragment) getSupportFragmentManager()
findFragmentByld(R.id.map);
mapFragment.getMapAsync(this);
}
e
* Manipulates the map once available.
* This callback is triggered when the map is ready to be used.
* This is where we can add markers or lines, add listeners or move the camera. In this case,
* we just add a marker near Sydney, Australia.
* If Google Play services is not installed on the device, the user will be prompted to install
* it inside the SupportMapFragment. This method will only be triggered once the user has
* installed Google Play services and returned to the app.
*/
@Override
public void onMapReady(GoogleMap googleMap) {

benimharitam = googleMap; //benimharitam isimli googleMap harita nesnesi olustur

LatLng yerl = new LatLng(38.4157827,27.1311175);
/lyerl isimli enlemboylam nesnesi olustur ve ilk degerlerini ata
LatLng yer2 = new LatLng(38.4018217,27.1130066);

/lyer2 isimli enlemboylam nesnesi olustur ve ilk degerlerini ata
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benimharitam.addMarker(new MarkerOptions().position(yerl).title("Izmir Il Milli Egitim Miidiiriiliigi"));
//haritada bashg1 belirtilen sekilde yerl adresinde bir isaret olustur

benimharitam.addMarker(new MarkerOptions().position(yer2).title("Tarihi Asansor'));
//haritada bashig1 belirtilen sekilde yer2 adresinde bir isaret olustur

benimharitam.moveCamera(CameraUpdateFactory.newLatLngZoom(yerl,10));
/lekrani yerl adresine 10 degerinde biiyiitme (zoom) yaparak ortala

}
}
- )

4.3.11. Surukle Birak Uygulamasi

Bu uygulamada bir ImageView yani ekrandaki resim siiriiklenerek diger bir ImageView {izerine
ekran sinirlari igerisinde yerlestirilecektir. Oncelikle surukleBirak isimli Activity olarak Basic Activity

secip yeni bir proje olusturunuz.

4 Ekran Gériintiisii 4.279

Projede kullanacaginiz 3 resmi projenin yer aldig1 “suruklebirak/app/src/main/res/drawable” klasorii-
ne kopyala-yapistir diyerek ekleyiniz. Okyanus resmi arkaplan resmi, renkli olan balik resmi siiriiklenen
resim ve siyah beyaz olan balik resmi sabit resim olarak kullanilacaktir.
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6 Ekran Gériintiisii 4.280

Resimleri proje klasoriine ekledikten sonra projedeki Hello Word’ii silip, Layout 6zelligini Relative-
Layout olarak degistiriniz. Daha sonra ilk ImageView olarak okyanus resmini ekleyiniz. Okyanus resmi
arkaplan olarak goziikeceginden scaleType olarak fitXY seginiz.

o Ekran Gériintiisii 4.281

Balik resimlerini eklemek icin iki tane daha ImageView ekleyiniz. Siiriikle-birak uygulamasi yapacaginiz
igin iki balik resminin boyutlarinin ayni olmast gerekmektedir. Layout_width and layout_height degerlerini
iki balik i¢in de 250-250 dp yapiniz. Renkli balik resminin id’sini resl, diger balik resminin id’sini res2 yapiniz.
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>

6 Ekran Gériintiisii 4.282

Design kisminda tiim resimlerinizi ekledikten ve bu resimlerin tasarim ayarlarini yaptiktan sonra
MainActivity.java dosyasini agarak kodlar1 yazmaya baglayiniz.

Renkli ve siyah beyaz balik resim i¢in id’ler vererek imageview nesneleri olusturunuz.

6 Ekran Goriintiisii 4.283

Siiriiklenecek balik resmine dokunma ve siiriikleme olayini kontrol eden kodlar: ekleyiniz. Burada
switch kodu ile kogullart yazmaniz gerekmektedir. Nesnenin hareketini kontrol etmek i¢in MotionE-
vent kullanilir. Bu uygulamada MotionEvent olarak ekrana dokunma, ekrandan dokunmay1 kesme ve

stiritkleme durumlar: kontrol edilecektir.
/—0/ 493

7



¢ Ekran Goriintiisii 4.284

Fare isaretgisinin X ve Y degerlerini almak icin xpos ve ypos float degiskenleri olusturunuz. Daha

sonra bu degerleri siiriiklenecek balik resminizin X ve Y degerlerine esitleyiniz. Bu sekilde ekranda par-
magnizla renkli balik resmini istediginiz yere siiriikleyebilirsiniz.

6 Ekran Goriintiisii 4.285

Uygulama bu sekilde c¢alisuginda siiriiklediginiz balik nesnesi ekranin disina taginabilecektir.
Bunu engellemek i¢in gerekli kodlarin eklenmesi gerekmektedir. Daha sonra renkli balik nesnesinin
siyah-beyaz balik nesnesine denk gelip gelmedigini 6grenmek icin bir kontrol konmasi gerekmektedir.
Bu kontrol parmak ekrandan ¢ekildiginde yani MotionEvent Action.Up oldugunda kod blogunun
iginde yer almalidir. Iki baligin konumlarinin ayni yerde olup olmadigini anlamak igin sabit balik nes-
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nesinin de X ve Y degerlerini alan degiskenler atanmalidir. Degiskenler atandiktan sonra esitligi kontrol
eden kodlar1 yaziniz. Esit degilse renkli balik X ve Y degerleri 0 olan konuma geri donecek ve tekrar dene
yazacak, esitse kazandin yazacak sekilde kodlarinizi ekleyiniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.286

Tiim kodlariniz tamamlandiktan son-
ra projeniz yandaki gibi olacaktir. Renkli
balik nesnesi siyah beyaz balik nesnesine
tam olarak birakildiginda orada kalacak
ve “kazandin” yazisi ekranda goriinecek;
tam tzerine gelmediginde ise onceki ko-
numuna gidip ekranda “yeniden dene” ya-
z1s1 goriinecektir.

6Ekran Gériintiisii 4.287
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/XML kodlar

<RelativeLayout XM Lns:android="http://schemas.android.com/apk/res/android"
XMLns:app="http://schemas.android.com/apk/res-auto"
XMLns:tools="http://schemas.android.com/tools"
android:layout_width="match_parent"
android:layout_height="match_parent"
app:layout_behavior="@string/appbar_scrolling_view_behavior"
tools:context="-MainActivity"

tools:showIn="@layout/activity main">

<ImageView
android:id="@+id/imageView"
android:layout_width="wrap_content"
android:layout_height="wrap_content"
android:layout_alignParentStart="true"
android:layout_alignParentTop="true"
android:scaleType="fitXY"

app:srcCompat="(@drawable/okyanus" />

<ImageView
android:id="@+id/res2"
android:layout width="250dp"
android:layout _height="250dp"
android:layout_alignParentBottom="true"
android:layout _centerHorizontal="true"
android:layout marginBottom="136dp"
app:srcCompat="(@drawable/baliksb" />

<ImageView

android:id="@+id/res1"
android:layout width="250dp"
android:layout_height="250dp"
android:layout_alignParentStart="true"
android:layout_alignParentTop="true"
app:srcCompat="(@drawable/balik" />

</RelativeLayout>

N

/

Java kodlan

package tr.gov.meb.suruklebirak;

import android.media.Image;
import android.os.Bundle;

import android.support.design.widget.Floating ActionButton;

N

J
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import android.support.design.widget.Snackbar;
import android.support.v7.app.AppCompatActivity;
import android.support.v7.widget.Toolbar;

import android.view.MotionEvent;

import android.view.View;

import android.view.Menu;

import android.view.Menultem;

import android.widget.ImageView;

import android.widget.Toast;

public class MainActivity extends AppCompatActivity {

@Override

protected void onCreate(Bundle savedInstanceState) {
super.onCreate(savedInstanceState);
setContentView(R.layout.activity main);
Toolbar toolbar = (Toolbar) findViewByld(R.id.toolbar);
setSupportActionBar(toolbar);

FloatingActionButton fab = (FloatingActionButton) findViewByld(R.id.fab);
fab.setOnClickListener(new View.OnClickListener() {
@Override
public void onClick(View view) {
Snackbar.make(view, "Replace with your own action", Snackbar. LENGTH LONG)

.setAction("Action", null).show();

}
1;
final ImageView ivl=(ImageView)findViewByld(R.id.resl); // v isimli bir ImaveView nesnesi olustur
final ImageView iv2=(ImageView)findViewByld(R.id.res2); // 1v2 isimli bir ImaveView nesnesi olustur
ivl.setOnTouchListener(new View.OnTouchListener() { // ivI’e tiklanip tiklanmadigin1 kontrol et
@Override
public boolean onTouch(View v, MotionEvent event) { // tikland1ginda yapilacaklar blogu

float xpoz,ypoz,xpoz2,ypoz2=0.0f;
switch (event.getAction() & MotionEvent. ACTION_MASK){
case MotionEvent. ACTION_DOWN:
break;
case MotionEvent. ACTION UP: // parmak ¢ekildiginde
xpoz=ivl.getX();
ypoz=ivl.getY();
xpoz2=iv2.getX(); //iv2 nin (siyah beyaz resmin) X pozisyonu
ypoz2=iv2.getY(); // 1v2 nin (siyah beyaz resmin) Y pozisyonu

if(xpoz>=xp0z2-10 && xpoz<=xp0z2+10 && ypoz>=ypoz2-10 && ypoz<=ypoz2+10 ){

J
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Toast.makeText(MainActivity.this,"KAZANDIN",Toast. LENGTH LONG).show();

telse {
Toast.makeText(MainActivity.this,"Y ENIDEN DENE" Toast LENGTH_LONG).show();
ivl.setX(0); //baslangi¢ yerine geri donsiin
ivl.setY(0); //baslangi¢ yerine geri donsiin

}

break;

case MotionEvent. ACTION_MOVE: //ekranda kaydrima hareketi

xpoz=event.getRawX()-ivl.getWidth();
ypoz=event.getRawY()-ivl.getHeight();

if(xpoz<0)xpoz=0; /lekrandan yatay olarak disar1 ¢cikma
if(ypoz<0)ypoz=0; /lekrandan dikey olarak disar1 ¢itkma
ivl.setX(xpoz);

ivl.setY(ypoz);

break;

return true;

D

@Override
public boolean onCreateOptionsMenu(Menu menu) {
getMenulnflater().inflate(R.menu.menu_main, menu);

return true;

@Override
public boolean onOptionsltemSelected(Menultem item) {
int id = item.getltemId();

if (id == R.id.action_settings) {

return true;

return super.onOptionsltemSelected(item);




4.3.12. Sensoér Uygulamalari

[ki adet hareket sensorii uygulamasi (Tilt - Egim ve Shake - Sallama) yapilacaktir. Android’de ha-
reket sensorii uygulamalari, accelerometer (ivme olger) ve gyroscop (jiroskop) ile yapilabilmektedir.
Her iki sensor de hareket sensorii olmakla birlikte, gyroscop rotasyonu, accelerometer ise ivmelenmeyi
kontrol etmektedir. Gyroscop, accelerometer'dan daha yeni bir teknolojidir, Android isletim sisteminin
daha yeni versiyonlar ile calismaktadir ve daha pahali cihazlar gerektirmektedir. Ayrica, gyroscop daha
sensitive (hassas) uygulamalar yapilmasina imkan tanimasina ragmen, accelerometer’ye gére cihazin pil
giiciinii daha fazla kullanmaktadir. Tki sensériin de kendi iginde avantaj ve dezavantajlari bulunmakta,
cocuklara yonelik uygulamalarda daha ¢ok accelerometer tercih edilmektedir.

a) Tilt (Egim) Sensérii

Bu ¢alismada accelerometer ile bir tilt sensérii uygulamast yapilacaktir. ilk olarak her zaman oldugu
gibi Android projenizi olusturunuz ve ismini “tiltuygulamasi” olarak belirleyiniz.

Empty Activity seginiz ve Finish butonuna basarak projenizi olusturunuz.

4 Ekran Gériintiisii 4.288
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6 Ekran Gériintiisii 4.289

Her zaman yapuginiz gibi ilk olarak XML dosyanizi aginiz ve tasarininizi yapiniz. Hello World’t
kaldiriniz ve Content Layout’u Relative Layout’a ¢eviriniz. Ekrana 6 adet TextView ekleyiniz ve tizerin-
de X, Y ve Z yazmasini saglayiniz.

¢ Ekran Gériintiisii 4.290

Tasarim kismi tamamlandiktan sonra MainActivty.java dosyaniza geliniz ve kodlarinizi yazmaya
baslayiniz. Ilk olarak public classina sensoreventlistener uygulamasi (implement) eklenecektir.
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6 Ekran Goriintiisii 4.291

Bu kodu yazdiktan sonra bir uyar: penceresi (Ale+ Enter ile de agilabilir) gelmektedir. Burada, uygula-

.....

manin implement (¢alistirma) metodlarini ekleyebilirsiniz. Sensor degistiginde fonksiyonunu eklendigin-

de yeni bir pencere agilir. Bu pencerede, sensor degistiginde ve dogruluk degeri degistiginde yontemlerini
ekleyiniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.292
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6 Ekran Gériintiisii 4.293

Sensor nesnesi ve sensor manager olmak tizere iki nesne kullanilacaktir, bu iki nesneyi tanitp ta-
nimlayiniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.294

.....

Sensor degistiginde, yani veriler gelmeye basladiginda yapilmasi gerekenlerin belirlenmesi gerek-
mektedir.
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¢ Ekran Gériintiisii 4.295

Emiilatorde test etmek i¢in emiilatoriin hareket ettirilmesi gerekmektedir. Bunun i¢in emiilator tize-
rinde Virtual Sensor secenegini secip cihazi oynatabilirsiniz:

6 Ekran Gériintiisii 4.296
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Cihazi hareket ettirdiginizde x, y ve z degerlerinin degistigini gorebilirsiniz:

6 Ekran Gériintiisii 4.297

N

XML Kodlar1

<?XML version="1.0" encoding="utf-8"?>
<RelativeLayout XMLns:android="http://schemas.android.com/apk/res/android"
XMLns:app="http://schemas.android.com/apk/res-auto"

XMLns:tools="http://schemas.android.com/tools"

android:layout width="match_parent"
android:layout_height="match_parent"
tools:context="MainActivity">

<TextView
android:id="@-+id/TextView"
android:layout width="wrap_content"
android:layout _height="wrap content"
android:layout _alignParentStart="true"
android:layout alignParentTop="true"
android:layout_marginStart="50dp"
android:layout marginTop="94dp"
android:text="X:" />

<TextView
android:id="@-+id/TextView2"
android:layout_width="wrap_content"
android:layout_height="wrap_content"

android:layout_alignParentStart="true"
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android:layout alignTop="@+id/TextView"
android:layout marginStart="89dp"

android:text="TextView" />

<TextView
android:id="@+id/TextView3"
android:layout_width="wrap_content"
android:layout_height="wrap_content"
android:layout_alignParentTop="true"
android:layout_alignStart="@-+id/TextView"
android:layout_marginTop="134dp"

android:text="Y:" />

<TextView
android:id="@+id/TextView4"
android:layout_width="wrap_content"
android:layout height="wrap_content"
android:layout alignStart="(@-+id/TextView2"
android:layout_alignTop="@-+id/TextView3"
android:text="TextView" />

<TextView
android:id="@+id/TextView5"
android:layout_width="wrap_content"
android:layout_height="wrap_content"
android:layout_alignParentTop="true"
android:layout_alignStart="@-+id/TextView"
android:layout marginTop="184dp"
android:text="72:" />

<TextView

android:id="@+id/TextView6"

android:layout_width="wrap_content"

android:layout_height="wrap_content"

android:layout_alignStart="@-+id/TextView2"

android:layout_alignTop="@-+id/TextView5"

android:text="TextView" />
</RelativeLayout>

. J
4 )

Java Kodlari

package tr.gov.meb.tiltuygulamasi;

import android.content.Context;

import android.hardware.Sensor;

. J
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import android.hardware.SensorEvent;

import android.hardware.SensorEventListener;
import android.hardware.SensorManager;

import android.support.v7.app.AppCompatActivity;
import android.os.Bundle;

import android.widget. TextView;
public class MainActivity extends AppCompatActivity implements SensorEventListener {

@Override
protected void onCreate(Bundle savedInstanceState) {
super.onCreate(savedInstanceState);

setContentView(R.layout.activity main);

SensorManager sm =(SensorManager)getSystemService(Context. SENSOR SERVICE); /Sensor yoneticisini
tanimla ve tanit

Sensor ss=sm.getDefaultSensor(Sensor TYPE  ACCELEROMETER); //sensor tanit ve sensor yoneticisine bagla

sm.registerListener(this,ss,SensorManager.SENSOR_DELAY NORMAL); // sensor yoneticisinin sensorii dinle-
me sikligini belirle

@Override

public void onSensorChanged(SensorEvent olay) {
float x=olay.values[0];
float y=olay.values[1];

float z=olay.values[2];

TextView tw_x=(TextView)findViewByld(R.id. TextView?2);
TextView tw_y=(TextView)findViewByld(R.id. TextView4);
TextView tw_z=(TextView)findViewByld(R.id.TextView6);

tw_x.setText(String.valueOf(x)); /x degiskenin degerini Stringe doniistiir ve tw_x de goster
tw_y.setText(String.valueOf(y)); //y degiskenin degerini Stringe doniistiir ve tw_y de goster
tw_z.setText(String.valueOf(z)); //z degiskenin degerini Stringe doniistiir ve tw_z de goster

@Override
public void onAccuracyChanged(Sensor sensor, int accuracy) {




b) Shake (Sallama) Sensorii

Cihaz sallandiginda ekranin rengini degistiren, durdugunda tekrar eski rengine ¢eviren bir shake
(sallama) uygulamasi yapilacaktir. Projenizin ismi SallamaUygulamasi olsun ve Empty (Bos) bir proje
aginiz. Ayni mantikla bir sensér olay yoneticisi tanimlanacaker. Yine XML dosyaniza geliniz, Hello
World’ii kaldiriniz, Relative Layoutu ayarlayiniz ve id’sini “cerceve” koyunuz. Ekraniniza cihazin sal-
lanip sallanmadigini gosterecek bir TextView ekleyiniz ve icini bosaltiniz. Java dosyaniza geliniz ve bir
onceki tilt uygulamasinda oldugu gibi sensér olay dinleyicisini ¢alistiran ve bu sensér olay dinleyicisinin
metotlarini ¢alistiran implement’i ekleyiniz.

o Ekran Gériintiisii 4.298

Tilt uygulamasinda yaptginiz gibi oncreate’in altina sensoriiniizii ve sensor yoneticinizi tanimlayi-
niz. Burada sallama islemi gyroscop sensorii ile kontrol edilecektir.

0 Ekran Gériintiisii 4.299
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Sensoriiniizii ve onu dinleyen uygulamanizi (implement) tanimlamis oldunuz. Simdi durum degistiginde
(cihaz sallandiginda) ne olacag: belirlenecektir. Bunun igin cihazin x, y ve z konumlarini alinmas: gerekir.

o

6 Ekran Gériintiisii 4.300

xy ve znin durumuna gére (degerlerdeki hareketlilige, degisime gore), ticiiniin de degerleri degisirse
cihazin sallandig anlagilacakur. Cihaz sallandiginda arka plan yesil, durduruldugunda beyaz olacakur.
Degiskenlerinizi global olarak tanimlayiniz. Burada bir matematiksel fonksiyon (degerlerin karelerinin
toplaminin karekokiinii alan) kullanilacaktir. Once bu kodlar1 yazalim ve daha sonra agiklayalim:

o0 Ekran Gériintiisii 4.301
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Projenizi ¢alistiriniz ve cihazi salladiginizda arka plan renginin degistigini, birakildiginda eski hali-
ne geldigini gozlemleyiniz.

0 Ekran Gériintiisii 4.302

6 Ekran Goériintiisii 4.303

Son olarak, eklenen TextView’de cihazin durumuna gére “sallaniyor” veya “durdu” yazmasini sagla-

yan kodlari ekleyiniz.



\

6 Ekran Gériintiisii 4.304

Yine calistiriniz ve TextView'inizdeki degisimi de gozlemleyiniz.

6 Ekran Gériintiisii 4.305
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XML Kodlar:

<?XML version="1.0" encoding="utf-8"?>

<RelativeLayout XMLns:android="http:/schemas.android.com/apk/res/android"
XMLns:app="http://schemas.android.com/apk/res-auto"
XMLns:tools="http://schemas.android.com/tools"
android:id="@+id/cerceve"
android:layout_ width="match_parent"
android:layout_height="match_parent"

tools:context="MainActivity">

<TextView
android:id="@+id/TextView"
android:layout width="231dp"
android:layout height="80dp"
android:layout_alignParentTop="true"
android:layout _centerHorizontal="true"
android:layout _marginTop="197dp"
android:textSize="24sp" />
\</ RelativeLayout> )
4 N

Java Kodlar1

package tr.gov.meb.sallamauygulamasi;

import android.content.Context;

import android.graphics.Color;

import android.hardware.Sensor;

import android.hardware.SensorEvent;

import android.hardware.SensorEventListener;
import android.hardware.SensorManager;

import android.support.v7.app.AppCompatActivity;
import android.os.Bundle;

import android.widget.RelativeLayout;

import android.widget. TextView;

public class MainActivity extends AppCompatActivity implements SensorEventListener{

private float anlikdeger; //global olarak tanimlanmali

private float sondeger;

@Override
protected void onCreate(Bundle savedInstanceState) {
super.onCreate(savedInstanceState);

setContentView(R.layout.activity main);

SensorManager sm=(SensorManager)getSystemService(Context. SENSOR SERVICE); //sensor yoneticisini tanimla

. J
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\
Sensor ss=sm.getDefaultSensor(SensorTYPE GYROSCOPE); //sensor tiiriinii tanimliyoruz
sm.registerListener(this, ss,SensorManager.SENSOR_DELAY NORMAL); /sensor dinleme siiresini tanimliyoruz

@Override

public void onSensorChanged(SensorEvent olay) {
float x=olay.values[0];
float y=olay.values[1];
float z=olay.values[2];

sondeger=anlikdeger;

anlikdeger=(float)Math.sqrt((double)(x*x + y*y + z*z)); /x,y ve z nin karelerinin toplaminin karekdkiinii bul
// x y ve z degerleri hep beraber ayn1 anda degistiyse bu deger degisir

if(anlikdeger-sondeger ==0)

{
//herhangi bir hareket yok
RelativeLayout arkaplan=(RelativeLayout)findViewByld(R.id.cerceve);
arkaplan.setBackgroundColor(ColorWHITE); //arkaplani beyaz yap
TextView tw=(TextView)findViewByld(R.id. TextView);
tw.setText("DURDU");

telse{
//tim degerler degismis ve sallama hareketi gerceklesmis
RelativeLayout arkaplan=(RelativeLayout)findViewByld(R.id.cerceve);
arkaplan.setBackgroundColor(Color.GREEN); //arkaplani yesil yap
TextView tw=(TextView)findViewByld(R.id TextView);
tw.setText("SALLANIYOR");

@Override
public void onAccuracyChanged(Sensor sensor, int accuracy) {







Manuel Dosya Olusturma Iglemi

5.1. Xcode Dosya islemleri

5.1.1. Dosya Olusturma

Xcode projelerinde .plist uzanuli dosyalar olustu-
rularak veritabani gerektirmeyen basit uygulamalarda
bilgiler kullanicinin cihazina kaydedilmektedir. Plist
dosyalar1 masaiistii ve web programlamaciliginda kulla-
nilan text (metin) dosyalarindan biraz daha farkli olarak
gelismis bir dizi ortami saglamaktadir. Alinan kayitlar
plist dosyalarina kaydedilirken ¢esitli diziler (dictionary,
array vb.) olusturularak i¢ine yazilabilmektedir. Bu veri-
lere daha sonra tekrar erisim istendiginde de bir diziden
bir eleman ¢ekme islemi kadar basit yontemlerle dosya
okunabilmekte, degistirilebilmekte ve yazilabilmektedir.

Uygulama icerisinde cihaza kaydedilecek plist dos-
yast yaratma islemi elle manuel olarak yapilabildigi gibi
kodla da proje igerisinden olusturulabilmektedir. Bu
boliimde iki farkli ydntemle dosya olusturma islemleri
gosterileceketir.

DosyaYaratma isimli bir Xcode projesi agilir ve diske kaydedilir.

& Ekran Gériintiisii 5.1

Sol bélmede proje klasorii tizerinde sag tiklanarak “New File” segenegi tiklanir. Agilan pencerede
alt boliimlerden Property List secilerek Next diigmesine tiklanir. Yine agilan dosyay1 projeye kaydetme
penceresinde plist dosyasina “Kullanicilar” ismi verilerek Create digmesine tiklanir.

N\
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6 Ekran Gériintiisii 5.2

& Ekran Gériintiisii 5.3
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o Ekran Gériintiisii 5.4

Dosyay1 olusturma isleminden sonra sol bolmedeki dosyalar kismindan Kullanicilar.plist dosyay1
goriilecektir. Dosyanin projede agildigindaki goriintiisii asagidaki gibi olacaktir.

o6 Ekran Gériintiisii 5.5

Dosyaya elle kayit (veri) eklemek icin Root tiklanir ve beliren + (art1) isaretine tiklanarak kayitlar
Kay1, Kay2, Kay3 seklinde eklenir. Eklenen bu alanlar igeriginde ad, soyad ve sifre gibi birden fazla bilgi
saklayacagi icin Type’t Dictionary olarak segilir.

\_'16
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& Ekran Gériintiisii 5.6

0 Ekran Gériintiisii 5.7

Olusturulan Dictionary tipindeki Kull alanina ad, soyad ve sifre alanlari eklenir. Burada dikkat
edilmesi gereken 6nemli nokta, Kull’in altinda ad, soyad, sifre alanlarinin olusturulmasidir. Bunun igin
de Kull secili iken solunda bulunan ok isareti tiklanarak agagi yone bakmasi saglandiktan sonra + (art1)
isaretine tiklanarak sirasiyla ad, soyad ve sifre alanlari olusturulur. Bu alanlar metin tipinde tek kayit

alacag igin Typet String olarak segilir.



& Ekran Gériintiisii 5.8

Kayitlar elle girilmesi isteniyorsa ad, soyad ve sifre alanlarinin kargisina (Value'ya) uklanarak deger girilir.

o

6 Ekran Gériintiisii 5.9

Benzer sekilde Kul2, Kul3 seklinde Dictionary tipinde alanlar olusturarak yeni kullanici kayitlari eklenebilir.

\—‘18
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& Ekran Gériintiisii 5.10

Kayitlar istenirse dizi tipinde alanlar olusturularak farkls sekillerde de olusturulabilir. Ornegin asa-

gidaki gibi bir ydntemle ad, soyad ve sifre alanlari Array tipinde segilerek altina kayitlar Item 0, Item 1,
Item 2 seklinde kaydedilebilir.

& Ekran Gériintiisii 5.11
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o Ekran Gériintiisii 5.12

Verileri (kayitlari) dosyaya kodlama ile kaydederken veya okurken gelistiricinin belirlemis oldugu
Plist diizenine gore islemler yapilir. Gelistiricinin ihtiyag duyacagi dosya kayit gereksinimine gére yuka-
ridaki Plist alanlart degiskenlik gerektirebilir.

Kodla Dosya Olusturma Iglemi

Ayni Xcode proje tizerinden devam edildiginde ViewController.m dosyast agilarak ViewDidLoad
igerisine Plist dosyas: olusturacak kodlar yazilir.

Oncelikle Plist dosyasinin kaydedilecegi dizinin adres yolu (paths) bir dizi degiskeni ierisine kaydedilir.

~

((Void)viewDidLoad {

[super viewDidLoad];

// Do any additional setup after loading the view, typically from a nib.

//Dosyanin dizin adresini alma iglemi

NSArray *paths = NSSearchPathForDirectoriesinDomains(NSDocumentDirectory, NSUserDomainMask, YES);

// NSArray tipinde bir paths degiskeni yaratilir ve uygulama dosyasinin cihaz i¢indeki klasor adres satir1 igerisne kaydedilir

NSString *documentsDirectory = [paths objectAtIndex:0];

// documentsDirectory isimli string tipinde yaratilan degiskenin igerisine paths dizisindeki ilk deger (sifirinci kayittaki
value) kaydedilir.

NSString *path = [documentsDirectory stringByAppendingPathComponent:@"Kullanicilar2.plist"];
// path isimli string tipinde yaratilan degiskenin igerisine dosyanin ismi belirtilerek dosyanin tam yolu kaydedilir.

NSFileManager *fileManager = [NSFileManager defaultManager];
// Dosya iglemlerini yapan bir degisken yaratilir
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°
0 Ekran Goriintiisii 5.13
o
[fadesi yaratlan degiskenlerin kullanilmadig1 uyarisint
vermektedir. path ve fileManager degiskenleri asagida belir-
tilen kodlarda kullanildiginda bu uyarilar otomatik olarak
kaybolacaktir.
& Ekran Gériintiisii 5.14
4 )

if (/[fileManager fileExistsAtPath: path]) {
ﬁ)ath = [documentsDirectory stringByAppendingPathComponent: [NSString stringWithFormat:@"Kullanicilar2.plist"]

>

}

NSMutableDictionary *data; // data isimli bir Dictionary tipinde degisken olusturulur.
if ([fileManager fileExistsAtPath: path]) {

// eger ilgili plist dosyasi varsa data plist dosyasina kaydedilecek alan olarak belirtilir.
data = [[NSMutableDictionary alloc] initWithContentsOfFile: path];

}
else { // Eger dosya yoksa bos bir Dictionary yaratilir

data = [[NSMutableDictionary alloc] init];

}
- )
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6 Ekran Gériintiisii 5.15

6 Ekran Gériintiisii 5.16

Deneme amaciyla olusturulan Kullanicilar2.plist dosyasina bir kayit eklemek ve okumak icin asa-

gidaki kodlar eklenir.
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~

quist dosyasina veri kaydetme
[data setObject:@"iPhone 6 Plus" forKey:@'value"];
[data writeToFile:path atomically:YES];

//Plist dosyasindan veriyi cekme/okuma

NSMutableDictionary *savedValue = [[NSMutableDictionary alloc] initWithContentsOfFile: path];
NSString *value = [savedValue objectForKey:@'"value"];

NSLog(@"%@" value);

6 Ekran Goriintiisii 5.17

[slemlerin yapildigin1 kontrol etmek igin cihaz igeriginin goriintiilenmesi gerekmektedir. Oncelikle
proje Development Team girilerek bir iPhone cihazinda ¢alistirilir. Bunun icin proje ayarlar ekranindan
kullanicr segilir.
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6 Ekran Gériintiisii 5.18

Uygulama bilgisayara baglanan kayitli iPhone cihazinda calistirilir. Ardindan Xcode ekranindan
Window meniisii, Devices and Simulators segenegi tiklanir.

& Ekran Gériintiisii 5.19

Ekrana gelen pencereden uygulama ismi tiklanarak alt kisminda bulunan ayarlar simgesine tiklanir.
Download Container segilerek bilgisayara uygulama dosyalar: indirilir.

N\
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& Ekran Gériintiisii 5.21
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Masaiistiine gelen dosyanin iizerinde sag tiklanarak Paket
Igerigini Goster segilir.

0 Ekran Goriintiisii 5.22

6 Ekran Goriintiisii 5.23

Agilan pencerede AppData klasorii agilir ve Documents klasorii de ¢ift tiklanarak Kullanicilar2.plist
dosyasi goriintiilenir.

\_'26
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6 Ekran Gériintiisii 5.24

6 Ekran Gériintiisii 5.25
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Plist dosyasinin igerigi text dosyasi olarak goriintiilendiginde asagidaki gibi olacaktir.

0 Ekran Gérintiisii 5.26

5.1.2. Dosyaya Yazma

DosyaYazma isimli bir Xcode projesi olusturulur. DosyaYaratma uygulamasinda oldugu gibi bir
Plist dosyast ve ilgili alanlar olusturulur.

6 Ekran Gériintiisii 5.27

528 ’:\\

N\



o 5.DOSYA iSLEMLERi o———

& Ekran Goriintiisii 5.28

& Ekran Gériintiisii 5.29

Plist dosyasina Uyeler ismi verilerek projeye kaydedilir.
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0 Ekran Gériintiisii 5.30

Dosyanin igerisine Ad ve Sifre isimli Array tipinde iki alan olusturulur. Kaydedilen tiyeler ad ve sifre
alanlari altina Item 0, 1, 2 seklinde kaydedilecektir.

6 Ekran Gériintiisii 5.31

Storyboard agilarak Uye kayd: ve girisi yapilacak ekran tasarlanir. 1ki Label, iki TextField ve iki
Button kullanimistir.

\_.
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6 Ekran Gériintiisii 5.32

Olusturulan nesnelerin ve diigme tiklama Action’inin ViewController.h dosyasinda tanimlama is-
lemleri yapulir.

& Ekran Gériintiisii 5.33
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ViewController.h dosyasinda yazilan action fonksiyon ismi ve nesnelerin isimleri Main.storyboard
dosyasinda ilgili nesnelerle iliskilendirilir.

6 Ekran Gériintiisi 5.34

& Ekran Gériintiisii 5.35

Toplam 4 iliski kurma islemi sirastyla yapilir. Tki adet TextField igin birer islem, Kayit Ol diigmesi
icin de iki islem gerceklestirilir.

\.
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Ardindan ViewController.m dosyasi agilarak Kayit Ol diigmesi tiklandiginda yapilacak islemler aga-
gidaki Action fonksiyonu icerisine yazilir.

-(IBAction)btn_kayitPushed:(id)sender
{

Asagidaki kodlar bir 6nceki DosyaYaratma uygulamasinda yazdigimiz kodlarin benzeridir ve sadece
plist dosyasinin ismi degistirilmistir.

~

NSError *error;

NSArray *paths = NSSearchPathForDirectoriesinDomains(NSDocumentDirectory, NSUserDomainMask, YES);
NSString *documentsDirectory = [paths objectAtIndex:0];

NSString *path = [documentsDirectory stringByAppendingPathComponent:@ "Uyeler.plist"];

NSFileManager *fileManager = [NSFileManager defaultManager];

if (![fileManager fileExistsAtPath: path]){

NSString *bundle = [[NSBundle mainBundle] pathForResource:@'"Uyeler" of Type:@'"plist"];
[fileManager copyltemAtPath:bundle toPath: path error:&error];

H

NSMutableDictionary *uye = [[NSMutableDictionary alloc] initWithContentsOfFile: path];

0 Ekran Gériintiisii 5.36
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Uygulama calistirilarak kullanicr ilgili alanlarina bilgilerini girdikten sonra KAYIT OL diigmesine
tiklayacak. Bundan dolayi, TextField'lardaki kullanicidan alinan verilerin String tipinde bir degiskene
kaydedilmesi gerekmektedir. Bu sebeple dosyanin iist kisminda NSString tipinde ad ve sifre isimli iki
degisken yaratlir.

@interface ViewController ()
{

NSString *ad;

NSString *sifre;

}
-

6 Ekran Gériintiisii 5.37

Degiskenlerin icerisine TextField’lardan gelen veriler kaydedilerek asagidaki kod dizini ile plist dos-
yasina iiye kaydi gerceklestirilir.

4 )

ad = selfitxt_ad.text; // kullanicinin Ad metin alanina yazdig bilgiyi ad degiskeninin igine kaydetme

sifre = selfitxt_sifre.text; // kullanicinin Sifre metin alanina yazdigi bilgiyi sifre degiskeninin i¢ine kaydetme

[uye setObject:ad forKey:@"Ad"]; //plist dosyasina kaydetmek lizere uye dictionary degiskeninin icine Ad anahta-
rindaki kayda kullanict adin1 kaydetmesi

[uye setObject:sifre forKey:@"Sifre"]; //plist dosyasina kaydetmek iizere uye dictionary degiskeninin igine Sifre
anahtarindaki kayda kullanici sifresini kaydetmesi

[uye writeToFile: path atomically:YES]; //uye degiskeninin plist dosyasina kaydedilmesi

- J
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6 Ekran Gériintiisii 5.38

Uygulama calistirildiginda gerceklestirilen veri/iiye kayitlarinin goriilebilmesi i¢in iPhone cihazinda
calistirilmast gerekmektedir. Bunun icin projenin ayarlar boliimiinden Team segilerek, uygulama bilgi-

sayara bagli, kayitlt bir cihazda ¢aligtirilir. Ekran goriintiisii cihaz ekraninda ve simiilatorde asagidaki
gibi olacakur.

OEkran Gériintiisii 5.39
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iPhone cihazinda uygulama calisturildiginda ve ad, sifre bilgileri girildikten sonra KAYIT OL diig-
mesine tiklanir. Ardindan Xcode ekraninda Windows meniisiinden Devices and Simulators secenegi
agilir. Agilan pencerede uygulama ismi tuklanarak ayarlar simgesinden Download Container agilir. Ek-
rana gelen kayit penceresinde sol taraftan masaiistii segilerek Save diigmesi tiklanir. Masaiistiinde olugan
appdata dosyasinin tizerinde sag tiklanarak igerigi goriintiilenir.

6 Ekran Gériintiisii 5.40

Upyeler.plist dosyasi agilarak kullanict olarak yapilan kayit olma islemi, metin dosyasinda asagidaki
gibi goriintiilenir.

O Ekran Gériintiisii 5.41
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5.1.3. Dosya Okuma

DosyaYazma Xcode projesinden devam edilerek, kullanict TextField’lara tiye bilgilerini girdiginde,
eger Uyeler.plist dosyasinda kayitli ilgili tiye varsa ve sifre uyumlu ise kullanici ekraninda Hosgeldiniz
Uye Ismi yazdirilacaktr.

Oncelikle GIRIS diigmesi icin ViewController.h dosyasinda tanimlama yapilir.

@property (nonatomic,weak) IBOutlet UIButton *btn_giris;
-(IBAction)btn_girisPushed:(id)sender;

& Ekran Gériintiisii 5.42

Main.storyboard ekraninda GIRIS diigmesinin iliskilendirmeleri yaplir.
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6 Ekran Gériintiisii 5.43

6 Ekran Gériintiisii 5.44

Kullanicr girisi gergeklestiginde ekrandaki Label’lar ile ilgili islemler yapilabilmesi i¢in ViewCont-
roller.h dosyasinda tanimlamalar yapilir. Main.stroyboard’da da nesneler ve isimleri arasinda iliskilen-
dirmeler gergeklestirilir.
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(@property (nonatomic, weak) IBOutlet UILabel *Ibl_ad;

(@property (nonatomic, weak) IBOutlet UILabel *Ibl_sifre;

6 Ekran Gérintiisii 5.45

& Ekran Gériintiisii 5.46
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6 Ekran Gériintiisii 5.47

& Ekran Gériintiisii 5.48

Ardindan ViewController.m dosyasinda GIRIS diigmesi tiklandiginda gergeklesecek islemleri be-
lirten Action fonksiyonu yazilir.

\_'40
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-(IBAction)btn_girisPushed:(id)sender
{

}

Action fonksiyonunun i¢erisine de asagidaki kodlar eklenir.

/I&ISdSltring. *girisAd = selfitxt_ad.text; //girisAd degiskeni yaratilarak icerisine TextField'dan gelen ad bilgisinin kay-
edilmesi

NSString *girisSifre = self.txt_sifre.text; /girisSifre degiskeni yaratilarak icerisine TextField'dan gelen sifre bilgisinin
kaydedilmesi

NSError *error;

NSArray *paths = NSSearchPathForDirectoriesinDomains(NSDocumentDirectory, NSUserDomainMask, YES);
NSString *documentsDirectory = [paths objectAtIndex:0];

NSString *path = [documentsDirectory stringByAppendingPathComponent:@ "Uyeler.plist"];

NSFileManager *fileManager = [NSFileManager defaultManager];

if (![fileManager fileExistsAtPath: path]){

NSString *bundle = [[NSBundle mainBundle] pathForResource:@"Uyeler" of Type:@'"plist"];

[fileManager copyltem AtPath:bundle toPath: path error:&error];

H

// kayitliKullanicilar isimli Dictionary tipinde bir degisken olusturma ve icerigine plist dosyasindaki verileri kaydetme
NSMutableDictionary *kayitliKullanicilar = [[NSMutableDictionary alloc] initWithContentsOfFile:path];

ad = [kayitliKullanicilar objectForKey:@"Ad"];

sifre = [kayitliKullanicilar objectForKey:@"Sifre"];

if ([ad isEqual:girisAd]) { / Eger kullanicidan alinan ad bilgisi kayitli ad bilgileri ile uyusuyorsa

if ([sifre isEqual:girisSifre]){

selfitxt_ad.alpha = 0; //ekranda TextField nesnelerini gériinmez hale getirme

selfitxt_sifre.alpha = 0;

selfllbl ad.text = [NSString stringWithFormat: @"MERHABA %@",ad]; // ilk Label'in icerigini degistirme
self.btn_giris.alpha = 0; //ekrandaki butonlari, sifre Label'in1 ve TextField'lar1 goriinmez hale getirme
self.btn_kayit.alpha = 0;

self.Ibl_sifre.alpha = 0;

self.txt_sifre.alpha = 0;

self.txt_ad.alpha=0;

b

telse{ // Eger kayitli bir kullanic1 yoksa uyar1 penceresi olusturma

UlAlertView *alert = [[UIAlertView alloc] initWithTitle: @"Yanlis Kullanict"
message: @"Bu kullaniciya ait bir kayit bulunmamaktadir!"
delegate: nil
cancelButtonTitle:@"OK"
otherButtonTitles:nil];

[alert show];

~

}
. J
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Uygulama cihazda ¢alisturildiginda ekran goriintiisii asagidaki gibi olacakeur.

o Ekran Gériintiisii 5.49

Kullanicr girisi bagarili bir sekilde yapildiginda ekran klavyesinin kaybolmas icin ilgili yere asagi-
daki kod eklenir:

([self.view endEditing:YES]; )

& Ekran Gériintiisii 5.50
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Bu islemden sonra ekran goriintiisii asagidaki gibi olacaktir. Eger yanlis bir kullanicr girisi islemi

yapilirsa kullaniciya uyari penceresi agilacaktir

6 Ekran Gériintiisii 5.51

5.1.4. Dosyayi Ekrana Yazdirma

o

O Ekran Goriintiisii 5.52

Bu uygulama icin DosyaYaratma projesinden devam edilecektir. DosyaYaratma projesi agilarak Kul-

lanicilar.plist dosyasinda asagidaki kayitlar girilir.

0 Ekran Gériintiisii 5.53
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Main.storyboard ekrani agilarak “KAYITLARI GETIR” isimli bir Button olusturulur.

o Ekran Gériintiisii 5.54

Diigmenin ViewController.h dosyasinda isim ve action fonksiyonu tanimlamast yapilir.

(@property (nonatomic,weak) IBOutlet UIButton *btn getir;

-(IBAction)btn_getirPushed:(id)sender;

o0 Ekran Gériintiisii 5.55
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Digmenin fiziksel olarak kodla iliskilendirmesinin yapilmasi i¢in Storyboard ekrani agilir.

0 Ekran Gériintiisii 5.56

ViewController.m dosyasinda diigme tiklandiginda yapilacak islemlerin yazilacag action fonksiyonu agilir.

-(IBAction)btn_getirPushed:(id)sender
{

}

0 Ekran Gériintiisii 5.57
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Action fonksiyonunun icerisine asagidaki kodlar sirasiyla eklenir.

-(IBAction)btn_getirPushed:(id)sender

{

NSString *ad; //string tipinde dosyadan okunacak ad, soyad ve sifre bilgilerini tutacak degiskenler olusturulur
NSString *soyad;

NSString *sifre;

// DOSYANIN ACILMASI

NSError *error;

NSArray *paths = NSSearchPathForDirectoriesinDomains(NSDocumentDirectory, NSUserDomainMask, YES);
NSString *documentsDirectory = [paths objectAtIndex:0];

NSString *path = [documentsDirectory stringByAppendingPathComponent:@ "Kullanicilar.plist"];

NSFileManager *fileManager = [NSFileManager defaultManager];

if (/[fileManager fileExistsAtPath: path]){
NSString *bundle = [[NSBundle mainBundle] pathForResource:@"Kullanicilar" of Type:@"plist"];
[fileManager copyltem AtPath:bundle toPath: path error:&error];

// kayitliKullanicilar isimli Dictionary tilpindc bir degisken olusturma ve igerigine plist dosyasindaki bilﬁilcrin aktarimi
NSMutableDictionary *kayitliKullanicilar = [[NSMutableDictionary alloc] initWithContentsOfFile:path];

ad = [kayitliKullanicilar objectForKey:@"ad"];
soyad = [kayitliKullanicilar objectForKey:@"soyad"];
sifre = [kayitliKullanicilar objectForKey:@"sifre"];

NSLog(@"%@",ad); // program arka panelinden kontrol amagl ad degiskeninin yazdirilmasi
H
- J

Uygulama calistirilarak kontrol saglanir. Kayitlar getir tiklandiginda proje ekraninin sag alt koge-
sinde ad degiskeninin igeriginin dogru bir bicimde ekrana yazildig: gorilir.

OEkran Gériintiisii 5.58
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Kayit iceriginin uygulama ekranina yazdirilmasi i¢cin Label’lar
kullanilacaktir. Bunun i¢in for dongiisti kullanilarak kayit sayisi
kadar kodla Label’lar olusturulur.

Oncelikle Label igerisine yazdirilacak ad, soyad ve sifre bilgi-
lerinin dosyadan okurken kaydedildigi degiskenlerin tipi NSSt-
ring’ten NSArray tipine gevrilir. Boylece her bir Label’a hangi
kayit yazilacag: belirlenebilecektir. C)rnegin ad dizisinin 0., 1., 2.
elemani gibi.

NSArray *ad;
NSArray *soyad,;
NSArray *sifre;

0 Ekran Gériintiisii 5.59 —

Ardindan NSLog ile ad degiskenini yazdiran kodun 6n kismina // eklenerek agiklama satir1 yapilir.

QNSLog(@"%@",ad); )

o

& Ekran Goriintiisii 5.60
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Devaminda asagidaki kodlar eklenir:

/

// Tiim dosya igeriginin dongii kullanilarak Label i¢inde ekrana yazdirilmasi

for (int i=0; i<[ad count]; i++) { /i 0'dan baslayarak, ad dizisi eleman sayisina kadar, i birer birer arttirilarak for
dongiisii agilir.

UlLabel *Ibl_ad = [[UILabel alloc]initWithFrame:CGRectMake(15, 150+i*100, 80, 60)]; // ekranda bir label olusturma
Ibl_ad.text = [ad objectAtIndex:i]; // olusturulan label'in metnini ad dizisindeki i. elemen yapma
Ibl_ad.backgroundColor = [UIColor yellowColor];  // label'in arkaplan rengini sar1 yapma

[self.view addSubview:Ibl _ad]; // Label'1 ana view'in bir alt view'1 olarak ekrana ekleme

UlLabel *Ibl_soyad = [[UILabel alloc]initWithFrame:CGRectMake(100, 150+i*100, 80, 60)];
Ibl_soyad.text = [soyad objectAtIndex:i];

Ibl_soyad.backgroundColor = [UIColor greenColor];

[self.view addSubview:lbl soyad];

UlLabel *1bl_sifre = [[UILabel alloc]initWithFrame:CGRectMake(185, 150+i1*100, 80, 60)];
Ibl_sifre.text = [sifre objectAtIndex:i];
Ibl_sifre.backgroundColor = [UIColor purpleColor];

[selfview addSubview:Ibl_sifre];

}

. J

Kodla bir Label olusturmak icin kullanilan;

UlILabel *Ibl_ad = [[UILabel alloc]initWithFrame:CGRectMake(15, 150+i*100, 80, 60)];

kod satirinda

15: Label’in koordinat diizlemindeki X konumunu
150+i*100 : Y konumunu
80: genisligini

60: yiiksekligini pixel cinsinden vermektedir.
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6 Ekran Gériintiisii 5.61

Uygulama simiilatorde calistirildiginda ve KAYITLARI GETIR
diigmesine tuklandiginda ekran goriintiisii yandaki gibi olacakeir.

oEkran Gériintiisii 5.62 —
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5.2. Android Studio Dosya islemleri

5.2.1 Dosyadan Metin Okuma ve Ekrana Yazma

Olusturdugumuz klasér i¢inde bulunan txt dos-
yasindan veri okuyup TextView igerisinde gosterme
islemi yapan bir uygulama yapilacaktir. Yeni bir pro-
je aginiz ve adini “dosyaoku” yapiniz. Empty Activity
secip islemi tamamlayiniz.

Olusturdugunuz projeye bir TextView bir de But-
ton ekleyiniz. TextView'de dosyadan okunan yazi
burada goriinecek, Button’da da Dosya Oku yaza-
cakur.

4 Ekran Gériintiisii 5.63
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Java dosyanizda TextView ve button nesnelerini tanimlayiniz. Daha sonra diigmesine basildiginda
olayini gergeklestirmek i¢in kodlarinizi ekleyiniz.

& Ekran Goriintiisii 5.64

Dosyadan gelen metinlerin bir string degiskene atanmasi gerekmektedir Bu degiskeni olusturunuz.
Daha sonra res klasorii icerisine New -> Folder -> Assets Folder olusturunuz. Bu klasor tipi daha ¢ok
sadece okunabilir dosyalarin uygulamanin igine eklenmesi icin kullanilmaktadir.

0 Ekran Gériintiisii 5.65
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Assets Folder'in i¢ine okunacakdosya isimli bir txt dosyast olusturunuz ve icine “Bu dosyada mobil
programlama iinitesi bilgileri bulunmaktadir” yaziniz. Daha sonra java dosyaniza okunacakdosya.txt
icindeki tiim verilerin okunmasini saglayan asagidaki kodlar1 ekleyiniz. Hepsini okuyacag i¢in byte kodu
kullanilmaktadir. Dosyanin boyutunun kag byte oldugunu ¢eken degisken tanimlayiniz ve bu degisken
kadar verinin okunmasini saglayiniz. Gelen metin degiskenini TextView’de gostermesini saglayan kodu
ekleyiniz.

o

& Ekran Gériintiisii 5.66

Tiim kodlari ekleyip projeyi ¢alistirdiginizda
uygulama yandaki gibi goriinecektir.

o0Ekran Goriintiisii 5.67
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4 )

XML Kodlari

<?XML version="1.0" encoding="ut{-8"?>

<RelativeLayout XMLns:android="http://schemas.android.com/apk/res/android"
XMLns:app="http://schemas.android.com/apk/res-auto"
XMLns:tools="http://schemas.android.com/tools"
android:layout_width="match_parent"
android:layout height="match parent"

tools:context="-MainActivity">

<TextView
android:id="@+id/TextView"
android:layout width="367dp"
android:layout height="wrap_content"
android:layout alignParentEnd="true"
android:layout_alignParentTop="true"
android:layout_marginTop="29dp"

android:text="Dosyadan okunan yazi burada goriinecek." />

<Button
android:id="@-+id/button"
android:layout_ width="wrap content"
android:layout _height="wrap_content"
android:layout alignParentBottom="true"
android:layout centerHorizontal="true"
android:layout marginBottom="78dp"
android:text="Dosya Oku" />

</RelativeLayout> y
- 2
Java Kodlari

package tr.gov.meb.dosyaoku;

import android.support.v7.app.AppCompatActivity;
import android.os.Bundle;

import android.view.View;

import android.widget.Button;

import android.widget.TextView;
import java.io.BufferedReader;
import java.io.IOException;

import java.io.InputStream;

public class MainActivity extends AppCompatActivity {

. J
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/

@Override

protected void onCreate(Bundle savedInstanceState) {
super.onCreate(savedInstanceState);
setContentView(R.layout.activity main);
final TextView yazigoster=(TextView)findViewByld(R.id TextView);
Button dugme=(Button)findViewByld(R.id.button);

dugme.setOnClickListener(new View.OnClickListener() {
@Override
public void onClick(View v) {
String gelenmetin="",
try{
InputStream is=getAssets().open("okunacakdosya.txt"); //dosyanin geldigi nesne
int buyukluk=is.available(); //dosyanin biiyiikliigiinii al
byte[] okunacak=new byte[buyukluk]; //bu biiyiikliikte bir byte degiskeni olustur
is.read(okunacak); //degiskenin degeri kadar (yani dosyanin tamamini) oku.
is.close();
gelenmetin=new String(okunacak); //gelenmetin degiskenine okudugun ve RAM'e attigin degeri ata
yazigoster.setText(gelenmetin); //TextView de goster
}catch (IOException e){
e.printStackTrace();

D

}
.

J

5.2.2. Dosyadan Satir Satir Veri Okuma ve Ekrana Yazma

Bu uygulama dosyaoku uygulamas: tizerinde degisiklik yapilarak gerceklestirilecektir. Daha 6nce
yapuginiz dosyaoku projenizi aginiz. Bu uygulama igindeki is.read okuma kodu (metodu) yerine Buffe-
redReader sinift kullanilacaktir. BufferedReader daha yiiksek performans bellek saglar. BufferedReader
kullanilmazsa read metodu her ¢agirildiginda dosyadan byte'lar ¢ekilir, karakterlere dontistiirtiliir ve

dondiriliir. Bu da programin performansinin diismesine yol agar.
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BufferedReader sinifi dosyayi satir satir okumak icin readLine() metodu kullanir. Gelen satirlari bir
degiskene aktarmak icin gelensatir isimli string bir degisken olusturunuz. Degiskene gelen satir verileri-
nin tek tek goriintiilenebilmesi icin bir dongiiye ihtiyag vardir. Déngii icinde TextView nesnenizde satir-
larin yazdirilmasini saglayan kodlari ekleyiniz. /n java'da enter tusunun gérevini (bir alt satira indirme)
goriir. Metinlerin bir alt satira gegmesi istendiginde /n kullanilmalidur.

6 Ekran Gériintiisii 5.69
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/XML Kodlar: )
<?XML version="1.0" encoding="ut{-8"?>

<RelativeLayout XM Lns:android="http:/schemas.android.com/apk/res/android"
XMLns:app="http://schemas.android.com/apk/res-auto"
XMLns:tools="http://schemas.android.com/tools"
android:layout_width="match_parent"
android:layout_height="match_parent"

tools:context="MainActivity">

<TextView
android:id="@+id/TextView"
android:layout width="367dp"
android:layout height="wrap_content"
android:layout _alignParentEnd="true"
android:layout_alignParentTop="true"
android:layout marginTop="29dp"

android:text="Dosyadan okunan yazi burada gériinecek." />

<Button
android:id="@+id/button"
android:layout_width="wrap_content"
android:layout_height="wrap_content"
android:layout alignParentBottom="true"
android:layout centerHorizontal="true"
android:layout marginBottom="78dp"
android:text="Dosya Oku" />

</RelativeLayout>
. Y J

4 )

Java Kodlan

package tr.gov.meb.dosyaoku;

import android.support.v7.app.AppCompatActivity;
import android.os.Bundle;

import android.view.View;

import android.widget.Button;

import android.widget. TextView;

import java.io.BufferedReader;
import java.io.IOException;
import java.io.InputStream;

import java.io.InputStreamReader;

public class MainActivity extends AppCompatActivity {

. J
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@Override

protected void onCreate(Bundle savedInstanceState) {
super.onCreate(savedInstanceState);
setContentView(R.layout.activity main);
final TextView yazigoster=(TextView)findViewByld(R.id TextView);
Button dugme=(Button)findViewById(R.id.button);

dugme.setOnClickListener(new View.OnClickListener() {
@Override
public void onClick(View v) {
try{
InputStream is=getAssets().open("okunacakdosya.txt"); //dosyanin geldigi nesne
int buyukluk=is.available(); //dosyanin biiyiikliigiinii al
byte[] okunacak=new byte[buyukluk]; //bu biiyiikliikte bir byte degiskeni olustur

BufferedReader satir=new BufferedReader(new InputStreamReader(is)); //hafizaya alacak okuyucu
nesnesi olustur.

String gelensatir=satir.readLine(); //ilk satir1 oku

while (gelensatir!=null){
yazigoster.setText(yazigoster.getText()+"\n"+gelensatir); /TextView de satir1 goster
gelensatir=satir.readLine(); //sonraki satir1 oku

}

is.close(); //dosya nesnesini kapat

}catch (IOException e){
e.printStackTrace();

~

D

Tiim kodlarinizi eklediginizde uygulama txt dosyasi igindeki satir-
lar1 yandaki gibi gosterecektir.

SEkran Gériintiisii 5.70
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5.2.3. Kullanici Adi- Sifre Giris Ekrani Uygulamasi

Bu uygulamada txt uzantili dos- o
yadan kullanicr adi-sifre gekip oku-
ma ve kullanicr giris ekrani yapma
gosterilmektedir. Android Studio’yu
aciniz. Yeni bir proje olusturunuz ve
adini ‘giris-ekrans’ veriniz.

0 Ekran Gériintiisii 5.71

Empty Activity secerek uygulamay1 aginiz. Kullanict Adiniz ve Sifreniz isimli 2 tane TextView ekleyiniz.
Daha sonra Text i¢inde yer alan Plain Text ve Password ekleyiniz. Her ikisi de aslinda editText nesnesidir. Kulla-
nicinin uygulamaya veri girisini saglar. Plain Text normal veri girisi, Password sifre girisi icin kullaniimaktadir.

o

1

& Ekran Goriintiisii 5.72

Giris yap isimli bir button ve i¢i bos bir TextView ekleyerek tasarim ekraninizi sonlandiriniz. Igi
bos TextView'in size (yani genislik) degerini 14 olarak ayarlayiniz. Bu TextView giris yapildiktan sonra
yazilmasini istedigimiz metni yazdirmak icin kullanilacakeir.

\_.
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0 Ekran Gériintiisii 5.73

Tasarim ekranini bitirdikten sonra kodlara gegebilirsiniz. Oncelikle kullanacaginiz nesneleri tanimlayan
kodlart ekleyiniz. Diigmeye tiklandiginda olayini kodlara ekleyiniz. Kullanicr adi ve sifreyi uygulama txt
dosyasindan satir satir okuyacaktir. Bu yiizden res tizerine sag tiklayip new-> Folder-> Assets Folder olustu-
runuz.

o

0 Ekran Gériintiisii 5.74

Assets Folder'in igine txt dosyasi eklemek icin tizerine gelip sag tiklayiniz ve Show In Explorer secip
icine “kullanicilar” isimli bir txt dosyast olusturunuz. txt dosyast icine 3 tane kullanici ad1 ve sifre ekle-
yiniz. Kullanici ad1 ve sifre arasindaki boslugu Tab tusu kullanarak olusturunuz. Daha sonra kodlama

kisminda bu iki metni ayirirken Tab tusu kullanilacakr.
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Daha 6nceki uygulamada yapildig: gibi kullanicilar.txt dosyanizdaki metinleri dosyanizdaki metin-
ler satir satir okuma kodlarini ekleyiniz.

0 Ekran Gériintiisii 5.76

Her satirda iki metin oldugundan (kullanici ad1 ve sifre) bu metinlerin boliinmesi gerekmektedir.
Bunun i¢in “kelimeler” isimli bir string dizisi olusturunuz. Bu diziyi “split” komutu ile bolmeniz ge-
rekmektedir. Split komutunun metni bélerken neye gore bolecegini bilmesi gerekmektedir. Tab tusu
java dilinde \t olarak geger. Bu sekilde kodlarinizi ekleyerek satirlardaki iki metni bolebilirsiniz. Birinci
kelime 0 degiskenine, ikinci kelime 1 degiskenine aktarilir.

\_'60
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6 Ekran Gériintiisii 5.77

Daha sonra kullanicinin girdigi verilerin txt dosyasi verileriyle ayni olup olmadig: kontrol eden
kodlar eklenmelidir. Bunu editText nesnelerindeki veri ile dizinizin 0. ve 1. degiskenindeki verilerle
esitligine bakarak kontrol edebilirsiniz. Bunun igin 6ncelikle iki editText nesnesini tanimlayan kodlar1
ve burdan gelen verileri string’e doniistiiren kodlar1 ekleyiniz.

& Ekran Goriintiisii 5.78
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Aruk editTexte girilen veri ile txt dosyanizdaki verileri karsilastirabilirsiniz. Bunun igin iki metnin ayni olup
olmadigini kontrol eden kodlari; ayni ise bos olarak eklediginiz TextView'de “Hosgeldiniz’, degilse “Kullanict
ad1 veya sifre yanlis” yazan kodlari ekleyiniz. Bunun igin nce TextView nesnesini tanimlayiniz. Daha sonra bir
dongii olugturunuz. Déngii icinde textlerin ayni olup olmadigini tutan bir kontrol degiskeni tanimlayiniz. Bu
kontrol degiskeninin degeri 1 ise dogru giris, degilse yanlis giris yapildigini belirten kodlar: ekleyiniz.

6 Ekran Gériintiisii 5.79

Tim kodlart eklediginizde uygulamanizin
ekran goriintiisii yandaki gibi olacakur.

0 Ekran Gériintiisii 5.80
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XML Kodlari

<?XML version="1.0" encoding="utf-8"?>

<RelativeLayout XMLns:android="http:/schemas.android.com/apk/res/android"
XMLns:app="http:/schemas.android.com/apk/res-auto"
XMLns:tools="http://schemas.android.com/tools"
android:layout width="match_parent"
android:layout _height="match parent"

tools:context="MainActivity">

<TextView
android:id="@+id/TextView"
android:layout width="wrap_content"
android:layout height="wrap_content"
android:layout _alignParentStart="true"
android:layout_alignParentTop="true"
android:layout_marginStart="28dp"
android:layout marginTop="84dp"
android:text="Kullanic1 Adimniz:" />

<TextView
android:id="@+id/TextView2"
android:layout width="wrap_content"
android:layout height="wrap_content"
android:layout alignParentTop="true"
android:layout alignStart="(@-+id/TextView"
android:layout marginTop="153dp"

android:text="Sifreniz:" />

<EditText
android:id="@+id/editText"
android:layout_width="wrap_content"
android:layout _height="wrap_content"
android:layout_alignParentTop="true"
android:layout_marginTop="70dp"
android:layout toEndOf="@-+id/TextView"
android:ems="10"

android:inputType="textPersonName" />

<EditText
android:id="@+id/editText3"
android:layout_width="wrap_content"
android:layout_height="wrap_content"
android:layout_alignBottom="@-+id/TextView2"
android:layout_toEndOf="@-+id/TextView"
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android:ems="10"

android:inputType="textPassword" />

<Button
android:id="@-+id/button"
android:layout width="wrap_content"
android:layout _height="wrap content"
android:layout alignEnd="@+id/TextView"
android:layout alignParentBottom="true"
android:layout marginBottom="193dp"
android:text="Giris Yap" />

<TextView
android:id="@+id/TextView3"
android:layout width="336dp"
android:layout height="67dp"
android:layout_alignParentTop="true"
android:layout_alignStart="@-+id/TextView"
android:layout_marginTop="1dp"
android:textSize="14sp"

android:visibility="visible" />

</RelativeLayout>

.

/

Java Kodlar

package tr.gov.meb.giris_ekrani;

import android.support.v7.app.AppCompatActivity;
import android.os.Bundle;

import android.view.View;

import android.widget.Button;

import android.widget.EditText;

import android.widget. TextView;

import java.io.BufferedReader;
import java.io.IOException;
import java.io.InputStream;

import java.io.InputStreamReader;

public class MainActivity extends AppCompatActivity {

@Override

protected void onCreate(Bundle savedInstanceState) {

N

J
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super.onCreate(savedInstanceState);
setContentView(R.layout.activity main);
final EditText etl=(EditText)findViewByld(R.id.editText); //kullanici adini alan nesne
final EditText et2=(EditText)findViewByld(R.id.editText3); //sifrenin girildigi nesne
final TextView tw3=(TextView)findViewByld(R.id.TextView3); //Mesaj yazacak olan nesne
Button dugme=(Button)findViewById(R.id.button);
dugme.setOnClickListener(new View.OnClickListener() {
@Override
public void onClick(View v) {
String adi=etl.getText().toString();
String sifre=et2.getText().toString();

try{
InputStream is=getAssets().open("kullanicilar.txt");

int buyukluk=is.available();

byte[] okunacak=new byte[buyukluk];

BufferedReader satir=new BufferedReader(new InputStreamReader(is));

String gelensatir=satir.readLine(); //ilk satir1 oku

int kontrol=0; //gerisin basarili olup olmadigini tutacak degisken

while(gelensatir!=null){
String kelimeler[]=gelensatir.split("\t"); //gelen satir1 tab (sekme)ye gore boliiyor.
//birinci kelimer[0] a ikinci kelimeler[1] degiskenine aktariliyor.

if(kelimeler[0].equals(adi)&&kelimeler[1].equals(sifre))
{
kontrol=1; //dongii sirasinda dogru bir kullaniciadi-sifre eslemesi ile karsilasti
}
gelensatir=satir.readLine(); //sonraki satir1 oku
}
if (kontrol==1){ //dongii boyunca hi¢ eslesme oldu mu?
tw3.setText("HOSGELDINIZ");
telse{
tw3.setText("KULLANICI ADI VEYA SIFRE YANLIS");
}
}catch (IOException e){
e.printStackTrace();

D
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o 6. PROJE DERLEME VE YAYINA KOYMAo0—

Kecode

6.1. Proje Derleme

6.1.1. Xcode Proje Derleme

Gelistirilen uygulamanin AppStore’a yiiklenmesi
icin 6ncelikle paketlenmesi gerekmektedir. Paketle-
me islemi derleme ile baslayarak, yeni bir versiyon
olarak AppStore’a yiiklenmesi ile son bulur. Bu is-
lem igin gelistiricinin bir “developer” hesabina sahip
olmasi gerekmektedir. Derleme, Xcode ortaminda
meniilerden yapilmaktadir. Oncelikle Xcode uygu-
lama projesi agilir. Proje genel ayarlar boliimiinden
Developer hesap bilgileri segilir.

6 Ekran Gériintiisii 6.1

Ardindan Product meniisiinden Archive segenegine tiklanir.

o
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& Ekran Gériintiisii 6.2

Proje compile edilmeye (derlenmeye) balar. Bu islem dosyanin biiyiikliigiine gore biraz zaman alabilmektedir.

o

& Ekran Gériintiisii 6.3

568 ’:\\

\=
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Derleme sirasinda projede herhangi bir sorun yoksa bu islem asagidaki pencerede oldugu gibi sonlanacaktir.

(o)

6 Ekran Goéruntiisii 6.4

Paket haline getirilen bu dosyanin AppStore’a bir versiyon olarak yiiklenmesi icin sag boliimdeki
“AppStore’a Yiikle” butonuna tiklanir. Karsilagilan pencerelerde “Next” tiklanarak ilerlenir ve islem bu
sekilde tamamlanur.

&6 Ekran Gériintiisii 6.5
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& Ekran Gériintiisii 6.6

& Ekran Gériintiisii 6.7
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o 6. PROJE DERLEME VE YAYINA KOYMAo—

& Ekran Goriintiisii 6.8

& Ekran Gériintiisii 6.9
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6.1.2. Android Studio Proje Derleme

Bu uygulamada, Android projesini paketleme
(-apk dosyast haline getirme) islemi yapilacaktir.
Bunun i¢in ilk olarak ‘apk uygulama’ isimli bir
klasor olusturunuz. Ardindan Android Studioyu
aginiz. Yeni bir proje olusturunuz ve adini ‘Apk
Yapma’ veriniz.

4 Ekran Gériintiisii 6.7

Projeyi, olusturdugunuz apk uygulama klasoriine atiniz. Basic bir activity olusturunuz.

\
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o 6. PROJE DERLEME VE YAYINA KOYMAo—

0 Ekran Gériintiisii 6.8

Iki tiir apk vardir. Birincisi dogrudan “build apk” yontemi ile yapilmaktadir. Bu yontemde apk’nizt
herhangi bir Andoid cihaza atip calistirabilirsiniz. Tkinci yontem, “imzali (signed) apk” yontemidir.
Imzali apk yéntemi, uygulamanizi Google PlayStore’da yayinlamak icin daha dogru bir yontemdir.
Uygulamalariniz Google PlayStore’da yayinlamayacaksaniz, build apk yontemini tercih edebilirsiniz.

Apk yapma islemi, Hello World uygulamast tizerinden yapilacakir.

Build meniisiinden Build Apk diigmesine bastiginizda dosyanizin apk’st olusturulacakeir.

& Ekran Gériintiisii 6.9
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/

Build ettikten sonra apk olusturulacak ve asagidaki goriintii ekrana gelecektir.

6 Ekran Gériintiisii 6.10

Analyse diigmesine bastiginizda apk dosyanizin bilgilerini gorebilirsiniz.

& Ekran Goriintiisii 6.11
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o 6. PROJE DERLEME VE YAYINA KOYMAo—

Locate diigmesine bastiginizda olusturulan klasor agilmaktadir.

6 Ekran Goriintiisii 6.12

Bu apk dosyanizi, herhangi bir Android cihaza atp ¢alistirabilirsiniz. Fakat uygulamanizi Google
PlayStore’da yayinlamak isterseniz, Build meniisiinden “Generate Signed apk” se¢iniz.

6 Ekran Gériintiisii 6.13

Build meniisiinden Generate Signed apk sectiginizde, program sizden bir key (anahtar) olugturma-
niz1 isteyecektir. Eger daha dnceden kullandiginiz bir key varsa “Choose Existing” diigmesine basarak

bu key dosyasini ¢ekebilirsiniz.
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6 Ekran Gériintiisii 6.14

Simdi “apkimzali” isminde bir klasor olusturunuz. Imza olugturmak igin de “Create New” diigmesine basintz.

o

4 Ekran Gériintiisii 6.15

[mzaniz1, olusturdugunuz “apkimzali” klasoriiniin igine imzadosyam ismi ile kaydediniz ve sifresini
olusturunuz. Sifre en az alt1 karakterden olusmalidir.

N\
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o 6. PROJE DERLEME VE YAYINA KOYMAo—

& Ekran Goriintiisii 6.16

4 Ekran Gériintiisii 6.17

Imza dosyanizin iginde birden fazla imza olabilmekte, ayn1 dosyanin iginde birden fazla imza bulu-
nabilmektedir. Asagida, bir imza dosyasinin iginde APK Imza 1 isminde bir key bulunmaktadir.

_/
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4 Ekran Goriintiisii 6.18

Imza dosyanizin igine, asagidaki gibi gereken bilgileri giriniz. Imza dosyaniz, jks uzantli olarak

kaydedilecektir.

4 Ekran Gériintiisii 6.19

Versiyon 2 full apk imzast veya Versiyon 2 sadece jar imzasi segebilirsiniz. Ikisini birden segerseniz,
iki imzay1 da galigtiran bir Android versiyonunda uygulamanizi ¢alistirabilirsiniz.

\_
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o 6. PROJE DERLEME VE YAYINA KOYMAo—

6 Ekran Gériintiisii 6.20

Bu islemlerin ardindan apk versiyonlari olusacaktir. Apk’larin her birinin bir versiyonu vardir ve
yaklasik olarak iki milyona kadar apk versiyonu yapilabilmektedir. Yani ayni uygulamanin bir kere daha
apk’sini yaptiginizda, bu apk artik Versiyon 2 olarak kaydedilmektedir.

Simdi apk imzali klasériiniiziin i¢ine release isimli bir klasor olusturulmugtur. Burada apk’nin ken-
disi build edilmis ve imza dosyasi da olusturulmustur.

4 Ekran Goriintiisii 6.21
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6 Ekran Gériintiisii 6.22

Paketleme iglemi tamamlanmigtr. Aruk dilerseniz apk dosyanizi, belli bir ticret karsiliginda Google
PlayStore’a yiikleyebilirsiniz yada ticretsiz olarak bir android cihaza kaydedip direk olarak ¢alistirabilirsiniz.

6.2. Proje Yayinlama

6.2.1. App Store’da Proje Yayinlama

Xcode ortaminda gelistirilen bir uygulamanin AppStore’da yayinlanabilmesi i¢in Apple Developer
hesabina sahip olmak gerekmektedir. Yillik iiyelik ticreti olan 99 $ 6denerek www.developer.apple.com
sitesinden alinmaktadir. Gelistirici hesabinin alinmast ile ti¢ gesit sertifikaya sahip olunur: gelistirici ser-
tifikasi, yayinlayici sertifikast ve dagiticr sertifikasi. Bu sertifikalarin her biri ile projenin cihazlara (iP-
hone, iPad gibi) bilgisayara baglant1 kablosu ile yiiklenmesi, projenin derlenerek paketlenmesi, AppSto-
re’a yiiklenmesi ve AppStore’da yayinlanmasi saglanabilmektedir. Gelistirilen uygulamanin AppStore’a
yiiklenme iglemlerinin tiimii Xcode ortaminda ¢esitli menti komutlari kullanilarak yazilimin paketlen-
mesi ve developer.apple.com sitesi tizerinden gesitli yonergelerle yayinlanmasi seklinde yapilmakrtadir.
Yiiklenen uygulama bir Apple gelistirici ekibi tarafindan incelenerek en geg bir hafta icerisinde doniis
saglanmaktadir. Eger diizeltmelere ihtiyag varsa, hatalarin diizeltilip uygulamanin tekrar yiiklenmesi ile
kisa bir zaman igerisinde AppStore’da uygulama yayinlanmaya baglayacaktir.

6.2.2. Google Play Store'da Proje Yayinlama

Derlenen uygulamalarin Google Play Store’a yiiklenebilmesi igin bir Google hesabina ihtiyag vardir.
Bu hesapla Google Play Store’a belli bir ticret kargiliginda tiye olunmasi gerekmektedir. Uygulamanin
sisteme yiiklenmesi icin Google Play Developer Console kullanilmaktadir. Hesabinizdan buraya giris
yaparak asamalari takip edip uygulamalarinizi yayina koyabilirsiniz.
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6.3. Proje Olusturma Ornekleri

Mobil programlama modiilii i¢inde anlatilan temel mobil programlama bilgilerinizi kullanarak aga-
gidaki uygulamalardan birinde proje olusturunuz. Projenizde Xcode ya da Android Studio’dan birini
kullanabilirsiniz. Asagida ozellikleri verilen uygulamalara sizler de eklemeler yapabilir, ¢aligmalarinizi
daha profesyonel hale getirebilirsiniz. (Ornegin uyarilari sesli olarak verebilirsiniz.)

1. Hesap Makinesi Mobil Uygulamas:
a. Uygulamanizda I’den 9a kadar rakamlar ve Matematiksel islem diigmeleri (+ - * /) tasarlayiniz.

b. Yazilan sayilari ve islem sonuglarini gosterebileceginiz bir goriintiileme nesnesi koymay1 unut-
mayiniz.

c. Her bir diigmeye uklandiginda yapilacak olanlari ve ekrandaki degisimleri distiniin ve ilgili
kod bloklari igerisine kodlayiniz.

2. Resim Galerisi

a. En az 10 resimden olusan bir galeri tasarlayiniz.

b. Resimler oncelikle kiigiik halleriyle ekranda siralansin.

c. Ardindan kullanici tizerlerine tikladiginda resim ekrani kaplasin.

d. Kullanici buytittiigi resme tekrar tikladiginda resim tekrar kiigiilsiin.
3. Balon Patlatma Oyunu:

a. Resim galerisi uygulamasindaki gibi ekrana en az 10 tane balon belirsin.

b. Ancak bu sefer balonlar belirli bir siirede ve sirayla gelsin.

c. Uzerine tiklanilan balon resmi yok olsun ve puan tabelasindaki say1 (0'dan baslayacak) her
seferinde 1 artsin.

d. Eger bir balon resmi belirdikten sonra 5 saniye icerisinde tiklanmazsa kaybolsun.
4. Kelime Oyunu

a. Uygulama acildiginda 6 harfli kelimelerden olusan bir kelime dizisinden herhangi bir kelime
segsin.

b. Ekranda olusturacaginiz 6 diigmenin {izerine segilen kelimenin harfleri karisik olarak yazilsin.

c. Kullanici diigmelere ukladiginda tiklanilan harf yukaridaki tabelada siradaki bosluga yazilsin.

d. Diigmeye tiklandiktan sonra eger tabeladaki kelime dogruysa kullaniciya tebrik mesaji belirsin.
5. Kavonazdaki Top Uygulamasi

a. Hareket sensorleri ile yapacaginiz bu uygulamada ekranda i¢i seffaf bir kavanoz resmi olsun.

b. Kavonozun igerisinde de kii¢iik bir top resmi olsun.

c. Telefon hareket ettirildiginde top da saga sola, yukar: asagi kavanozun igerisinde harekete
uygun olarak yer degistirsin.
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PROJE DEGERLENDIRME CiZELGESI

Uygulama Adu:
Ogrenci Ad1 Soyadt:
Sinifi/ No::
KRIiTER PUAN | ALINAN
PUAN
TASARIM
Kullanilmas gereken nesneler eklenmis mi? 5
Fazladan nesne var mr? -5
Nesne ozellikleri dogru tanimlanmig mi? 5
Modiiler (sonradan kullanilabilir, dontistiiriilebilir) bir tasarim yapilmig m1?
Amaca uygun tasarim modeli (Layout) secilmis mi?
TOPLAM 20
KODLAMA
Dogru kiitiiphaneler yiiklenmis mi (tanimlanmis mi)? 5
Kodlar dogru yazilmis ve calistyor mu? 15
Gereksiz kod satirt var mr? -5
Degisken isimleri anlagilir mi? 5
Degiskenler ve nesneler dogru formatta tanitilmis mr?
Metot, sinif, fonksiyon adlari dogru formatta olusturulmus mu?
Degisken tiirleri tutacak olduklart degerle iligkili mi?
En az sayida (minimum) kod satiri ile en kisa ve dogru ¢6ziime ulagilabilmis mi? 10
(Verimlilik)
TOPLAM | 50
GENEL
Program dogru calisiyor mu? 10
Mantik hatast var mr? -10
Yazim (syntax) hatast var mr? -10
Kodlar arasina agiklama notlart eklenmis mi? 5
Dosya dogru derlenebilmis (build) mi?
APK paketi imzali bir sekilde olusturulabilmis mi?
Imza jpk dosyast olugturulabilmis mi?
TOPLAM | 30
GENEL TOPLAM | 100
Ogretmen Ad1 Soyadu:
Imza:
Tarih:
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