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OZET

Bu tezde, bilgisayarla kablosuz haberlesen RF robot Kkitinin, internet {izerinden
kontrolii yapilmistir. RF robot kiti tizerinde bulunan kamera yardimiyla istemci ve sunucu
bilgisayar basindaki kullanict kumanda ettigi RF robot kitinin hangi yone gittigini
rahatlikla gorebilmektedir. Bilgisayara yiiklii kontrol programi ile robotun hareketleri
kontrol edilebilmektedir.

Sistem ii¢ ana kisimdan olugsmaktadir. Bunlar, istemci-sunucu haberlesme programa,
haberlesme {initesi ve RF robot kitidir. Haberlesme iinitesi bilgisayarin paralel portuna
baglanmistir. Kullanilan mikrodenetleyici Pic Basic Pro programlama dilinde
programlanmus, istemci-sunucu haberlesme yazilimi ise Microsoft Visual Basic 6.0 ile

hazirlanarak proje bir biitlin halinde tamamlanmaigtir.

Anahtar kelimeler: Sunucu-istemci internet haberlesmesi, RF haberlesmesi, paralel port.



SUMMARY

Robot Control Over Internet

In this thesis, control of a RF robot kit, which communicates wireless with the
computers, over internet is implemented. With the help of a camera on the RF robot kit, the
user on the client and server computer can easily see the direction of the RF robot kit. The
movement of the robot can easily be controlled with the developped graphical user
interface.

The system consists of three parts. These are client-server communication
programme, communication unit, and RF robot kit. The communication unit is connected
to the parallel port of the computer. The microcontroller is programmed in Pic Basic Pro
and the client-server communication is realized with the software developped in Microsoft

Visual Basic 6.0.

Key words: Server-client internet communication, RF communication, paralel port
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1.GIRiS

Gilintimiizde her alanda teknoloji gelistirmek ve teknolojik yenilikleri insan hayatinin
birer pargasi haline getirmek, tiim endiistri, egitim, saglik alanlarinda, yiiksek kaliteli
tretim gergeklestirmek i¢in kac¢inilmaz bir sekilde robotlara ihtiyag duyulmaya
baslanmistir.

Insanin fiziksel giicii sirli oldugundan fazla fiziksel gii¢ gerektiren isler i¢in, uzak
mesafelerdeki isleri kolayca yapabilmek icin insan tarafindan yonetilen makineler
gelistirilmistir. Ancak gelistirilen bu makinelerin kendi kendine karar verme kabiliyeti
yoktur. Teknoloji alanindaki gelismeler arttikga insanin yerini alacak, kendi kendini
kontrol edebilen otonom sistemler lizerinde durulmustur. Bu sekilde insan sadece kendinde
var olan diisiinebilme yetenegi sayesinde onun yerine c¢alisacak, belli bir is yapma
konusunda uzman robotlar iiretmistir. Bilgi ¢caginin iirlinii olan bu karmasik sistemler,
cesitli algilama elemanlar1t yardimiyla ¢evresinden haberdar olan, cevreden gelen bu
verileri ve kendi bilgi tabanindaki verileri kullanarak karar verebilen ve herhangi bir
operator yardimina gerek duymadan kararlarin sonuglarini uygulayabilen sistemlerdir.

Robotun hareketli olmasi sebebiyle, programlanmasi, basit bir mikroislemcinin
programlanmasindan farklidir. Oncelikli interaktif etkilesim mimarisi metodu kullamilarak,
mobil bir robotun tiim kontrol elemanlarinin uyumlu bir yapida biitiinlesmesi saglanir. Bu
metotla algilama ve hareket biitlinlestirilerek, hesaplamada ¢ok az kaynaklar kullanilir.
Robot son agamada, sensorlerden gelen bilgilere gore davranir. Bdylece robota davranigsal
yapay zeka kazandirilir. Bu sekilde onlarin insanlar gibi davranmalari saglanmaya
baslanmistir [1].

Son yillardaki bilgisayar ve iletisim ag1 hizindaki geligsmeler, bir robot bilim dali olan
tele-robotik’in ¢ok gozde olmasini saglamistir. Savas alanlar1 gibi diisman bolgelerinin
kesfi, uzaktan yapilan ameliyatlar [1], uzayin robotlar aracilifiyla kesfi [2], uzaktan miize
ziyaretleri [3,4], uzaktan aligveris ve iiretim [5] bazi uygulama alanlar1 olarak
disiintilebilir.

Tele-robotlar basta olmak {izere tiim mobil robotlarin operatorii veya programcisi ile
arasinda bir haberlesme ortamina ihtiyaci vardir [6]. Bu haberlesme, genel olarak kablosuz
iletisim ile yapilir. Bilgisayarlarin kablosuz internet baglantilar1 igin gelistirilen

teknolojiler, sagladiklar1 yeterli bant genislii ve giivenilir veri sifreleme yOntemleri ile



mobil robot ¢alismalarinda kullanimi da olduk¢a kolaydir. Internet teknolojilerinin etkin
olarak robot haberlesmesinde kullanilmasi da web robot kavraminin ortaya ¢ikmasini
saglamistir. Web {iizerinden kontrol edilebilen ve programlanabilen robotlar, “web robot”
olarak adlandirilmaktadir. Miizeler ve sanat galerilerinde, mesai saatlerinin disginda web
tizerinden gezinti diizenlenmesinde [7], miithendislik egitiminde robotik ile ilgili derslerin
web lizerinden verilmesinde [8] bu tiir robotlar kullanilmaktadir [7,8].

Yapilan calismalarda bir¢ok alanda internet ilizerinde robot kontrolii c¢aligsmalari
yapilmaktadir. Yapilan incelemelere gore ger¢ek zamanli gonderilen goriintiiler ile robot
kontroliin izafi konum bilgileri i¢eren ¢alismalara gére daha verimli ve basarili olundugu
goriilmiistiir [9]. Bundan dolay1 yapilan calismalarda kamera araciligi ile kontrol daha
Onem tasimaktadir.

Bir diger énemli uygulama alan1 akilli ev ve bina sistemlerinin web tabanli olarak
denetimidir. Ev otomasyonu olarak da ifade edilen bu sistemlerde, giinlikk hayati
kolaylastiran kontroller ile mekanlarin siirekli izlenmesi ve giivenliginin saglanmasinin
uzak erisimle miimkiin kilinmas1 amag¢lanmistir [10].

Incelenen ¢aligmalarda mobil ve diger robotlarin uzaktan kontroliiniin yapildig;
ancak olusturulan ¢ogu ara yliiziin karmagik yapiya sahip oldugu ve gelistirilmeye doniik
olmadigr dolayisiyla herkesin kullanamadigr goriilmiistiir. Bunun yaninda ¢ogu
calismalarda goriintii aktarim islemi yapilmamistir. Bu tezde diger ¢alismalarda eksik
goriilen kisimlar gelistirilmeye calisilmigtir. Tasarlanan projenin kolay ara yiiz programi,
gelistirmeye yonelik olmasindan dolay1 her alanda rahatlikla kullanilip gelistirilebilecektir.
Bununla beraber RF iletisim kullanilarak olusturulan sistemin bilgisayar bagli olmadan
kontrolii saglanmigtir. BOylece tasarlanan bir arabirimle hem goriintii robot kitinin
izerinden istemci bilgisayara aktarilmis hem de istemcinin bilgilerinin robot kitine
aktarilmasi saglanmistir.

Bu tezdeki genel amag¢ insan hayatim1 kolaylagtirmak ve insan yasami i¢in riskli
olabilecek bolgelerde daha saglikli bir ¢alisma ortam1 saglamak oldugundan geceklestirilen
bu c¢alismada wuzay arastirmalarindan askeri kesiflere kadar genis bir alanda

yararlanilabilecektir.



1.1. Tezin Icerigi

Tez kapsaminda, internet lizerinde, sunucu bilgisayarin paralel portu ile haberleserek
RF vasitast ile kontrol edilebilen ve iizerinde bulunan kamera araciligi ile goriintiiyii
istemci bilgisayarina aktarabilen bir sistem tasarlanmistir. Tasarlanan sistem donanim ve
yazilim olmak {izere iki kistmdan olugsmaktadir.

Tasarim donanimsal olarak iki temel kisimdan olusmaktadir. {1k kisim, haberlesme
tinitesidir. Haberlesme {initesinin igerisinde kamera kiti ile haberlesme karti mevcuttur.
Haberlesme karti, bilgisayara bagli paralel port ve bu paralel porttan aldigi verileri
karsidaki aliciya aktaracak olan verici bulunmaktadir. Kamera kiti ise alinan goriintiileri
TV kart1 ile bilgisayara aktarma iglemini {istlenmistir. Aktarilan goriintiiler sunucu
bilgisayarindan istemci bilgisayarina belirli bir formatta sikigtirilip gonderilmektedir [11].

Ikinci kisim ise RF robot kitidir. Pratikte pek ¢ok alanda kullanilan mobil robotlarin,
yapisal olarak, tekerlekli, bacakli ve kanath olmak {izere ii¢ farkl tiirii vardir [6]. Bacakli
robotlar, ormanlik alanlarda kesim islerinde kullanilirken tekerlekli robotlar;, ev ve
isyerlerinde, temizlikte ve askeri alanda gilivenlik amach olarak kullanilmaktadir. Kanath
robotlar, askeri ve sivil alanlarda genelde hava tahmininde ve atmosferin farkli tabakalari
hakkinda saglikli bilgilerin elde edilmesinde kullanilmaktadirlar. Bu tezde giivenlik amacli
kullanilan tekerlekli robotlar tercih edilmistir.

RF robot kiti kontrol kart1 ve kablosuz web kamerasindan olusmaktadir. Kontrol
kartinda, yollanan verileri alarak bunlar1 mikrodenetleyiciye aktaracak olan alic1 ve aldig1
veriler dogrultusunda iizerinde bagli bulunan entegreleri kontrol eden mikrodenetleyici
vardir. RF robot kitiyle ¢ekilen goriintiiler, kablosuz web kamerasi araciligi ile haberlesme
tinitesindeki kamera kitine iletilmektedir.

Mikrodenetleyici olarak Microchip firmasimnin PIC16F628 entegresi seg¢ilmistir.
Bunun nedeni ise bu entegrenin harici bir osilatoér gerektirmemesi ve hem kendisinin hem
de programlama kartinin diger mikrodenetleyicilere goére daha ucuz olmasidir [12,13].

Islemcinin gorevi, gelen bilgiye gdre motor siiriicii entegresini kontrol etmektir. RF
robot kitinin hareketi, olusturulan kit icerisinde bulunan iki adet DC motor ile
saglanmaktir. Bu motorlar yliksek momente fakat diisiik donme hizina sahiptir. Boyle
secilmelerinin iki nedeni vardir; birincisi aracin herhangi bir zorlanma karsisinda (asir1
egim) sabit hizina devam edebilmesi, ikincisi ise motorlarin hizli donerek aracin kendi

ekseni etrafinda donmesinin 6dnlenmesidir [14].



Haberlesme iinitesi ve RF robot kitinde kullanilan tiim elemanlarin detaylar
ilerleyen boliimlerde verilecektir.

Tasarlanan sistemin temel kismi ise yazilim kismidir. Yazilim kism, istemci tarath
ve sunucu tarafli olmak tiizere iki kistmdan olugmaktadir. Gergeklestirilen kitin herkes
tarafindan kullanilabilmesi i¢in istemci tarafli ve sunucu tarafli yazilimlar gelistirilmistir.
Istemci tarafli yazilim sayesinde sunucu bilgisayarda bulunan sunucu tarafli yazilima
baglanarak RF robot kitinin goriintiilii olarak kontroliine olanak saglamaktadir. Programi
ara yiizleri tasarlanirken kolaylig1 herkesin kodlar1 kolayca anlamasi ve gorsel ozellikleri
sebebiyle Microsoft Visual Basic 6.0 programi secilmistir. Ayrica mikrodenetleyicinin
programlanmasi esnasinda da PIC Basic Pro dili ile gerekli yazilimlar hazirlanmastir.

Yapilan arastirmalar sonunda RF(Radio Frequency) kullanilarak yapilan bircok
projede Udea Elektronik firmasinin alici-verici entegrelerinin (ARX-34 ve ATX-34), hem
ucuz olmasi hem de kolay kullanimi sebebiyle sec¢ildigi goriilmiis [15,16] ve benzer sekilde
bu entegreler buradaki calismada kullanilmak {izere secilmistir.

Tezin ilk boliimiinde, tasarlanan sistemin nasil calistigi ve genel yapisi lizerinde
durulmustur. Sonraki boliimlerde ise projede kullanilan entegreler katalog bilgileri
yardimiyla detayli olarak anlatilmistir. Son boliimlerde ise yazilim hakkinda detayli

bilgiler verilmektedir.



2. SISTEMIN GENEL YAPISI VE CALISMA PRENSIBI

Bu béliimde internet iizerinden robot kontroliiniin gerceklesmesi i¢in, olusturulacak
diizenegin hangi kisimlardan olusmasi gerektigini ve bu kisimlarin birbirleriyle nasil

iletisim kurup calistig1 anlatilmistir.

2.1. Sistemin Genel Yapis1

Tasarlanan sistem li¢c kisimdan olusmaktadir. Bunlar istemci-sunucu haberlesme
yazilimlari, haberlesme {initesi ve RF robot kitidir. Tasarlanan sistemin genel semas1 Sekil

2.1°de goriildiigi gibidir.

s S5=2 0y

. Sunucu PC
Istemci PC

RF Robot Kiti ve .
Kontrol Karti Haberlesme Unitesi

Sekil 2.1. Sistemin genel yapisi

2.1.1. RF Robot Kiti

RF robot kiti, kablosuz web kamerasi, PIC kontrol karti, piller ve dc motordan
olugmaktadir. RF robot kiti, lizerinde bulunan kontrol kartindan aldigi emirlere gore
hareket etmektedir.

RF robot kiti lizerinde bulunan kontrol kart1 ise PIC 16F628A, regiilator, RF alic1 ve

DC motor siiriicli entegresinden olugmaktadir. Kontrol kartinda bulunan RF alic1 bilgiyi



haberlesme iinitesinden alarak mikrodenetleyiciye aktarmakta ve bdylece robotun hareket
etmesi saglanmaktadir.
Kablosuz web kamerasi aldigi goriintiiyli haberlesme iinitesinde bulunan kamera

kitine iletmektedir. Hazirlanan RF robot kitinin resimi Sekil 2.2” de verilmistir.

Sekil 2.2. RF robot kiti

2.1.2 . Haberlesme Unitesi

Haberlesme {initesi, haberlesme kart1 ve kamera kitinden olusmaktadir. Haberlesme
kart1 istemci bilgisayardan gelen bilgileri sunucu bilgisayar iizerinde bulunan paralel port
aracilifiyla bilgiyi robot kitine iletmektedir. Robot kiti ile haberlesme tiinitesi arasinda
iletisim RF araciligi ile yapilmaktadir. Kamera kiti, robot kitinden almis oldugu goriintiiyii

TV kart1 araciligi ile sunucu bilgisayar aktarmaktadir.

2.1.3. Sunucu-istemci Haberlesme Yazihmlari

Bu béliimde istemci bilgisayarin sunucu bilgisayara nasil baglandigindan ve robotu
kontrol etmek icin gerekli olan yazilimlar ve protokollerden bahsedilmektedir.
Yukarida sistemi olusturan bilesenlerin yap1 ve gorevleri kisaca anlatilmistir. Daha

sonraki boliimlerde bu bilesenlerle ilgili ayrintili bilgiler verilmistir.



2.2 . Sistemin Calisma Prensibi

Tasarlanan projede, istemci bilgisayar sunucu bilgisayara TCP/IP protokolil ile
internet lizerinden baglanir. Baglant1 yapildiktan sonra istemci bilgisayardaki veriler sunucu
bilgisayardaki paralel port araciligi ile haberlesme {initesine gonderilir. Gelen veriler
haberlesme iinitesinde sifrelenerek RF araciligiyla robot kitine ulastirilir. Boylece robotun
verilen emirler dogrultusunda ileri, geri, saga ve sola gitmesi saglanir.

Iletisim kurulduktan sonra robot kiti iizerinde bulunan kablosuz web kamerasi
araciligi ile gorlintii haberlesme {initesine oradan da TV kart1 aracilig1 ile bilgisayara

aktarilarak robotun gittigi yerlerin goriilmesi saglanmaktadir.



3. RF ROBOT KiTi

Bu boliimde RF robot kitinin ¢alisma mantig1, tizerindeki web cam, kontrol kart1 ve

kontrol kartin1 olusturan elamanlar hakkinda bilgi verilmektedir.

3.1. RF Robot Kitinin Devre Semasi ve Calisma Mantig1

Sekil 3.1° de verilen RF Robot Kitinin devre semasi ve iizerindeki bloklarin ¢alisma

prensibi asagida aciklanmstir.
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Sekil 3.1. RF robot kitinin devre semasi

a) Sekil 3.2°de devrede kullanilan regiilator blogu verilmistir. Devrede
REGULATOR baglig1 altinda bulunan kutucukta, 2 adet 5 Volt regiilator bulunmaktadir. 2
adet regiilator kullanmasinin sebebi, 1 adet regiilator aracin motorlar1 i¢in diger 5V'luk
regiilator ise devrede kullanilan dijital RF alici, islemci gibi kisimlari beslemek icin
kullanilmistir. Normalde 1 adet 5V’luk regiilator devrenin tamamini beslemek i¢in yeterli
gelmesine ragmen 2 tane kullanilmasinin sebebi, bilindigi gibi DC motorlar elektrik

verildigi zaman ters EMK olarak ayni zamanda ters yonde elektrik de iiretirler. Motor



hareket ederken {irettigi zit EMK, devreye parazit olarak yansir ve RF alici, mikroigslemci

vb gibi hassas elemanlarin dogru olarak ulasmasini engeller. Bu problemleri engellemek

icin 2 adet regiilator kullanilmastir.
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Sekil 3.2. RF robot kiti regiilator blogu semasi

b) Sekil 3.3°de verilen PT2272-M4 entegre blogunu, PT2272 - Radyo dalgasi ile

calisan sistemlerde kullanilan bir enkoder ( kodlayic1) entegredir. Bu entegrenin A0 dan
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=
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Sekil 3.3. PT2272-M4 entegre blogu

A7 ye kadar 8 adet adres pini bulunmaktadir. Bu adres pinlerine +5V, GND ya da agik
devre birakarak sifreleyebilir, ayn1 sekilde verici kisminda yani PT2262 entegresinde de
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ayni sekilde bu 8 pin topraga cekilerek ya da +5V verilerek, aralarindaki sifre saglanmis
olur. Boylelikle bagka RF devrelerin komutlarindan devre etkilenmez. Bu tez i¢in yapilan
devrede c¢ok karisik bir sifreleme kullanilmamistir. Sadece A4 pini topraga cekilmistir.
Dekoder ve enkoder devrelerinde de ayn sifreleme yapilmistir. Bu entegrenin diger pinleri
ise OSC yazan pinler, osilator pinleridir. Devrede osilator gorevi yapmasi igin bir direng
baglanmistir. RF OUT yazan kismi ise RF alici kismindan gelen verilerin, entegre
tarafindan yorumlanmasi i¢in giris pinidir. DO - D1 - D2 - D3 pinleri ise ¢ikis pinleridir.
Gelen veriye gore cikis verir. Veri gelmedigi zaman pinlerin salinim yapmamasi igin
topraga 10 KQ’lik direnglerle baglanmistir. Devrenin ¢alisip  ¢alismadigini
gozlemleyebilmek icin her ¢ikis pinine birer adet led baglanmustir.

¢) RF robot kiti devresinde kullanilan mikroislemci devresi Sekil 3.4’de
gosterilmistir. Mikroislemci kisminda ise 16F628A 8 bitlik bir islemci kullanilmistir.
Islemcinin gorevi, gelen bilgiye gdre motor siiriicii entegresini kontrol etmektir.
Programlama i¢in PIC Basic Pro kullanilmistir. PIC 16F628A dahili osilator ile

calismaktadir. Yazilan program Ek-1’ de verilmistir.
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Sekil 3.4. Mikroislemci blogu

d) Sekil 3.5’de RF robot kitinde kullanilan motor kontrol entegre blogu verilmistir.
Motor kontrol entegresi kisimda, robot projelerinde genellikle kullanilan L.293D motor
kontrol entegresi kullanilmistir. Normalde bu entegre 4 tane transistor ile yapilacak isi
yapan H koprii ad1 verilen bir motor siiriicii devresidir. Mikroislemci normalde pinlerinden
20 mA gibi diisiik bir akim verebilir. Motorlar ise 100 mA, 200 mA vb daha fazla akima

ihtiya¢ duymaktadir. Bu sebeple motor siiriicii devresi yani H koprii kullanilmigtir.
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Sekil 3.5. Motor kontrol entegre blogu

e) RF robot kitinde kullanilan RF alic1 blogu Sekil 3.6’ da gosterilmistir. RF alici
kismu, piyasada hazir bulunan UDEA gibi sitelerde tasarimlar1 hakkinda destek verilen RF

alict devresi kullanilmistir. Bu devre 433Mhz’ lik alic1 devresidir.
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Sekil 3.6. RF alic1 blogu

Yukarida anlatilan RF robot kiti iizerinde bulunan kontrol devresi sayesinde

haberlesme kitinden alinan komutlar1 islenerek robotun hareket etmesi saglanmaktadir.

3.2. Kontrol Kart Yazilim

Mikrodenetleyici  yazilimi, “PIC  Basic Pro” derleyicisinde  yazilmustir.
Kiitiiphanesinin zengin olmasi ve programlayiciya kullanim kolaylig1 saglamasindan dolay1

bu derleyici tercih edilmistir. Kontrol kartinin program kodlar1 Ek-1" de sunulmustur.
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3.3. Kontrol Karti Devre Elemanlar1 ve Aciklamalari

Bu kisimda haberlesme {initesi ile haberlesmeyi saglayan kontrol kart devresinde

kullanilan elamanlar ayrintili bir sekilde anlatilmistir.

3.3.1. Mikrodenetleyici ve PIC 16F628A

Mikroislemcili bir sistemin icerisinde bulunmasi gereken temel bilesenlerden RAM,
ROM, ALU, kontrol {initesi ve I/O iinitesini tek bir chip i¢inde barindiran entegre devreye
(IC) mikrodenetleyici (microcontroller) denir [12]. Mikrodenetleyicinin basit olarak
isleyisi ise veri giris elemanlarindan gelen bilgiler, iizerinde bulunan ALU ve kontrol
tinitesi araciligi ile degerlendirilerek kontrol edilen birime gonderilir. Sekil 3.7 de bir

mikrodenetleyici sisteminin temel bilesenlerinin blok diyagrami ile gosterimi verilmektedir

[12].

Cevresel
Uniteler
LED, LCD
Tay, 15k
Setisom
Role wh.

Sekil 3.7. Bir mikrodenetleyici sisteminin temel bilesenlerinin blok diyagrami

3.3.1.1. Mikrodenetleyici Mimari Ozellikleri

Mikrodenetleyiciler bellek kullanim agisindan Harvard Mimarisi, komut isleme
agisinda ise RISC islemcileri baz alarak tasarlanmaktadir.

Harvard mimari bi¢iminde program kodlar1 ve veriler farkli bellek bloklar1 igerisinde
bulunmaktadir. Her bir komut ¢evriminde hem program hem de veri hiicresine
erisilmektedir. Bu nedenle yiiksek hizli veriler i¢in mikroislemcilere goére daha fazla tercih
edilmektedir. Bu mimarinin uygulandig1 islemciler genellikle RISC olarak adlandirirlar.

Yazilan programlarin verileri islemesi i¢in ¢ok az sayida komut gerekir [12,13].
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3.3.1.2. PIC 16F628A° min Ozellikleri

PIC 16F628A ti¢ farkli kilif tipiyle iiretilmektedir. Bunlar 18 bacakli olan ve en ¢ok
kullanilan PDIP, 20 bacaklt SSOP ve 28 bacakli olan QFN dir. Sekil 3.8 de robot kitinde
kullanilan 18 bacakli PDIP gosterilmektedir.

PIC 16F628A Nano Watt teknolojisi ile iiretildiginden ¢ok az enerji harcar. RAO-RA7
ile RBO-RB7 pinleri giris ¢ikis(I/O) portlaridir [13].

O~
RAZIANZIVREF «—— | 1 18
RAAN3/CMP1+—] | 2 : 17
RA4TOCKIICMP2Z«—[ |3 O 16
Y S
RASMCLRIVPP —[|4 & 15
=
ves —[|5 E 14
RBOINT+——[ |8 % 13
RBARX/DT =——{ | 7 12
3
RB2/TX/CK+——{ | 8 11
RB3/CCP1+—] | 9 10

J+— RANAN
e RAGIANO
|+ RA7/OSCH/CLKIN

:l-l—lr RAB/OSC2/CLEOUT

}—Vnn

]-—- RB7/T10SIPGD
:|q—- RB&/T10SOM1CKIIPGC
J+—>RBS5
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Sekil 3.8.PDIP kilifli PIC 16F628A’nin dig goriiniisii

PIC 16F628A harward mimarisi ile iiretilen 8 bitlik bir RISC islemcisidir. Bundan

dolay1 program yolu ile veri yolu ayridir ve farkli bit genisligine sahiptir. Sekil 3.9’ te PIC

16F628A c¢alisma mantig1 en basit sekilde verilmistir [12,13].
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Sekil 3.9. PIC 16F628A’nin en basit blok diyagrami1

PIC 16F628A’nin kisaca c¢aligmasi sdyledir: Program bellegi olan Flashtan bilgiler
CPU’ ya alinarak iglem yapilir. Komutun yapacagi isleme gore diger tinitelerden veri alina-
bildigi gibi veri de gonderilebilir. Bu sekilde kodlar icra edilerek gerekli islem yapilarak
istenilen sonug elde edilir.

Sekil 3.8” te PDIP kilifli PIC 16F628A pinleri goriilmektedir. Bunlar:

a)Besleme gerilimini saglayan pinler: PIC’nin ¢alismasi i¢in gerekli olan gerilimi 5
ve 14 numarali pinler saglamaktadir. Buradaki 14 numarali pin Vdd ucu + gerlimine, 5
numarali pin olan Vss ucu ise topraga baglanmalidir [12].

b) Osilatdr Uglart: Bunlar 16. pin (OSC1) ve 15. pin (OSC2) dir. PIC belleginde
bulunan program komutlarinin ¢aligtirilmasi i¢in bir kare dalga sinyaline ihtiya¢ duyar.
Bunu da OSC1 ve OSC2 uglar1 saglamaktadir [13].

c¢) Reset Uglari: PIC 16F628A’e birbirinden farkli kaynaktan 6 reset uygulanabilir. Bu
uygulamalarin hangisinin aktif olacagi PIC ’in igerisindeki bir saklayici igerisine yazilan
bitler ile yazilir. En ¢ok kullanilan reset ise 4. pinde bulunan MCLR (Normal Caligma
Esnasinda Resetleme) dir [13].

d) Giris/Cikis (I/0O) Portlari: PIC 16F628A’nin RAO-RA7 ile RBO-RB7 pinleri giris
¢ikis (I/O) portlaridir. Bu portlar sayesinde PIC igerisinde ¢alisan programlara komut yani
yapacagi igler taginmaktadir.

Eklerde verilen Ek Tablo 3.1 ile Ek Tablo 3.2’de giris ¢ikis portlarinin uglart ve
kullanimlar1 gésterilmistir [12,13].
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3.3.2. L293D Siiriicii Entegresi

H-K&prii motor siirlicii devresidir. Mikroislemcinin 4 pini ile yiiksek akim ¢ekebilen
motorlarin kullanilmasina imkan saglayan bir motor siirme yontemidir.

DC Motorun uglarint bir gerilim kaynagina baglarsak, motor bir yonde donmeye
baslar, DC Motorun uglarini gerilim kaynagina ters olarak bagladigimizda ise motorun ters
yonde hareket ettigini goriiriiz. DC Motorun yon kontroliinii saglayabilmek i¢cin H-K&prii
denilen bir yontem gelistirilmistir. H-K6prii genel olarak 4 adet transistor, diyot ya da
MOSFET ile ger¢eklestirilen motorun iki yonlii donebilmesini saglayan bir yontemdir.

Sekil 3.10°’da L293D bacak baglantilar1 gosterilmektedir. Enable 1 ve Enable 2
bacaklar1 hangi giris ve ¢ikisin kullanilacagini belirleyen bacaklardir. Sadece 1 motor
kullanilacaksa Enable 1, 5 V’a baglanir. Enable 2, 0 V’a ¢ekilir. 2 motor kullanilacaksa bu
2 giris de 5 Volta baglanir. Ayrica motorun hiz kontrolii de yapilmak isteniyorsa Enable
bacaklarina PWM sinyali uygulanir ve bu sinyalin degistirilmesiyle motorun hiz kontrolii
yapilir. Input 1 ve Input 2 bacaklar1 1. motorun yon kontrolii i¢in kullanilir. Input 1=5V,
Input 2=0V yapildiginda motor ileri, ters durumda geri dogru doner. Ayni durum Input 3
ve 4 i¢in de gecerlidir. Output bacaklar1 motorlara baglanir. Output 1 ve 2 birinci motora, 3
ve 4 ikinci motora baglanir. Vss bacagi entegrenin besleme bacagidir ve 5 V’ a baglanir.
GND bacaklar1 topraga cekilir. Vs bacagi ise motorlarin beslemesidir. Motor hangi
gerilimde ¢alistirilacaksa o gerilim Vs bacagina uygulanir. Bu deger entegrenin yapisindan

dolay1 5V ile 36V arasinda olmalidir [14,17,20].

1,2EN [] 1 % 16{] Ve
1A ] 2 15]] 4A
1Y ] 3 14]] 4Y

HEAT SINK AND {[ 4 13]] } HEAT SINK AND
GROUND 5 12]] GROUND

2y [} 6 1] 3y
2A[} 7 10f] 3A

Ve [ 8 9 ] 3,4EN

Sekil 3.10. L293D entegresi
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3.3.3. LM2940 Entegresi

Gerilim regiilatoriidiir. 26V a kadar DC gerilimi 5V a ¢evirir. Lineer bir gii¢
kaynagidir. Yani gerilimi 5V’a diisiiriirken disar1 1s1 agiga ¢ikarir. Sogutucu baglandigi
taktirde 1A kadar akim cekilebilir. Sekil 3.11°de devreye baglanma sekli gosterilmistir
[18].

Vin
UNREGULATED
INFUT

c1*

AT uF

Vour
REGULATED
ouTPUT

Cour™*

I -

Sekil 3.11. LM2940 entegresinin baglanma sekli

3.3.4. PT2272 Entegresi

RF projelerinde kullanilan bir ¢6ziicli entegresidir. 2 ya da 4 ¢ikis1 vardir ve girige
uygulanan sifrelenmis sinyali data portlarindan ¢ikartir. Kablolu ya da kablosuz iletisim

projelerinde kullanilabilir [19].

3.3.5. ARX-34S RF Alic1 Entegresi

ARX-34 ASK 434MHZ bir alic1 devresidir. Udea firmasi tarafindan iiretilmektedir.
ASK alic1 demek Amplitute Shift Key yani AM radyo dalgalar1 gibi genlik modulasyonu
yapar. FM gibi frekans modiilasyonu yapmaz. Gorevi haberlesme {initesinden aldig:
komutlar1 PIC 16F628A iletmektedir [15,20]. Sekil 3.12’de ARX-34S RF alic1 entegresi

goriilmektedir.
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Sekil 3.12. ARX-34S RF alic1 entegresi

ARX-34S RF Alic1 Entegresinin pinlerinin gorevleri Tablo 3.3’ te verilmistir.

Tablo 3.1. ARX-34S RF alic1 entegresinin pinlerinin gorevleri

Pin No | Pinad1 | I/O | Agiklama

1 ANT I | 50 Ohm empedans Anten baglant1 noktasi.

GND - | Kontrol kartinizin toprak hattina baglanir.

2

3 Vee - | +5VDC besleme terminali
4 AOUT O | ANALOG OUTPUT

5 DOUT O | DIGITAL OUTPUT

3.4. 801CWA Web Kamerasi

RF Robot Kitinin iizerinde bulunan web cam ile alinan goriintii bilgisayara TV karti
aracilif ile aktarilir. Web camin teknik 6zelikleri ise 1.2 GHz yiiksek frekans hassasiyeti,
380 TV line renkli yiiksek ¢oziiniirlilk, Ac¢ik alanda 250 m, kapali alanda 100 m kablosuz
goriintli aktarim mesafesi, karanlik odalar i¢in infrared aydinlatma sensorleri, gévdeye
monteli mikrofon ile sesli ¢ekim, ses sinyallerini almak i¢in alicidda Audio c¢ikisi, TV

system PAL/CCIR NTSC, EIA goriintii yavaglatmasi veya kayb1 yoktur [21].
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4. HABERLESME UNITESI

Bu boliimde haberlesme {initesinin ¢alisma mantigi, haberlesme kart1 ve haberlesme

kartin1 olusturan elamanlar hakkinda bilgi verilmektedir.
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Sekil 4.1. Haberlesme iinitesinin devresi

4.1. Haberlesme Unitesinin Devre Semasi ve Cahsma Mantig

Haberlesme {iinitesinin Sekil 4.1 de verilen devresinin tizerindeki bloklarin ¢alisma
prensibi asagida tek tek agiklanmustir.

a) Sekil 4.2° de haberlesme iinitesi devresinde kullanilan regiilator blogu verilmistir.
Devrede 1 adet 5 Volt regiilatér bulunmaktadir. 5V'luk regiilatoér devrede kullanilan dijital

RF verici kisimlarini beslemek i¢in kullanilmigtir.
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== 4TuF 10F
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Sekil 4.2. Regiilator blogu
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b) Sekil 4.3° de haberlesme iinitesi devresinde kullanilan PT2262 blogu verilmistir.
Bu blokta, RF Robot Kitinde kullanilan RF decoder entegresi kullanilmistir. Bu entegrede
alicida oldugu gibi Adress pinleri ile sifrelenmistir. Bu devrede sadece A4 pini topraga
cekilerek sifrelenmigtir. OSC pinleri yine encoder entegresinde oldugu gibi osilator giris
pinlerinidir. Bu pinlere osilator gorevi gérmesi i¢in bir direng¢ baglanmistir. DO - D1 - D2 -
D3 pinleri giris pinleridir. Paralel porttan gelen data bu pinlere baglanmistir. Bostayken

salinim yapmamasi i¢in bu pinler de 10KQ’luk direngle topraga cekilmistir.
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X " pors |17 K— B2 IE RFIN
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5 A4 IE | —7—{ @D = T=
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ss ARD3 - —1+—+
1 PT2262 @D
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D2_CNTROL
D1_CHNIROL
DO CNTROL

Sekil 4.3. PT2262 blogu

¢) Sekil 4.4’ de haberlesme tinitesi devresinde kullanilan ULN2803 blogu verilmistir.
ULN 2803 entegresi ise Darlington entegresidir.

ULN2803 D3_CNTROL|

D1

N1 0OUT1
2 ouUT2
IN3 OUT3
N4  OUT4
5 OUTS
ING OUTSE
7 OUTT7
Mg OUTE
GND  CFM

ANTENMA

LR S LER )

g

Sekil 4.4. ULN2803 blogu
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Bunu kullanmamizin amaci , hem bilgisayar paralel portunu izole ederek dis etken ya
da devreden kapacag sinyallerle bozulmasini 6nlemek hem de Paralel porttan ¢ikan Logic
1 sinyalini invert edip Logic 0’ a dontistlirerek PT2262” ye bagli PNP transistorlar1 kontrol
etmek i¢in kullanilmistir.

d) Sekil 4.5’ de haberlesme iinitesinin devresinde kullanilan RF verici blogu
verilmistir. RF verici devresi, bilgisayarin paralel portundan verilen komutlari robot kitinde

bulunan RF alic1 devresine iletir.

RF VERICI
2 Al
TR ~7
L
—! |=
L
[ = |
o
q:-m::u|—_ 1T
RF_IN
VCC_ENABLE 17.2Cm
Sekil 4.5. RF verici blogu

e) Sekil 4.6° da haberlesme iinitesinde kullanilan video alici blogu
gosterilmigtir. Kamera kismi, kablosuz 1.2 GHZ frekansinda yayin yapan kamera kitidir.
Bununla robot kiti ilizerinde bulunan web camde alinan goriintii TV kart1 aracilig ile

bilgisayara aktarilir.

VIDEO ALICI
1c4
wv—— pc v ANT
@Dl—2 | e VIDEO_OUT |—3
VIDEC_ATICT

Sekil 4.6. Video alic1 blogu
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f) Haberlesme iinitesin bilgisayarla iletisimin yapilmasi i¢in paralel port konektor
kullanilmigtir. 25 Pinin ilk 8 pini data hatlar1 ve son 8 pini ise topraktir. Geri kalan pinler
yazicl hazir yazici beklemede vb amagli kullanilan pinlerdir.
Bu projede sadece ilk 4 data pini kullanilmigtir.

Yukarida anlatilan haberlesme {initesinin ¢aligma mantig1 ise bilgisayarin paralel
portunda aldig1 bilgiyi haberlesme kart1 sayesinde RF robot kiti {izerinde bulunan kontrol
kartina ileterek robotun hareketini saglamak ve RF robot kitinin {izerinde bulunan web
camde almis oldugu goriintiiyli haberlesme iinitesinde bulunan kamera kiti ile bilgisayar

aktarmaktadir.

4.2. Haberlesme Karti

Haberlesme {initesi biinyesinde bulunan haberlesme kart1 RF sayesinde bilgisayarin

paralel portundan aldig1 veriyi robot kitine iletir.

4.2.1. RF Tletisim

Kablosuz iletisim, iki nokta arasindaki herhangi bir verinin arada herhangi bir kablo
olmadan tasinmasidir. RF kablosuz iletisimde, radyo sinyallerini kullanir. Kablosuz
iletisimin mesafesi kullanilan kitlerin 6zelliklerine gore degismektedir. Tasarlanan robot
kitinde kiigiik kit kullanildigindan etki alan1 10-100 metre arasinda degismektedir. Iletisim
yapildiginda gonderilen veri sifrelenerek yollanir. Bu sayede ayni frekansi kullanan bagka
veriler ile karigsmasi Onlenir. Sifreleme islemi ise tasarlanan siteme gore farklilik gosterir.

En ¢ok, sisteme eklenen encoder-decoder ile yapilmaktadir [20].

4.2.1.1. RF iletisim Protokolii

[letisim yapildiginda gonderilen sinyalin basina bir sinyal eklenir. Buna baslik sinyali
denir. Boylece karsi taraftaki alic1 ilk 6nce gelen bilginin baglik kismina bakar. Eger alici
baslik, sinyalin 6zelliklerine uygunsa bilginin diger kalan kismini alir. Baslik sinyali 4 msn

yiiksek ve 2 msn diisiik sinyalden olusur [20].
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Sekil 4.7. RF iletisimde baslik sinyali

4.2.2. Haberlesme Karti Devre Elemanlar1 ve Aciklamalarn

Bu kisimda haberlesme iinitesinde bulunan haberlesme kartinin kullanilan devre

elemanlar1 detayl bir sekilde anlatilmaktadir.

4.2.2.1. ATX-34S RF Verici Entegresi

UDEA Elektronik tarafindan tiretilen 433.92 Mhz frekansinda ISM bandinda ¢alisan
verici RF entegresidir. Haberlesme {initesindeki gorevi bilgisayarin paralel portundan
alinan veriyi robot kiti lizerinde bulunan kontrol kartina iletmektir [16,20]. Sekil 4.8 te

ATX-34S RF verici entegresi ve uclart gosterilmektedir. Tablo 4.1 de ise ATX-34S RF

verici entegresinin pinlerinin gérevleri verilmistir.
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Sekil 4.8. ATX-34S RF verici entegresi
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Tablo 4.1. ATX-34S RF verici entegresinin pinlerinin gorevleri

PinNo | Pin Adi | I/O | Agiklama
1 GND - | Haberlesme kartinin toprak hattina baglayiniz.
2 ANT O | 50 Ohm empedans anten baglantinoktasi.
3 GND - Haberlesme kartinizin toprak hattina baglayiniz.
4 DIN I | DIGITAL INPUT
5 Vee | ¥5V DC besleme terminali

4.2.2.2. LM2937 Entegresi

Voltaj regiilatoriidiir. 26V’a kadar DC gerilimi 3.3V’a ¢evirir. Lineer bir gii¢
kaynagidir. Yani gerilimi 3.3V a diisiirtirken disar1 1s1 agiga ¢ikarir. Sogutucu baglandigi
takdirde 500mA kadar akim cekilebilir. Tipik uygulama devresi ile genel sekli Sekil 4.9” ta
gosterilmistir [22].
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Sekil 4.9. Tipik uygulama devresi ile genel sekli

4.2.2.3. BC327 Transistoru

NPN bir transistordur. Devrede dijital switch olarak kullanilmistir. Baz ucuna Logic
0 sinyali geldiginde emiletdr ucundan kollektdr ucuna dogru akim akar. Baz ucu Logic 1

durumunda ise transistor tikamadadir [23].
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4.2.2.4. ULN2803 Entegresi

Darlington transistordur. Diigiik akimlar ile yiiksek akim g¢eken cihazlar1 kontrol

etmek i¢in kullanilir. Darlington array seklinde aratilarak daha ¢ok bilgiye ulasilabilir.
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Sekil 4.10. ULN2803 entegresi

ULN2803 icinde 8 adet npn transistor ve bunlara bagl diyotlar vardir. Yiiksek akim
ve gerilim siirmek i¢in kullanilan entegre Darlington tipi bit yapidadir. Girise uygulanan
“lojik 17 seviyeli isaret ¢ikis1 “lojik 0” yapar. Proje kapsaminda kullanilan lazer led’in +
ucu +9 V’a, - ucu ise ULN2803’iin ¢ikisina baglanir. PIC’ten gelen sinyal ile ULN2803
girisine uygulanan 5 V g¢ikisa 0 V olarak verilir ve bodylece lazer led yakilir [24].
Entegrenin ayrintili yapis1 Sekil 4.10° dadir.

4.2.2.5. PT2262 Entegresi

RF projelerinde kullanilan bir encoder entegresidir. 4 ya da 6 kadar girisi vardir,
girise uygulanan sinyali sifrelenmis bir sekilde ¢ikis pininden logic data olarak cikarir,

kablolu ya da kablosuz iletisim projelerinde kullanilabilir [25].
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5. SUNUCU- iISTEMCI HABERLESME YAZILIMLARI

Bu boéliimde robot kitinin hareketini saglayan, robot kiti iizerindeki goriintiiyli almay1
saglayan sunucu-istemci tarafli calisan haberlesme yazilimlar1 ayrintili bir sekilde
anlatilmigtir. Haberlesme yazilimi Visual Basic’ te tasarlanmistir. Hem uygulanma
acisindan iglevlerinin ¢ok olmasi hem de bu tezden yararlanacak kisilerin yazilimi kolayca
anlamasi icin segilmistir. Program sunucu ve istemci programi olmak iizere iki ayr
programdan olusmaktadir. Istenildigi takdirde okuyucu aym bilgisayarda kullanabilecegi
gibi bagka bilgisayarlara kurarak da rahat¢a kullanabilir.

Programin kisimlarina ge¢gmeden Once bilgisayarlar arasi iletisimin nasil oldugu
aciklanmistir. Boylece okuyucunun internetteki iki bilgisayar arasindaki baglantinin nasil

oldugunu kolayca kavrayacag diisiiniilmektedir.

5.1. Bilgisayarlar Arasi iletisim

Bilgisayarlarin birbirleriyle haberlesmeleri, birbirlerine veri aktarmalari i¢in bir veri
iletim ortami kullanilarak aralarinda kurulan baglantiyla olusturulan yapi, ag olarak
isimlendirilir [26].

Aglar biiytikliiklerine gore temelde LAN ve WAN olmak {iizere ikiye ayrilirlar. Bir
bina icindeki bilgisayarlarin baglanmasiyla veya mesela bir iiniversite kampiisiinde yan
yana yer alan binalardaki bilgisayarlarin baglanmasiyla olusturulan aglar yerel alan aglari
(LAN= Local Area Networks) olarak isimlendirilir. Cografi olarak birbirinden uzak
bilgisayarlarin baglanmasiyla olusturulan aglar ise genis alan aglar1 (WAN= Wide Area
Networks) olarak adlandirilir [26].

Yerel aglarin en biiylik faydasi yazilim ve donanim kaynaklarinin ag kullanicilar
tarafindan ortak kullanilmasina izin vermesidir. Bu kaynaklara yazicilar, sabit diskler, CD
stiriictiler, kelime islemci, tablolama, veri taban1 programlar1 6rnek verilebilir [26].

Ag iizerinde bilgisayarlarin nasil yapilandirildigina ve bilgilere nasil erisildigine gore
aglar ikiye ayrilir [27]:

-Peer-to-peer Network (esler arasi)

-Server-Based (client/server) Network



Esler-aras1 (peer-to-peer) aglarda genellikle sinirli sayida PC birbirine baghdir. Bu
bilgisayarlar diizey olarak aynidir. Yani ig¢lerinden birinin ana bilgisayar olarak
kullanilmast s6z konusu degildir. Bir baglant1 araciligiyla isteyen kullanicilar birbirleriyle
iletisim kurar ya da dosya aligverisi yapabilirler. Sekil 5.1” de Peer-To-Peer (Esler Arasi)
Network gosterilmektedir [27].

Sekil 5.1. Peer-To-Peer (esler aras1) network

Server-based (sunucu/istemci) aglarda bir ana bilgisayar vardir. Buna ana makine
(dedicated server) denir. Ana makine iizerinde ag yonetimi yapilir. Ayrica aga girecek
(login) ya da baglanacak herkes bu ana makine iizerinde yer alan kullanic1 hesaplarina gore
kontrol edilerek baglanti1 gerceklestirilir. Boylece kullanici ve dosya temelinde giivenlik
saglanmig olur. Bunun disinda kullanicinin girisinde kimlik bilgilerinin kontrolii
(authentication) islemi yapilmis olur [27]. Sekil 5.2° de Server-Based (sunucu tabanli)

network gosterilmektedir.
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Sekil 5.2. Server-Based (sunucu tabanli) network

5.1.1. Katmanlar ve Standartlar

Bilgisayar aglar1 konusunda ozellikle farkli sirketler tarafindan {iretilen cihazlar
arasinda uyumluluk saglamak i¢in standartlar gelistirilmistir. Cesitli standartlar arasinda en
onemlileri IEEE 802 komitesi tarafindan gelistirilenler, Uluslararas1 Standartlar
Organizasyonuna bagli (ISO) Acik Sistem Baglantilar1 (Open System InterConnection-
OSI) komitesi tarafindan gelistirilen OSI referans modeli, IBM'in SNA standart1 ve
baslangict  “Amerikan Savunma Bakanligi”nin ¢aligmalarina dayanan TCP/IP
protokoliidiir. IPX, XNS, NetBIOS ve NetBEUI yine baska kurumlar veya sirketler
tarafindan gelistirilen protokollerdir [28].

IEEE 802 nin alt komitesi olan IEEE 802.3 komitesi kendi ismiyle baglayan IEEE
802.3:CSMA/CD Baseband Bus standartin1 gelistirmistir. Bu standart Ethernet standarti
olarak bilinir ve bus topolojili olan Ethernet aglarda cihazlarin veri iletimini nasil
yapacagini belirtir. Benzer bir sekilde Token Ring Aglar i¢in IEEE 802.5; Token Passing
Ring Standart1 IEEE 802.5 komitesi tarafindan olusturulmustur [28].

Farkli bilgisayar sistemlerinin birbirleri ile iletisimini bir standarda oturtmak
amaciyla Uluslararasi Standartlar Organizasyonu (ISO) tarafindan Ac¢ik Sistem Baglantilari
(OSI) referans modeli 1984 yilinda ortaya cikartilmistir. OSI referans modelinde, iki
bilgisayar sistemi arasinda yapilacak olan iletisim problemini ¢6zmek i¢in 7 katmanl bir
ag sistemi Onerilmistir. Tablo 5.1° de OSI katmanlar1 gosterilmektedir. Bu katmanlarin en
iistlinde goriintii ya da yazi seklinde yola ¢ikan bilgi en altta aglarda iletilebilecek elektrik

sinyallerine yani 0 ve 1’ lere dontisiir.
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Tablo 5.1. OSI katmanlari ve islevleri

No | Katman

Islevi

7 | Application

Kullanici uygulamalarina servis saglar.

6 Presentation

Kullanic1 uygulamast ic¢in verinin doniisiimiinii saglar. Veriyi
yeniden diizenler.

5 Session

Sistemler arasindaki iletigimi saglar.

4 | Transport

Temel network baglantis1 saglayan 1 ve 3. katman ile uygulama
iletisimini saglayan 5 ve 7. iist ii¢c katman arasindaki bu katman bu
boliimleri birbirinden ayirir.

3 | Network Network  baglantisin1  diizenlemek, devam  ettirmek ve
sonlandirmaktan sorumlu.
Data Link | Fiziksel baglantiy1 saglar. Veri frame'lerini diizenler.
1 | Physical Veri iletimi ortami diizeyinde verilerin elektrik sinyalleri olarak

iletimini saglar.

5.1.2. Katmanlar (Layer)

OSI modelinde iletisim problemi yedi katman ile ¢oziilmiis. Iki bilgisayar sisteminin

birbiriyle iletisim kurabilmesi i¢in Once uygulama programi, sistemin 7. katmaniyla

iletisime geger. Bu katman 6. katmanla ve bdylece ilerler. Ardindan iletisim network

hattina oradan da diger sistemin 1. katmanina gecger. Buradan diger katmanlara yiikselir

[29].

Biitiin LAN'lardaki teknolojinin anlasilmasi i¢in OSI katman olarak adlandirilan yedi

katmanli modeli anlagilmasi gerekir. OSI modeli modiiler bir mimariye dayanir. Her

katmanda belli bir is yapilarak bir sonraki katmana gegcilir. Sekil 5.3’ te Ag lizerinde iki

bilgisayarin iletisimi gosterilmektedir.
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Sekil 5.3. Network iizerinde iki bilgisayarin iletisimi

OSI modeli donanim birimleri bakimindan bir ayrim goézetmez. Fiziksel katman
baglantiy1 gerceklestirmek i¢in gerekli her bilesenle uyum iginde ¢alisir. Bu bilesenler
fiziksel medyanin yani sira “hub”lar, “network adaptorleri” gibi bilesenlerdir.

Bir OSI katmani iletisim servisini tanimlar. Katman iizerinde iletisimin kurallari
protokoller ile diizenlenir. Bir protokol verinin iletimini saglar.

Katmanli model islemlerin farkli teknolojilerle yapilmasini saglar. Ornegin farkli
kablolama yontemlerinin kullanilmasinin ardindan {ist katmanlardaki islemler aynen
devam edebilir. Her bir katman bir 6nceki ya da bir sonraki islemden haberdardir.

OSI referans modelindeki katmanlar ve gorevleri kisaca soyledir [26]:

a) Fiziksel Katman (Physical Katman): Veri iletiminin hangi araglarla yapilacagim
belirten katmandir. Kablo tiirleri elektrik ve frekans ayarlar1 bu katmanda yer alir.

b) Veri Iletim Katmani (Data Link Katman): Kurulan baglantilarda akis kontrolii,
hata diizeltme ve dogru mesaj sinirlamasinin yapilmasit bu katmanin gorevlerindendir.

Kopriiler bu katmanda calisir.

29



c¢) Ag Katmami (Network Katman): Baglantiy1 saglayan ve ulasilmak istenen
bilgisayara giden yolu bulan katmandir. Y6nlendirme protokolleri bu katmanda c¢aligir.

d) Tasima Katmani (Transport Katman): Bu katman, gelen bilgilerin dogrulugunu
kontrol eder. Bilginin taginmasi esnasinda olusan hatalar1 yakalar ve bunlar1 diizeltmek i¢in
calisir.

e) Oturum Katmam (Session Katman): Iki bilgisayar iizerindeki uygulamalarin
birbirini fark ettigi katmandir.

f) Sunum Katmani (Presentation Katman): Gelen paketler bilgi haline doniistiiriiliir.
Bilginin karakter set ¢cevrimi veya degistirilmesi, sifreleme, sikistirma vs. girisimlerini bu
katman yapar.

g) Uygulama Katmani1 (Application Katman): Kullaniciya en yakin olan katmandir.

Kelime islemci, tablolama, veri tabani programlar gibi uygulamalar bu katmanda calisir.

5.1.3. Network Protokolleri

Protokoller iletisimin kurallaridir. Bir network'taki iletisim kurallar1 protokoller
tarafindan diizenlenir. Diger bir deyisle bilgisayarlar aym1 ya da uyumlu protokolleri
kullantyorlarsa birbirleriyle iletisim kurabilirler.  Cok sayida protokol vardir. Ancak her
birinin degisik amaglart vardir. OSI modeline gore veri iletiminde birgok protokol birlikte
calisir. Bu bilesime protokol kiimesi (protocol stack) denir. Bdylece bir protokol
kiimesinde farkli protokoller bulunabilir [29].0SI katmani protokoliin fonksiyonunu da
belirler. Ornegin bir protokol fiziksel katmanda galistyorsa onun gérevi verinin kablo ile
iki network karti1 arasinda iletimidir.

a) Standart Protokol Kiimeleri (Stacks): Network diinyasinda belli protokol kiimeleri
standart hale gelmistir. Bunlar [29]:

OSI protokol kiimesi:

-IBM System Network Architecture (SNA)

-Digital DECnet

-Novell Netware

-Apple AppleTalk

-TCP/IP

b) Protokol Tiirleri: Protokollerin tiirleri degisik sekillerde tanimlanabilir: Agik
protokoller ve firmaya bagli olan protokoller olmak tizere. Ac¢ik protokoller TCP/IP gibi
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herhangi bir firma tarafindan degil de genis topluluklarin olusturduklar1 komiteler
tarafindan yonetilirler. Bu protokoller diger protokollerle uyumlu calisirlar. Firma
protokolleri ise bir firma tarafindan ozellikle kendi isletim sistemi ve iiriinleri igin
tasarlanmis protokollerdir. Ornegin Novell'in IPX/SXP ve Banyan firmasmin protokolleri
bu sinifa girer [26].

¢) OSI Modeli Ve Protokol Kiimeleri: OSI modeli ¢ok katmanli bir iletisim modelini
kullanmaktadir. Gergekte katmanlara ayrilmis bir dizi protokol networku gerceklestirir.
Katmanlara ayrilmis protokollere ise protokol kiimesi denir. Kiime i¢indeki protokoller
iletisimdeki paketleme, gonderme ve alma gibi iglemleri yerine getirirler [26]. Sekil 5.4

OSI Modeli Protokol Kiimeleri gosterilmektedir.

| fpplization

| Fresant siom Uygalama Kumes

| Traspot Gonderme Kamast

| Sessiom |

| S

Fleturorl Fiifes

Diata Ll

| Plysicial |

Sekil 5.4. OSI modeli protokol kiimeleri

Uygulama kiimesinde uygulamadan-uygulamaya verilerin iletimini saglar. Ornegin
SMTP protokolii. Gonderme kiimesinde ise bilgisayarlar arasindaki iletisim oturumunu
baslatir ve giivenilir bir sekilde verilerin gonderilmesine zemin hazirlar.

Network kiimesinde ise baglanti servislerini olusturur. Bu protokoller adresleme ve
yonlendirme (routing) bilgilerini islerler.Protokollerin gorevi iki bilgisayar arasindaki
iletisim kurallarin1 diizenlemek ve verilerin gonderilmesini saglamaktir. Bu anlamda OSI
modeli i¢indeki yedi katmandaki gorevleri yerine getirmek icin gereken protokoller
katmani ti¢ boliimden olusur [26]:

-Application (uygulama)

-Transport (gonderme)

-Network
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Application protokolleri OSI ~ Application katmaninda c¢alisir. Bu protokol
uygulamadan uygulamaya verilerin iletimini saglar. Ornegin SMTP protokolii. Bu alanda
yaygin olarak kullanilan protokoller sunlardir:

1) Uygulama Protokolleri [26]:

-APPC (Advanced Program-to-Program Communication).

-FTAM (File Transfer and Management).

-X.400 (e-mail i¢in CCITT protokolii).

-X.500 (dosya ve dizin servisi i¢in CCITT protokolii)

-SMTP (Simple Mail Transfer Protocol) Internette kullanilan bir e-mail protokolii.

-FTP (File Transfer Protocol): Internette kullanilan bir protokol.

-SNMP (Simple Network Management Protocol) Networku izlemek i¢in bir
protokol.

-Telnet: Internette erisim ve islem igin bir protokol.

-Microsoft SMB (Server Message Block): Istemci arabirimi.

-NCP (Novell Core Protocol): Istemci arabirimi.

-AppleTalk ve Apple Share: Apple'in network protokolii kiimesi.

-AFB (AppleTalk Filing Protocol): Uzak dosya erisimi i¢in Apple'in bir protokolii.

-DAP (Data Access Protocol): DECnet erigim protokolii.

2) Gonderme (iletme) Protokolleri [26]:

Gonderme protokolleri ise bilgisayarlar arasindaki iletisim oturumunu baslatir ve
giivenilir bir sekilde verilerin gonderilmesine zemin hazirlar. Yaygin kullanilan veri
gonderim protokolii TCP'dir. Yaygin kullanilan iletim protokolleri sunlardir:

-TCP

-SPX (IPX/SPX)

-NWIlink (Novell'in IPX/SPX protokoliiniin Microsoft tarafindan gelistirilmisi)

-NetBEUI

-ATP

3) Network Protokolleri [26]:

Network protokolleri ise baglanti servislerini olusturur. Bu protokoller adresleme ve
yonlendirme (routing) bilgilerini islerler. Bu protokoller ayrica Ethernet ve Token Ring
olmak iizere network ortamlarinda iletisimin kurallarini da tanimlarlar. Yaygin olarak

kullanilan network protokolleri sunlardir:
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-IP (Internet Protocol)

-IPX (Internetwork Packet Exchange)
-NWLink

-NetBEUI

-DDP (Datagram Delivery Protocol)

5.1.4. TCP/IP Protokolii

TCP/IP, endiistri standardi olan bir protokoldiir. Biitiin networkler igin
gelistirilmistir. TCP/IP protokoliiniin A.B.D Savunma Bakanlig1 projesi olarak 1970'lerde
temelleri atilmigtir. U.S. Department of Defense Advanced Research Projects Agency
(DARPA) projesi daha sonra ARPANET olarak kullanilmaya baglanmistir. ARPANET ad1
verilen proje Universite ve kamu kuruluslarin1 birbirine baglamay1 saglayacak bir ag
gelistirme amacini tagimaktaydi [29].

TCP/IP, DARPA'nin farkli bilgisayarlar arasinda iletisim kurulmasi gerektiginde
gelistirilmistir. O giinlerde bu olduk¢a zor bir gorevdi. TCP/IP igletim sistemi ve
bilgisayardan bagimsiz olarak bilgisayarlarin iletisim kurmasini planlamasti.

O zamanlarin TCP/IP standartlar1 ve amaclar1 DoD (Department of Defence) olarak
anilir. Ardindan yapilan gelismeler IAB (Internet Activities Board) adi verilen gruplar
tarafindan yapilmaktadir. TCP/IP asagidaki nedenlere gore cok tercih edilmektedir [29].

-Ureticiden bagimsiz olmast.

-Degisik 6lcekli bilgisayarlar1 birbirine baglayabilmesi.

-Farkl1 isletim sistemleri arasinda veri aligverisi i¢in kullanilabilmesi.

-UNIX sistemleriyle tam uyumluluk.

-Birgok firma tarafindan birinci protokol olarak taninmasi ve kullanilmas.

-Internet lizerinde kullanilmasi.

-Y6nlendirilebilir (routable) protokol olmast.

-Yaygin bir adresleme semasina sahip olmasi,
ve daha sayabilecegimiz onlarca 6zellik TCP/IP'nin yaygin olarak kullanilmasini saglar.

TCP/IP 4 katmandan olugmaktadir. Sekil 5.5’te TCP/IP katmanlar1 gosterilmistir.
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Sekil 5.5. TCP/IP katmanlari

Bunlar: Uygulama katmani, Nakil Katmani, Inertnet Katmani, Ag Girig Katmanidir.

a) Uygulama katmani: Gonderilecek datanin ortak bir formata doniistiiriilmesi ve
gonderilecek bilgisayar ile sanal ortamda baglanti olusturulmast ve yonetilmesinden
sorumludur.Bu katmanda dosya transfer protokolleri, uzaktan erisim protokolleri, ag
yonetim protokolii ve etki alan1 adl1 yonetim protokolii calismaktadir [26].

1- NETBIOS: Sadece windows temelli bilgisayarlarda kullanilabilen programlardir.
Ornegin NET USE e: \\195.176.122.6\C gibi. Windows isletim sistemli bir bilgisayardan
bir digerine baglant1 kurulur.

2- Sockets: TCP/IP'yi kullanarak c¢alisan veri iletisim programlaridir. Ornegin
TRACEROUTE.

Soket programi yaziyorsaniz kullanacaginiz 3 deger vardir:

1- Veri gonderilecek bilgisayarin IP adresi.

2- Nasil iletilecegi (TCP / UDP)

3- Gonderilecek port.

Veri gonderecegimiz/alacagimiz bilgisayarin IP adresini bilmemiz yeterli degildir.
Birbirinden bagimsiz tiim verilerin diizenle iletilebilmesi i¢in portlar1 da kullanmak
zorundayiz. Ornegin aym anda hem web'de dolasiyor, hem program indiriyor, hem
maillerinizi aliyor hem de bir arkadasiniza program génderiyor olabilirsiniz. Iste biitiin bu
islemlerin ayn1 anda ve problemsiz isleyebilmesi i¢in portlar1 kullanmak zorundasiniz.
Portlar standarttir. Daha 6nceden hangi islemler i¢in kullanilacaklari belirlenmistir.

b) Nakil Katmani: Datanin giivenilir bir sekilde yollanmasinda sorumlu olan
katmandir. Bu katmanda iki tane farkli protokol ¢esidi vardir. Bunlar: “Baglanti-Odakl1”

ve “Baglantisiz”dir.
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Bilgisayarlarin iletisim saglayabilmesi i¢in kullanilan protokollerdir. 2 adettir [26]:

1- TCP: Giivenli veri aligverisi saglar. Gonderici bilgisayar veriyi gonderir, bir de
kontrol mesaji gonderip verinin yerine ulasip ulagsmadigini anlar. Eger veri yerine
ulagsmamigsa yeniden gonderir. (Bir exe dosyasinin iletimini diisiiniin. 1 byte'in dahi eksik
gitmesi halinde program ¢alismayacaktir. Bu gibi durumlarda TCP tercih edilir).

2- UDP: Hizli ancak giivensiz bir iletisim protokoliidiir. Gonderici bilgisayar veriyi
gonderir ancak verinin ulasip ulasmadigini kontrol etmez. Hizin 6nemli oldugu durumlarda
tercih edilir. (Ornegin bir bilgisayar flood yapiyorsaniz verinin dogru gidip gitmediginden
cok verinin ¢abuk gidip gitmedigini hesaplarsiniz).

¢) Internet Katmani: Iletisim kuran iki bilgisayar arasindaki adreslemeyi yapan, data
paketini yollanmasi i¢in en kisa yolu bulan ve olusan hatalarla iletisim yapilmasini
saglayan katmandir.

TCP'den gelen isteklerin paketlere dontistiiriildiigii, yonlendirildigi ve yollandigi
katmandir. 4 alt birimden olusur [26]:

1- ICMP: Paketler halinde kontrol mesajlari gonderilir ve karsiliginda bu veri gitti
gitmedi / dondii donmedi bilgilerini dondiiriir. Bileceginiz iizere "PING" komutunda da
ayni protokol kullanilir.(Internel Command Protocol)

2- IGMP: Gonderilecek verinin nasil gonderilecegine karar verir. (biitiin makinelere,
bir gruba, tek bir bilgisayara veri gonderilebilir)

3- ARP: IP adreslerini MAC adreslerine ¢evirir. (Bu konuyla ilgili eksikleriniz varsa
litfen TCG'nin eski sayilarina bakiniz.)

4- 1P: Olusturulan veri paketlerinin yonlendirilmesi ve adreslenmesi isini yapar.

d) Ag giris katmani: LAN veya WAN teknolojilerinin tiimiiyle uyumlu ¢aligsmaktadir
[26].

5.1.4.1. TCP/IP Mimarisi

TCP/IP, OSI 3 ve 4. katmanda ¢aligan bir protokoldiir. Sekilde 5.6’ da goriildiigl gibi
TCP/IP data link ve fiziksel katmanda bagimsiz olarak ¢alismaktadir [29].
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Sekil 5.6. TCP/IP mimarisi

5.1.4.2. TCP/IP Protokol Kiimesi

TCP/IP protokol kiimesi alt1 ¢ekirdek protokol ve bir dizi yardimer program (utility)
igerir.

Alt1 ¢ekirdek protokol [29]:

-TCP (Transmission Control Protocol)

-UDP (User Datagram Protocol)

-IP (Internet Protocol)

-ICMP (Internet Control Message Protocol)

-IGMP (Internet Group Management Protocol)

-ARP (Address Resolution Protocol)

5.1.4.2.1. TCP (Transmission Control Protocol)

TCP protokolii connection-oriented olarak adlandirilan ve iki bilgisayar arasinda veri
transferi yapilmadan oOnce baglantinin kurulmasi ve veri iletiminin garantili olarak
yapildig1 bir protokoldiir. ~ TCP iletisiminde veri paketleri kullanilir. Ayrica génderen ve
alan uygulamalarinda da port bilgisi eklenir. Port (¢ikis), kaynak ve hedef uygulamanin

iletisimini saglar [27].

36



TCP, giivenilir ve baglant1 (connection-oriented) temelli bir servistir. Baglani temelli
olmas1 baglantinin bilgisayarlar arasinda veri degisiminden 6nce yapilmasi anlamina gelir.
Giivenilir olmasi ise iletimin kontroliiniin yapilmasi ile ilgilidir. Belli araliklarla ACK
bilgisi ile veri gonderimi kontrol edilir.

Ayrica TCP protokoliinde iletisim, taraflarin birbirlerini stirekli kontrol etmesini
gerektirmektedir. Siiphesiz baglantili  protokollerdeki bu kontrol mekanizmasinin
performansa yansimasi olumsuzdur.

TCP/IP, byte tabanli bir protokoldiir. Yani iletilen bilgiler siradan byte’lardan
olugsmaktadir. Gonderen ve alan taraflar herhangi bir byte bilgiyi génderip alabilirler. TCP,
nakil katmanmi oldugundan datay1 parcalayarak ekledigi TCP bashgi ile segmentleri
olusturur [26]. Tablo 5.2° de TCP segment yapis1 verilmektedir.

Tablo 5.2. TCP segment yapisi

Kaynak Port (16 bit) Hedef Port (16 Bit)
Sira Numarasi (32 Bit)
Onay Numarasi (32 Bit)
Baslik (4 Bit) | Reserved (6 Bit) | Kod (6 Bit) Pencere (16 Bit)
Checksum (16 Bit) Urgent (16 Bit)
Secenekler (0 yada 32 Bit)
Data (Degisken)

Yukaridaki tabloyu soyle Ozetleyebiliriz. 1ki bilgisayar arasinda bir data
gonderildiginde datayr gonderen bilgisayardaki ¢alisan uygulama portu “Kaynak Port”tur.
Iletecegi bilgisayarda ¢alisacak uygulamanin portu “Hedef Port’tur. Segmentler
parcalandiktan sonra tekrar birlestirildigi katman “Sira Numaras1”, daha sonra gidecek ilk
datanin bekledigi kisim “Onay Numarast”dir. Baglik bilgisi icerisinde yer alan 32 bitlik
kelimeleri “Baslik uzunlugunu” ifade eder. “Reserved” kurali her zaman “0” degerini alir.
Bir oturumun kurulmasi ve bitirilebilmesi i¢in kullanilan “Kod Bit” fonksiyonudur.
“Pencere”, octet cinsinden gonderici bilgisayarin kabul ettigi pencere biiyiikliigii olarak
tanimlanmaktadir. “Checksum”, CRC header ve data alanlarim1 kontrol eden iletisim
kuralidir. Acil veri sorununu “urgent pointer” belirler. “Secenekler” kurali ise maksimum
TCP segment biiyiikliigiine “0” ile “32” aras1 bir deger atar. Ust katmandan gelen data ise

“Data”da bulunur [26].
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5.1.4.2.2. UDP Protokolii

UDP protokolii de IP protokoliinii kullanir; fakat baglanti kullanimi agisindan
baglantisiz (connectionless) bir iletisim modelini dngoriir. Bu nedenle UDP protokoliinde
istemci-sunucu ayrimi yoktur. Baglantili protokollerin aksine, UDP protokoliinde iletisim
sirasinda herhangi bir kontrol/onay mekanizmasi kullanilmamaktadir. Bu nedenle UDP,
TCP protokoliinden daha az giivenilir fakat daha hizli bir protokol olabilmektedir. Hiz
faktoriindeki artisa ragmen, UDP protokoliinde gonderilen bir bilginin yerine ulasip
ulagmadiginin garanti edilebilmesine imkan yoktur.

UDP, TCP/IP ‘nin aksine mesaj tabanli bir protokoldiir. Yani gonderici tarafin
gonderdigi her bir bilgi toplulugu mesaj benzeri ayr1 bir yapi olusturmaktadir. Ornegin,
gonderici sirastyla 50, 100, 150 byte bilgi gondermis ise alici taraf da bilgiyi aynen bu
miktarlarda alacaktir [26] Tablo 5.3” te UDP header i¢indeki ana alanlar yer almaktadir:

Tablo 5.3. UDP header i¢indeki ana alanlar

Alan Islevi

Source Port (Kaynak Port) Gonderen bilgisayarin UDP portu.

Destination Port (Hedef Port) | Alict bilgisayarin UDP portu.
UDP Checksum UDP header ve UDP datasinin kontrolii i¢in kullanilir.

5.1.4.2.3. IP (Internet Protocol)

Hedef bilgisayarin network {iizerindeki yerini bulur. Paketlerin adreslenmesi ve
network iizerindeki bilgisayarlar arasinda yonlendirilmesini saglar. IP iletimi de UPD gibi
gonderimin garanti edilmedigi connectionless tiirii bir iletisim kurar.

IP, iki bilgisayar (aygit) paketlerin yonlendirilmesini saglayan baglantisiz bir
protokoldiir. Baglantisiz  (connectionless) olmasi oturumun iletisimden &nce
kurulmamasiyla ilgilidir. Bununla birlikte veri iletimindeki basar1 da garantili olmaz.
[letimin garantisi daha iist diizey protokol olan TCP ile saglamir. Bir IP paketi bir IP
Header (baslik bilgisi) ve bir IP payload'tan olusur. Tablo 5. 4’ de IP header paketinin

alanlar1 yer almaktadir [29]:
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Tablo 5.4. IP header paketinin alanlar

IP Header alam Islevi
Kaynak IP Adresi Kaynak verinin IP adresi.
Hedef IP Adresi Gidecegi yerin IP adresi.
Tanimlama Bir spesifik IP datagramini tanimlamak i¢in kullanilir.
Protokol Paketlerin TCP, UDP, ICMP ya da diger protokollerle iletisimi
ile ilgili.
Checksum IP header'in biitiinliigiinii kontrol etmek i¢in kullanilan basit bir

matematiksel hesaplama.

Time-to-Live (TTL) | Datagramin dolagacagi network sayisini belirler. TTL sayesinde

paketlerin siirekli olarak dolagmasi engellenir.

5.1.4.2.4. ARP (Address Resolution Protocol)

Network {izerindeki bilgisayarlarin (host olarak adlandiriyoruz) iletisim kurmak igin
birbirlerinin donanim adreslerini (MAC adresi) bilmeleri gerekir. ARP, broadcast (genel
yayin) temelli ¢calisan aglarda donanim adresini bulmak icin kullanilir [29].

ARP, donanim adresini bulduktan sonra, IP adresini ve donanim adresini ARP cache
olarak adlandirilan bir alanda saklar. Bu bir sonraki istenilen hedef adresinin fiziksel
yerinin kolayca bulunmasini saglar. Bu da ilerideki kisimlarda gelecek olan "Uzak bir IP
adresinin ¢ozlilmesi" kisminda detayli olarak anlatilmistir.

ARP cache i¢inde statik ve dinamik adresler bulunur. Dinamik kayitlar otomatik
olarak eklenir ve silinir. Statik adresler ise bilgisayar restart edilinceye kadar bellekte kalir

[29].

5.1.4.2.4.1. Uzak Bir IP Adresinin Coziilmesi

Eger hedef IP adresi uzaktaki bir networka ait ise, bir ARP broadcast sayesinde
router bulunur ve datagramlar hedef bilgisayarlara (hosts) ulastirilir [29]. Sekil 5.8’te uzak
(remote) ip adreslerinin ¢oziilmesi verilmistir.

Bu islem su sekilde yerine getirilir:
1) Iletisim istegi baslatildiginda, hedef (destination) IP adresi uzak adres (remote

address) olarak tanimlanir.
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2) Belirtilen gateway i¢in bir eslesme bulunmadiginda bir ARP istegi yayinlanir.
ARP istegi hedef host i¢in degil de gateway adresi yapilir.

3) Router'da IP hedef adresinin yerel (local) ya da uzak (remote) oldugunu belirler.
Eger adres yerelse router donanim adresini bulmak i¢in ARP'yi kullanir. Eger adres uzaksa
router kendi routing tablosuna bakar.

4) Hedef bilgisayar (host) istegi aldiktan sonra, bir [CMP yanit1 diizenler. Belirtilen
gateway' in donanim adresi ARP cache i¢inde yoksa, onu saglamak i¢in bir ARP broadcast

kullanilir.

ARP cache
192.168.1.1
Ping 192.165.1.1 > T
ARP cache " " i
192.168.1.1 _5i-?

Sekil 5.7. Uzak (Remote) Ip adreslerinin ¢oziilmesi

5.1.4.2.5. Port ve Soketler

Uygulamalarin birbirleriyle iletisim kurmalart i¢in belli TCP/IP portlar1 kullanilir.
Ornegin FTP Server'lar port 80 kullanarak diger uygulamalarla iletisimde bulunurlar.

TCP/IP protokolii 65536 tane port kullanimina olanak tanir. Standart port numaralari
IANA (Internet Assigned Nimbers Authority) tarafindan saglanir [29]. Tablo 5.5’ te TCP

port numaralar1 verilmistir.
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Tablo 5.5. TCP port numaralari

Port Numarasi Aciklama

1 TCP Multiplexer

20 FTP (data)

21 FTP (control)

23 Telnet

25 SMTP

53 DNS

80 http

103 X.400 Mail Service
102 X.400 Mail Sending
139 NetBIOS Session Service

Soketler ise yine bir network iletisimde kullanilan IP adresi ve port bilgisidir. Bir
uygulama bir uzak uygulamayla iletisim kurmak i¢in bir connectionless (baglanti temelli

olmayan) baglanti kurar. Buna socket denir.

5.1.4.2.6. Broadcast

Network iizerindeki hostlarin (bilgisayarlar ve diger aygitlar) birbirleriyle iletisim
kurmalari i¢in fiziksel adreslerin bilinmesi gerekir. Bu durumda network iizerinde herkese
gidecek bir ARP paketi gonderilecek hostlarin MAC adresleri ve IP adresleri belirlenir[29].

Diger bir deyisle hedef adresinin bilinmedigi ve paketin network {izerinde biitiin

hostlara iletilmesi gerektiginde kullanilan bir adresleme yontemidir.

5.1.4.2.7. Diger Iletisim Protokolleri

TCP/IP protokol kiimesi FTP, Telnet ve SMTP gibi iletisim amacgh kullanilan
protokollere de sahiptir:
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a) FTP: FTP prototokolii iki host arasinda dosya kopyalamay1 saglar. FTP'nin en
onemli o6zelligi bu islemleri farkli donanim ve isletim sistemleri iizerinde
calistirabilmesidir.

FTP (File Transfer Protocol), transport katmaninda ve TCP' yi kullanarak ¢alisir.

FTP kullanima:

1) Bir FTP servisinin baglatilmasi i¢in FTP istemcisi caligtirilir.

2) Karsinda baglanilacak FTP Server'in IP adresi yazilir.

3) Ardindan buraya baglanmak i¢in bir kullanici ad1 (user name) sorulur.

4) Kullanic1 adin1 ve sifresini giren kullanici FTP Server'a baglanir.

NOT: WWW' nin yaygin olmadigi durumlarda FTP ile dosya aligverisi yaygin
yapilmaktaydi. Su anda da Web tarayicilar1 FTP kullanarak dosya indirmeye yardimci
olurlar.

b) TelNet: TelNet, PC'ler iizerinden (onlar1 bir terminal gibi kullanarak) terminal
sunucusu yazilimi ¢alistiran bir Host'a erismeyi saglayan protokoldiir. TelNet ile uzaktaki
sunucuya baglanan kullanici orada bir uygulamayi c¢alistirabilir[29].

Telnet i¢in gerekli yazilimlar:

-Client-TelNet

-Server-TelNet

Client-TelNet yazilim1 kullanicinin  terminalinde ¢alisir. Bu yazilim TelNet
sunucusuyla iletisim kurmay: saglar. iletisim TCP ile yapilir. Server-TelNet ise host
tizerinde ¢aligir ve gelen istekleri karsilar.

c¢) SMTP: Hostlar arasinda mesaj iletisimini saglayan bir uygulama katmani
(application katman) protokoliidiir. SMTP'min ana amaci postalama yapmaktir. Mesajin
diizenlenmesi gibi islemlerle ugragsmaz[29].

SMTP iletisiminde mesaj li¢ asamada Gonderici-SMTP ile Alici-SMTP arasinda
yapilir.

1) Birinci asamada bir TCP baglantist (connection-based) kurulur.

2) Ikinci asamada veri aktarim (data transfer) yapilir.

3) Ugiincii asamada baglant: sona erdilir.
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5.1.5. Ag Yonetimi

Bir ag kurulduktan sonra ag yoneticisinin gorevi agin ¢aligmasin1 kontrol altinda
tutarak devamli hizmette olmasini saglamaktir. Ayrica ag yoneticisi ag iizerinde ¢ikacak
problemlere (mesela cihaz arizalar1) kars1 hazirliklt olmali ve ¢6ziim siiresini kisa tutmak
icin O6nceden tedbir almalidir. Bu amagla ag yoneticisi ag lizerindeki istemci ve veri iletim
performanslarint devamli izlemeli ve problemler iyice kotillesmeden Onlemeye
calismalidir. Ag1 izlemek amaciyla ag yoneticileri, ag yonetim yazilimlarindan
yararlanabilir. Bunlar Sun Net Manager ve HP Openview gibi yazilimlardir. Bu tiir
yazilimlar genelde SNMP (Simple Network Management Protocol) protokoliiniin kullanir.
SNMP UDP ve IP protokollerini kullanir ve bu alanda oldukg¢a popiilerdir.

Iki bilgisayar arasinda veri iletimi yapilmak istendiginde, eger bu bilgisayarlar
birbirine yakin noktalarda, mesela ayn1 odada veya ayni binada, yer aliyorlarsa bu basit bir
kablo baglantisiyla gerceklestirilebilir. Yerel alan aglar1 zaten bu sekilde olusmaktadir.
Fakat s6z konusu iki bilgisayar farkli sehirlerde veya farkl iilkelerde yer aliyorsa, o zaman
aradaki iletisimi saglamak icin basit bir kablo yeterli olmaz. Bu durumda degisik baglanti
tiirleri dikkate almmalidir. Iste bu baglant: tiirleriyle olusturulan aglara genis alan aglari
denir.

Genis alan aglar1 yerel alan aglarinin birbirine baglanmasiyla olusan ag tipleri olarak
da goriilebilir. Gliniimiizde Internet olarak bilinen uluslararasi ag buna en giizel 6rnektir.
Bir kurum kendi agimi kurduktan sonra yapmak istedigi ilk sey Internet' e baglanmaktir.
Bunu da kullanim kapasitesine ve biitcesine gore degisik alternatifler arasinda segim

yaparak gergeklestirir.

5.1.5.1. Veri lletim Sekilleri

Haberlesme bilgi aligverisi olarak diisiiniilebilir. Bunun igin ii¢ sey gereklidir. Bilgiyi
gonderen, alan ve gonderten ortam. Mesela iki insanin konusmasinda biri konusarak bilgiyi
gonderir digeri dinleyerek alir sesler ise hava ortaminda iletilir. Bilgisayarlarda ise veri
haberlesmesi s6z konusudur. Burada veri haberlesmesi aletler arasinda, kodlanmis bilginin
transferidir. Bu kodlama 1 ve 0’lardan olusur ve iletim elektrik sinyalleri seklinde
gerceklesir. Veri iletimi seri ve paralel olmak iizere iki sekilde gerceklesir. Seri iletimde

veriler bit bit tek bir tel {izerinden sirayla iletilir. Paralel iletimde ise her bit ayr bir telden
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ayn1 zamanda iletilir. Bu yiizden paralel iletim daha hizlidir. Bilgisayarin merkezi islem
birimi ile bellegi arasinda veri iletimi paralel yollardan olur. Fakat veri iletim hizinin bu
derece kritik olmadig1 bilgisayar ile diger aletler (klavye, modem, v.s.) arasindaki veri
iletimi seri olarak gerceklesir. Seri iletim de kendi i¢inde asenkron ve senkron olmak iizere
ikiye ayrilir.

a) Asenkron Iletisim: Asenkron iletim, bir karakterin herhangi bir anda iletilebilmesi
demektir. Bu tiir iletim genellikle iletim hizinin saniyede 28800 bit veya daha az oldugu
durumlarda kullanilir. Az ve basit elektrik devre ihtiyaci gerektirmesi ve ucuz olmasi
dolayistyla tercih edilir. Mesela bilgisayar basindaki kullanici klavye kullanarak yazi
yazarken her tusa farkli zaman araliklariyla basar ve basilan tus hakkindaki bilgi yani o
karakter bilgisayara belli bir diizende degil, farkli zaman araliklariyla gonderilir. Asenkron
iletimle gonderilen her karakter dort boliimden olusur. Baslangic biti, veri bitleri, parity
biti ve sonlandirma bitleri, Parity biti her zaman kullanilmaz. Veri bitleri kullanilan
karakter koduna gore 7 veya 8 bittir. Asenkron iletimin kullanimi kolaydir fakat verimli bir
iletim yolu degildir. Ciinkii her gonderilen karakterin basinda ve sonunda ilave bitlerin
kullanilmasini gerektirir.

b)Senkron letisim: Senkron iletimde her karakterin basinda ve sonunda ilave bitler
gerekmez. Biiylik bloklar halindeki veri bir defada iletilebilir. Fakat burada énemli olan
verileri alan makinenin iletilen bloklar1 ve bloklarin igindeki karakterleri ayirt edebilmesi
ve anlayabilmesidir. Bunun i¢in karakter senkronizasyonu ve bit senkronizasyonu olmak
tizere iki yontem kullanilir. Bit senkronizasyonunda blogun oniinde ve sonunda bayrak
olarak isimlendirilen 8 bitlik boliimler vardir. Bu sayede alict makina kendini ayarlar.
Karakter senkronizasyonu ise bloktan dnce SYNC denilen 2 sembol kullanir. Bunlardan
sonra alan makina veri bloklarinin baglayacagini anlar. Mesela ASCII karakterlerden

olusan bir dosya bu yolla iletilebilir.

5.2. Paralel Portun Yapisi

Bilgisayar kasasinin arkasinda bulunan 25 pinlik D seklinde bir konektordiir
.Bilgisayarin en kolay programlanabilir portodur. Genelde LPT portu olaraktan
adlandirilmakta ve yazict baglanmaktadir. Sekil 5.1° de goriildiigl gibi ilizerinde DATA,
STATUS, CONTROL adinda 3 tane port ve 8 adet toprak pinden olusmaktadir. Bu

pinlerden herhangi bir tanesinin "1" olmasi durumu, o pinden okunacak voltajin +5 Volt
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olmast anlamina gelir. "0" olmas1 ise 0 Volt olmasin1 gosteriyor. Parelel port enerjisini
bilgisayarin anakartindan almaktadir.

Bilgisayarin paralel port adresini bulmak icin Baglat-Ayarlar-Denetim Masasi-
Sistem-Donanim, oradan aygit yoneticisine girilir. Portlara (Baglanti Noktalari) gelir. LPT
portunun kaynaklarindan Giris-Cikis araligindaki degerin ilk kismindaki deger yazici

portunun adresidir [24].

07| D& DS\ D4 | D3| 22|(D1|Do

é_r_@r@eeeeeeeeo/
ee oee e e 6000
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ST|56|5 3

1
L
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Sekil 5.8. Paralel port

Genelde LPT portunun adres bu degeri 0378’dir. Bu bu deger paralel portun taban
(base) adresidir.

0378 adresi i¢in bu deger alt portlara asagidaki sekilde dagilir,

DATA portu h0378

STATUS portu h0378 + 1 yani h0379

CONTROL portu ise h0378 +2 yani h037A olur.

Paralel port temel olarak yazici baglantisi i¢in olusturulmustur. Her pinin bilgisayarin
yazicl ile anlagmasini saglayan bir gorevi vardir [14].Tablo 5.6° ta  paralel port

pinlerindeki sinyalleri ve giris ¢ikis yonleri gosterilmektedir.

45



Tablo 5.6. Paralel port pinlerindeki sinyalleri ve giris ¢ikis yonleri

Sinyal Adi BIT PIN Yin
trobe ~CT ] Ot
*DataBit 0 -7 | DO-D7 29 Output
Acknowledae | 56 10 It
+Busy -a7 11 Input
+Paper End a5 1z Tnput
TSelect In =4 I3 Tnput
-Auto Feed ~C1 14 Output
-Error 23 15 Input
Ttelze | C2 16 Outout
“Select ~C3 17 Output
Ground 18:43 Toprak

a) DATA Portu: Paralel port tizerinde Sekil 5.9°da goriildigii gibi DATA portuna
ait 8 adet (D0-D7) pin bulunmaktadir. Bu port yukarida belirlenen taban adresini kullanir.
8 tane DATA pini oldugundan 8 bitlik veri ¢ikist almak miimkiindiir. Istenilen islem
kolayca saglanmaktadir. Bundan dolay1 paralel port ile devre kontrolleri daha pratik
yapilmaktadir.

DATA portuna hi¢bir veri gonderilmedigi zamanki degeri "00000000" dir. Bunun
nedeni ise 2’lik say1 sistemine gore islem yapmis olmasidir.Ornegin data portuna 16 degeri
gonderilirse, 16 degerinin ikilik say1 sisteminde karsiligr "00010000" dir. Bu durumda D4,
pine karsilik gelen lojik deger "1" oldugundan o pin +5 Volt olacaktir.

DATA pinine istenilen degerleri Visual Basic OUT komutunu kullanarak gondermek
miimkiindiir. Haberlesme yaziliminda Visual Basic kullanildigindan bu programa ait
kodlar ile 6rnekler verilmektedir. Bunun disinda istenilen tiim programlar ile bu islemler
yapilabilmektedir. Komutun kullanim sekli asagidaki gibidir [24]

OUT Adres, Veri

Bu kodu ¢alistirabilmemiz i¢in oncelikle Visual Basic altinda bulunan input32.dll
dosyasinin da yapilan proje icerisinde olmasi gerekmektedir. Bdylece proje sorunsuz
olarak calisir. Yukaridaki kod satirinda ise Adres degiskeni DATA portunun adresidir.

Ornegin (&h0378). Veri degiskeni ise gonderilen verinin 10 tabanina gore sayisal degerini
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icermelidir. Ornegin tiim data pinlerini +5 Volt yapmak icin porta "11111111" degerine
karsilik gelen 255 degerinin gonderilmesi gerekmektedir [24].

b) STATUS PORTU: STATUS portu sayesinde, 15 - 13 - 12 - 11- 10 numaral
pinlerden, 5 bit sayisal giris yapabilir. STATUS portu paralel portunun taban adresinin +1
fazlasinda bulunmaktadir. Ornegin paralel portunun taban(base) adresi h378 ise STATUS
portu h379°da baslayacaktir. Veri paralel portun Sekil 5.9° de goriildiigli gibi S7, S6, S5,
S4, S3 pinlerinden yapilir. Bu 5 pinden herhangi bir miidahale bulunulmadan okunulacak
lojik deger "1" olacaktir. Paralel portta veri giris islemi temel olarak ayni olsa da veri ¢ikisi
farklidir. Bunun sebebi ise STATUS portlarinin sinyallerinden birinin donanim tarafindan
terslenmis olmasindandir. Bu durumu ¢6zmek i¢in porta hi¢bir miidahale yapmadan
yazilimla terslenen sinyalin tekrar terslenmesi yapilarak ¢oziiliir.Bu islemi yapmanin en
kolay yolu XOR kullanmaktir.

STATUS portundaki veriyi okumak i¢in Visual Basic INP komutunun kullanim,
inp(taban_adres+1) seklindedir [24].

¢) CONTROL PORTU: CONTROL portunu hem giris hem de ¢ikis i¢in kullanmak
miimkiindiir. Sekil 5.9’ de goriildiigl gibi, paralel port iizerinde CONTROL portuna ait 4
tane pin vardir. Control Portunun yukarida bulunan data portunun adresinin iizerine 2
eklenmesi ile bulunmaktadir. Yani data portunun taban adres 0378 ise control portunun
taban adresi 0378+2=037A olur. Bu pinlerden CO0,C1,C3 pinleri terslenmistir. Yani
terslenmis olan bu pinlere veri gonderildiginde zaman durumu "1" dir. Bu pinlerden bir
tanesine veri gonderildiginde o pinin degeri "0" olacaktir. DATA ve STATUS pinlerinin
yetmedigi zamanda CONTROL portlar1 ile c¢ikis ya da giris almak miimkiindiir.
Programlama sekli STATUS ve DATA portlari ile aynidir [24].

5.3. Haberlesme Programinin Sunucu Tarafi

Programin sunucu tarafi, RF Robot Kitinin iletisim halinde bulunan bilgisayarin kurulup
calistirlmaktadir. Bdylece Istemcinin internet iizerinde bu bilgisayara baglanip paralel port
araciligi ile RF Robot kitini hareket ettirmektedir. Sekil 5.9’ da Sunucu tarafli haberlesme

yazilimin ekran goriintiisii goriilmektedir. Programin kodlar1 Ek-2’ te verilmistir.
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Sekil 5.9. Sunucu tarafli haberlesme yazilimi

Bu programda baglanti Visual Basic Compenetleri kullanilarak tasarlanmistir.
Uzaktaki bir bilgisayar internet ilizerinde baglanti yapmak i¢in Visual Basic Programin
WinSock Compeneti ve 6zelikleri kullanilmigtir. Programda alinan goriintii ise VideoCapx
Compenetinin 6zelikleri ile saglanmaktadir. Program sunucuya kurulduktan sonra baglanti
kurulmasini1 bekler. Baglanti kurulmasi i¢in istemci tarafli haberlesme programi bir
bilgisayara kurulup sunucun ip’sine ulasilmasi beklenir. Ip ulasildigi anda program icra
edilerek istemci tarafindan gelen kotlar1 paralel port araciligi ile robot kitine ulastirarak
hareket etmesi saglanir.

Fakat burada bilinmesi gereken bir nokta vardir. Sunucunun ip numarasi
sabitlendikten sonra sunucunun bagli bulundug§u modemin port ydnlendirmesinin
yapilmasi1 gerekmektedir. Boylelikle ip numarasi bilinen sunucuya istenilen yerde

rahatlikla baglanilacaktir.
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Kurulan programin dogru calisabilmesi i¢in sunucu ve istemci programlari
bilgisayara kuruldugunda su ayarlamalar1 yapmaniz programin ¢aligmasini sorunsuz olarak
gerceklestirmesini  saglayacaktir. Windows isletim sisteminin giivenlik duvarina da
programin giivenilir bir yazilim oldugunu tanitmak gerekmektedir. Bilgisayarda bulunan

virus programlar1 ¢aligmasini engelleyebilir, bunun da ayarlar1 yapilmalidir.

5.3.1. NAT (Network Address Translation) ve Port Yonlendirme

Network Address Translation (NAT) Internet saglayiciniz tarafindan size verilen
global IP adresinin yerel aginizdaki bilgisayarlar tarafindan ortak olarak kullanilmasi igin
gerekli olan yonlendirmeleri yapan hizmettir.

NAT "1in en ¢ok kullanilan uygulamasi “Port yonlendirme”dir Port yonlendirme ile
internetten global IP nize yani modeminize belli bir porta gelen data paketleri yerel aginiz
icerisindeki belirlediginiz Local IP'si olan bir bilgisayarin belirlediginiz portuna
aktarilmasidir [30].

Birka¢ uygulama Ornegi verecek olursak: E-mule, Kazaa, Uzak Masaiistii ve
hazirladigimiz program gibi uygulamalar port yonlendirme islemiyle ¢alismaktadir. Airties
RT-206 v modemde yapilan 6rnek bir port yonlendirme ve iletisim izni, Sekil 5.10°de

incelenebilir.

2} Airties RT-206v1TT - Microsoft Internet Explorer.

Dosya Dieen Gordnim Sk Kullanlanlar — Araclar  ardm

GGari -9 d @ ” /'? frs ‘i_"\?sk)(ullam\anlar &) - ﬁ 3

idres | &) http:fj192.168.2. 1jcgi-binjwebem v | By st

- L]
E')I AII’TIE S AirTies RT:208| Kablosuz ADSL2+ 1 Portlu Modem

CIKIG
ANASAYFA
ADSL Port Yonlendirme
YEREL AG
KABLOSUZ Port yanlendirme ile internetten gergek P adresinize (WAN IP) belirli bir porta gelen veri paketleri yerel aginizaki bir
FIREWALL bilgisayarnn ayni portuna aktanlir, internetteki bazi popiler ‘peerto-peer (kullanicidan-kullanicya) badlantya dayal
T programlar (Emule, Kazaa, VPN, Uzak Masalstd giki), port yanlendirme sayesinde modeminizden gecerek biloisayanniza
ulagir.
Port Yonlendirme = Uygulama alanina tanimlayacadinz portyénlendirme kuraliicin bir isim giriniz.
o Hedef IP Adresi alanina adinizda internetten ulagiimak istenen bilgisayann yerel IP adresini yaziniz
IGMP = Protokal Tipi olarak istenen uygulamanin kullandidi protokol TGP, UDP, TGR&UDP segeneklerinden birini
ROUTING seginiz (Uygularmarin kullandidr protokal kesin bilinmiyorsa TCP&UDP seciimesi tavsive edilin.
QoS = Wan Portlan alanina uygulamanin kullandid port numarasing giriniz.
YONETIM ;Vn);(delgef LAN Portlan alanina uygulamanin yerel afda hangi portu kulanacadin giriniz. (codunluklia gercek port ile
DDNS « Birtek port yerine bir dizi port yiinlendirmede port aralidl belitmek igin araya tire () koyunuz. Omedin 23 ile B0
ARACLAR portlan arasindaki tim portlar yonlendirmek igin bu balime 23-80 yaziniz.
RAPOR
Sisterndeki Isterncilerden Seg v | | Meveut Uygulamalardan Seg v
Uygulama Hedef IP Adresi Protokol Tipi WAN Portlan Hedef LAN Portlan Etkin Sil
MWehmet 192.168.2.2 TCP ~ ||5009 5002 C) O

Sekil 5.10. Port Yonlendirme ile ilgili bir 6rnek
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5.3.2. Winsock Object Kullanarak Socket Programlama

Tezde hazirlanan sunucu ve istemci programlar1 TCP/IP  protokolilyle
haberlesecektir. Bunun i¢in " Microsoft Winsock Control", haberlesmeyi saglayan VB

bileseni kullanilmaktadir [31].

5.3.3. Winsock Object
5.3.3.1. Temel Method'lar ve Property'ler

Winsock Objesinin en ¢ok kullanilan metotlar1 sunlardir [31]:

Accept: Gelen baglantilar1 kabul etmek icin kullanilir.

Listen: Belirli bir portta dinlemede kalmak i¢in kullanilir.

Connect: Belirli bir ip'ye, belirli bir porttan baglanmak i¢in kullanilir.

Close: Socketi kapatir.

LocalHostName: Yerel bilgisayar adi

Locallp: O anki IP numarasi

RemoteHost: Baglanmak istenilen bilgisayarin IP numarasi veya domain name
gosterir.

LocalPort: Yerel port

RemotePort: Baglanilmak istenen bilgisayarin port numarasi
5.3.3.2. Event' ler

Close: Socket kapatilirken olusur.

Connect: Socket kars1 bilgisayara bir baglant1 gerceklestirirse olusur.
DataArrival: Bilgisayara veri yollandiginda olusur.

Error: Sockette hata olmasi durumunda bu olay ¢alisir.
SendComplete: Yollama islemi tamamlandiginda bu olay kullanilir.

SendProgress: Yollama islemi devam ederken bu olay isler.

5.3.3.3. Socket Durumlari

Bir socket 10 durumda bulunabilir. Socket' in o0 anki durumu State isimli property ile

Ogrenilebilir [31].
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Socketin ad1 winsock1 olsun;
Winsockl1.state = 0 ise “Socket kapali durumda”
Winsock]1.state = 1 ise “Acik durumda”
Winsock]1.state = 2 ise “Belirli bir porttan dinleme (Listen State)”
Winsock]1.state = 3 ise ““ Baglantida belirsizlik var”
Winsockl1.state = 4 ise “Kars1 bilgisayar bulunuyor”
Winsockl.state = 5 ise “Kars1 bilgisayar bulundu”
Winsockl1.state = 6 ise “Baglaniliyor”
Winsockl.state = 7 ise “Baglanild1”
Winsock1.state = 8 ise “Kars1 taraf baglantiy1 kesiyor”
Winsockl1.state = 9 ise “Hata olustu”
Bir socketi dinlemeye almak ve gelen baglantilar1 kabul/ret etmek
Ornek bir VB kodu;
Private Sub Form Load()
Winsock1.LocalPort = 2009 2900 numarali port
Winsock1.Listen 'Bu porttan dinlemede kal
Txt localip. text = Winsock1.LocallP Yerel bilgisayarin IP numarasi yazdirma islemi
End Sub
Bilgisayarda 65535 adet port bulunur ve bunlardan 1000' in altindakiler isletim
sistemi tarafindan kullanilir. Genelde programdaki port numaralarini 10000 ve iistii olarak
secelim. Bir baglant1 geldiginde ve connection Request Event' i otomatik olarak olusur ve
daha 6nceden yazilan kod otomatik olarak isler;
Private Sub Winsockl ConnectionRequest(ByVal requestID As Long)
Dim cevap
ziyaretci = Winsock 1.RemoteHostIP
Do Events
cevap = MsgBox ( ziyaretci+ " isimli bilgisayardan baglanma istegi geldi. Kabul ediyor
musunuz?", vbYesNo + vbQuestion)
If cevap = vbYes Then 'Kabulsa
If Winsock1.State <> sckClosed Then Winsock1.Close
Winsock1.Accept (requestID) 'Baglantiy1 kabul et
Txt remoteip. text = Winsock1.RemoteHostIP 'Karsi tarafin ip numarasini textbox a yaz.

Else 'Kabul degilse
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Winsock1.Close 'Socketi kapat

Winsock1.LocalPort = 2009 ‘Daha sonra gelecek istekler icin tekrar a¢
Winsock]1.Listen 'Dinlemede kal

End If

End Sub

5.3.3.4. Bir Socket Ile Belirli Bir Port'a Baglanmak

Asagidaki kodu inceleyelim;
Private Sub btn_baglan Click()
Winsock2.RemoteHost = mehmetip. text 192.168.2.3 gibi bir ip
Winsock2.RemotePort = 2009 'Kars1 tarafin port numarasi.
Winsock2.Connect 'Baglan
End Sub

Bundan sonra sizin bilgisayarinizda Connect isimli Event olusurken kars1 tarafta ise
ConnectionRequest isimli event olusur. Ama sunucu bilgisayar istemci bilgisayarin
baglantisin1 kabul etmese bile sunucu bilgisayarda Connect Event' 1 olusacaktir. Basit nuke
programlart Connect Event' i olusur olusmaz bu eventin i¢inden illegal data yollamaya
baslarlar. Eger bu portlardan dinlemede kalan ve gelen baglantilar1 reddeden bir program
yazarsaniz, karsi tarafin nuke programi hata verecektir. Eger daha kotii bir programci

tarafindan yazildiysa ¢cokecektir [31].

5.3.3.5. Data Yollamak

Asagidaki kodu inceleyelim,
Istemci bilgisayardan sunucu bilgisayara veri yollamak icin basit bir program asagidaki
gibidir:
Dim mesaj as string
If Winsock2.State <> sckConnected Then
Winsock2.Close
MsgBox "Sunucu Bilgisayara Bagli Degilsiniz"
Exit Sub
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End If
If Trim(mkavakli mesaj. text) <> "" Then
mesaj = "<" +isim + "> " + mkavakli _mesaj. text + Chr(10)
Winsock2.SendData (mesaj)
End If
Bunu yapildiginda istemci bilgisayarda SendProgress ve SendComplete olaylari

olusurken, sunucu bilgisayarda DataArrival olay1 olusur [28].

5.3.3.6. Data Almak

Bilgisayara karsi taraftan data geldiginde DataArrival Event' 1 olusur[27].
Private Sub Winsockl DataArrival(ByVal bytesTotal As Long)
Dim mesaj As String
Winsock1.GetData mesaj
Mkavakli ekran. text=Mkavakli_ekran.text+mesaj
End Sub
Bu kodla da data aliniyor ve ekrana yazdiriliyor. Ancak her gelen datay1r boyle

alinmaz. En basitinden mesajin uzunlugunu kontrol etmek gerekebilir.

5.4. Haberlesme Programinmin istemci Tarafi

Istemci tarafli programin RF Robot Kitini hareket ettirebilmesi igin internette bagl
bir bilgisayarda ya da sunucu tarafli yazilimin kuruldugu agdaki bir bilgisayarda
calistirilmalidir. Istemci tarafli yazilimin amaci, sunucu tarafli yazilimla baglant1 kurarak
RF Robot Kitini kontrol etmek ve web cam araciligi ile RF Robot Kitinin yoniinii

belirleyen videonun istemci tarafli yazilimda gosterilmesini saglamaktir.
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w. RF Robot Kontrol-istemci-Mehmet KAVAKLI

Dosya Video Islemleri  Server Badlant Islemleri

ISTEMCI UYGULADMASI

—iden Kisirmi

Ceri ‘ leri ‘ 5ol ‘ Saj

Haherlesme Paneli
IP adresine bagland::192.168.2.3

Génder

Data: 0

Sekil 5.11. Istemci tarafli program

Sekil 5.11° de Istemci tarafli yazilim kontrol penceresi goriilmektedir. Istemci
programi ¢alistirildiktan sonra ekrana IP numarasiin girilecegi pencere gelir. I[P numarast
belirlenen bilgisayarin [P numarasi bu bilgisayara girilerek baglanti gerceklesir.
Programlarin kaynak kodlar1 Ek-3’ te verilmistir.

Bilgisayarin IP numarasin bulmak i¢in Baglat-Calistir-Cmd denildikten sonra
ipconfing denilerek bulunabilir. Agin disindaki bir bilgisayar baglanilacaksa sunucunun
baglh oldugu bilgisayar ya sabit bir IP’ ye ya da modemin de port yonlendirmesi
yapilmalidir.

Baglanti saglandiktan sonra istemcideki tusa basma olayr olan KeyUP ve
KeyDOWN olaylar1 aktif hale gelir. Bdylece bilgisayarin yon tuslari ile kolaylikla
sunucuya ileri, geri, saga, sola git komutlar1 gonderilir. Ekranda bulunan iletisim penceresi
ile sunucudan gelen mesajlar gosterilmektedir. Baglanti saglandigi an sunucu tarafli
program paralel portu aktif hale getirerek iletisim kurulmasimi saglar. Video Kamera
meniisii ile a¢ tiklandiginda sunucu bilgisayarinda bulunan RF Robot kiti {izerinde

aktarilan video rahatlikla izlenebilmektedir.
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6. SONUCLAR

Bu tezde, bilgisayarla RF araciligiyla haberlesen bir RF robot kitinin internet
{izerinden kontrolii saglanmistir. Istemci tarafa yiiklii uzaktan kontrol programiyla, sunucu
bilgisayara internet iizerinden baglanti saglanarak, paralel portuna bagli haberlesme
tinitesinden RF robota aktarilmistir. RF robot kiti de aldig1 bilgiye bagl olarak hareketini
gerceklestirmistir.

RF robot kiti iizerinde bulunan kamera yardimiyla sunucu bilgisayar basindaki
kullanic1 ve istemci bilgisayarin kumanda ettigi RF robot kitinin hangi yone gittigini
rahatlikla gorebilmektedir. Ayrica RF robot kiti karanlik ortamlara da girebilecegi
diistiniilerek RF robot kiti {izerinde lazer ledleri olan web kamerasi kullanilmustir.

Bu tezdeki genel amag¢ insan hayatin1 kolaylagtirmak ve insan yasami igin riskli
olabilecek bolgelerde daha saglikli bir ¢alisma ortami olusturmak oldugundan tasarlanan
sistem gelistirilerek savunma alanindan, uzay arastirmalarina kadar genis bir alanda
kullanilabilecektir.

Proje, gelistirilmeye acik bir yontem izlenerek tasarlanmistir. Bir¢cok 6zellik daha
eklenip cihazin kullamm alanlar1 genisletilebilir. Ornegin arag iizerine monte edilecek
UMCAM, sicaklik ya da nem sensorleri ile arag hem girdigi ortamin goriintiilerine gore
hareket ederek hem goriintii aktarabilecek hem de girdigi ortamla ilgili fiziksel bilgileri
kullaniciya gosterebilecektir.

Tasarlanan sistemin sinirt ise, Ozellikle kullanilan RF alici-verici modiil ¢iftinin
kapsama alanmin diisilk olmasidir. Haberlesme karti ile kontrol kartinin iizerinde bulunan
RF, kapal1 alanlarda 20 metre, acik alanda ise 100 metre mesafe igerisinde caligmaktadir.
Proje gelistirilmek istenirse daha giiclii bir RF modiil kullanilabilir. Bunun yaninda
tasarlanan yazilim da su yontemler kullanilarak gelistirilebilir.

1) Sunucu yazilimlari: CGLLASP vb.,Genis kullanici kitlesi,ger¢ek zamanl degil

2) Java: Gergek zamanl girdi ve geri besleme, Sinirli kullanicr kitlesi.

Ayrica eklenebilecek ek fonksiyonlar i¢in kullanici ara yiliz programi da yeniden
gbzden gegirilebilir.

Sonu¢ olarak internet tabanli haberlesen bilgisayar ile kablosuz teknoloji

birlestirilerek RF robotun kontrolii saglanmistir.
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EK-1

KONTROL KART YAZILIMI

¥k s sk sk s ok s sk s sk sk s sk s sk sk sk sk s sk s sk sk sk sk s sk s sk sk sk sk s sk s sk sk sk sk s sk s sk sk sk sk s sk s sk sk sk sk sk sk sk sk ok skok sk
"*  Mehmet Kavakli RF Araba Projesi *

" Robot Okulu 10.06.2009 *

" Pic 16F628A - Biitiin Sigortalar Disabled - INTCLK *
¥k s sk sk sk ok s sk s sk sk s sk s sk sk sk sk s sk s sk sk sk sk sk s sk sk sk sk s sk s sk sk sk sk s sk s sk sk sk sk s sk s sk sk sk sk sk s sk sk ok ki sk
cmecon=7

main:

if porta.0 = 0 and porta.1 = 0 and porta.2 = 0 and porta.3 = 0 then
goto main

endif

if porta.0 = 0 and porta.1 = 0 and porta.2 = 0 and porta.3 = 1 then
goto geri

endif

if porta.0 = 0 and porta.1 = 0 and porta.2 = 1 and porta.3 = 0 then
goto ileri

endif

if porta.0 = 0 and porta.1 = 0 and porta.2 = 1 and porta.3 = 1 then
goto main

endif

if porta.0 = 0 and porta.1 = 1 and porta.2 = 0 and porta.3 = 0 then
goto sag

endif

if porta.0 = 0 and porta.1 = 1 and porta.2 = 0 and porta.3 = 1 then
goto main

endif

if porta.0 = 0 and porta.1 = 1 and porta.2 = 1 and porta.3 = 0 then
goto main

endif

if porta.0 = 0 and porta.1 = 1 and porta.2 = 1 and porta.3 = 1 then
goto main

endif

if porta.0 = 1 and porta.1 = 0 and porta.2 = 0 and porta.3 = 0 then
goto sol

endif

if porta.0 = 1 and porta.1 = 0 and porta.2 = 0 and porta.3 = 1 then
goto main

endif

if porta.0 = 1 and porta.1 = 0 and porta.2 = 1 and porta.3 = 0 then
goto main

endif

if porta.0 = 1 and porta.1 = 0 and porta.2 = 1 and porta.3 = 1 then
goto main

endif



if porta.0 = 1 and porta.1 = 1 and porta.2 = 0 and porta.3 = 0 then
goto main
endif

if porta.0 = 1 and porta.1 = 1 and porta.2 = 0 and porta.3 = 1 then
goto main
endif

if porta.0 = 1 and porta.1 = 1 and porta.2 = 1 and porta.3 = 0 then
goto main
endif

if porta.0 = 1 and porta.1 = 1 and porta.2 = 1 and porta.3 = 1 then
goto main
endif

ileri:

low portb.0
high portb.1
high portb.2
LOW portb.3
pause 20

low portb.0
low portb.1
LOW portb.2
LOW portb.3
goto main
geri:

high portb.0
low portb.1
low portb.2
high portb.3
pause 20

low portb.0
low portb.1
LOW portb.2
LOW portb.3
goto main
sol:

high portb.0
high portb.1
low portb.2
LOW portb.3
pause 20

low portb.0
low portb.1
LOW portb.2
LOW portb.3
goto main
sag:

low portb.0
low portb.1
high portb.2
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high portb.3
pause 20

low portb.0
low portb.1
LOW portb.2
LOW portb.3
goto main End
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EK-2
SUNUCU PROGRAMI

Dim data(7) As Integer, top data As Integer, adres As Integer
Private Sub cmdmk_Click()

Call tepsunucu.SendData("Sunucu:" & txtmk.Text)

"Istemciye gdnderilen bilginin sunucu txtmk1 ekraninda yazilma iglemi
txtmk1.Text = txtmk1.Text & " Sunucu:" & txtmk.Text & vbCrLf
'bilgi gonderildiktensonra gonderme ekrani temizlenir.

txtmk. Text =""

'bundan sonra baglanaca metin yerini beli edilmesi
txtmk1.SelStart = Len(txtmk1.Text)

End Sub

Private Sub Combol_Click()

'Video tiiriiniin belirlenmesi

VideoCapX1.VideoCodecIndex = Combol.ListIndex

End Sub

Private Sub Command2_Click(Index As Integer)

'Paralel port adresinin taniminin yapilip yapilmadigi kontrol ediliyor.
If adres = 0 Then

MsgBox ("Liitfen Paralel adresinin ayarlama islemini yapiniz"): Exit Sub
End If

Select Case Command2(Index).Caption

Case "0"

araba_calis (Index)

Command2(Index).Caption = "1"

Case "1"

araba_dur (Index)

Command2(Index).Caption ="0"

End Select

Ibl data =top data

End Sub

Private Sub Command3 Click()

adres = Int(Val(mk adres.Text))

End Sub

Private Sub Form Load()

Dim f' goriintii i.in tanimlanan degisken

For =0 To VideoCapX1.GetVideoCodecCount - 1
Combol.AddItem VideoCapX1.GetVideoCodecName()
If VideoCapX1.GetVideoCodecName(f) Like "DivX*" Then Combol.ListIndex = f:
Exit For
Next £
VideoCapX1.VideoCodecIndex = Combol.ListIndex

1

VideoCapX1.VideoDevicelndex = 0



'VideoCapX1.GetVideoDeviceCount - 1
VideoCapX1.PreviewAudio = False
VideoCapX1.Connected = True
VideoCapX1.SetTextOverlay 0, "TIME", ( al", 10, 255, -1
' goriintii lizerine saat ve tarih yaziliyor
VideoCapX1.SetVideoFormat 160, 120

' Videonun boyutu belirlenir

VideoCapX1.ServerMode = True ' server olamsi saglanir
VideoCapX1.ServerQuality = 50 'Kalitesi belirlenir
Slider1.Value = VideoCapX1.ServerQuality

" belirlen ilk kalite kaydirma ¢ubugunda gosterilir
'Gonderilen videonun kalitesi 8kHz-mono-16bit (telephone quality)
VideoCapX1.SetAudioFormat 1, 1, 8000, 16000, 2, 16
'gdriintli sunucuda goster

VideoCapX1.Preview = True

'Paralel portun adresinin tanimlanmasi ve verilmesi

adres = Int(Val(mk adres.Text))

Out adres, 0

"Lokal port agilmakta ve Internet baglantis1 beklenmekte,
'Bu sirada bir islem yapilmamasi i¢in génder butonu basif edidiliyor
cmdmk.Enabled = False

tepsunucu.LocalPort = 2009

Call tepsunucu.Listen

End Sub

Private Sub Form Terminate()

'Elektrik vb olaylar karsisinda formun kendi kendini kapatmasi durumunda olacak olay
'baglantinin sonlanmasi i¢in yordam yazilir

Call tcpsunucu.Close

End Sub

Private Sub Sliderl Click()

VideoCapX1.ServerQuality = Slider1.Value

End Sub

Private Sub tac_Click()

VideoCapX1.ServerMode = True
VideoCapX1.ServerPort = 2009

VideoCapX1.Connected = True

VideoCapX1.Preview = True

VideoCapX1.PreviewScale = True
VideoCapX1.ScaleVideo = ("50000")

End Sub

Private Sub tcik Click()

End

End Sub

Private Sub tcpsunucu_Close()

"Istemci balandiktan sonra baglantidan ayirlirsa
'Sunucununda baglantiy1 kesmesi i¢in yazilan yordam
'Gonder butonu ve araba kontrol butonlar pasif ediliyor
cmdmk.Enabled = False

Command?2(0).Enabled = False
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Command2(0).Caption = "Sag"

Command?2(1).Enabled = False

Command2(1).Caption = "Sol"

Command2(2).Enabled = False

Command2(2).Caption = "Ileri"

Command?2(3).Enabled = False

Command2(3).Caption = "Geri"

Call tcpsunucu.Close

txtmk1.Text = txtmk1.Text & "Baglantiy1 istemci kesti" & vbCrLf

txtmk1.SelStart = Len(txtmk1.Text)

"Istemci tekrar baglanmak istemsi durumda dinlemede kal

Call tepsunucu.Listen

End Sub

Private Sub tcpsunucu_ConnectionRequest(ByVal requestID As Long)

'yni bir baglant1 yapilmak istendiginde sunucun 6nceki baglantilardan sonra

'kapatilmis ve yeni bir baglantiya hazir olmasi i¢in kontrol kismi

If tepsunucu. State <> sckClosed Then

Call tcpsunucu.Close ' sunucuyu kapat

End If

'ednder butonu ile araba kntrol butonlarini aktif et

cmdmk.Enabled = True

Command2(0).Enabled = True

Command?2(1).Enabled = True

Command2(2).Enabled = True

Command?2(3).Enabled = True

"Yeni baglantiy1 kabul et

Call tcpsunucu.Accept(requestID)

'kimin hangi ip ile baglandigini ekrana yaz

txtmk1.Text = tcpsunucu.RemoteHostIP & "IP'li istemci baglandi" & vbCrLf &
"Port#:" & tcpsunucu.RemotePort & vbCrLf

End Sub

Private Sub tcpsunucu_DataArrival(ByVal bytesTotal As Long)

Dim gelenmesaj As String

Dim a As String

Call tepsunucu.GetData(gelenmesaj)

a = Left(gelenmesaj, 1)

Ifa="0" Then

txtmk1.Text = txtmk1.Text & "istemci:" & "Saga Git" & vbCrLf

txtmk1.SelStart = Len(txtmk1.Text)

Elselfa="1" Then

txtmk1.Text = txtmk1.Text & "istemci:" & "Sola Git" & vbCrLf

txtmk1.SelStart = Len(txtmk1.Text)

Elselfa="2" Then

txtmk1.Text = txtmk1.Text & "istemci:" & "lleri Git" & vbCrLf

txtmk1.SelStart = Len(txtmk1.Text)

Elself a="3" Then

txtmk1.Text = txtmk1.Text & "istemci:" & "Geri Git" & vbCrLf

txtmk1.SelStart = Len(txtmk1.Text)

Elselfa ="4" Then
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txtmk1.Text = txtmk1.Text & "istemci:" & "Dur" & vbCrLf
txtmk1.SelStart = Len(txtmk1.Text)

Elself a="5" Then

txtmk1.Text = txtmk1.Text & "istemci:" & "Dur" & vbCrLf
txtmk1.SelStart = Len(txtmk1.Text)

Elself a="6" Then

txtmk1.Text = txtmk1.Text & "istemci:" & "Dur" & vbCrLf
txtmk1.SelStart = Len(txtmk1.Text)

Elself a="7" Then

txtmk1.Text = txtmk1.Text & "istemci:" & "Dur" & vbCrLf
txtmk1.SelStart = Len(txtmk1.Text)

Else

txtmk1.Text = txtmk1.Text & "istemci:" & gelenmesaj & vbCrLf
txtmk1.SelStart = Len(txtmk1.Text)

End If

"Istemcide keyup ve keydown olaylarini burada islemek icin case matig1 kullaniliyor
Select Case Left(gelenmesaj, 1)

Case "0" 'saga git

araba_calis (0)

Command?2(0).Caption ="1"

Case "1"

araba_calis (1) 'sola git

Command2(1).Caption ="1"

Case "2"

araba_calis (2) 'lleri git

Command2(2).Caption ="1"

Case "3"

araba_calis (3) 'geri git

Command2(3).Caption ="1"

Case "4" ' Burada gelen veriler ise elinin tustan ¢ektigi anki bilgilerdir.
araba_dur (0)

Command?2(0).Caption = "0"

Case "5"

araba_dur (1)

Command2(1).Caption ="0"

Case "6"

araba dur (2)

Command2(2).Caption = "0"

Case "7"

araba_dur (3)

Command2(3).Caption ="0"

End Select

Ibl data =top data

End Sub

Private Sub tcpsunucu_Error(ByVal Number As Integer, Description As String, ByVal
Scode As Long, ByVal Source As String, ByVal HelpFile As String, ByVal HelpContext
As Long, CancelDisplay As Boolean)

'olusacak hatanin bildirilmesi i¢in yazilan program

Dim result As Integer
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result = MsgBox(Source & ":" & Description,
vbOKOnly, "TCP/IP hatas1")
End

End Sub

Private Sub tkapat Click()

VideoCapX1.Connected = False

VideoCapX1.Preview = False

End Sub

Sub araba_calis(pin_no As Integer)

yon(pin_no).FillColor = &HFF&

top data=0

Select Case pin_no

Case 0

data(0) =1

Case 1

data(1) =2

Case 2

data(2) =4

Case 3

data(3) =8

End Select

Fori=0To3

top_data = top_data + data(i)

Next i

Out adres, top_data

End Sub

Sub araba_dur(pin_no As Integer)

yon(pin_no).FillColor = &HFFFFFF

top data=0

data(pin_no) =0
Fori=0To4

top_data = top_data + data(i)
Next i

Out adres, top_data

End Sub

Private Sub txtmk KeyPress(KeyAscii As Integer)

If KeyAscii = 13 Then Call cmdmk_Click

End Sub

Private Sub VideoCapX1 ConnectionRequest(ByVal FromAddress As String, Cancel As

----------- Sunucu kod kisimi1 baglanan ip numarasinin yazilmasi

'MsgBox "Connection request from: " & FromAddress

Label7.Caption = "Bagland1: " + tcpsunucu.RemoteHostIP

Beep

End Sub

Private Sub VideoCapX1 ConnectionClosed(ByVal RemoteAddress As String, ByVal
ErrorCode As Long)

Debug.Print "VideoCapX1 ConnectionClosed(" & RemoteAddress

Label7.Caption = "Baglant1 yok" Beep End Sub
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EK-3

ISTEMCi PROGRAMI

Dim data(7) As Integer, top data As Integer, adres As Integer
Private Sub Command1_Click()

'sunucuya gonderilecek mesaj

Dim a As String

a=mk.Text

Call tepistemci.SendData(a)

'Sunucuya gonderilen bilginin sunucu txtmk1 ekraninda yazilma islemi
txtmkekran.Text = txtmkekran.Text & " istemci:" & mk.Text & vbCrLf
'bilgi gonderildiktensonra gonderme ekrani temizlenir.
mk.Text=""

'bundan sonra baslanaca metin yerini beli edilmesi
txtmkekran.SelStart = Len(txtmkekran. Text)

End Sub

Private Sub Command2_Click(Index As Integer)
Select Case Command2(Index).Caption

Case "0"

yon_yak (Index)

Command2(Index).Caption = "1"

Case "1"

yon_sondur (Index)

Command2(Index).Caption = "0"

End Select

Ibl data =top data

End Sub

Private Sub Form Load()

'formdaki butonlar pasif ediliyor, baglant1 saglanincaya kadar
Command?2(0).Enabled = False
Command?2(1).Enabled = False
Command2(2).Enabled = False
Command2(3).Enabled = False

Command]1.Enabled = False

End Sub

Private Sub Form Terminate()

Call tcpistemci.Close

End Sub

Private Sub mk KeyPress(KeyAscii As Integer)

If KeyAscii = 13 Then Call Commandl Click

End Sub

Private Sub tcik Click()

End

End Sub

Private Sub tcpistemci_Close()
Command2(0).Enabled = False



Command2(1).Enabled = False
Command2(2).Enabled = False
Command?2(3).Enabled = False
Command]1.Enabled = False
Call tcpistemci.Close 'sunucu tarafinda bag] cesilirse istemcide baglantiy1 keser
txtmkekran.Text = txtmkekran.Text & "Baglant1 sunucu tarafindan kesildi" & vbCrLf
txtmkekran.SelStart = Len(txtmkekran. Text)
End Sub
Private Sub tcpistemci Connect()
'baglant1 gerceklestiginde meydana gelecek olaylarin yazildigi kisim
Command?2(0).Enabled = True
Command2(1).Enabled = True
Command?2(2).Enabled = True
Command2(3).Enabled = True
Command]1.Enabled = True
txtmkekran.Text = "IP adresine baglandi:" &

tepistemci.RemoteHostIP & vbCrLf
End Sub
Private Sub tcpistemci DataArrival(ByVal bytesTotal As Long)
Dim gelenmesaj As String
Call tepistemci.GetData(gelenmesaj) 'sunucudan veri altyor
txtmkekran.Text = txtmkekran.Text & gelenmesaj & vbCrLf
txtmkekran.SelStart = Len(txtmkekran. Text)
End Sub
Private Sub tcpistemci_Error(ByVal Number As Integer, Description As String, ByVal
Scode As Long, ByVal Source As String, ByVal HelpFile As String, ByVal HelpContext
As Long, CancelDisplay As Boolean)
Dim result As Integer
result = MsgBox(Source & ":" & Description,

vbOKOnly, "TCP/IP hatas1")
End

End Sub
Private Sub Form KeyDown(KeyCode As Integer, Shift As Integer)
Dim gidenmesaj As String
Select Case KeyCode
Case vbKeyUp
yon_yak (2)
Command2(2).Caption ="1"
gidenmesaj = "2"
Call tepistemci.SendData(gidenmesaj)
txtmkekran. Text = txtmkekran. Text & "istemci:" & "lleri Git" & vbCrLf
txtmkekran.SelStart = Len(txtmkekran. Text)
Case vbKeyLeft
yon_yak (1)
Command2(1).Caption ="1"
gidenmesaj ="1"
Call tepistemci.SendData(gidenmesayj)
txtmkekran.Text = txtmkekran.Text & "istemci:" & "Sola Git" & vbCrLf
txtmkekran.SelStart = Len(txtmkekran. Text)
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Case vbKeyDown

yon_yak (3)

Command2(3).Caption ="1"

gidenmesaj = "3"

Call tepistemci.SendData(gidenmesayj)

txtmkekran.Text = txtmkekran.Text & "istemci:" & "Geriye Git" & vbCrLf
txtmkekran.SelStart = Len(txtmkekran. Text)

Case vbKeyRight

yon_yak (0)

Command2(0).Caption ="1"

gidenmesaj = "0"

Call tepistemci.SendData(gidenmesaj)

txtmkekran.Text = txtmkekran.Text & "istemci:" & "Saga Git" & vbCrLf
txtmkekran.SelStart = Len(txtmkekran. Text)

End Select

Ibl_data = top_data

End Sub

Private Sub Form KeyUp(KeyCode As Integer, Shift As Integer)
Select Case KeyCode

Case vbKeyUp

yon_sondur (2)

Command2(2).Caption = "0"

gidenmesaj = "6"

Call tepistemci.SendData(gidenmesaj)

txtmkekran.Text = txtmkekran.Text & "istemci:" & "Dur" & vbCrLf
txtmkekran.SelStart = Len(txtmkekran. Text)

Case vbKeyLeft

yon_sondur (1)

Command2(1).Caption ="0"

gidenmesaj = "5"

Call tepistemci.SendData(gidenmesayj)

txtmkekran.Text = txtmkekran.Text & "istemci:" & "Dur" & vbCrLf
txtmkekran.SelStart = Len(txtmkekran. Text)

Case vbKeyDown

yon_sondur (3)

Command2(3).Caption = "0"

gidenmesaj ="7"

Call tepistemci.SendData(gidenmesaj)

txtmkekran.Text = txtmkekran.Text & "istemci:" & "Dur" & vbCrLf
txtmkekran.SelStart = Len(txtmkekran. Text)

Case vbKeyRight

yon_sondur (0)

Command2(0).Caption ="0"

gidenmesaj = "4"

Call tepistemci.SendData(gidenmesayj)

txtmkekran.Text = txtmkekran.Text & "istemci:" & "Dur" & vbCrLf
txtmkekran.SelStart = Len(txtmkekran. Text)

End Select

Ibl data =top data
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End Sub
Sub yon_yak(pin_no As Integer)
yon(pin_no).FillColor = &HFF&

top_data=10
Select Case pin_no
Case 0

data(0) =1

Case 1

data(l) =2

Case 2

data(2) =4

Case 3

data(3) =8

End Select
Fori=0To3
top_data = top_data + data(i)
Next i

End Sub

Sub yon_sondur(pin_no As Integer)
yon(pin_no).FillColor = &HFFFFFF

top data=0

data(pin_no) =0
Fori=0To4

top_data = top_data + data(i)
Next i

End Sub

Private Sub thak Click()

mehmet.Show

mehmet.Move Me.Left + Me.Width, Me.Top

End Sub

Private Sub tserverl Click()

'Local portun kurulmasi ve baglanti i¢in bekleme durumuna gegis programi

tepistemci.RemoteHost = InputBox("Baglanacaginiz bilgisayarin IP adresini giriniz",
"IP adresi", "localhost")

If tepistemci.RemoteHost = "" Then

tepistemci.RemoteHost = "localhost"

End If

tepistemci.RemotePort = 2009 'sunucun portu atandi

Call tcpistemci.Connect

End Sub

Private Sub tserver2 Click()

tepistemci.Close

txtmkekran. Text = txtmkekran. Text & "Istemci Baglantiy1 Kesti" & vbCrLf

txtmkekran.SelStart = Len(txtmkekran. Text)

Command?2(0).Enabled = False

Command?2(0).Caption = "Sag"

Command2(1).Enabled = False

Command?2(1).Caption = "Sol"

Command2(2).Enabled = False
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Command2(2).Caption = "ileri"
Command?2(3).Enabled = False
Command2(3).Caption = "Geri"
Command]1.Enabled = False
mkcap.DisplayRemote "", False

End Sub

Private Sub tvideol Click()
mkcap.DisplayRemote tcpistemci.RemoteHost, True
mkcap.SetTextOverlay 1, "client", 10, 10, "Times New Romans", 6, 255, -1
End Sub

Private Sub tvideo2 Click()
mkcap.DisplayRemote "", False

End Sub

Private Sub tvideo3 Click()
mkcap.DebugMode = 1
mkcap.CapFilename = "c:\mkavakli.avi"
mkcap.StartCapture

End Sub

Private Sub tvideo4 Click()
mkcap.StopCapture

End Sub
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EK- Tablo 3.1

Port A uclar
P.No Pin Ad1 Islevi Aciklama
RAO | Iki yonlii dijital I/O port’u
17 RA0/ANO
ANO Analog karsilastirict girisi
RAI Iki yonlii dijital I/O port’u
18 RA1/ANI
ANI1 Analog karsilastirict girisi
RA2 | iki yonlii dijital I/O port’u
1 RA2/AN2/Vref AN2 Analog karsilastirict girisi
Vref Vref Cikis
RA3 | iki yonlii dijital I/O port’u
2 RA3/AN3/CMPI AN3 Analog karsilastirict girisi
CMP1 | Karsilastiricr 1 gikist
Iki yénlii dijital I/O port’u. Cikis olarak
RA4
kullanildiginda open drain tiptedir.
3 RA4/TOCKI/CMP2 TMRO harici clock girisi veya karsilastirict
TOCKI
¢ikist
CMP2 | Karsilastiricl 2 ¢ikisi
RAS Dijital girig portu
MCLR | Reset giris ucu
4 RAS/MCLR/Vpp
Programlama modunda 13 V luk gerilim
Vpp L
girisi
RA6 | iki yonlii dijital /O portu
15 | RA6/OSC2/CLKOUT | OSC2 | Osilatdr ucu
CLKOUT | OSCI1 frekansinin 4 de 1’nin alindig1 pin
RA7 | iki yonlii dijital /O portu
16 RA7/0OSC1/CLKIN OSC1 | Osilator ucu
CLKIN | Harici saat kaynag girisi




EK-Tablo 3.2

Port B uclan
P.No Pin Ad1 Islevi Aciklama
RBO Iki yonlii dijital I/O portu.Yazilimla zayif pull-
6 RBO/INT up yapilabilir.
INT Harici kesme girisi
RBI Iki yonlii dijital I/O portu.Yazilimla zayif pull-
up yapilabilir.
7 RB1/RX/DT
RX USART veri alma pini
DT Eszamanli data I/O pini
RB2 Iki yonlii dijital I/O portu.Yazilimla zayif pull-
up yapilabilir.
8 RB2/TX/CK
TX USART veri génderme pini
CK Eszamanli clock 1/0 pini
RB3 Djjital I/0O pini. Yazilimla zayif pull-up
9 RB3/CCP1 yapilabilir.
CCP1 | Capture I/O
RB4 | Iki yénlii dijital I/O portu.
10 RB4/PGM
PGM | Diisiik gerilimle programlama giris pini
11 RB5 RB5 | Iki yénlii dijital I/O portu.
RB6 | Dijital I/O portu.
" RB6/ T10SO/ T10SO | Timerl Osilator ¢ikist
T1CKI/ PGC T1CKI | Timer 1 Clock girisi
PGC | Programlama modunda clock girisi
RB7 | Iki yénlii dijital I/O portu.
RB7/ T10SVl/
16 T10SI | Timerl osilator girisi
PGD
PGD | Programlama modunda data giris/¢ikis ucu
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