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Sunus

Sunus

icinde bulundugumuz c¢agda 6grenci rolleri degismistir. Ogrencilerden dgrendigi
kavram, prosedur ve temel bilgileri bagska baglamlara aktarmasi, bu bilgileri kendi
amaglari dogrultusunda yeniden insa etmesi ve yeni Dbilgiler olusturmasi
beklenmektedir. Bu amag dogrultusunda, bu kitapta 6grencilere bilgi islemsel duginme
ve problem ¢bzme gibi Ust dizey dusunme becerileri kazandirmaya yonelik etkinlikler
sunulmustur. Gunumuzde biligim teknolojileri okur-yazarligi sadece teknolojik araclari
kullanmak olarak ifade edilmemektedir. Bilisim teknolojileri okur-yazarli§i daha
kapsamli olarak dusunulmektedir ve artik bu araglarin Uretimini de igermektedir. Birgok
arastirmaci herkesin bilgisayar biliminin temel kavramlarini bilip kullanmasi gerektigini
soylemigtir. Bu baglamda bilgi islemsel dusinme 21. yluzyilda yagsayan butun bireyler
icin temel bir beceri olarak kabul edilmektedir.

Robotlar ve robotik programlama, ogrencilerin bilgi islemsel dlisunme becerisini
gelistirmek icin uygun bir ortam sunmaktadir. Bu ortam uygun bir pedagoji ile
birlestirildiginde 6grencilerin problem ¢dézme, yaraticilik ve bilgi islemsel diguinme gibi
ust duzey biligsel becerilerini gelistirmesine yardimci olabilir. Bu kitapta ogretmenlere,
ogrencilerin bahsi gegen becerilerini robotik programlama vasitasiyla gelistirmeleri
surecinde rehberlik etmek hedeflenmektedir. Ogretmenlerin 6grencilerin gelismesine
yardimci olabilmesi igin bir 6gretim modeli kullanmasi faydali olabilir. Bu amag
dogrultusunda bu kitabin yazarlari tarafindan “Gézle, Uygula, Tasarla, Uret ve
Degerlendir” dgrenme dongisi gelistirilmistir. GUTUD 6grenme déngiisiinde temel
kavramlarin olusturulmasinda etkinlik ve 6gretmen temelli goster ve uygula yaklagimi
on plana cikarilirken, ogrencilerin verilen temel bilgiler ile ileri seviye zihinsel
faaliyetlerde bulunmasi icin kesfe dayali yaklasimlar én plana g¢ikariimaya galigiimistir.
Gozle bolumunde o6gretmen bir robotik konusunu uygulamali olarak (gostererek)
anlatir. Uygula boéliminde o6gretmen o6grencilerden Goézle boluminde gosterilen
uygulamalarin aynisini / bir benzerini ister veya onlarla birlikte yapar. Tasarla
bolumunde oOgrencilerden kendilerine verilen karmasik bir problemin ¢dzUmunu
tasarlamalar istenir. Uret bélimiinde dgrencilerden tasarladigi planlar kullanarak
problem igin algoritmik bir ¢c6zim uretmesi istenir. Degerlendir béliminde hedef,
ogrencinin, 6grenme surecinde yasadiklari ve o6grendikleri Uzerine dusUunmesini
saglamaktir. Bu ogretim dongusunde ogrencilerin kendilerine verilen gorevlerden
uygun olanlarini esli programlama gruplari igerisinde yapmalari onerilmigtir. Esli
programlamada, iki 6grenci bir robot veya bilgisayar karsisinda yan yana oturarak
tasarim, algoritma, kod yazma veya hata ayiklama igin is birlikli caligir.

Kitapta robot olarak LEGO firmasi tarafindan Gretilen Mindstorms Education EV3 seti
kullaniimistir. Bu setle olusturulan robotlari programlamak igin blok tabanli
programlama ortami olan EV3 yazilimi kullaniimistir. Ayrica etkinlikler boyunca
kullanilmak Gzere 70 cm x 100 cm boyutunda cift tarafli MAT (Calisma Alanini)
tasarlanmistir. Etkinliklerin yapilabilmesi icin bu MAT’In kullanilmasi gerekmektedir.
Elinde MAT bulunmayan 6gretmenler her etkinlik icin MAT taki sekillerin bir benzerini
olusturarak kullanabilir.

Bu kitap ortaokul seviyesinde robotik kodlama egitimi vermek isteyen 6gretmenler igin
hazirlanmistir. Kitap igerisinde basitten karmasiga gidecek sekilde spiral bir yaklagim
kullanilarak konular verilmistir. Konularin tamami GUTUD dongiisii cergevesinde
olusturulmustur. Her ne kadar kitaptaki amag¢ bu olmasa da, kodlama hakkinda 6n
bilgisi olmayan 6gretmenler de konuyu 6grenmek icin bu kitabi kullanabilir. Bunun

viii



Sunus

yaninda ileri seviye programlamaya ve robotik kavramlarina giris yapmak igin kitabin
lise seviyesi i¢in hazirlanan basimida kullanabilir.

Kitap 12 haftalik bir ders dusunulerek planlanmigtir. Her haftaya bir bolum disecek
sekilde on iki haftalik icerik hazirlanmistir. Ogrenciler 8. haftadan itibaren her hafta
proje konulari ile ilgili de yonlendirilebilir. Gerek duyulmasi durumunda projeler
hazirlamak icin ek slrelerde ayrilabilir. Bu sirayi izlemek ve kitabin tamamini
kullanmak istemeyen ogretmenler kitap icerisindeki ilgili bolumleri kendi dersleri ic¢in
kullanabilirler. Fakat bu kitapta konular batinlik teskil edecek sekilde tasarlanmistir.

Sevqili 6gretmenler kitabin size ve Ulkemiz 6grencilerine faydali olmasi dilegiyle!
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Ogretim Kilavuzu

ROBOTIK KODLAMA DERSI OGRETIM KILAVUZU

Icinde bulundugumuz cagda 6grenme, 6grenenlerin sinif iginde verilen kavram,
prosedur ve temel bilgileri istenildigi zaman belirli bir dlgide, sinav veya bagka
vasitalar ile yeniden gostermesi olarak algilanmamaktadir. Amerikan Ulusal Arastirma
Konseyi (2012), 21. yuzyll 6grenenleri icin biligsel, kigisel, kisiler arasi alan olmak
zere (g temel yeterlik bashigi belirlemistir. Ogrenenlerin 6grendigi kavram, prosedir
ve temel bilgileri bagska baglamlara aktarmasi ve bu bilgileri kendi amaclari
dogrultusunda yeniden insa etmesi gerekmektedir. Bu amag¢ dogrultusunda,
ogrenenler problem ¢ézme gibi Ust dlzey dlisinme becerileri kazandirmaya yonelik
etkinlikler sunulmalidir.

Problem ¢dézme dogal, karmasik ve anlamli bir 6grenme/dusinme aktivitesi olarak
tanimlanmaktadir.  Problemlerin; otantik, 6grenenlerin yasantilariyla iligkili, derin
ogrenmeyi destekleyen ogeleri icermis ve igerdigi bilgi ve becerilerin zorlugunun
hiyerarsik olarak yapilandiriimis olmasi gerekmektedir (Jonassen, 2007). Ogrencileri
gercekgi ve butunsel gorevlere dahil etmenin, onlarin uygun sema ve zihinsel modeller
olusturmasina yardimci olacagina inaniimaktadir (Merrill, 2007). Problemler dogalari
geredi yapisallik, karmasiklik, dinamiklik ve meydana geldikleri baglam agisindan
farkhliklar gostermektedir. Bu ylzden iyi olusturulmus i¢sel temsillerin, 6grenenlerin
yeni edindikleri bilgi ve becerileri daha sonra farkh durumlarda uygulamalarini
kolaylastirdigina inaniimaktadir. Ogrenenler meslek yasamlarinda, daha once hig
kargilagsmadiklar, farkli ve ileri seviye problemler ile karsilasacaklari igin yaratici
dustinmek durumundadirlar. Ogrenenler ayni zamanda nasil 6grenmesi ve kendine
nasil yon gizmesi gerektigini de 6grenmelidirler. TUm bunlara ek olarak 6grenenler, ig
birligine dayali ¢calisma ortamlarinda nasil ¢alisacaklarini ve nasil iletisim kurmalari
gerektigini bilmelidirler.

Yasadigimiz ¢agda bilgi teknolojilerindeki degdisimler ve bunun topluma ve gunluk
yasama yansimasl, mesleklerdeki degisimler ve fen bilimleri ile matematik
alanlarindaki teknoloji kullanimi bireylerin bilisim teknolojileri okur-yazari olmasini
gerektirmektedir. Fakat bilisim teknolojileri okur-yazarligi, sadece teknolojik araclari
kullanmaktan ibaret degildir. Bu araglarin Uretimini de icermektedir. Wing (2006),
herkesin bilgisayar biliminin temel kavramlarini bilip kullanmasi gerektigini sdylemistir.
Wing'e gore bilgi islemsel disinme, 21. ylzyilda yasayan butln bireyler i¢in temel bir
beceridir. Cuny, Snider ve Wing (2010) bilgi islemsel dustinmeyi “Coéztmlerin bir bilgi
isleme birimi tarafindan etkili sekilde yerine getirilebilecek formda sunulmasi amaciyla
problemleri ve g¢o6zumleri formullestirmeyi iceren dusinme sureci” olarak
tanimlamiglardir. Bilgi islemsel dusunme bir problem ¢dzme surecidir ve bes bileseni
igerir: (i) soyutlama, (ii) algoritmik distinme, (iii) problemi bilesenlerine ayirma, (iv)
¢6zumu verim agisindan analiz etme ve (v) bir ¢dzimda farkli baglamlar igin genelleme.
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Bilgi islemsel dugunme terimini ilk olarak kullanan ve programlamanin butiin 6grenciler
tarafindan 6grenilmesi gerektigini bir teorik gergeve ile ortaya koyan ilk kisi Seymour
Papert'tir (Papert, 1991). Papert, Piaget ile calismig ve onun yapilandirmacilik
(constructivism) teorisinden etkilenmistir. Papert (1993) yapilandirmaciigr temel
alarak onun bir yorumu olan insacilik (constructionism) yaklagsimini geligtirmistir.
Yapilandirmacilik, pedagojik anlamda basit bir sekilde ele alinacak olursa, 6grencinin
ogrenme surecindeki rolunu, pasif olarak bilgiyi alandan, aktif bir sekilde bilgiyi inga
eden olarak degistirir. Yapilandirmacilik, felsefi anlamda basit bir sekilde ele alinacak
olursa, digsal objektif bilginin varligini kabul etmez. Bdyle bir bilgi olsa bile digsal
‘gerceklik’ 6grenen tarafindan aynen kavranamaz. Ogrenen her halikarda kendi
bilgisini inga etmelidir. Yapilandirmacilik, o6gretmeni bilgiyi bir zihinden digerlerinin
(6grenenlerin) zihnine aktaran pedagojik bir arag olarak gérmez. Ogretmen dgrenene
bulus, kesif, inga veya yeniden insa slrecinde yardimci olur ve onu pedagojik olarak
destekler. Papert’in insaciligi, yapilandirmaciligin bu yorumlarini aynen alir ve bilginin
ingsa surecinde ogrenenlerin somut bir Grin vasitasi ile soyut kavramsal bilgiye
ulasmasi gerektigini savunur. Ogrenenler zihinlerindeki temeli kullanarak somut bir
aran gelistirirler. Bu triinu gelistirirken soyut kavramlari kullanmalari gerekir. Boylece
soyut kavramlar somut Urlnler vasitasi ile 6grenenin 6grenme alanina dahil olur.
Ogrenenin kendisi, diger 6grenenler ve 6gretmen bu somut Uriin hakkinda konusarak
ogrenenin soyut bilgiyi i¢csellestiriimesine yardimci olabilir. Boylece 6grenenler sosyal
bir ortamda somut Urunler vasitasi ile bilgilerini inga ederler.

Bilgi islemsel dustunmenin geligtiriimesi igin c¢esitli yaklagimlar kullanilabilir. Bu
yaklasimlara ornek olarak; higbir bilgisayar gerektirmeyen bilgisayarsiz bilgisayar
bilimi, gorsel programlama, metin tabanli programlama ve robotik programlama
verilebilir. Bu dersin igerigini robotik programlama olusturmaktadir. Bu derste
ogrenenlerin bilgi islemsel dusunme becerilerini robotik programlama vasitasiyla
gelistirmelerine yardimci olmak hedeflenmektedir. Programlama basli basina zor bir
kavramdir ve cesitli zihinsel zorluklar igerir (Cetin, 2013). Burada bu zorluklara
deginilmeyecektir fakat bahsi gegen zorluklardan dolayi programlama &gretilirken
temel pedagojik cercevenin dikkatlice belirlenmesi gerekir. Bu dersin tasariminda
temel olarak 21. ylUzyll yeterlikleri ve programlama egitiminin alan yazini
kullanilacaktir. Programlama egitimiyle ilgili alan yazinda, temel iki egilim
bulunmaktadir. Bunlardan ilki, dersi 6grencinin kesfedecegi sekilde tasarlayip 6grenci
merkezli bir yaklagim sunmaktir. Bu yaklagima gore 6grenci suregte aktif rol Ustlenir.
Ogretmen bilgiyi aktarmaktan ziyade, dgrencinin kesfetme veya olusturma surecinde
ona yardim eden pozisyondadir. ikinci yaklagim ise dersi 6gretmenin anlatimi tizerine
kurar. Burada o6gretmen asil sorumlulugu alir ve o6grencilere konuyu aktarmayi
hedefler. Ogrencinin kesfetmesini temel alan ilk yaklasimda, égrenciler belirli bilgi
islemsel problemlerde yetkin olsalar da temel algoritmik kavramlarda ve dolayisiyla
bunlarin farkli baglamlara aktariminda sikintilar yasamaktadir (Mayer, 2004). Bunun
karsisinda bilgi aktarimini temel alan bilgi islemsel 6gretim yaklagimlari ise gagimizin
ogrenenlerini yetistirmek igin yetersiz kalmaktadir (Papert, 1991). Bu yuzden, alan
yazinda tartisildigi Gzere (Brown ve Campione, 1994; Grover, Pea ve Cooper, 2015;
Mayer, 2004), bu derste temel kavramlarin olusturulmasinda aktarim yaklagsimi 6n
plana cikarilirken, 6grencilerin verilen temel ile ileri seviye zihinsel faaliyetlerde
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bulunmasi ve farkh baglamlara aktarilabilir bir bilgi olusturabilmesi icin kesfe dayali
yaklasimlar 6n plana gikarilacaktir. Bu amag dogrultusunda detaylari asagida verilecek
olan “g6zle, uygula, tasarla, uret ve degerlendir” 6grenme dongusu kullaniimistir.

Gozle

Degerlendir

Tasarla

Sekil 1. Ogrenme Dénglisii

GOZLE - UYGULA - TASARLA - URET - DEGERLENDIR
OGRENME DONGUSU

Goézle: Bu bolum iki kisimdan olusur. Birinci kisimda 6gretmen 6grencilerin gecmis
bilgilerini aktive etmek ve onlarin dikkat ve motivasyonlarini saglamak ile gorevlidir.
Bunun igin bir dnceki derste yapilan etkinlikleri / galismalari kisaca 6zetleyebilecedi
gibi gunlik yasamdan ya da bilim insanlarinin yasantilarindan ilgi ¢ekici érnekler de
kullanabilir, 6rnegin otomasyona giris yapmak i¢in El-Cezeri’nin hayatindan ve Urettigi
cihazlardan bahsedilebilir. Bu boélimin ikinci kisminda ise 6gretmen bir robotik
konusunu uygulamali olarak (gostererek) anlatir. Bu kisimda égretmen daha aktiftir.
Uygulamay! yaparken ogrencilere sorular sorabilir ve o6grencilerin sorularini
yanitlayabilir.

Uygula: Bu bolimde o6gretmen o6grenenlerden bir onceki bolimde gosterilen
uygulamalarin aynisini / bir benzerini ister veya onlarla birlikte yapar. Ornegin,
hazirlanmis bir robotun ileri dogru belirli bir hizda ve miktarda hareket ettiriimesini
gOsteren o6gretmen, 6grenenlerden robotu belirli bir hizda ve miktarda ters yonde
hareket ettirmesini isteyebilir.
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Tasarla: Bu bolimde &grenciler daha aktif rol Ustlenir. Ogretmen rehber
pozisyonundadir. Ogretmen, ogrencilere takildiklari noktalarda destek olacaktir.
Ogrencilerin  etkinlikten kopup, motivasyonlarinin dismesine izin vermemeye
calisacaktir. Fakat 6gretmenin sagladigi destek gereginden fazla da olmamalidir. Bu
bdlimde dgretmen tarafindan 6grenenlere bir problem verilir. Ogrenenlerden éncelikle
bu problemin ¢dzUmunu tasarlamalari istenir. Tasarlama asamasinda, 6grenenler
temel itibariyla bilinenler ile istenenler arasindaki bagi kurarak bir plan Ureteceklerdir.
Bu amagcla, 6grenenler (Bilgi islemsel dusunme becerisi bilesenlerini kullanirlar):

> Bilinenleri ve istenilenleri ayri ayri belirler,

> Istenilenleri alt bilesenlere ayrilabiliyorsa ayirir,

> Bu problem veya alt problemlerin aynilarina veya benzerlerine daha
onceden ¢ozum urettiyse bunlari tanimlar,

> Bu problemler veya alt problemlerin ¢6zumda igin bilgisayar biliminde daha

onceden belirlenmis ¢cozumlerin (siralama ve arama algoritmalari gibi) olup
olmadigini belirler,

> Daha onceki adimlarda ortaya koyduklarini kullanarak bir ¢6zim plani
uretirler.

Bu asamadaki dnemli nokta, 6grenenlerin ¢ézime dogrudan baslamasi yerine dnce
¢oziim hakkinda disiinmesi ve bir ¢dziim plani Gretmesidir. Ogrenenler her defasinda
yukarida bahsi gegen bes adimi yapmak istemeyebilir veya bu adimlari yaparken
sikilabilirler. Bu durumlarda, 6grenenlerin adimlari bire bir uygulamasi yonunde onlari
zorlamak yerine onlardan problemi dogrudan ¢ézmeye baslamadan 6nce problem
hakkinda disunmesi ve planlama yapmasi istenebilir.

Uret. Bu bolimde égrenciler aktif rol (stlenir. Ogretmen rehber pozisyonundadir.
Ogretmen dgrencilere takildiklar noktalarda destek olacaktir. Destek, Vygotsky’nin
(1978) Yakinsal Gelisim Alani (Zone of Proximal Development) kavraminda belirttigi
gibi bireyin yardim ile gergeklestirebilecedi, ancak heniz badimsiz olarak
yapamayacag bir durum olustugunda saglanmalidir. Uret asamasinda, 6grenenlerden
bir dnceki adimda tasarladigi plani kullanarak probleme algoritmik bir ¢ézim dretmesi
istenir. Ogrenenler bilgisayar ve robot basinda calisarak gerekli donanimsal ve
yazihmsal ¢ozumleri gelistirirler.

Degerlendir. Buradaki degerlendirme ile anlatiilmak istenen dogrudan 6grencinin
basarisinin notlandiriimasi degildir. Temel hedef, 6grenenin, dgrenme slrecinde
yasadiklari ve ogrendikleri Uzerine dugunmesini saglamaktir. Bu sayede, 6grenen
problem ¢6zme sureci, dersin konusu ve kendisi ile ilgili gozlemler yaparak yeni
ogrenmeler, kendini degerlendirme ve planlama acisindan firsatlar elde edecektir.
Ogrenenlerden su sorulari yanitlamalari istenebilir:

> Verilen problemi tanimlayiniz (problemi kendi cimleleri ile ifade etme).

> Problemin ¢6zUmu i¢in hangi stratejileri kullandiniz ve neden bu stratejileri
sectiniz?

> Problemi ¢ozerken ne gibi sikintilar yasadiniz ve bunlarin Ustesinden

gelmek icin neler yaptiniz?
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> Kullandiginiz yontemler, bu sikintilari gidermekte basarili oldu mu?

> Grup arkadasinizla ihtilafa duastigunuz durumlar oldu mu ve bunlarin
ustesinden gelmek igin neler yaptiniz?

> Grup arkadasinizdan ne 6grendiniz?

Ogrenenlerin buradaki sorularin tamamina cevap vermesi beklenmemektedir. Bu
sorulardan, verilen etkinlikten elde ettikleri deneyimlere bagh olarak, kendilerine
uyanlari cevaplayabilirler. Cevaplar, 6grenenlerden yazili olarak da istenebilir. Fakat
ogrenenler, belirli bir sure sonra surekli ayni sorulara cevap vermekten
sikilabilir/sikilacaktir. Bu durumda, belirli derslerin sonunda 6grenenlerden dersteki
deneyimlerini genel olarak degerlendirmeleri istenebilir. Bunun yaninda,
degerlendirme surecini daha etkili hale getirmek amaciyla gesitli etkinlikler yapilabilir.
Ornegin, dégrenenler bir halka seklinde dizilir. Ogretmen elinde bulunan topu (veya
benzeri bir cismi) 6grenenlerden birine atarak onun yukaridaki sorulardan bir veya
birkacgina yanit vermesini ya da dersteki deneyimlerini genel olarak degerlendirmesini
isteyebilir. Cevap veren 6grenen, elindeki topu bir baska arkadasina atar ve arkadasi
da bir veya birka¢ soruyu yanitlar. Etkinliklerin ilerleyen zamanlarinda, top yerine
rastgele aciyla kendi etrafinda donecek sekilde programlanmis olan robot, 6grenci
halkasinin ortasinda bir sonraki ©6grencinin secimini yapabilir. Bu durum,
degerlendirme doyum noktasina ulasana kadar, ogrencileri sikmadan, devam
ettirilebilir.

ESLIi PROGRAMLAMA

Ogrenenler kendilerine verilen gorevlerden uygun olanlarini (yukarida bahsedilen
uygula ve Uret adimlari) esli programlama gruplari igerisinde yapacaklardir. Esli
programlamada iki 6grenen, bir robot veya bilgisayar karsisinda yan yana oturarak
tasarim, algoritma, kod yazma veya hata ayiklama icin is birlikli ¢aligir. Esli
programlama esli araba yariglarina benzetilebilir. Esli araba yarislarinda surucu
arabay! kullanirken kilavuz sdrucuye yon tayini konusunda yardimci olur. Egsli
programlamada bilgisayari veya robotu kullanan kisiye strtict denir. Strlcunin gorevi
robotun istenenleri gerceklestirmesi igin tasarimi ve kodlamayi yapmaktir. Striclnin
yanindaki Kigiye kilavuz denilir. Kilavuz, bilgisayari veya robotu kullanmaz. Kilavuzun
gOrevi ¢cikan problemler veya ana problem i¢in ¢ozum uretmek, bu surecte ortaya ¢ikan
hatalari belirlemek ve surGcunun nasil c¢alistigini  degerlendirmektir. Egli
programlamada, araba yarisindan farkli olarak, surtici ve kilavuz dizenli olarak yer
degistirir. Ogrenenlerin her iki gdrevden de dgrenecegdi seyler vardir. Bu yizden rol
degistirme cok 6nemlidir. Ogretmen 6Jrenenlerin periyodik olarak gérev degistirmesini
saglamalidir.

> [ki 6grenen bir bilgisayar veya robot karsisina oturur,
» Bir 6grenen kodlari yazarken digeri kodlari degerlendirir ve oneride bulunur,
» Belirli zaman araliklariyla 6grenenler rollerini degistirir.
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Esli programlamada bir diger 6nemli nokta, hangi iki 6grencinin es olarak atanacagidir.
Burada, iyi bilen ve az bilen gibi, farkli bilgi veya beceri gruplarindan égrenenlerin bir
araya getirilmesi iyi bilenin az bilene 6gretmesi agisindan faydali olarak gorulebilir.
Fakat pratikte bu fayda gergeklesmemektedir. Bundan ziyade, iyi bilen bir middet
sonra digerini kendine ayak bagi olarak gorme egilimi ve gorece daha az bilen de iyi
bilen ile iletisim kurmakta sikinti yasayip etkinliklerden kopma egilimi gostermektedir.
Benzer bilgi ve beceri duzeyinde olan gruplar daha verimli calismaktadir. Bu ylzden
benzer bilgi ve beceri dizeyinde olan 6grenenlerin es olarak belirlenmesi dnemlidir.
Bazi durumlarda es olarak tayin edilen 6grenenler birbirleriyle ciddi anlasmazliklar ve
catismalar yasayabilirler. Catisma yasayan 6grencilerin ayni grupta kalmasi saglkh
olmayacaktir. Bu durumu fark eden oOgretmen, catisma yasayan esleri farkl
ogrenenlerle yeniden eslemelidir.

GRUPLAR ARASI ILETiSIM VE ROBOT YARISLARI

Etkinlikler boyunca gruplar arasi bilgi aligverisine izin verilmelidir. Gruplar arasinda
paylasimci bir ortam olusturulmalidir. Fakat bu paylagim, komple bir ¢ozimun
paylasimi seklinde olmamalidir. Ogrenenler; ¢éziim yollari, stratejiler ve eksik bilgiler
gibi konular igin paylasim yapabilirler. Fakat verilen bir problemin butin ¢6zimu
paylasilmamalidir. Bu konu hakkinda ogretmen, ogrenenleri daha ©Onceden
bilgilendirmelidir ve onlarin ne tur bir paylasim igerisinde oldugunu takip ederek
gereginden fazla olan paylasimlari engellemelidir.

Robot yariglari, 6grenenleri gudileyen dnemli bir 6gretme/6grenme yontemidir. Bu
egitim programi igerisinde zaman zaman gruplar arasi yariglar duzenlenmistir. Fakat
bu yariglar, sinifin paylasimci ortamini zedeleyecek igerikte uygulanmamalidir.

ROBOTIK KITLER VE PROGRAMLAMA ORTAMI

Lego Mindstorms Education EV3

Bu egitimde LEGO firmasinin 2013 yilinda piyasaya surdigu Mindstorms Education
EV3 surumu kullanilacaktir. 541 par¢cadan olugsan bu setin icinde EV3 programlanabilir
tugla, renk sensoru, ultrasonik sensér, dokunma sensoru ve jiroskop sensor dahil
birgcok teknik parga mevcuttur. Temel setle ve temel set + ekstra parga seti ile inga
edebilen farkli robot tasarimlari mumkundur. Asagidaki resimde EV3 robot seti
gOrulmektedir.
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Resim 1. LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 robot seti
EV3 Yazilimi

EV3 vyazilimi robotlari programlamak igin kullanilan Ucretsiz bir blok tabanli
programlama ortamidir. Ogrenciler blok halinde var olan veya kendilerinin
olusturduklari komutlari surtkle birak yontemiyle tagiyarak programlari olugtururlar.
Komutlar bloklar halinde bulundugundan dolayi, 6grencilerin s6z dizimini 6grenmek
icin fazladan zaman ayirmalari gerekmez ve program yazarken hata yapma ihtimalleri
ortadan kaldiriir. Bu sayede ogrenciler zihinsel kaynaklarini problem ¢ozmeye
yonlendirebilirler. EV3 yaziliminin programlama araylzi agsagidaki resimde goruldugu
gibidir.

[&] LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition - O X
File Edit Tools Help
ER T Project X TS

EBProgramx [+] “@ Yc Q‘.m [:;:]

— 1 I I = SRR =
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Resim 2. EV3 Yazilimi
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MicroPython

“MicroPython” sayesinde “Python” programlama dili ile Lego Mindstorms EV3 robotu
programlanabilir. Burada metin tabanli programlama yaklagimi kullaniimaktadir.
MicroPython’da 6grenciler yazacaklari her bir komutu en ince detayina kadar tam
olarak bilmek zorundadirlar. Bu yluzden robotik programlamaya giris yapmak EV3
yazilimina gore daha zor olmaktadir. Fakat metin tabanli programlama yaklagimi
profesyonel programcilar tarafindan yillardir kullaniimaktadir. Metin tabanh
programlama yaklasimina alistiktan sonra karmasik / ileri seviye programlarin
olusturulmasi bu ortamlarda daha kolaydir. Asagidaki resimde gorilen “Visual Studio
Code” programlama editéru kullanilarak MicroPython’da programlar yazilabilir.

jon View Go Debug - main.py - ilk_program - Visual Stu...
mainpy X
4 OPEN EDITORS
{} launch.json .vscode
X @ main.py
4 ILK_PROGRAM

aunc
{1 settin

.gitigno

main.py

4 QUTLINE

4 EV3DEV DEVICE BROWSER
Click here to conne...

Ln20,Col 37 (22 selected) Spaces4 UTF-8 LF Python @ &

Resim 3. Visual Studio Code Ortami

Egitimde Kullanilacak Mat (Calisma Alani)

Ogrenciler etkinlik alanina geldiklerinde asagida resimleri verilen 70 cm x 100 cm
boyutundaki ¢ift tarafli mati (calisma alanini) masalarinin Uzerinde goéreceklerdir.
Etkinlikler boyunca bu mat kullanilacaktir.

' N

\A 0 10 20 30 40 50 60 70 80 J

Resim 4. Mat On Yiiz
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Resim 5. Mat Arka Yliiz
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1. Hafta: Robot ve Algoritma

On Bilgi:
e Temel bilgisayar ve donanim bilgisi
Haftanin Kazanimlari:

Ogrenciler robot kavramini temel diizeyde agiklar.
Ogrenciler algoritma kavramini aciklar.

Ogrenciler basit bir algoritma érnegi olusturabilir.
Ogrenciler robot setini tanir.

e Ogrenciler robot setiyle ydnergeye uygun robot olusturur.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, “robot” kavraminin tim égrenciler tarafindan dogru bir sekilde
anlasiimasini saglamaktir. Haftanin bir diger amaci, érnek robotlar gostererek
ogrencilerin ilgisini ¢cekmek ve etkinliklere yonelik motivasyonlarini artirmaktir.
Ayrica, ders suresince kullanilacak robot setini tanitmak ve bu seti kullanarak
mekanik robot tasarimlari yapmaktir. Ogrencilerin algoritmanin ne oldugunu
tanimlamasi ve basit bir algoritma olusturabilmesi de hedeflenmektedir.

Kullanilacak Malzemeler:
Robot seti, bilgisayar, kagit, kalem
Haftanin islenisi:
Gobzle: Robot kavrami Uzerine tartisma ve robot tasarlama
Uygula: Robot yapma ve algoritma oyunlari
Tasarla: “Hayalimdeki Robot” etkinligi

Uret: Ornek video gdsterimi ve “ilk Robotumu Yapiyorum” etkinligi

Degerlendir: Haftanin iceridi ile ilgili yansitma etkinligi
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1. GOZLE VE UYGULA

1.1. Gdzle: Robot Kavrami Uzerine Tartisma

Rehber 6gretmen, dgrencilerin "robot" kavrami Uzerinde tartismalarini saglar.

e Robot nedir?

e Robotlarin 6zellikleri nelerdir?

e Robotlar nerelerde kullanilir?

e Uzaktan kumandali bir oyuncak ile robot arasinda ne gibi farkhliklar vardir?
¢ Robotlar hangi pargalardan olusur?

e Mekanik nedir?

e Program/algoritma nedir?

gibi sorular yoénelterek tartismayi yonetir. Cevaplari égdrencilerin bulmasi saglanir.
Rehber 6gretmen; robot, algoritma ve program kavramlari i¢in asagidaki tanimlari
dikkate alarak 6grencileri yonlendirebilir veya gerektigi yerde (6grenciler kavrami
yanlis tanimladiklarinda veya dogru olandan c¢ok farkli bir tanim yaptiklarinda) bu
tanimlar dogrudan kendisi yapabilir.

Robot, Tlark Dil Kurumunun hazirladigi Tirkge Sézliik'te “belirli bir isi yerine getirmek
icin manyetizma ile kendisine cesitli isler yaptirilabilen otomatik ara¢” seklinde
tanimlanir. Oxford Ingilizce Sézlik'te ise “dzellikle bir bilgisayar tarafindan
programlanan, karmasik bir dizi islemi otomatik olarak gercgeklestirebilen makine”
seklinde tanimlanir. Her iki tanimda da vurgulanan nokta, robotlarin bir gorevi otomatik
olarak yerine getirmesidir. Eger bir makinenin hareketleri bir insan tarafindan kontrol
ediliyorsa bu makineye robot denilemez. Ama makine g¢evresini algilayabiliyor ve buna
gore hareket ediyorsa, 6rnegin bir engeli algilayip yon degistirebiliyorsa, bu makine
robot olarak adlandirilir (Kelly, 2010).

Robotlar cevrelerini sensorleri aracihgiyla algilar. Robotlar kullanilan sensore bagl
olarak; nesnenin uzakligi, nesnenin rengi, I1SIk miktari, ses siddeti, nem orani gibi
bircok ¢evresel veriyi algilayip islemcileri ile yorumlayabilir ve programlari dahilinde bu
verilere tepkide bulunabilirler. Bu durum g6z 6nune alindiginda robotun tanimi,
“cevresini algilayabilen ve algiladigini yorumlayarak bagimsiz tepkiler verebilen
makine” seklinde yapilabilir. Bir makinenin robot olup olmadigini degerlendirmek igin
asagidaki 6zellikleri taglyip tagsimadigina bakilabilir:

e Sensor: Cevresini sensoru/sensorleri araciligiyla algilayabiliyor mu?
e Program: Bir programi var mi? Programi ile verileri igleyip karar verebiliyor mu?
e Eylem: Programi sayesinde farkli eylemler gergeklestirebiliyor mu?

Algoritma: Sonlu bir sire igerisinde istenilen bir sonucu elde etmek igin agik ve net bir
sekilde tanimlanmis ve siralanmig adimlar butinuadar. Aslinda her 6grenci matematik
derslerinde algoritmalari kullanmistir. Ornegin alt alta eldeli toplama bir algoritmadir.
Bu islemin sonucunu bulmak i¢in uygulanacak adimlar kisiden kisiye degismeyecek
netliktedir. Bu adimlar verildiginde alt alta eldeli toplamayi uygulayan herkes ayni
sonuca ulasir. Peki, alt alta eldeli toplamanin adimlari nelerdir? Burada 6grencilerden
temel olarak sunlari sGylemeleri beklenir:
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(i) sayilarin alt alta yazilmasi

(i) kolonlardaki sayilarin toplanmasi ve sonug olarak yazilmasi

(iii) elde degeri olustugunda bunun bir soldaki kolonun toplama degerine eklenmesi
(iv) ilk Gg kuralin toplama iglemi tamamlanana kadar devam ettirilmesi.

Program: Temel olarak bir algoritmanin bilgisayar veya robot i¢in uygulanmasidir.
Programlar bilgisayara veya robota yapmalari gereken seyleri (algoritmanin
adimlarini) bir programlama dili vasitasi ile aktarirlar. Ogrenciler de bu derste robotlari
kodlamak icin bir programlama dili kullanacaktir. Programlamanin en onemli
noktasiysa problemin ¢ézimi icin algoritma gelistirmektir. izlenecek yol dogru
belirlenebilirse yani algoritma dogru hazirlanabilirse bilgisayar ve robotlar
programlama dilleri araciligiyla problemi ¢ozebilir. Bu bilgilendirmeler yapildiktan
sonra algoritma uygulamalari butin 6grencilerle beraber yapllir.

1.2. Uygula: Algoritma Ogreniyorum

Siniftaki 6grencilere Uzerinde 1 ile 24 arasindaki sayilarin yazili oldugu kartlar verilir.
Ogrenci sayisi 24'ten azsa 1, 2, 3, 4, 6, 8, 12, 24 sayilarini mutlaka igeren, istenilen
sayida kart dagitilir. Ogrenci sayisi 24 ise her dgrenciye bir kart verilir. Ogrenci sayisi
24’ten fazlaysa birden fazla 6drenciye ayni sayi gelecek sekilde kartlar ayarlanir.
Dagitilan kartlar arasinda yine 1, 2, 3, 4, 6, 8, 12, 24 sayilarinin hepsi bulunmalidir.
Ogrenciler kartlarindaki saylyi saklayarak grup halinde bekler. Ogrencilerden biri
‘robot” olarak gorevlendirilir ve sadece bu “robot-6grenciye” digerleri duymayacak
sekilde asagidaki algoritma verilir:

1) Her bir 6grenciye git,
a) Sayisini sor,
b) Eger 6grencinin kartindaki sayi 24’0 tam bdlen bir sayiysa bu 6grenciyi gruptan
ayir ve tahtanin onune getir.

Robot-6grenci diger Ogrencilere sadece kartlarindaki saylyr sormalidir ve ipucu
olusturacak cumleler kurmamalidir. Robot-6grencinin iglemini tamamlamasinin
ardindan rehber 6gretmen, diger 6grencilerden, robot-6grencinin tahtaya c¢ikardigi
ogrencilerin sayilarina bakarak hangi igslemin yapilmis olabilecegini séylemelerini ister.
Ogrenciler yapilan islemi bildikten sonra onlardan bu islemin algoritmasini yazmalari
istenir.

1.3. Uygula: Carpim Esleri Algoritmasi

Ogrencilerden, garpimlari 24 olan ¢arpim eslerinin (1-24, 2-12, 3-8, 4-6) bulunmasi igin
bir algoritma yazmalari istenir. Ogrenciler bulduklari algoritmalari sinifca tartigabilirler.

Son olarak algoritmanin bir gorevi gergeklestirmesi i¢in net bir sekilde tanimlanmis ve
siralanmig adimlardan olusmasi gerektigi vurgulanir. Eger gorevleri acikca
tanimlanmadiysa veya adimlarin siralamasi uygun degilse robotun veya bilgisayarin
istenilen gorevi yerine getiremeyecegi belirtilir.
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2. TASARLA
2.1. “"Hayalimdeki Robot” Etkinligi

Ogrencilerden belirli bir amag icin tasarlanmis bir robot hayal etmeleri ve grup olarak
hayal edilen robotun resmini gizmeleri istenir. Daha sonra gruplar gizimleri Gzerinden
robotlarini arkadaslarina tanitir ve robotun ne amagla kullanilacagini anlatirlar.

Gerekli malzemeler:

1. Her bir grup igin beyaz A3 kagit

2. Boya kalemleri
3. Makas
4. Yapistirici

Bu asamada ogrenciler gruplara ayrilir. Her gruptan gunluk hayatta kargilagilan bazi
problemleri distnmeleri, bu problemleri ¢dzebilecek bir robot hayal etmeleri istenir.
Daha sonra dgrencilerden hayal ettikleri robotlari kagitlara gizmeleri ve kesmeleri
istenir. Ogrencilere 20 dakika stire verilir. Siire bittikten sonra her grup tek tek tahtaya
¢lkarak kendi robotunu tanitir. Hayal edilen robotlar panoya asilir ve egitim suresi
boyunca panoda birakilir.

3. URET
3.1. “llk Robotumu Yapiyorum” Etkinligi

Ogrencilere egitim siiresince neler basarabileceklerini géstermek igin robot setleri
kullanilarak yapilmig robotlarin videolari gésterilir. Ogrencilere robot setleri ile
calisirken nelere dikkat etmeleri gerektidi ile ilgili bilgilendirme yapilir.

Ornek videolar:

. EV3 Stair Climber https://www.youtube.com/watch?v=BZSkFI12wPzk

. EV3 Robot Arm https://www.youtube.com/watch?v=9cTo20ImyKY

. EV3 Gyro Boy https://www.youtube.com/watch?v=5pinA9k1E9qg

. EV3 Spinning Top Factory
https://www.youtube.com/watch?v=0yvFIgOwGJA

Rehber 6gretmen oOgrencilere LEGO MINDSTORMS EV3 setini tanitir. Robotu
yaparken dikkat edilmesi gereken noktalari belirtir. Pargalarin saglam oldugunu fakat
disme, carpma gibi durumlar sonucu kirilip yipranabilecekleri ifade eder. Pargalarin
kaybolmamasi igin robot seti ile gelen veya var olan tasnif kutusunun kullaniimasini
Onerir.

Her gruba bir robot seti dagitiir. Bes dakika kadar 6grencilerden robot setlerini
incelemeleri, robot setlerindeki pargalari ve ne amagla kullanilacaklarini kesfetmeleri
beklenir. Ardindan d6grenciler bu konu hakkindaki duslncelerini paylasir. Gerekli
noktalarda rehber 6gretmen temel parcalarin nasil kullanilacagiyla ilgili daha detayli
bilgiler verir.


https://www.youtube.com/watch?v=BZSkFI2wPzk
https://www.youtube.com/watch?v=9cTo20lmyKY
https://www.youtube.com/watch?v=8gudD9nUmEk
https://www.youtube.com/watch?v=0yvFIq0wGJA
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Ogrencilerden “temel tasarim (driving base)” yonergesine uyarak ilk robotlarini
olusturmalari istenir. Ogrenciler grup c¢alismasi sirasinda gorev paylasimi yapmalari
konusunda cesaretlendirilir. Daha sonra 6grencilere robot setleriyle temel tasarim
robotunu yapmalari igin yeteri kadar sure verilir.

Not

Temel tasarim yonergesine asagidaki yollarla ulasilabilir:

i) https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-
instructions/ev3-rem-driving-base-79bebfc16bd491186ea9c9069842155e.pdf
i) EV3 yazilimi > Lobby > Building Instructions > Building Ideas > Driving Base
iii) Robot setiyle birlikte gelen kitapgiga bakilabilir.

Rehber 6gretmen, robotlar olugturulduktan sonra, daha 6nce hazirladigi bir programi
robot Uzerinde calistirarak goOsterir. Buradaki amag, oOgrencilere kod yazmayi
ogretmek, yazilan kodu robota yuklemek veya yuklenen kodun robot Uzerinde nasil
calistirllacagini gostermek degildir. Amag, robota basit bir gérev yaptirarak 6grencilerin
robota kargi olan ilgilerini artirmaktir.

4. DEGERLENDIR

Ogrenciler ile halka olusturulur. Rehber dgretmen; robot, robot tasarimi, algoritma ve
program konularindan birini seger ve rastgele sectigi bir 6grenciden verilen kavramin
onun igin ne ifade ettigini anlatmasini ister. Batlin konularin anlatiimasinin ardindan,
ogrencilerden, robot tasarlama ve algoritma gelistirme asamalarinda 6nemli veya ilging
bulduklari noktalari arkadaslariyla paylasmalari istenir.

Daha sonra asagidaki resim gosterilerek ilgili sorular hakkinda 6grencilerin gorusleri
alinir.



https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-rem-driving-base-79bebfc16bd491186ea9c9069842155e.pdf
https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-rem-driving-base-79bebfc16bd491186ea9c9069842155e.pdf
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Resim 6. Endiistriyel Robotlar

e Bu robotun goérevleri nelerdir?

e Bu robotu kullanarak hangi sorunlari ¢dzebiliriz?

e Sizce mutfak robotu, derste isledigimiz teknik anlamiyla, gergek bir robot
mudur? Sebeplerini aciklayiniz.

5. ILAVE ETKINLIK
5.1. Algoritma oyunu (Sirt sirta oturup ayakkabi bagcigi baglama)

Bu oyununun oynatiimasindaki amag, ogrencilerin bir gorevi gerceklestirmek icin
gerekli adimlari net bir sekilde tanimlamalari ve siralamalari gerektigini gérmelerini
saglamaktir. Ogrenciler gorevleri agikga tanimlamazlarsa veya adimlarin siralamasini
uygun yapmazlarsa istenilen gorevin yerine getirilemedigini oyun sonunda gorurler.

Oyun icin siniftan ayakkabisi bagcikli olan iki édrenci segilir. Oyun igin segilen
dgrenciler diger dgrencilerin gdrebilecedi bir yere sirt-sirta oturtulur. Ogrencilerin
ayakkabi baglari ¢ozduralur. Bir 6grenciye ayakkabiyi baglarken arkadasina da detayli
olarak anlatmasi gorevi verilir. Diger 6grenciye de arkadasinin anlattig1 sekilde kendi
ayakkabisini baglama gorevi verilir. Dinleyen 6grenciye sadece arkadaginin anlattigi
sekilde adimlari yapmasi, kendisinin ilave iglem yapmamasi gerektigi soylenir. Bu
oyunda, anlatan 6grencinin kendi ayakkabi bagcigini baglarken yaptigi adimlari
arkadagina aktarirken yeterince agik ve bilgilendirici olamadigi diger ogrenciler
tarafindan goérilir. Oyunu oynayan Ogrenciler de goérevierin net bir gsekilde
tanimlanmasi gerektigini deneyimlemis olurlar. Oyun ders slresi bitinceye kadar tekrar
edilir.
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2. Hafta: Robotlar ile Hareket

On Bilgi:

e Ogrenciler robot kavramini temel diizeyde bilir.
e Ogrenciler robot setiyle temel robotik tasarimi yapmistir.

Haftanin Kazanimlari:

e Ogrenciler robot setini programlamak i¢in EV3 yaziliminin grafik araytizini
kullanir.

e Ogrenciler agl, tur sayisi, ¢ap (yarigap), cevre ve uzunluk kavramlarini robotun
hareketini saglarken kullanir.

e Ogrenciler robotun hareket etmesi icin gerekli programlama adimlarini
olusturur.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, robot seti ile ve robot setinin programlanacagdi EV3 yaziliminin
grafiksel araylzinu tanitmaktir. Ayrica 6grencilere robotlarinin belirli bir mesafeyi
alabilmesi igin gerekli programlama adimlarini 6gretmek ve ogrencilerin dlgme,
uzunluk, denklem, c¢ap ve c¢evre konularini verilen problemin ¢ézumuinde
kullanmalarini saglamaktir.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, bilgisayar, mat (calisma alani)

Haftanin islenisi:

Gozle: Robotun bilesenlerini tanima ve robot setinin programlanacagi yazilimin
grafiksel araylzunu kullanma

Uygula: Robot yapma ve robot programlama
Tasarla: istenilen robotu tasarlama

Uret: Verilen gorevleri programlama

Degerlendir: Haftanin icerigi ile ilgili yansitma etkinligi
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1. GOZLE VE UYGULA
1.1. Gozle: EV3 Yazilimi

llk hafta hazirlanan robot setleri 6grencilere da@itilir. Hazir bir robot lzerinde robot
setinin parcalari gosterilerek 6grencilere parcalar hakkinda temel bilgiler verilir.
Boylece ilk hafta konular tekrar edilmis olur. Daha sonra EV3 robot setlerinin
programlanmasi igin gerekli yazilimin bilgisayarlarda kurulu olup olmadigi kontrol
edilir. LEGO MINDSTORMS EV3 robot setinin akilli tugla (intelligent brick) Gzerinden
de programlanabildiginden, ancak egitim suresince robotlarin programlanmasi igin
bilgisayarlarin kullanilacagindan bahsedilir.

Not

Lego Mindstorms Education EV3 yazilimina
https://education.lego.com/en-us/downloads/retiredproducts/mindstorms-ev3-
lab/software

adresinden uygun igletim sistemi segilerek veya Windows isletim sistemi igin
asagidaki adresten direkt ulasilabilir.
https://le-www-live-s.legocdn.com/downloads/LME-EV3/LME-EV3 Full-

setup 1.4.5 en-US WIN32.exe

Robot setinin programlanacagi yazilimin grafiksel arayuzu (EV3 yazilimi) acilir ve
arayuzde neler oldugu gosterilir. Grafik araylzu ile akilh tugla arasindaki baglantinin
USB veya Bluetooth ile gerceklestirilebilecegi vurgulanir. Once kablo ile sonra da
Bluetooth ile baglantilarin nasil yapilacagi anlatilir. Daha sonra EV3 yaziliminin
grafiksel araylzundn bolimleri tanitilir.

Asagidaki resimde goruldugu gibi EV3 yazilimi Lobby ekrani ile acgilir. Bu ekranda sol
kisimdaki etkinlik sekmeleri kullanilarak yeni bir program penceresi agilir (New Project
> New Program > Open).



https://education.lego.com/en-us/downloads/retiredproducts/mindstorms-ev3-lab/software
https://education.lego.com/en-us/downloads/retiredproducts/mindstorms-ev3-lab/software
https://le-www-live-s.legocdn.com/downloads/LME-EV3/LME-EV3_Full-setup_1.4.5_en-US_WIN32.exe
https://le-www-live-s.legocdn.com/downloads/LME-EV3/LME-EV3_Full-setup_1.4.5_en-US_WIN32.exe
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£ LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition

File Edit Tools Help
S Lobby |Gk B LabVIEW

New Program New Program

&N

New Program

Open

New Experiment

Resim 7. EV3 Yazilimi Lobby Ekrani

EV3 vyaziiminin  arayuzu temel olarak U¢ kisimdan olusur. Robotun
programlanabilmesi i¢in program bloklarinin programlama alaninin igerisine suruklenip
birakilmasi gerekir. Programlama alaninda varsayilan olarak asagidaki resimde
goruldugu gibi bir bagla blogu (yesil t¢gen) bulunur. Programlama alaninda birbirine
yaklastirilan bloklar birbirine yapigir. Boylece surukle-birak yaklagimi ile istenilen
programin olusturulmasi saglanir.
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=1 LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition
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Resim 8. EV3 Yazilimi Programlama Araytizii

Yukaridaki resimde goruldugu gibi programlama bloklari bélumu farkh renklerdeki alti
sekmeden olusur:

e Yesil Sekme (Action/Eylem Sekmesi): Robotun hareket etmesini saglayan
motor kontrol bloklari, goruntu, ses ve tugla i1s1g1 bloklari bu sekmede yer alir.

e Turuncu Sekme (Flow Control/Akis Kontrol Sekmesi): Yeni bir bagla program
blogunun yani sira bekle, dongu, anahtar ve dongu kesme bloklari bu sekmede
bulunur.

e Sarl Sekme (Sensor/Sensor Sekmesi): Robotun sensérlerinden 1sik, uzaklik,
motorlarin donme agisi gibi verilerin alinmasini saglayan program bloklari bu
sekmede yer alir.

e Kirmizi Sekme (Data Operations/Veri islemleri): Veriler (izerinde matematiksel
ve mantiksal islemlerin gerceklestirilebilecegi bloklarin ve degisken, sabit ve
rastgele sayi Ureten bloklarin bulundugu sekmedir.

e Mavi Sekme (Advanced/ileri Dizey Sekmesi): ileri diizey programlama
bloklarinin, érnegin dosya erisimi, veri kaydi, Bluetooth baglantisi gibi bloklarin
bulundugu sekmedir.

e Turkuaz Sekme (My Blocks/Bloklarim Sekmesi): Program birgok bloktan
olusuyorsa belirli goérevleri yerine getiren program bloklari bir blok olarak
tanimlanabilir. Tanimlanan bu blok gruplarina benim bloklarim sekmesinden
ulasilabilir.

iletisim paneli tizerinden USB, Bluetooth veya kablosuz baglanti ile bagli olan akilli
tuglanin durumu ve sensorlerden alinan anlik veriler takip edilebilir. Ayrica
programlama alaninda hazirlanmig programin tum bloklarinin ya da segili bloklarin
akilli tuglaya yuklenip ¢alistiriimasini saglayan dugmeler de bu bélimde yer alir.
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1.2. Gozle: Programlama Alaninin Kullaniimasi

Robot, istenilen program blogunun programlama alanina suruklenip birakilmasi ve
bloklarin parametrelerinin  degistiriimesi ile programlanir. Program, bloklarin
programlama alaninda yer alan basla bloguna tren vagonlari gibi birbiri ardina
eklenmesiyle olusturulabilir. Program c¢alistirildiginda, robot, bagla blogundan
baglayarak program bloklarinda belirlenen gorevleri sirasiyla gerceklestirecektir.
Asagidaki resimde bloklarin yerlestiriimesi gorulmektedir.
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Resim 9. Bloklarin Yerlestiriimesi

Basla blogu ile herhangi bir baglantisi bulunmayan bloklar daha soluk gosterilir ve
programin galistiriimasi sirasinda programa dahil edilmez. Bloklar arasindaki baglanti,
bloklarin yan yana eklenmesi ile saglanabilecegi gibi bir blogun bittigi noktadan diger
bloga bir kablo baglantisi yapilarak da gercgeklestirilebilir. Bunun igin fare blogun bittigi
noktanin Uzerine getirilmeli ve imlecin degismesinin ardindan suruklenip istenilen
noktada birakilmalidir.

Robotun birden fazla iglemi ayni anda gergeklestirmesi isteniyorsa, programlama
alaninda birden fazla basla blogu kullanilarak, iki farkl programin es zamanli calismasi
saglanabilir. Ayrica kablo yontemi kullanilarak programlarin istenilen noktasinda
paralel islemler basglatilabilir (Paralel islemler ilerleyen haftalarda daha detayli
islenecektir). Paralel islemler asagidaki resimde goruimektedir.
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Resim 10. Paralel islemler

1.3. Gozle: Robotun Hareket Ettirilmesi

EV3 robot setinde robotu hareket ettiren iki ¢esit motor bulunur. Bunlar asagidaki
resimde goruldaga gibi bayuk (large) ve orta (medium) motor olarak adlandirilir. Set
icerisinde iki buyuk motor ve bir orta motor mevcuttur. Blylk motor robotu hareket
ettirmek igin kullanilir ve orta motora gore daha gucludir. Fakat orta motor buyuk
motordan daha hizli calisir. Her iki motorun icerisinde devir sensort bulunur. Devir
sensoru kullanilarak motorun devir sayisi bulunabilir. Motorun devir sayisi agi ile
hesaplanabilecegi gibi bir tam devir temel alinarak kag devir dondugu de bulunabilir.

Resim 11. Biiylik ve Orta Motor
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Ogrencilerin dnceki hafta olusturduklari temel tasarim (driving base) robotunun
yeterli dizeyde sarj olmus sekilde sinifta bulunmasi gerekir. Ayrica robotun sol
blyluk motorunun B portuna, sag buyuk motorunun C portuna baglandigindan
emin olunmalhdir.

1.4. Hareket Bloklari

Robotu hareket ettirecek program bloklari yesil sekmede (Action) yer alir. Orta motor,
blylk motor, direksiyon hareketi (move steering) ve palet hareketi (tank move) olmak
uzere dort farkh hareket blogu bulunur.

1.4.1. Gozle: Direksiyon Hareketi (Move Steering)

Direksiyon hareketi blogu robotun iki motorunu ayni anda kontrol eder. Her iki motorun
pozitif veya negatif yonde dénmesini, dolayisiyla robotun ileri veya geri gitmesini
saglar. Robotun donmesi ise motorlardan birinin daha hizli déonmesi ile saglanir.
Blogun sag ust kosesinde (6rnegin asagidaki resimlerde B+C oldugu gibi) hangi
portlara bagli olan motorlarin kontrol edilecegi gorulebilir. E§er motorlar farkli portlara
baglanmissa bu kisma tiklanarak portlar degistirilebilir.

(Pdig1oond
‘ = :l,..o = 1._{,,./ J
X of

O on

@ On for Seconds

@ on for Degrees

@ On for Rotations

Resim 12. Direksiyon Hareketi Blogu ve Ayarlanmasi

Oncelikle motorlarin calisma modu segilir (sol alttaki resim): motorlarin durdurulmasi
(off), surekli (on), belirli bir stire (on for second), belirli bir agi dederinde (on for degrees)
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ve belirli bir tur sayisi (on for rotation). Segilen moda bagli olarak blok girigleri
degisecektir.

Robotun saga veya sola donmesi direksiyon degerinin -100 ile 100 arasinda
degistirilmesi ile saglanir (altta ortadaki resim). Robotun hizi gu¢ degerinin -100 ile 100
arasinda degistiriimesi ile azaltilabilir ya da artinlabilir (sag alttaki resim). Negatif
degerler robotun geri gitmesini saglayacaktir. Segilen moda bagli olarak (sure, agl, tur)
motorlarin ne kadar donecegdi ayarlanabilir. Son olarak motorlar donme hareketini
gerceklestirdikten sonra fren yapilarak durdurulabilir veya bosa alinabilir.

Not

Ozellikle derece modunda calisirken, motorlarin 180 derece dénecek sekilde
programlanmasinin, robotun 180 derece donmesi olarak algilanmamasi gerektigi
vurgulanmalidir. Ogrencilerle bu durum tartigilarak olusabilecek yanhs algi
onlenmelidir.

1.4.2. Uygula: Tekerin Yarigapini Hesaplama

Direksiyon hareketi blogu anlatildiktan sonra robotun bir miktar diz gidip kendi
etrafinda dénmeden geri geldigi bir program calistirilip gosterilir. Ogrencilerden benzer
bir uygulamayi tur, saniye ve agi modlarini kullanarak yapmalari istenir. Daha sonra
masalarindaki mati kullanarak tekerin bir tur déndurildiginde aldigi mesafeyi cm
cinsinden bulmalart beklenir. Etkinlik sonunda ogrencilerden tekerin yarigapini
hesaplamalari istenir.

1.4.3. Gozle: Palet Hareketi (Move Tank)

Palet hareketi blodu, direksiyon hareketi bloguna hayli benzer. Palet hareketi blogu iki
motorun birbirinden bagimsiz olarak farkli gu¢ degerlerinde galistirilabilmesine imkan
saglar. Boylece robot oldugu yerde (merkezi etrafinda) veya bir tekerinin etrafinda
donebilir.
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Resim 13. Palet Hareketi Blogu

1.4.4. Uygula: Palet Hareketi

Palet hareketi blogu anlatildiktan sonra 6grencilerden bu blogu kullanarak robotun
dénmesini saglayan bir program olusturmalari istenir. Motorlarin gui¢ degeri arasindaki
fark arttikga robotun donisinde meydana gelen degisikligi gbézlemlemeleri beklenir.
Ogrenciler robotun oldugu yerde veya bir tekerinin etrafinda dénebilmesi icin motor
guclerinin nasil ayarlanmasi gerektigini, mat Uzerinde yer alan kesikli kirmizi gizgilerle
belirtilen daireleri kullanarak kesfeder. Ogrencilerden robotlarini belirli bir mesafe
(6rnegin 3 tur) duz gittikten sonra kendi etrafinda donup tekrar baglangi¢ noktasina
gelecek sekilde programlamalari istenir.

1.4.5. Gozle: Buyuk Motor (Large) ve Orta (Medium) Motor Bloklari

Buyuk motor ve orta motor bloklari sadece bir motorun donmesini saglamak igin
kullanilir. Kullanimi direksiyon ve palet hareketi bloklari ile aynidir.

Resim 14. Biiylik Motor ve Orta Motor Bloklari
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1.4.6. Uygula: Orta Motor

Ogrencilerden orta motoru var olan temel tasarim robotuna eklemeleri istenir. EV3
yaziliminin Lobby ekraninda Building Instructions > Building Ideas > Medium Motor —
Driving Base > Open adimlar takip edilerek acilan yonergeye uygun olarak ogrenciler
orta motoru robotlarina ekleyebilirler.
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Resim 15. Orta Motorun Robota Eklenmesi

Ogrenciler belirtilen adimlari izleyerek orta motora ile hareket eden kol tasarimini
gerceklestirdikten sonra rehber 6dretmen, kolun orta motor kod bloguyla asagi ve
yukari nasil hareket ettirilebilecegi gosterilir. Ogrencilerden benzer programi yaparak
kolu farkli hizlarda hareket ettirmeleri istenir.

\[o)

Orta motor ile kolun, temel tasarim robotuna takilmasi i¢in gerekli yonergeye
asagidaki yollarla ulasilabilir:

i) https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-
instructions/ev3-medium-motor-driving-base-
€66e2fc0d917485ef1aa023e8358e7a7.pdf

ii) EV3 yazilimi > Lobby > Building Instructions > Building Ideas > Medium Motor
Driving Base

iii) Robot setiyle birlikte gelen kitapgiga bakilabilir.



https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-medium-motor-driving-base-e66e2fc0d917485ef1aa023e8358e7a7.pdf
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2. TASARLA

Gun icerisinde robotun tekerinin gapini 6grenen 6grencilerden, bu bilgiyi kullanarak
robotlarinin 50 cm duz ilerleyip durmasini, sonra takil olan kolu indirip LEGO pargalari
ile yapilmig bir kutuyu (6rnek bir LEGO cismi asagidaki resimde gorulebilir) tutarak
kendi etrafinda 180 derece donmesini ve baslangi¢ noktasina getirmesini saglayan bir
program tasarlamalari istenir. Tasarlama asamasinda Ogrencilerin asagida ornek
olarak verilen iki adima benzer bir sureci gergeklestirmeleri saglanir.

Not

LEGO pargalari ile yapilacak kutu yonergesine asagidaki yollarla ulasilabilir:

i) https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-
instructions/ev3-cuboid-dc93b2e60bed2981e76b3bac9ea04558.pdf

i) EV3 yazilimi > Lobby > Building Instructions > Building Ideas > Cuboid

iii) Robot setiyle birlikte gelen kitapgiga bakilabilir.

Tanimlama: Ogrencilerden 6ncelikle robotun istenilen hareketleri yapabilmesi igin
neler gerektigini belirlemeleri ve maddeler halinde yazmalari beklenir. Bu agsamada
kagit ve kalem kullanarak programin algoritmasini veya akig diyagramini hazirlamalari
istenir.

Ornegin robot;

e 50 cmiileri gidecek ve duracak,

e Kolunu kutunun uzerine indirecek,

e Kendi etrafinda kutuyla birlikte donecek,
e Baslangi¢ noktasina geri donecek.

Fikir _Gretme: Bu asamada ogrencilerin tanimlamada belirlenen islemlerin nasil
yapilabilecedi ile ilgili fikir yiritmesi beklenir. Ornek olarak dgdrenciler asagidaki
maddelere benzer fikirler Uretebilir:

e Oncelikle robotun hangi hareketleri yapacagi planlanmalidir. Planlanan her bir
hareketin tanimi yapiimahdir (Ornegin, ilk harekette 50 cm ileri gidip durur ve
etrafinda 180 derece doner.). Bu asamada 6grenciler hareketlerin
programlanmasini hizlica deneyebilirler.

e Robot kolunun indirilmesi igin orta motor kullanilir.

e Kolun kutuyu kavramasi saglanir.

¢ Robotun kendi etrafinda 180 derece donmesi saglanir.

e Robotun baslangi¢ noktasina geri gelmesi saglanir.


https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-cuboid-dc93b2e60bed2981e76b3bac9ea04558.pdf
https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-cuboid-dc93b2e60bed2981e76b3bac9ea04558.pdf
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Resim 16. Robot Kolunun Kutuyu (LEGO Pargasini) Tagimasi

Robotu planlanan sekilde hareket ettirmek icin mat Uzerindeki ilgili bolge kullanilabilir.
Tasinacak kutu olusturulurken setle gelen LEGO pargalar kullanilabilir. Kutunun
tasinmasi ile ilgili olugabilecek muhtemel sorunlarla ilgili 6grencilerden EV3 robot
setinde bulunan pargalari kullanarak ¢ozum dretmeleri istenir (Egitim programindaki
bu ve benzeri batin érnekler/programlar rehber 6gretmenlere verilecektir).

3. URET

Tasarla ve Uret bolimlerinde 6grenciler aktif rol Ustlenerek verilen problemi ¢ozerler.
Rehber 6gretmen dJrencilere yalnizca zorlandiklari noktalarda destek olur. Ogrenciler
bilgisayarda ve robot Uzerinde g¢aligarak gerekli yazilim ¢ozumlerini gelistirirler.

4. DEGERLENDIR

Gunun sonunda ogrencilerle halka olusturulur ve asagidaki sorular Uzerinden bir
tartisma yuratalur:

e Robotun hizinin degistiriimesi ne gibi sonuglara yol acti? (Hiz-zaman iligkisi
tartigilir)

e Palet hareketi (move tank) ile direksiyon hareketi (move steering) arasinda
fark var midir?

e Sizce teker buyuklugunun bir 6nemi var midir?
e Programinizda tur sayisini degistirmeden sadece teker buyuklagunin
degistirilmesi ne gibi sonuglara yol agar?
Bu sorularin cevaplarina gore farkli robotlarin da tasarlanabilecegine dair 6rnekler
verilebilir.
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5. ILAVE ETKINLIK
5.1. Sonsuz isareti Seklinde Hareket Etme

Bu ilave etkinlik zaman kalmasi durumunda yapilabilir. iki nesne (6rnegin iki su sisesi)
sinif icinde musait bir alana, aralarinda 40-50 cm olacak sekilde yerlestirilir. Robotun
bu nesnelere dokunmadan etraflarinda “8” veya “sonsuz semboll” ¢izerek hareket
etmesi saglanir. Robotun izleyecegdi ornek yol agagidaki resimdeki gibi olabilir.

Resim 17. Ornek Yol

Etkinligi zenginlestirmek icin iki nesne arasindaki mesafe artirilabilir ya da azaltilabilir.
Ayrica robotun baslangi¢ noktasina gore algoritma ve tasarim degisiklik gosterebilir.
Programi olusturmaya baslamadan 6nce gruplarin tasarlama adimi i¢in yukarida bir
ornegi verilen tanimlama ve fikir Gretme sureclerini gerceklestirmeleri gerekir (Rehber
ogretmen kendisine verilen ornek ¢6zumu inceleyebilir ama ¢ozumu ogrencilerle
paylasmamalidir, gérevi 6grencilerin kendilerinin yapmasina izin vermelidir.).

5.2. Yarisma

Ogrencilerin daha eglenceli bir sekilde calismasini saglamak amaciyla bir yarisma
duzenlenebilir. Yarigma grup olarak yapilir. Yarigmanin sadece eglenmek igin
yapildigi, sonucun bagka bir sekilde degerlendiriimemesi gerektigi vurgulanir.

Ogrencilerden 6n tekerlekleri matin kisa kenar ¢izgisi Gzerinde bulunan bir robotun
hareket ederek kargi kenar ¢gizgisine yine on tekerlekleri gelecek sekilde ilerlemesini
saglayacak bir program olusturmalari istenir. Matin A yuzeyindeki 98 cm’lik kesikli
kirmizi ¢izgi bu amagla kullanilabilir. Robotun rota Gzerinde kendi etrafinda tam 180
derece donmesi gerektigi unutulmamalidir.

Amag, robotun en kisa slrede gorevi tam olarak (hatasiz sekilde) gergeklestirmesidir.
Rehber 6gretmen gorevin tamamlanmasi igin azami bir sire belirleyerek yarisma
oncesinde ogrencilere duyurur. Gruplarin gorevi tamamlama sureleri rehber 6gretmen
tarafindan takip edilir ve en kisa slrede gorevi tamamlayan grup yarismayi kazanir.
(Rehber o6gretmen kendisine verilen 6rnek ¢o6zimu inceleyebilir ama ¢6zUmu
ogrencilerle paylasmamalidir, ogrencilerin gorevi kendilerinin yapmasina izin
vermelidir.).
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3. Hafta: Robotlarla Ses, Metin, Resim

On Bilgi:

Ogrenciler robotik kavramini temel diizeyde bilir.

Ogrenciler robot setiyle farkli robotik tasarimlar yapmistir.

Ogrenciler robot setini programlamak igin grafik araylizini kullanmgtir.
Ogrenciler agl, tur, cap (yarigap), esitlik ve denklem kavramini dgrenmistir.
Ogrenciler robotun hareket etmesi igin gerekli programlama adimlarini
olusturmustur.

Haftanin Kazanimlari:

e Ogrenciler akilli tuglanin cesitli sesleri (dosya, frekans ve nota) ¢ikarmasi igin
gerekli programlama adimlarini olusturur.

e Ogrenciler akilli tugla ekraninin gérintiisiini (metin, sekil, imaj) dizenlemek
igin gerekli programlama adimlarini olugturur.

e Ogrenciler robotu programlarken dongii mantigini kurup uygulayabilir.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci 6grencilerin 6ncelikle EV3 yaziliminin “Eylem (Action)”
sekmesinde bulunan “Ses (Sound)”, “Ekran (Display)” ve “Tugla Durum Isi1d1 (Brick
Status Light)” bloklarini kavramalarini ve bu bloklari programlama sirasinda c¢esitli
amagclar icin kullanirken gerekli duzenlemeleri yapabilmelerini saglamaktir.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, bilgisayar.

Haftanin islenisi:

Gozle: Eylem (Action) sekmesinde bulunan Ses (Sound), Ekran (Display) ve Tugla
Durum Isig1 (Brick Status Light) bloklarinin 6zelliklerini ve bu bloklari kullanmak i¢in
gereken “dongl” kavramini inceleme.

Uygula: Her bir blogun bilesenlerini programlayarak uygulama ve dongl kavrami
ile 6rnek uygulama gelistirme (déngustiz ve déngull programlar olusturma).

Tasarla: Robotun istenilen islemleri yapabilmesi igin gereken bilesenleri tanimlama
ve planlama.

Uret: Robotun planlanan islemleri yapabilmesi i¢in gereken robot tasarimini ve
programlama adimlarini olusturma.

Degerlendir: Haftanin igerigi ile ilgili yansitma etkinligi.
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1. GOZLE VE UYGULA
1.1. Gozle: Ses (Sound) Blogu

Oncelikle Ses (Sound) blogu dgrencilere anlatilir ve bazi dérnekler gosterilir.

Robot iki tir ses calabilir: (i) “bip” sesi gibi basit bir ton, (ii) 6nceden kaydedilmis
“alkis” gibi bir ses veya “merhaba” gibi bir kelime. Programda bir ses blogu
kullanildiginda robot “konusabilecegi” icin daha etkilesimli ve gergekgi gortinecektir.
Programlama paletinden bir ses blogu segcilir ve programlama alanina yerlestirilir.
Blok yerlestirildikten sonra mod segilir ve hangi ses duyulmak isteniyorsa ona gore
ayarlar yapilir.
Ses blogunun dért modu vardir:

e Play File: “Merhaba” gibi d6nceden kaydedilmis bir sesi ¢alar.

e Play Tone: Belirli bir stre icin belirli bir frekansta bir ton galar.

e Play Note: Belirli bir sure i¢in piyanodan bir nota ¢alar.

e Stop: Calmakta olan tum sesleri durdurur.
Yukaridaki modlara gore asagidaki segenekler duzenlenir.
File Name

Dosya Oynat (Play File) modunda, Dosya Adi (File Name) alani tiklanarak mentden
bir ses secilebilir. Hayvanlar, renkler, iletisim ve sayilar gibi kategorilerden bir ses
secilebilir. Ayrica, Araclar (Tools) menustinde yer alan Ses Duzenleyicisi (Sound
Editor) kullanilarak ses kaydedilebilir ve eklenebilir.

Volume

Calinmak istenen sesin seviyesini ayarlamak igin “0” (yumusak) ile “100” (yUksek)
arasinda bir say girilebilir.

Play Type

Ses g¢almaya basladiginda ne olacagini kontrol etmek igin Calma Turu (Play Type)
ayari kullanilabilir. Ses c¢almayl durdurana kadar programi duraklatmak igin
tamamlanmasini bekle (0) 6gesi segilebilir. Ses galarken programin bir sonraki blogu
calistirmaya devam etmesi icin bir kez ¢al (1) 6gesi segcilebilir. Tekrarla (2) segilirse,
program kalan bloklari c¢aligtirrken ses tekrar eder. Cogu program igin
tamamlanmasini bekle (0) secenegi secilecektir.

Note - Tone

Tercih edilen moda bagh olarak, piyano klavyesinden bir nota veya hertz (Hz)
cinsinden bir ton (ton) segilebilir. insan kulagr 440 Hz tonu (varsayilan frekans
degeri) net bir sekilde duyar. Bu ton robota etkilesim katmak icin kullanilabilecegi
gibi olusturulan programlari test etmek icin de kullanilabilir. Ornegin belirli bir
programlama blogunun ¢alismasinin tamamlandigini gostermek i¢in ses ¢alinabilir.

Duration

Sure (Duration) kutusuna notanin veya zil sesinin ¢almasi istenen suresi saniye
cinsinden girilebilir.
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Kisisel ses dosyasi olusturmak veya ses dosyasi eklemek icin EV3 yaziliminda Araglar
(Tools) menusinden Ses Duzenleyicisi (Sound Editor) segilir. Agilan pencereden kayit
dugmesine tiklanilarak ses kaydi yapilir. Bir isim verilerek kaydedilen ses dosyasina,
Ses (Sound) blogunun Dosya Oynat (Play File) kismindan ulasilabilir.
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Resim 24. Ses Kayit Adim 1 Resim 25. Ses Kayit Adim 2

1.2. Uygula: Ses (Sound) Blogu

Nota calma: Ogrencilerden ardigik dért notayi ¢galmalari istenir. Ornek program
asagidaki resimde gorulmektedir.
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Resim 26. Ornek Program
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Kendi hos geldin mesajini_olusturma: Ogrencilerden kendi hos geldin mesajlarini
olusturup bu mesaji robota sdyleten bir program olugturmalari istenir.

1.3. Gozle: Siren Sesi

Ogrencilere daha dnce siren sesi duyup duymadiklari sorulur. Ogrenciler sadece polis,
ittaiye.  ve ambulans sirenlerinden bahsederlerse  AFAD'In  sitesindeki
https://www.afad.gov.tr/ikaz-alarm-isaretleri ikaz alarm seslerinden de bahsedilir.
Verilen orneklerdeki araglarin (ambulans, polis arabasi vb.) siren seslerinin ortak
Ozelligi ogrencilere sorulur. Eder uygun cevap veremezlerse siren seslerinin
tekrarlayan daha kisa seslerden olugtugu vurgulanir.



https://www.afad.gov.tr/tr/3518/Ikaz-Alarm-Isaretleri

3. Hafta: Robotlarla Ses, Metin, Resim

Robotun programlanmasiyla siren veya ikaz sesleri ¢ikarabileceginden bahsedilir.
Asagidaki resimde gorulen program ekranda gosterilir. Program robota yuklenir ve
calistirihr. Robotun iki farkli frekansi 0,5 saniye sureyle ardisik olarak caldigi acgiklanir.
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Resim 27. Ornek Program

Rehber 6gretmen, 4 saniyelik siren sesi icin robotun her iki frekansi sira ile dorder
defa ¢almasi ve programin da buna gore duzenlenmesi gerektiginden bahseder.

Asagidaki resimde 6rnek program gorilmektedir.
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Resim 28. Ornek Program

Rehber 6gretmen, tekrarlanan islemler icin Akis Kontrol (Flow Control) sekmesinden
Doéngu (Loop) blogunun secilmesi gerektigini soyler.

Resim 29. Flow Control Sekmesi

Daha sonra, Déngu blogunun bagla komutuna eklenmesi gerektigi ifade edilir.

Ogrenciler ilk defa dongi kavramiyla karsilastigi igin programlama sirecinde kullanilan
dénguilerle ilgili kisa bilgiler paylasilir. Ozellikle déngtilerin tekrarli adimlar yapilirken

kullanildigi sdylenir.

Resim 30.Déngdi (Loop) Blogu
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Dongu (Loop) blogunun igerisine tekrar etmesi istenilen iki frekans eklenir.
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Resim 31. Ornek Program

Program robota yuklenir ve 6grencilere iki sesin surekli olarak ardi ardina ¢aldigi
gosterilir. Eger her iki sesin ardigik olarak dorder defa galmasi arzu edilirse dongudeki
Sinirsiz (Unlimited) simgesine tiklanip Sayma (Count) segeneginin secilmesi ve
degerinin 4 yapilmasi gerekir.

—

Resim 32. Adim Sayisinin Belirlenmesi 1
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Resim 33. Adim Sayisinin Belirlenmesi 2

1.4. Uygula: Kare Cizen Robot

Ogrencilerden robotun 20 cm’lik bir kare Uzerinde ilerlemesi igin bir program
olusturmalarn istenir. Programi olustururken Dongl (Loop) blodunu kullanmalari;
robotun 20 cm ilerleyince bir ses gikarmasini, oldugu yerde sagda veya sola (90 derece)
doéniince de farkl bir ses gikarmasini saglamalari istenir. (Ogrenciler robotun 20 cm
ilerleyebilmesi ve sada veya sola (90 derece) donebilmesi igin gerekli bilgileri dnceki
derste 6grenmiglerdir). 20 cm’yi ayarlayabilmek igin “On for Degrees” veya “On for
Rotations” se¢eneklerinden birinin kullaniimasinin gerektigi hatirlatiimalidir.



3. Hafta: Robotlarla Ses, Metin, Resim
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Resim 34. Dénlis Seklinin Belirlenmesi

Asagidaki resimde programin tamamlanmis haline érnek verilmistir (Donus sayisi icin
verilen 1,3 dederi robota ve fiziksel ortama goére degisiklik gosterebilir):
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Resim 35. Ornek Program
1.5. Gozle: Ekran (Display) Blogu
Robotu hareket ettirme ve ses ¢almanin yani sira bir EV3 programi “akilli tugla” nin

ekranini  kontrol edebilir. Ekran 178 piksel genigliginde ve 128 piksel
yuksekligindedir. (Piksel, ekranda gorintiyd olusturan kiiguk noktalardir.)

’

=
Resim 36. EV3 Ekrani

Rehber 6gretmen ogrencilere yukaridaki resmi gosterir.
e Ekranin sol Ust kdsesinden sag Ust kosesine kadar 178 nokta oldugunu ve
herhangi bir noktanin ekranin sol kenarindan uzakhgini belirtmek igin Ekran
(Display) blogunda “x” ifadesinin kullanildigini séyler.
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e Ekranin sol Ust kdsesinden sol alt kdsesine kadar 128 nokta oldugunu ve
herhangi bir noktanin ekranin Ust kenarindan uzakhgini belirtmek i¢in Ekran
(Display) blogunda “y” ifadesinin kullanildigini séyler.

e Ekranda herhangi bir noktayi belirtmek i¢in de noktanin ekranin sol kenardan
kac nokta uzakta oldugunu (yani x degeri) ve noktanin ekranin ust kenarindan

kac nokta uzakta oldugunu (yani y degeri) bilmeleri gerektigini soyler.

Display bloguyla oynamak eglenceli oldugu kadar programi test etmenin etkili
yollarindan biridir. Ornegin sensériin diizgin ¢ahsip calismadigini gérmek igin
ekranda bir sensor 6lgimu goruntulenebilir.

Akilli tugla ekraninda bir goruntayu (gulen yuz), metni (“Merhaba!”) veya bir sekli
(dolu bir daire gibi) goruntulemek igin Ekran (Display) blogu kullanilir. Tek bir Ekran
blogu ekrana bir defada birden fazla goruntl veya metin satir koyamaz, bu nedenle
ekrani olugturmak icin bazen bir dizi Ekran blogunun kullaniimasi gerekebilir.

Ekran (Display) Blogu Ayarlari

Bir ekran blogu “akilli tugla” ekranina bir géruntt eklediginde, program bir sonraki
bloga gecer (6rnedin bir move blogu). Akilli tugla ekrani, baska bir ekran
goruntulemek igin yeni bir ekran blogu kullanilana kadar goruntuylu gostermeye
devam eder. Bir program sona erdiginde akilli tugla hemen menuye doner. Bu,
programdaki son blok bir Ekran blogu ise program sona erecedi igin ekranda ne
oldugunu gormek igin zaman kalmayacagi anlamina gelir. Ekranda ne oldugunu
goérmek ve programin hemen sona ermesini engellemek icin Bekle (Wait) blogu
eklenir.

Image: Ekranda mutlu bir ylz gibi secilmig bir resim gosterir.

Shapes: Ekranda cizgi, daire, dikdortgen veya nokta gosterir.

Text: Ekranda bir metin satiri gosterir.

Reset Screen: Ekrani temizler ve ekran bloklari olmayan bir program
cahstinildiginda normalde goérulen “MINDSTORMS” logosunu gosterir.

Alt Modlar (Sub Modes)

Bazi modlarda alt segenekler vardir. Ekran blogunda sekiller modu segilirken dort alt
moddan birinin tercih edilmesi gerekir (¢izgi, daire, dikdortgen ve nokta). Daire modu,
ekran blogunun EV3 ekraninda bir daire sekli gostermesini saglar. Dairenin
konumunu, yarigcapini, dolgusunu ve rengini yapilandirmak igin bloktaki ayarlar
kullanilabilir.

Dosya ismi (File Name )

Goruntl modundayken goézler, ifadeler, nesneler ve LEGO gibi kategorilerden bir
gorunti secmek icin Dosya Adi (File Name) alani kullanilir. Araglar (Tools)
sekmesinden Resim duzenleyicisine gidilerek kisisel resimler olusturulabilir veya
yuklenebilir.

Ekrani Temizle (Clear Screen)

Ekrani Temizle (Clear Screen) ayari, yeni bir sey gdstermeden Once ekrani
bosaltmayi (dogru olarak ayarlandiginda) veya ekranda zaten olanlara (yanlis olarak
ayarlandiginda) yeni bir sey eklemeyi se¢meyi saglar. Ekranda birden fazla nesne
gdstermek igin bir dizi ekran bloguna ihtiyag olacaktir. ilk blok yeni bir sey
gostermeden once ekran temizlenmeli ve diger bloklar ekrana bir sey eklemelidir.
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Bunu basarmak igin ilk blokta Clear Screen ayarini “true (dogru)” yapmak ve izleyen
bloklarda “false (yanlig)” olarak ayarlamak gerekir.

Yaricap ve Doldurma (Radius and Fill)

Bazi ayarlar, ekran blogunun farkli modlarina 6zgudir. Ornegin “radius (yarigap)”
ayari bir dairenin boyutunu belirtir ve “fill (doldurma)”, duz bir daire yapilmasina
(dogru) veya yalnizca anahat ¢izilmesine (yanlig) izin verir.

Renk (Color)

Renk (Color) ayari siyah (yanhg) olarak ayarlanmak istenirse ve daha 6nce bir alan
siyah bir daireyle doldurulduysa, renkler beyaz (dogru) olarak ayarlanarak Ustline
metin eklenebilir.

Metin ve Yazi Boyutu (Text and Font Size)

Metin (Text) modunda, metin alanina, “MINDSTORMS?” gibi, géruntilenmek istenen
bir metin satiri girilir. Metin satiri sayilar icerebilir ve “font size (yazi tipi boyutu)”
degeri “0” (klguk), “1” (kaln) veya “2” (buyUk) olarak ayarlanarak metnin boyutu
degigtirilebilir.

1.5.1. Gozle: Metin (Text)

Text secenegi ile ekrana yazi (6rnedin TUBITAK) yazilabilir fakat “wait (bekle)”
eklenmezse yazi akilli tugla ekraninda gorunmez. Ekranda gOsterilirken hata
yasanabilecegi icin Turkce karakterler kullanilmamalidir. Asagidaki resimde display
blogu ornedinde “x” degeri “0” (sifir) y degeri “3” olarak girilmistir. TUBITAK yazisi
ekranin hemen sol kenarindan (Cunku “x” deg@eri sifir girilmistir.) ve ekranin Gstiinden
3 pixel bosluk birakilarak (Cunku “y” degeri 3 girilmistir.) yazilacaktir.

i Reset Screen

Resim 37. Ekran Yazisi Yazdirma

1.5.2. Gozle: Resim (Image) Dosyalari

Hazir resim dosyalari eklenebilir, benzer sekilde “wait (bekle)” eklenmezse akilli tugla

ekranina goruntu gelmez. Asagidaki resimde display blogu orneginde “x” degeri O
(sifir), “y” degeri O (sifir) olarak girilmistir. Flowers dosyasi ekranin sol Ust kdsesinden

itibaren (CUnku “X” ve “y” deg@eri sifir girilmigtir.) gortnttlenecektir.
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B Wired

F~ Project Images
[« Neutral
[« Big smile

F= LEGO Image Files

- »

Resim 38. Ekrana Resim Basma

1.5.2. Gozle: TUBITAK Logosunu Yiikleme

TUBITAK logosunu yiiklemek icin gerekli adimlar asagidaki resimlerde gérilebilir.
TUBITAK logosunu yiiklemek icin EV3 yaziliminda Araglar (Tools) meniisiinden Resim
Editord (Image Editor) segilir. Agillan pencereden Ag (Open) dugmesine tiklanilarak
resim yuklenmeye baslanir. Bir isim verilerek kaydedilen resim dosyasina Ekran
(Display) blogunun Project Images kismindan ulasilabilir.

File Edit | Teols | Help
Sound Editor

= Image Editor
=
s My Block Builder

Firmware Update

LY N [N o N

Resim 39. Logo Ekleme Adim 1
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Image Editor

\E\ | | EV3 Preview
TOBITAK
Create or open an Image
| Close f
Resim 40. Logo Ekleme Adim 2

B Wired
= Project Images

[w] Meutral

[« TUBITAK_Logo
[ LEGO Image Files | TUBITAK_Logo.raf |

Neutral

Resim 41. Logo Ekleme Adim 3

1.6. Uygula: Ekran (Display) Blogu
1.6.1. Metin Yazdirma

Ogrencilerin bir daire igine isimlerini veya soy isimlerini yazdirabilecekleri bir uygulama

yapilir. Asagidaki resimde ilk “display” blogunda dairenin merkezi igin “x” degeri 100
ve “y” degeri 60 girilmigtir. Yarigap olarak da 60 girilmistir. Bu daire tanimlamasi ile
merkezi ekranin sol kenarindan 100 pixel ve ekranin ust kenarindan 60 pixel uzakhkta

olan 60 pixel yarigapinda bir daire gizilecektir.
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Resim 42. Ornek Program

1.6.2. Resim (Image) Gosterme

Ogrencilerin bir daire igine “big smile” resmi ile isimlerini veya soy isimlerini
yazdirabilecekleri bir uygulama vyapilir. Ornek program asagidaki resimde
gOrulmektedir.

Resim 43. Ornek Program

1.6.3. Sekil Olusturma

Bu asamada, 1.4. Uygula bashginda yapilan kare gizen robot érnegi tekrar dizenlenir.
Her cizgi tamamlandiginda akilli tuglanin ekraninda o g¢izgi de gosterilir. Kare
tamamlaninca ekranda 5 saniye kalmasi saglanir.
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Resim 44. Ornek Program

1.7. Gozle: Tugla Durum Isi1g1 (Brick Status Light) Blogu

Oncelikle Eylem (Action) sekmesinde bulunan Tugla Durum Isi§i (Brick Status Light)
blogu programa eklenerek baslanir.

EV3 digmelerini gevreleyen Tugla Durum Isigi (Brick Status Light) normalde yesildir.
Bir program calisirken yanip soner. Tugla Durum Igigi blogu ile 1s13in nasil yanacagi
segcilebilir. Secilebilecek Ui mod asagidaki gibidir:
e On: Isig1 agar ve bir renk secilmesini saglar: yesil (0), turuncu (1), kirmizi (2).
Darbe ayari ile 1s131n yanip séneceg@i mi (dogru) yoksa surekli agik mi kalacagi
(yanlis) segilebilir.
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o Off: Isig1 kapatir.
e Reset: Tugla Isig1 (Brick Status) blogu ile herhangi bir islem yapiimadan
program c¢alistirildiginda yanip sénen yesil is1gin gosterilmesini saglar.

Resim 45. Tugla Durumu Isigi Ayarlari

1.8. Uygula: Tugla Durum Isi1g1 (Brick Status Light) Blogu

Bu uygulamada sirasi ile kirmizi ve yesil 1s1gin yakildigi bir program hazirlanir. Her bir
ifade arasinda iki saniye beklenir ve bu islem bes defa tekrar edilir. Ornek program
asagidaki resimde gorulmektedir.

Resim 46. Ornek Program

2. TASARLA
2.1. Dans Eden Robot

Tasarla agsamasinda 6grencilerden robotlarini dans edecek sekilde programlamalari
istenir. Robot dans ederken hareketler, muzik ve akilli tugla ekranindaki gorseller
senkronize bir sekilde kullaniimalidir.

Ogrencilerden dans eden robotun kodunun nasil yazilacag Uzerinde disiinmeleri
istenir. Ogrenciler grup olarak tartigirlar. Gerektigi noktada rehber 6gretmen onlara
yardimci olabilir. Fakat 6grencilere tam bir ¢6zim verilmemelidir. Gruplar ¢ézimu
kendileri Uretmelidir, tam bir ¢dzUmun verilmesi 6grencilerin yaraticiliklarini olumsuz
yonde etkileyebilecedinden tavsiye edilmez. Dans eden robotu tasarlamak igin
ogrencilerin asagdida drnek olarak verilen iki adima benzer bir streci gergeklestirmeleri
gerekir.
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Tanimlama: Oncelikle 6grenciler robotun dans edebilmesi igin neler gerektigini
belirlemelidir. Bu bir dans stili, farkli sekillerde hareket eden, nota ¢alan ve ekranda
uygun ifade gosteren bir robot olabilir. Ogrenciler gerekli islemleri maddeler halinde
yazmalidir.

Ornegin;
e Nota calacak,
e Nota ile paralel olarak dans edecek (sag, sol, ileri, sad, sol, geri hareket
edecek),
e Akilli tugla ekraninda géz hareketleri ile saga sola donus ifadesi; ileri gidince

mutlu ifade, geri gidince mutsuz ifade gosterecek,
e Dansi sonlandiracak.

Fikir dretme: Bu asamada oOgrencilerin, tanimlamada belirlenen islemlerin nasil
yapilabilecegi ile ilgili fikir ylritmesi beklenir. Ornek olarak 6grenciler asagidaki
maddelere benzer fikirler tretebilir:

e Oncelikle robotun hangi hareketleri yapacagi planlanmalidir. Planlanan her bir
hareketin tanimi yapilmalidir (Ornegin robot énce 0,5 saniye saga dogru déner
ve durur. Sonra iki kati hizli bir sekilde yine 0,5 saniye saga dogru doner ve
durur.). Bu asamada oOgrenciler hareketlerin programlanmasini hizlica
deneyebilirler.

e Sonra her bir harekette tuglanin gikaracag: ses (dosya, frekans veya nota)
belirlenir. Ogrencilerin internetten mizik dosyalari indirmelerine veya kendi
muziklerini programlamalarina izin verilmelidir.

e Hareket ve ses ile tugla ekraninda hangi gorsellerin gOsterilecedi de
belirlenmelidir.

e Bu surecin sonunda 6grenciler dans hareketlerini, muzigini, tugla goruntulerini
ve durum 1s1g1 bilgilerini birlikte anlatabilmelidir.

3. URET
3.1. Dans Eden Robot

Bu bdolimde de 6grenciler aktif rol Ustlenir. Rehber 6gretmen yalnizca yonlendirir ve
ogrencilere takildiklari noktalarda destek olur. Yani rehber 6gretmen yalnizca ihtiyag
aninda destek saglamalidir. Uret asamasinda, 6grencilerden bir dnceki adimda
tasarladiklari dans eden robot planini kullanarak probleme daha yapilandiriimis bir
¢cdzim onerisi gelistirmeleri istenir. Ogrenciler bilgisayar ve robot basinda calisarak
gerekli yazilim c¢ozumlerini gelistirirler. Burada oOgrencilerin en ¢ok zorlanacagi
konulardan biri ses, hareket ve tugla ekrani goruntislt senkronizasyonunun
saglanmasidir.

Puf noktalar (Kendilerinin kesfetmesine veya sorarak 6grenmelerine imkan vermek icin
bunlari baslangigta 6grencilere sdylemek uygun degildir.):

e Hareketin suresi ile resmin (image) ekranda bekleme suresi ayni olmalidir.
e Notanin galma suresinden bagimsiz olarak, bekleme suresi hareketin suresi ile
ayni olmalidir. Ornegin nota 0,1 saniye caliyorsa ve hareket 0,5 saniye
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suruyorsa, bir sonraki hareketin notasini oynatmak igin hareket siresi kadar
(0,5 saniye) beklemek gerekir.

Asagidaki resimde nota ¢alip dans eden (sag, sol, ileri, sag, sol, geri hareket eden) ve
g0z hareketleri ile saga veya sola donusu beraber yapan, ileri gidince mutlu, geri
gidince mutsuz ifade gdsteren robotu programlamak igin gerekli kodlar verilmistir. Bu
kod bloklari rehber 6gretmen icin 6rnek bir dans stilidir. Ogrenciler farkli sekillerde
hareket eden, nota calan ve akilli tugla ekraninda uygun ifade gosteren programlar
yapabilir (Rehber 6gretmen kendisine verilen érnek ¢ézumu inceleyebilir ama ¢6zUmu
odrencilerle paylasmamalidir, o6grencilerin gorevi kendilerinin yapmasina izin

vermelidir).
e
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Resim 47. Ornek Program

4. DEGERLENDIR

Bu asamada hedef, 6grencilerin 8grenme stirecinde yasadiklari ve 6grendikleri Gzerine
dusunmelerini saglamaktir. Bu sayede o6grenciler; problem ¢bzme yetenekleri, dersin
konusu ve kendileri ile ilgili gozlemler yaparak yeni bilgiler 6grenme, kendilerini
degerlendirme ve sonraki calismalarini planlama agisindan firsatlar elde edecektir.
Ogrencilerin su sorulari cevaplamalari istenebilir:

e Size bugin Tasarla ve Uret adiminda verilen problemi nasil tanimlarsiniz?
(problemi kendi cimleleri ile ifade etme).

e En cok hangi gorevde zorlandiniz? Bu zorluklarin Ustesinden nasil geldiniz?
(Problemin ¢6zimi igin hangi stratejileri kullandiniz ve neden bu stratejileri
sectiniz?) Yeteri kadar tartisma ortami olusmazsa rehber 6gretmen asagidaki
sorulari kullanarak tartisma ortami yaratmaya galisir.

o Dans adimlarina nasil karar verdiniz, bunlari programlarken ne tar
sikintilar yagsadiniz ve bunlarin Ustesinden gelmek igin neler yaptiniz?

o Mduizik, tugla ekrani ve tugla 1sigina nasil karar verdiniz; bunlar
programlarken ne tur sikintilar yagsadiniz ve bunlarin Ustesinden gelmek
icin neler yaptiniz?

o Kullandiginiz yontemler bu sikintilari gidermede basarili oldu mu?
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e Grup arkadasinizla fikir ayriliklari yasadiniz mi? Bunlarin Ustesinden gelmek
icin neler yaptiniz?
e Grup arkadasinizdan ne/neler 6grendiniz?

Degerlendirme, 6grencileri sikmadan, her bir soru icin verilen cevaplar tatmin edici bir
duzeye ulagincaya kadar devam ettirilebilir.
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5. ILAVE ETKINLIK
5.1. Dans Eden Isikli Robot

Bu ilave etkinlikteki amag farkli sekillerde hareket eden, nota calan, farkli sekillerde
IStk yakan ve ekraninda uygun ifade gosteren robotu programlamaktir. Bu program
yukaridaki etkinligin devami seklinde yapilacaktir. Asagidaki resimde nota ¢alip dans
eden (sag, sol, ileri, sag, sol, geri hareket eden), 1sik yakip sondlren ve géz hareketleri
ile saga veya sola donusu ayni anda yapan, ileri gidince mutlu ifade, geri gidince
ekraninda mutsuz ifade gosteren robotu programlamak icin gerekli kodlar verilmistir.
Bu kod bloklari rehber 6gretmen igin érnek bir dans stilidir (Bu ve benzeri programlarin
kodlari rehber 6gretmenlerle paylasilacaktir).
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Resim 48. Ornek Program




4. Hafta: Dokunma Sensori

4. Hafta: Dokunma Sensoru

On Bilgi:

e Ogrenciler robot setiyle farkli robotik tasarimlar yapmistir.

e Ogrenciler robot setini programlamak igin grafik araytizin( kullanmistir.

e Ogrenciler robotun hareket etmesi icin gerekli programlama adimlarini
olusturmustur.

e Ogrenciler akilli tugla ekranini diizenlemek ve tuglanin cesitli sesler gikarmasini
saglamak igin gerekli programlama adimlarini olusturmustur.

e Ogrenciler robotu programlarken déngl mantigini kurup uygulayabilir.

Haftanin Kazanimlari:

e Ogrenciler sensorleri tanir.

e Ogrenciler dokunma sensoériiniin calisma mantigini ve kullanma ydntemlerini
bilir.

e Ogrenciler dokunma sensérinin kullanildigi farkli uygulamalarin programlama
adimlarini olusturur.

e Ogrenciler bir nesneye garptiktan sonra robotun yeni bir hareket yapmasi icin
gerekli programlama adimlarini olusturur.

Haftanin Amaci:

Bu haftaya bagslarken duyu organlarimiz ile analoji yapilarak sensor kavramina giris
yapilir. Robot setiyle birlikte gelen sensorler (dokunma, mesafe, agi ve renk gibi)
kisaca tanitilir. Daha sonra ogrencilerin 6zellikle dokunma sensorunu verilen
problemlerin ¢cozUmunde kullanmasi saglanir.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, sensorler, bilgisayar.

Haftanin islenisi:

Gozle: Dokunma sensorunu kullanarak robotun harekete baglamasini saglama ya
da hareket halindeki bir robotu durdurma.

Uygula: Dokunma sensorunu kullanarak farkh uygulamalar gelistirme ve her bir
blogun cesitli bilegsenlerini programlayarak uygulama.

Tasarla: Dokunma sensorunu kullanarak robotun duz gitmesini, engele carptiginda
ses galmasini ve ekran goruntusunun degismesini saglamak igin gerekli bilesenleri
tanimlama ve planlama.

Uret: Verilen gorevlere gore robotu programlama.

Degerlendir: Haftanin igerigi ile ilgili yansitma etkinligi
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1. GOZLE VE UYGULA

1.1. Gozle: Sensor Nedir?

Robotlarin en 6nemli 6zelliklerinden biri algilamadir. Sensorler de bu amacla kullanilan
algilayicilardir. Baska bir ifadeyle robotlar gevreden veri toplayan, bu veriyi islemcileri
ile isleyen, eyleme karar veren ve eylemi gerceklestiren makinelerdir. Robotlar
cevrelerindeki dinyayi algilamak i¢in sensorlerini kullanirlar.

Rehber 6gretmen sensorleri basitge tanimladiktan sonra robotlarin sensorleri neden
kullanmasi gerektigini agiklamak adina: “Hareket eden bir robotun énlindeki engelden
kagabilmesi icin etrafindaki cisimleri algilayabilen bir sensére ihtiyaci vardir.” gibi farkh
ornekler verebilir. Ayrica konunun daha iyi anlasiimasini saglamak icin insanlarin
duyulariyla robotlarin sensérlerini birbiriyle iliskilendirebilir. insanlarin gérme, isitme,
dokunma, koku ve tat alma gibi duyularini gesitli amaclarla kullanmasi gibi robotlar da
duyulari elektronik sisteme aktarabilmek ve bunlarin sonucunda bir islemi
gerceklestirmek igin sensorlerini  kullanilir.  Yani “Robotlarin  duyu organlari
sensorleridir.” denilebilir.

Konuyu pekistirmek igin robotlarda sensorlerin kullanimina yonelik asagidaki linkte
onerilen ornek videolar izlenebilir:

e Google's 5 Bets on the Future: Robots and Sensors:
https://www.youtube.com/watch?v=dmtcug2ptg4
e Gesture Sensor Intelligent Control Programming Dancing Walking:
https://www.youtube.com/watch?v=2QGGF4cXZ2I
Egitim boyunca EV3 robot setinde bulunan dort temel sensor sirasiyla anlatilacaktir:
touch (dokunma), ultrasonik (mesafe), jiroskop (aci) ve colour (renk). Sensorler
ogrencilere gosterilerek kisaca bilgi verilir.

Bu hafta dokunma sensoru tanitilacaktir. Dokunma sensoéru, dugmesine ne zaman
basildigini ya da birakildigini, digmeye bir defa mi yoksa birden fazla mi basildigini
algilayabilen basit ama son derece hassas bir aragtir. Ogrenciler “bagla” ve “durdur”
gibi basit komutlar vererek robotlari bu sensoér araciligi ile hareket ettirebilecekleri gibi
labirent benzeri karmasik ortamlarda robotlarini  dokunma sensorli ile
yonlendirebilirler.

Resim 49. Dokunma Sensorii


https://www.youtube.com/watch?v=dmtcug2ptg4
https://www.youtube.com/watch?v=2QGGF4cXZ2I

4. Hafta: Dokunma Sensori

Bu asamada EV3 yaziliminin sensor sekmesinde bulunan dokunma sensoru komutu
incelenir. Dokunma sensoru varsayilan olarak 1. porta takilir. Eger sensor robot
uzerinde farkli bir porta baglanmis ise, kod blogunun sag ust kosesinde yer alan port
sekmesinden bagl oldugu port degistirilir. Dokunma sensorunde temel olarak Measure
(6lguim) ve Compare (karsilastir) olmak tzere iki menl bulunur.

Resim 50. Dokunma Sensérii Ayarlari

Olguim dzelligiyle sensor kontrol edilir. Dokunma sensorinin “birakildi” (0), “basildr”
(1) ve “basildi-birakildi” (2) durumlari dlgultr ve bu degerler baska bloklara aktarilabilir.
Kargilastir ozelligiyle ise sensorden oOlgulen degerin, var olan U¢ durum ile
karsilastirmasi yaplilir ve elde edilen Dogru/Yanhs (True/False) mantik sonucu baska
bloklara aktarilabilir.

Sensorlerle ilgili uygulamalara baglamadan once “akis kontroli (flow control)’
sekmesinden “bekle (wait)” blogu tanitilir. Bekle blogu, EV3 yazilimindaki en basit
bloklardan biridir ve en basit akis kontrol yapilarindan birini saglar. Temel iglevi, bir
programin yuaruttlmesini belirli bir kosul saglanana kadar duraklatmak ve ardindan
programi devam ettirmektir. Kum saati ikonu ile gosterilen bekle blogu, sensdrler
arasinda veri akiginin saglanmasinda kullanilir. Ornegin bekle blogu bir sensérin
belirli bir degere ulasmasi veya bir sensoérin degerinin degismesi igin bir sure
beklenmesini saglar.
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&2®* Brick Buttons >
@ Colour Sensor >
E] Gyro Sensor >

@ Infrared Sensor >

@ Motor Rotation >

E}'- Temperature Sensor »

& Timer >
E © compare »
@D uitrasonic Sensor  » ® Change »
E Energy Meter >

NXT Sound Sensor »

0 Messaging >

® Time Indicator

Resim 51. Bekle/Wait Blogu

Bu asamada, dokunma sensorine dokunulunca harekete gegen bir robot
programlanir. Bu program i¢in Akis Kontroll (Flow Control) sekmesinden “bekle (wait)”
blogu ve Eylem (Action) sekmesinden “direksiyon hareketi (move steering)” blogu
kullanilir. ilk énce bekle blogu program alanina siiriiklenip birakilir. Daha sonra
resimde goéruldigu gibi “Touch Sensor>Compare> State” modu segilir.

e=p  Brick Buttons »
[@] Colour Sensor »
[#] Gyro Sensor >

@ Infrared Sensor »

Motor Rotation >

Temperature Sensor »

Timer >

Touch Sensor L4 ° Compare »

Ultrasonic Sensor >

Energy Meter >

NXT Sound Sensor

Messaging >

@
-
&
R
=
0
)

Time Indicator

Resim 52. Bekle/Wait Blogu Dokunma Sensoérii
State Modu
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Dokunma sensoérunin ¢ durumu oldugu burada gosterilir.

Blok Uzerinde yer alan butona tiklandiginda Ug¢
farkl fonksiyon bulundugu gorualir:

0 — Birakildiginda

1 — Basildiginda

2 — Basilip birakildiginda

Resim 53. Dokunma Sensoérii
Ayatrlari

Bekle blogunun dokunma sensori butonuna tiklanir ve durumu 2 yani “basilip
birakildiginda” olacak seklinde ayarlanir. Daha sonra “direksiyon hareketi (move
steering)” blogu suriklenip program alanina eklenir ve “motor 5 sn boyunca c¢aligsin
ve sonra da dursun” olacak sekilde ayarlanir. Ogrencilere robotun dokunma sensoriine
dokunduklari anda harekete gegcmeyecegi, ellerini gektikten sonra harekete gececegi

vurgulanir.

Resim 54. Ornek Program

1.2. Uygula: Engele Carpinca Geri Donen Robot

Ogrencilerden engele carpinca geri dénen bir robot programlamalari istenir. Bunun igin
asagidaki adimlar takip edilir:

(i) Ogrencilerden robotun bir engele carpincaya kadar diiz gitmesi istenir.

(i) Robotun engele garpinca biraz geri gitmesinin programa eklenmesi istenir.

(iii) Robotun kendi etrafinda dénmesinin programa eklenmesi istenir.
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Resim 55. Ornek Program

Bu surecgte rehber 6gretmen sinifta dolagsarak o6grencilere yardimci olur. Asagidaki
sekilde gOsterilen programi olusturmalari igin ogrencileri yonlendirir. Fakat
ogrencilerden gelen farkli ve mantikli fikirleri de degerlendirir ve eger uygunsa
ogrencileri kendi fikirleri dogrultusunda programi olusturmalari igin cesaretlendirir.

\[o)

Ogrencilerden robot tasarimlarina dokunma sensoriini de eklemeleri istenir.
Ayrica gegen hafta birlestiriimis olan kolun sdkilmemesi gerekir. Bunun igin
gerekli yonergeye asagidaki yollarla ulasilabilir:

i) https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-
instructions/ev3-touch-sensor-driving-base-
4b82858ad3054e725caf23fffde42194.pdf

i)EV3 yazilimi> Lobby> Building Instructions> Building Ideas> Touch Sensor
Driving Base

iii) Robot setiyle birlikte gelen kitapgiga bakilabilir.

1.3. Uygula: Engellere Carpan ve Her Seferinde Geri Dénme Islemini
Yapan Robot

Bu uygulama icin dégrencilerden ilk uygulamaya “déngu (loop)” blogunu eklemeleri
istenir. Baska bir ifadeyle 6grencilerden énceki uygulamaya benzer bir program
olusturmalari ve &6nceki uygulamada bir kez gergeklestirilen gorevin doért defa
gerceklestiriimesini saglamalari istenir. Bu arada bir iglemin belirli sayida, sonsuza
kadar veya belirli sartlar gergeklestiginde devam etmesi istenildiginde “dongu”
kavraminin kullanildigindan tekrar bahsedilir. Bu uygulamada robot hareket ederken
engele carparsa donus yapar, sonra hareket etmeye devam eder, yine engele
carparsa tekrar donus yapar ve bu islemi dort kez tekrarlar.



https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-touch-sensor-driving-base-4b82858ad3054e725caf23fffde42194.pdf
https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-touch-sensor-driving-base-4b82858ad3054e725caf23fffde42194.pdf
https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-touch-sensor-driving-base-4b82858ad3054e725caf23fffde42194.pdf
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Resim 56. Ornek Program

1.4. Gozle: Anahtar (Switch) Blogu

Ogrencilere, programlama asamasinda belirli islerin gesitli kosullarin saglanmasi
durumunda gergeklesmesinin istenebileceginden bahsedilir. Ornegin hareket ederken
hizlanan bir robotun belirli bir hizdan sonra ses ¢ikarmasi, 1SIk yaymasi ya da algiladigi
renge gore farkl iglemler yapmasi gibi. EV3 yaziliminin “akis kontrolu (flow control)”
sekmesindeki “anahtar (switch)” blogu bu iglemler icin kullanilir. Asagidaki sekilde
goruldugua gibi “dogru/yanhs” durumuna gore Uustteki ya da alttaki islemler
gerceklestirilir.

Resim 57. Kosul/Switch Blogu

Switch blogu kullanilarak robot programlanmaya baslanir. Amag, dokunma sensoérine
basilip basiimadidini ekranda godsteren bir program olusturmaktir. Bu program igin
Eylem (Action) sekmesinden “ekran (display)” blogu, Akis Kontroli (Flow Control)
sekmesinden “déngi (loop)” ve “anahtar (switch)” bloklari kullanilir. ilk dnce déngii ve
anahtar bloklari program alanina suriklenip birakilir. Daha sonra kosulun dogru ve
yanlis olma durumuna goére ekran “display” bloklari “DOKUNULDU” ve
“DOKUNULMADI” olarak ayarlanir. Ogrencilerin robotun dokunma sensériine basilip
basiimadigini yazdiran durumu gormesi saglanir.



4. Hafta: Dokunma Sensori

Resim 58. Ornek Program

1.5. Uygula: Kosul Durumunu Gdoster

Ogrencilere dokunma sensériinin i¢ durumu tekrar hatirlatihir. Daha sonra ekranda
“‘BASILDI”, “BIRAKILDI” ve “CARPTI” ifadelerini gosteren bir program olusturmalari
istenir.

Programi &grencilerin yapmasini saglayiniz. Ogrencilerin zorlandiklari durumlarda
onlara destek olunuz. Ogrenciler programi tamamladiktan sonra, “anahtar (switch)”
blogunun “Sayisal (Numeric)” modunun ve sari sekmede yer alan dokunma sensoru
blogunun neden kullanildigini 6grenciler ile tartiginiz.
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Resim 59. Ornek Program
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2. TASARLA
2.1. Oyuncak Kopege Carpinca Havlayan Robot

Bu etkinlikte ogrenciler yaklasik 50 cm uzakliktaki oyuncak bir nesneye (6rnegin
kopege) carpinca havlama sesi gikarip ekraninda farkh bir gorsel gostererek duran bir
robot tasarlar. Ogrenciler grup olarak tartigirlar. Gerektigi noktada rehber 6gretmen
onlara yardimci olabilir. Fakat o6grencilere tam bir ¢oézum verilmemelidir. Gruplar
¢6zumu kendileri Uretmelidir. Tasarlama igin 6grencilerin asagida 6rnek olarak verilen
iki adima benzer bir sureci gerceklestirmesi gerekir.

Tanimlama: Ogrenciler dncelikle takip islemi icin neler gerektigini belirlemeli ve gerekli
islemleri maddeler halinde yazmaldir.

Ornegin;
e Robot surekli hareket edecek,
e Karsisina bir nesne (6rnedin oyuncak képek) ¢cikip cikmadidi kontrol edecek,
¢ Nesneye garpinca havlama sesi ¢ikaracak,
e Ekranda farkli bir gorsel gosterecek,
e Herhangi bir nesye ¢capinca duracak.
Fikir _dretme: Bu asamada ogrencilerin yukarida belirlenen iglemlerin nasil

yapilabilecegi ile ilgili fikir ylritmesi beklenir. Ornek olarak 6grenciler asagidaki
maddelere benzer fikirler tretebilir:

e Robotun surekli ilerlemesi ve 6nunde herhangi bir nesnenin olup olmadigini
kontrol etmesi icin dokunma sensori ve “déngu (loop)” blogu kullanilabilir.

e Robotun nesneye carpip ¢arpmadigini kontrol etmek igin “anahtar (switch)”
blogu kullanilabilir.

e Nesneye carptiginda, “ekran (display)” blogu ve “ses (sound)” blogu
kullanilarak, robotun ekran goruntisunun degismesi ve havlama sesi ¢gikarmasi
saglanabilir.

¢ Nesneye ¢arpmadigi surece robotun surekli ilerlemesi saglanabilir.

Ogrenciler isterse farkli nesneleri kullanarak robotun birden fazla ses c¢ikarmasini
saglayabilirler. Her grubun ¢6zima farkli olabilir, dnemli olan bu fikirlerin gruplar
tarafindan ortaya konulmasi ve ortaya konulan fikirlerin problemin ¢6zimuanu
saglayabilmesidir.

3. URET

Ogrenciler ¢6zim tasarimlarini yaptiktan sonra bilgisayar ve robot basinda calisarak
istenilen gorevi yerine getirir. Program rehber o6gretmenlere verilecektir, ornek
¢Ozumun bir kismi asagida gordlebilir:
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Resim 60. Ornek Program

4. DEGERLENDIR

Gun sonunda o6grencilerle halka olusturulur. Asagidaki sorular Uzerinden tartisma
ortami yaratilir.

e Bugun yapilan etkinlikte sizce neden motorlar igin “on” durumu kullanildi?
¢ Neden “anahtar (switch)” blogu kullanildi?
e Dokunma sensoriiniin gunlik hayatta kullanim &rnekleri nelerdir? (Ornegin
arabanin kapisi acik kaldiginda uyari amaciyla ses vermesi)
Degerlendirme, o6grencileri sikmadan, her bir soru igin verilen cevaplar tatmin edici bir
duzeye ulagincaya kadar devam ettirilebilir.

5. ILAVE ETKINLIK
5.1. Cift Sensor Kullanimi

Bu etkinlikte dgrencilere iki dokunma sensoérunu tek bir robotta kullanacaklari sdylenir.
Amag, hareket halindeki robotun dokunma sensaérune tiklandiginda robotun dokunulan
sensorin yonune dogru hareket etmesini saglamaktir.

Tanimlama: ilave etkinliklerde de tanimlama ve fikir yiriitme adimlarinin
gerceklestiriimesi 6grencilere algoritma yazma aligkanligi kazandiracaktir.

Ornegin;
e Robot strekli hareket edecek,

e Sensore dokunulup dokunulmadigini kontrol edecek.
e Sensore dokunulursa dokunulan sensdr yéninde 90 derece donecek.

Fikir Gretme: Asagidaki maddelere benzer fikirler Gretebilir:

e Robotun surekli ilerlemesi i¢in “dongu (loop)” blogu kullanilabilir.
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e Sensore dokunulup dokunulmadigini kontrol etmek igin “anahtar (switch)” blogu

kullanilabilir.
e SensOre dokunulursa dokunulan yonde robotun 90 derece donmesi

saglanabilir.




5. Hafta: Mesafe Sensori

5. Hafta: Mesafe Sensoru

On bilgi:
e Ogrenciler, temel diizeyde robot kavramini bilir.
e Ogrenciler, robot setiyle farkli robot tasarimlari yapmuistir.
e Ogrenciler, robot setini programlamak igin grafik ara yiiziini kullanmistir.
e Ogrenciler, robotun hareket etmesi icin gerekli programlama adimlarini

olusturmustur.

e Ogrenciler, tuglanin cesitli sesleri gikarmasi igin gerekli programlama adimlarini
olusturmustur.

e Ogrenciler, tugla ekraninin goriintisini dizenlemek igin gerekli programlama
adimlarini olugturmustur.

e Ogrenciler dokunma sensérinu farkli amaglar igin programlama adimlarini
olusturmustur.

Haftanin Kazanimlari:

e Ogrenciler, mesafe sensoriiniin calisma mantigini ve kullanma ydntemlerini
ifade eder.

e Ogrenciler, mesafe sensoriini farkli amagclar igin programlama adimlarini
olusturabilir.

e Ogrenciler, robotun farkli mesafelerdeki nesnelere gére davranmasi (hareket
etmesi, ses c¢ikarmasi, hizini ayarlamasi, tugla ekraninda farkh simgeler
gOstermesi) icin gerekli programlama adimlarini olugturabilir.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, 6gdrencilerin mesafe (ultrasonic) sensérinun cgesitli kullanim
sekillerini  kavrayarak sensoru farkli gorevler icin programlarken gerekli
duzenlemeleri yapabilmesini saglamaktir.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, bilgisayar, mesafe sensoru, mat (¢calisma alani).

Haftanin islenisi:

Gozle: Mesafe sensorunu kullanarak robota belirli mesafeye gore islem yaptirma,
belirlenen mesafe kadar hareket ettirme, sensoru kullanarak teker yarigapini
olgme

Uygula: Her bir komutun c¢esitli bilesenlerini programlayarak uygulama

Tasarla: Robotun istenilen iglemleri yapabilmesi i¢in gerekli bilegsenlerini
tanimlama ve planlama

Uret: Verilen gorevleri programlama
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Degerlendir: Haftanin icerigi ile ilgili yansitma etkinligi
1. GOZLE ve UYGULA

1.1. Gozle: Mesafe Sensoru Nedir, Nasil Kullanilir?

Mesafe sensoOri (ultrasonic sensor) ileriye dogru ylksek frekansli ses dalgalari
gonderir ancak bunlar insanlar tarafindan duyulamaz. Karsida bulunan nesneye
carpan ses dalgalari yansiyarak geri doner ve mesafe sensoéru tarafindan geri alinir.
Ses dalgasini génderme ve alma arasinda gecen sure kullanilarak mesafe sensorinin
karsidaki nesneye uzakligi hesaplanir. Mesafe sensérl ile nesne arasindaki
mesafenin baslangi¢c noktasi sensor Uzerindeki “gdzler” degildir, mesafe resimde
gOsterilen noktadan baslanarak bulunur. Mesafe sensoéri en fazla 255 cm uzakliktaki
cisimleri algilayabilir, daha uzaktaki cisimleri algilayamaz. Ayrica, mesafe sensoérlyle
santimetre cinsinden veya ing¢ cinsinden uzaklik islemleri yapilabilir.

Mesafe baslangig

Resim 61. Mesafe Sensérii

EV3 yaziliminda sens6r sekmesinde “mesafe sensoru (ultrasonic sensor)” komutu
bulunur. Asadida resimde goéruldigu Uzere mesafe sensoru dordincu porta takilr.
Mesafe sensdriinde temel olarak “Olglim (Measure)” ve “Karsilastir (Compare)” olmak
uzere iki menu bulunur.

(7] Measure » NN Advanced »

[TJ e= Distance Centimetres

[TYwe Distance Inches

e Compare »

(MY Presence

Resim 62. Mesafe Sensérii Blogu

Olgim menlsu kullanilarak karsida bulunan cisme santimetre cinsinden uzaklik
(distance centimeters) ve in¢ cinsinden uzaklik (distance inches) belirlenebilir, ayrica
karsida baska bir mesafe sensorinin olup olmadigi (presence) sorgulanabilir.
Santimetre veya in¢ cinsinden hesaplamada uzaklik degeri sayisal olarak verilirken
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“‘presence” komutu ile dogru veya yanlis olmak Uzere “boolean” bir deger uretilir.
Karsida bagka bir mesafe sensoru varsa “dogru”, yoksa “yanlis” degeri Uretilir.
“Gelismis (Advanced)” menisu de asagida resimde gorildigu gibi, santimetre ve ing
cinsinden uzaklik dlgmek igin kullanilir.

} un-. "8 er
J ADY ‘i L
aov rovanced [, cenimetres

O Compare P| [Them Distance Centimetres on_“ Inches

8
fTJee Distance Inches J

T3 Presence

Resim 63. Mesafe Sensérii Olgiim Segenekleri

Gelismis (Advanced) menusunden santimetre komutu verildiginde asagidaki resimde
gorunen menu ortaya cikar. Fare ile agagida kirmizi ile isaretlenmig yere tiklandiginda
iki segenek ¢ikar. Bunlar O (ping) ve 1’dir (continuous). 0 segenegi ile karsiya sadece
bir tane ses dalgasi gonderilirken 1 secenegi ile surekli ses dalgasi gonderilir. Bu
segenekler bazi durumlarda faydali olabilir. Ornegdin ortamda birden fazla mesafe
sensoOrl varsa her iki sensorden gelen surekli ses dalgalar yanlis hesaplamalara
sebep olabilir. Bunu engellemek igin sensorlerin sirayla birer tane dalga gondermesi
saglanabilir.

mqt
i

Resim 64. Advance Menlisi Secenekleri

1.2. Gozle: Belirli Bir Mesafeye Kadar llerleme

Bu program igin Eylem (Action) sekmesinde bulunan Direksiyon Hareketi (Move
Steering) ve Akis Kontrolu (Flow Control) menitsunde bulunan “Bekle (Wait)” komutlari
kullanilir. Direksiyon hareketi komutu robotun iki motorunun birlikte hareket ettiriimesi
icin kullanilir. “Bekle” komutu ise belirli bir olay gergeklesinceye kadar belirli komutlarin
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calistirilmasini saglar. Oncelikle robota mesafe sensori takilir. Programda agagidaki
resimde gorulen komutlar olusturulur.

Resim 65. Ornek Program

\[o)

Mesafe sensorll temel tasarima (ultrasonic sensor driving base) ulasmak igin
gerekli yonergeye asagidaki yollarla ulasilabilir:

i) https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-
instructions/ev3-ultrasonic-sensor-driving-base-
61ffdfa461laee2470b8ddbeab16e2070.pdf

i) Ev3 yazilimi > Lobby > Building Instructions > Building Ideas > Ultrasonic
Sensor - Driving Base

iii) Robot setiyle birlikte gelen kitapgik kullanilabilir.

Goruldaga Gzere, olusturulan kod ile B ve C portlarina takilan bliytk motor’larin 3
numaral porta takilan mesafe sensodrinden gelen uzaklik degeri 5 cm’den kuguk
oluncaya kadar calistirilip mesafe 5 cm’den kugluk olduktan sonra durmasi saglanir.
Motorlar 50 hiziyla hareket edip dogruca karsiya ilerler.

Bu adimda programin nasil yazildigi ekrana yansitilarak 6grencilere gosterilir ve
programin ¢alisma mantigi 6grencilere agiklanir.

Rehber 6gretmen burada asagidaki adimlarin édrenciler tarafindan yapilmasi ister
(i) Yukaridaki kod EV3 yaziliminda yazilir ve robot galistirilir.
(i) Kodun galismasi bitince nesne ile mesafe sensoru arasindaki mesafe olgular.

(iii) Ogrencilerden bulduklari deger ve programda yazili olan mesafe degerini (ilk 6rnek
icin 5 cm) bir k&gida yazmalari istenir.

(iv) Ogrencilerden i, ii ve iii adimlari 7 cm, 10 cm ve 15 cm igin tekrarlamasi istenir.
(v) Ogrencilere bulduklar verilerin ne anlama geldigi sorulur.

(vi) Ogrencilere robotun tam olarak verilen dederde duramayacagdi ve hata payi
bulundudu igin gikan mesafe degerinin verilen degerlerden farkl ¢iktigi agiklanir.


https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-ultrasonic-sensor-driving-base-61ffdfa461aee2470b8ddbeab16e2070.pdf
https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-ultrasonic-sensor-driving-base-61ffdfa461aee2470b8ddbeab16e2070.pdf
https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-ultrasonic-sensor-driving-base-61ffdfa461aee2470b8ddbeab16e2070.pdf
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1.2. Uygula: Istenilen Mesafe Kadar Geri Gitme

(i) Ogrencilerden mesafe sensérini kullanarak, robotlarinin mesafe sensérinin
onunde bulunan engelden 20 cm geriye gittikten sonra durmasini saglayacak programi
olusturmalari istenir.

(i) Rehber 6gretmen sinifta dolasarak 6grencilere yardimci olur. Ogrenciler asagidaki
resimde gosterilen programi olusturmalari i¢in yonlendirir. Fakat 6grencilerden gelen
farkli ve mantikl fikirleri de degerlendirir ve eger uygunsa kendi fikirlerindeki programi
olusturmak i¢in 6grencileri cesaretlendirir.

Du ! @qcfn T
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Resim 66. Ornek Program

M

(iii) Ogrencilerden programi calistirdiktan sonra ¢ikan mesafeyi dlgcmeleri istenir. Bu
mesafeyi 20 cm’ye olabildigince yaklastirmalari igin programda degisiklik yapmalari
istenir.

1.3. Gozle: Tekerin Yaricapini Hesaplama

Ogrencilere dairenin yarigapi ile cevresi arasindaki iliski sorulur. Ogrenciler
“cevre=21*r” formulinu biliyorsa bir sonraki adima gegilir. Eger bilmiyorlarsa formulin
ne anlama geldigi gorsel kullanilarak aciklanir. Ogrencilere ayrica gemberin gevresinin
¢capina oraninin sabit oldugu ve bunun 22/7 sayisina yakin oldugu ve bu sonucun “r
(pi)” sayisi olarak adlandirildiyi sdylenir. Bu seviyede o6grencilerin “r” sayisi ve
¢cemberin  ¢evresi ile ilgili olarak daha detayli Dbilgiye ihtiyaci oldugu

dusunulmemektedir.

_{gevre}

Resim 67. Cevre, Cap ve Yari Cap

Ogrencilere  tekerin yarigapinin bulunmasi igin
asagidaki algoritmanin kullanilabilecegdi anlatilir.

(a) Karsida bulunan engel ile aradaki mesafe olgulir (ilk élgtim),
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(b) Tekerler bir tur ileri donduralur,

(c) Mesafe tekrar olgulur (ikinci 6lgum),

(d) Mesafe farki hesaplanir (fark = ilk dlgim — ikinci 6lguim),

(e) Fark 21’'ye (11 3.141 alinacaktir) bolindr (2 m =2 * 3.141 = 6.282) ve yaklagik
yarigap degeri bulunur (yarigap = fark / 6.282).

1.4. Uygula: Tekerin Yarigapini Hesaplama

Ogrencilerden tekerin yarigapini olusturacaklari program ile hesaplamalari istenir
(Not: Yarigap yaklasik 28 milimetre olarak bulunmalidir).

Ogrenciler yarigapi kendileri bulamazlarsa rehber 6gretmen tim sinif karsisinda
program yardimiyla yarigapi! hesaplar.

1.5. Uygula: Engele Yaklastikca Yavaslayan Robot

() Bu etkinlikte karsida bulunan engele yaklastikgca yavasglayan ve engele 5 cm
kaldiginda duran bir robot programi yapilacaktir. Bu programin yazilmasi igin turuncu
Akis Kontrolt (Flow Control) sekmedeki “dongu (loop)” komutunun bilinmesi gerekir.
Rehber 6gretmen oOgrencilere asagida resmi olan “dongu” komutunu gdsterir ve
secenekleri hizlica anlatir. Ses, metin ve grafik konularinin islendigi Gguncu hafta
gOsterilen “dongu komutu” burada da tekrar edilir.
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'3' Brick Buttons >

0N Colour Sensor »
Gyro Sensor >

@ Infrared Sensor >

€) Motor Rotation 3

E}-- Temperature Sensor P

@ Timer >
Touch Sensor S
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NXT Sound Sensor P
9 Messaging >
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Resim 68. Déngli Blogu Sec¢enekleri

(i) Ogrencilere mesafe sensorii ile olgllen uzakhk degerinin, robotun hareketini
saglayan motorlarin gu¢ degeri olarak aktarildiginda, mesafe azaldikga motorlarin
gucunun de azalacagi ve boylece robotun engele yaklastikga yavaslayacagi detaylica
anlatilir,

(i) Asagidaki resimde gorulen program olusturularak calisma mantigr égrencilere
anlatilir.
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Resim 69. Ornek Program

2. TASARLA VE URET

2.1. Birinci Goérev: Ondeki Araci Takip Eden Robot

Bu etkinlikte robotun éninde bulunan bir arabayi (araba olmak zorunda degil herhangi
bir cismi) takip etmesi saglanacaktir.

Ogrencilerden éndeki arabayi takip eden, yani déndeki araba ilerledikge ilerleyen bir
robotun program kodunun nasil yazilacag: tzerinde dustinmeleri istenir. Ogrenciler
grup olarak tartigirlar. Gerektiginde rehber 6gretmen onlara yardimci olabilir. Yine
ogrencilere tam bir ¢6zum verilmemelidir. Gruplara ¢6zUmu kendi kendilerine Uretmesi
icin zaman verilmelidir. Ders programi boyunca, tasarlama surecinde oldugu gibi,
ogrencilerin asagida ornek olarak da verilen iki adima benzer bir sureci
gercgeklestirmeleri gerekir.

Tanimlama: Ogrencilerin oncelikle istenilen takip isleminin neler gerektirdigini
belirlemesi ve ortaya koymasi gerekir. Ogrenciler gerekli islemleri maddeler halinde
yazar. Ornegin;

¢ Robot 6ndeki arag ile arasindaki mesafeyi strekli kontrol edecek.

o Ondeki ara¢ hareket ederse hareket edecek.

e Ondeki arac¢ hizli hareket ediyorsa robot hizlanacak, yavas hareket ediyorsa

yavaslayacak.

o Ondeki ara¢ durunca duracak.
Fikir _Uretme: Bu asamada o&grencilerin yukarda belirlenen iglemlerin nasil
yapilabilecegi ile ilgili fikir yiritmesi gerekir. Ornegin, 6Jrenciler asagidaki maddelere
benzer fikirler Uretebilir.

e Ondeki aragla arasindaki mesafeyi sirekli kontrol etmek icin mesafe sensori
ve dongu kullanilabilir.

e Ondeki aracla arasindaki mesafe 20 cm’den biylikse motorlarin glicti 10 olarak
ayarlanacak.

o Ondeki aragla arasindaki mesafe 40 cm’den biiyiikse motorlarin giicti 20 olarak
ayarlanacak.

e Ondeki aracla arasindaki mesafe 60 cm’den biylikse motorlarin glicti 50 olarak
ayarlanacak.
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e Ondeki aracla arasindaki mesafe 80 cm’den bliyiikse motorlarin giicti 100
olarak ayarlanacak.
e Ondeki aragla arasindaki mesafe 20 cm’den kiiglikse motorlarin giicti 10 olarak
ayarlanacak.
e Ondeki ara¢ 10 cm’den yakinsa robot duracak.
Temel olarak bu adimlarla robottan istenilen islemler yapilabilir. Ama 6grenci isterse
robotun dndeki araca daha yakin gitmesini veya dndeki aracin hizina daha fazla ayak
uydurmasini saglayabilir. Mesafeye badli olarak robotun yavaglamasi da saglanabilir.
Her grubun ¢6zumda farkh olabilir, 6nemli olan bu fikirlerin gruplar tarafindan ortaya
konulmasi ve ortaya konulan fikirlerin problemin ¢ézimUnu saglayabilmesidir. Rehber
ogretmen 6grencilerden gelebilecek olan farkli gorlis ve ¢d6zim onerilerine agik olmali
ve onlari bu konuda tesvik etmelidir. Ogrenciler ¢6ziim tasarimlarini yaptiktan sonra
bilgisayar ve robot basinda galisarak istenilen gorevi yerine getirmelidir.

2.2 Ikinci Gérev-Takimlar Yarisiyor

Bu bélimde iki yarisma yapilir. Ogrencilerin yarismalara takim olarak katilmasi gerekir.
Yarigsmalardaki amag robotun ileride bulunan bir engele kadar ilerlemesi ve geri
gelerek baslangi¢c noktasina vardiginda durmasidir. Baslangi¢c noktasindan 1 metre
uzaga engel konulur. Robotlarin engele 10 cm mesafe kala geri donmesi ve
basladiklari yere varmasi gerekir. Robot engele 8 cm’den fazla yaklasirsa veya 12
cm’den daha uzak bir mesafedeyken geri gitmeye baslarsa yarismacilar elenir. Ayrica
robot geri geri giderken ilk baglangi¢c noktasini 2 cm’den fazla geger ya da baslangic
noktasina 2 cm’den daha fazla mesafe varken durursa yarismacilar yine elenir.

Yarisma 1: Bu yarismada amag baslangi¢ gizgisine en yakin durmaktir. Programi
yazmaya baslamadan dnce gruplarin tasarlama adimi igin yukarda bir drnegi verilen
tanimlama ve fikir Uretme surecini gerceklestirmesi gerekir. Bu yarisma igin verilen
sure rehber ogretmen tarafindan belirlenir. Yukarida belirtilen kurallarla birlikte bu
sureyi geciren yarismacilar elenmis sayilir. Butun gruplarin robotlari iglemlerini
bitirdiginde baslangi¢c noktasina olan uzakliklari ve islemi tamamlama sureleri kayit
altina alinmalidir. Baslangi¢ cizgisine en yakin duran robot yarigmayi kazanir. Esitlik
durumunda ise hizli gelen robot birinci sayilir.

Yarigsma 2: Bu yarismadaki amag gorevi en kisa surede tamamlamaktir. Programi
yazmaya baslamadan o6nce gruplarin tasarlama adimi igin yine yukarida bir érnegi
verilen tanimlama ve fikir Gretme surecini gergeklestirmesi gerekir. Yarisma kurallarina
uyan robotlardan gorevi en hizli tamamlayan birinci olur. Esitlik durumunda baslangig
noktasina daha yakin olan robot birincili sayilir.

3. DEGERLENDIR

Bu asamada hedef, 6grencilerin grenme surecinde yasadiklari ve 6grendikleri Gzerine
dusunmelerini saglamaktir. Bu sayede o6grenciler; problem ¢ézme yetenekleri, dersin
konusu ve kendileri ile ilgili g6zlemler yaparak 6grendikleri yeni konulari ve kendilerini
degerlendirmekle beraber sonraki c¢alismalarini planlamak i¢in de firsat elde
edeceklerdir. Ogrencilerden su sorulari yanitlamalari istenir:
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e Size bugun tasarla ve uret adiminda verilen problemler nelerdir? (Problemi
kendi cimleleri ile ifade etme).

e En ¢ok hangi gorevde zorlandiniz? Bu zorluklarin Ustesinden nasil geldiniz?
(Problemin ¢6zUmu igin hangi stratejileri kullandiniz ve neden bu stratejileri
sectiniz?) Yeteri kadar tartisma ortami olusmazsa, rehber 6gretmen asagidaki
sorulari kullanarak tartisma ortami yaratmaya galisir.

o Ondeki araci takip eden programda, robotun hareket etmeye
baslamasini nasil sagladiniz?

o Ondeki araci takip eden programda, 6ndeki ara¢ durunca robotun
durmasini nasil sagladiniz?

o Ikinci gorevde, belirlenen sirede robotu engele yaklastirip sonra
basladigi noktaya geri getirmek i¢in ne gibi cozumler denediniz?

e Problemi ¢ozerken ne gibi sikintilar yasadiniz ve bunlarin Ustesinden gelmek
icin neler yaptiniz?

e Kullandiginiz yontemler bu sikintilari gidermede basarili oldu mu?

e Grup arkadasinizla anlasmazliga dustligunidz durumlar oldu mu ve bunlarin
Ustesinden gelmek igin neler yaptiniz?

e Grup arkadasinizdan ne/neler 6grendiniz?

Degerlendirme, 6grencileri sikmadan, her bir soru icin verilen cevaplar tatmin edici bir
dizeye ulagincaya kadar devam ettirilebilir.

4. ILAVE AKTIVITE

4 1. Park Sensoru

Ogrencilerden robotu tasitlardaki park sensoriine benzer sekilde programlamalari
istenir. Robotun belirli bir mesafeye gelince uyari vermesi, mesafe azaldik¢a sesi
yukseltmesi ve sesin tekrar araliginin artmasi, tugla ekraninda mesafe ve uyari ile
paralel gorseller yansitmasi istenir.

Tasarla ve Uret: Ogrenciler program adimlarini detayh olarak planlamali (mesafeleri
belirlemeli, belirlenen mesafelerdeki islemleri tanimlamali, kullanilacak sesleri ve
gorselleri se¢meli, mesafeler degistikge robotun nasil davranacagina karar vermeli) ve
bu o6gelerin programla nasil yapilabilecedini tasarlamalidir. Bu ilave etkinlikte de
ogrenciler aktif rol Ustlenir. Rehber ogretmen sadece yoOnlendirir ve 6grencilere
takildiklari noktalarda destek olur. Uret asamasinda, 6grencilerden bir 6nceki adimda
tasarladiklari robot planini kullanarak probleme “algoritmik” —daha yapilandiriimig- bir
¢cdzim onerisi gelistirmeleri istenir. Ogrenciler bilgisayar ve robot basinda calisarak
gerekli yazihm c¢ozumleri gelistirmelidir. Burada ogrencilerin en ¢ok zorlanacagi
konulardan birisi, ses, hareket, gérinti ve mesafe sensdrinin senkronizasyonunu
saglanmaktir.
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6. Hafta: A¢l Sensoru

On bilgi:

e Ogrenciler robot setiyle farkli robotik tasarimlar yapmistir.

e Ogrenciler robot setini programlamak icin grafik araylzini kullanmigtir.

e Ogrenciler robotun hareket etmesi icin gerekli programlama adimlarini
olusturmustur.

e Ogrenciler akilli tuglanin gesitli sesleri gikarmasi ve ekraninin goéruntisini
duzenlemek igin gerekli programlama adimlarini olusturabilir.

e Ogrenciler robotu programlarken “déngi (loop)” ve “anahtar (switch) mantigini
kurup uygulayabilir.

Haftanin Kazanimlari:

e Ogrenciler, agi (gyro veya jiroskop) sensériniin ¢alisma mantigini ve kullanma
yontemlerini bilir.

e Ogrenciler, robotun istenilen acilarda dénmesini saglayan programlari agi
sensorund kullanarak olusturabilir.

e Ogrenciler, agi sensoéruni farklh amaglar igin programlama adimlarini
olusturabilir.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin ag¢i sensoérunu kullanarak robotun dénme
hareketini istenilen agida gergeklestirebilmesini temin etmek ve agi sensoérinu
kullanirken karsilastiklari problemlerin sebeplerini ve ¢dozumlerini tartigsabilmelerini
saglamaktir.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, a¢i sensord, bilgisayar, mat (¢calisma alani).

Haftanin islenisi:

Gozle: Robotu agi sensoru ile yonlendirerek hareket ettirme ve agi sensorinu
kalibre etme.

Uygula: Agi sensorunu kullanarak farkli uygulamalar geligtirme.

Tasarla: Agl sensorunu kullanarak robotun duz gitmesini saglayacak tasarim igin
gerekli bilesenleri tanimlama ve planlama.

Uret: Verilen gorevlere gore robotu programlama.

Degerlendir: Haftanin igerigi ile ilgili yansitma etkinligi.
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1. GOZLE VE UYGULA

1.1. Gozle: A¢l Sensoru

Gyro veya jiroskop olarak da adlandirilan agi sensoru ile robotun hareketi, hareket
yonu veya egimi algilanabilir. Ogrenciler bu sensérle agilari dlgerek navigasyon
sistemlerinden oyun kumandalarina kadar ¢esitli gergek dinya araclarinda kullanilan
teknolojileri kesfedebilir. A¢i sensorunian temel 6zellikleri soyle siralanabilir:

o Uzerindeki ok yoniindeki dénusleri algilar,

e +/-3 derecelik bir hassasiyetle agilari dlger,

e Saniyede maksimum 440 derecelik aci degisimini algilar,
e Yenileme hizi 1TkHZ'dir.

Resim 70. A¢i Sensérii

Bu asamada EV3 yaziliminda sensdr sekmesinde bulunan agi senséri blogu incelenir.
Asagidaki resimde goruldigu Gzere agi sensorl varsayilan olarak ikinci porta takilir.
Aci sensorinde temel olarak Olgim (Measure), Karsilastir (Compare) ve Sifirla
(Reset) olmak Uzere ¢ menl bulunur.

b
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Resim 71. A¢i Sensérii Ayarlari

Olglim 6zelligiyle sensoriin durumu kontrol edilebilir. Agi sensérii sifirlandigi andan
itibaren robotun saat ibresi veya saat ibresinin tersi ydonde yaptigi ddonme miktarini “agi
derecesi (angle)” cinsinden oOlger. Ayrica saniyedeki “ac¢i degisim oranini (rate)’
hesaplayabilir. Bu iki dlgum degeri istenilirse birlikte de alinabilir (Angle and Rate).
Karsilastir (Compare) 6zelligi ile 6lgllen agi ve oran degerleri 6nceden belirlenmis bir
deger ile karsilastirilir ve elde edilen mantik degeri Dogru/Yanhs (True/False) olarak
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baska bloklara aktarilabilir. Ayrica a¢i sensorinin dederini sifirlamak gerekirse sifirla
(reset) modu segilir.

Bu asamada a¢l sensorunu kullanarak robotu kodlama islemine gegilir. Amag, oldugu
yerde 90 derece doénen bir robot yapmaktir. Bu program icin Eylem (Action)
sekmesinden “palet hareketi (move tank)”, Akis Kontroll (Flow Control) sekmesinden
de “Bekle (Wait)” bloklari kullanilir. ilk énce palet hareketi (move tank) blogu program
alanina suruklenip birakilir. Motor, a¢l sensorinden gelen degerlere gore hareket
edecedi icin 6zelligi “on” olarak degistirilir. Sonra bekle (wait) blogu program alanina
suruklenip birakilir. Ardindan Gyro Sensor>Compare> Angle modu segilir. Son olarak
bir tane daha palet hareketi (move tank) blogu programlama alanina surtklenip
birakilir ve 6zelligi “off” olacak sekilde degistirilerek, motorlar durdurulur. Bu asamadan

sonra uygulamaya gegilir.

Resim 72. Ornek Program

Not

Ogrencilerden robot tasarimlarina agi sensériini de eklemeleri istenir. Bunun
icin gerekli yonergeye asagidaki yollarla da ulagilabilir:

i) https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-
instructions/ev3-gyro-sensor-driving-base-
a521f8ebe355¢281c006418395309e15. pdf

i)EV3 yazilimi > Lobby > Building Instructions > Building Ideas > Gyro Sensor
Driving Base

iii) Robot setiyle birlikte gelen kitapgiga bakilabilir.

1.2. Uygula: 360 Derece Donen Robot
Bu uygulamanin adimlari agagidaki gibi olabilir:

(i) Rehber o6gretmen &grencilerden mat Uzerinde yer alan agidlgeri kullanarak
robotlarinin oldugu yerde 360 derece donmesini saglayan programi olusturmalarini
ister.

(i) Rehber d6gretmen dolagarak 6grencilere yardimei olmalidir. Ogrencileri agagidaki
resimde gosterilen programi olusturmak Gzere yonlendirir. Fakat 6grencilerden gelen
farkli ve mantikli fikirleri de degerlendirir ve uygunsa 6grencileri kendi fikirlerindeki
programi olusturmak igin cesaretlendirir.


https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-gyro-sensor-driving-base-a521f8ebe355c281c006418395309e15.pdf
https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-gyro-sensor-driving-base-a521f8ebe355c281c006418395309e15.pdf
https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-gyro-sensor-driving-base-a521f8ebe355c281c006418395309e15.pdf
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Resim 73. Ornek Program

(iii) Ogrencilerden programin sonucunu degerlendirmeleri istenir. Genel olarak robotun
360 dereceden biraz daha fazla dondugu gorular. Robotun neden tam olarak 360
derece donmedigi tartisilir. Robotun 360 dereceden daha fazla donmesinin nedenleri
sunlar olabilir:

() Aci sensoOru hassasiyeti 360 derece icin +/-3 derecedir. Yani sensor
yeterince hassas degildir ve robotun donme acisi 357 ile 363 derece
arasinda degisebilir.

(g) Sensor tam olarak 360 dereceyi o6lgtigu anda bu verinin aktarilmasi ve
motorlara durma komutunun génderilmesi zaman alir. Bu nedenle robot 360
dereceden fazla déner.

(h) Robot kendi etrafinda doénerken olusan donme kuvveti, motorlar
durdurulduktan sonra da robotun biraz daha donmesine sebep olur.

(iv) Ogrencilerin bu sonuclara ulasabilmesi icin rehber 6gretmen tartisma ortami
olusturur ve ogrencileri bu sonuglara ulastiracak sorularla tartismayi yonlendirir.
Sonrasinda robotun tam 360 derece donebilmesi icin ne yapilmasi gerektigi tartisilir.
Ornegin, robotun 360 dereceden daha az bir agi ile ddnecek sekilde programlanmasi
bir cdzUm olabilir.

1.3. Gozle: Agl Sensoru Kalibrasyonu

Acl sensorunde bazi kaymalar oluyorsa sensorun kalibre edilmesi gerektigi sOylenir.
Acl sensoru, robotla olan baglantisi koparilip tekrar kablosu takilarak veya port modu
degistirilerek kalibre edilir. Aci sensoérini kalibre etmek icin asagidaki resimde
sunulan program da calistirilabilir. Programda aci sensoéru 6nce “oran” (rate) moduna
alinir ve bir saniye sonra “derece “ moduna alinir. Boylece ag¢i sensoéru sifirlanmis
(kalibre edilmig) olur.

Resim 74.A¢i Senséri Kalibrasyonu
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1.4. Uygula: Agl Sensoru Deg@erini Ekrana Yazma

Ogrencilerden robot oldugu yerde 360 derece donerken agi sensériinden gelen
degerlerin tugla ekranina yazilmasini saglayan bir program olusturmalari istenir.
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Resim 75. Ornek Program

1.5. Uygula: A¢i Sensorunu Kullanarak Kare Seklinde Hareket Eden
Robot

Ogrencilerden robotun kare seklinde hareket etmesini saglayacak bir program
olusturmalar istenir. Bu uygulamanin bulundugu yerde 360 derece donen robot
tasarimina ¢ok benzedigi sdylenir. Nelerin farkli olmasi gerektigi tartisilir.
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Resim 76. Ornek Program

N

2. TASARLA

2.1. Agi Sensorunu Kullanarak Robotun Duz Gitmesini Saglamak

Bu etkinlikte d6grencilerden herhangi bir gizgiyi takip etmeden diz bir sekilde giden
robotun disaridan yapilacak bir mudahale sonrasinda tekrar rotasina dénmesini
saglayan bir robot tasarlamalari istenir.

Ogrencilerden robotlarini dogrusal ilerleyecek sekilde programlamalari istenir. Fakat
dogrusal ilerlerken yonunu saga veya sola dondurecek bir mudahale sonrasinda
ilerledigi dogrultuyu tekrar baslangigtaki dogrultusuna ayarlayabilecek bir robot olmasi
gerektigi belirtilir. Ornegin robot baglangigta kuzeye dogru dogrusal ilerlerken, rehber
ogretmenin mudahalesi ile yonu doguya cevrilen robotun tekrar yonunu kuzeye
cevirmesi gerektigi anlatilir. Ogrenciler gruplar halinde olusturacaklari programi ve
kullanacaklari program bloklarini tartisirlar. Rehber 6gretmen gerekli noktalarda
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yonlendirici sorular sormali ve dnerilerde bulunmalidir. Fakat ¢6ziimii 6grencilere
hazir olarak vermemelidir.

Tanimlama: Ogrenciler o6ncelikli olarak problemi tanimlayabilmelidir. Problemi
¢ozmelerine yardimci olacak asagidaki sorularin cevaplarini kendi aralarinda
tartismalidiriar.

e Robot duz olarak gidip gitmedigini nasil algilayabilir?

¢ Robot baslangigtaki yoninden ne kadar saptigini nasil algilayabilir?

e Robot rotadan ¢ikip ¢ikmadigini ne zaman kontrol etmelidir?

¢ Robotun tekrar rotasina dénlusu nasil saglanabilir?
Fikir Uretme: Bu asamada ogrencilerin yukarida belirlenen islemleri robotun nasil
gerceklestirebilecedi ile ilgili fikir yurtitmesi gerekir. Ornegin, dégrenciler asagidakilere
benzer fikirler Uretebilir:

e DUz gitmek igin agl sensoru ve “dongu (loop)” blogu beraber kullanilir.
¢ Rotadan sapma agisi hesaplanmalidir.
e Tekrar rotaya donmek icin sapma acisi kadar donus yapllir.

3. URET

Bu bdlimde de égrenciler aktif rol Ustlenir. Rehber 6gretmen yalnizca yonlendirir ve
ogrencilere takildiklari noktalarda destek olur. Yani, rehber 6gretmen yalnizca ihtiyag
aninda destek saglamalidir. Uret asamasinda, 6grencilerden bir dnceki adimda
tasarladiklari ag¢i sensoru yardimiyla ilerleyen robotu kullanarak probleme daha
yapilandirilmis bir ¢éziim 6nerisi gelistirmeleri istenir. Ogrenciler bilgisayar ve robot
basinda caligsarak gerekli yazihm ¢ozumlerini gelistirir. Burada ogrencilerin en ¢ok
zorlanacagi konu, sapma agisinin hesaplanarak aktarilmasidir. Bu konuda 6grencilere
yardimci olunabilir. Ornek bir ¢éziimiin ekran goruntiisii asagidaki resimde verilmistir.
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Ag sensoru kalibrasyonu. Yalnizca bir kez
calisacak

Ag sensoérunianun okudugu ag degeri sifirdan farkl ise, degerin tersi yonde
robotu haraket ettirerek, surekli ag degerini sifir yapmaya calisacak.

Resim 77. Ornek Program

4. DEGERLENDIR
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Gun sonunda o6grencilerle halka olusturulur. Bugln tasarladiklari “bulundugu yerde
donen robot” uygulamasina farkli agilar girilerek robot dondurulebilir, robot durdugunda
kargisina denk gelen 6grenciler segilir ve asagidaki sorular Uzerinden tartisma ortami
yaratilir:

e Aci sensoru kullanmamalari gerekseydi bugun yapilan etkinlikleri simdiye kadar
gordukleri hangi araglarla yapabilirlerdi?

e Acl sensérl ile neler yapilabilir? Gunlik hayatta ne gibi kullanim alanlari
olabilir? (Ornegin cep telefonlarinda yatay veya dikey durumda olmasinin
algilanmasi)

e Aci sensorunu kullanarak robotun ilerledigi duzlemin egimi 6lgulebilir mi? Bunun
icin nasil bir robot tasarimi yapiimal?

Degerlendirme, 6grencileri sikmadan, her bir soru icin verilen cevaplar tatmin edici bir
dizeye ulagincaya kadar devam ettirilebilir.

5. ILAVE ETKINLIK

5.1. Kalemle Zemine Cokgen Cizdirme

Bu ilave etkinlikte robota bir kalem baglandiktan sonra agi sensoru yardimiyla hareket
ettirilerek farkli sekiller gizdirilir. Oncelikle setteki parcalar kullanilarak robotun éniine
asagidaki resimde gosterildigi gibi bir kalem tutturulur. Robotun A4 boyutunda bir
kagidin Uzerinde hareket ederken belirli geometrik sekilleri ¢izmesi istenir. Bu
geometrik sekiller beggen, altigen, yedigen, sekizgen vb. olabilir.

Robotun istenilen gokgeni gizebilmesi igin, ilgili cokgenin kdselerinde, ¢okgenin dis
acisl kadar déonus yapmasi gerekmektedir. Dlizgln ¢okgenin bir dis agisi “360/kose”
sayisi formula ile hesaplanir.

Ogrencilerin cokgenler ve agilar konusunda yeterli dnbilgilerinin olmamasi durumunda,
dis aci degerleri rehber 6gretmen tarafindan verilebilir. Ornegdin, robotun diizgiin liggen
cizebilmesi icin her kosede 120 derece, duzgun besgen ¢izebilmesi icin her kdsede 72
derece donmelidir.




6. Hafta: Agi Sensori

Resim 78. Kalemin Robota Eklenmesi

5.2. Kalemle Zemine Istenilen Cokgeni Cizdirme

Etkinliklerin erken bitmesi durumunda, bir onceki etkinligin gelistiriimesi istenebilir.
Ogrencilerden robotun (izerinde bulunan diigmelerden yukari diigmesine basildiginda
ucgen, asagl dugmesine basildiginda kare, sag dugmesine basildiginda beggen, sol
digmesine basildiginda altigen gizen robotu programlamalari istenilir. Ayrica gizim
esnasinda ekrana cizilen gokgenin ismi yazdirilabilir.
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7. Hafta: Renk Sensoru

On bilgi:

Ogrenciler temel diizeyde robot kavramini bilir.

Ogrenciler robot setiyle farkli robot tasarimlari yapmistir.

Ogrenciler robot setini programlamak igin grafik araytiziini kullanmistir.

Ogrenciler robotun hareket etmesi igin gerekli programlama adimlarini

olusturmustur.

e Ogrenciler tuglanin cesitli sesleri gikarmasi igin gerekli programlama adimlarini
olusturmustur.

e Ogrenciler tugla ekraninin goériintisiini diizenlemek igin gerekli programlama
adimlarini olugturmustur.

e Ogrenciler dokunma, mesafe ve agi sensérlerini farkli amaglar igin programlama

adimlarini olugturmustur.

Haftanin Kazanimlari:

e Ogrenciler renk sensérinin calisma mantigini ve kullanma ydntemlerini
aciklayabilir.

e Ogrenciler renk sensérini farkli amaclar icin programlama adimlarini
olusturabilir.

e Ogrenciler robotun algiladigi renk, yansiyan isik ve ortam isi§ina gore
davranmasi (hareket etmesi, ses cikarmasi, tugla ekraninda farkli simgeler
gOstermesi) icin gerekli programlama adimlarini olusturabilir.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, égrencilerin renk (colour) sensorunun gesitli kullanim sekillerini
(renk algilama, ortam 1s1§1 ve yansiyan 1sigini 6lgme) kavrayarak sensoru cesitli
amaglar igin programlarken gerekli dizenlemeleri yapabilmesini saglamaktir.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti; bilgisayar; renk, a¢i, dokunma ve mesafe sensoérleri; mat (¢calisma
alani).

Haftanin islenisi:

Gozle: Renk sensorint kullanarak renkleri, yansiyan 1si§i ve ortam isigini
algilama; yansiyan 1s1§1 kullanarak robotu hareket ettirme (izleri / yollari takip
etme); robotun ortam is1gina gore tepki vermesini (151g1 agma, yavaslama, ses
¢ikarma) saglama, renk sensoérini diger sensoérlerle birlikte kullanma.

Uygula: Her bir komutun gesitli bilesenlerini programlayarak uygulama.

Tasarla: Robotun istenilen islemleri yapabilmesi i¢in gerekli bilesenleri tanimlama
ve planlama.

Uret: Verilen gorevleri programlama.



7. Hafta: Renk Sensori

Degerlendir: Haftanin icerigi ile ilgili yansitma etkinligi.
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1. GOZLE VE UYGULA

1.1. Gozle: Renk Sensoru Nedir ve Nasil Kullanilir?

Robotlar soyut olan programlari, insanlarin yasadigi somut fiziksel ortamlarda galistirir.
Dolayisiyla, fiziksel dinya ile etkilesim halindedirler. Fiziksel dinyada bir nesnenin
rengi veya bir kaynaktan gelen 1s1§in siddeti 6nemlidir. Ornegin, bir soforiin trafik
Isiklarinda ne yapmasi gerektigini 6grenmesi icin oncelikle renkleri algilayabilmesi
gerekir. Baska bir ornek vermek gerekirse tablet, cep telefonu ve televizyon gibi
cihazlarin 1g1k siddeti uygun ayarlanmadiginda bu cihazlardan gelen gorintundn
algilanmasinda zorluk yasanabilir. Benzer sekilde robotlar igin de renk ¢esidi veya 1s1k
siddeti onemlidir. EV3 setinde bu is icin renk sensoru bulunur. Renk sensorti hem renk
cesidini hem de 1s1gin yogunlugunu o6lgmek igin kullanilir. Renk sensoéru “siyah” (1),
“‘mavi”’ (2), “yesil” (3), “sar” (4), “kirmiz1” (5), “beyaz” (6) ve “kahverengi” (7) renklerini
algilayabilir. Bunun yaninda karsisinda higbir renk olmadigini da (0) algilayabilir.
Burada renklerin yanina yazilan rakamlar, o renklerin kodlaridir. Renk olmama durumu
icin “sifir” kullanilir. Sensoérin karsisinda herhangi bir nesne yoksa sensoér renk yok
verisini iletir.

Resim 79. Renk Sensorii

Not

Renk sensorll temel tasarima (colour sensor down - driving base) ulasmak igin
gerekli yonergeye asagidaki yollarla ulagilabilir:

i) https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-
instructions/ev3-rem-color-sensor-down-driving-base-
d30ed30610c3d6647d56el7bc64cf6e2.pdf

i) EV3 yazilimi > Lobby > Building Instructions > Building Ideas > Color Sensor
Down - Driving Base

iii) Robot setiyle birlikte gelen kitapgiga bakilabilir.

1.2. Gdzle ve Uygula: Karsilasilan Rengin ingilizcesini Sdyleyen
Program

Oncelikle robotun renk senséri takilir. Bu uygulamada, sabit duran bir robotun renk
sensoriine gosterilen farkh cisimlerin renklerinin ingilizce adlarini  séylemesini
saglayan bir program olusturulacaktir. Bu programi olusturmak icin “déngi (loop)”
blogu icerisinde bir “anahtar (switch)” komutu kullaniimalidir. Bu agsamada rehber
ogretmen tarafindan “anahtar (switch)” blogunun ne ise yaradigi ve renk sensoéru ile


https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-rem-color-sensor-down-driving-base-d30ed30610c3d6647d56e17bc64cf6e2.pdf
https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-rem-color-sensor-down-driving-base-d30ed30610c3d6647d56e17bc64cf6e2.pdf
https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-ev3/building-instructions/ev3-rem-color-sensor-down-driving-base-d30ed30610c3d6647d56e17bc64cf6e2.pdf
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nasil kullanilabilecedi kisaca anlatilir. Onceki haftalarda bahsedildigi gibi “anahtar
(switch)” blogu belirli durum veya kosullarda belirli igslemlerin yapilmasini saglamak igin
kullanilir. Ornegin, robotun mavi rengi gérdiginde “blue” (mavi) demesi istenebilir.
Burada bir kosul vardir: mavi olmak. Mavi olma kosulu saglandiginda akilli tugla “blue”
diyen sesi oynatmalidir. Asagida bu kodun nasil olusturuldugu adim adim
gOsterilmektedir.

ol Anahtar (Switch) i¢erisinden Colour
J Sensor > Measure > Colour segilir.
s Bunun anlami kosul ifadesinde renk
' sensorunun renk karsilastirmasina
dayanan bir veya daha fazla durumun
'%@” olacagdur.

@ colour Sensor | [ Measure >
Gyro Sensor *| @ cCompare »
@@ Infrared Sensor L

D- Temperature Sensor »

Resim 80. Adim 1

~ ) Anahtar renklerinde “blue” (mavi) segilir,
yani mavi kosulu olusturulur.
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Resim 81. Adim 2

Cismin mavi renkli olmasi durumunda

| e - "blue” diyen ses oynatilir. Mavi olmadigi
;B('l"‘;f:s' —Tee® al ¥ o as | durumda ise herhangi bir sey yapiimaz.
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Resim 82. Adim 3

Bu kodun eksik oldugu nokta, bu iglemi sadece program caligir galismaz bir kere
yapacak olmasidir. Fakat robotun mavi rengi her gorduginde mavi demesi
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istenmektedir. Bu yuzden bu komutu bir dongu igerisine alip surekli tekrarlatmak
gerekir. Bu programin son hali asagidaki resimde gdsterilmektedir.
o1 ||

g

Resim 83. Ornek Program

Bu asamada, 6grencilere “anahtar (switch)” ile birden fazla seg¢imin yapilabilecegi
gOsterilerek ve uygulayarak anlatilir (Hatirlatma: Yeni kogullar eklemek igin + isaretine
(add case) tiklanir). Bundan sonra 6grencilerden tanimh yedi rengin tamaminin
ingilizce adini sdyleyen ve herhangi bir renk olmadiginda “No” (Lego Sound Files>
Communication klasoérl igerisinde) diyen programi olusturmalari istenir. Rehber
ogretmen Ogrencilere programi yazarken yardimci olabilir fakat tam ¢6zimu
vermemelidir. (Rehber 6gretmen igin ipucu: Programi yazmak igin + isaretine (add
case) tiklanarak her renk i¢in ve renk olmama durumu igin birer kosul yaratilir ve gerekli
ses oynatma komutlari bu kosullarin icerisine yazilir.) Ogrencilerin programi farkli
renkler icin ¢alistirip komutlari denemesi saglanmalidir.

1.3. Gozle: Yansiyan Isik Siddeti

Renk sensoru 1gik siddetini de Olgebilir. Isik siddetini 6lgmek icin iki mod bulunur.
Bunlar yansiyan i1sik siddeti ve ortam 1s131 siddetidir. Yansiyan 1sik siddetini 6lgmek
icin renk sensoru karsisindaki yuzeye kirmizi bir 1gik gonderir ve o ylizeyden yansiyan
1IS191n siddetini “0” ile “100” arasinda bir deger olarak belirler. “0” en karanlik, “100” ise
en aydinlik degeri ifade eder. Olglilen deger sifira ne kadar yakinsa yiizeyden
yansiyan i1sik o kadar azdir, yani karanlktir. Olglilen deger 100’e ne kadar yakinsa
yuzeyden yansiyan i1sik o kadar fazladir, yani aydinliktir.
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EV3 programinda, sensor sekmesindeki “renk sensoru (colour sensor)” blogu
incelenerek renk sensorunun program igerisinde nasil kullanilacagina bakilir. Renk
sensérinde “Olgiim (Measure)” ve “Karsilastir (Compare)” olmak Uzere iki segenek
bulunur. Olglim segenegi, o sensorden dlgiilen dederi hesaplar ve akilli tuglaya iletir.
Ornegin, karsisinda bir cisim bulunan renk senséri, dlglim segenegi ile o cismin rengini
(colour), o cisimden yansiyan 1s1gin yogunlugunu (Reflected Light Intensity) ya da
ortamda bulunan 1s1gin siddetini (Ambient Light Intensity) hesaplayip akilli tuglaya
iletir. Karsilastir (Compare) segeneginde ise Olgllen deger dnceden belirlenmis bir
deger ile karsilastirilir. Asagida resimde bu segenekler goértlmektedir.

O taabalidl (TJo3 Reflected Light Intensity
@ Calibrate »| rrja Ambient Light Intensity

\

Resim 84. Renk Sensoérii Blogu Secenekleri

Bir cisimden yansiyan 1sigin kirmizi olup olmadiginin saptanmasi gerektigini
varsayalim. Bu durumda karsilastirma secenegi igerisinden “renk (colour)” kullanilarak
cismin renginin kirmizi olup olmadigi bulunur. Asagidaki resimde goruldugu gibi,
karsilastirma seceneginde karsilastirilacak deger 5, yani kirmizi olarak belirlenir. Eger
karsidaki cisim kirmizi ise dogru degeri, kirmizi degilse yanhs degeri Uretilir.

Karsilastirilacak renk
5 --> Kirmizi

Sonug: Dogru veya Yanlis
Resim 85. Adim 1

Simdi de bir cisimden yansiyan 1s1gin miktarinin 80’den fazla olup olmadiginin
saptanmasi gerektigini varsayalim. Karsilastirma secgenegi igerisinden “yansiyan isik
yogunlugu (reflected light intensity)” kullanilarak bu islem gergeklestirilebilir. Asagidaki
resimde verilen komut bu islem igin kullanilir. Goraldigu Gzere buyuaktur (>), buyluk
esittir (=), kuguktur (<), kuguk esittir (<), esittir (=), esit degildir (#) gibi karsilastirma
islemleri gerceklestirilebilir. Karsilastirilmak istenen deger belirlenip yazilir. Ornekte bu
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degerin “80” olarak belirlendigi gorulebilir. Sonugta yansiyan isik 80’den buyukse, yani
yeteri kadar aydinliksa dogru degeri, degilse yanlis degeri Uretilir.

w

Karsilastirma islemi 33;#{, yanlis

>, <, = .

Karsilastirilacak deger

Resim 86. Adim 2

Dikkat:

Renk sensord ile yapilan etkinliklerde (bu ve bundan sonraki haftalar dahil olmak
Uzere) renk sensoruinin rengi algilanacak olan cisme uzakhgi, cismin renginin
yapisi ve ortamdaki 1sik miktari gibi parametreler programin c¢alismasini
etkileyebilir. Yazilan program(lar) calismiyor ise renk sensorunun konumu,
kullanilan cisim ve isik miktari gibi parametreler rehber 6gretmen tarafindan
duzenlenerek programin galismasi saglanmalidir.

1.4. Uygula: Dairenin igerisinden Cikmayan Robot

Bu etkinlikte, beyaz bir zemin Uzerinde, siyah seritle gizilmis dairesel bir bdlgede
hareket edip bu bolgeden ¢ikmayan robot yapllir.
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Resim 87. Kullanilacak Mat Bélgesi

Bu programin algoritmasi soyledir:

I. Siyah geridi gorinceye kadar ilerle.

ii. Siyah seridi goértince robotun sol tekerini 100 derece geriye gevir.

ii. ive ii numaral adimlari surekli tekrarla.
Bu program “anahtar (switch)” blogu ve “bekle (wait)” blogu kullanilarak iki farkli sekilde
yapilir. Fakat oncelikle siyah seride gelindigini algilamak icin kullaniimasi gereken esik
deg@erinin nasil bulunacagindan s6z edilmelidir. Farkl ylzeylerde ve farkh renk
tonlarinda yansiyan i1sik miktari degisiklik gosterebilir. Bu yuzden her bir grup bu iglemi
ayri ayri yapip esik degerini kendilerine gore belirlemelidir.

Esik degerinin bulunmasi i¢in asagidaki adimlar uygulanmalidir:

i. Renk sensorl beyaz yluzey lUzerine getirilir.

ii. Akilli tugla Gzerinden veya robota bagli bilgisayar Uzerinden yansiyan 1gik
miktari lgular.

iii. Renk sensoru siyah ylzey uzerine getirilir.

iv. Akilli tugla Gzerinden veya robota bagli bilgisayar Uzerinden yansiyan 1gik
miktari lgular.

v. Esik degeri bu iki deger arasindan siyah yuzey uzerindeki dedere yakin olarak
segilir.

Ornegin, beyaz ylzey igin “20”, siyah ylzey igin “7” degderi bulunmus olsun. Bu
durumda esik degeri “10” olarak belirlenebilir. Esik degeri daha 6nce de agiklandigi
gibi farkli ortamlarda farkli degerler olarak bulunabilir/belirlenebilir. Bu deger
kullanilarak sensorun siyah seridin Uzerine geldigi bilgisi robota iletilir. Yansiyan isik
miktari 10’dan kuguk oldugunda, robot siyah seridin Gzerinde oldugunu algilar.
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Programi olusturmak igin dncelikle “bekle (wait)” blogu kullanilir. Sol teker motorunun
“B” portuna, sag teker motorunun ise “C” portuna takildigi varsayilsin. Yapilimasi
gereken iglem, renk sensorunden yansiyan deger, esik degeri olarak belirlenen 10°un
altina duslinceye kadar (yani beyaz ylzeyden siyah ylzeye gecme islemi
kesinlesinceye kadar) robotu surekli “10” hizinda ilerletmektir. Esik degerine geldikten
sonra ise sol teker geriye dogru “20” hizinda “100” derece déner (Dikkat: Burada robot
“100” derece donmez, yalnizca bir tekerlek “100” derecelik bir tur atar). islem bu haliyle
sadece bir kere yaplilir. Fakat bu iglemin surekli tekrarlanmasi gerekir. Bu yuzden de
islemlerin bir dongu icerisine alinmasi gerekmektedir. Sonug olarak asagidaki resimde
verilen érnekteki gibi bir program elde edilir.
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Resim 88. Ornek Program

Ayni gorev, “bekle (wait)” blogu kullanmadan “anahtar (switch)” blogu ile yapilacak
olursa mantigi su sekilde kurgulanir:
i. Ortamdan yansiyan 1si§in degeri, esik degerinin altina dlserse sol teker ile
geriye git.
ii. Ortamdan yansiyan isigin degeri esik degerinin Ustindeyse ileriye git.
iii. ive ii numarali islemleri surekli tekrarla.

Bu program adim adim olusturularak ogrencilere detaylica anlatilir ve son hali
asagidaki resimde oldugu gibi gorunar.
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Resim 89. Ornek Program

1.5. Gozle: Ortam Isigi

Ortam 151g1 yogunlugu modunda renk sensoru herhangi bir 1sik gdndermez. Dogrudan
bulundugu ortamdan gelen 1g1gin yogunlugu ile ilgilenir. Bu yogunluk degeri yine “0” ile
“100” arasindadir. Sifir en karanlik, “100” ise en aydinlik degeri ifade eder. Ortamda
bulunan 1s1gin siddeti (ambient light intensity) hesaplanip akilli tuglaya iletilir.

1.6. Uygula: Ortam Igig1

Bu etkinlikte renk sensorunun Olgtigu ortam 15131 degerini her iki saniyede bir ekrana
yazdiran program olusturulur. Ortam 1s131 her iki saniyede bir dl¢ciimek istendigi igin
oncelikle renk sensoru blogu bir dongunin igine alinir. Sensoérin olgtigu degeri ekrana
yazdirmak icin “ekran (display)” blogu renk sensodrine baglanip asagidaki resimde
oldugu gibi “metin (text)” segenegdi aktif hale getirilmelidir.
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Resim 90. Adim 1

Renk sensorunun oOlgtugu degeri tuglanin ekraninda yazdirmak icin dncelikle display
blogundaki icerik secenegi asagidaki resimde oldugu gibi “Kablolu (Wired”) olarak
belirlenir.

Resim 91. Adim 2

Sonra da renk sens6rl blogunun 6Ol¢tigu degeri tugla ekraninda gostermek igin renk
sensoru blogu asagidaki resimde oldugu gibi “ekran (display)” blodu ile baglanir.
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Resim 92. Adim 3

Belirlenen degerin iki saniyede bir Olgulmesi i¢in ise asagidaki resimde oldugu gibi
“ekran (display)” blogunun sonuna “bekle (wait)” blogu eklenip bekleme suresi 2 yapilir.
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Son olarak renk sensoriiniin ortam 1sigini élgmesi igin “Olgim (Measure)” menUsi
icerisinden “Ortam Is1g1 Siddeti (Ambient Light Intensity)” segilir.
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Resim 93. Adim 4

G)Hl

2. TASARLA VE URET
2.1. Tasarla: Eliptik Bir Yortungeyi Takip Eden Robot

Bu etkinlikte, beyaz bir zemin Uzerinde, siyah bir geritle elips seklinde ¢izilmis bir
yorungeyi surekli takip edecek bir robotun programi hazirlanir. Program igin sensorun
elipsin i¢ tarafinda oldugu ve robotun saat yéninun tersine dogru ilerledidi varsayilir.
(Dikkat: Aksi halde programin ¢alismayacagi vurgulanmalidir). Tasarlama slrecinde
ogrencilerin eliptik bir yoriingeyi takip eden robot i¢in agsagida ornek olarak verilen iki
adima benzer bir sureci gerceklestirmesi gerekir. Bu etkinlikte mat Gzerinde ilgili bolum
kullantlir.

Resim 94. Kullanilacak Mat Bélgesi

Ogrencilerden 6ncelikle beyaz bir zemin Uzerinde, siyah bir seritle elips seklinde
cizilmis bir yorungeyi surekli takip edecek bir robotun program kodunun nasil
olusturulacagi Uzerine distunmeleri istenir. Ogrenciler grup olarak tartisir. Rehber
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ogretmen onlara gerektigi noktada yardimci olabilir fakat tam bir ¢6zUm vermemelidir,
gruplar ¢ozumlerini kendileri Gretmelidir.

Tanimlama: Ogrencilerin 6ncelikle istenilen islemin neler gerektirdigini belirlemesi ve
maddeler halinde yazmasi gerekir. Ornegin:

i. Robot surekli olarak hareket edecek.

ii. Robot siyah bolgeye geldiginde beyaz bolgeye yonlendirilecek.
lii. Robot beyaz bolgeye geldiginde siyah bolgeye yonlendirilecek.
iv. Robot durduruluncaya kadar bu isleme devam edecek.

Fikir _Uretme: Bu asamada ogrencilerin yukarda belirlenen islemlerin nasil
yapilabilecegi ile ilgili fikir ylritmesi gerekir. Ornegin, dgrenciler asagidaki maddelere
benzer fikirler Uretilebilir.

I. Robotun siyah ¢izgiye geldiginin anlagiimasi igin esik degeri belirlenir (beyaz
bdlgeden siyah bolgeye gectigini anlamak igin).

ii. Robot ileri dogru belirli bir hizla hareket eder.

iii. Robotun beyaz bdlgeden c¢ikma durumu surekli olarak kontrol edilir (renk
sensorinden gelen verinin esik degerine yakinlasma durumu sudrekli kontrol
edilir).

iv. Robot siyah bodlgeye geldiginde dairenin icerisine dogru (donlp geri gidecek
sekilde) yonlendirilir.

V. i, iii ve iv numarali adimlar robot durduruluncaya kadar tekrarlanir.

Bu programin temel mantigi robot siyah bodlgeye geldiginde onu beyaz bolgeye
yonlendirmek, beyaz bdlgeye geldigindeyse onu siyah bdlgeye ydnlendirmektir.
Boylece robot zikzaklar gizerek ilerler. Bir dnceki etkinlikte oldugu gibi, robotun siyah
bdlgede oldugunu anlamasi igin bir esik degeri belirlenmelidir. Bunun igin her bir
grubun kendi programlarinda kendi bulduklari esik degerini kullanmalari gerekir.

2.2. Uret: Eliptik Bir Yortingeyi Takip Eden Robot

Ogrenciler ¢bzim tasarimlarini yaptiktan sonra bilgisayar ve robot basinda calisarak
istenilen gorevi yerine getirir. Ogrencilerin asagidaki resimde gorulen programa benzer
bir program hazirlamalari beklenmektedir.
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Resim 95. Ornek Program

2.3. Tasarla: Dikdortgen Uzerinde Hareket Eden Robot

Bu etkinlikteki amag, robotun dikddrtgen seklindeki bir gizgiyi takip etmesi i¢in program
olusturmaktir. Mat Uzerinde goéruldugu gibi, dikdortgenin kenarlar siyah bir geritle
cizilmis ve arka plan rengi beyaz olarak tasarlanmigtir. Program icin robotun
dikdortgenin kenarlarinin dis kismini (i¢ kismindan takip eden de yapilabilir fakat
burada dis kismindan takip etmelidir) takip ederek saat yoninde ilerledigi varsayilir.
Asagida resimde dikdortgen 6rnegi gértlmektedir.

Resim 96. Dikdértgen Takip Bélgesi
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Robotun dikdortgenin dig sinir gizgisini (siyah c¢izginin kendisini degdil veya orta
noktasini degil, siyah cizgi ile beyaz zeminin kesistigi hatti) takip etmesi beklenir.
Robotun sinir gizgisini birebir takip etmesi zorunlu olmasa da bu ¢izgiye yakin bir
sekilde hareket etmesi gerekir. Programi yazmaya baslamadan once gruplarin tasarla
adimi igin yukarida bir 0ornegi verilen tanimlama ve fikir Uretme surecini
gercgeklestirmesi gerekir.

2.4. Uret: Dikdortgen Uzerinde Hareket Eden Robot

Ogrenciler ¢ézuim tasarimlarini yaptiktan sonra bilgisayar ve robot basinda galisarak
istenilen gorevi yerine getirmelidir. Asagidaki resimde gorulen ¢ozime benzer bir
drnek hazirlanabilir. Asagida verilen drnek ¢oziim dgrencilere gdsteriimemelidir. Uret
adimlarinin tamaminda 6grenciler kendi ¢ozUmlerini kendileri Uretmelidir. Asagidaki
¢6zimde dikddrtgenden yansiyan i1sik miktari degeri (b) “10” olarak belirlenmigtir.
Fakat bu deger ortama gore farklilik gosterebilir. Ogrenciler robotu kullanarak bu
degeri kendi dlgiimlerine gore belirlemelidir. Ornek programdaki “c” degeri, robotun
gizgiden uzaklastiginda yeniden c¢izgiye yonelmesi igcin gerekli reaksiyon hizi
katsayisidir. Bu deder ne kadar fazla olursa robot sapmaya o kadar hizli tepki verir.
Fakat bu deger de programci tarafindan kendi durumuna gére ayarlanmalidir. “C”
degerinin fazla veya az olmasi robotun cizgiyi takip etmemesine yol acabilir. Son
olarak, robot dikdértgenin dis yuziunde olmaldir. Eger i¢ ylzine konulursa program
calismaz.

Resim 97. Ornek Program

2.5. Tasarla: Uglincti Cizgiyi Gegince Duran Robot

Bu etkinlikteki amag, robotun asagidaki resimde gosterildigi gibi G¢lincl ¢izgiyi kisa bir
miktar gecince durmasi icin gereken programi olusturmaktir. Robot ilk iki cizgiyi
tamamen gectikten sonra dguncu c¢izgiyi biraz gecip durmalidir. Programi yazmaya
baslamadan 6nce gruplarin tasarlama adimi i¢in yukarida bir 6rnegi verilen tanimlama
ve fikir Uretme surecini gergeklestirmesi gerekir. Rehber 6gretmen &grencilerin
tanimlama ve fikir Gretme adimlarini gergeklestirmelerini saglamalidir. Burada amag
problemi cozmeden 6nce 6grencilerin problemin ve ¢ozUmunun Uzerine dusinmelerini
saglamaktir.
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Resim 98. Kullanilacak Mat Bélgesi

2.6. Uret: Uclincl Cizgiyi Gecince Duran Robot

Ogrenciler ¢ézum tasarimlarini yaptiktan sonra bilgisayar ve robot basinda calisarak
istenilen gorevi yerine getirir. Asagidaki resimde gorulen ornek ¢ozume benzer bir
program hazirlanabilir. Dongunun icerisindeki ikinci “direksiyon hareketi (move
steering)” blogunun suresi gizgilerin kalinhgina gére ayarlanmalidir.
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Resim 99. Ornek Program

3. DEGERLENDIR

Bu asamada hedef, 6grencilerin grenme surecinde yasadiklari ve 6grendikleri Gzerine
dusunmelerini saglamaktir. Bu sayede o6grenciler; problem ¢bzme yetenekleri, dersin
konusu ve kendileri ile ilgili gozlemler yaparak 6grendikleri yeni konulari ve kendilerini
degerlendirmekle beraber sonraki c¢alismalarini planlamak i¢in de firsat elde
edeceklerdir. Ogrencilerden su sorulari yanitlamalari istenebilir:

e Verilen gorevleri goz o6nunde bulundurdugunuzda en c¢ok hangi goérevde
zorlandiniz? Bu zorluklarin Ustesinden nasil geldiniz? (Problemin ¢6zUmu igin
hangi stratejileri kullandiniz ve neden bu stratejileri sectiniz?) Yeteri kadar
tartisma ortami olusmazsa rehber o6gretmen asagidaki sorulari kullanarak
tartisma ortami yaratmaya calisir.

o Eliptik yoringeyi takip eden robotta, robotun cizgide kalmasini nasil
sagladiniz?
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o Dikdortgen Uzerinde hareket eden robotta, robotun kodseyi donmesini
nasil sagladiniz?
o Ug cizgi etkinliginde, robotun siyah alanlari gegmesini nasil sagladiniz?
¢ Kullandiginiz yéntemler bu sikintilari gidermekte basarili oldu mu?
e Grup arkadasinizla anlasmazliga dustigunuz durumlar oldu mu ve bunlarin
ustesinden gelmek igin neler yaptiniz?
e Grup arkadasinizdan ne/neler 6grendiniz?
e Bu hafta 6grendiginiz bilgileri gunluk hayata uygulamak isteseniz, hangi
sorunlarin ¢ézimuande bu bilgileri kullanabilirsiniz?

Degerlendirme, 6grencileri sikmadan, her bir soru icin verilen cevaplar tatmin edici bir
duzeye ulagincaya kadar devam ettirilebilir.
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8. Hafta: Sensorlerin Birlikte Kullanimi

On bilgi:

e Ogrenciler robot setiyle farkli robot tasarimlari yapmistir.

e QOgrenciler robot setini programlamak igin grafik arayiziint kullanmistir.

e Ogrenciler robotun hareket etmesi igin gerekli programlama adimlarini
olusturmustur.

e Ogrenciler akilli tuglanin gesitli sesleri ¢ikarmasi igin gerekli programlama
adimlarini olugturmustur.

e Ogrenciler robot ekranini kullanmak igin gerekli programlama adimlarini
olusturmustur.

e Ogrenciler robotu programlarken “déngi (loop)” ve “anahtar (switch)” bloklarini
kullanmistir.

e Ogrenciler sensérlerin 6zelliklerini kullanarak program kurgulamistir.

Haftanin Kazanimlari:

e Ogrenciler farkl sensorleri bir arada kullanir.
e Ogrenciler farkl sensorlerden alinan verileri igler.
e Ogrenciler ileri matematik ve mantik islemlerini kullanir.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin EV3 robot setinde bulanan farkli sensorleri bir
arada kullanabilmesini ve farkli sensoérlerden elde edilen veriler Gzerinde matematik
ve mantik iglemleri gergeklestirebilmesini saglamaktir.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, bilgisayar, mat (calisma alani)

Haftanin islenisi:

Gozle: Farkh sensoérleri bir arada kullanma ve matematik ve mantik islemlerini
gerceklestirme

Uygula: Farkh sensorleri kullanarak c¢esitli uygulamalar gelistirme

Tasarla: Sensorleri kullanarak cizgi izleyen ve engelde duran robot tasarimi icin
gerekli bilesenleri tanimlama ve planlama

Uret: Robotu verilen gdrevlere gére programlama

Degerlendir: Haftanin igerigi ile ilgili yansitma etkinligi
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1. GOZLE VE UYGULA

1.1. Gozle: Farkli sensorleri bir arada kullanma

Ogrencilere 6nceki haftalarda kullandiklari anahtar (switch) ve déngii (loop) kavramlari
tekrar edilir. Birden fazla sensorin es zamanli olarak kullanip kullanilamayacagi
tartisilir. Sensorleri es zamanli kullanilabilecekleri gorevlere ornekler vermeleri istenir.
Ornegin, duz ilerlerken engele olan uzakligi 20 cm’nin altinda ise yavaslayan ve engele
dokununca duran robot veya siyah renkle belirtiimis alandan digari ¢gikmayan ve alan
icerisindeki bir engele de carpmayan robot.

Ogrencilerin verdigi 6rneklerden uygun bulunan birinin veya yukarida verilen
orneklerden birinin nasil gergeklestirilecegi gosterilir. Bu uygulamalar igin birbiri
icerisinde yer alan anahtar bloklari kullanilir. Yukaridaki orneklerden, belirlenen
alandan disari ¢cilkmayan ve alan igerisinde yer alan engele de ¢arpmayan robot igin
soyle bir yol izlenir (Robota mesafe ve renk sensoérleri takili olmalidir). Renk sensori
haftasinda olusturulan, daire igerisinden ¢ikmayan robot programi &grencilere
hatirlatilir. Ornek kodun bir bélimi agadidaki resimde gériimektedir.
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Resim 100. Ornek Program

Bu programda renk sensorinun oOl¢tigu yansiyan isik miktarina gore robot diz gider
ya da donme hareketi gergeklestirir. Yansiyan 1sik miktari 15’in altindaysa (yani robot
siyah alana gelmisse) robot doner, yansiyan isik miktari 15’in Ustliindeyse duz gitmeye
devam eder (Dikkat: 15 de@eri ortama gore degisebilir, robot siyah alani algilamiyorsa
10 veya daha kuguk degerler denenir).
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Robot duz giderken karsisinda bir engel olup olmadigini anlayabilmesi igin ise mesafe
sensoOrune ihtiyaci vardir. Karsisinda bir engel yoksa robot diz gitmeye devam eder,
engel olmasi durumunda ise yonunu degistirir. Var olan programa bir “anahtar (switch)”
blogu daha ekleyerek duz gitme durumuna bir kosul daha tanimlanir. Boylece robot
duz giderken mesafe sensorunden algiladigi veriyi de degerlendirir ve duruma gore
duz gider veya donme hareketini gerceklestirir.

Programin son hali asagidaki resimde goérulmektedir. Bu program adim adim
olusturulmali ve égrencilere detaylica anlatiimalidir.
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Resim 101. Ornek Program

1.2. Uygula: Farkl sensorleri bir arada kullanma

Farkli sens6r kombinasyonlari ile c¢ok farkli uygulamalar gerceklestirilebilir. Bu
asamada, ogrencilerin énerdigi 6rneklerden biri rehber 6gretmen tarafindan segilir
veya bir engele olan uzakligi 20 cm’nin altinda ise yavaglayan ve engele dokununca
duran robotun programlanmasi istenir.

Asagidaki resimde gorulen érnek program incelenebilir.
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Resim 102. Ornek Program

1.3. Gozle: Mantik islemi (Logic Operation) Blogu

Yalnizca belirli bir kosulun gerceklesmesi durumunda yapilmasi gereken gorevler icin
“‘mantik islemi (logic operation)” blogu da kullanilabilir. “Logic operation” blogu, Veri
Islemleri (Data Operations) sekmesi altinda yer alir. “Mantik islemi (Logic operation)”
blogu ve aldigi parametreler ilgili aciklamalar asagidaki resimde gorulmektedir.




8. Hafta: Sensorlerin Birlikte Kullanimi

Resim 103. Mantik islemi / Logic Operation Blogu

ikon Mod  Girdiler Ciktilar

And AND A B A vve B'nin .her Ik.ISI de dogruysa sonug
dogru, aksi takdirde sonug yanlisg.

A veya B (veya her ikisi de) dogru ise
m Or OR A, B  sonug dogru, hem A hem de B yanlis ise
sonug yanls.

Yalnizca A ve B'nin biri (ve yalnizca biri)
dogru ise sonug dogru.

“ XOR XOR A, B A ve B (her ikisi de) dogruysa sonug yanlis.

Hem A hem de B (her ikisi de) yanlhgssa da
sonug yanls.

Sonug girilen degerin tersidir.
@ Not NOT A A yanlis ise sonug dogrudur.
A dogru ise sonug yanhsgtir.

Ortaokul dgrencileri mantik islemlerini anlamakta zorlanabilirler. Ogrencilere sadece
“VE (AND)” ve “VEYA (OR)” islemlerinin anlatiimasi yeterli olacaktir. Ogrencilerin daha
kolay anlamalarini saglamak amaciyla gunlik hayattan érnekler verilebilir. Ornegin
yapilacak olan bir salatada “havu¢” VE “salatalik” olsun ifadesi ile “havug¢” VEYA
“salatalik” olsun ifadeleri arasindaki anlam farkliliklari tartisilabilir. Ayrica bir internet
arama motorunda "kedi" AND "kdpek" seklinde yapilan bir arama ile "kedi" OR "ko6pek"
seklinde yapilan bir aramada bulunan sonug¢ sayilari kiyaslanabilir. Ayrica arama
motorunun buldugu sayfalarin igerikleri tartigilabilir. Benzer érneklerle 6grencilerin
“‘AND” ve “OR” iglemlerini kavramlari saglanir.
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1.4. Uygula: OR (Veya) Mantik Islemi

Ogrencilerden guin igerisinde yaptiklari, siyah renkle belirtilmis alanin disina ¢ikmayan
ve alan igerisindeki bir engele de ¢arpmayan robotu “mantik islemi (logic operation)”
blogunu kullanarak tasarlamalari istenir.

Gorevi gergeklestiren programi olusturabilmeleri igin 6grencilere yonlendirici sorularla
rehberlik edilir. Ornegin:

¢ Robot hangi kosullarda donme hareketi gergeklestirir?
e Hangi mantik islemi (And, Or, Xor, Not) kullaniimali? Neden?
Ornek program asagidaki resimde gériilmektedir.
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Resim 104. Ornek Program
1.5. Uygula: AND (Ve) Mantik islemi

Robotun belirlenen kosullarin  hepsinin  saglanmasi durumunda bir gorevi
gercgeklestirmesi istendiginde hangi mantik igleminin kullanilmasi gerektigi 6grencilerle
tartisilir. Benzer sekilde égrencilerle yeni gérevler kurgulanir. Ogrencilerin kurguladigi
gorevlerden biri secilerek tiim gruplarin ayni gérevi gerceklestirmesi istenir. Ornegin,
siyah zemin Uzerinde bulundugunda ve dokunma sensoru tetiklendigi zaman harekete
gecen, kosullar saglanmamis ise harekete gecmeyen bir robot i¢in program
olusturulabilir. Bunun igin agsagidaki resimde gorulen ornek program kullanilabilir.
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Resim 105. Ornek Program

2. TASARLA VE URET
2.1. Tasarla: Cizgi izleyen ve Engelde Duran Robot

4

Bu etkinligin amaci, 6grencilerin dnceki hafta yaptiklari gizgi izleyen robot programina
mesafe sensoru de ekleyerek ¢izgi izleme esnasinda karsisina bir engel ¢iktiginda
robotun durmasini, engel kaldirnldigindaysa cizgiyi takip etmeye devam etmesini
saglayan programi kurgulamaktir.



8. Hafta: Sensorlerin Birlikte Kullanimi

Ogrencilerle gizgi izleyen robot programi ve kullanilan renk senséri tartigilir. Renk
sensorunun algiladigl siyah ve beyaz renklere gore nasil hareket ettigiyle beraber
programda kullanilan switch blogu ve loop blogunun nasil galistigi da tekrar edilir.
Ogrencilerden robotun ¢izgi izerinde bir engel ile karsilasmasi durumunda bunu bir
ses ile bildirmesi ve beklemesini saglayacak, engel ortadan kalkinca da hareketine
devam edecek sekilde robotlari programlamalari istenir. Ogrenciler, grup olarak
kurgulanacak programi ve kullanilacak program bloklarini tartisirlar.

Tanimlama: Ogrenciler éncelikle problemi tanimlayabilmelidir. Problemi ¢ézmelerine
yardimci olacak asagidaki sorularin cevaplarini kendi aralarinda tartismahdirlar.

e Robot ¢izgiyi takip ederken bir engel ile karsilastigini nasil algilayabilir?

e Engel ile kargilastiginda robotun ¢izgi izleme hareketi nasil durdurulabilir?

¢ Robot 6ncelikle engeli mi yoksa cizgiyi mi algilamal?

e Engel ortadan kalkinca robot baslangigtaki gorevine nasil devam edebilir?
Fikir Uretme: Bu asamada ogrenciler yukarda belirlenen islemleri robotun nasil
gerceklestirebilecegi ile ilgili fikir yirutirler. Ogrenciler asagida belirtilen ¢ézim
Onerilerine benzer fikirler sunabilir.

e Renk sensoru ile mesafe sensorl es zamanli olarak kullaniimadir.
e Renk sensdorli zemine, mesafe sensorl ise karsiya bakacak sekilde
kullaniimalidir.
e ¢ ige switch bloklari kullanilabilir.
e Oncelikli olarak engel olup olmadigi kontrol edilebilir.
2.2. Uret: Cizgi izleyen ve Engelde Duran Robot

Ogrenciler ¢dzim tasarimlarini yaptiktan sonra bilgisayar ve robotlarla calisarak
istenilen gorevi yerine getirirler.

Ornek program asagidaki resimde goriilmektedir.
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Resim 106. Ornek Program

2.3. Tasarla: Cizgi Izleyen ve Engeli Agan Robot

Bu asamada, bir dnceki gorevde pasif olarak engelin kaldiriimasini bekleyen robot
yerine ¢izgi Uzerinde engel ile Kkarsilastiginda engeli asabilecek bir robot
programlanmasi istenir. Engel olarak oyuncak yapi bloklari ile hazirlanmig kup
kullanilabilir. Robot engel ile karsilaginca engeli alip kendi etrafinda 180 derece doner
ve engeli ¢izgi Uzerine birakir, sonra tekrar 180 derece donerek engeli arkasinda
birakip yoluna devam eder. Gerekli kol tasarimini 6grenciler kendi kendilerine
geligtirmelidir.

2.4. Uret: Cizgi izleyen ve Engeli Asan Robot

Ogrenciler ¢ézuim tasarimlarini yaptiktan sonra bilgisayar ve robot basinda calisarak
istenilen gdrevi yerine getirirler.

3. DEGERLENDIR

GUn sonunda 6grencilerle halka olusturulur. Sensor isimleri kagitlara yazilir ve tombala
oyunu misali dgrencilerden bir kagit segmeleri istenir:
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8. Hafta: Sensorlerin Birlikte Kullanimi

e Ogrencilerden secilen sensérlerin 6zelliklerini anlatmalari ve bu sensérlerin
hangi projelerde, nasil kullanilabilecegini agiklamalari istenir.
e Sensorler ikili olarak gruplara dagitiir. Ogrencilerden bu sensérlerin ikili olarak
hangi projelerde, nasil kullanilabilecegini agiklamalar istenir.
e Butln sensoarlerin bir arada kullanilabilecegi projeler tartisilir.
Degerlendirme, 6grencileri sikmadan, her bir soru icin verilen cevaplar tatmin edici bir
dizeye ulagincaya kadar devam ettirilir.

4. ILAVE ETKINLIK

4.1. Nesneler Arasindan Belirli Renklerdekileri Toplamak

Bu etkinlikte matin “A” ylizeyindeki daire igerisinde iken kendi etrafinda donerek matin
uzerinde bulunan nesneleri tarayacak bir robot tasarlanmasi ve programlanmasi
gerekir. Robotun taradigi nesneler arasindan sadece kirmizi renkte olanlar (farkli bir
renk de olabilir) daire igerisine getirmesi istenir. Robotun bunu yaparken farkli renkteki
nesneleri getirmemesi de saglanmalidir. Bu etkinlikte mesafe, renk ve agi sensorleri
birlikte kullanilabilir.

Proje Hazirliyorum

Bu hafta itibariyla proje calismalarina baglanmasi onerilmektedir. Projenin
“hazirlik” sureci icin planlamalar yapilmalidir. Detaylar icin EK’ler incelenebilir.
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9. Hafta: Degiskenler

On bilgi:

Ogrenciler robot kavramini bilir.

Ogrenciler robot setiyle farkli robot tasarimlari yapmistir.

Ogrenciler robot setini programlamak igin grafik araytiziini kullanmistir.

Ogrenciler robotun hareket etmesi igin gerekli programlama adimlarini

olusturmustur.

e Ogrenciler tuglanin cesitli sesleri gikarmasi ve tugla ekran goérintisinin
duzenlenmesi igin gerekli programlama adimlarini olusturmustur.

e Ogrenciler dokunma, mesafe, agi ve renk sensoérlerini farklli amaglar igin
programlama adimlarini olugsturmustur.

Haftanin Kazanimlari:

Ogrenciler degisken tanimini yapar.

Ogrenciler degisken tirlerini agiklar.

Ogrenciler degiskenlerle sensbrleri bir arada kullanir.
(")grenciler degiskenleri kullanarak program akigini degistirir.
° (")grenciler degiskenleri problem ¢ézumunde kullanir.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, édrencilerin degisken kavramini 6grenerek degisken tanimi
yapmasidir. Sonraki surecgte, o6grencilerin ¢esitli problemlerin ¢éziminde
degiskenleri tanimlamak ve kullanmak igin gerekli duzenlemeleri yapabilmesine
yardimci olmaktir.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, bilgisayar, mesafe sensoru, renk sensoru, mat (¢calisma alanti).

Haftanin islenisi:

Gozle: Degiskenlerin tanimlanmasi ve kullaniimasini gesitli érnekler Uzerinde
inceleme.

Uygula: Degiskenlerin tanimlanmasini ve kullaniimasini gesitli 6rnekler tzerinde
uygulama.

Tasarla: Robotun kargisina ¢ikan engelin sagindan gegme, ¢izgi takip ederken
onune ¢ikan engeli asip tekrar gizgiyi takip etme, renkleri sayma ve yerde renklerle
olusturulan  sgifreli  saylyt  bulma islemlerini  degiskenler  kullanarak
gerceklestirebilmesi igin gerekli tasarimlari yapma.

Uret: Verilen gorevleri programlama.

Degerlendir: Haftanin icerigi ile ilgili yansitma etkinligi.
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9. Hafta: Degiskenler

1. GOZLE VE UYGULA
1.1. Gozle: Degiskenler

Programcilar yazdiklari programlar calistirildiginda genellikle bilgisayardan bazi
degerleri hatirlamasini isterler. Bilgisayar bu degerleri “RAM” olarak adlandirilan
bellekte saklar. Bilgisayarin “RAM” belleginde sakladigi bu degerlere programcilar
degisken adini verir. Degiskenler araciligi ile bilgisayarin belleginde cesitli degerler
saklanabilir, degigkenin igerisinde saklanan degerler daha sonra istenildiginde cesitli
islemler icin kullanilabilir ve istenilirse degistirilebilir. Ogrencilerin bir sinavdan aldig
puanlar, boy uzunluklari ve bir siniftaki 6grenci sayisi degiskenlere o6rnektir.
Programcilar degiskenleri cesitli isimlerle adlandirirlar. Ornegin, 5A sinifindaki
ogrencilerin sayisinin bir degisken olarak saklanmasi istenirse bu degiskene
“5aOgrenciSayisi” adi verilebilir. Degisken ismi olarak “5aOgrenciSayisi” yerine
“ba0OgrenciSayisi” yazilmasinin nedeni, “Lego robotlarini programlamak icin kullanilan
EV3yazihminin O, S, G, U, I, C ve 1 gibi Tiirkce karakterlere” izin vermemesidir. Ayrica,
degisken isimlerinde kullaniimasi yasak olan karakterler (6rnegin *“!I” karakteri)
girildiginde EV3 yazilimi uyari verir. Programci degisken isimlerini bu kurallara gore
diledigi gibi belirleyebilir. Fakat degigken isimleri uzun oldugunda onlari okumak
zorlasabilir. Bu yuzden degisken isimlerinin kisa olmasi programcinin igini kolaylastirir.
Ornegin, 5A sinifindaki dgrenci sayisinin tutulacagi degiskenin ismi degiskenin islevini
animsatacak sekilde kisaca “5aOgrSay” olarak da belirlenebilir.

1.2. Uygula: Grup Sorusu

Bu sorular her bir gruba sorulur ve yanitlar sinifta tartisilir:

i. Bilgisayar oyunlarinda her oyuncunun bir puani vardir. Bilgisayar oyunlarinda
oyuncunun puani degiskene érnek olabilir mi? Yanitinizi sebepleriyle aciklayiniz.
ii. Gunlik yasaminizdan iki farkh degisken ornegi bulunuz. Bu degiskenlere
istediginiz bir isim veriniz. Fakat verdiginiz ismin kisa ve anlamli olmasina dikkat
ediniz.
1.3. Gozle: EV3 Yaziliminda Degisken Tanimlama

Degisken tanimlamak icin Veri islemleri (Data Operations) sekmesindeki “Degisken
(Variable)” blogu kullanilir. Degiskeni olusturup ona bir isim vermek icin “Degisken
(Variable)” blogunun sag Ust kdsesindeki bosluga fare imleci ile tiklanir.

Resim 107. Adim 1
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Asagidaki resimde de goéruldigu gibi ortaya ¢ikan meniden “Degisken Ekle (Add
Variable)” secilir ve agilan metin kutusunun igerisine degiskenin ismi yazilir. Son olarak
“Tamam (Ok)” butonuna tiklanir.

Add Variable

|:|:i|ﬂ ;i i New Variable
..{_\ H| v | A 5a0grSay J

—) Ok Cancel

Resim 108. Adim 2

EV3 yaziiminda “metinsel” (text), “mantiksal” (logic) ve “sayisal” (numeric) degerler
degiskenler igerisinde saklanabilir. Metinsel degiskenlerde saklanacak deger bir
metindir. Ornegin, “Merhaba Dunya” ifadesi bir metinsel degiskendir. Mantiksal
degiskenlerde ise “dogru” (true) veya “yanlis” (false) degerleri saklanabilir. Sayisal
degiskenlerin icerisinde “5” ve “2.5” gibi sayisal degerler saklanir. Cesidi ne olursa
olsun bir degiskene o6ncelikle deger atamasi yapilir. Bunun igin “Degigken (Variable)”
blogunda “Yaz (Write)” modu segilir ve ¢ikan menuden degiskenin tipi belirlenir.
Asagidaki resimde gorunen oOrnekte “5aOgrSay” degiskenine “36” degeri verildigi
gorulebilir.

5a0grSay

& % Logic

# F Numeric Array

# &+ Logic Array

Resim 109. Adim 3

Artik bu deger programin igerisinde “5aOgrSay” ismi ile saklanir. istenildiginde farkli
igslemler icin bu degigken kullanilabilir veya bu degiskenin degeri degistirilebilir.
Degiskenin degerini degistirmek i¢in “Yaz (Write)” modunda degdiskene yeni bir deger
vermek yeterlidir (Not: Burada “36” degeri “45” ile degistirilerek degisken icin nasil yeni
bir deger atanabilecedi 6grencilere gdsterilir).
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1.4. Gozle ve Uygula: EV3 Yaziliminda Degisken Kullanma

Sayisal degiskenler ile yapilabilecek islemlere 6rnek olarak “5A” sinifindaki 6grenci
sayisi ile “6B” sinifindaki 6grenci sayisi toplanmak istenmis olsun. “5A” sinifinda “36”,
“5B” sinifinda ise “28” égrenci vardir. Oncelikle bu degiskenler olusturulup bunlara
siraslyla “36” ve “28” degerleri atanmalidir. Ardindan bu degerler “Okuma (Read)”
modunda toplama islemine aktariimalidir. Asagdidaki resimde okuma moduna nasil
gelinecegi gosterilmektedir.

S5a0grSay

0% Logic
[(TF[ Numeric Array
[(TEA Logic Array

Resim 110. Okuma Modu

Toplama islemi yapmak icin resimde gésterildigi gibi Veri islemleri (Data Operations)
sekmesindeki “matematik (math)” blogu kullaniimalidir. “Math” blogu ile toplama,
cikarma, carpma ve bolme gibi iglemler yapilabilir.




9. Hafta: Degiskenler

== Divide Bol
®  Multiply Carp

|X| Absolute Value

+ Sguare Root

a" Exponent

Birden Fazla
J i;le:m

ADV Advanced

Resim 111. Matematiksel Islemler

Oncelikle math blogunda yapilacak islem segilir. Toplama islemi yapilacag: igin
asagidaki resimde toplama islemi segcildigi gorulmektedir. Bu blokta isleme girecek
sayllar icin “a” ve “b” bagliklarinda iki girdi kutucugu ve sonug igin “=" baslig! altinda
cikti kutucugu bulunur. “a” ve “b” kutucuklarina girilen degerler toplanir ve sonug (=)
kutucuguna aktarilir.

Toplanacak I;lemin
Sayilar Sonucu

Resim 112. Toplama islemi

Asagidaki resimde “5A” ve “6B” sinifindaki 6grenci sayilarini toplayip robotun ekranina
yazan program bulunuyor. Rehber 6gretmen bu programi 6grencilere uygulamali bir
sekilde anlatmalidir.

SalgrSay ShOgrSay
e Di -g Di - g :
peo ) sl

Resim 113. Ornek Program
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1.5. Gozle ve Uygula: Karsisina Engel Ciktiginda Sagindan Gegen Robot

Bu etkinlikte karsisina engel c¢iktiginda engelin sagindan gegen robot tasarlanir.
Etkinlik icin bir mesafe sensoéru gerekir.

Rehber 6gretmen bu kodun calistirimasini 6ncelikle 6grencilere gostermelidir.
Robotun ¢alismasi igin genis bir alana ihtiyag vardir. Bu etkinlikte dersligin zemini
kullanilabilir. Robotun karsisina ¢ikacak engel igin herhangi bir nesne kullanilabilir
veya rehber o6gretmen robot ilerlerken ayagini robotun 6nune engel olarak
koyabilir. Robot ilerlerken birka¢ defa robotun rotasina engel eklenebilir. Streg
esnasinda rehber o6gretmen robotlarin ortamdaki herhangi bir nesneye
carpmamasina da dikkat etmelidir.

Bu programda amag “robotun bir ¢izgiyi takip etmesi” degildir. Bu programda amacg,
zeminde diz bir hatta ilerleyen robotun kargisina 35 cm’den daha yakin bir engel
¢iktiginda engelin sagindan gecgerek yeniden ileriye dogru hareket etmesini
saglamaktir. Engeli astiktan sonraki yon ile engelden onceki yon bire bir ayni olmak
zorunda degildir. Robotun engel oncesi ve engel sonrasi benzer yonlerde ilerlemesi
yeterlidir. Problemin ¢ozumu igin asagidaki algoritma kullanilabilir.

I. Bir degigsken tanimlanmali ve bu degiskenin degeri “0” olmahdir.

ii. Robot bir engel ile karsilagana kadar ileriye dogru gitmelidir.

iii. Eger robot bir engele 35 cm’den fazla yakinlagirsa degiskenin degeri “1”
olmalidir.

iv. Degiskenin degeri “1” ise (a) robot durmali, (b) “90” derece saga donmeli, (c)
tekerlerini bir tur dondurup tekrar durmali, (d) “90” derece sola donmeli, (e)
degiskenin degerini “0” yapmal ve (f) sabit hizla diz dogrultuda devam
etmelidir.

v. iii ve iv numaral adimlar tekrarlanmalidir.

Bu program paralel calisan iki kod halinde tasarlanir. Paralel kodlardan bir tanesi
robotun éniine engel cikip ¢cikmadigini kontrol eder. ikinci kod ise robotun éniinde
engel yoksa duz ilerlemesini engel oldugunda ise engeli agsmasini saglar.

Bu programin olusturulmasi igin dongunun c¢alismasinin nasil sonlandirilacagi
bilinmelidir. Birgcok programlama dilinde “break” komutu kullanilarak déngu
sonlandirilir. EV3 yaziliminda ise Akis Kontroll (Flow Control) sekmesinde bulunan
“ddngl kesme (loop interrupt)” blogu ile ddngl sonlandirilir. Asagidaki resimde “déngu
kesme (loop interrupt)” blogunun ilerle adli déngunidn galismasini sonlandirmak igin
nasil kullanildigi goralmektedir.
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| Interrupt Mame: ilerle |

T% &

Resim 114. Interrupt Blogu

Oncelikle paralel kodlardan ilki olan, engel olup olmadidini kontrol eden kod yazilabilir.
Bu kod icin engel isimli bir degisken olusturulur. Robotun karsisinda 35 cm’den yakin
bir engel varsa engel degiskeninin degeri “1”, engel yok ise engel degiskeninin degeri
“0” olarak atanir. Engel ile kargilasildiginda ilerle komutunun durdurulmasi gerekir.
Bunun igin engel degiskeninin 1’e esit olmasi durumunda “déngl kesme (loop
interrupt)” komutunun calistirimasi gerekir. Asagidaki resimde bu iglemler igin
duzenlenen kod bloklari gortulmektedir.

[Engel_Kontrol |

Resim 115. Birinci Kod

Paralel kodlardan ikincisinin gorevi ise robotun asagidaki resimde gosterildigi sekilde
sirali iglemleri yapabilmesini saglamaktir.

i. EQer karsida engel yoksa (engel=0) duz bir sekilde ilerlemek,
ii. Eger karsida engel varsa (engel=1) saga donup bir teker turu ilerlemek ve
iii. Sola donmek.
Asagidaki resimde bu islemler i¢in dizenlenen kod bloklari gértilmektedir.
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Resim 116. ikinci Kod

2. TASARLA VE URET
2.1. Tasarla: Cizgi Takip Ederken Engel Asan Robot

Rehber 6gretmen ¢izgi takip ederken engel asan robotun programinin yazilmasini
ogrencilerden ister. Bu programda robotun asagidaki sirali igslemleri yapmasi saglanir.

i. Herhangi bir engelle karsilasmadiginda cizgiyi takip etmek.
ii. Engel ile karsilastiginda gizgiden ayrilip engelin sagindan gegmek.
iii. Engeli gectikten sonra yeniden g¢izgi Uzerine gelip gizgi Uzerinden ilerlemeye
devam etmek
iv. Kirmizi renkteki bitis gizgisine geldiginde durmak.
Robotun yapmasi gerekli gorevin semasi asagidaki resimde gorulmektedir . Gorev igin
birden fazla engel kullanilabilir.

Engel Bitis

“u---.---.-...----.....’

Vi pp
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Resim 117. Gérev Semasi

Programi olusturmaya baslamadan 6nce gruplarin tasarlama adimi i¢in yukarida bir
ornegi verilen tanimlama ve fikir Gretme sureglerini gergeklestirmesi gerekir.

2.2. Uret: Cizgi Takip Ederken Engel Asan Robot

Ogrencilerden tanimladiklari ve hakkinda fikir trettikleri programi tamamlamalari ve
kontrol edip eksikliklerini gidermeleri istenir.
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9. Hafta: Degiskenler

3. DEGERLENDIR

Bu asamada hedef, 6grencilerin 6grenme surecinde yasadiklari ve 6grendikleri Gzerine
dusunmelerini saglamaktir. Bu sayede o6grenciler; problem ¢ézme yetenekleri, dersin
konusu ve kendileri ile ilgili gozlemler yaparak 6grendikleri yeni konulari ve kendilerini
degerlendirmekle beraber sonraki c¢alismalarini planlamak i¢in de firsat elde
edeceklerdir. Ogrencilerden su sorulari yanitlamalari istenebilir:

e En cok hangi gorevde zorlandiniz? Bu zorluklarin Ustesinden nasil geldiniz?
(Problemin ¢6zUmu igin hangi stratejileri kullandiniz ve neden bu stratejileri
sectiniz?) Yeteri kadar tartisma ortami olusmazsa rehber 6gretmen asagidaki
sorulari kullanarak tartigma ortami yaratmaya caligir.

o Cizgi takip ederken engel asan ve tekrar gizgi takip etmeye devam eden
robot uygulamasinda, engeli astiktan sonra robotun ¢izgiyi tekrar takip
etmesi icin ne kullandiniz? Baska hangi yontemlerle bu goérevi yerine
getirebilirdiniz?

o Renk sayaci uygulamasinda, sadece farkli renklerde (renk gegislerinde)
robotun sayaci artirmasini nasil sagladiniz? (ilave aktivite derste
yapilabilirse)

o Sifreli saylyr bulma yarigsmasinda, degiskenleri kullanmadan beyaz
renklerin sayllmamasini saglayabilir miydiniz? (ilave aktivite derste
yapilabilirse)

e Problemi ¢dzerken ne gibi sikintilar yasadiniz ve bunlarin Gstesinden gelmek
icin neler yaptiniz?

¢ Kullandiginiz yéntemler, bu sikintilari gidermekte basarili oldu mu?

e Grup arkadasinizla anlasmazliga dustiglinuz durumlar oldu mu ve bunlarin
ustesinden gelmek igin neler yaptiniz?

e Grup arkadasinizdan ne/neler 6grendiniz?

Degerlendirme, 6grencileri sikkmadan, her bir soru icin verilen cevaplar tatmin edici bir
duzeye ulagincaya kadar devam ettirilir.

5. ILAVE ETKINLIK
5.1. Tasarla: Sifreli Sayiyr Bulma Yarigmasi

Bu sorunun o6grenciler tarafindan ¢ozulebilmesi icin dncelikle 6grencilerin ikilik sayi
tabanini ve sabitleri bilmesi gerekir. Sabitlerin 6gretmen tarafindan o6grencilere
anlatilacagi varsayildigindan burada bahsedilmeyecektir. Rehber 6gretmen sabitleri
kendisi anlatmalidir. ikilik sayi tabani su sekilde anlatilabilir.

i. Ogrencilerden asagidaki 6rintiiniin kuralini bulmalari istenir.
1 2 4 8 16 32 64

i. Orlintiinin devaminda hangi sayilarin gelecegi sorulur.
iii. Ogrencilere ikilik sayi tabanindaki sayilarin 0 ve 1 rakamindan olustugu anlatilir.
Birkac tane sayi 6rnegi verilir.
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9. Hafta: Degiskenler

iv. Ogrencilere ikilik bir sayinin basamaklarina ayriimasi asagidaki kutu teknigi ile
anlatilir:
1011 sayisi1 agagidaki sekilde basamaklarina ayrilir.

[1]o]1]1]

V. Yukarida bulunan oruntinun elemanlari sagdan sola dogru ve basamaklarina
ayrilan sayi ise soldan saga dogru olacak sekilde alt alta yazilir. Her bir
sutundaki iki sayi ¢arpilir ve tum sonuglar toplanir.

814|12]|1

11011

8*1+4*0+2*1+1*1=11. Sonug ikilik tabandaki bir sayinin (1011) onluk tabandaki
karsihgidir. Bu sekilde ikilik tabandaki sayilar onluk tabana gevrilir.

vi. Ogrencilere bir iki tane 6rnek verilerek onluk tabana ¢evirmeleri istenir.

Gorev Tanimi:

Renkler kullanilarak sifreli sayilar olusturulur. Ornegin asagidaki resimde gérildiugu
uzere kirmizi renk 1’e mavi renk ise 0’a kargilik gelir. Beyaz rengin sayisal bir karsiligi
yoktur. Siyah renk ise sifrenin bittigini gdsterir. Kirmizi ve mavi renklere karsilik gelen
sayllar sirasiyla yan yana yazilarak sifreli sayi bulunur. Asagidaki resimde sifreli sayi
ikilik tabandaki “1011” sayisidir.

1T 0 1 1

Suig

d13uejieg

Resim 118. Seklin Ikilik Taban Karsiligi

Yukaridaki resimde goraldigu tUzere mat tzerinde sifreli bir say1 bulunmaktadir. Robot
matta soldan saga dogru ilerlemeli ve siyah kisma geldiginde durarak sifreyi ekranina
yazmalidir. Programi dogru ¢alisan ve sifreli sayinin onluk tabandaki karsiligini ilk
bulan grup yarismayi kazanir.

Programi olusturmaya baslamadan dnce gruplarin tasarlama adimi igin tanimlama ve
fikir Gretme sureclerini gergeklestirmesi gerekir.




9. Hafta: Degiskenler

Ogrenciler robotu ¢ok hizli hareket ettirmemelidirler. Hizli giden robot yanhslikla
masadan diisebilir. Ogrenciler robotun hizi konusunda uyariimalidir.

]

y

Resim 119. Kullanilacak Mat Boélimi

5.2. Uret: Sifreli Sayiy1 Bulma Yarigmasi

Ogrencilerden tanimladiklari ve hakkinda fikir Urettikleri programi tamamlamalari ve
kontrol edip eksikliklerini gidermeleri istenir.

5.3. Tasarla: Renk Sayaci

Bu programin amaci renk sensorine gosterilen farkli renklerin sayisini ekrana
yazdirmaktir. Program renk sensorune gosterilen her yeni renk igin sayac degerini bir
artirir ve bu degeri ekrana yazar. Ornegin, program ilk ¢alistiginda ekrana “0” yazar.
Ardindan senso6re kirmizi renkli bir cisim goésterildiginde ekrandaki deger “1”, siyah
renkli bir cisim gosterildiginde “2”, mavi renkli bir cisim gosterildiginde “3” olur fakat
yeniden mavi renkli bir cisim gosterilirse ekrandaki degerde bir artis olmaz. Gosterilen
her yeni renk igin ekrandaki deger “1” artar. Program dokunma sensorune basiimasiyla
calismayi durdurur.

Programi olusturmaya baslamadan dnce gruplarin tasarlama adimi igin daha once bir
ornegi verilen tanimlama ve fikir Gretme sureglerini gergeklestirmesi gerekir.

Dikkat

Bu program igin renk sensorine gosterilmek Uzere farkh renklerde cisimlere
ihtiyag vardir. (Bunun yerine mat Uzerindeki renkler de kullanilabilir.). Renk
sensoOrune gosterilecek cisimler 1191 fazla 1sik yansitirlarsa programin ¢alismasini
etkileyebilir. Bu yuzden mat cisimler tercih edilmelidir.




9. Hafta: Degiskenler

5.4. Uret: Renk Sayaci

Ogrencilerden tanimladiklari ve hakkinda fikir trettikleri programi tamamlamalari ve
kontrol edip eksikliklerini gidermeleri istenir.

5. 5. Modifiye Renk Sayaci

Bir onceki renk sayaci etkinliginde robot kendine gosterilen cisimlerin renklerini
algilayip bunlari sayiyordu. Bu programin bir énceki programdan tek farki robotun
yerde bulunan ardisik renkler Uzerinde ilerlerken ka¢ adet yeni renk buldugunu
saymasidir. Rehber 6gretmen zamani olan 6grencilerden bu programi yapmalarini
isteyebilir.

Proje Hazirliyorum

Bu hafta itibariyla, proje calismalarina baslanmasi Onerilmektedir. Projenin
“‘empati” sureci icin planlamalar yapilmalidir. Detaylar igin EK’ler incelenebilir.

115




10. Hafta: Paralel islemler

10. Hafta:; Paralel islemler

On Bilgi:

Ogrenciler robot kavramini temel diizeyde bilir.

Ogrenciler robot setiyle farkli robot tasarimlari yapmistir.

Ogrenciler robotu programlamak igin EV3 yazilimini kullanmistir.

Ogrenciler robotun hareket etmesi igin gerekli programlama adimlarini
olusturmustur.

e Ogrenciler farkli sensérlerin kullanildigi programlar olugturmustur.

Haftanin Kazanimlari:

e Ogrenciler paralel islemleri uygular.
e Ogrenciler EV3 yaziliminin deney arayiiziin( kullanir.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin robotlarin herhangi bir veya birden fazla
sensorunun algiladigi verileri bir dosya olarak kaydetmelerini ve bu verilerin
zamana gore degisim grafiklerini inceleyip yorumlamalarini saglamaktir. Ayrica
birbiriyle ¢elismemek kaydiyla programlarin paralel olarak c¢alistirilmasi, yani
robotun farkli gorevleri es zamanh olarak yerine getirecek gsekilde
programlanabilmesi amaglanmaktadir.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, bilgisayar, mat (calisma alani).

Haftanin islenisi:

Gozle: Paralel islemleri gergeklestirmek icin birden fazla basla blogu kullanma,
kablo ile bloklari birbirlerine baglama ve deney arayuziunde sensor verilerinin
grafiklerini inceleme.

Uygula: Paralel islemlerin gerceklestirimesi ve deney arayltzinde verileri
inceleme.

Tasarla: Otonom olarak veri toplayan robot olusturma ve verileri degerlendirme.
Uret: istenen programlari gerceklestirme.

Degerlendir: Haftanin igerigi ile ilgili yansitma etkinligi.
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1. GOZLE VE UYGULA

1.1. Gozle: Paralel islemler

Bu haftada 6grencilere birden fazla program blogunun es zamanli olarak nasil
kullanilacagi ogretilir. Bugune kadar yaptiklari ¢alismalarda program genel olarak bir
kanal Uzerindeki belirtilen komutlari sirayla gerceklestiriyordu. Bu haftada ise iki
islemin, ornegin robotun ileriye dogru hareket etmesi ile orta motor araciligiyla kolun
hareket etmesinin es zamanl olarak nasil gergeklestirilebilecegi konusu iglenir.

Robotun iki iglemi ayni anda yapmasi iki sekilde gercgeklestirilebilir.
Birden Fazla Basla Blogu Kullanmak

EV3 yaziliminda programlama alaninda bir adet bagla blogu bulunur; diger
programlama bloklari basla bloguna eklenerek bir sira halinde program olusturulur.
Akis Kontrolu (Flow Kontrol) sekmesinde yer alan “Bagla (Start)” blogu programlama
alanina suruklenerek birden fazla program akis kanali olusturulabilir. Boylece program
iki farkli kanali es zamanli olarak galigtirir.

Ogrencilere 5 saniye boyunca, ileri giderken sada ve sola bakan g6z ifadelerinin siirekli

degistigi (yani etrafina bakiniyormus gibi ilerleyen) robot programi gosterilir.
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Resim 120. Ornek Program

Hazirlanan programda iki adet “basla (start)” blogu bulunur. Program bagsladidi anda
her iki bagla blogu da calismaya baglar. Boylece program tek bir kanaldan degil, iki
kanaldan es zamanl olarak ilerler. Ust kanalda B ve C motorlari ile ileriye dogru 5
saniyelik hareket devam ederken alt kanalda iki farkli g6z resmi 5 saniye boyunca
0,5’er saniyelik araliklarla surekli degisir.
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\[o)

Paralel islemlerde 6nemli olan nokta, kanallarda birbiriyle gelisen komutlarin yer
almamasidir. Ornegin, tst kanalda B ve C motorlari ileri ydnde hareketi saglarken
alt kanalda B ve C motorlarina geriye dogru hareket komutu verilmemelidir. Bu
durumda robotun hangi kanaldaki komutu gercgeklestirecegini tahmin etmek
olanaksizdir.

Bloklari Kablo ile Baglamak

Birden fazla basla blogu kullanildiginda, programda gergeklestiriimesi istenen paralel
islemlerin mutlaka program basladigi andan itibaren baglamasi gerekir. Robotun belirli
islemleri bir kanalda gergeklestirdikten sonra, paralel islemleri gerceklestirmesi
istendiginde kablo baglantisi kullanmak gerekir.

Onceki 6rnekte iki farkli bagla blogu ile gerceklestirilen robotun hareketi ve ekranda
goruntunun degistiriimesi etkinligi kablo ile de gergeklestirilebilir.

K10 g

Nl Nyl Neaiguid®

Orolso‘le—L

Resim 121. Adim 1

Kablo baglantisi yapilmak istenen program blogunun sonunda yer alan baglant
bélmesi Uzerine fare ile sol tiklanarak baglanmak istenen program blogunun
baslangicinda yer alan baglanti bolmesine suriklenir. Bdylece aktif olmayan program
bloklari aktif hale getirilir.
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Resim 122. Adim 2

Bu yontemle, birden fazla basla komutu kullanmadan, programin istenen noktasindan
itibaren paralel iglemler baslatilabilir. Yani programin ilerleyen herhangi bir noktasinda
robota eg zamanli gorevler verilebilir.

1.2. Uygula: Paralel islemler

Ogrencilerden hareket halindeyken orta motora bagh kolu indirerek herhangi bir
nesneyi alan robot programini olusturmalari istenir. Programda paralel iglemleri
kullanmalari gerektigi, robotun nesneyi alirken durmamasi ve hareketine devam
etmesi gerektigi vurgulanir.

1.3. Gozle: Deney Arayuzu ve Veri Kaydi

EV3 robot setini kullanarak farkli yéntemlerle “Veri Kaydi (Data Logging)” yapilabilir.
Bunlardan birincisi, akilli tugla Uzerinde Uglncu sekmeden “Tugla Veri Kaydi (Brick
Datalog)” menustnun secgilmesidir (Robotun Firmware versiyonuna bagl olarak Brick
Datalog mentsui olmayabilir).
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Resim 123. Veri Kaydi Sec¢imi Resim 124. Veri Grafigi

istenen sensdr veya motor portu secilerek o porttan gelen veri grafiginin ekranda
cizildigi gozlemlenebilir.
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ikinci olarak EV3 yazilimi robotun sensérleri aracihdi ile topladigi verilerin grafigini
cizdirerek Uzerinde galismaya olanak veren deney arayuzune sahiptir. Deney arayuzd,
Lobby ekraninda New Project > New Experiment > Open yolu izlenerek acilabilir.

[ LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition

File Edit Tools Help
& Lobby Rl B LabViEW

Start Here

New Program .
- New Experiment New Experiment
New o New Experiment
ﬁ P 1/1
-’ w —
Open

Tutorials
(Robot Educator) .

A

Resim 125. Deney Araylizii

Deney arayuzi agildiginda, eger robot bilgisayara USB veya bluetooth ile bagl ise
deney ekraninda es zamanl olarak robotun sensdrlerinden alinan verilerin grafiginin

cizildigi gorulecektir.
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FJ LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition
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Resim 126. lgili Veri Grafigi

Oncelikli olarak robotun sadece B ve C motorlari verilerini gdstermesini saglayiniz, bu
amacla “Sensdr Kurulumu (Sensor Setup)” bolimunden diger sensor verilerini X
isaretini tiklayarak kapatiniz. Robotun hareketsizken ve bir motorun elle yavasca
déndirulmesiyle olusan grafikleri inceleyiniz ve 6grencilerle tartisiniz. Ogrencilerin
motorun donme acisini ve zaman grafigini anlamasini saglayiniz. Ayrica benzer bir
etkinligi motor verilerini kapatip sadece mesafe sensorl verisini agarak yapiniz.
Robotun bir engele yaklagirken ve engelden uzaklasirken olusan grafigi 6grencilerle
tartisiniz.

Son olarak robotun bagimsiz olarak istenen sensor verilerini akilh tugla icinde bir
dosyaya kaydetmesinin saglanmasi ve bu dosyanin daha sonra deney araylzunde
incelenmek Uzere agllabilmesi de mumkundur. Bu amacgla oncelikle robotun istenen
sensor verilerini toplamasini ve bu verileri bir dosyaya kaydetmesini saglayan
programin hazirlanmasi gerekir. EV3 yazilimi programlama arayiziinde, mavi renkili
“lleri Diizey (Advanced)” sekmesinde yer alan “Veri Kaydi (Data Logging)” blogu ile
istenen sensor verilerinin kaydedilmesi saglanir.

1.4. Uygula: Motor Hareket Verisinin Incelenmesi

Ogrencilerden kendi etrafinda dénen robotun B ve C motorlarinin dénme verilerini
kaydedecek programi hazirlamalari ve programi caligtirarak verileri robotun akilli
tuglasina kaydetmeleri istenir. Sonrasinda EV3 yazilimi deney araylzinde verilerin
grafigini inceleyip tartismalari istenir. Bu amagcla asagidaki gibi bir program ile motor
verilerinin tugla iginde DonmeVeri dosyasina kaydedilmesi saglanir.
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_ —
B ve C motorlannin B ve C motorlarinin dénme aglan Robot kendi etrafinda 3 Veri kaydi
dénme aglan 0 DonmeVeri ismiyle kaydedilmeye saniye boyunca déner. durdurulur.
olarak ayarlanir. baslanir.
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Resim 127. Ornek Program

Ogrencilerden, robotu bilgisayara baglayarak deney arayiiziinde, “Araglar (Tools)”
menusunden, “Veri Kaydi Dosya Yoneticisi (Data Log File Maneger)” acilarak
calistinlan program klasorine kaydedilmis DonmeVeri dosyasini agmalari ve
tartismalari istenir. Asagida DonmeVeri dosyasi deney arayuzunde agildiginda olugan
grafik gorulmektedir.

3 LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition
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Resim 128. Veri Grafigi

1.5. Uygula: Motor ve Mesafe Sensoru Verilerinin Karsilastirilmasi

Bu etkinlikteki amag, robot bir engele yaklagirken mesafe sensdrii ve motorlardan
alinan verilerin deney arayiiziinde incelenmesidir. Ogrencilerden robotlarini bir engele
10 cm kalincaya kadar duz gidecek sekilde programlamalari istenir. Robotun bu
hareketi esnasinda motorlarinin dénme agisini ve mesafe sensorinin olgtigu
mesafeyi veri dosyasi olarak kaydetmesi gerektigi belirtilir. Verinin daha rahat
incelenebilmesi igin 6grencilerden motorlarin gicuna 10-25 olarak ayarlamalari istenir.
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Deney arayiiziinde bu verilerin grafigini gizdirerek tartismalari istenir. Ornek program
asagida sunulmustur.

Bve C motorlannin B ve C motorlannin donme aglan ve Mesafe sen- Robot engele 10 cm kalincaya kadar hareketine devam eder ve 2 saniye Veri kaydi
dénme agilan Sifir sorunin  engele olan uzaklig UltraVeri ismiyle bekler. durdurulur.
olarak ayarlanir. kaydedilmeye baslanir.
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Resim 129. Ornek Program

UltraVeri dosyasi EV3 deney arayuzinde acildiginda asagidaki gibi bir grafik elde
edilir. Bu grafik 6grencilerle tartisilir.
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Resim 130. Veri Grafigi
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Robot bilgisayara bagli oldugu surece robota takili olan sensorlerin canli verileri
de deney arayuzunde gorulur. Daha sade bir arayuzde g¢alismak igin alt kisimda
bulunan

Sensoér Kurulumu (Sensor Setup) béliminde canli olarak gosterilen sensorler
kapatilabilir. Ayrica grafigi ¢izilen sensor verilerini ekrana sigdirabilmek icin fare
sensor sutunu Uzerine tiklanarak otomatik sigdirma (auto scale) veya tam
sigdirma (full scale) gérinimleri arasinda gegis yapilabilir.
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2. TASARLA

2.1. Tasarla: Renk Tahmini Oyunu

Bu etkinlikte ogrencilere, robotlarini veri toplama surecinde gérmeyecekleri, robotlarini
bilinmeyen bir noktaya veri toplamak amaciyla gonderecekleri ve toplanan verileri
analiz ederek robotlarinin hangi renkte bir zeminde gittigini tahmin etmelerinin
istenecegi soylenir.

Not

Renk sensorli temel tasarima (colour sensor down - driving base) erismek igin
gerekli yonergeye asagidaki yollarla ulasilabilir:

i.  https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/lessons/mindstorms-
ev3/building-instructions/ev3-rem-color-sensor-down-driving-base-
d30ed30610c3d6647d56el7bc64cf6e2.pdf

ii.  EV3yazilimi > Lobby > Building Instructions > Building Ideas > Color
Sensor Down - Driving Base

iii.  Robot seti ile birlikte gelen kitap¢iga bakilabilir.

Gruptaki 6grencilerden biri, robotunu 23 cm diz gidecek ve ilerlerken de zeminden
yansiyan Isik miktarina ait verileri toplayacak sekilde programlar. Grup arkadasi,
programlanan robotu mat tUzerinde yer alan renkler damasindaki herhangi bir rotada
(A’dan Z’ye isimlendirilmigtir) duz gidecek sekilde galistirarak veri kaydinin yapilmasini
saglar. Robotu galistiran 6grenci renkler damasinin 1 cm digindaki beyaz alandan
OlcimU baslatmali ve robot beyaz alana cikinca Olgcim sonlanmalidir (renkler
damasinin bir kenari 21 cm uzunlugundadir). Veri toplama slrecinde programi
hazirlayan 6grenci robotun hangi rotadan ilerledigini gormemelidir. Sonraki asamada,
veri dosyas! kaydedilen robot, programi hazirlayan 6grenciye verilir ve 6grenci veri
dosyasini deney arayuzunde ac¢ip analiz ederek robotun hangi rotada ilerledigini
tahmin eder. Yansiyan 1sik miktarindan rengi tahmin etmek gug¢ olabilir, 6grenciler
beyaz ve siyah alanlardan ¢ikarimda bulunabilir ve takildiklari noktalarda robot
Uzerinde Uglnclu sekmede bulunan Giris Goérinimu (Port View) menustinden mat
Uzerindeki renklerin yansima miktarini dlgebilirler. Ogrenciler rolleri degiserek etkinligi
tekrar ederler.
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Resim 131. ilgili Mat Bélgesi

Tanimlama: Ogrencilerin problemi tanimlamalari gerekir. Ogrenciler, problemi
¢ozmelerine yardimci olacak su sorularin cevaplarini kendi aralarinda tartigirlar:

e Robot zeminden yansiyan isik miktarini nasil algilayip kaydedebilir?

e Yansiyan isik miktari renkleri ayirt etmek amaciyla kullanilabilir mi?

e Isig1 en fazla yansitan renk hangisidir? Isig1 en az yansitan renk hangisidir?
e Grafik nasil yorumlanir?

Fikir Uretme: Bu asamada ogrencilerden robotun yukaridaki iglemleri nasil
gerceklestirebilecedi ile ilgili fikir yuratmeleri beklenir.
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3. URET

Birinci 6grenci gerekli programi hazirlayip robota yikledikten sonra (6grencinin
robotun ilerledigi rotayr gérmemesi saglanarak), ikinci 6grenci renkler damasi tizerinde
robotu calistirip veri toplama surecini gergeklestirir ve robotu birinci 6grenciye teslim
eder. Birinci 6grenci verileri inceleyerek robotun gectigi rotayl tahmin etmeye caligir.
Sonrasinda dgrenciler rolleri degisirler. Ornek program asagida sunulmustur.
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Resim 132. Ornek Program

3.1. Motor ve Ac¢i Sensor Verilerini Kullanarak Rota Olusturma

Bu etkinlikte rehber 6gretmen, égrencilere agi sensérl, B motoru ve C motorundan
kaydedilen veri setini hazir olarak verir ve 6grencilerden veri setini inceleyerek robotun
izledigi yolu bir kagida cizmelerini ister.
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Resim 133. Ornek Program

Rehber 6gretmen, yukaridaki programa benzer bir programi kendi bilgisayarinda
hazirlar. Ogrencilerin program bloklarini ve robotun calismasini gdrmelerine izin
vermez. Program calistirilinca robot 2 saniye sureyle ileri gider, sonrasinda 90 derece
saga doner. Tekrar 2 saniyelik diz bir hareketin ardindan bu defa 90 derece sola doner
ve 2 saniye daha duz gider. Bu esnada robotun B, C ve a¢i sensoru verileri Oyun2 adli
dosyaya kaydedilir. Rehber 6gretmen tim bu sureci 6grencilerin géremeyecegi sekilde
gergeklestirir. Sonrasinda tim gruplarla yalnizca Oyun2 veri dosyasi paylasilir.
Ogrenciler veri dosyasini deney araylziinde agip veri setini inceleyerek robotun
izledigi yolu kagida gizerler. Deney arayuztinde agilan dosyada asagidaki gibi bir grafik
olusur.
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Resim 134. Veri Grafigi

Not

Etkinlik daha fazla hareket blogu ile ¢esitlendirilebilir. Rehber 6gretmen egitim
oncesinde veri dosyasini hazirlayabilir, etkinlik esnasinda da 6grencilerden
beklenenleri aciklayip dosyayi paylasabilir. Etkinlik 6ncesinde birden ¢ok veri
dosyasi hazirlanmahdir.

4. DEGERLENDIR

Bu asamada hedef, 6grencilerin 8grenme stirecinde yasadiklari ve 6grendikleri Gzerine
dusunmelerini saglamaktir. Bu sayede ogrenciler sureg icinde deneyimlediklerini ve
ogrendiklerini gbézden gecirerek kendilerini degerlendirme ve tanima firsati elde
edeceklerdir. Ogrencilerden su sorulari yanitlamalari istenebilir:

¢ Robotun birden fazla islemi es zamanl gergeklestirebildigi gorevlere érnekler
veriniz.

e Robot paralel iglemler yapabilmesi igin nasil programlanmali ve nelere dikkat
edilmelidir.

e Robotun verileri toplayip uzmanlara gonderdigi durumlara gunlik hayattan
ornekler veriniz.

e EV3 yazillminin deney arayuzunde neler yapildigini Ozetleyiniz, onemini
tartisiniz.

e Bilim insanlarinin galigmalari ile bugun yaptiginiz etkinlikleri kiyaslayiniz.

e Bugln neler 6grendiniz?

e Grup arkadasinizdan ne/neler 6grendiniz?
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Degerlendirme, 6grencileri sikmadan, her soru igin verilen cevaplar tatmin edici bir
duzeye ulagincaya kadar devam ettirilir.

5. ILAVE ETKINLIK

5.1. Diger Grubun Hareketini Tahmin Edip Uygulanan Programi
Olusturma

Bu etkinlik iki grubun karsilikli etkilesimde olacadi sekilde yapilir. Gruplar ayni anda
hareket ve dénme gerektiren bir program yazar, ¢alistirir ve buradaki verileri (agi ve
hareket) robota kaydeder. Daha sonra bu verileri diger grupla paylasir. Kaydi alan grup
kaydi olusturulan robotun hareketini tahmin eder ve ayni hareketleri gerceklestirecek
programi hazirlar.

\[o)

Bu etkinligin amacina ulagsmasi icin veri kaydi yapilirken ve veri kaydini olusturan
program yazilirken gruplarin birbirinin yaptigi islemleri gérmemesi gerekir.

Proje Hazirliyorum

Bu haftada, proje calismalarina devam edilmesi Onerilmektedir. Projenin
“tanimlama” sureci i¢in planlamalar yapilmalidir. Detaylar icin EK’ler incelenebilir.
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11. Hafta: Kendi Blogunu Olusturma

On Bilgi:

e Ogrenciler robot setiyle farkli tasarimlari yapmistir.

e Ogrenciler robot setini programlamak igin grafik arayizini kullanmstir.

e Ogrenciler robotun hareket etmesi icin gerekli programlama adimlarini
olusturmustur.

e Ogrenciler farkli sensérleri birlikte veya paralel islemlerde kullanmak igin
programlama adimlarini olugturmustur.

e Ogrenciler programlama adimlarinda degiskenler kullanmayi, ileri seviye
matematik ve mantik iglemleri kullanmay1 deneyimlemigtir.

Haftanin Kazanimlari:

e Ogrenciler robotun belirlenen iglemleri yapabilmesi icin, verilen problemi daha
klgUk parcalara ayirabilir.

e Ogrenciler her bir kiiclik program parcasi icin yapiimasi gerekenleri
tanimlayabilir.

e Ogrenciler her bir program pargasinin ¢dzimd igin fonksiyonlar olusturabilir.

e Ogrenciler kiclk problemleri ¢ézmek Uzere gelistirilen fonksiyonlarin ana
problemi ¢6zmek icin birlikte (senkronize) c¢alismasi amaciyla gerekli
programlama adimlarini olusturabilir.

e Ogrenciler ortaya gikan programin verimli ve etkili sekilde ¢alismasi icin gerekli
onlemleri belirleyip uygulayabilir.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin bir problemin ¢ézumunde problemi kiiglk parcalara
bolerek ¢bzim Uretmelerini saglamaktir. Ogrencilerin “Blogum (My Block)” aracini
kullanarak, belirli bir gorevi yerine yetiren program pargaciklarini yeni bir blok
olarak tanimlamalarini saglamaktir.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, bilgisayar, sensorler ve mat (¢calisma alani).

Haftanin islenisi:
Gozle: Bir problemi daha kicguk alt problemlere donusturme.

Uygula: Alt problemlerin program kodlarini olusturma ve bu kodlari fonksiyona
donustlrerek esas problemin ¢ézum surecinde birlikte kullanma.

Tasarla: Belirlenen bir labirent icin robot ve program tasarimi yapma.

Uret: istenen robotu olusturma ve olusturulan robotun istenen islemi yapmasi icin
gerekli programlari olusturma

Degerlendir: Haftanin igerigi ile ilgili yansitma etkinligi
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1. GOZLE
1.1. Buyuk Problemler Kuguk Problemlerden Olusabilir

Programcilar gogu zaman buyuk problemlerle kargi karsiya kalir. Boyle durumlarda,
blyuk bir problemi oldugu gibi ¢6zmek yerine daha kilguk pargalara ayirarak kiguk
problemler igin ¢ozUm Uretmek ve ¢ozumleri birlegtirerek buyuk problemin ¢ozimune
ulagsmak iyi bir yaklasim olabilir. Bu yontem cgesitli avantajlar saglayabilir. Bu
avantajlardan en onemlisi zor bir problemin basitlegtiriimesidir. Problemi butun olarak
¢ozmektense onu olusturan her bir pargayla ayri ayri ugragsmak daha kolay olabilir.
Bunun yaninda, programci buyuk bir program olugsturmaya gabalamak yerine kuguk
programlarla ugragsacagindan kod yazma ve hata ayiklama kolaylagsacaktir. Buyuk bir
programi takip etmek veya ondaki hatayi aramaktansa program parcaciklarinin
icindeki hatayr aramak daha kolay olacaktir. Ayrica yazilan program pargalari, belirli
bir islem yapan birimler olarak dusunulebilir ve baska programlarin igcinde yeniden
kullanilabilir. Bdylece bir programci tarafindan yazilan kod, kolaylikla o programci veya
baska programcilar tarafindan farkl projelerde yeniden kullanilabilir.

1.2. Labirent C6zme

Rehber 6gretmen dersin baslangicinda o6grencilere yapilacak etkinliklerde iki adet
mesafe sensorl kullanilacagi igin ikiserli gruplar (4 6grenci) halinde calisacaklarini
soyler. Asagida 6rnek bir labirent gésterilmistir (Dikkat: Bu labirent 6gretim amaclidir.
Etkinlikte kullanilacak labirent 3.1. Labirent Yarismasi bashdi altinda sunulmustur).

Cikis

Girig
Resim 135. Ornek Labirent

Labirent problemlerinde esas olan, labirentten c¢ikmak igin dogru yolu bulmaktir.
Labirent problemlerinin ¢ézimu igin birgok algoritma bulunmaktadir. Sag duvar
algoritmasi en basitlerinden biridir. Giristen itibaren surekli sag duvar takip edilerek
ilerlenirse sonunda ¢ikisa ulasilabilir. Buna benzer sekilde giristen itibaren sol duvar
takip edilerek de c¢ikisa ulasilabilir. Asadida duz gizgi ile gdsterilen ¢ézim sag duvar
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algoritmasinin sonucu iken noktali gizgi ile gosterilen ¢ézim sol duvar algoritmasinin
¢6zUmudur. Aslinda bu iki algoritma aynidir. Sadece takip edilecek duvarin yonu farkh
secilerek iki farkl ¢ozum olusturulabilir.

+§rkl,§.

* Giris
Resim 136. Sag/Sol Duvar Algoritmasi

Sag§ duvar algoritmasi her trll labirent problemini ¢ézmeyebilir. Eger labirentin giris
veya ¢lkis noktasi, labirentin kenarlarinda degilse ya da labirentte hareket ederken
baslanan yere geri dénme ihtimali varsa (dongu varsa) sag duvar algoritmasi labirent
problemini gozmede basarili olmayabilir.

Sag duvar algoritmasi ¢ikis icin en kisa yolu bulamayabilir. Bu agidan
degerlendirildiginde verimi dusuk bir algoritmadir. Fakat bu dersin kapsaminda sag
duvar algoritmasini gdostermek uygun olacaktir.

1.3. Gorevler
Sag duvar algoritmasi icin kullanilacak gorevlerin belilenmesi gerekir.

i. Asagida gosterildigi gibi sag tarafinda duvar varken robot diz bir sekilde ilerler.
Bunu yaparken ne sagdaki duvara ¢ok yaklasmalidir ne de ondan fazlaca
uzaklagmalidir.
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Resim 137. Robotun Diiz ilerlemesi

ii. Asagidaki sekilde goruldigu Uzere hem karsisinda hem de saginda duvar varsa
robot sola donmelidir.

e

Resim 138. Robotun Sola Dénmesi

iii. Duvarin sag tarafinda bosluk oldugu durumlarda robot saga doénmelidir.
Asagidaki resimlerde bu durumlar gorulebilir.
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Resim 139. Saga Dénme
Durum 1

Resim 140. Saga Dénme

Resim 141. Saga Dénme
Durum 2

Durum 3

1.4. Robhot Gereksinimleri

Bu etkinlikte robotun ileriye ve sag tarafina bakacak sekilde iki tane mesafe sensori
olmasi gerekir. ileriye bakan sensér karsi duvari algilamak igin kullanilir. Saga bakan

sensor ise robotun sag duvari takip etmesi ve sag duvarda bir agiklik olup olmadigini
belirlemesi icin kullanilir.

Resim 142. Robot Tasarimi

1.5. Alt Problemler

Sag duvar algoritmasini kullanarak labirentten ¢ikma probleminin alt problemleri
belirlenmelidir. Alt problemler asagidaki sekildedir:

i. Robot sag duvara ne ¢ok yakin ne de ¢ok uzak olacak sekilde ileriye dogru
gitmelidir (duvar takip),

ii. Karsida bir duvar varsa ve sag duvarda aciklik yoksa robot sola dénmelidir (sola
dénme),

iii. Sag duvarda bir agiklik varsa robot saga dénmelidir (saga dénme),
iv. i, ii ve iii numaralh adimlardaki islemler surekli tekrarlanmahdir (tekrarlama).
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2. UYGULA
2.1. Duvar Takip

Bu gorevde robotun sagindaki duvari yaklasik olarak 6 cm mesafede takip etmesi
gerekir. 6 cm’lik mesafenin surekli sabit kalmasi zorunlu degildir. Bu bazen 9, bazen 3
olabilir. Yani belirli bir aralikta olmak kaydiyla robot sagdaki duvari takip etmelidir. Bu
gorev icin 4 numarali porta takilmis olan (saga bakan) mesafe sensaéru kullanilir. Duvar
takip algoritmasi su sekilde 6zetlenebilir:

i. Robot 5 cm’den daha fazla duvara yaklastiysa sola dogru 20 hizinda 10 derece
hareket ettirilir,
ii. Robotun duvara olan mesafesi 5 ve 6 cm arasindaysa robot 10 hizinda ileri dogru
gider,
iii. Robotun duvara olan mesafesi 6 cm’den fazla 20 cm’den az ise robot 20 hizinda
saga dogru 10 derece hareket ettirilir.

Gorevin kodu asagidaki gibidir. Bu kod ile robotun sagda bulunan duvari takip etmesi
saglanir. Robot sag duvara yakinsa (mesafe <5 cm) sola dogru yonlendirilir. Sag duvar
ile arasindaki mesafe yeterli ise (5 cm < mesafe < 6 cm) duz gitmesi saglanir. Eger
sag duvardan uzaklasmissa robot saga dogru yonlendirilir (6 cm < mesafe < 20 cm).
Burada kod iginde kullanilan 20 cm sinirinin agiklanmasi yerinde olacaktir. Duvarda
bir acikligin bulundugunu belirlemek icin esik degeri 20 cm olarak belirlenmigtir. 20
cm’ye kadar olan acikliklarda duvarda bir bosluk olmadidi kabul edilir. Asagida
bulunan kod herhangi bir duvar kullanilarak ¢aligtirilir ve 6grencilerle birlikte sonuglar
g6zlemlenir.
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Resim 143. Duvar Takip Programi

Bu kod bir blok haline getirilmelidir. Dongudeki kodlarin tamami secilir. Bu agsamada
ogrenciler dongunin neden bloga dahil olmadigini merak edebilir. Dongunin igerisine
daha sonra sola ve saga donme komutlari da konulacagi i¢cin dongunun blogun
icerisine dahil edilmedigi 6grencilere acgiklanir.

Araglar (Tools) menusinden My Block Builder alt menusu segilir. Agilan pencereden
gorevin ismi ve tanimi (yazilmasi zorunlu degildir) yazilir. Ardindan gérev blogunun
Uzerinde gorunecek olan gorev resmi segilir ve Bitir (Finish) butonuna tiklanarak blok
olusturulur. Olusturulan bloga istenildiginde “Bloklarim (My Blocks)” sekmesinden
ulasilabilir.
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My Block Builder

- b Click the button to add or edit parameters. °
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Resim 144. Duvar Takip Blogu
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2.2. Sola Donme

Bu goérevde robot (sag duvarda bir agiklik yokken) karsisinda bir duvar gérduginde
sola doéner. Bunun i¢in 3 numarali porta baglanan (ileriye bakan) mesafe sensori
kullanilir. Bu gorev su sekilde 6zetlenir:

Karsisinda bir engel algiladiginda:

i. Robot durur,
ii. Robot (donUste duvara garpmamak igin) bir miktar geri gelir,
iii. Robot sola doner.

Bu gorevin kodu asagidaki gibidir. Bu kod galistirilarak 6grencilerle birlikte test edilir.

Dikkat: Bu goérev, déngude duvar takip programinin sagina konulacaktir. Bu nedenle
bir dongu icinde gosterilmemigtir. Kod donguye yazilarak test edilmelidir.
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Resim 145. Sola D6nme Programi

Goreve SolaDon ismi verilir ve Araclar (Tools) menlstunden My Block Builder
kullanilarak blok haline getirilir.

2.3. Saga Donme

Bu gorevde robot sag duvarda bir bosluk algiladiginda saga doner. Bunun i¢in saga
bakan ve 4 numarali porta bagl olan mesafe sensoért kullanilir. Bu gérev su sekilde
Ozetlenir:

Sag tarafta bir bosluk algiladiginda:

() Robot durur,

(i) Robot (dénerken duvara garpmamak igin) bir miktar ilerler,

(i) Robot saga doner,

(iv) Robot (yeni koridora girmesini saglamak igin) bir miktar ilerler.
Bu gorevin kodu asagidaki gibidir. Rehber 6gretmen bu kodu ¢alistirarak 6grencilerle
birlikte test eder.

Dikkat: Bu gorev ana donguye yerlegtirilir. Bu nedenle bir dongu icinde
gosteriimemigtir. Kod bir donguye yazilarak test edilmelidir.
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Resim 146. Saga Dénme Programi

Goreve SagaDon ismi verilir ve Araclar (Tools) menusunden My Block Builder
kullanilarak blok haline getirilir.

2.4. Gorevlerin Birlestirilmesi

Problem Ug alt probleme bolunerek "duvar takip et", "sola don" ve "saga don" olmak
Uzere Ug farkli gorev tanimlanmis; bu gérevlerin kodu yazilarak blok haline getirilmistir.
Olusturulan alt ¢ozumler, yani bloklar birlegtirilince ana problem de ¢6zulmuUs olacaktir.
Bu asamada s6z konusu problem igin ¢6zUm oldukga basittir ve kodu asagidaki
sekildedir.

AnaDongul|
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DuvarTakip SolaDon SagaDon

Resim 147. Bloklarin Birlestirilmesi

Dikkat

Yukarida hazirlanan program her ortamda c¢alismayabilir. Bunun nedeni,
kullanilan algoritmada hata bulunmasi degildir. Algoritma dogrudur ve daha
once denenmistir. Programin dogru c¢alismasi igin yazilan kodda bulunan
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parametreler sinif ortaminda bulunan kosullara gére uyarlanmaldir. Rehber
ogretmen kodlarin kendi durumlarinda c¢alismasi i¢in kod iginde bulunan
parametreleri dizenlemelidir.

3. TASARLA VE URET

3.1. Labirent Yarismasi

Derste kullanilacak labirent asagidadir. Labirentin koridorlarinin genisligi 30
cm’dir. Rehber 6gretmen labirenti olusturulurken merkezlerde bulunan 20 cm x 30 cm
boyutundaki mukavvalar ve rehber ogretmen tarafindan U¢ boyutlu yazicida
bastirilacak birlestirme aparatlari kullanilacaktir. Birlestirme aparatlarinin ¢izimi
haftanin belgeleri icinde bulunmaktadir. Birlestirme aparatlari kullanilarak mukavvalar
birlegtirilir ve labirent olusturulur. Rehber 6gretmen dersten once gerekli hazirliklar
yapmalhidir.

-

-

Resim 148. Labirent

Yarigmanin kurallari:

Yarigsma icin her 6grenci grubuna 45 dakikalik sure ve labirenti iki kere kullanma
hakki verilir.

Ogrencilerin yaptiklar iki denemeden az sireli olani grubun puani olarak
degerlendirilir.

Ogrenciler ilk kullanimin ardindan kodlarinda veya tasarimlarinda degisiklikler
yapabilirler. Fakat labirentin ikinci defa kullanimi son haklaridir ve bundan sonra
degisiklik yapamazlar.

En disuk puana sahip olan grup, yani labirenti en kisa slrede ¢dzen grup
yarismayi kazanir.

Robot labirenti ¢ozerken duvara ¢carpmamalidir. Robotu duvara garpan grup
labirent kullanma hakkini kaybeder. Eger o grup ikinci labirent kullanma
hakkinda da robotu duvara carptirirsa yarismadan elenir.

139




11. Hafta: Kendi Blogunu Olusturma

e Gruplar denemeler yapmak i¢in ogretmenin sagladig! labirent disinda sinifta
bulunan nesneleri kullanabilir. Ornegin sinif duvarini kullanarak duvar takip
kodunu test edebilirler.

3.2. Tasarla

Fiziksel olarak robotu olugturma ve programlama adimlarini yazma surecinden
once tanimlama ve fikir Gretme surecinin gergeklestiriimesi énemlidir.

e Tanimlama Siireci: Ogrencilerin robotun ve programin neler gerektirdigini
belirlemesi/ortaya koymasi gerekir. Ogrencilerin robot ve program igin ayri ayri
islemleri maddeler halinde yazmasi beklenir.

e Fikir Uretme Sireci: Bu agsamada, 6grencilerin tanimlama sirecinde belirlenen
islemlerin nasil yapilabilecegi ile ilgili fikir yliritmesi gerekmektedir. Ogrencilerin
robotun olusturulmasi ve program kodlarinin yazilmasi surecinde ¢6zim igin
sunduklari fikirleri maddeler halinde belirtmeleri dGnemlidir.

3.3. Uret

Ogrencilerin 6nce, tanimladiklari ve hakkinda fikir Urettikleri robotu olusturmalari
gerekir. Robotun istenen sekilde ve sorunsuz hareket edip etmedigi test edilmeli,
sorunlar varsa gbzden gegcirilip duzeltiimelidir. Daha sonra program tamamlanmali ve
kontrol edilip eksiklikleri giderilmelidir.

Dikkat: Ornek ¢éziime rehber dgretmenlere verilen dosyalardan ulagilabilir. Verilen
¢odziim, problemi ¢dzmek igin tek yol degildir. Ogrenciler birgcok sekilde ilerleyerek kendi
kodlarini gelistirebilir.

3.4. Labirent C6ziminin lyilestiriimesi

Yazilan kodlarin iyi c¢alisip calismadigini  6grenciler ve rehber o6gretmen
gozlemlemelidir. Robot bazen labirentten ¢iksa da belirli durumlarda labirentten
clkamamaktadir ya da bazi gorevleri yerine getirirken bazilarini yerine
getirememektedir. Bunun nedeni alt problemler igin gelistirilen ¢ézimlerin tam olarak
yeterli olmamasidir. Bu ¢dzimlerden bazilar iyilestirilebilir. Ogrenciler iki sekilde
iyilestirme yapabilirler:

() Yazilan kodlardan bazilar yeterli hassasiyete sahip degildir. Bu kodlar
geligtirilebilir.

(i) Robot fiziksel olarak fazla yer kaplamaktadir. Robot bagka bir tasarimla
kigultulebilir.

ipuglan (Bunlar égrencilere basta sdylemek uygun degildir, éncelikle kendilerinin
kesfetmesine veya sorarak 6grenmelerine izin/ mkan verilmelidir):

e ipucu 1: Robot duvara cok yaklastiginda ve duvardan cok uzaklastiginda ani
tepki veremedigi icin rotasindan fazlaca sapar.

e ipucu 2: Robot ile duvar arasindaki mesafe 3 cm’nin altina diistiigiinde mesafe
sensoOrunden gelen deger birden 255’e ¢ikar. Bu durum, mesafe sensorinin
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yakin degerler igin yeterince iyi olmadigini gosterir. Fakat bu durum dikkate
alinarak yazilan kod iyilestirilebilir.

ipucu 3: Robot tasariminda akilli tugla yatay durumda kullanilir. Akilli tugla
dikey hale getirilerek robotun daha az yer kaplamasi saglanabilir.

3.5. Labirent Gorevinin Zorlastiriimasi

Onceki gorevleri bitiren 6grenciler labirentin koridor genisligini 20 cm yaparak robotun
20 cm’lik labirentten ¢ikmasi tzerinde cgalisabilir.

4. DEGERLENDIR

Bu asamada hedef, 6grencilerin 6grenme surecinde yasadiklari ve 6grendikleri Gzerine
dusunmelerini saglamaktir. Bu sayede o6grenciler; problem ¢ozme yetenekleri, dersin
konusu ve kendileri ile ilgili gozlemler yaparak 6grendikleri yeni konulari ve kendilerini
degerlendirmekle beraber sonraki calismalarini planlamak ig¢in de firsat elde
edeceklerdir. Ogrencilerden su sorulari yanitlamalari istenebilir:

En ¢ok hangi gorevde zorlandiniz? Bu zorluklarin Ustesinden nasil geldiniz?
(Problemin ¢ézumda igin hangi stratejileri kullandiniz ve neden bu stratejileri
sectiniz?) Ogrenciler agagidaki problemleri bildirmezlerse rehber 6gretmen bu
problemleri nasil ¢bzduklerini sorabilir.

o Duvar takip etme goérevinde zorluklar yasadiniz mi?

o Sola ve saga dénme goérevinde zorluklar yasadiniz mi?

o Birlestirme gorevinde zorluklar yasadiniz mi?
Problemleri ¢ozerken ne gibi sikintilar yasadiniz ve bunlarin Ustesinden gelmek
igin neler yaptiniz?
Kullandiginiz yéntemler, bu sikintilari gidermekte basarili oldu mu?
Grup arkadasinizla anlasmazliga dustuguniz durumlar oldu mu ve bunlarin
Ustesinden gelmek igin neler yaptiniz?
Grup arkadasinizdan ne/neler 6grendiniz?
Bu hafta 6grendiginiz konulari ginlik hayatta nerelerde uygulayabilirsiniz?

Degerlendirme, o6grencileri sikmadan, her soru i¢in verilen cevaplar tatmin edici bir
duzeye ulagincaya kadar devam ettirilir.

Proje Hazirliyorum

Bu haftada, proje calismalarina devam edilmesi Onerilmektedir. Projenin “fikir
uretme” slreci i¢in planlamalar yapilmalidir. Detaylar icin EK’ler incelenebilir.
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12. Hafta: Bluetooth

On Bilgi:
e Ogrenciler, robot kavramini temel diizeyde bilir.
e Ogrenciler, robot setiyle farkli robot tasarimlari yapmistir.
e Ogrenciler, robot setini programlamak igin EV3 yazilimini kullanmistir.
e Ogrenciler, robotun hareket etmesi icin gerekli programlama adimlarini

olusturmustur.

Ogrenciler, sensoérlerin kullanildigi programlar yapmistir.

Ogrenciler, kablo (wire) ile bloklar arasi veri iletimini kullanmistir.

e Ogrenciler, EV3 yaziliminda veriler lizerinde matematik ve mantik islemlerini
gerceklestirmistir.

Haftanin Kazanimlari:

e Ogrenciler EV3 tuglanin bluetooth ézelligini kullanir.
e Ogrenciler EV3 tuglalar arasinda mesaj gdnderip alabilir.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, égrencilerin EV3 akilli tuglada bulunan bluetooth 6zelligini
kullanarak iki akilli tugla arasinda baglanti gerceklestirmelerini saglamaktir. Ayrica
bagl olan iki EV3 akilli tugla arasinda veri aligverisini gerceklestirerek bir robotun
diger robot ile yonlendiriimesini saglamaktir.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, bilgisayar.

Haftanin islenisi:

Gézle: iki farkh akilli tugla arasinda bluetooth baglantisini yapma ve tuglalari
eslestirme, bluetooth badlantisi kullanilarak tuglalar arasinda mesajlasmayi
saglama ve bir robotun okudugu sensor verilerini diger robota aktarma.

Uygula: Bluetooth Baglantisi (Bluetooth Connection) ve Mesajlasma (Messaging)
bloklarini uygulama.

Tasarla: Birbirine bluetooth baglantisi ile bagl iki robottan birinin yaptidi
hareketlerin diger robot tarafinda taklit edilmesi i¢in gerekli programi tanimlama ve
planlama.

Uret: istenen taklitgi robot programi Gretme.

Degerlendir: Haftanin icerigi ile ilgili yansitma etkinligi.
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1. GOZLE VE UYGULA
1.1. Gozle: Bluetooth

Ogrencilere bluetooth baglantisi hakkinda bilgilerinin olup olmadigi sorulur. Ogrenciler
konuyla ilgili dinlendikten sonra, Ogrencilere bluetooth badglantisi kullanarak
robotlarinin birbiriyle haberlesmelerini saglayacaklari belirtilir. Yapilacak etkinliklerde
iki adet robot gerektigi icin ikiserli gruplar (4 6drenci) halinde g¢alisacaklari ifade edilir.

Rehber 6gretmen, bluetooth teknolojisinin verilerin kisa mesafede kablosuz olarak
aktarilmasini saglayan bir teknoloji oldugunu belirtir. Agik alanda 10 metreye kadar
¢ekim alanina sahip oldugunu ifade eder. 10 metre, veri aktarimi ve haberlesme igin
oldukga kisa bir mesafe olsa da glinimuzde bluetooth teknolojisinin kullanildigi bir¢gok
alan bulundugunu ifade eder ve 6grencilerden bluetoothun kullanim alanlarina érnekler
vermelerini ister. Asagida birkag 6rnek verilmigtir.

e Bluetooth kulakhk

e Bluetooth fare ve klavye

e Akill kol saatleri

e Bluetooth hoparlor

e Bluetooth otomobil sistemleri

Bluetooth ile cihazlar arasinda haberlesmenin saglanabilmesi igin, dncelikle iki cihazin
birbiriyle eslestiriimesi gerekir. Eslestirme dncesinde her iki cihazin bluetooth 6zellikleri
aktif hale getirilir. Iki cihazin birbiriyle eslestirimesi esnasinda girilen parola ile
baglantinin guavenligi saglanir.

Etkinliklerde robotlarin birbiriyle eslestiriimesi esnasinda herhangi bir sorun
yasanmamasl i¢in oncelikle tum gruplardan robotlarina isim vermeleri istenir.
Ogrenciler robotlarinin isimlerini akilli tugla Gzerindeki diigmeleri kullanarak ayarlar
(settings) meniisiindeki Tugla ismi (Brick Name) alt menisiinden degistirebilirler.
Ekranda acilan klavye uUzerinde akilli tugla dugmeleriyle istenen karakterin Uzerine
gelinerek tuglanin ismi degistirilir.

EYS USE; [ KEREM USE; [

DDD Fae =T 1 e 0o -~
Il £ (@ oriccnams ]|
# 40| Ume 100% || |KEREM_ | 1]

+ 5| eerp 30min QWERTYUIOP [

+ Bluetooth O [EASDFGHIKL
#WiF| O U [ Z2=CWBMNM |
1= 1 =
o Brick Mame | == |
Resim 149. Isim Degistirme Adim 1 Resim 150. [sim Degistirme Adim 2
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Robotlarin birbiriyle iletisimi gecebilmesi icin bluetooth baglantilarinin aktif héle
getirilmesi ve birbiriyle eslestirimesi gerekmektedir. Robotlari eglestirmek igin
asagidaki adimlar takip edilir.

KEREM usE (=)
oo0

7|

& 40| Lme 1008 |
+ Sl eer A0min ||| Ayarlar menlisunden Bluetooth segenegini segilir.

+ Bluetooth I

o Wi F| O
o Brick Mame i
*1 KEREM USE: [y

P = 1 i e

—| =" Connections
@& Yisibility

Acllan menitde Bluetooth secgenedi aktif hale
m— getirilir. Gorilebilirlik (Visibilitiy) secenedi de aktif
d:'E"'-“ﬂ'-“-'”" g| hale getirilir. Sonra Baglantilar (Connections)

ra =i [ LSy L [N [ L
&< KEEREHM UISE: [y
[ * Favorites

Ara (Search) secilerek yakinda bulunan diger
5| bluetooth cihazlarin listelenmesi beklenir.

# KEREM LS [y
[ ¥ Favorites
b4 || Arama sureci birkag dakika surebilir.
_
# KEREM LS [y
Ty Search

NNTMOUSPC H Bu surecte robotun cevresinde bulunan cihazlarin
=l MEME T = isimleri siralanir. Robotun eglestiriimek istendigi

| ||l cihaz, ismi Uzerine gelinerek segilir.
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Secgilen cihaza baglanmak igcin Baglan (Connect)
secgenegi segilir.

Baglanma istegi dogrulanir.

Akilli tugla tzerindeki dugmeler kullanilarak bir sifre
belirlenir (1234 sifresi kullanilabilir) ve Giris (Enter)
tusu isaretlenir. Eglestiriimek istenen robotun
ekraninda da sifre onayi belirecektir, ayni sifre
yeniden yazilarak Girig (Enter) tusu isaretlenir.

Ekranda Baglandi (Connected!) yazisi ve baglanti
sesi duyuldugunda bagdlanti iglemi tamamlanmis
demektir.

Ayni ortamda ¢ok sayida bluetooth cihazinin bulunmasi, baglanma suresini

artirmakta ve baglanti sorunlarina sebep olabilmektedir. Gruplarin,

robotlarini

ayri bir ortamda eslestirmeleri tavsiye edilir.
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1.2. Gozle: Bluetooth Baglantisi ve Mesajlasma Bloklari

Resim 151. Bluetooth Connection/Baglanti Blogu

Bluetooth Baglantisi (Bluetooth Connection) blogu EV3 yaziliminda mavi ileri Diizey
(Advanced) sekmesinde yer alir. Bluetooth Connection blogunun dért modu bulunur.
Bu blok ile akilli tuglanin bluetoothu agilabilir (On) veya acik olan bluetooth kapatilabilir
(Off). Robot “Baglatma (Initiate)” moduyla belirtilen bagka bir robot ile (blogun sag alt
kosesinden, eglestiriimek istenen robotun ismi yazilarak) eslestirilebilir. “Temizle
(Clear)” modu ise eslestirilen robotla kurulan bluetooth baglantisinin sonlandiriimasi
icin kullanilir.

&# Numeric
&{Q Logic

e Compare »

Resim 152. Bluetooth Messaging/Mesajlasma Blogu Secgenekleri

Oncesinde eslestirilmis iki akill tuglanin birbiriyle haberlesmesini saglamak (izere mavi
sekmede yer alan Mesajlasma (Messaging) blogu kullanilir. Mesajlasma blogu
kullanilarak mesaj gonderilebilir (Send), alinabilir (Receive) ve alinan mesaj var olan
bir deger ile karsilastirilabilir (Compare). Ayrica gonderilen veya alinan mesaj Metin
(Text), Sayisal (Numeric) ve Mantik (Logic) turlerinde olabilir.

Bir akilli tugladan digerine mesaj gonderebilmek icin U¢ parametrenin belirlenmig
olmasi gerekir. Bunlar:

e Mesaj bashgi: Mesajlasma blogunun sag ust kdsesinde yer alir.

¢ Mesajiniletilecegi akilli tuglanin ismi: Bluetooth blogu kullanilarak eslestirilen
diger akilli tuglanin ismi.

o iletilecek mesajin igerigi: Aktarilacak mesajin tiiriine bagli olarak metin, sayi
veya mantik (Dogru/Yanlis) degeri olabilir. Elle deger girilebilecedi gibi kablo ile
bagka bir bloktan da aktariimig olabilir.

Benzer sekilde, eslestirilen tuglanin gonderilen mesaji almasi i¢in yine Mesajlasma
(Messaging) blogu kullaniir fakat Alma (Receive) modunun segilmis olmasi
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gerekmektedir. Mesajin alinabilmesi icin Gonder (Send) blogunda belirtilen mesaj
basligi ve mesaj veri tarinin (Text, Numeric, Logic) iki robotta da ayni olarak
belirlenmesi gerekir.

Ayrica, Mesajlasma blogu ile alinan mesajin igeriginin var olan bir deger ile
kiyaslanmasi da Karsilastir (Compare) modu kullanilarak yapilabilir. Kargilastirma
isleminin sonucunda dogru veya yanlis olmak Uzere Mantik (Logic) veri tiriinde bir
sonug elde edilir. Bu sonug kablo ile bir diger bloga aktarilabilir. Ozellikle Anahtar
(Switch) bloguna aktarilacak ise bu agsamada karsilastir (compare) modunu kullanmak
anlaml olabilir.

Turuncu sekmede yer alan “bekle (wait)” blogunun herhangi bir bluetooth mesaj
gelinceye kadar programi bekletmek amaciyla kullanilabilecedi de unutulmamalhdir.

............ B o b

’-%HD’ Hg
N Jl erT LJ_‘

'3' Brick Buttons >

1"

[§] Colour Sensor >

Gyro Sensor >
@ Infrared Sensor >

€ Motor Rotation >

E}'- Temperature Sensor »

@ Timer >
Touch Sensor >
@D Ultrasonic Sensor >

E Energy Meter >

NXT Sound Sensor >

° Messaging d © compare »
® Time Indicator Om

O # Numeric

Oﬁx Logic

Resim 153. Wait Blogu bluetooh Islemleri

1.3. Uygula: Merhaba Mesaji

Ogrencilere iki grubun birleserek birlikte gcalisacaklari belirtilir, boylece her yeni grupta
iki adet akilli tugla olacaktir. Ogrencilerden her bir gruba ait iki robotu bluetooth ile
birbirine baglamalari istenir. Sonrasinda bir robottan gdénderilecek mesajin diger
robotun ekraninda yazdirilmasini saglayacak programlari olugturmalari istenir.
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Ogrencilerin deneme yanilma yéntemini kullanmalarina imkan taninir. Programlarinda
olusacak sorunlar tartismalari ve ¢dzim 6nerileri Gretmeleri desteklenir. Ozellikle
robotlarin es zamanl haberlegsmelerini nasil saglayacaklari konusunda c¢ozumler
uretmeleri istenir.

Bir robot mesaji gonderecegi, diger robot da alacagi igin iki robotta farkli program
cahstinllir. GUn iginde o6grencilerin, goérevleri donusimli olarak gerceklestirmeleri
istenir.

Ornek génderici ve alici programlari asagidadir.

( . v - 1 2\
\ > - VD & m Qr-A f‘_.i‘lb F Lped Ly 7
' ME 1 MEME Merh
) e ) @ 1 g resent
Bluetooth baglantisi Send (Gonder) Text sedilir.
yapilmak istenen akill Yine alia tugla ismi ve
tuglanin ismi belirtimelidir mesaj bashg: belirtilir.

Resim 154. Ornek Génderici Program

Alia mesaj gelinceye kadar Gondericiden alinan mesaj kablo ile ekran
bekleyecek, mesaj gelince bloguna baglanmistir.
ekrana yazdiracaktir.

Resim 155. Ornek Alici Program

1.4. Uygula: Sensor Verilerinin Diger Robota Aktariimasi

Ogrencilerden, bir robotun algiladigi sensér verilerinin diger robotun ekraninda
gorunmesini saglayan programi yapmalari istenir. Bu amagla ultrasonik sensorin
Olctigu mesafenin diger robotun ekraninda goérinmesi istenir. Robot bir engele
yaklastik¢ca diger robotun ekranindaki degerlerin de degismesi gerekir. Yani olgim
sonucu ekrana yalnizca bir defa yazdirilmamali, strekli olarak giincellenmelidir. Ornek
program asagida verilmigtir.
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Sensor verisinin anlk takibiigin dongu

kullanihr.

- Ultrasonik I |
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.

Kontrol (Debugging) amach Gonder Sayisal (Send Numeric)
gonderilen sensér verisi gonderid secilir.
tuglanin ekraninda da yazililir.

Resim 156. Ornek Génderici Program

L 01 |

Receive Numeric segilir. Mesaj  Gondericiden alinan mesaj kablo ile ekran
basligi gonderici mesaj bashgi  bloguna baglanmistir.
ile ayni olmahdir.

Resim 157. Ornek Alici Program

Ogrencilerden iki farkli sensére ait verilerin, eslestirilen robota nasil aktarilabilecegini
tartismalari istenir. Yeterli vaktin olmasi durumunda hem mesafe sensorunin olgtigu
uzaklik verilerin hem de renk sensoérinin 6l¢utigu yansiyan isik verilerinin diger
robotun ekranina yazdiriimasi istenebilir (ipucu: Her bir sensér icin farkli mesaj bashgi
kullanilir).

2. TASARLA
2.1. Tasarla: Taklitci Robot

Bu etkinlikte 6grencilerden bir robot bagimsiz olarak hareket ederken diger robotun
ayni hareketi gergeklestirmesini saglayacak programi hazirlamalari istenir (6rnegin,
onceki haftalarda gergeklestirilen, 6ndeki araci takip eden veya ¢izgiyi takip eden robot
etkinlikleri).

Tasarla: Ogrencilerden gin icinde 6grendikleri "bluetooth baglantisi ile robotlarin
haberlesmeleri" yontemini kullanarak, bir robotun yaptigi hareketin aynisini yapan
taklit¢i bir robot tasarlamalari ve programlamalari istenir. Birinci robotun tamamen
bagimsiz oldugu, taklitci robotun ise birinci robota bagl oldugu belirtilir. Birinci robotun
hareketi onceden belirlenmeyecektir, robot ortama uygun herhangi bir hareketi
yapacaktir (birinci robot elle de hareket ettirilebilir). Sadece ileri geri degil, sag sola
dénme hareketleri de taklit edilmelidir (Ornegin, ¢izgi izleyen robot etkinligindeki
robotun hareketi).
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Tanimlama: Ogrenciler 6ncelikli olarak problemi tanimlamalidirlar. Problemi
¢ozmelerine yardimci olacak su sorularin cevaplarini kendi aralarinda tartisirlar:

e Taklitci robotun taklit etmesi istenen nedir?

e Taklitci robot, birinci robottan hangi verileri almahdir?

e Bluetooth Uzerinden kag farkl veri tiru paylasilacaktir?
e Saga veya sola donme hareketleri nasil taklit edilebilir?

Fikir Uretme: Bu asamada, 6grencilerin yukarida belirlenen islemleri robotun nasil
gergeklestirebilecegi ile ilgili fikir yuritmesi gerekir. Ogrenciler asagida belirtilen ¢6ziim
Onerilerine benzer fikirler Uretebilirler.

e Bluetooth Uzerinden hareketi saglayan B ve C motorlarinin verileri
paylasiimalidir.

e Saga veya sola doénusgler icin B ve C motorlarinin verilerinin bagimsiz olarak
paylasiimasi gerekir.

e Hareketin es zamanli olmasi igin dongu kullanilmasi gerekir.

e Taklitci robotun B ve C motor agilar surekli olarak, birinci robotun B ve C
motorunu agisina esitlenmelidir.

B ve C motorlarinin baska hangi verileri paylasilabilir?

Not

Ogrenciler bu siirecte, sadece B ve C motor verilerinin iletiimesinin haricinde,
mesafe, renk veya donme sensorlu verilerinin iletiimesi ile taklit¢ci robotun
hareketini belirleme yolunu secebilirler. Problemin ¢6ziminde tek yontemin
olmadigi unutulmamalidir. Mantikli ¢g6zim &nerileri desteklenmelidir.

3. URET

Ogrenciler ¢bziim tasarimlarini yaptiktan sonra bilgisayar ve robot basinda calisarak
istenen gorevi yerine getirirler. Birinci ve taklit¢i robot i¢in 6rnek programlar asagida
sunulmustur.
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Kontrol (Debuging) amadi motor verileri
ekrana da yazdinlmaktadir.

s | i . _ p—

Resim 158. Birinci Robot Ornek Program
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Birinci robotun B motorunun dénme actsi ile taMitci robotun B motorunun
dénme acisi arasindaki fark B motoruna giic olarak gonderilmektedir. Boylece
iki motorun agi degerleri esit oluncaya kadar B motoru + veya - yonde
dénecektir.
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Resim 159. Taklitgi Robot Ornek Program
(\[o]

Benzer program, birinci robotun B ve C motorlarindan délgtlen Mevcut Glg
(Current Power) degerinin, taklit¢i robotun ilgili motora dogrudan aktariimasiyla da
gerceklestirilebilir.

4. DEGERLENDIR

Bu asamanin amaci, 6grencilerin 6grenme surecindeki deneyimleri ve 6grendikleri
Uzerine dusunmelerini  saglamaktir. Bu sayede Ogrenciler sure¢ iginde




12. Hafta: Bluetooth

deneyimlediklerini ve 6grendiklerini gdzden gecirerek kendilerini degerlendirme ve
tanima firsat elde edeceklerdir. Ogrencilerden su sorulari yanitiamalari istenebilir:

Buguln yapilan etkinliklerden neler 6grendiniz?

Verilen problemleri tanimlayiniz (Problemi kendi cimleleri ile ifade etme).

En ¢ok hangi gorevde zorlandiniz? Bu zorluklarin Gstesinden nasil geldiniz?
(Problemin ¢6zimda igin hangi stratejileri kullandiniz ve neden bu stratejileri
sectiniz?)

Problemi ¢ozerken ne gibi sikintilar yasadiniz ve bunlarin Gstesinden gelmek
igin neler yaptiniz?

Kullandiginiz yontemler, bu sikintilari gidermekte basarili oldu mu?

Grup arkadasinizla anlasmazliga dustuguniz durumlar oldu mu ve bunlarin
ustesinden gelmek igin neler yaptiniz?

Grup arkadasinizdan neler 6grendiniz?

Dort kisilik grup calismasini degerlendiriniz? Olumlu ve olumsuz yonleri
nelerdir?

Degerlendirme, dgrencileri sikmadan, her soru igin verilen cevaplar tatmin edici bir
dlzeye ulasincaya kadar devam ettirilir.

Proje Hazirliyorum

Bu hafta, projelerin tamamlanmasi énerilmektedir. Projenin “gelistirme-test etme”
sureci i¢in planlamalar yapilmalidir. Butin suregler tamamlandiktan soran
“sunum” sureci planlanmalidir. Detaylar icin EK’ler incelenebilir.
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EK - Proje Hazirllyorum

Ogrencilerin 6grendiklerini grup halinde uygulayabilecekleri proje gelistirme sirecinin,
egitimin yaklasik son 4 haftasini kapsayacak sekilde planlanmasi beklenmektedir.
Projelerin tanimlama, hazirlik, empati, fikir Gretme, gelistirme-test etme ve sunum gibi
etkinliklerle yapilmasi ve rehber oOgretmenler goézetiminde ogrencilere ders disi
etkinliklerle destek olunmasi 6nerilmektedir.

1. HAZIRLIK (Projeye Baslama)

Etkinligin Amaci: Gruplara agik uglu bir proje vererek ogrencilerin yenilikgi fikir
uretme, problem ¢dzme, analitik disunme ve grup halinde calisma becerilerini
gelistirmektir. Ogrenciler bu etkinlikte kendi robotlarini gelistirebildiklerini gérirler ve
bu sayede 6zguvenleri artar.

Aciklama: Bu etkinlikten itibaren gruplar iki hafta boyunca projelerini tanimlama ve
tasarlama Uzerinde calisacaklardir. Daha sonra, Onceki haftalarda tanimlayip
tasarladiklari robotu olusturmalari ve gerekli programlari gelistirmeleri beklenir.
Ogrenciler 6ncelikle cevrelerinden veya ginlik hayatlarindan uygun bir problem
belirleyip bu probleme kendi tasarladiklari bir robot ile ¢dzim Uretirler. Ogrencilerin
problem Uzerinde sistematik bir sekilde calismalari igin gruplarin problemi analiz
etmeleri ve kendi ¢c6zim Onerilerini tasarlamalari, gelistirmeleri ve degerlendirmeleri
istenir. Bu surecte karsilagilacak tasarim ve programlamayla ilgili problemlerde rehber
ogretmenler, ogrencilere uygun zaman ve miktarda destek olurlar. Bu destek
ogrencilerin ihtiyacindan ne az ne de fazla olmalidir.

Proje calismasinda son Uriini gelistirmek icin “Tasarim ve Uretim” dersinde uygulanan
tasarim odakl disinmenin bes agamasinin uygulanacagi soylenir.

1. Empati kurma: Hedef kullanici kitlenin ihtiyag¢ ve beklentilerini irdeleme.

2. Tanimlama: Kullanicilardan alinan bilgilerden ¢ikan sonuglari yorumlayip
ihtiyact dngorme.

3. Fikir Gretme: C6zUm icin cesitli, yaratici ve yenilikgi fikirler Gretme.

4. Prototip gelistirme: Fikirlerin hizlica uygulandigi prototipler hazirlama.

5. Test etme: Ortaya ¢ikan urtind yeniden hedef kitle ile degerlendirme.

Sonraki Haftaya Hazirlik: Bir sonraki hafta i¢in 6grencilerin gevrelerinden ve gunluk
hayatlarindan robotlar kullanilarak ¢ozulebilecek bir problemi belirlemeleri gerektigi
iletilir. Problemi belirlemeden 6nce "empati kurma" adimini gerceklestirmeleri sdylenir.
Uygun bir problem sorusu belirlemeden 6nce problemi anlamak gerekir. Belirlenen
problem, projenin zorluklarini ve hedeflerini tanimlamaya yardimci olur. Sonrasinda
problemle ilgili yogun bir arastirma ve gézlem yapilmasi gerekir. Sireg, projenin
tamamlanmasi igin gerekli bilgiler saglar ve ortam hakkinda bilgiler sunar. Sire¢
sonunda ¢ok vakit ve emek harcanarak gelistirilen robotun, insanlarin isine yaramasi,
bir problemini ¢dzmesi ve hayatlarini kolaylastirmasi istenir. Empati slreci sonunda
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tasarlanan robotun kullanilabilmesi igin planlanan/dngérilen ortamlardaki ihtiyaglarin
ve beklentilerin iyi belirlenmesi gerekir.

2. EMPATI

Etkinligin Amaci: Ogrenciler cevrelerinden veya ginlik hayatlarindan uygun bir
problem belirleyip bu probleme kendi tasarladiklari bir robot ile ¢gozum Ureteceklerdir.

Aciklama: Gruplardan belirledikleri robot projesi i¢in yaptiklari empati galismasinin
sonucunu ve problem tanimlarini sinifta agiklamalari istenir. Agiklamalarinin asagidaki
bilgileri icermesi gerektigi belirtilir. Empati ¢alismasi sonucunu sunmaya baglamadan
once gruplara hazirlanma, goézden gegirme ve tekrar etme icin 10 dakika sure verilir.

e Problem cuimlesi: Robotun ne yapmasi isteniyor?
e Robotun kullaniimasi planlanan ortamdaki ihtiyaglar nelerdir?
e Robotun kullaniimasi planlanan ortamdaki beklentiler nelerdir?

Aciklanan projelerle ilgili olarak diger 6grencilerin ve rehber dgretmenlerin fikirleri
alinir.

Rehber Ogretmene Not: Ogrenci tarafindan belirlenen robot gdrevinin
gerceklegtirilebilir olmasi onemlidir. Atdlyelerde bulunan imkanlarla bu goérevin
basarilabilir olmasi gerekir. Bu safhada gercgeklestiriliemeyecek bir gorevin secilmesi
veya oOgrencilerin bu tlr bir projeye yonlendiriimesi, proje surecinde vakit
kaybetmelerine ve motivasyonlarinin olumsuz etkilenmesine neden olabilir. Bu
nedenle rehber 6gretmenin proje Onerilerini ¢ok iyi incelemesi/irdelemesi ve proje
Onerilerinin gergeklestirilebilir/yapilabilir oldugundan emin olmasi gerekir.

Sonraki Haftaya Hazirhk: Ogrencilerden, sonraki hafta igin belirledikleri projeler igin
"tanimlama" adimlarini gercgeklestirmeleri istenir. Tanimlama adiminda, "empati"
adiminda toplanan bilgiler bir butin haline getirilir. Suregte ortaya c¢ikabilecek
problemleri ¢ozebilmek icin nelerin yapilmasi gerektigi ile ilgili fikirler ortaya konur.
C6zUmun basarili olabilmesi icin ihtiyaglarin iyi tanimlanmis olmasi ve bu ihtiyaglarin
giderilmesi icin uygun ¢6zum Onerilerinin sunulmasi 6nemlidir.

3. TANIMLAMA

Etkinligin Amaci: Ogrenciler cevrelerinden veya ginlik hayatlarindan uygun bir
problem belirleyip bu probleme kendi tasarladiklari bir robot ile ¢gozum uretirler.

Aciklama: Gruplardan belirledikleri robot projesi igin yaptiklari empati ve tanimlama
adimlarinin sonuglarini ve projelerini sinifta agiklamalari istenir. Agiklamalarinin
asagidaki bilgileri icermesi gerektigi belirtilir. Empati ve tanimlama c¢aligmasinin
sonuglarini sunmaya baslamadan dnce gruplara hazirlanma, gézden gegirme ve tekrar
etme icin 10 dakika sure verilir.

Problem cumlesi: Robotun ne yapmasi isteniyor?

Robotun kullaniimasi planlanan ortamdaki ihtiyaglar nelerdir?
Robotun kullaniimasi planlanan ortamdaki beklentiler nelerdir?
Hedeflerin gergeklestiriimesi i¢in yapiilmasi gerekenler nelerdir?
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e Robotun belirlenen hedefleri gergeklestirebilmesi igin tasarimi nasil olmalidir?
e Robotun belirlenen hedefleri gergeklestirebilmesi icin  hangi islemleri
yapabilmesi gerekmektedir?

Aciklanan projelerle ilgili olarak diger 6grencilerin ve rehber 6gretmenlerin fikirleri
alinir.

Sonraki Haftaya Hazirlik: Sonraki hafta igin belirlenen iglemlerin gergeklestirilebilmesi
icin olasi ¢ozumlerin fikir Uretme asamasinda belirlenmesi ve uygun ¢dzimlerin
secilmesi gerekir. Fikir Uretme agsamasinda, empati ve tanimlama adiminda toplanan
bilgiler bir buttin haline getirilir ve ¢dzim Onerisi taslak olarak ortaya konur. Suregcte
ortaya cikabilecek problemleri ¢ozebilmek igin nelerin yapilmasi gerektigi ile ilgili fikirler
sunulur. Cé6zimun basarili olabilmesi igin ihtiyaclarin iyi tanimlanmis olmasi ve bu
ihtiyacglarin giderilmesi icin uygun ¢ozum oOnerilerinin sunulmasi 6nemlidir.

Rehber Ogretmen igin Tanim: Fikir iiretme asamasinda ¢ok sayida fikir ve ¢dziim
uretmek onemlidir. Bu ¢aligma "Beyin Firtinasi" teknigiyle gerceklestirebilir. Ayrica
problem alaninin genisletilerek olaylara digaridan bakilmasi dnerilir. Boylece sorunu
incelemek ve ¢ozum bulmak Uzere farkli yontemler aranmaya baslanir.

4. FIKIR URETME

Etkinligin Amaci: Ogrenciler cevrelerinden veya ginlik hayatlarindan uygun bir
problem belirleyip bu probleme kendi tasarladiklari bir robot ile ¢gozum uretirler.

Aciklama: C6zUmun basarili olabilmesi igin ihtiyaglarin iyi tanimlanmis olmasi ve bu
ihtiyaclarin giderilmesi icin uygun ¢6zim Onerilerinin sunulmasi 6nemlidir. Bu hafta,
empati ve tanimlama adiminda toplanan bilgiler bir butin haline getirilir ve ¢6zim
Onerisi taslak olarak ortaya konur. Farkh ¢ozumlerin énerilmesi gereklidir. Bunlar ¢ok
detayli ve tamamlanmis fikirler olmak zorunda degildir fakat oneriler gergekgi ve
uretiimeye uygun olmaldir.

Gruplardan belirledikleri robot projesi icin yaptiklari fikir Gretme ¢alismasinin sonucunu
sinifta aciklamalari istenir. Agiklamalarin asagidaki bilgileri icermesi gerektigi belirtilir.
Bundan once gruplara hazirlanma, gézden gegirme ve tekrar etme i¢in 10 dakika sure
verilir.

e Problem climlesi: Robotun ne yapmasi isteniyor?

e Robotun kullaniimasi planlanan ortamdaki ihtiyaglar nelerdir?

e Robotun kullaniimasi planlanan ortamdaki beklentiler nelerdir?

e Hedeflerin gerceklestiriimesi igin yapilmasi gerekenler nelerdir?

e Robotun belirlenen hedefleri gergeklestirebilmesi igin tasarimi nasil olmalidir?

e Robotun belirlenen hedefleri gergeklestirebilmesi igin hangi islemleri
yapabilmesi gerekir?

e Problem igin Uretilen alternatif tasarim ve programlama ¢ézimleri nelerdir?

e Tasarim ve programlama ¢6zimunin segim sureci nasil gergeklestirilmigstir?

e Secilen programlama ¢6zumuinin sematik veya maddeler halinde gdsterimi
(algoritmasi) nasildir?
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Aciklanan projelerle ilgili olarak diger dgdrencilerin ve rehber ddretmenlerin fikirleri
alinir.

Sonraki Haftaya Hazirlik: Gruplara sonraki hafta, Uretilen fikirlere bagli olarak robotun
tasarlanip programlanmasi asamasina gegcilecegi soylenir.

5. GELISTIRME - TEST ETME

Etkinligin Amaci: Ogrenciler tanimladiklari problemi ¢cézmek icin kendi tasarladiklari
bir robotu geligtirir ve test ederler.

Prototip Gelistirme: Gruplarin belirledikleri robot projesi i¢in yaptiklari fikir Gretme
calismasi sonucunda Uretilmesine karar verdikleri robotu olusturup programa
baslamalari gerekir.

Gruplardan, fikir Gretme asamasinda belirledikleri ¢ozUmleri etkinlik sonuna kadar
hizlica uygulamalari, robot tasarimi ve programi gelistirmeleri istenir. C6zim igin
geligtirilen robotlarda ve programlarda bazi aksakliklarin/problemlerin  olmasi
olagandir. Planlanan robotun ilk denemede olusturulmasi ve gelistirilen programin
sorunsuz calismasi ¢ok karsilasilan bir durum degildir. Bu tur sorunlarin ortaya
¢ikmasinin olagan oldugu rehber 6gretmen tarafindan égrencilere sdylenmeli ve/veya
hissettiriimelidir. Ortaya c¢ikan sorunlarin ¢ézimine yonelik bir plan hazirlanip
uygulanmalidir. C6zum igin gruplara asagidakilere benzer bir stre¢ onerilebilir:

i. Problemler maddeler hélinde listelenmeli (beklenen robot davranisi ile
gerceklesen arasindaki farklar),

ii.  Problemler arasindaki iliskiler belirlenmeli,

ii.  Oncelik sirasi belirlenmeli,

iv.  Oncelik sirasina goére ¢ozimler gelistiriimeli (Cézim icin hipotezler
olusturulmal),

v.  Gelistirilen ¢ézimler (hipotezler) denenmeli ve

vi.  Cozumlerin her kosulda istenen sekilde calismasi igin gerekli dizenlemeler
yapiimalidir.

Batin gruplarin, hazirladiklart prototipleri (tam olarak c¢alismasa bile) rehber
ogretmene gostermesi saglanir. Boylece rehber 6gretmenin, gelistirilen Urinu test
etmesi/gormesi, cesitli ¢6zUm Oonerileri getirmesi ve/veya gbdzden kagan noktalari
ortaya cikarmasi saglanabilir.

Test Etme: Ortaya cikan son Urinlu hedef kitle ile/hedef ortamda degerlendirmek
geligtirilen ¢dzUmlerin kusursuz bir sekilde calismasi icin dnemlidir. Hedef kitleye
sinifta ulasmak her zaman mimkin olmayabilir. Bu nedenle gruplarin, ortaya
cikardiklari runleri diger 6grencilerin kendi baglarina deneyimlemelerine izin vermesi,
gbzden kagan unsurlarin ortaya ¢ikarilmasina yardimci olabilir.

6. SUNUM

Projenin son asamasinda gruplara projelerini sunmalari konusunda yardimci
olunmalidir. Gruplar projelerini bir senaryo ¢ercevesinde teatral olarak sunabilir.
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