
A
¤ustos 2002’de kaybetti¤imiz büyük bilgisayar bilimcisi Edgar W. Dijkstra, “Astronominin

teleskoplarla iliflkisi ne kadarsa, bilgisayar biliminin de bilgisayarlarla iliflkisi o kadard›r!”

demiflti. 

Bilgisayar bilimi bilgisayarlarla ilgili de¤ilse ya neyle ilgilidir? Özünde, bilgisayar bilimi ifl yapma

yöntemleri hakk›ndad›r. Bu ifllerin, her söylenene itaat eden bir insana ya da bir makineye emir (ko-

mut) verirek yap›ld›¤› düflünülebilir. Sordu¤umuz sorular bunlar: ‹fl nas›l tan›mlan›r? Bir ifl en güzel

ve aç›k flekilde nas›l ifade edilebilir? Bu ifli yapmak mümkün müdür? Bir ifli gerçeklefltirmek için veri-

len komutlar nas›l ifade edilmeli ve makina taraf›ndan nas›l kavranmal›? Verilen komutlar her koflul-

da bu ifli gerçeklefltirir mi? Gerçeklefltirirse bunu kan›tlayabilir miyiz? Bu ifli en ekonomik biçimde ve

en az zamanda nas›l gerçeklefltirebiliriz? 

fiu son derece basit örnek üzerinde düflünelim: 

Bir robot, hem sa¤›na hem soluna do¤ru sonsuz uzanan bir duvar›n önünde. Duvarda her metre-

de bir bir kap› var. Kap›lardan sadece biri aç›k, di¤erleri kapal›. Aç›k kap› ya sa¤da ya solda, az ya

da çok ileride, ama kesinlikle kap›lardan biri aç›k, nerde oldu¤unu bilmiyoruz. Robot aç›k kap›y› bul-

mal›, görevi o. Ve ne yaz›k ki robot kap›n›n aç›k oldu¤unu

kap›n›n ancak tam yan›ndayken anlayabiliyor. Robotu na-

s›l programlamal›y›z ki robot en az mesafe yürüyerek aç›k

kap›y› bulsun? 

Robot sa¤a ya da sola gidebilir. Her gitti¤i yerde önünde-

ki kap›n›n aç›k m› kapal› m› oldu¤unu anlayabilir.

E¤er aç›k kap›n›n kesinlikle solda oldu¤unu bilseydik, prob-

lem kolay çözülürdü. Robotu aç›k kap›y› bulana kadar sola

do¤ru yürütürdük. Aç›k kap› bafllang›çta robottan ne kadar

uzaksa, robot aç›k kap›y› bulmak için o kadar mesafe yürümek

zorunda kal›rd›. 

Ancak aç›k kap›n›n ne tarafta oldu¤unu bilmiyoruz, uzakl›¤›

hakk›nda da en ufak bir fikrimiz yok. E¤er robotu sadece tek yö-

ne do¤ru yürütürsek ve aç›k kap› “yanl›fl” taraftaysa aç›k kap›y›

kaç›r›r›z. Ne yapabiliriz? Belli ki aç›k kap›y› bulana kadar ro-

botu önce sola, sonra sa¤a, sonra tekrar sola yü-

rütmemiz gerekli.  

fiu stratejiyi irdeleyelim: Duvar› bir do¤ru

gibi görelim. Robotun bulundu¤u noktaya 0

noktas› diyelim. Her metrede bir bir kap› var.

Kap›lar› tam say›larla numaraland›ral›m. Sol-

daki kap›lar›n numaralar› eksi say›lar olsun,

sa¤dakilerin art›. Robot, önce 1 kap›s›na gitsin

ve o kap› aç›k m› diye baks›n (robot 1

metre yürüdü.) Kapal›ysa, robot −1 kap›-
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s›na gitsin ve o kap›ya baks›n (robot 2 metre da-

ha yürüdü). Kap› gene kapal›ysa, bu sefer öbür is-

tikamete gitsin, ta 2 kap›s›na kadar (robot 3 met-

re daha yürüdü). Kap›y› aç›k bulursa ne âlâ.

Bulamazsa -2 kap›s›na gitsin (robot 4 metre da-

ha yürüdü). Ve robot böylece devam etsin. Aç›k

kap›y› bulmak için en fazla kaç metre yürüye-

cek?

Diyelim ki aç›k

kap›n›n numaras› -

n < 0. Aç›k kap›-

n›n numaras› pozi-

tif olsayd›, ufak bir

fark olsa da, aç›k

kap› daha k›sa sü-

rede bulunacakt›.

Fakat biz en uzun

mesafeyle ilgileni-

yoruz.

Robot, yukardaki yöntemle, 1 + 2 + 3 + ... +

2n metre yürüdükten sonra -n numaral› aç›k ka-

p›ya ulaflacakt›r, yani toplam 

= n(2n + 1) = 2n2 + n

metre sonra.

Pek iyi bir sonuç say›lmaz. E¤er -1000 numa-

ral› kap› aç›ksa, ki bu kap› robotun bafllang›ç

noktas›ndan sadece 1 kilometre uzakta, robotun

aç›k kap›y› bulmas› için bu yöntemle 2.001.000

metre yani 2000 kilometreden fazla yürümesi ge-

rekecek.

Üstelik aç›k kap› ne kadar uzak olursa, bu

stratejimiz o kadar kötü sonuç verecektir. Çünkü

yürünen uzakl›k için buldu¤umuz formül, aç›k ka-

p›n›n bafllang›ç noktas›na olan uzakl›¤›n›n kare-

si kadar büyüyor. Aç›k kap›n›n numaras› ikiye

katland›¤›nda, robotun yürümesi gereken mesa-

fe dörde katlanacak. Aç›k kap›y› bulman›n daha

k›sa bir yolu var m›?

Problemi daha aç›k sunal›m. Örne¤imizde ol-

du¤u gibi, bafllang›ç noktas›yla aç›k kap› aras›n-

daki uzakl›¤›n karesine ba¤›ml› olan bir arama

yöntemi yerine, do¤rusal ba¤›ml› olacak bir ara-

ma yöntemine “daha iyi bir yöntem” diyelim.

Daha aç›k bir ifadeyle: E¤er aç›k kap›, robotun bu-

lundu¤u yerden n metre uzaktaysa, öyle bir stra-

teji (algoritma) istiyoruz ki, (1) robot aç›k kap›-

y› bulsun ve (2) robotun bu stratejiyi izleyerek n

mesafe ilerdeki aç›k kap›y› bulmak için gidece¤i

ƒ(n) mesafesi, bir C sabiti için. 

ƒ(n) ≤ Cn

koflulunu sa¤las›n.

C sabitinin n’den ba¤›ms›z olmas› gerekti¤ine

dikkatinizi çekerim.

Bu “daha iyi” tan›m›yla daha iyi bir yöntem

gelifltirebilir misiniz? C’nin de¤eri nedir? C’yi ne

kadar küçültebilirsiniz?

Yan›tlar›n›z›, yorumlar›n›z›, düflüncelerinizi

ve sorular›n›z› cs@cs.bilgi.edu.tr e-posta adresine

yollay›n lütfen.

Ayr›ca, bu köflede görmek istediklerinizle ilgi-

li düflüncelerinizi bekliyoruz. Programlama ör-

nekleri görmek ister misiniz? ‹sterseniz, hangi di-

li kullanmal›y›z?

Bizim “en iyi” olarak adland›rd›¤›m›z çözümü

bir sonraki say›da verece¤iz. Belki sizinki bizim-

kinden daha iyi olur, kimbilir! ♠
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Yürünen Mesafe Kap›

1 1

2 -1

3 2

4 -2

5 3

6 -3

7 4

8 -4
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52kartl›k standart bir iskambil desteniz var. Bu kartlarla asistan›n›z›n da yard›m›yla seyirci-

lerinize küçük bir numara yapacaks›n›z.

Seyircilerden biri iyice kar›flm›fl deste içinden rastgele befl kart› asistan›n›za verecek. Asistan da bu

befl karttan birini seçerek cebine koyacak ve di¤er 4 kart› istedi¤i s›rada tek tek size gösterecek. Siz de

cebindeki son kart›n ne oldu¤unu fl›p diye söyleyivereceksiniz. Asistanla aran›zda kartlar› gösterece¤i

s›ra d›fl›nda önceden belirlenmifl bir flifre (mimikler, el hareketleri vb.) olmamal›.

Bu numaray› yapmak için nas›l bir yöntem izlemelisiniz? ♠
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