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7.� METİN�TABANLI�
ROBOT�PROGRAMLAMA�
YAZILIMLARI�VE�ORTAMLARI�

Bu bölümün sonunda,
 Arduzno tümleşzk gelzştzrme ortamının temel yapısını tanımlayabzlecek, 
 Arduzno tümleşzk gelzştzrme ortamının kullanım özellzklerznz açıklayabzlecek,
 Arduzno UNO gelzştzrme kartının kullanım özellzklerznz ve yapısını açıklayabzlecek, 
 Gelzştzrme yapılan bzlgzsayarla Arduzno kartları arasında bağlantı oluşturulabzlecek, 
 Gelzştzrme yapılan bzlgzsayarla Arduzno kartları arasında bağlantı ayarlarını yapabzlecek,
 Arduzno tümleşzk gelzştzrme ortamının program yapısını açıklayabzlecek,
 Arduzno tümleşzk gelzştzrme ortamının program yapısını oluşturan bzleşenlerz gelzştzrzlen progra-

ma uygun şekzlde kullanabzlecek,
 Arduzno tümleşzk gelzştzrme ortamının değzşken yapısının açıklayabzlecek,
 Arduzno tümleşzk gelzştzrme ortamının değzşken yapısını oluşturan bzleşenlerz gelzştzrzlen progra-

ma uygun şekzlde kullanabzlecek,
 Arduzno tümleşzk gelzştzrme ortamının fonkszyon yapısının açıklayabzlecek,
 Arduzno tümleşzk gelzştzrme ortamının fonkszyon yapısını oluşturan bzleşenlerz gelzştzrzlen prog-

rama uygun şekzlde kullanabzlecek,
 Arduzno tümleşzk gelzştzrme ortamında kullanılan serz haberleşme protokollerznz karşılaştırabzlecek,
 Arduzno kartları zle elektronzk bzleşenler arasında serz zletzşzm sağlayabzlecek,
 Arduzno kartları zle elektronzk bzleşenler arasında I2c verz yolu zle zletzşzm sağlayabzlecek,
 Arduzno kartları zle elektronzk bzleşenler arasında SPI verz yolu zle zletzşzm sağlayabzlecek,
 Arduzno kütüphanelerznz program gelzştzrme projelerznde kullanabzlecek,
 Arduzno tümleşzk gelzştzrme ortamında gelzştzrzlen programları yenzden düzenlebzlecek,
 Arduzno tümleşzk gelzştzrme ortamında gelzştzrzlen programları yorumlayabzlecek,
 Arduzno tümleşzk gelzştzrme ortamında program gelzştzrzlebzleceksznzz.
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7.6.�Arduino�Tümleşik�Geliştirme�Ortamının�Temel�Özellikleri�
 Arduzno IDE tümleşzk gelzştzrme ortamında basztleştzrzlmzş C++ kullanılır.
 Arduzno programları genellzkle tanımlamalar, kurulum ve ana program bloğu olmak üzere üç 

bölümden oluşur.
 Program yazımı belzrlz kalıpta, bloklar halznde gerçekleştzrzlzr. 
 Program kodları renklz olarak gösterzlzr. Kodların bulunduğu yerlerde grz renkte olan yazılar 
kodun ne zşe yaradığı hakkında bzlgz vermek zçzn kullanılır.

 Arduzno’ya yüklenen programlar kaldırılana kadar Arduzno zçznde kalır. Yüklemeden sonra ba-
ğımsız olarak çalıştırılabzlzr.

 Bloklar, { } parantezlerz zle oluşturulur. 
 Komutlar aynı veya alt alta satırlara yazılabzlzr. Fakat programın anlaşılabzlzrlzğz açısından alt alta 
yazmak daha uygundur.

 Tüm komutlar noktalı vzrgül (;) zle bzter. Fakat blok başlatan zfadelerden sonra noktalı vzrgül 
kullanılmaz.

 Programda kullanılan tüm değzşkenler ve bzlgz tzplerz bzldzrzlzr. 
 Programın başında kullanılacak kütüphaneler aktzfleştzrzlzr /çağrılır.
 Açıklamalar “//” ve “/* */ ” (bzrden fazla satır zçzn) zle yazılır. 
 Türkçe karakter kullanılmamalıdır. Fakat açıklama satırları zçerzsznde (derleme zşlemzne dâhzl 
edzlmedzğznden) kullanılabzlzr.

 Eşdeğer zfadeler #defzne zle atanır. 
 Kütüphaneler #znclude zle çağrılır.

7.7.�Arduino�Tümleşik�Geliştirme�Ortamının�Bölümleri
Arduzno programları yapı, değzşkenler (değzşkenler ve sabztler) ve fonkszyonlar olmak üzere üç ana bölüm-

den oluşmaktadır. Her bölümde kullanılan yapılar, operatörler, zşlev ve fonkszyonlar aşağıda verzlmektedzr.

 vozd setup()
 vozd loop()
1. Kontrol Yapıları

 zf
 zf/else
 for
 swztch/case
 whzle
 do/whzle
 break
 contznue
 return
 goto
2. Söz Dkzkmk

 ; Noktalı Vzrgül
 {} Süslü Parantez
 // Çzft Slash
 /**/ Yıldızlı Slash
 #defzne
 #znclude

3. Arktmetkk Operatörler

 = Atama İşlecz
 + Toplama
 - Çıkarma
 * Çarpma
 / Bölme
 % Modulo
4. Karşılaştırma Operatörlerk

 == (eşzt eşzt)
 != (eşzt değzl)
 < (küçük)
 > (büyük)
 <= (küçük eşzt)
 >= (büyük eşzt)
5.  Boolean Operatörlerk

 && (ve)
 || (veya)
 ! (değzl)

6. İşaretçk Operatörler

* Referan dışı operatör
& Referans operatörü
7. Bktsel Operatörler

& (Bztsel Ve)
| | (Bztsel Veya)
^ (Bztsel Xor)
~ (Bztsel Değzl)
<< (Bztshzft Sol)
>> (Bztshzft Sağ)
8. Bkrleşkk Operatörler

++ (arttırma)
-- (azaltma)
+- (Bzrleşzk artırma)
-= (Bzrleşzk çıkarma)
*= (Bzrleşzk çarpma)
/= (Bzrleşzk bölme)
%= (Bzrleşzk mod)
&= (Bztsel Lojzk Ve)
|= (Bztsel Lojzk Veya)

A. PROGRAM YAPISI
 

Tablo 7.1: Arduzno IDE'nzn program yapısı
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knteger constants 

Sayı szstemlerz zçzn kullanılırlar. Tamsayı sabztlerz, 123 gzbz doğrudan bzr eskzzde kullanılan ra-
kamlardır. Varsayılan olarak bu rakamlar znt olarak kabul edzlzr, ancak bunlar U ve L değzştzrzczlerzyle 
değzştzrzlebzlmektedzr. Normalde tamsayı sabztlerz taban 10 (ondalık) tamsayılar olarak kabul edzlzrler, 
ancak dzğer tabanlara sayı gzrmek zçzn özel gösterzm (formatlayıcılar) kullanılabzlmektedzr.

Deczmal kullandığımız 10luk sayı szstemzdzr. 

 101 == ((1 * 10^2) + (0 * 10 1̂) + 1) 

Bznary zkzlz sayı szstemzdzr. 0 ve 1 kullanılmaktadır. 

 B101 == ((1 * 2^2) + (0 * 2 1̂) + 1) deczmal 

Octal sekzzlzk sayı szstemzdzr. 0 dan 7 ye kadar sayılardan oluşmaktadır.

 0101 == ((1 * 8^2) + (0 * 8 1̂) + 1) deczmal 

Hexadeczmal on altılık sayı szstemzdzr. Sembollerden 10 tanesz rakamlarla (0, 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9), 
gerz kalan 6 tanesz harflerle (A, B, C, D, E, F) temszl edzlmektedzr.

 0x101 == ((1 * 16^2) + (0 * 16 1̂) + 1) ==257

Sayı�Sistemi Örnek Formatı Karakter

16'lık�(hexadecimal) 0x7B "0x"

Tablo 7.3: Integer Constants kullanım formatı

U & L

Sayı tanımlamaları varsayılan znt olarak kabul edzlmektedzr. Başka bzr verz türüne sahzp olan sayıları 
belzrtmek zçzn U, L zmzasız verz türü kullanılmaktadır.

 Sabztz zmzalamamış bzr verz bzçzmzne zorlamak zçzn bzr |u’ veya |U’. Örnek: 33u
 Sabztz uzun bzr verz formatına zorlamak zçzn bzr |l’ veya |L’. Örnek: 100000L
 Sabztz zmzasız bzr uzun sabzt hâlzne getzrmek zçzn bzr |ul’ veya |UL’. Örnek: 32767ul

floatkng poknt constants

Tamsayı sabztlerzne benzer şekzlde, kayan nokta sabztlerz kodu daha okunabzlzr hâle getzrmek zçzn 
kullanılmaktadır. |E’ ve |e’, geçerlz üs göstergelerz olarak kabul edzlzr. Örnek

2.34E5=2.34 * 10^5 234000; 67e-12= 67.0 * 10^-12 .000000000067
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MISO (Master In Slave Out) ve SCLK (Serzal Clock) olmak üzere üç adet SPI hattı bulunmaktadır. 
MOSI: Master czhazdan yollanan verzlerzn çevresel czhazlara aktarıldığı hattır. MISO: Çevresel czhaz-
lardan (slave) yollanan verzlerzn master czhaza aktarıldığı hattır. SCLK: SPI haberleşmesznde senkronu 
sağlayan saat sznyalznzn bulunduğu hattır. Saat sznyalz master czhaz tarafından üretzlmektedzr. 

SPI protokolünde I2C'den farklı olarak verz hatları tek yönlüdür. Ayrıca çevresel czhazların (slave) 
adreslerznzn olmasına gerek yoktur. Her çevresel czhazın seçzm pznz bulunur. Bu pzne, SS (Slave Select) 
denzr. Bu hattın sayısı kullanılan çevresel czhazların sayısı kadardır. Her czhaz zçzn master czhazından 
ayrı SS hattı çıkar. SS hattı LOW (0 volt) düzeyznde olan çevresel czhaz, master czhaz zle zletzşzme 
başlar. Verzlerzn gönderzlmesz ve alınması clock sznyalz zle senkronzze bzr şekzlde gerçekleşzr. Verzler 
byte’lar halznde gönderzlzr / alınır. Yukarıdakz tabloda 3 adet slave çevresel aygıtın yer aldığı örnek bzr 
SPI haberleşme hattı gösterzlmzştzr. Bu hatların bağlandığı SPI pznlerz Arduzno türüne göre değzşzklzk 
göstermektedzr. Arduzno türlerzne göre değzşen bu pznler aşağıdakz tabloda verzlmzştzr. 

11�veya�ICSP4

51�veya�ICSP4

ICSP-4

ICSP-4

Tablo 7.6: Arduzno türlerzne göre kullanılan pznler

SPI verz yolu kullanarak haberleşmek zçzn #znclude zle <SPI.h> kütüphanesznzn uygulamaya eklen-
mesz gereklzdzr. Kütüphanenzn uygulamaya eklenmeszyle kullanılabzlecek fonkszyonlardan bazıları şun-
lardır:

SPI.begkn(): SPI verz yolu haberleşmesznz başlatmak zçzn kullanılır.

SPI.end (): SPI verz yolunu devre dışı bırakmak zçzn kullanılır.

SPI.begknTransactkon(): Tanımlanan SPI ayarlarını kullanarak SPI verz yolunu başlatmak zçzn kul-
lnılır.

SPI.endTransactkon(): Dzğer kztaplıkların SPI verz yolunu kullanmasına zzzn vermek amacıyla mev-
cut kztaplığın SPI verz yolunu kullanmasını durdurmak zçzn kullanılır.

SPI.uskngInterrupt(): Program bzr kesme zşlemz zçznde SPI zşlemlerznz gerçekleştzrecekse, kesme 
numarası veya adını SPI kztaplığına kaydetmek zçzn kullanılır.

SPI.setClockDkvkder(): SPI verz yolu haberleşmesznzn saatznz szstem saatzne göre ayarlamak zçzn 
kullanılır. Standart SPI saatz "SPI_CLOCK_DIV4" olarak ayarlanmıştır. Fonkszyonun alabzleceğz dz-
ğer değzşkenler; SPI_CLOCK_DIV8, SPI_CLOCK_DIV16, SPI_CLOCK_DIV32, SPI_CLOCK_
DIV64, SPI_CLOCK_DIV128'dzr.

SPI.transfer(): SPI hattına eşzamanlı olarak verz göndermek veya verz almak zçzn kullanılır.

Aşağıdakz örnekte bzrbzrzne SPI pznlerz zle bağlı 2 Arduzno UNO arasından SPI protokolu zle yapılan 
verz alışverzşznzn master ve slav kodları yeralmaktadır. Uygulama, derszn sztesznde 7.12.2. numarasıyla 
yer almaktadır. Uygulamayı zndzrerek test edznzz.
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7.�METİN�TABANLI�ROBOT�PROGRAMLAMA�YAZILIMLARI�VE�ORTAMLARI�

Taslak>lkbrary ekle sekmesznde açılan lzsteden zstenzlen seçzlerek programa eklenmektedzr. Burada 
yüklü gelen tüm kütüphaneler de görülebzlmektedzr. Ancak kullanılacak kütüphane farklı bzr kaynak-
tan temzn edzlzyorsa kütüphane dosyası, Arduzno’nun kurulu olduğu dosya konumu altında lkbrarkes 
klasörü zçerzszne kopyalanmalıdır. Ayrıca yapılacak programın en başına yazılacak #knclude <Kütüp-
haneAdı.h> şeklznde bzr komutla da çalışılan programa eklenmelzdzr. Burada standart kütüphane Ar-
duzno Robot kütüphanesz kısaca açıklanmıştır.

7.13.1.�Arduino�Standart�Kütüphaneleri

EEPROM: Kalıcı hafızaya verz yazmak ve okumak zçzn kullanılmaktadır.

Ethernet / Ethernet 2: Arduzno Ethernet Shzeld, Arduzno Ethernet Shzeld 2 ve Arduzno Leonardo 
ETH kullanarak znternete bağlanmak zçzn kullanılmaktadır.

Fkrmata: Standart bzr serz protokol kullanılarak bzlgzsayardakz uygulamalarla zletzşzm kurmak zçzn 
kullanılmaktadır.

GSM: GSM Shzeld zle bzr GSM / GPRS ağına bağlanmak zçzn kullanılmaktadır.

LkqukdCrystal: Lzkzt krzstal ekranları (LCD) kontrol etmek zçzn kullanılmaktadır.

SD: SD kartları okumak ve yazmak zçzn kullanılmaktadır.

Servo: Servo motorları kontrol etmek zçzn kullanılmaktadır.

SPI: Serz Çevresel Arabzrzm (SPI) kullanan czhazlar zle zletzşzm kurmak zçzn kullanılmaktadır.

SoftwareSerkal: Herhangz bzr dzjztal pzn üzerznden serz haberleşme yapmak zçzn kullanılmaktadır.

Step: Step motorlar kontrol etmek zçzn kullanılmaktadır.

TFT: Arduzno TFT ekranda metzn, reszm ve şekzller çzzmek zçzn kullanılmaktadır.

Wk-Fk: Arduzno üzerznde Wz-Fz Shzeld kullanarak znternete bağlanmak zçzn kullanılmaktadır.

Wkre: İkz Tel Arabzrzmz (TWI / I2C verz yolu üzerzndekz czhaz veya sensörlerden) verz almak ve 
göndermek zçzn kullanılmaktadır.

7.13.2.�Arduino�Robot�Kütüphanesi
Robot kütüphanesz Arduzno IDE 1.0.5 ve sonrası zle bzrlzkte gelmektedzr. Kütüphane, Arduzno ta-

rafından satışı yapılan Arduzno Robot fonkszyonlarına kolayca erzşmek zçzn tasarlanmıştır. Robota Stok 
Kartı Yazılımı yüklendzğznde, robotu oluşturan dâhzlz algılayıcıları ve aktüatörlerz zçzn destek sağlamak-
tadır. Robotun ve ana kontrol kartı ve motor kontrolünden oluşan zkz temel bzleşen zçzn gereklz araçları 
sunar. Her kart ayrı bzr programlanabzlzr zşlemczye sahzptzr ve robot kütüphaneszyle kolayca kullanıla-
bzlzr. Örneğzn kütüphane; kontrol kartındakz çeşztlz algılayıcılar ve çevre bzrzmlerz zle arabzrzm oluştu-
rulmasına, motor hızı ve yönünün kontrol edzlmeszne, I2C bağlantı noktasının kontrol edzlmeszne vb. 
olanak sağlamaktadır. Bunlar zçzn oluşturulan RobotControl sınıfı fonkszyonları robot kontrol kartına 
ve kontrol kartındakz tüm gzrzş çıkışlara (I/O) ve motorlara komut verzlmeszne olanak sağlamaktadır. 
RobotMotor sınıfı zse programcının motor kontrolü zçzn kendz bellenzmznz (fzrmware) oluşturmasına 
olanak tanımaktadır.
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7.14.�Düşünelim�/�Araştıralım�/�Uygulayalım
Burada verzlen uygulamaların çözümlerz derszn web sayfasında uygulama numaralarıyla yer almakta-

dır. Öncelzkle uygulamaları kendznzz yapmaya çalışınız. İlk olarak uygulamaya azt akış dzyagramlarını 
hazırlayarak başlayınız. Sonra uygun bzleşenlerz bzraraya getzrerek gereklz bağlantıları hazırlayınız. Son 
olarak da kod yazmaya geçznzz. Zorlandığınız durumlarda çözüm ve kontrol zçzn örneklere bakmanız 
daha uygun bzr yöntem olacaktır. Hazırlanmış örneklerz de znceleyerek, üzerznde değzşzklzkler yaparak 
etkzlerznz gözlemleyznzz. Farklı çözüm yöntemlerz düşünrek araştırma yapınız.

Uygulamalarda kullanılan elektronzk devre elemanları ve algılayıcılar zle zlgzlz ayrıntılı bzlgzlerzn tek-
nzk dökümanlarına (datasheet) bakılarak gözden geçzrzlmesznde yarar bulunmaktadır. Bu dökümanlara 
İnternet üzerznde yapılacak baszt bzr aramayla ulaşılabzlmektedzr. Dökümanları znceleyerek bzleşenlerzn 
çalışma yapısı, elektrzksel özelzklerz ve mzkrodenetleyzcz kartlarla kullanım şekzllerznz, bağlantı pznlerz 
ve yapılarını öğrenebzlzrsznzz.

Eğer uygulamalarda kullanılan algılayıcıların arduzno zle haberleşmesznde kütüphane kullanılacaksa 
veya bu zorunluysa uygun kütüphanenzn çalışmaya eklenmesz gerektzğz unutulmamalıdır. Zzra eklenen 
kütüphane dosyaları algılayıcıdan gelen farklı yapıdakz bzlgznzn okunması görevznz üstlenerek kullanımı 
kolaylaştırmaktadzr. Bu kütüphaneler uzmanlar tarafından hazırlanmakta ve algılayıcılardan gelen bzl-
gzyz anlamlı hale getzren kod parçacıklarından meydana gelmektedzr. Algılayıcılara azt Arduzno kütüp-
hane dosyaslarına da İnternette yapılan kısa bzr arama zle ulaşılabzlmektedzr. İndzrzlen kütüphane dosya-
ları Arduzno IDE programına azt program dosya kütüphaneszne (lzbrarzes) kopyalanması gerekmektedzr.

Burada yer alan örnek uygulamalarda Arduzno UNO R3 verszyonu kullanılmıştır. Aksz belzrtzlme-
yen uygulamalarda besleme voltajları Arduzno UNO’nun 5 Volt (+) ve GND (-) pznlerznden bağlanma-
lıdır. Dzğer bağlantılar uygulamada açıklanmış ve Breadboard çzzzmz üzerznde gösterzlmzştzr. Temel 
bzleşenler dışında elektronzk devre elemanı olarak yalnızca dzrenç kullanılmıştır. Dzrenç elektronzk dev-
relerde akımı sınırlayan ve gerzlzmz bölen, zkz uçlu bzr elemandır. R harfz zle sembolzk olarak gösterzlzr 
ve bzrzmz Ohm (Ω)'dur. Örnek uygulamalarda LED’lerzn ve gereklz olan dzğer bzleşenlerzn korunması 
zçzn kullanılmıştır.

Yapılan örnek uygulamalarda; Arduzno IDE programı zle gelen hazır örneklerden, İnternette yer alan 
açık kaynak uygulamalardan ve algılayıcılar zçzn hazırlanan örnek programlardan da yararlanılmıştır. 
Bütün uygulamalar hazırlanarak test edzlmzştzr.

7.14.1.�LED�Yakma�Uygulaması
 Arduzno’nun 12 numaralı dzjztal pznlerzne bağlı bzr LED’zn 1 sn aralıklarla yanıp sönmesznz sağlaya-

cak bzr uygulama hazırlayınız. Bağlantılar aşağıdakz breadboard çzzzmz üzerznde gösterzlmzştzr. LED’ler 
düşük güçle çalıştıkları ve zarar görmemelerz zçzn uygun bzr dzrençle bağlanmalıdır. Örnek uygulamada 
220 ohm (Ω) dzrenç kullanılmıştır.
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7.15.�DEĞERLENDİRME�SORULARI
1. Ardukno IDE ortamında hangk programlama dklk kullanılır?

a) C
b) C++ 
c) C #
d) Pascal
e) Python

2. Ardukno IDE yapısı ve temel özellkklerk açısından aşağıda verklen kfadelerden hangksk doğ-
rudur?
a) Arduzno’ya yüklenen programlar elektrzğz kapatılana kadar Arduzno zçznde kalır. Yüklemeden 

sonra bağımsız olarak çalıştırılabzlzr
b) Tüm komutlar vzrgül (,) zle bzter. Fakat blok başlatan zfadelerden sonra vzrgül kullanılmaz
c) Programda kullanılan bazı değzşkenler ve bzlgz tzplerz bzldzrzlmelzdzr
d) Programın başında kullanılacak kütüphaneler aktzfleştzrzlmelz /çağrılmalıdır
e) Açıklamalar “\\” ve “\* *\ ” (bzrden fazla satır zçzn) zle yazılabzlzr

3. Ardukno uygulamalarında kullanılacak elektronkk bkleşenler kçkn aşağıdakklerden hangk-
sknkn kullanılması uygulamaların hızlı, kolay ve en önemlksk lehkm yapmadan yapılmasına 
olanak tanıyacaktır?
a) Breadboard (Devre Tahtası)
b) Delzklz pertznaks 
c) Baskılı devre
d) Konnektör
e) Jumper

4. Ardukno IDE kçkn aşağıda verklen kfadelerden hangksk tam olarak doğru değkldkr?
a) Kod yazım edztörüdür
b) Tümleşzk bzr derleyzczdzr
c) Programlama dzlzdzr
d) Yorumlayıcı ve hata ayıklayıcıdır
e) Tümleşzk gelzştzrme ortamıdır

5. Ardukno IDE ortamında mkkrodenetleykck ya da Ardukno’nun beslemesk devam ettkğk süre-
ce tekrarlanan komutlar hangk fonkskyon kçknde yer alır?
a) vozd setup() 
b) dzgztalWrzte()
c) serzal.begzn()
d) dzgztalRead()
e) vozd loop() 
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6. Ardukno IDE ortamında program yüklenklkp enerjk verkldkkten veya tekrar başlatıldıktan 
sonra 1 defa çalışan fonkskyon aşağıdakklerden hangkskdkr?
a) dzgztalRead()
b) dzgztalWrzte()
c) serzal.begzn()
d) vozd setup() 
e) vozd loop() 

7. Ardukno UNO, USB kle bklgksayara bağlı olduğu sürece gkrkş veya çıkış kşlemlerk kçkn hangk 
numaralı pknler kullanılamazlar?
a) A0 ve A1
b) 0 ve 1
c) 3 ve 5 
d) A2 ve A3
e) Güç pznlerz 

8. Ardukno UNO’nun bellk bkr pknkne gelen sknyalle bellk bkr fonkskyonun ya da önceden belkr-
lenmkş bkr alt programın çalıştırılmasını sağlamak kçkn hangk numaralı pknler kullanılır?
a) 2 ve 3
b) 4 ve 5
c) 6 ve 7
d) 8 ve 9
e) 10 ve 11

9. I2C verk yolu kullanan bkr algılayıcı Ardukno UNO’nun hangk numaralı SDA ve SCL pknle-
rkne bağlanmalıdır?
a) A0 ve A1
b) A2 ve A3
c) A4 ve A5
d) 0 ve 1
e) 2 ve 3

10. SPI verk yolu kullanan bkr algılayıcı Ardukno UNO’nun hangk numaralı MOSI ve MISO 
pknlerkne bağlanmalıdır?
a) 3 ve 4
b) 5 ve 6
c) 7 ve 8
d) 9 ve 10
e) 11 ve 12
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