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Ogretim Kilavuzu

ROBOTiK KODLAMA DERSi OGRETIM KILAVUZU

Diinyada 21.yiizyil ile baglayan yenilikler yagsamin her alanini etkilemektedir. Hayatimizdaki hizh
degisim ve gelisim, her giin beraberinde yeni bilgiler, yeni teknolojiler ve yeni yaklasim tarzlar
ortaya ¢ikarmaktadir. Bu gelismelere bagli olarak kiiresel egitimde ve isglicii piyasasinda ihtiyag
duyulan 6grenen ve calisan ozelliklerinde degisimler gozlenmektedir. Bu nedenlerden, elestirel
diisinme, problem ¢ozme, analiz ve sentez yapma, isbirlikli 6grenme ortamlarinda galisabilme,
dogru ve glincel bilgiye kolay bir sekilde ulagabilme ve yenilik¢i olabilme gibi list diizey becerilerin
kazanilmasi beklenmektedir. Alan yazinda birgok calisma da gostermistir ki iyi planlanan
programlama egitiminin, 21.yiizyl becerileri (P21, 2020) olarak da tarif edilen gesitli iist diizey
becerilerin kazaniminda olumlu katkilar saglamaktadir (Giirer, Getin & Top, 2019; Yiikseltiirk &
Altiok, 2017).

Programlama ile ogrencilerin bilgi okuryazarhgi, algoritmik diisinme ve problem ¢ozme
becerilerinin kazaniimasinda etkili olsa da bunlarla sinirli degildir. Programlama egitimi ile
ogrencilerin arastirma yapmasi saglanarak 6zgiin bir projenin bastan sona gelismesine yardimci
olunabilir. Ayrica, yapilacak grup ¢alismalari ile sorumluluk becerilerinin, hazirlanacak projeler ile
de isbirlikli calisma becerilerinin kazanilmasina da katki saglanabilir (Giirer, Cetin & Top, 2019;
Yiikseltiirk & Altiok, 2017).

Guintimizde bireylerden bilgi ve iletisim teknolojileri okur-yazari olmanin yaninda hem egitim hem
de is hayatinda farkli dijital araglari kullanarak karsilastiklari problemlere ¢oziimler iiretmesi
beklenmektedir. Arastirmacilar hem temel bilgisayar bilimleri kavramlarini hem de programlama
becerilerini bilgi islemsel diiginme ile iligkilendirmektedir. Bilgi islemsel diislinme ise temel
olarak bir problem gdzme siirecidir ve bes bileseni igerir (Wing, 2008, 2011):

(i) soyutlama, probleme iliskin toplanan ve ¢oziimlenen bilgiler ve ¢oziimlerin
siniflandinimasi yoluyla kurallarin kavramsallastirilmasi

(ii) algoritma, problemler igin yeni ¢oziimlerin inga edilmesi

(i)  otomasyon ya da otomatiklestirme, gelistirilen kavramsallastirmalarin farkl
sorunlarda da verimli ve etkili bir bicimde islemesi

(iv)  problemleri ayristirma, problemlerin daha kiigiik anlamli alt problemlere
par¢alanmasi

(v) genellestirme, problemlere iligkin iretilen ¢oziim desenlerinin benzer problemlerde
de uygulanabilir olmasi

Bu derste, 6grencilerin dncelikle bilgi islemsel diisiinme becerisinin gelistirilmesi icin robotik
programlama egitiminin verilmesi planlanmaktadir. Yapilandirmaci (constructivist) egitim
yaklagimini temel alinarak tasarlanan derste, 6grenenin rolii aktif bir sekilde bilgiyi inga etmek,
egitmen rolii ise ogrencilerini pedagojik olarak destekleyerek kesfetme veya bulus yapabilme
ortamlarini  hazirlanmak olarak belirlenmistir. Ders boyunca hazirlanan etkinliklerde
programlanabilir robotik materyaller 6grenenlerin cesitli islevlere sahip yaratici robot tasarimlari
saglanacaktir. Ayrica, ogrenciler tasarim becerilerini kullanarak insa ettikleri robotlari
programlayabilecek, boylelikle programlamanin temellerini de ogrenecekler ve ogrendiklerini
somut projelere doniistiirebilecektir. Ozetle bu dersin amaglar su sekilde siralanabilir:

e Bir problemin ¢oziimii igin gerekli olan algoritma ve programlama ile ilgili temel
kavramlari kullanmak
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e Robotlarin belirli amaglar i¢in programlamalarini saglayarak, bilgi islemsel diislinme
¢ozme becerilerini gelistirmek
e Etkinlikler esnasinda gergek hayattan problemlerin sunuldugu ogrenci merkezli bir
ogrenme ortami olusturarak, ogrencileri ¢ok yonli ve disiplinler arasi diisinmeye
yonlendirmek
o Ogrencileri grup calismalarina yonlendirerek, onlarin sosyal becerilerini, iletisim ve
isbirli§i becerilerini ve liderlik ve sorumluluk alabilme becerilerini geligtirmek
Bu temel amaglar dogrultusunda ders verilirken daha onceki Robotik ve Kodlama kitabinda
detaylarinin anlatildigi GUTUD (Ucgiil, Getin, Yiikseltiirk ve Top, 2021) “gozle, uyqula, tasarla, iiret
ve degerlendir” 6grenme dongiisii kullanilacaktir. Bu agsamalar 6zetle soyle devam edecektir.

Degerlendir

Resim 1.1 O§renme Dongiisii

Gozle: Ogrenme dongiisii bu bdliimle baslar ve 6gretmenin daha aktif oldugu béliimdiir.
Ogretmen 6grencilerin gegmis bilgilerini aktive eder ve onlarin dikkat ve motivasyonlarini
saglamaya caligir. Ayrica, ogretmen ilgili konulari uygulamali olarak (gdstererek) anlatir.
Ogrencilere sorular sorabilir ve 6grencilerin sorularini yanitlayabilir.

Uygula: Bu boliimde 6gretmen ogrenenlerden gozle esnasindaki gdsterilen uygulamalarin
aynisini ya da bir benzerini ister veya onlarla birlikte yapar. Anlatilan konulara gore gozle ve
uygula boltimleri birkag kez tekrar edilebilir.

Tasarla: Bu bolimde dgrenciler daha aktif rol iistlenir. Ogretmen rehber gorevini iistlenir ve
ogrencilere takildiklan noktalarda destek olacaktir. Tasarla agamasi ogretmen tarafindan
ogrenenlere bir problem verilerek baglar. Ogrenenlerden oncelikle bu problemin ¢oziimiinii
tasarlamalari istenir. Tasarlama asamasinda, 6grenenler temel itibariyla bilinenler ile istenenler
arasindaki bagi kurarak bir plan ireteceklerdir. Bu amagla, ogrenenler bilgi islemsel diigiinme
becerisinin temel bilesenlerini kullanmasi saglanacaktir.

Uret: Bu bolimde o6grenciler yine aktif rol iistlenmeye devam eder ve 6gretmen rehber
pozisyonundadir. Uret agamasinda, 6grenenlerden bir 6nceki adimda tasarladigi plani kullanarak
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probleme algoritmik bir ¢6ziim iiretmesi istenir. Ogrenenler bilgisayar ve robot basinda calisarak
gerekli donanimsal ve yazilimsal ¢oziimleri gelistirirler.

Degerlendir: Bu boliimde temel hedef, 6grenenin, 6grenme siirecinde yasadiklar ve 6grendikleri
izerine dustinmesini saglamaktir. Boylelikle, 6grenen problem ¢dzme siireci, dersin konusu ve
kendisi ile ilgili gozlemler yaparak yeni 6grenmeler, kendini degerlendirme ve planlama agisindan
firsatlar elde edecektir.

ESLi PROGRAMLAMA ve GRUPLAR ARASI ILETiSIM

Bu ders siirecinde etkinlikler yapilirken esli programlama ve gruplar arasi iletisime onem
verilmektedir. Ogrenenler kendilerine verilen gérevlerden uygun olanlarini esli programlama
yaparak tamamlayabilecektir. Esli programlamada iki ©grenen, bir robot veya bilgisayar
karsisinda yan yana oturarak tasarim, algoritma, kod yazma veya hata ayiklama icin isbirlikli
cahsir. Esli programlama egli araba yariglarina benzetilebilir. Esli araba yanislarinda siriici
arabayi kullanirken kilavuz siiriicliye yon tayini konusunda yardimci olur. Esli programlamada
bilgisayari veya robotu kullanan kisiye siiricii denir. Siriicliniin gorevi robotun istenenleri
gerceklestirmesi igin tasarimi ve kodlamayi yapmaktir. Siiriicintn yanindaki kisiye kilavuz
denilir. Kilavuzun gorevi ¢ikan problemler veya ana problem igin ¢dzim uretmek, bu siirecte
ortaya cikan hatalari belirlemek ve siiriicinin nasil calistigini degerlendirmektir. Esli
programlamada, araba yarigindan farkl olarak, siiriicli ve kilavuz diizenli olarak yer degistirir.
Ogrenenlerin her iki gorevden de 6grenecedi seyler vardir. Bu yiizden rol degistirme ¢ok
onemlidir. Ogretmen 6grenenlerin periyodik olarak gorev degistirmesini saglamalidir. Ayrica,
etkinlikler boyunca gruplar arasi bilgi aligverisine izin verilmesi onerilmektedir. Gruplar arasinda
paylagimci bir ortam olusturulmalidir. Fakat bu paylagim, komple bir ¢oziimiin paylagimi seklinde
olmamalidir. Ogrenenler; ¢6ziim yollar, stratejiler ve eksik bilgiler gibi konular igin paylagim
yapabilirler. Ayrica, bu egitim programi igerisinde zaman zaman gruplar arasi yarslar
dizenlenmistir. Fakat bu yangslar, sinifin  paylasimci ortamini  zedeleyecek icerikte
uygulanmamalidir.

ROBOTIK KITLER VE PROGRAMLAMA ORTAMI

LEGO Education SPIKE Prime Seti

Bu egitimde LEGO firmasinin 2020 yilinda piyasaya siirdiigii SPIKE Prime kullanilacaktir. 528
par¢adan olusan bu setin iginde programlanabilir Hub, Mesafe Sensorii, Kuvvet Sensorii, Renk
Sensoril, Biylik Motor, iki Orta Motor dahil birgok teknik parga mevcuttur. SPIKE Prime ve eklenti
seti ile insa edebilen farkli robot tasarimlar miimkiindiir. Asagidaki Resim 1.2'de SPIKE Prime
robot seti goriilmektedir.
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Resim 1.2 LEGO® Education SPIKE™ Prime Seti

SPIKE Prime Yazilimi

SPIKE Prime yazilimi robotlari programlamak igin kullanilan iicretsiz olarak indirilen ve {i¢ farkli
programlama ortamini destekleyen bir aractir. SPIKE Prime yaziliminin programlama arayiiziiniin
giris boliimii asagidaki Resim 1.3'te goriildiigi gibidir. Unite Planlaryla farkli konularda (icat
takimi, Bir is Kurma gibi) ders icerikleri sunulmaktadir. inga Yonergeleriyle de farkli robotlarin
tasarimlarina ornekler verilmistir. “Yeni Proje” diigmesi tiklanarak yeni bir proje olusturulabilir.
Bu asamada kullanicilara 3 farkli programlama ortami segenegi sunulmaktadir. Simge Bloklari
ve Sozciik Bloklari segenekleri blok tabanli programlama ortami ile desteklenmektedir. Sozciik
Bloklari ile ise yaygin olarak desteklenen siiriikle birak ortamlarinda (Orn. Scracth) programlama
yapilabilmektedir. Bu iki ortamda da ogrenciler blok halinde var olan veya kendilerinin
olusturduklari komutlan siiriikle birak yontemiyle tasiyarak programlari olustururlar. Komutlar
bloklar halinde bulundugundan dolay, 6grencilerin s6z dizimini 6§renmek icin fazladan zaman
ayirmalari gerekmez ve program yazarken hata yapma ihtimalleri ortadan kaldirnlir. Bu sayede
ogrenciler zihinsel kaynaklarini problem ¢dzmeye yonlendirebilirler. Bu egitim boyunca “Sozciik
Bloklan” programlama ortami tercih edilecektir. Ayrica, metin tabanli programlama
yaklasimlarindan Python programlama dili de SPIKE Prime tarafindan iiglincii segenek olarak
desteklenmektedir. Metin tabanli programlama yaklasimi profesyonel programcilar tarafindan
yillardir kullaniimaktadir. Bu yaklagima alistiktan sonra karmasik / ileri seviye programlarin
olusturulmasi daha kolay olabilmektedir. Diger yandan bu ortamda 6grenciler yazacaklari her bir
komutu en ince detayina kadar tam olarak bilmek zorundadirlar.
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SPIKE Prime dersleri, Ortaokullarda STEAM egitimini destekleyecek Tum SPIKE Prime modelleri icin insa yonergeleri kitaplid.
Ly dinitalnri eallind il

Resim 1.3 SPIKE Prime Yazilimi

Egitimde Kullanilacak Caligsma Alanlari

Ogrenciler ders boyunca bazi etkinliklerde ¢aligma alanlari/kagitlan kullanacaklardir. Bu galisma
alanlanyla ilgili bilgiler haftalik iceriklerde detayh bir sekilde verilmektedir.
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1. Hafta: Robot ve Algoritma

Haftanin Amaci:

Bu haftanin temel amaci, 6grencileri 'robot' kavramiyla tanistirmaktir. Ayrica, rnek robotlar
g6stererek 6grencilerin ilgisini gekmek ve derse olan motivasyonlarini artirmaktir. Ogrenciler,
bu hafta boyunca ders siiresince kullanilacak robot setini taniyacak ve bu seti kullanarak
robot tasarimlari yapmaya baglayacaklardir. Bunun yani sira, algoritma kavramini
tanimlayacak ve basit algoritmalar olusturabileceklerdir.

Haftanin Kazanimlari:

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

Ogrenciler basit algoritma drnekleri olusturabilir.
Ogrenciler robot setini tanir.

Ogrenciler robot setiyle yonergeye uygun robot olusturur.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, bilgisayar, kagit, kalem
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GOZLE VE UYGULA

Gozle: Temel Kavramlar Uzerine Tartisma

Rehber 6gretmen, ogrencilerin "robot", “algoritma” ve “programlama” gibi kavramlar hakkindaki
onbilgilerini 6grenmek ve bu kavramlarin biitiin 6grenciler tarafindan tam olarak anlasilabilmesi
icin asagidaki sorulardan bazilarini sorarak derse baslayabilir.

Robot nedir?

Robotlarin 6zellikleri nelerdir? Robotlar nerelerde kullanilir?

Uzaktan kumandali bir oyuncak ile robot arasinda ne gibi farkhhklar vardir?
Robotlar hangi parcalardan olusur?

Algoritma ve program nedir?

Rehber 6gretmen; robot, algoritma ve program kavramlari igin agagidaki tanimlari dikkate alarak
ogrencileri yonlendirebilir veya gerektigi yerde (6grenciler kavrami yanlis tanimladiklarinda veya
dogru olandan gok farkli bir tanim yaptiklarinda) bu tanimlari dogrudan kendisi yapabilir.

Rehber Ogretmen igerigi - Robot, Algoritma ve Program

Robot: Tiirk Dil Kurumunun hazirladigi Tiirkge Sozliik’te “Belirli bir isi yerine getirmek igin
manyetizma ile kendisine ¢esitli isler yaptirilabilen otomatik ara¢.” seklinde tanimlanir. Oxford
Ingilizce Sézliik'te ise “Ozellikle bir bilgisayar tarafindan programlanan, karmagik bir dizi islemi
otomatik olarak gerceklestirebilen 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 ¢evresini
algilayabiliyor ve buna gore hareket ediyorsa, ornegin bir engeli algilayip yon degistirebiliyorsa,
bu makine robot olarak adlandirilir. Robotlar gevrelerini sensérleri araciligiyla algilar. Robotlar
kullanilan sensdre bagl olarak; nesnenin uzakligi, nesnenin rengi, 1tk miktari, ses siddeti, nem
orani gibi birgok gevresel veriyi algilayip islemcileri ile yorumlayabilir ve programlari dahilinde
bu verilere tepkide bulunabilirler. Bu durumu géz éniine alindiimizda robotu, “cevresini
algilayabilen ve algiladigini yorumlayarak bagimsiz tepkiler verebilen makine” seklinde
tanimlayabiliriz.

Algoritma: Algoritma, belirli bir problemi ¢ozmek veya belirli bir amaca ulasmak igin ¢6ziim
yolunun adimlarini tasarlamaktir. Algoritmalar, yalnizca bilgisayar bilimlerinde degil, hayatin
birgok alaninda da kullanilir. Ornegin, giinliik rutin islerimizde, yemek yapiminda veya basit
matematik iglemlerinin ¢ozimiinde algoritmalardan yararlaninz. Cay demleme siirecini
diisiinerek, bu siirecteki adimlari su sekilde siralayabiliriz: ¢aydanliga suyu koy, ocagi ag, suyun
kaynamasini bekle, ¢ayi koy, kaynayan suyu lzerine ekle, 15 dakika bekle ve ¢ayi servis et.

Program: Temel olarak bir algoritmanin bilgisayar veya robot i¢cin uygulanmasidir. Programlar
bilgisayara veya robota yapmasi gereken seyleri (algoritmanin adimlarini) bir programlama dili
vasitasi ile aktarirlar. Kisi ile bilgisayar arasindaki iletisimi saglarlar ve gegmisten giiniimiize
farkli programlama dilleri kullaniimaktadir.
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Uygula: Algoritma Ogreniyorum

Rehber 6gretmen, say1 tahmini oynayacaklarini sdyler ve 1 ile 100 arasinda rastgele bir sayi tutar.
Ogrencilerden bu sayiyl sirayla tahmin etmesini ister. Ogrenciler sayidan kii¢iik tahminde
bulunursa “Yukan”, biiyiik tahminde bulunursa “Asagi” ifadesini kullanir. Bu islemi dogru tahmin
edilinceye kadar devam ettirir. Dogru tahmini yaptiginda “Tebrikler” deyip oyunu bitirir. Ayrica her
seferinde sayi isterken kaginci deneme oldugunu da tahtaya yazar. Bu oyunu oynanirken hangi

algoritmayi takip ettiklerini tahtaya beraberce yazilir.

1ile 100 arasinda rastgele sayi tut,

Tahmin et,

Eger tahmin, tutulan sayidan kiigiikse “yukar”, bliyiikkse “agagi” mesajini ver,
Eger tahmin, dogru ise “tebrikler” mesajini ver,

5. Kagcinci denemede bulundugunu hesapla.

=

Baska bir algoritma etkinligine gegilir. Siniftaki 6grencilere iizerinde 1 ile 24 arasindaki sayilarin
yazili oldugu kartlar rastgele dagitilir. Bu sayilar veya kartlar artirilabilir. Daha sonra bir 6grenci
secilir. Sadece bu 6grenci duyacak sekilde asagidaki algoritma verilir:

1) Her bir 6grenciye git,
a) Sayisini sor,
b) Eger ogrencinin kartindaki sayi 3'lin katki ise 6grenciyi gruptan ayir ve tahtanin éniine
getir.

Secilen ogrenci diger ogrencilere sadece kartlarindaki saylyr sormalidir ve ipucu olusturacak
cumleler kurmamahdir. Biitin dgrencilerin kartlarindaki sayilar sorulmasinin ardindan rehber
ogretmen, diger 6grencilerden, tahtaya cikarilan ogrencilerin sayilarina bakarak hangi islemin
yapilmis olabilecegini sdylemelerini ister. Ogrenciler yapilan islemi bildikten sonra onlardan bu
islemin algoritmasini yazmalari istenir.

1.3. Uygula: Carpim Esleri Algoritmasi

Ogrencilerden, carpimlari 20 olan garpim eslerinin (1-20, 2-10, 4-5) bulunmasi icin bir algoritma
yazmalari istenir. Ogrenciler bulduklar algoritmalan sinifga tartisabilirler.

Son olarak algoritmanin bir gorevi gerceklestirmesi icin net bir sekilde tanimlanmig ve siralanmis
adimlardan olusmasi gerektigi vurgulanir. Eger gorevleri agikca tanimlanmadiysa veya adimlarin
siralamasi uygun degilse robotun veya bilgisayarin istenilen gorevi yerine getiremeyecegi
belirtilir.

TASARLA
“Hayalimdeki Robotu Ciziyorum” Etkinligi

Ogrencilerden belirli bir amag icin tasarlanmis bir robot hayal etmeleri ve grup olarak hayal edilen
robotun resmini c¢izmeleri istenir. Daha sonra gruplar c¢izimleri izerinden robotlarini
arkadaslarina tanitir ve robotun ne amacla kullanilacagini anlatirlar. Bu etkinlik igin su
malzemelere ihtiya¢ duyulacaktir: Her bir grup icin beyaz A3 kagit, Boya kalemleri, Makas ve
Yapistirici.
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Bu asamada ogrenciler gruplara ayrilir. Her gruptan giinliik hayatta karsilasilan bazi problemleri
diisinmeleri, bu problemleri c¢ozebilecek bir robot hayal etmeleri istenir. Daha sonra
ogrencilerden hayal ettikleri robotlar kagitlara gizmeleri ve kesmeleri istenir. Ogrencilere 20
dakika siire verilir. Siire bittikten sonra her grup tek tek tahtaya gikarak kendi robotunu tanitir.
Hayal edilen robotlar panoya asilir ve egitim siiresi boyunca panoda birakilir.

URET
“Ilk Robotumu Yapiyorum” Etkinligi

Ogrencilere egitim siiresince neler basarabileceklerini gostermek icin robot setleri kullanilarak
yapilmis robotlarin videolari gosterilir. Ogrencilere robot setleri ile galisirken nelere dikkat
etmeleri gerektigi ile ilgili bilgilendirme yapilir.

Ornek videolar:

Robot kopek https://www.youtube.com/watch?v=mnllUwapCF4

Robot kol https://www.youtube.com/watch?v=61fNKO7TcFE

Robot akrep https://www.youtube.com/watch?v=EytUEHudNoc

Sifreli kasa https://www.youtube.com/watch?v=sNZ8-A-Y0L8

Kiiglik top diizene§i https://www.youtube.com/watch?v=moDpbomZA94
Voleybol oyunu https://www.youtube.com/watch?v=dxJIndGL238

Rehber 6gretmen dgrencilere LEGO Education SPIKE Prime setini tanitir. Robotu yaparken dikkat
edilmesi gereken noktalar belirtir. Pargalarin saglam oldugunu fakat diisme, carpma gibi
durumlar sonucu kirilip yipranabilecekleri ifade eder. Pargalarin kaybolmamasi igin robot seti ile
gelen veya var olan tasnif kutusunun kullanilmasini 6nerir.

Rehber Ogretmen igerigi ~Robot Seti igeriginin Tanitilmasi

Hub: SPIKE Prime sisteminin beyni, programlanabilir Hub’dir. Bu gelismis kullanimi kolay tugla
bicimli aygitin alti giris/¢ikis portu, 5x5 151k matrisi, Bluetooth baglantisi, hoparlori, alti eksenli
hareket sensorii ve sarj edilebilir pili bulunur.

Motorlar: Robot seti icerisinde hareketi saglayan bir biiyiik ve iki orta motor bulunmaktadir.
Biiyiik boy a¢ili motor, entegre donme sensorii ve gercek diiz ¢izgi kontrolii icin mutlak hizalama
ozelligine sahiptir ve yiiksek giicli, yiiksek torklu uygulamalar icin idealdir. Orta boy a¢ili motor
ise, diisiik profilli tasarim, mutlak hizalama ve bir derecelik dogruluk ozelligine sahip entegre
donme sensorliidiir.

Sensorler: SPIKE Prime robot setinde farkli sensérler bulunmaktadir. 1-200 cm menzilli, +/- 1
cm dogruluk ve programlanabilir LED gozlere sahip mesafe sensorii, 8 rengi ayirt edebilen ve
karanliktan parlak giin 1s1§ina kadar yansiyan is1gi ve ortam isigini 6lcen renk sensorii ile dogru
ve tekrarlanabilir sonuglar i¢in 10 Newton'a (~1 kg) kadar basinglari Glgen, basildiginda,
birakildiginda veya carpildiginda durumlarinda kullanilabilen kuvvet sensorii bulunmaktadir.

Lego Teknik Pargalari: Robotun farkli sekillerde birlestirilebilmesine olanak saglayan digliler,
tekerlekler, akslar, kablolar ve diger lego teknik pargalarini icermektedir.


https://www.youtube.com/watch?v=mnlIUwapCF4
https://www.youtube.com/watch?v=61fNK07TcFE
https://www.youtube.com/watch?v=EytUEHudNoc
https://www.youtube.com/watch?v=sNZ8-A-Y0L8
https://www.youtube.com/watch?v=moDpbomZA94
https://www.youtube.com/watch?v=dxJIndGL238
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Her gruba bir robot seti dagitilir. Bes dakika kadar 6grencilerden robot setlerini incelemeleri,
robot setlerindeki pargalari ve ne amacla kullanilacaklarini kesfetmeleri beklenir. Ardindan
ogrenciler bu konu hakkindaki diistincelerini paylasir. Gerekli noktalarda rehber 6gretmen temel
parcalarin nasil kullanilacagiyla ilgili daha detayli bilgiler verir.

Ogrencilerden “Siiriis Modeli 1" yonergesine uyarak ilk robotlarini olusturmalari istenir.
Ogrenciler grup ¢alismasi sirasinda gorev paylasimi yapmalari konusunda cesaretlendirilir. Daha
sonra ogrencilere robot setleriyle siiriis modeli robotunu yapmalari igin yeteri kadar siire verilir.

Not

Siiriis Modeli 1 yonergesine, SPIKE Prime yaziimindaki 'insa et' segeneginden erisilebilir. Bu
robot modeli toplamda 34 adimda inga edilebilir.

Rehber 6gretmen, robotlar olusturulduktan sonra, daha once hazirladigi birkag programi robot
iizerinde calistirarak gosterir. Bu asamada amag, 0grencilere kod yazmayi 0gretmek veya
yiiklenen kodun robot iizerinde nasil ¢alistirilacagini gostermek degildir. Amag, robota basit bir
gorev yaptirarak 6grencilerin robota karsi olan ilgilerini artirmaktir.

DEGERLENDIR

Ogrenciler sinifin durumuna gore halka olusturulur veya masalarda oturmalari saglanir. Rehber
ogretmen; robot, robot tasarimi, algoritma ve program konularindan birini seger ve rastgele
sectigi bir ogrenciden verilen kavramin onun igin ne ifade etti§ini anlatmasini ister. Biitiin
konularin anlatilmasinin ardindan, 6grencilerden, robot tasarlama ve algoritma gelistirme
asamalarinda onemli veya ilging bulduklar noktalari arkadaslariyla paylasmalari istenir.
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Daha sonra asagidaki Resim 1.4 gosterilerek ilgili sorular hakkinda 6grencilerin goriisleri alinir.

Resim 1.4 Endiistriyel Robotlar

e Bu robotun gorevleri nelerdir ve bu robotu kullanarak hangi sorunlari ¢ozebiliriz?
e Sizce mutfak robotu, derste isledigimiz teknik anlamiyla, gercgek bir robot mudur?
Sebeplerini aciklayiniz.

ILAVE ETKINLIK

Algoritma oyunlari

Bu oyunda, rehber ogretmen siniftan ayakkabisi bagcikli olan iki 6grenci secger. Segilen
ogrenciler, diger 6grencilerin gérebilecedi bir yere sirt sirta oturtulur. Ogrencilerden birer
ayakkabilarinin baglarnini ¢ozmeleri istenir. Bir 6grenciye, ayakkabisini baglarken arkadasina
detayh olarak anlatma gorevi verilirken, di§er 6grenciye de arkadasinin anlattigi sekilde kendi
ayakkabisini baglama gorevi verilir. Dinleyen 6grenciye, yalnizca arkadasinin anlattigi sekilde
adimlar yapmasi ve kendi ilave iglemler yapmamasi gerektigi soylenir. Bu oyunda, anlatan
ogrencinin kendi ayakkabi bagcigini baglarken yaptigi adimlari arkadasina aktarirken yeterince
acik ve bilgilendirici olup olmadig, diger 6grenciler tarafindan gézlemlenir.

Bu oyunda, rehber 6gretmen kurt-kuzu-ot oyununu oynayacaklarini soyler ve tahtaya kurt, kuzu ve
otu gizer. Oyunda bir de nehir vardir ve bunlarin karsiya gecirilmesi istenir. Ancak karsiya
gecebilecek tek arag bir kayiktir ve hepsinin ayni anda karsiya ge¢gmesi imkansizdir. Kayiga her
defasinda yalnizca biri alinabilir; ya kuzu, ya kurt ya da ot. Ancak bir sorun daha vardir: Kurtla
kuzuyu yalniz birakirsaniz kurt kuzuyu yer, kuzuyla otu yalniz birakirsaniz bu sefer kuzu otlari yer.
Problemi ¢ozmek isteyen ogrenciler tahtaya davet edilir ve ¢6ziim algoritmasini diger
ogrencilerle paylagmalari istenir. Ornek bir algoritma soyle olabilir:
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1 adim: ilk koyunu karsiya gegirir,

2 adim: sonra otu karslya gegirir,

3 adim: sonra koyunu diger tarafa gegcirir,
4 adim: sonra kurdu karsiya gegirir,

5 adim: sonra koyunu karsiya gegirir.

Bu oyunlarin oynatilmasindaki amag, 6grencilerin bir gorevi gerceklestirmek icin gerekli adimlari
net bir sekilde tanimlamalari ve siralamalar gerektigini gormelerini saglamaktir. Ogrenciler
gorevleri agikga tanimlamazlarsa veya adimlarin siralamasini uygun yapmazlarsa istenilen
gorevin yerine getirilemedigini oyun sonunda goriirler.
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2. Hafta - Robotlar ile Hareket

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, robot seti ve bu setin programlanacagi SPIKE Prime yaziliminin grafiksel
arayiiziini tanitmaktir. Ayrica ogrencilere, robotlarinin belirli bir mesafeyi alabilmesi icin gerekli
programlama adimlarini 6gretmek ve motorlarin tur, derece ve santimetre cinsinden ¢alistirilarak
robotun hareket etmesini saglamaktir.

Haftanin Kazanimlari:

e Ogrenciler robot setini programlamak icin SPIKE Prime yaziliminin grafik arayiiziinii
kullanir.

e Ogrenciler orta ve biiyiik motoru tanr.
Ogrenciler agi, tur sayisi, uzunluk ve cevre kavramlarini robotun hareketini saglarken
kullanir.

e Ogrenciler robotun hareket etmesi icin gerekli programlama adimlarini olusturur.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti ve bilgisayar.

Ekler:

Konu anlatiminda ekran goriintiileri verilen 6rnek programlar, ayrica dijital formatta rehber 6gretmenlere
sunulmustur. Ornek program dosyalarinin numaralandiriimasinda, konu anlatimindaki resim numaralari
temel alinmistir. Bu hafta asagida siralanmis programlar ekte rehber 6gretmenlere sunulmustur.

Program_2.5_Temel_Motor_Bloklari.llsp3
Program_2.6_lleri_ve_Geri_Hareket_Eden_Robot_1.lIsp3
Program_2.6_lleri_ve_Geri_Hareket_Eden_Robot_2.lIsp3
Program_2.7_Robotun_Hareketlerine_Ornek.lIsp3
Program_2.8_Bir_Motorun_Kullanilmasi.llsp3
Program_2.9_Kare_Seklinde_Hareket_Eden_Robot.llsp3
Program_2.12_Ornek_Program.llsp3
Program_2.14_Lego_Parcasini_Alip_Geri_Getir.llsp3
Program_2.16_0Ornek_Program.llsp3
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LEGO Education SPIKE Prime Yazilimi

Rehber Ogretmen igerigi - SPIKE Prime Yazilimi

ik hafta hazirlanan robot setleri Ggrencilere daditilir. Hazir bir robot iizerinde robot setinin
parcalari gosterilerek dgrencilere pargalar hakkinda temel bilgiler verilir. Boylece ilk hafta
konulari tekrar edilmis olur. Daha sonra robot setlerinin programlanmasi igin gerekli yazilimin
(LEGO Education SPIKE Prime Yazilimi) bilgisayarlara kurulur.

Not

LEGO Education SPIKE Prime Yazilimina
https://education.lego.com/en-us/downloads/spike-app/software
adresinden uygun isletim sistemi segilerek ulasilabilir.

Robot setinin programlanacadi yazilimin kurulumu gergeklestirildikten sonra indirilen uygulama
calistirlhp asagidaki ekran gorintisiine ulasilir. Bu asamada var olan sete gdre segim yapilir
(SPIKE Prime segilir).

LEGO Education SPIKE - 3.4.5

Dosya Yardim

SPIKE™ ¢6zUmUnuzu segin

education

Gelen arayiizde neler oldugu gésterilir. Baslat, Uniteler ve insa Et baglantilari iizerinden Ogretici
etkinlikler, Unite planlar ve Insa ydnergeleri hizlica gosterilir. Ayrica her bir projemizin
saklandigi soylenir ve PROJELERIM baglantisi ile var olan projelere ulasilabilecegi anlatilir.
llerleyen haftalarda bu bagliklardan faydalanacadi belirtilir. Daha sonra yardim meniisiinden
programlama ekranindaki bloklarin ozelliklerinin — anlatildigi  gosterilir.  Ayrica, ayarlar
meniisiinden de arayiiziin 6zelliklerinin degistirilecegi vurgulamir. Ornedin dil segenegiyle
Tiirkge segilir.
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8 LEGO Education SPIKE - 3.4.5

Dosya Yardim

X

UNITELER

Insa et

n 8 @ & 2

PROJELERIM

Yardim Yeni Proje

Ayarlar

Unite Planlan insa Yonergeleri

Arayiizden “Yeni Proje” segilerek ilk uygulamaya baslanir. Gelen ekrandan olusturulacak
projenin adi verilir. Ornegin projenin adi “ilkprojem” olarak giris yapilir ve Sozciik Bloklari
secilerek programlama arayiiziine gecilir.

Yeni Proje ><
ilkprojem
™
-
SIMGE BLOKLARI ~ SOZCUK BLOKLARI PYTHON

OLUSTUR

Yeni proje grafiksel arayiizii (Blok Tabanli Programlama) agilir ve arayiizde neler oldugu
gosterilir. Grafik arayiizii ile Hub arasindaki baglantinin USB veya Bluetooth ile
gerceklestirilebilecegi vurgulanir. Once kablo ile sonra da Bluetooth ile baglantilarin nasil
yapilacagi anlatilir. Daha sonra yaziliminin grafiksel arayiiziiniin boliimleri tanitilir.
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@ LEGO Education SPIKE - 3.4.5

Dosya Yardim

Blok Paleti Programlama Tuvali

Programlama arayiizii temel olarak iki kissmdan olusur. Robotun programlanabilmesi igin
program bloklarinin Blok Paletinden Programlama Tuvalinin (Alaninin) igerisine siiriiklenip
birakilmasi gerekir. Programlama alaninda, varsayilan olarak yukaridaki resimde goriildigii gibi
“program baglatildiginda” blogu bulunur. Programlama alaninda yaklastirilan bloklar birbirine
yapisir. Boylece siiriikle-birak yaklasimi ile istenilen programin olusturulmasi saglanir.
Programlama bloklari, yukaridaki resimde goriildiigii iizere, Blok Paletinde farkli kategoriler
altinda gruplanmistir. Bu kategoriler Motorlar, Hareket, Isik, Ses, Olaylar, Kontrol, Sensérler,
Operatarler, Degiskenler ve Bloklarim'dir.

<

Hub baglantisini ag

Arayiizdeki sol iist bolimde bulunan “Hub Baglantisini A¢” ozelligi ile Hub’a bagl olan motorlar
ve sensarler goriilebilir, ayrica daha dnce yazdigimiz programlar yonetilebilir. Programlama
tuvalinin sag altindaki oynat diigmesi (sari diigme) ile hazirlanan programlari Hub’a géndererek
calistirabilir. “Depolama Konumu Segin” 6zelligi ile programlarin hangi alana yiiklenebilecegine
karar verilebilir. Hub, sifirdan baslayarak 19'a kadar toplamda 20 adet programi hafizasinda
tutabilir.
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GOZLE VE UYGULA

Gozle: Programlama Alaninin Kullanilmasi

Robot, istenilen program blogunun programlama alanina siiriiklenip birakilmasi ve bloklarin
parametrelerinin degistirilmesi ile programlanir. Program, bloklarin programlama tuvalinde yer
alan “program baslatildiginda” blogunun altina birbiri ardina eklenmesiyle olusturulur. Program
cahstinldi§inda, robot, “program baslatildiginda” blogundan baslayarak program bloklarinda
belirlenen gorevleri sirasiyla gergeklestirir. Asagidaki resimde bloklarin drnek bir yerlestirilmesi
goriilmektedir.

® Ew en kisa yoldan = o konumuna git

® Ev 9« ° tur v calistir

Resim 2.1 Bloklarin Yerlestirilmesi

Robotun birden fazla iglemi ayni anda gergeklestirmesi isteniyorsa, programlama alaninda birden
fazla sapka blogu kullanilarak, iki veya daha fazla programin es zamanli calismasi saglanabilir.
Paralel islemlere bir 6rnek Resim 2.2'de sunulmustur. E motoru ¢alisirken ederken Hub isiginin
rengi de degistiriimektedir. Paralel iglemlerde farkl yigitlarda, birbiri ile ¢elisen gorevler
verilmemelidir.

Resim 2.2 Paralel islemler
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Rehber Ogretmen igerigi - Blok Tiirleri

Sapka Bloklari

Sapka bloklari, her diziyi baslatan bloklardir. Yuvarlak bir tepe ve altinda bir ¢ikinti
seklindedirler. Bu nedenle sadece altina blok eklenebilir. Ornek sapka bloklari:

| o

Yigit Bloklari

Yigit bloklari, ana komutlar gergeklestiren bloklardir. Ustlerinde bir gentik ve altlarinda bir
tiimsek vardir. Bunlar motorlari hareket ettiren ve isiklari yakan bloklardir. Ornek bir yigit blogu:

C Bloklari

Bu bloklar C sekilli bloklardir ve tamami kontrol kategorisinde bulunur. C'lerin igindeki bloklari
bir déngiiye sokar veya bir kosulun "dogru" olup olmadigini kontrol eder. Ornek C bloklari:

oo

Haberci Bloklar

Bu bloklar, bir rakam veya dizi olabilecek degerleri igerir. Bir sensor degerini de icerebilir veya
bir degisken degerini de tasiyabilir. Ornek haberci bloklari agagida verilmistir.

Bloole Bloklari

Bu bloklar kogul belirtirler, ya dogru ya da yanlistirlar. Altigen sekle sahiptirler. Ornek bloole
bloklari asagida verilmistir.

Qs () @ -O©

Durdurma Bloklari

Bu bloklar komut dizilerini sonlandinir. Ustleri girintili ve altlari diizdiir. Bu sebeple altlarina
herhangi bir blok yerlestirilemez. Ornek bir durdurma blogu:

[ -

Programlama Yigiti

Bir araya getirilmig bir blok dizisidir.

18



Robotlar ile Hareket

Gozle: Robotun Hareket Ettirilmesi

SPIKE Prime robot setinde robotu hareket ettiren iki ¢esit motor bulunur. Bunlar, Resim 2.3'te
goriildiigii gibi orta (medium) ve biiyiik (large) motor olarak adlandirilir. Set icerisinde bir biiyiik
motor ve iki orta motor mevcuttur. Biiyik motor, entegre donme sensorii ve gergek diiz gizgi
kontroli icin mutlak hizalama 6zelligine sahiptir; bu nedenle yiiksek giiclii ve yiiksek torklu
uygulamalar i¢in idealdir. Orta motorlar ise hizli tepki veren robot tasarimlarinda tercih edilir.
Ayrica, mutlak hizalama ve 1 derecelik dogruluk 6zelligine sahip entegre donme sensoriine
sahiptir.

Biiylik Motor
Resim 2.3 Orta ve Biiyiik Motor

Rehber Ogretmen igerigi - Motorlar ve Hareket Bloklari

Robotu hareket ettirecek program bloklari Motorlar ve Hareket bloklari sekmesinde yer alir.
Motor bloklari ya motorlarin ¢alismasini saglar ya da motorlardan bilgi alir. Hareket bloklari ise,
iki motoru senkronize ¢alismasini saglar. Bu hafta sik kullanacagimiz bazi bloklarla ilgili bilgiler
asaqida verilmistir, bloklarla ilgili daha fazla bilgiye yardim meniisiinden ulasabilirsiniz.

Motoru Belirli Siire Calistir blogu, segilen bir veya birden fazla motoru saat yoniinde ya da saat
yoniiniin tersine, belirli bir tur, saniye veya derece ¢alistirir.

Motor Konumuna Git blogu, bir veya daha fazla motoru belirli bir konuma gore ayarlar. Motor,
saat yoniinde ya da saat yoniiniin tersine ¢alisacak sekilde veya belirtilen konuma en kisa
yoldan gidecek sekilde ayarlanabilir. Konum araligi 0-359 derece arasindadir.

® Aw en kisa yoldan = o konumuna git

Motoru Baglat blogu ile bir veya daha fazla motoru siirekli olarak saat yoniinde ya da saat

yoniiniin tersine galistirir.

Motor Hizini Ayarla blogu ile bir veya daha fazla motorun hizini -100 ile 100 arasinda
ayarlanabilir. Eksi degerler, motoru ters yonde ¢aligtirir. Varsayilan hiz %75'tir.
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@ Aw hizi% @ olarak ayarla

Belirli Siireyle Hareket Ettir blogu, siiriis modelini belirli bir santimetre, ing, saniye, derece veya
tur cinsinden saat yoniinde veya saat yoniiniin tersine dondiiriir.

@ T = ,m cm = hareket ettir

Direksiyonla Harekete Bagla blogu, siiriis modelini yonlendirme olanadiyla ileri hareket
ettirmeye baglar.

@ harekete basglat

Hareket Motorlarini Ayarla blogu ile iki siiriis motorunun baglanacagi portlari tanimlar.
Portlar tanimlanmazsa robot hareket etmez.

@ hareket motoriarini A+B « olarak ayarla

Hareket Bagla blogu, siiriis modelini ileri veya geri hareket ettirmeye baglar.

Belirli Bir Siire Direksiyonla Hareket Ettir blogu, siriis modelini belirli bir tur, derece, saniye
ileri hareket ettirir. Diiz bir ¢izgide gitmesi i¢in “0”, kendi ¢evresinde dénmesi i¢in “100” ve ™
100" arasindaki degerler kullanilir.

@ . o tur * hareket ettir

Not

Ogrencilerin, nceki hafta montajini tamamladiklari 'Siiriis Modeli 1' robotunu, yeterli diizeyde
sarj edilmis olarak sinifta bulundurmalari gerekmektedir. Bu, robotun etkin bir gekilde
kullanilabilmesi i¢in Gnemlidir.

Gozle: Robotun Temel Hareketleri

Robotun iki motorunun ayni anda hareket ettirilmesi, motorlarin pozitif veya negatif yonde
donmesini ve dolayisiyla robotun ileri veya geri gitmesini saglar. llgili blogun 6zelligi sayesinde
(ornedin, Resim 2.4'te sol bolimde C+D tiklandiginda) hangi portlara bagh motorlarin kontrol
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edilece§i goriilebilir. E§er motorlar farkh portlara baglanmigsa, bu bdliimden portlar

degistirilebilir.
® hareket motorlarim C+D < olarak ayarla

@ hareket motorlarini  C+D «  olarak ayarla

® harekethlzml%@n
S 1 @

@ hareket hizini % @ olarak ayarla
@ T, o cm w | hareket ettir

tur
derece
saniye

¥ om

inc

Resim 2.4 Temel Hareket Blogu ve Ayarlanmasi

Hareket bloklarindan motorlar segildikten sonra, hizlari ayarlanabilir. Resim 2.4’iin sagindaki
bolimde oldugu gibi, motorlar %50 hizla hareket edecek sekilde ayarlanabilir ve ileri hareket
etmesi icin cm, ing, tur, derece ve saniye gibi 6zellikler belirlenebilir.

@ hareket motorlarint C+D < olarak ayarla

@ hareket hizini % @ olarak ayarla

@ 1 motor déniisini @ cm + harekete ayarla
@ T = o cm v hareket ettir

@ Cw ("v o tur =+ calistir

® C « motorunu durdur

Resim 2.5 Temel Motor Bloklari ve Ayarlanmasi

Resim 2.5'teki kod blogu ile robot 10 cm ileri gider. Ardindan, yalnizca C motoru bir tur galistigi
icin D tekerlegi merkezinde robot kendi etrafinda 180 derece doner. Motor segimi, yonii ve tur,
derece ile saniye gibi 6zelliklerin degistirilmesi, robotun doniis yonii ve miktarini belirler.
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Not

Ozellikle motorlarin dénerken segilen yénleri ayni olsa bile, motorlarin montajina gére robotun
hareketine farkli etkileri olabilecegi vurgulanmalidir. Ornegin, asadidaki program ¢aligtirilarak
robotun hareketi gozlemlenmeli ve bu durum ogrencilerle tartisilarak olugabilecek yanlis
algilarin 6nlenmesi saglanmalidir.

@ Cw ("v o tur » caligtir

@ De (e o tur » calistir

Gozle ve Uygula: ileri ve Geri Hareket Eden Robot

Direksiyon hareketi blogu anlatildiktan sonra robotun bir miktar diiz gidip kendi etrafinda
donmeden geri geldigi bir program galistirilip gosterilir.

® hareket motorlarini  C+D < olarak ayarla ® hareket motorlarini  C+D « | olarak ayarla

@ hareket hizin1 % @ olarak ayarla @ hareket hizin1 % @ olarak ayarla

@ 1 motor dénagana m cm » harekete ayarla @ 1 motor déntstna cm ¥  harekete ayarla
@ te € o~ hareketetir @ Tv @) om~ hareketetir
@ el @ cm v  hareket ettir @ Tl @ cm v | hareket ettir

Resim 2.6 ileri ve Geri Hareket Eden Robot (iki alternatif yéntemle)

Ogrencilerden benzer bir uygulamayi bu seferde kendi etrafinda dénerek tur, saniye ve derece
seceneklerini kullanarak yapmalari istenir.
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® hareket motoriarini. C+D <« | olarak ayaria

@ hareket hizini % @ olarak ayarla

@ 1 motor d8nasana cm v  harekete ayaria
@ T v @) om- nareketetir

@ : @ derece v  hareket ettir
@ Tv @) om~ nareketetr

Resim 2.7 Robotun Hareketlerine Bagka Bir Ornek

Ayrica ogrencilerden sadece bir motoru kullanarak doniis yapip geri gelen programi da yazmalari
beklenir.

@ hareket motorlarini. C+D <« | olarak ayaria

® hareket hizini % @ olarak ayarla

@ 1 motor déniistini @ cm w harekete ayarla
@ Tdiwll @ cm w hareket ettir
@ Ce C" v 0 tur » calistir
@ T I8 @ cm v hareket ettir

Resim 2.8 Bir Motorun Kullaniimasi
Uygula: Kare Cizen Robot

Motor bloklarini ve hareket bloklarini kullanarak robotun doniisiinde meydana gelen degisiklikleri
gozlemleyen oOgrencilerden, kare seklinde bir rotada hareket eden robotun programini
olusturmalari istenir. Bu etkinlik sirasinda, ogrencilerin robotun bulundugu yerde veya tek
tekerlekli hareketle donebilmesi igin gerekli diizenlemeleri kesfetmeleri saglanir.
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>

@ hareket motorlarini  C+D « | olarak ayarla

® hareket hizini % @ olarak ayarla

@ 1 motor déniistini cm » harekete ayarla
@ T, @ cm + | hareket ettir

@ . @ derece + hareket ettir

program baslatildiginda

@ ] @ cm v hareket ettir
@ : @ derece v  hareket ettir
@ v @) om~ hareketetr
@ @) cerece v nareketettr
@ v @) com~ hareketetr

Resim 2.9 Kare Seklinde Rotada Hareket Eden Robot

Kare seklindeki bir rotada hareket eden robotun programlanmasi, ilerleyen haftalarda dongii
konusu anlatildiktan sonra daha az kod blogu kullanilarak gerceklestirilebilecektir. Ayrica, bu
asamada 'Daha Fazla Motor' ve 'Daha Fazla Hareket' eklentilerinin de kullanilabilecegi
belirtilmelidir. ilgili eklentileri segmek igin sol alt kdsede bulunan 'Blok eklentilerini géster'
diigmesine tiklanmasi gerekmektedir. Bu eklentiler, temel bloklara ek olarak bazi ekstra 6zellikler
sunarak programlama siirecini zenginlestirecektir.

Daha Fazla Hareket

L
KONTROL @ % @ @ hiz ile harekete baslat

SENSORLER @ hareket motorlanmi durdugunda  fren

. @ hareket ivmesini  orta =  olarak ayarig

OPERATOR...

DEGISKENL...

BLOKLARIM

-

Blok eklentilerini géster

¢ spicem pime

Resim 2.10 Daha Fazla Motor ve Daha Fazla Hareket Eklentileri
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Uygula: A noktasindan B noktasina Hareket

Bu etkinlikte, robotun Resim 2.11'de goriildiigii gibi A noktasindan B noktasina gitmesi igin
gerekli programin olusturulmasi istenir. Robotun rotasi lizerinde bos pet siseler bulundugu
goriilmektedir. Robotun siselerin gevresinden dolasiimasi gerekmektedir. Ayrica, robotun rotasi
iizerinde gidecegi uzaklklar belirtilmistir.

40 cm

7 A SN
2.8
=

Resim 2.11 Robotun Rotasi
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@ hareket motorlanmi  C+D -  olarak ayarla

@ hareket iz % (@) olarek ayarla

@ 1 motor donusunu @Y o~ harekete ayarla
& T @ v nacketer

@ Q) derece +  hareket et
@ T @) on~ hareke i

@ Q) cerece +  hareketetti

@ v @ o~ narcketetir
S o e
@ T € o~ hareketetir
o2} @D cerece harcketetir
S| 1~ @) on~ hareketettc
8 . YL —
@ te € o~ hareketetir
8 o YL —
&t @) v~ hareket et

Resim 2.12 Ornek Program
Rehber Ogretmen igerigi - Farkli inga Yonergeleri

SPIKE Prime yaziliminin 'insa Et' veya 'inga Yénergeleri' boliimlerinden farkli robot modellerinin
nasil tasarlanacagi incelenebilir. Ornegin, bu asamada Siiriis Modeli 2 adimlarini takip ederek
ogrenciler, istedikleri aksesuarlari robotlarina ekleyebilirler. Sensarler ilerleyen haftalarda
kullanilacagindan, bu hafta yalnizca aksesuar eklemeleri yeterli olacaktir.

8 LEGO Education SPIKE - 34.5

Dosya Yardm

x Q. -

() Anasayfa < 7eadm D
& oo Surus Modeli 2 w
UNITELER insa yonergelerini segin = '_
D insaet . ; g
O erosELERIM
Siirlig Modeli Araglar ve Aksesuvarlar
X T -
@ Yorden %\ / 3 ?
& ayarar - o

Ogrenciler, belirtilen adimlari izleyerek biiyiik motor ile hareket eden kolu monte edebilirler.
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TASARLA

Gin igerisinde robotlari hareket ettirmeyi 0grenen ogrencilerden, bu bilgileri kullanarak
robotlarinin yeni bir gorevi tamamlamalari istenir. Ornegin, robotlarinin belirli bir mesafe diiz
ilerleyip durmasini, sonra robotlarina takili olan kolu indirip LEGO pargalari ile yapilmis bir kutuyu
(Resim 2.13) tutarak kendi etrafinda 180 derece donmesini ve baslangi¢ noktasina getirmesini
saglayan bir program tasarlamalari istenir. Tasarlama agamasinda 6grencilerden asagida ornek
olarak verilen “Tanimlama” ve “Fikir Uretme” siireclerini sirayla gergeklestirmeleri saglanur.

Tanimlama: Bu asamada o6grencilerden kagit ve kalem kullanarak programin algoritmasini veya
akis diyagramini hazirlamalari istenir. Oncelikle robotun istenilen hareketleri yapabilmesi igin
neler gerektigini belirlemeleri ve maddeler halinde yazmalar beklenir. Zorlanan 6grencilere
rehber 6gretmen asagidaki adimlari yapabilecegini soyleyerek yardimci olabilir.

Ornegin robot;

e 20 cmiileri gidecek ve duracak,

e Kolunu kutunun iizerine indirecek,

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

Fikir liretme: Bu agsamada ogrencilerin tanimlamada belirlenen islemlerin nasil yapilabilecegi ile
ilgili fikir yiriitmesi beklenir. Ornek olarak 6grenciler asagidaki maddelere benzer fikirler
iretebilir:

e Oncelikle robotun hangi hareketleri yapacagi planlanmalidir. Planlanan her bir hareketin
tamimi yapiimalidir (Bu asamada ogrenciler hareketlerin programlanmasini hizlica
deneyebilirler):
o Ik harekette 20 cm ileri gidip durur
o Etrafinda 180 derece doner.
Robot kolunun indirilmesi igin biiyiik motor kullanihr.
Kolun kutuyu kavramasi saglanir.
Robotun kendi etrafinda 180 derece donmesi saglanir.
Robotun baslangig noktasina geri gelmesi saglanir.
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Resim 2.13 Lego Pargasini Alip Geri Getiren Robot

URET

Bu boliimde ogrenciler aktif rol iistlenerek verilen problemi ¢ozerek, robotu tasarlayip
programlamayi tamamlarlar. Rehber 6gretmen 6grencilere yalnizca zorlandiklar noktalarda
destek olur. Ogrenciler bilgisayarda ve robot iizerinde calisarak gerekli yazilim ¢6ziimlerini
gelistirirler. Ornek bir ¢6ziim Resim 2.14'te verilmistir.

@ hareket motorlanmi  C+D «  olarak ayarla

@ hareket hizini % @ olarak ayarla
@ 1 motor déngtnd m cm v harekete ayarla
@ T, @ cm *  hareket ettir

® E e "-) - o tur v calistir
@ sag: 100 J @ derece * hareket ettir
@ 1‘ - @ cm v hareket ettir

Resim 2.14 Lego Pargasini Alip Geri Getiren Ornek Program

DEGERLENDIR

Giiniin sonunda ogrencilerle agagidaki sorular tizerinden bir tartisma yliriitiilir:
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Robotun hizinin degistirilmesi sonucunda neler oldu? (Hiz-zaman iliskisi tartisilir)
Motor ve hareket bloklarinin kullanarak robotlarin hareket ettirilmesinde ne gibi
farkhliklar olusuyor?
Daha Fazla Blok Eklentilerini neden kullanma ihtiyaci hissettiniz?
Sizce robotun hareket ettirilmesi igin teker biyiikligintn bir nemi var midir?
Programinizda tur sayisini degistirmeden sadece teker biyikligiiniin degistirilmesi
durumunda ne gibi sonuglara yol agar?

Bu sorularin cevaplarina gore farkl robotlarin da tasarlanabilecegine dair 6rnekler verilebilir.

ILAVE ETKINLIK

Sonsuz Isareti Seklinde Hareket Etme

Bu ilave etkinlik zaman kalmasi durumunda yapilabilir. Amag, motor ve hareket bloklarini
kullanarak robotlarin hareket etmesini farkli bir 6rnek lizerinde yapilmasinin saglanmasidir. Bu
ilave etkinlik icin iki nesne (6rnedin iki bos su sisesi olabilir) sinif iginde miisait bir alana,
aralarinda 40-50 cm olacak sekilde yerlestirilir. Robotun bu nesnelere dokunmadan etraflarinda
“8" veya “sonsuz sembolii” gizerek hareket etmesi saglanir. Robotun izleyecegi yol Resim
2.15'deki gibi olabilir.

Resim 2.15 Ornek Rota

Etkinligi zenginlestirmek i¢in iki nesne arasindaki mesafe artirilabilir ya da azaltilabilir. Nesne
sayisi da artinilabilir veya farkl nesneler yerlestirilebilir. Ayrica robotun baslangig noktasina gore
algoritma ve tasarnim degisiklik gosterebilir. Programi olugturmaya baslamadan once gruplarin
tasarlama adimi igin yukarida bir ornegi verilen tanimlama ve fikir lretme siireglerini
gerceklestirmeleri gerekir (Rehber Ogretmen kendisine verilen asagidaki Ornek c¢oziimii
inceleyebilir ama ¢oziimii ogrencilerle paylagmamalidir, gorevi ogrencilerin kendilerinin
yapmasina izin vermelidir).

29



Robotlar ile Hareket

program baglatildiginda

hareket motorlarimm  C+D < olarak ayarla

hareket hizini % @ olarak ayarla

1 motor dénisund @ cm + harekete ayarla
@ - o tur *+ hareket ettir
@ - e tur *+ hareket ettir

Resim 2.16 Ornek Program
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3. Hafta - Isik, Ses ve Miizik

Haftanin Amaci:

Bu hafta Hub ekraninin 6zelliklerinin tanitilmasi, ekranin isik ve parlakhginin gesitli desenlerle
programlanmasi, Hub ve kullanilan cihazlar ile ¢alinacak seslerin programlanmasi ve gesitli
enstrimanlarin kullanilarak miizik eserlerinin programlanmasi hedeflenmistir. Ayrica, Hub
ekraninin programlanmasi ve seslerin robotun hareketi ile senkronize olmasi igin ilgili kod
bloklarinin tanitiimasi ve ilgili problemlerin ¢oziimiinde kullanilmasi amaglanmistir.

Haftanin Kazanimlari:

Hub ekraninin 6zelliklerini ifade edebilir.

e Hub ekraninin istenilen sekilde goriinmesi icin gerekli bloklar program akiginda
kullanabilir.
istenilen seslerin olusturulmasi igin gerekli bloklar program akisinda kullanabilir.

e istenilen miiziklerin olusturulmas igin gerekli bloklar program akisinda kullanabilir.
Hub ekranin goriintisiiniin diizenlenmesi, ilgili seslerin/miizigin olusturulmasi ve robotun
senkronize bir sekilde hareket edebilmesi igin gerekli bloklar program akisinda
kullanabilir.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti ve bilgisayar.

Ekler:

Bu hafta asagida siralanan programlar ekte rehber 6gretmenlere sunulmustur.

Program_3.3_Sonsuz_Dongu_ve_Donguyu_Tekrarla.llsp3
Program_3.4_Basla_ve_Geri_Sayim.lIsp3
Program_3.5_llerlerken_Ses_Cikaran.llsp3
Program_3.6_Kare_Cizen_Robot.llsp3
Program_3.8_Ceviz_Adam.llsp3
Program_3.9_Beethoven_9._Senfoni_(Neseye_Ovgu).llsp3
Program_3.11_Dans_Eden_Robot.lIsp3
Nota_Tempo_Vurus_Degerleri.pdf
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GOZLE VE UYGULA
ISIK
Rehber Ogretmen Igerigi - Isik Blogu

Hub ekrani, 5 satir ve 5 siitundan olusan toplam 25 pikselden meydana gelir. Her bir piksel ayri
ayri programlanabilir ve piksellerin parlakhigi 10 farkli seviyede ayarlanabilir. Orta diigme 1$1gi
ise 11 farkli renkte yanabilir. Ayrica, program araciligiyla girilen metinler, akan metin seklinde
Hub ekraninda gériintiilenebilir.

Hub'in ekranini programlamak icin blok paletindeki “Isik Bloklan” kategorisi kullanilir. “Isik
Bloklari"nda piksellerin agilmasi/kapatiimasi, piksellerin belirlenen siirede agiimasi, ekrana
metin yazilmasi, piksellerin parlakhdinin yiizde olarak ayarlanmasi, belirli bir pikselin
parlakliginin ayarlanmasi, Hub ekran yoniiniin degistirilmesi ve mesafe sensériiniin isiklarinin
diizenlemesi iglemleri i¢in bloklar bulunur. Bu hafta etkinliklerde kullanilacak yeni bloklar ve her
bir blogun agiklamasi agagida verilmigtir.

Isik Blok Paleti

Farkli pargalarin 1siklarini agma, kapatma ve yogunlugu belirleme islemlerine olanak saglar.

Isik Matrisini Belirli Saniyede A¢

Hub ekranindaki piksellerin her birinin 11k miktarini ve ekranda goriinecegi siireyi belirlemek
icin kullanilir. Belirtilen siire doldugunda pikselleri kapatir.

Ei _EE » giklarini e saniye ag

Isik Matrisini Ag

Hub ekranindaki piksellerin her birinin 151k miktarini belirlemek icin kullanilir. Baska bir islem
yapiimadigi siirece olusturulan desen ekranda gaoriiniir.

% » isiklarini ag

Isiklarla Yaz

Igerisine yazilan metni, ekranda bir seferde yalmzca bir harf akacak sekilde isik matrisinde
goriintiilemek igin kullanilir.
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% 1siklarla yaz

Pikselleri Kapat

Isik matrisindeki tim isiklari kapatmak icin kullanilir.

@ pikselleri kapat

Isik matrisini kullanacak sonraki bloklar i¢in 151k matrisinin parlakligini ayarlamak igin kullanilir.
Parlaklik belirtilmediyse varsayilan deger %100°d(ir.

E piksel parlakhigini % @ olarak ayarla

Matris Parlakhgini Ayarla

Piksel Parlakhigini Ayarla

Belirtilen pikselin parlakligini ayarlamak icin kullanilir, diger pikselleri etkilemez.

@ 1« , 1+ konumundaki pikseli % @ olarak ayarla

Kontrol Bloklar1 Paleti

Bekle yapilari, dongiiler ve kogullar gibi blok yiiriitmenin dogal akisini degistirebilecek bloklari
icerir.

Sonsuz Dongii

Icinde yer alan bloklari sirayla siirekli ¢alistirmak igin kullanilir. Robotun orta diigmesi veya
“Tiimiinii Durdur” blogu kullanilarak durdurulur.

. |
L

3

Dongiiyii Tekrarla

Iginde yer alan bloklani sirayla ve belirlenen sayida galistirmak igin kullanilir. Déngiiden sonra
blok varsa ¢alistirmaya devam eder yoksa program durur.

@ o mie
r'\_/’ -
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Gozle: Hub Ekrani

Rehber 6gretmen, Hub ekraninin 5 satir ve 5 siitundan olusan toplam 25 pikselden meydana
geldigini ve her bir pikselin ayri ayri programlanabildigini ifade eder. Her pikselin yalnizca beyaz
renkte yanabildigini, parlakhginin 10 farkli seviyede ayarlanabildigini ve orta diigme isi§inin 11
farkli renkte yanabilecegini belirtir. Ayrica, program aracilifiyla girilen metinlerin akan metin
seklinde Hub ekraninda goriintiilenebildigini de aktarir.

“Isik Blok" paketinde piksellerin agiimasi/kapatilmasi, piksellerin belirlenen siirede agilmasi, Hub
ekranina metin yazilmasi, piksellerin parlakli§inin yiizde olarak ayarlanmasi, belirli bir pikselin
parlakhi§inin ayarlanmasi, Hub ekran yoniiniin degistiriimesi ve mesafe sensoriiniin 1siklarinin
diizenlenmesi islemleri igin bloklarin bulundugunu anlatir.

Rehber 6gretmen, 6grencilere oncelikle Hub ekraninda kalp goriintiisii olusturacaklarini soyler.
Bunun igin “Isik Blok" paletinden “pikselleri a¢” blogunun programlama tuvalindeki “program
baslatildiginda” blogunun altina siiriiklenmesi ve piksellerin 1s1ginin tek tek ayarlanmasi
gerektigini gosterir (Resim 3.1). Acik olan piksellerin en yiiksek parlakli§a getirilmesini ister.

1siklarini a¢

Resim 3.7 Isik Matrisini A¢ Blogu

Uygula: Biiyliyen Kalp Efekti

Rehber 6gretmen ogrencilerden, biitiin piksellerin 1siginin kapal olarak baslayip yavas yavas
biiyiiyerek biitiin ekrani kaplayan bir kalbe doniisen program akigini yapmalarini ister. Ortadaki
pikselden baslayarak ve ekran tasarimlari arasinda belirli bir siire ekleyerek biiyiiyen kalp efekti
yapilabilir. Ornek ¢6ziim Resim 3.2'deki gibi olabilir.
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pikselleri kapat

1siklanini @ saniye a¢

1siklarini @ saniye a¢
1siklanni @ saniye a¢
1siklanni @ saniye ag
1siklanni @ saniye a¢

Resim 3.2 Biiyiiyen Kalp Efekti Program Bloklar

Gozle: Siirekli Tekrar Eden Biiyiiyen Kalp Efekti

Rehber 6gretmen, biiyiiyen kalp efekti programindaki kodun bir defa ¢alistiginda bittigini soyler.
Efekti birden fazla tekrar etmek istedigimizde veya bu efektin siirekli oynatiimasi gerektiginde
hazirlanan kodlarin kopyalanip art arda eklenmesi yerine “Kontrol Bloklar” paketinden “sonsuz
dongii” ve “ddngiiyii tekrarla” bloklarinin kullanilabilecegini aktarir. “déngiiyii tekrarla” blogunda
istenilen sayi kadar icerdeki bloklarin calistirllacadi ve varsa “dongiiyii tekrarla” blogundan
sonraki blogun calisacagini, baska blok yoksa bu béliimiin bitecegi vurgulanir. “sonsuz déngii”
blogunun ise igerisindeki bloklari program agik oldugu siirece tekrarlayacagi belirtilir. Biiyliyen
kalp efekti programindaki kodlarin “sonsuz dongii” ve “dongiiyii tekrarla” bloklari ile galistirihp,
ogrencilerin de kendi kodlarini bu iki blokla galigtirmalari istenir.

> s

% pikselleri kapat
» isiklarin @ saniye a¢
1siklarini @ saniye a¢

istklarini @ saniye ag
isiklarini @ saniye ag
Igiklarini @ saniye a¢
Isiklarini @ saniye a¢
istklarini @ saniye ag

isiklarini @ saniye ag
1siklarini @ saniye a¢
1siklarini @ saniye a¢

it

Resim 3.3 Sonsuz Dongii ve Dangliyii Tekrarla Program Kodlari
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Uygula: Basla ve Geri Sayim

Rehber 6gretmen, 0grencilerde Hub ekraninda “BASLA” yazisi aktiktan sonra, sirasiyla 3, 2, 1 ve
0 yazmasini ve sonra ekranin biitiin 1siklarinin 0,5 saniye ara ile 2 defa yanip sonmesi igin gerekli
bloklari olusturmalarini ister. Ayrica, programda 'isiklarla yaz' blogu icine yazilan metnin ekranda
akmasi tamamlanmadan sonraki program bloklarinin ¢galismayacagini 6grencilere hatirlatir.

Istklarini o saniye ag
1siklarini o saniye ag
1siklarini o saniye ag
N o saniye ag

isiklarini ag

ii v Isiklanniag

@ pikselleri kapat

Resim 3.4 Bagla ve Geri Sayim Program Kodlari

SES

Rehber Ogretmen Igerigi - Ses Blogu

Ses Bloklari Paketi

Kullanilan cihazi ve/veya Hub'i kullanarak sesler calmaya olanak saglar.

Sesi Bitene Kadar Cal
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Secilen sesi ¢alar ve bitene kadar sonraki bloga gegmez. Blok ile agilan pencerede 200°den
fazla ses arasindan segim yapilabilir, yeni kayit yapilabilir veya segilen sesler diizenlenebilir.

Cat Meow 1 « | sesini bitene kadar cal

v Cat Meow 1

ses ekle .

kaydet

seslen duzenle. .

Sesi Baglat

Secilen sesi ¢alar ve hemen sonraki bloga geger. Blok ile agilan pencerede 200°den fazla ses
arasindan segim yapilabilir, yeni kayit yapilabilir ve segilen sesler diizenlenebilir.

Cat Meow 1 » | sesimi baglat

Bip Sesini Belirli bir Saniye Cal

Secilen bip tonunu belirlenen siire igin ¢alar.

E @ bip sesini saniye ¢al

Bip Sesini Calmaya Basla

Secilen bip tonunu program bitene veya durdurulana kadar ¢alar.

Calinmakta olan (bip ve ses dosyalari gibi) tiim sesleri durdurur.

Calinmakta olan sesin seviyesini ¢alindigi ses yiiksekligine gére azaltmak veya artirmak icin
kullanilir. Varsayilan ses seviyesi %100°diir.
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Gozle: Ses Bloklari

Rehber dgretmen, 'Ses Bloklari'nin 6grencilerin cihazlarindan (bilgisayar) ve Hub'larindan sesler
calmak igin kullanildigini belirtir. 'Ses Bloklari'ndaki 'sesi bitene kadar ¢al', 'sesi baslat', 'bip sesini
calmaya basla’, 'tim sesleri durdur, 'ses perdesi efektini degistir', 'ses perdesi efektini ayarla’,
'ses efektini temizle', 'ses seviyesini degistir', 'ses seviyesini ayarla' ve 'ses seviyesi' bloklari
gosterilir. Projelerine sadece eglence amaciyla degil, ayni zamanda hata ayiklama amaciyla da
ses bloklari eklenebileceginden bahseder. Ornegin, bir kod pargasinin ne zaman tamamlandigini
belirtmek icin kullanilabilirler.

Not

Hub'da yalnizca 'bip' sesi bloklari oynatilir; diger sesler cihazinizda (diziistii bilgisayar, tablet
vb.) oynatilir. Bu nedenle etkinlik esnasinda cihazin sesinin agik oldugundan emin olunuz. Aksi
halde programda yer alan seslerden yalnizca ‘bip’ sesleri duyulabilir.

Robotun 3 tur diiz ilerlemesi, ilerlerken dnce cihazdan kedi, kopek ve horoz sesi ¢ikarmasi ve her
turdan sonra da Hub'dan bip sesi ¢ikarmasi igin gerekli kod blogunun olusturulmasi istenir. Resim
3.5'teki gibi bir program akisi olusturulabilir.

® hareket motorlanini  C+D <  olarak ayarla

Cat Meow 1 « | sesini baslat

% @ bip sesini @ saniye cal

tam sesleri durdur

Dog Bark 3 -« | sesini baslat

tam sesleri durdur

Resim 3.5 Ilerlerken Ses Cikaran Robot Program Kodlar
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Uygula: Kare Cize Robot Aktivitesi

Ogrencilerden, robotun 20 cm'lik bir kare iizerinde ilerlemesi igin bir program olusturmalari
istenir. Programi olustururken 'dongiiyi tekrarla' blogunu kullanmalari, robot diiz ilerlerken Hub'in
ilerleme yoniinde ok isareti gostermesi, robot donerken bip sesi gikarmasi ve dondiigii yonde Hub
ekraninda ok isareti gostermesi saglanmalidir. Rehber 6gretmen, uygulamanin sonunda basladig
yere en yakin sekilde karesini bitiren robotun oyunu kazanacag bir aktivite yapacaklarini belirtir.

Biitiin 6grenciler programlarini tamamladiktan sonra aktiviteye baslanir. Aktiviteye baglamadan
once robotun yerdeki teker izleri baslangi¢ cizgisi olarak cizilir. Daha sonra, sirayla biitiin
gruplarin robotlarinin kareyi tamamlama aktivitesini yapmalar istenir. Yarigsmayl kazanan
robotun belirlenmesi igin her grubun kare iglemini tamamladiktan sonra baslangig ¢izgisine olan
mesafeleri olgiiliir ve not alinir (Ornek ¢éziimde verilen 'belirli siireyle hareket ettir' blogundaki
mesafe degerinin, robotun hareket etti§i zemindeki materyal, pil durumu ve ¢6ziimde kullanilan
bloklar gibi cesitli nedenlerden dolayi farklilik gosterebilecedi 6grencilere hatirlatilir).

T+

--EE- » giklarini ag
@ bip sesini galmaya bagla

@ sag: 100 @ tur * hareket ettir

tam sesleri durdur

-

h

Resim 3.6 Kare Gizen Robot Program Kodlari
MUZIK
Rehber Ggretmen igerigi - Miizik Bloklari

Miizik Bloklari Paleti

Miizikal sesler olusturmak icin kullanilirlar. Eklentiler béliimiinden ‘miizik’ eklentisinin aktif
edilerek blok paletine eklenir.
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Davul Cal

Vurus seklinde élgiilen bir siireyle belirtilen enstriimani ¢almak igin kullanilir.

J& (Trampet o davuiuny (@Z) vurus ca

Nota Cal

Vurus seklinde olgiilen bir siireyle belirtilen notayr ¢almak igin kullanilir.

Ij‘ @nutmm FLY vurusunda cal

Enstriimani Belirle

Nota Cal blogunda kullanilacak enstriimani belirlemek icin kullanilir.

Vurug temposunu (hizini) belirlemek igin kullanilir. 60 degeri bir vurusun her saniye ¢alinacagini
belirtir. Biiyik degerler notalarin daha hizli ¢calmasi anlamina gelir.

Vurus temposunu belirlemek icin kullanilir. 60 degeri bir vurusun her saniye ¢alinacagini belirtir.

Tempoyu Belirle

Tempoyu Degistir

Goster: Miizik Bloklari

Rehber 6gretmen, “Miizik” blok paketine eklenti penceresi kullanilarak ulasildigini belirtir. Rehber
ogretmen ogrencilere bu bloklarin miizikal sesler, ritimler, ezgiler ve oriintiiler olusturmak igin
kullanilabileceginden bahseder. Bu olusturulan miizikal seslerin tamami 6grencinin cihazlari
(bilgisayar) tarafindan oynatilir. “nota ¢al” blounda 72 rakamina tiklaninca agilan pencerede
piyano klavyesinde 72 rakamina denk gelen Do notasinin bulundugu oktavin diger notalari da
ekranda goriiniir (C72 ile baslayan oktavin notalarinin sayisal degerleri Resim 3.7'de
gosterilmektedir). Gorselde sadece beyaz tuslar sayilar ile gosterilmis olsa da aralardaki siyah
tuslar da sayilar ile ifade edilmektedir. Calma listenize daha kalin notalari sol tarafi gosteren oku,
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daha ince notalar eklemek icin sag taraftaki oku tiklamaniz gerekir. Ogrencilerin “enstriimani
belirle” blo§unu kullanarak piyano ile ceviz adam ¢ocuk sarkisinin notalarini kodlamalari istenir.
Resim 3.8’de program girisi ve Ceviz Adam sarkisinin nota ve vurus sayisal degerleri (“nota cal”
blogu degerleri) verilmektedir. Her bir nota icin “nota ¢al” blogu komutu olusturulmahdir.

:I @ notasini @ vurusunda cal
C(72)

-
do re mi fa sol |

d
Resim 3.7 “Nota Cal” Blogunda Nota ve Sayisal Degerler Gosterimi

-

é

8
si do

IT Tempo 120
Sira | Nota | Sayi | Vurus
Y o | @ e 1 do 72 1
:: Enstrimani (1) Piyano v | yap 2 re 74 1
3 mi 76 1
4 do 72 1
| :: @ notasini o vurusunda cal 5 re 74 _I
:j' @ notasini ° vurusunda gal 6 Si 71 1
:‘\' @ notasini ° vurusunda gal / do 72 2

iy @ rotasni @ vurusuncaca
| :I @ notasini o vurusunda gal
| Id @ oo @ vurusuncaa
| :I @ ot @ vurusundacal

2
Resim 3.8 Ceviz Adam Sarkisi Kodlari ve Nota-Vurus Degerleri Listesi

Uygula: Beethoven - 9. Senfoni (Neseye Ovgii)

Ogrencilerin Beethoven'in 9. Senfonisini tempo bilgileri de ekleyerek kodlamalari istenir. Program
bloklarina senfoni ile galmast igin bir ritim de eklenmistir (Resim 3.9). Senfoninin “nota ¢al” blogu
degerleri Resim 3.9°da verilmistir.

Not

https://www.youtube.com/watch?v=TKegTvdEnpM adresinden Cakabey ve Olten Filarmoni
Okulu Coksesli Cocuk Korosu'nun seslendirdigi sarkinin videosu ogrencilere izletilebilir.
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l | ‘ | ‘ Sira NE':;“F’O}::(? Vurus
38 oo @ v 1 | mi | 76 | 1
o Qe | 2 | mi | 76 | 1

(0 Trampot +  cavitrs @Y vars 3 | fa | 77 | 1
I3 @ rozsm @) vurusunca ca () Kapal titat ~  davuiunu (@) vurs cal 4 sol | 79 1
33 @ rozsm @) vurusunda (®) Kapa Hetat + davulun (@) vurus cai 2 T: ;3 1
55 @ v @) w5 e P e
33 @ roeom @ vrsmiacl 8 | re | 74| 1
55 @ roasn @) vrvsnca a 9 | do | 72 | 1
;@0 Pmn
I3 @ recom @ v 12 .;e. 76 | 1
3 S 13 | m | 74| 1
5T @ oo @ wisuncaca 14 | re | 74 | 1
15 @ rossm @ wnswncaca 15 rg 74 2
;o0 3R R TR
53 @ rocsn @ vnsincaca 18 | fa | 77 | 1
I35 @ roesm @ vorusuna cal 19 | sol | 79 1
13 @ roesni @ vsunacal 20 sol 79 1
S ARHE
55 @ oo @ wisuncaal 23 | re | 74| 1
15 @ ren @ wngnaaca 2 | do | 72 | 1
I3 @ rosm @ vurusunca ca 25 | do 72 1
e IRHE
55 @ rozsn @ wosncasa 28 | re | 74 | 1
33 @ rozsm @ vorusunda 29 | do | 72 1
5T @ oo @ wrisuncaca 30 | do | 72| 2
5T @ o @ wnsaca
5T @ o @ wnsaca
35 @ rowsn @ vusunda ca
5T @ e @ v
55 @ o @ v

]

Resim 3.9 Beethoven’in 9. Senfonisi Miizik Program Kodlari ve Nota-Vurug Degerleri Listesi
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TASARLA

Tasarla etkinliginde rehber 6gretmen, 6grencilerden robot tasarimlarinda herhangi bir degisiklige
gitmeden, robotlarini dans edecek sekilde programlamalari ister. Robot dans ederken hareketler,
miizik ve Hub ekranindaki gorseller senkronize bir sekilde kullanilmalidir. Gruplardan tartisma
yontemiyle dans eden robotun kodunun nasil yazilacagi iizerinde fikir tiretmeleri istenir. Gruplar
¢oziimii kendileri bulmalidir, goziimiin tam olarak verilmesi 6grencilerin yaraticiliklarini olumsuz
yonde etkileyebileceginden tavsiye edilmez. Gerekirse rehber 6gretmenden yardim alinabilir.
Dans eden robotu tasarlama siireci asagida ornek olarak verilen tanimlama ve fikir iiretme
basliklarina benzemelidir.

Tanimlama: Oncelikle 6grencilerin, robotun dans hareketleri icin neler gerektigini belirlemeleri
gereklidir. Bunun igin; robotun dans stiline, hareketlerine, ¢alacak notaya ve Hub ekraninda yer
alacak gorsele karar vermeleri gerekir. Ogrenciler bu adimlari maddeler halinde yazmalidir.

Ornegin:

Belirlenen bir parganin notalarini galacak,

Nota ve hareketlerin birlikte hareket etmesini saglamak icin ritim belirlenecek,

Calinan notalara paralel olarak dans edecek (sag, sol, ileri, sag, sol, geri hareket edecek),
Hub ekraninda robotun hareketine paralel olarak saga sola doniis oklar; ileri gidince ileri,
geri gidince geri oku gosterecek,

e Dans sonlandirma hareketi, notasi ve goriintiisii yapilacak.

Fikir iretme: Bu agamada ogrenciler, tanimlamada belirlenen iglemlerin nasil yapilabilecegi ile
ilgili fikir yiriitmelidir. Ogrenciler asagidaki maddelere benzer fikirler iiretebilir:

Ornegin:

e Oncelikle her bir harekette Hub ekrani goriintiisii veya bilgisayarin cikaracag
sesler/miizikler (nota ve vurus degerleri) belirlenir. Ogrencilerin internetten miizik
parcalari icin nota ve vurus degerleri indirmelerine veya kendi miziklerini
programlamalarina izin verilmelidir.

e Sonra robotun hangi hareketleri yapacag@i planlanmalidir. Planlanan her bir hareketin
tanimi yapiimalidir (Ornegin robot 6nce 0,5 saniye saga dogru doner ve durur. Sonra iki
kati hizli bir sekilde yine 0,5 saniye saga dogru doner ve durur.). Bu agamada 6grenciler
hareketlerin programlanmasini hizlica deneyebilirler.

e Hareket ve miizikle birlikte Hub ekraninda hangi gorsellerin gosterilecegi de
belirlenmelidir.

e Bu siirecin sonunda ogrenciler miizigi, dans hareketlerini, Hub goriintiilerini ve durum
1101 bilgilerini birlikte anlatabilmelidir.

Ogrenciler bu siirecte farkli ¢oziimler gerceklestirebilirler. Tiim gruplarin ayni veya benzer
sonuglar Uretmesi zorunlu degildir. Ayrica, o0grencilerin farkli fikirleri test etmeleri rehber
ogretmenler tarafindan desteklenmelidir.
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Not

Rehber Ggretmenler, Tasarla Uret boliimlerinde verilen kod érneklerini ve ekran gériintiilerini
ogrencilerle paylasmamalidir. Tasarla Uret béliimiindeki paylasimlar, rehber Ggretmenlerin
etkinliklere hazirlanmasinda kolaylik sa§lamak amaciyla sunulmugtur. Ogrenciler, Tasarla Uret
bolimlerinde sunulan problemlere kendileri ¢oziim tretmelidir. Rehber 6Gretmenler, 6grencilere
problemleri ¢ozebilmeleri igin yeterince zaman tanimal ve dogrudan ¢ozimi vermeden
rehberlik saglamalidir. Tasarla Uret etkinliklerinde tam ¢6ziim hichir zaman &grencilere
verilmemelidir.

URET

Ogrenciler, tasarlama agsamasinda tanimlama ve fikir iiretme adimlarini tamamladiktan sonra
bilgisayar ve robotlarla ¢alisarak gerekli programi olustururlar. Bu bolimde 6grenciler aktiftir.
Rehber ogretmen, ihtiyag duyuldugunda ogrencileri yonlendirir veya takildiklari noktalarda
yardimci olur; yani rehber 6gretmen yalnizca ihtiya¢ aninda destek saglamalidir.

Uret asamasinda, ogrencilerden bir 6nceki adimda tasarladiklari dans eden robot planini
kullanarak probleme daha yapilandinlmis bir ¢6ziim onerisi gelistirmeleri istenir. Ogrenciler,
bilgisayar ve robot basinda ¢aligarak gerekli yazilim ¢oziimlerini gelistirirler. Burada ogrencilerin
en ¢ok dikkat etmesi gereken konu, ses, hareket ve Hub ekrani goriintiisii senkronizasyonudur.

Piif noktalar (Kendilerinin kesfetmesine veya sorarak 6grenmelerine imkan vermek igin bunlari
baslangicta 6grencilere soylemek uygun degildir.):

e Hareketin siiresi, Hub ekrani ve miizik bolimlerinin ekranda bekleme siiresi ayni
olmalidir.

e ‘nota gal” (Miizik Bloklari), “1sik matrisini belirli bir saniye a¢” (Isik Bloklar) ve “belirli
siireyle hareket ettir” (Hareket Bloklari) bloklarindaki siireler senkronizasyon igin paralel
kullanilabilir.

e Hareket, miizik ve ekran goriintiisii i¢in ayn “program baglatildiginda” bloklar kullanabilir.
Once calinacak miizigin programlanmasi, sonra hareket veya Hub ekranin
programlanmasi senkronizasyonun saglanmasini kolaylastirabilir.

Ornek program kodlari ve miizik olarak kullanilan sarkinin nota degerleri Resim 3.10 ve Resim
3.11'de verilmistir. Ornek programda miizik, hareket ve 1sik senkronizasyonunu saglamak igin
bloklarda siireler kullaniimigtir. Ayrica ornek programda dongii sayisi bir olarak belirtilmigtir.
Ogrenciler de kendi robotlarinda kullandiklari miizik, hareket, 151k ve tempo senkronizasyonunu
sagladiktan sonra “dongiiyii tekrarla” blogundaki degeri degistirerek dansin siiresini uzatabilirler.
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> program baslatildiginda

&
#
&
&
#
&
&
&
#
[
8
&

igiklann ° saniye ac
S J—
igtklarini @ saniye a¢
1giklarin @ saniye a¢
igiklanm @ saniye ac
1giklann @ saniye ac
skianns (@) sanve 2c
igtklarini @ saniye ac
1giklarin @ saniye a¢
igikdarini @ ‘saniye ac
1giklann ° saniye a¢
T “——

P program baslatidiginda

@ hareket motorlanni C+D v olarak ayarla

hareket hizini % @ olarak ayarla
v . @ sonive - nacketetir
(A ‘° saniye »  hareket ettir

m y @ saniye v  hareket etfir

hareket hizini % @ olarak ayarla

m ) @ saniye v  hareket ettir

hareket hizimi % @ olarak ayarla

sag 100 J8 @ saniye »  hareket ettir

hareket hizini % @ olarak ayarla

sag 100 J @ saniye »  hareket ettir

hareket hizini % @ olarak ayarla

sad: 100 @ saniye =  hareket eftir

hareket hizini % @ olarak ayarla

sag: 100 @ saniye * hareket eftir

hareket hizini % @ olarak ayarla

m , @ saniye »  hareket eftir

hareket hizini % @ olarak ayarla
m . @ saniye v  hareket ettir
hareket hizini % @ olarak ayarla

A o saniye v hareket ettir

1T+ @ sanve~ hareketetir

Resim 3.70 Dans Eden Robot Program Kodlari

D program baslatiidiginda
.r: tempoyu @ yap
:: Enstrimam (1) Piyano » yap

surekli tekrarla

@ notasim @ vurusunda ¢al
@ notasim @ vurusunda ¢al
@ notasim vurusunda cal
e notasim vurugunda cal
@ notasim @ vurusunda cal
@ notasim @ vurusunda cal
@ notasim vurusunda cal
@ notasim vurusunda cal
@ notasim vurugunda cal
© o @ rsroca
@ notasim vurugunda cal
@ notasim @ vurusunda ¢al

Tempo 60

Sira Nota

Kod Vurus

mi

64 0.5

mi

64 0.5

la

69 0.25

do

72 0.25

la

69 0.5

sol#

68 0.25

la

69 0.25

la

69 0.25

la

69 0.25

fa

65 0.25

mi

64 0.25

SlID|ale|e|Nlolalsa|lw(Nd|=

re

62 0.5

» program baslatildiinda

:f tempoyu @ yap

sarekli tekrarla
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Resim 3.11 Dans Eden Robot Nota-Vurus Degerleri Listesi

(1) Trampet » | davulunu @ vurus cal

(1) Trampet » davulunu m wurus cal

(2) Bas Davul » | davulunu @ vurus cal
(2)Bas Davul * davulunu @ wurus cal
(6) Kapah Hi-Hat + davulunu @ vurug cal
(6) Kapah Hi-Hat »+ davulunu @ vurug cal
(4) Garpisma Zili » | davulunu @ wurug cal
(4) Carpigma Zili v | davulunu @ vurus cal
(4) Carpisma Zili » | davulunu @ wurus cal
(4) Carpisma Zili v | davulunu @ vurus cal
(6) Kapah Hi-Hat »+ davulunu @ vurug cal
(6) Kapah Hi-Hat » | davulunu @ vurus cal
(2) Bas Davul » | davulunu @ vurus cal
(2)Bas Davul *  davulunu @ wvurus cal

(1) Trampet » | davulunu @ vurus cal

(1) Trampet »  davulunu @ wurus cal
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DEGERLENDIR

Guiniin sonunda rehber 6gretmen ogrencilere asagidaki sorulari yonelterek dgrenilenlerin birlikte
ozetlenmesini saglamalidir.

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

e En ¢ok hangi gorevde zorlandiniz? Bu zorluklarin iistesinden nasil geldiniz? (Problemin
¢oziimii icin hangi stratejileri kullandiniz ve neden bu stratejileri segtiniz?) Yeteri kadar
tartisma ortami olusmazsa rehber 6gretmen asagidaki sorular kullanarak tartigsma
ortami yaratmaya calisir.

o Dans adimlarina nasil karar verdiniz, bunlar programlarken ne tiir sikintilar
yasadiniz ve bunlarin iistesinden gelmek igin neler yaptiniz?

o Miizik, Hub ekrani, hareket ve ritme nasil karar verdiniz; bunlari programlarken ne
tlir sikintilar yasadiniz ve bunlarin iistesinden gelmek igin neler yaptiniz?

e Kullandiginiz yontemler bu sikintilari gidermede basarili oldu mu?

ILAVE ETKINLIK
Karsilikli Dans Eden Robotlar

Dans eden robot etkinligini tamamlayan gruplardan, robotlarini karsilikl (tercihen 2 robot) dans
ediyormus gibi kodlamalari istenir. Karsilikli dans eden robotlarin, dans etkinligindeki
programladiklari dansi partner robota gore diizenlemeleri gerekmektedir. Her iki robotun da
onceki danslari, partnerleri icin yeniden diizenlenmelidir.
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4. Hafta - Kuvvet Sensorii

Haftanin Amaci:

Bu haftaya baslarken duyu organlarimiz ile analoji yapilarak sensor kavrami ogrencilere
aktarnlacaktir. Lego SPIKE Prime robot setinde yer alan kuvvet sensorii 6grencilere tanitilarak,
kuvvet sensoriiniin; basiima, sert basiima ve birakilma parametreleri ve dlgiilen kuvvet miktarinin
farkh programlarda kullaniimasi saglanacaktir. Kuvvet sensorii ile ilgi kod bloklari tanitilarak,
ilgili problemlerin ¢éziimiinde kod bloklarinin kullaniimasi amaglanmistir.

Haftanin Kazanimlari:

e Ogrenciler kuvvet kavramini ifade edebilir.

o Ogrenciler kuvvet sensériiniin basilma, sert basilma ve birakilma durumlarini, program
akisinda kullanabilir.

o Ogrenciler kuvvet sensorii kullanarak, kuvvet élgiimii yapabilir.

o Ogrenciler kuvvet sensdrii ile dlgiilen degerleri, robotun motor giicii girdisi olarak
kullanabilir.

o Ogrenciler sensérlerden aktarilan verilerin grafigini cizdirebilir.

o Ogrenciler farkhi hizlarda ilerleyen robotun, carpisma aninda olusturdugu kuvveti
inceleyebilir.

e Ogrenciler birden fazla degiskenin grafiklerini yorumlayabilir.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti ve bilgisayar.

Ekler:

Konu anlatiminda ekran goriintiileri verilen ornek programlar, ayrica dijital formatta rehber
ogretmenlere sunulmustur. Ornek program dosyalarinin  numaralandinimasinda, konu
anlatimindaki resim numaralari temel alinmigtir. Bu hafta asagida siralanmig programlar ekte
rehber 6gretmenlere sunulmustur.

Program_4.3_Kuvvet_Yuzde_Hareket.llsp3
Program_4.4_Kuvvet_Newton_Hareket.lIsp3
Program_4.5_Kuvvet_Newtonx10_Hareket.lIsp3
Program_4.6_0Oyun_Newtonx10_cm.lIsp3
Program_4.9_Kuvvet_Engele_Carpinca_Duran.llsp3
Program_4.10_Carpisma_Testi.llsp3
Program_4.11_Tasarla_Uret_Kuvvet_Motor_Grafik.llsp3
Program_4.13_0yun_NewtonXSure_cm.lIsp3
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Kuvvet Sensoru

Rehber Ogretmen igerigi - Kuvvet Sensérii

Kuvvet senséri, EV3 robot setinde bulunan dokunma sensorlerine birgcok ydnden benzer. Kuvvet
sensori, bir dokunma sensorii gibi basildiginda ve birakildiginda durumlarini algilayabilir.
Ancak kuvvet sensort, dokunma sensariinden farkh olarak 10 Newton'a kadar kuvveti olcebilir.
Ayrica sert basildiginda (5N iizeri kuvvetle basildiginda) durumunu da algilayabilir.

Newton, kuvvet birimi olup simgesi N'dir. Terim, fizik bilimine yaptii katkilar nedeni ile ingiliz
bilim adami Isaac Newton'un adi ile anilir. Kiitlesi 1 kg olan bir cismin hizini, 1 saniye igerisinde
1 m/s arttirmak igin o cisme uygulanmasi gereken kuvvet, newton cinsinden 1N = 1kg.m/s?
olarak tanimlanir.

Bu hafta etkinliklerde kullanilacak yeni bloklar ve her blogun agiklamasi asagida verilmistir.

Sensorler Blok Paleti

Basil mi?

<o

< basil
sert basih

birakilmis

Bu blok, bir “Boole Blogu” oldugundan dogru (true) veya yanlis (false) degerlerini alir. Kuvvet
sensorii basiimig (0 N'dan daha biiyiik bir kuvvet uygulanmig) sert basiimig (5 N'dan daha biiyiik
bir kuvvet uygulanmig) veya serbest birakilmis (higbir kuvvet uygulanmamis) oldugunda dogru
sonucu verir.

Basing

e

v newton

%

Bu blok kuvvet sensoriine uygulanan basincin degerini Newton veya yiizde olarak alir. Kuvvet
sensoriiniin teknik ozellikler kitapgiginda 2,5 - 10 Newton’u tespit edebildigi belirtilmistir.
Newton olarak ol¢iilen basing degeri maksimum 10N, yiizde olarak 100°e karsilik gelir.

Degiskenler Blok Paleti

Degiskenler, programlarda sayilari, metinleri veya diger bilgilerin tutulmasina olanak tanir.
Degiskenler paletinde, yeni degiskenler olugturabilir, mevcut degiskenler programlarda
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kullanilabilir ve degistirilebilir. Deiskenler paletinde ‘Bir Degisken Olustur’ diigmesi
tiklandiginda acilan pencereden degiskenin ismi girilerek yeni bir degisken olusturulur.
Olusturulan yeni degisken ismi ile ii¢ farkli program blogu listeye eklenir.

@

Bir degisken olusturuldugunda, degiskenin ismi ile bir blok olusur. Ornegin ‘kutu’ isimli bir
degisken olusturuldugunda, yukaridaki gibi bir blok olusur ve bu blok degiskenin aldigi degeri
yansitir. Bu blok, diger bloklarin igerisine yerlestirilerek kullanilabilir. Ornegin robotun degisken
degeri kadar tur, cm, saniye ileri gitmesi saglanabilir.

Degisken

Degiskeni Suna Ayarla

e @

Bu blok, segilen degiskene istenilen degerin atanmasini saglar. Ornegin sensérden 6lgiilen
degerin saklanmasi igin kullanilabilir.

Olaylar Blok Paleti
Basing $u Oldugunda

&2 A~ ) e~
+ basil
sert basih

birakilmis
basinc degisti

Bu “Sapka Blogu” kendisine bagh olan tiim bloklarin kuvvet sensoriine basildiginda, sert
basildijinda, sensér birakildijinda veya uygulanan basingta herhangi bir degisiklik
algilandiginda ¢alismasini saglar.

Bu blok sadece belirtilen olay durumunda tetiklenir. Kuvvet sensoriinde basincin degismemesi
halinde blok yeniden tetiklenmez.

Sensorler Blok Paleti

Kronometre

kronometra
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Bu blok program galismaya basladigi andan itibaren gegen siirenin saniye cinsinden degerini
alir. Program her baslatildiginda kronometre degeri sifirlanir.

[

Bu blok, sayesinde programin akisi iceresinde istenilen durumda kronometre degeri sifirlanir.

Kronometreyi Sifirla

Blok Eklentileri - Cizgi Grafigi

Cizgi grafigi bloklari SPIKE Prime Uygulamasi arayiiziinde varsayilan olarak agik degildir. Cizgi
grafigi bloklarina ulasabilmek icin, blok paletinde sol alt kosede yer alan “blok eklentilerini
goster” diigmesi tiklanarak, ¢izgi grafigi kutucugunun secilmesi gerekmektedir.

Cizgi Grafigini Temizle
cizgi grafigini temizle

Bu blok, ¢izgi grafigi ekranini temizler. Onceki élgiimlere ait tiim verileri siler.

Degeri Gizgiye Isaretle

(=) cizgisine o ciz

Bu blok, girilen degere veya degiskene (sensor veya kronometre verisi gibi zamanla degisen
degerlere) ait verilerin zamana bagli grafigini istenilen renkte ¢izgi grafigi olarak gizilmesini
saglar.

Cizgi Grafigini Tam Ekran Goster

cizgi grafigini goster Tam Ekran

+ Tam Ekran

pencerede

Bu blok, ¢izgi grafiginin tam ekran ya da yiizen bir pencerede agilmasini saglar.
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Not

Etkinliklerde hazirlanmasi planlanan programlarin ekran gorintiileri, ilgili konu icerisinde
sunulmustur. Ayrica program dosyalari da rehber 6gretmenlerle paylagilmistir. Bu paylasimlar
rehber &gretmenlerin  etkinliklere hazirlanmasinda kolaylk saglamak icindir. Gozle
etkinliklerinde rehber &gretmen ilgili programlari Ogrencilere acgiklayarak adim adim
hazirlamalidir. Tasarla ve iiret etkinliklerinde ise rehber Ggretmen programlari ve ekran
gorintiilerini 6grencilerle kesinlikle paylasmamalidir.

GOZLE VE UYGULA

Gozle: Kuvvet Sensorii

Rehber 0gretmen, duyu organlarimizla bir analoji kurarak robotlarin gevrelerini sensorleri
araciigiyla algiladigini aciklar. ilerleyen haftalarda, 6grencilerin robotun farkli sensérleriyle
calisacaklarini ve bu sensorlerin robotu programlarken nasil kullanilacagini 6greneceklerini
belirtir.

Resim 4.1 Kuvvet Sensori

Bu hafta kuvvet sensarii ile baslayacaklarini belirterek, robot setindeki kuvvet sensoriinii gosterir
ve oOzelliklerini agiklar. Ardindan, kuvvet sensoriinii Resim 4.2'de goriildigu gibi Siirlis Modeli
tasariminda Hub'in F portuna baglamalarini ister. Ayrica, E portunda biiyiik motorun bagli
oldugundan emin olmalarini ister.

Robot acgikken ve ekranda kalp sembolii goriiniirken, agma/kapama diigmesine kisa bir siire
basildiginda kuvvet sensoriiniin bagl oldugu F portu ile biiyiik motorun bagh oldugu E portu
arasinda isiklarla bir baglanti olusacaktir. Bu durumda, kuvvet sensoriine dokunuldugunda biiyiik
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motor donmeye baglayacaktir. Uygulanan kuvvetin biiyiikligiine bagh olarak, kuvvet sensoriine
ne kadar fazla kuvvet uygulanirsa, biiyiikk motorun da o kadar hizli dondiigii gozlemlenecektir.

Uygula: Kuvvet Sensori ile Motorlarin Calistirilmasi

Rehber 6gretmen, ogrencilerden anlatilanlari uygulayarak biiyiik motoru kuvvet sensorii ile
calistirmalarini ister. Benzer sekilde, diger motorlarin bagli oldugu portlarin karsisindaki portlara
herhangi bir sensor takildi§inda, sensdrden okunan verinin motorun dénme hizini ayarlayacagini
aciklar. Ogrenciler, kuvvet sensorii ile denemeler yaptiktan sonra, bir kez daha agma/kapama
diigmesine kisa bir siire basarak program moduna (kalp simgesinin oldu§u moda) gegerler.

@

\\\

Resim 4.2 Kuvvet Sensorii ile Motor Hareketi

Gozle: Kuvvet Sensérii ile ilk Program

Rehber ogretmen, 6grencilere bir dnceki uygulamada yalnizca bir motorun calistinlabildigini
belirtir. ki motorun birden ¢alistirilarak, ornegin robotun kuvvet sensoriine uygulanan basing
miktarina gore ileriye dogru hareket hizinin ayarlanabildigi programi 6grencilere anlatir. Ayrica,
rehber 6gretmen, programlarinda basing degerini yiizde olarak kullanmalarini ister. Ornek
program, Resim 4.3'te sunulmustur.
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>

@ hareket motorlanm C+D «  olarak ayarla

@ hareket hizim % ({+1J F - basing % = olarak olarak ayarla

@ harekete baslat 1 =

Resim 4.3 Kuvvet Sensorii Yiizde Hareket Ornek Program

Uygula: Kuvvet Sensorii ile Yiizde ve Newton

Rehber 6gretmen, 6grencilerden anlattigi programi uygulamalarini ister. Tim 6grenciler, kuvvet
sensoriinden algilanan yiizde degeri ile robotun hizinin ayarlandigi programi tamamladiktan
sonra, ayni programi bu sefer yiizde yerine Newton kullanarak g¢alistirmalari istenir. Programda
yapilan degisiklik, Resim 4.4'te goriilmektedir.

@ hareket motolanm C+D « olarak ayarla

@ hareket hizim % ()] F » basing newion v olarak olarak ayarla

@ harekete baslat T =

Resim 4.4 Kuvvet Sensorii Newton Hareket Ornek Program

Rehber ogretmen ogrencilerle her iki programda elde edilen sonuglar tartigir. Tartismayi
asagidaki sorularla yonlendirebilir:

Ayni kuvvet sensorii kullanildigi halde, basing Newton olarak ayarlandiginda robot neden
daha yavas hareket etti?

Basincin yiizde olarak ayarlandiinda robotun maksimum hizi, Newton olarak
ayarlandigindaki robotun hizinin kag kati olabilir?

Basing Newton olarak ayarli iken, robotun yiizde olarak ayarlandigi hizda gidebilmesi igin
programda ne gibi degisiklikler yapiimalidir.

Rehber 6gretmen, 6grencilerin programlarinda gerekli degisiklikleri yaparak uygulamalarini ister.
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Rehber Ogretmen igerigi - Kuvvet Sensorii

Basin¢ Newton olarak olgildiigiinde, kuvvet sensorii ile maksimum 10 Newtonluk bir kuvvet
olciilebildiginden, robotun hareket hizi maksimum %10 olabilir.

Basing yiizde olarak ol¢iildiginde, 10 Newtonluk basing %100 olarak élgilecek ve robotun
hareket hizi maksimum %100 olabilecektir. Ornek programda da (Resim 4.5) gériildiigii gibi
Newton olarak olgiilen basincin 10 ile ¢arpilmasi gerekecektir.

) - R - e
@) sttt 15 |

|

Resim 4.5 Kuvvet Sensorii 10 Newton Hareket Ornek Program

Gozle ve Uygula: Kuvvet Sensorii Oyunu

Rehber ogretmen, Resim 4.6'da gosterilen programi ogrencilerle paylasarak ayni programi
yapmalarini ister. Ardindan, rehber 6gretmen programin nasil ¢alistigini 6grencilere anlatir.
Program calistinldiginda, robotun ekraninda giilen yiiz seklinde 1siklar yanacaktir. Ogrenciler,
robota takili olan kuvvet sensoriine kuvvet uyguladiklar anda, robot ekraninda 3'ten geriye dogru
sayllmaya baslayacak ve sifir aninda ekranda bir piksel yanacaktir (Program slotlarini gosteren
sifir rakami ile karismamasi igin sadece bir pikselin yanmasi ile sifir durumu gosterilmistir).
Robot, Hub ekraninda tek pikselin yandigi anda kuvvet sensoriinden olgiilen basing miktarinin on
kati santimetre ileri gidecektir. Hareket esnasinda olgiilen kuvvetin Newton cinsinden degeri
ekranda goriilecektir.

Ogrenciler, bir hedef uzaklik belirleyerek drnegin 70 cm (belirlenecek hedef uzaklik 10 cm'nin
katlari olmalidir) uzakhga bir Lego parcasi yerlestireceklerdir. Ardindan, programi galistirarak
kuvvet sensoriine uygulayacaklari basing ile robotun istenilen miktarda giderek hedefe
ulagmasini saglayacaklardir. Grup iiyeleri, sirayla deneme yaparak robotu hedefe ulagtirmalidir.
Sonrasinda, farkli uzakliklarla ayni uygulama gergeklestirilebilir.
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program baslatildiginda

« igiklarim ag
hareket motorlanni  C+D «  olarak ayaria
hareket hizim % @ olarak ayarla

()] F« , basih + durumdam?

1siklaria o yaz

% isiklaria | [+ F -« basing newton » olarak yaz

@ T =, ©n F » basing newlon »+ olarak ~ @ cm » hareket ettir

@ hareketi durdur

Resim 4.6 Kuvvet Sensorii Oyunu Programi

Rehber dgretmen, dgrencilerden uygulanan kuvvet miktarini yorumlamalarini isteyebilir. Giinliik
yasantimizda uzunluk ve agirlik gibi kavramlarla ilgili bir 6ngoriimiiz varken, kuvvet konusunda
ayni diizeyde bir 6ngériimiiz genellikle yoktur. Ornegin, oyunda uyguladiklari 7N’luk kuvveti baz
alarak, bir pet siseyi sikistirmak igin en az kag Newtonluk bir kuvvet gerektigini tartigabilirler.

Gozle ve Uygula: Engele Carpinca Duran Robot

Rehber 6gretmen ogrencilere Resim 4.7 ve Resim 4.8'da goriildigii gibi dokunma sensoriinii
siriis modeline birlestirmelerini ve robotlarnini ileri dogru giderken bir engele carpmasi
durumunda duracak sekilde programlamalarini ister. Ornek program Resim 4.9'da verilmistir.
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Resim 4.7 Kuvvet Sensorii Montaji Birinci Adim

Resim 4.8 Kuvvet Sensorii Montaji ikinci Adim
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Resim 4.9 Engele Garpinca Duran Robot Ornek Programi

Gozle ve Uygula: Carpisma Testi

Rehber ogretmen ogrencilere arabalarla yapilan carpisma testleri hakkinda bilgileri olup
olmadigini, 6ncesinde herhangi bir ¢arpisma testi videosu izleyip izlemediklerini sorar. Video
paylasim sitelerinden otomobillerin ¢arpisma testi videolarini 6grencilere izletir.

Not

youtube.com sitesinden Euro NCAP sézciikleri aratilarak uygun birkag video izletilebilir. Ornek
olarak asagida birkag video baglantisi paylasiimistir.

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

https://www.youtube.com/watch?v=vgfKw6ypvDg

Rehber ogretmen ogrenciler ile carpisma testlerinin neden yapildigini, otomobillerin hasar
almasina neyin sebep oldugunu, otomobillerin hizinin ¢arpigmanin siddetine olan etkisini
ogrencilerin tartigmalarini saglar.

Rehber 6gretmen, Resim 4.10'da verilen programi 6grencilerle paylasir ve programi agiklar.
Ogrencilerden, programdaki hareket hizini %20, %40, %60, %80 ve %100 olarak degistirmelerini
ve her bir hiz degeri icin grafikte okunan maksimum kuvvet miktarini kaydetmelerini ister.
Program, bir engele (duvara) dogru diiz bir sekilde ilerleyen robotun ¢arpisma aninda kuvvet
sensorli verilerinin grafiginin cizilmesini saglayacaktir. Ayrica, program robot c¢arpisma
sonrasinda engelden uzaklastiginda (6grenciler robotu aldiklarinda) motorlar durduracak ve
kuvvet sensorii grafigini tam ekran olarak agacaktir.

Rehber 6gretmen ogrenciler ile bulduklarn sonucu tartisir. Robotun hizinin garpisma aninda
olusan kuvvete etkisi sorgulanir.
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@ hareket motorfanm C+D «  olarak ayarla

@;’ hareket hizimi % m olarak ayarla

cizgi grafigini temizle

harekete baslat -
&) o

F« ., basih  durumdam? |

F» , birakilmis *+ durumda m?

| vl cizgisine Fw basing % » olarak ciz

@9 hareketi durdur

gizgi grafigini gbster Tam Ekran =

Resim 4.10 Carpigsma Testi Programi

TASARLA

Tasarla etkinliginde rehber 6gretmen, 6grencilerden robot tasarimlarinda herhangi bir degisiklik
yapmadan, diiz olarak ilerleyen robotun bir engele ¢arpmasi durumunda kendi etrafinda donerek
engelden uzaklagmasini saglayan bir program hazirlamalarini ister. Robot engele ¢arpinca
yoniinii degistirme hareketini siirekli olarak yapmali ve bu esnada kuvvet sensorii ile motor
verilerinin grafigi ¢izilmelidir. Ardindan, rehber 6gretmen o6grencilerden olusturduklarn bu grafigi
yorumlamalarini ister.

Tanimlama: Ogrenciler kendilerinden istenilenleri belirlemeli, robotun neler yapmasi gerektigini
tanimlamali ve islem adimlarini maddeler halinde sirlamalidirlar.

Ornegin:

e Robot siirekli hareket edecek

Robot bir engele ¢arpip carpmadigini siirekli kontrol edecek

Robot engele ¢arptigi anda yoniinii degistirecek

Robot siirekli kuvvet sensorii ve motor verilerini kayit edecek

Robot kuvvet sensorii ve motor verilerinden hangilerini kayit edecek

Fikir iiretme: Ogrenciler tanimlanan gérevleri robotun gerceklestirebilmesi icin, hangi bloklarinin
kullanilacagina ve algoritmanin nasil olmasi gerektigine dair fikirler tretmelidir.
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Ornegin:

e Robot siirekli hareket edecek ise sonsuz dongii (“siirekli tekrarla” blogu) kullaniimalidir.

e Robot bir engele ¢arpip ¢arpmadigini kuvvet sensorii ile algilayabilir, “basili mi” blogu
kullaniimalidir.

e Robot engele ¢arptigi anda yoniini degistirecek ise kosula bagl bir hareket oldugundan
“eger” blogu kullaniimalidir.

e Robot siirekli kuvvet sensorii ve motor verilerini kayit edecek ise ayni zamanda siirekli
hareket edecegi icin bu islemler farkl yigitlarda gergeklestirilmelidir.

Ogrenciler bu siirecte farkli ¢oziimler iretebilirler. Tim gruplarin ayni veya benzer sonuglar
iretmesi zorunlu degildir. Ayrica, ogrencilerin farkli fikirleri test etmeleri rehber 6gretmenler
tarafindan desteklenmelidir. Ornegin, motorun konum verilerinin kaydedilmesi durumunda grafigi
yorumlamak zorlasabilir; bu gibi durumlarda rehber 6gretmen, motorun hiz veya gii¢ verilerinin
kaydedilmesini tegvik etmelidir.

URET

Ogrenciler programin yapisi ile ilgili fikirleri ve tasarimlari tamamladiktan sonra bilgisayar ve
robotlarla ¢alisarak gerekli programi ve grafigi olustururlar. Ornek program kodlari ve programin
calistinimasi ile olusan grafik Resim 4.11 ve Resim 4.12'de sunulmustur. Resim 4.12°de sunulan
grafikte, kirmizi gizgi kuvvet sensoriinden olgiilen verilerin, mavi ¢izgi ise D motorunun hiz
verilerinin grafigidir. Bir carpisma gerceklestigi anda, kirmizi cizgide tepe noktalar olugsmakta ve
eszamanli olarak motor ters yonde dénmeye basladi§indan mavi grafikte negatif yonde bir artis
olusmaktadir. Rehber 6gretmen diger motorun grafiginin nasil olabilecegini 6grencilerin tahmin
etmesini isteyebilir. Sonrasinda C motorunun hiz verisinin de farkli bir renkte grafiginin
cizilmesini ve yorumlanmasini isteyerek etkinligi zenginlestirebilir.

cizgi grafigini temizle

( vj cizgisine E F v basing % » olarak ciz

@gizgisine ® De hizi ciz

Resim 4.11 Kuvvet Sensorii ve Motor Veri Grafigi Ornek Programi
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Cizgi Grafigi
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Resim 4.12 Kuvvet Sensorii ve Motor Veri Grafigi
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Not

Rehber 6gretmen, Tasarla Uret béliimlerinde verilen program orneklerini ve ekran gériintiilerini
ogrencilerle paylasmamalidir. Tasarla Uret béliimiindeki paylagimlar, rehber GGretmenlerin
etkinliklere hazirlanmasinda kolaylik saglamak amaciyla sunulmustur. Ogrencilerin, Tasarla
Uret bolimlerindeki problemlere kendileri ¢6ziim iiretmeleri gerekmektedir. Rehber
ogretmenler, 6grencilere problemleri ¢ozebilmeleri igin yeterince zaman tanimali ve dogrudan
¢6ziimii vermeden rehberlik saglamalidirlar.

DEGERLENDIR

Giinlin sonunda rehber 6gretmen, dgrencilere asagidaki sorular yonelterek bu hafta igeriginin
birlikte 6zetlenmesini saglamalidir. Bu sorular, 6grencilerin 6grendiklerini pekistirmelerine ve
konular arasindaki baglantilari daha iyi anlamalarina yardimci olacaktir. Ayrica, 6grencilerin
diistincelerini ifade etmeleri ve grup iginde etkilesimde bulunmalari igin bir firsat sunar. Boylece,
ogrenme siireci daha etkilesimli ve anlamli hale gelecektir.

e Robot setinde bulunan kuvvet sensoriiniin 6zellikleri nelerdir?

e Ginliik hayatta kullanilan dokunma/kuvvet/agirlik sensorlerine drnekler verebilir
misiniz? (Ornegin, otomobilin kapisi acik kaldiginda veya asansorlerde yiik fazla
oldugunda uyari verilmesi gibi).

e Bu giin 6grendiginiz kod bloklari hangileridir? Gorevleri nelerdir?

e Kuvvetin nesneler iizerinde nasil bir etkisi olabilir? Ornekler veriniz?

e Sizce bu hafta en zor gorev hangisiydi? Zorlugun iistesinden nasil geldiniz?

ILAVE ETKINLIK

Kuvvet Sensori ve Zaman Oyunu

Rehber ogretmen ogrencilerden kuvvet sensoriinii robotun 6n kismindan sokerek, “Kuvvet
Sensorii Oyunu”nda oldugu gibi serbest bir konuma almalariniister (Resim 4.2). Rehber 6gretmen
“Kuvvet Sensorii Oyunu”nda robotun yalnizca 10'un katlarinda hareket edebildigini, ¢iinkii kuvvet
sensoriiniin uygulanan basinci tam sayi olarak 6lgebildigini ve 10 ile garpimi sonucunda robotun
sadece 10'un katlari uzunluklarda (70, 80, 90 santimetre) ilerleyebildigini hatirlatir.

Var olan programi, ekranda tek piksel yandiktan sonra uygulanan basing ile kuvvet sensorii
birakilincaya kadar gegen siirenin (saniye) carpimi kadar ileri gidecek sekilde gelistirmelerini
ister. Rehber 6gretmen robotun basing ve siire dlglimiinii ekrandaki tek piksel yandigi anda
baslayacagini ve kuvvet sensorii birakilincaya kadar gecen siireyi hesaplamasini ve basing
sensorii birakilinca harekete gegmesi gerektigini 6grencilere agiklar. “Kuvvet Sensorii Oyunu”nda
oldugu gibi, robotun gidecegi mesafe Hub ekranina yazdirilmalidir.

Rehber ogretmen “Kuvvet Sensorii Oyunu” programini tekrar agarak ogrencilerin hatirlamasini
saglayabilir. Bu oyun i¢in hazirlanacak programin bir 6rnegi program Resim 4.13'te verilmistir.
Ogrenciler benzer bir programi hazirlandiktan sonra “Kuvvet Sensér Oyunu”nda oldugu gibi bir
hedef belirleyip oynayabilirler. Bu defa hedefin 10 un katlari olmasi gerekmemektedir, 6rnegin
hedef 63 cm olarak belirlenebilir.
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Rehber ogretmen, ogrencilere "kronometre" blogunu ve degisken tanimlamayi etkinlik
oncesinde anlatabilir. Ayrica, rehber 6gretmen ihtiya¢ duyulmasi halinde programla ilgili daha
fazla yardimda bulunabilir.

P program baslatidiginda
@ hareket motoranni  C+D »  olarak ayaria

@ hareket hizim % @ olarak ayaria

OlculenKuvvet = | o yap

@ HE o | isikiann ac

Fe , basih« duumdam?  olana kadar bekle

w» 1siklanni ag
kronometreyi sifirla
OlculenKuvvet = i F » basinc newion » olarak yap

F» . birakimis + durumdami? _ olana kadar bekle

% isiklaria | kronometre * | OlculenKuvvet = 'iyuvara yaz

@ 1T « . kionometre * | OlculenKuvvet cm » hareket ettir

@ hareketi durdur

Resim 4.13 Kuvvet Sensorii ve Zaman Oyunu Ornek Programi
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5. Hafta - Mesafe Sensorii

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, dgrencilerin mesafe (distance) sensoriiniin cesitli kullanim sekillerini
kavrayarak, sensorii farkli gorevler icin programlarken gerekli diizenlemeleri yapabilmelerini
saglamaktir.

Haftanin Kazanimlari:

o Ogrenciler, mesafe sensoriiniin calisma mantigini ve kullanma yontemlerini ifade eder.

o Ogrenciler, mesafe sensoriinii farkli amaglar igin programlama adimlarini olusturabilir.

o Ogrenciler, robotun farkli mesafelerdeki nesnelere gére davranmasi (hareket etmesi, ses
ctkarmasi, hizini ayarlamasi, Hub ekraninda farkli simgeler gostermesi) igin gerekli
programlama adimlarini olusturabilir.

Ekler:

Konu anlatiminda ekran goriintiileri verilen ornek programlar, ayrica dijital formatta rehber
ogretmenlere sunulmustur. Ornek program dosyalarinin  numaralandinimasinda, konu
anlatimindaki resim numaralari temel alinmistir. Bu hafta asagida siralanmis programlar ekte
rehber 6gretmenlere sunulmustur.

Program_5.4_Belirli_Bir_Mesafe_Kadar_llerleme.llsp3
Program_5.5_Istenilen_Mesafe_Kadar_Geri_Gitme.lIsp3
Program_5.6_Engele_Yaklastikga_Yavaslayan_Robot.lIsp3
Program_5.7_Yaklasan_Nesne_Olursa_Ses_Cikar
Program_5.8_Park_Sensoru.llsp3
Program_5.10_Bos_Alana_Park_Et.lIsp3
Program_5.11_0Ondeki_Nesneyi_Takip_Et.llsp3
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Mesafe Sensorii

Rehber Ogretmen igerigi - Mesafe Sensorii

Mesafe sensorij, ileriye dogru yiiksek frekansli ses dalgalari gonderir; bu ses dalgalari insanlar
tarafindan duyulamaz. Gonderilen ses dalgalari, karsidaki nesneye garparak geri yansir ve
sensor tarafindan algilanir. Ses dalgasinin gonderilmesiile geri doniisii arasindaki siire, mesafe
sensoriiniin nesneye olan uzakhgini hesaplamak icin kullanilir. Algilama araligi yaklasik 200
cm'dir; bu mesafeden daha uzaktaki cisimleri algilayamaz. Mesafe sensorii, uzaklik élgiimlerini
yiizde, santimetre veya in¢ cinsinden gerceklestirebilir. Ayrica, sensoriin izerinde dort adet
programlanabilir 1sikli boliim bulunmaktadir.

Bu hafta etkinliklerde kullanilacak mesafe sensorii ile ilgili sozciik bloklari ve agiklamalari
asagida verilmigtir.

Sensorler Blok Paleti

Mesafe $u mu?

ED) - e wroyoen - QD) (57

Bu blok, mesafe sensdriiniin santimetre, ing veya yiizde olarak belirtilen mesafeden yakin (<),
uzak (>) veya esit (=) olmasi durumunda “dogru (true)” sonucunu verir.
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Mesafe

EETED

Bu blok, mesafe sensoriiniin algiladigi mevcut mesafeyi santimetre, in¢ veya yiizde olarak
bildirir. Sensoriin araligi 0-200 cm'dir.

GOZLE VE UYGULA

Gozle: Mesafe Sensorii

Rehber 6gretmen, bu hafta yeni bir sensore gegilecegini duyurarak ogrencilerin dikkatini geker.
Ardindan, mesafe sensoriiniin 6zelliklerini detayli bir sekilde anlatir; bu sensoriin nasil ¢alistigini,
algilama araligini ve uygulama alanlarini drneklerle aciklar. Ogrencilere mesafe sensdriiniin
Resim 5.1'deki gibi siirlis modeli robotuna nasil entegre edilecegini gosterir.

Resim 5.1 Mesafe Sensorii Montaiji

Rehber dgretmen, 6grencilere SPIKE yazilimini agmalarini ve yeni bir proje olusturmalarini ister.
Ardindan, robotlariyla Bluetooth veya kablo ile baglanti kurmalarini ister. Baglantilar
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tamamlandiktan sonra, A portuna mesafe sensoriiniin takildigini kontrol etmek icin asagidaki
'Hub Baglantisi A¢' se¢enegini kullanmalarini soyler.

X
Kerem

-
-
s Hub isletim Sistemi: 1.6.62 £ YENIDEN ADLANDIR X BAGLANTIYI KES
; = % 80

EGME ACISI

Resim 5.2 A Portunda Mesafe Sensorii

Mesafe sensorii Uzerindeki 1siklarin yakilmasi igin, Resim 5.3'de gosterilen programin
olusturulmasi gerektigi agiklanir. Bu siiregte ogrencilere “igiklarini yak” blogunun temel islevleri
kisaca anlatilir. Ogrencilerin, 6grendiklerini pekistirmek amaciyla farkli denemeler yapmalari igin
cesaretlendirilir.

Av |, CC~ | sklanm yak

Resim 5.3 Mesafe Sensoriiniin Isiklarinin Yakilmasi

Gozle: Belirli Bir Mesafeye Kadar ilerleme

Rehber ogretmen, robotun A numarali porta bagli mesafe sensoriinden gelen uzaklik degeri 5
cm'den kiiciik olana kadar ilerlemesini ve bu mesafe 5 cm'den az oldugunda durmasini saglayan
Resim 5.4'deki programi hazirlar.
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@@) hareket motorlanni  C+D v  olarak ayaria

@ hareket hizini % @ olarak ayaria
@ e harckete baslat
@ harekete baslat T =

A~ mesafe: dahayakin » e cmw mi? ‘

@ hareketi durdur

Resim 5.4 Belirli Bir Mesafe Kadar ilerleme

Bu adimda, programin nasil yazildigi ekrana yansitilarak 6grencilere gosterilir ve calisma mantig
aciklanir. Rehber ogretmen, ogrencilerden yukaridaki bloklari SPIKE programlama alanina
siiriikleyip birakmalarini ve robotu ¢alistirmalarini ister. Kod galistiktan sonra, nesne ile mesafe
sensorii arasindaki mesafe olgiiliir ve ogrencilerden bulduklari degeri (ilk 6rnek igin 5 cm) bir
kagida yazmalar istenir. Ardindan, ayni iglemler 10 cm, 15 cm ve 20 cm igin tekrarlanir.
Ogrencilere elde ettikleri verilerin anlami sorulur ve robotun verilen degerde tam olarak
duramayacadgi, hata payi bulundugu aciklanir.

Uygula: [stenilen Mesafe Kadar Geri Gitme

Bu uygulamada, 6grencilerden mesafe sensoriinii kullanarak robotlarinin, 6niindeki engelden 20
cm geriye gittikten sonra durmasini saglayacak bir program olusturmalar istenir. Ogrenciler,
Resim 5.5'de gosterilen programi olusturmalar igin yonlendirilir. Programlarini hazirladiktan
sonra calistirmalart ve sonuglan gozlemlemeleri istenir. Robot c¢alistinldiktan sonra,
ogrencilerden aldiklari mesafeyi dlgmeleri ve bu mesafeyi 20 cm'ye olabildigince yaklastirmak
icin programda degisiklik yapmalar talep edilebilir.

@ hareket motorlanni  C+D « olarak ayarla

@' hareket hizini % @ olarak ayarla
@ harekete baglat J, -

A + mesafe: dahauzak - @ cmw mi? ’

|

@ hareketi durdur

Resim 5.5 istenilen Mesafe Kadar Geri Gitme
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Uygula: Engele Yaklastikga Yavaslayan Robot

Bu etkinlikte, karsisindaki engele yaklastikga yavaslayan ve belirli bir mesafe kaldiginda
durabilen bir robot programi olusturulacaktir. Ogrencilere, mesafe sensérii ile dlgiilen uzaklk
degerinin robotun hareketini saglayan motorlarin gii¢ degeri olarak aktarildiinda, mesafe
azaldikga motorlarin giiciiniin de azalacagi ve boylece robotun engele yaklastik¢a yavaslayacagi
detayli bir sekilde agiklanir. Resim 5.6'da goriilen programin, engele yaklastikca yavaslayan ve 5
cm mesafede durabilen bir robot igin hazirlanabilmesi amaciyla 6grencilere yeterli siire taninir.
Gerekli gorildiiginde, programin mantigi tekrar gozden gegirilerek ©ogrencilere daha iyi
kavratilmasi saglanir.

@ hareket hizini % A » mesafe cm w olarak olarak ayarla

@ harekete baslat T =

@ hareketi durdur

Resim 5.6 Engele Yaklastik¢a Yavaslayan Robot

Gozle: Robota Yaklasan Nesne Olursa Ses Cikar

Rehber 6gretmen, Siiriis Modeli robotuna 5 cm’den daha az bir mesafede bir nesne yaklastiginda
ses calan bir program yazacagini duyurur. Oncelikle, mesafe sensoriiniin diizgiin galistigini
kontrol eder ve programlama alanina 'siirekli tekrarla' donglisiinii siiriikleyip birakir. Bu dongiiniin
kullanim amacini agiklayarak, programin siirekli olarak mesafe degerini kontrol etmesi
gerektigini vurgular. Ardindan, mesafenin 5 cm’den az olup olmadigini kontrol edecek 'eger ise'
blogunu ekler. Calmak istedigi sesi kiitiiphaneden segerek kodunu tamamlar ve kosul dogru
oldugu siirece sesin ¢alindigini 6grencilere gosterir.
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} program basglatildiginda

sirekli tekrarla

eder A » mesafe: dahayakin = o cm v  mi?

Jump < | sesini bitene kadar cal

J
Resim 5.7 Yaklasan Nesne Olursa Ses Cikaran Robot

Uygula: Park Sensorii

Bu etkinlikte, oOgrencilerden robotu tasitlardaki park sensorlerine benzer bir sekilde
programlamalari istenir. Robot, belirli bir mesafeye yaklastiginda uyari vermeli, mesafe azaldikga
ses seviyesi yiikselmeli ve Hub ekraninda "' isareti goriintiilenmelidir.

’ program baslatildiginda

@ hareket motorlarilt  C+D -  olarak ayaria

® hareket hizimi % m olarak ayarla

@ harekete baglat 1+ »
ses diizeyini @ % yap

sUrekli tekrarla

eger A« mesafe cmw olarak |, @ ile @ arasinda mi?

Toy Honk « | sesini bitene kadar cal

eger A~ mesafe cm+ olarak |, o ile 9 arasinda mi?
ses diizeyini @ degistir

Alert »  sesini bitene kadar cal

% « isiklanni @ saniye a¢

eger A« mesafe cmw olarak < o ise

@ hareketi durdur

durdur timind «

Resim 5.8 Park Sensorii Programi

69



Mesafe Sensoru

TASARLA VE URET

Bu etkinlikte, 0grencilerin robotun yol kenarinda bos bir alana, park eden araglar gibi, hareket
halindeyken sag veya sol tarafindan (mesafe sensoriiniin takildigi yonde) park etmesini
saglamalari amaclanmaktadir. Ogrencilerden, Resim 5.9'daki gibi mesafe sensoriinii yan tarafa
bakacak sekilde monte etmeleri istenir. Diiz bir sekilde ilerleyen robotun iizerindeki mesafe
sensori, bir bosluk algiladi§inda, robotun ilgili yone donerek paralel park etmesi beklenmektedir.
Bu asamada, gerektiginde rehber 6gretmen onlara destek saglayarak siireci kolaylastirabilir. Ders
programi boyunca, tasarim stirecinde oldugu gibi, 6grencilerin asagida ornek olarak verilen iki
adima benzer bir siire¢ gerceklestirmeleri gerekecektir.

Resim 5.9 Mesafe Sensoriiniin Yana Takilmasi

Tanimlama: Ogrencilerin 6ncelikle istenilen islemler igin neler gerektirdigini belirlemesi ve bunlari
siralamasi gerekir. Ornegin;

e Robot mesafe sensorii ile duvar veya kapali alani arasindaki mesafeyi siirekli kontrol
etmeli.

e Robot diiz ilerlemeli.

e Robot hareket halinde iken duvar tarafinda bogluk olmasi durumunda ilgili tarafa donerek
park etmelidir.

Fikir tiretme: Bu agsamada 6grencilerin yukarda belirlenen islemlerin nasil yapilabilecegi ile ilgili
fikir yiiritmesi gerekir. Ornegin, 6grenciler asagidaki maddelere benzer fikirler iiretebilir.

e Duvarla arasindaki mesafeyi siirekli kontrol etmek igcin mesafe sensorii ve dongii
kullanilabilir.
e Diizilerlerken bosluk oldugunu anlamak igin kontrol ifadesi kullanilabilir.
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e Robotun bosluga dogru donmesi saglanmalidir.
e Donme tamamlandiktan sonra robotun park etmesi saglanmalidir.

Rehber ogretmen gozetiminde, 6grenciler ¢ozlim icin tasarimlarini yaptiktan sonra bilgisayar ve
robot basinda ¢alisarak istenilen gorevi yerine getirmelidir. Bu siiregte, 6rnek bir program Resim
5.10'da sunulmustur.

A« mesafe cm + olarak <@

@ harekete baslat T

Resim 5.10 Bos Alana Park Et Ornek Programi

DEGERLENDIR

Bu asamada hedef, her haftada oldugu gibi ogrencilerin 6§renme siirecinde yasadiklari ve
ogrendikleri iizerine diiginmelerini saglamaktir. Bu sayede oOgrenciler; problem ¢6zme
yetenekleri, dersin konusu ve kendileri ile ilgili gozlemler yaparak 6grendikleri yeni konular ve
kendilerini degerlendirebilir. Ogrencilerden su sorulari yanitlamalari istenir:

e Bugiin 'tasarla ve iiret' adiminda size verilen problem nedir? Problemi kendi ciimlelerinizle
ifade edin.

e En ¢ok hangi gorevde zorlandiniz? Bu zorluklarin tistesinden nasil geldiniz?

e Problemi ¢ozerken ne gibi sikintilar yagadiniz ve bunlarin listesinden gelmek igin neler
yaptiniz?

e Kullandiginiz yontemler bu sikintilari gidermede basarili oldu mu?

e Grup arkadasinizla anlasmazhga diistiigiiniz durumlar oldu mu ve bunlarin iistesinden
gelmek igin neler yaptiniz?

e Grup arkadasinizdan ne/neler 6grendiniz?
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ILAVE ETKINLIK
Ondeki Araci/Nesneyi Takip Eden Robot

Bu etkinlikte, robotun dniindeki bir nesneyi takip etmesi saglanacaktir. Bagka bir deyisle, robotun
onlindeki nesne ilerledikge, robotun da bu nesneye paralel olarak hareket etmesi beklenmektedir.
Resim 5.11'deki ornek program kodunda goriildii§ii gibi, kontrol ifadeleri kullanilarak robot ile
nesne arasindaki mesafe arttikga robotun hizinin artmasi saglanmalidir. Eger robot ile nesne
arasindaki mesafe istenilen seviyeden ¢ok yakinsa (10 cm’den az), robotun durmasi
gerekmektedir.

> program baslatildiginda
@ hareket motorianni  C+D -  olarak ayarla

surekli tekraria

eger A« mesafe cm w» olarak = @ ise
@ hareket hizini % olarak ayaria
@ harekete baslat T w

degilse
efer A - mesafe cm * olarak |, @ ile @ arasindami? g€
@ nareket hizini % @ olarak ayaria
@ harekete baglal > =

dedilse
eder A~ mesafe cmw olarak |, @ ile @ arasindami? _Jise
@ hareket hizini % @ olarak ayarla

@ harekete baglat T w

degilse
eger A+ mesafe cm v olarak @ ile @ arasinda mi? _Jise
® hareket hizim % o olarak ayaria
@ harekete baslat ‘I‘ -

degilse

efer A~ mesafe cm v olarak ° ile @ arasindami? _Jise

@) hareket hizini % @ olarak ayarla

@ harekete baglat T w

degilse

® hareketi durdur

durdur  tUmind «

Resim 5.11 Ondeki Nesneyi Takip Eden Robot Programi
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6. Hafta - Hareket Sensorii

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci 6grencilerin hareket (gyro) sensoriinii kullanarak, Hub'in ii¢ eksendeki donme
hareketlerini programlarinda kullanabilmelerini saglayacak temel bilgi ve becerileri
kazandirmaktir. Ogrencilerin Hub'in yunuslama, yuvarlanma ve sapma agilarini kullanarak farkli
programlar yapabilmeleri amacglanmistir. Ayrica Hub'in 0n, arka, Uist, alt, sag ve sol yonlerinin
yukari olmasi durumunda ve Hub'in sallanma, tiklatilma ve diisme durumlarinin mantik
operatorlerinde kullanilmasi ve program yigitlarinin ¢alistinlmasi amaciyla kullaniimasi
orneklendirilecektir.

Haftanin Kazanimlari:

 Ogrenciler hareket sensoriiniin nasil galistigini ifade edebilirler.

o Ogrenciler hareket sensorii ile farkli eksenlerdeki donme acisini tespit ederek program
icerisinde kullanabilirler.

e Ogrenciler robotun herhangi bir eksende istenilen agi miktarinda dénmesini
saglayabilirler.

o Ogrenciler Hub'in herhangi bir yéniiniin yukarida olmasi kosulunu mantik islemlerinde ve
program yigitlarinin baslatiimasinda kullanabilirler.

o Ogrenciler Hub'in sallanama, tiklatilma ve diisme durumlarini kosullarda ve yigitlann
baslatilmasinda kullanabilirler.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, bilgisayar ve galisma alani (mat).

Ekler:

Konu igerisinde ekran goriintiileri sunulan programalar ayrica SPIKE uygulamasi formatinda
(.llsp3 dosyasi olarak) rehber 6gretmenlere sunulmustur. Ekte sunulan ornek programlarin
numaralari, konu igerisindeki resim numaralariyla eslestirilmistir. Bu hafta asagida siralanan
programlar, calisma alani (mat) ve video dosyasi ekte rehber 6gretmenlere sunulmustur. Rehber
ogretmen etkinlik oncesinde her grup icin bir tane Mat_6_A4.pdf dosyasinin ¢iktisini almalidir.

Program_6.7_90_Derece_Hareketi.llsp3
Program_6.9_Kare_Hareketi.llsp3
Program_6.10_0k_Isareti_Yukari.llsp3
Program_6.12_Su_Terazisi_Isiklari.llsp3
Program_6.15_Tasarla_Uret_Hedefe_Kilitlen.lIsp3
Program_6.17_Sallaninca_Rastgele_Sayi.llsp3
Program_6.19_Yonunu_Kaybetmeyen_Robot.lIsp3
Video_6.1_Tasarla_Uret_Gorev.mp4
Mat_6_A4.pdf

73



Hareket Sensoru

Hareket Sensoriu

Rehber Ogretmen Igerigi - Hareket Sensorii

Gyro sensorii olarak da isimlendirilen hareket sensérii agisal dengenin korunmasi ilkesi ile
calisan ve yon olgim islemlerinde kullanilan sensérlerdir. Giniimiizde akilli telefonlar,
navigasyon sistemleri oyun kumandalari ve robotlar gibi bir¢ok teknolojik (riinde
kullanilmaktadirlar.

SPIKE Prime robot setinde hareket sensorii Hub ile biitiinlesiktir. EV3 robot setinde olugu gibi
ayri bir sensor olarak robot setinde yer almamaktadir. Ayrica EV3 robot setinde yasanan kayma
problemi (robotun dénme hareketi durdugu halde, sensériin agi degerinin artmaya devam
etmesi) SPIKE Prime setinde giderilmistir.

Ayrica EV3 setinde yalnizca bir eksende agi olgiilebiliyor iken, SPIKE Prime setinde alti eksenli
hareket sensérii bulunmaktadir. SPIKE Prime robot setindeki hareket sensori, i¢ eksenli
ivmedlger ve lg¢ eksenli jiroskop sensorlerini icermektedir. Boylece biitiinlesik hareket sensorii
ile ii¢c eksendeki donme hareketinin agisal degeri ve ivmesi Olgiilebilmektedir. Ayrica sensor
Hub’in sallandigini, dokunuldugunu ve distigiini algilayabilmektedir. Resim 6.1'de (¢
eksendeki donme hareketi gasterilmigtir.

Resim 6.1 Hub'in Ug Eksendeki Donme Hareketi

Bu hafta etkinliklerde kullanilacak hareket sensartii ile ilgili kod bloklari ve agiklamalari asagida
verilmistir.

Sensorler Blok Paleti
Egildi mi?
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@ 4 + miegidi?

Bu blok bir “Boole Blogu” oldugundan, Hub'in segilen yonlerde (dort yon oklarindan herhangi
biri), herhangi bir yonde (sol iist kosedeki oklar simgesi) veya diiz durmasi (sag iist kosedeki
Hub simgesi) durumlarinda dogru (true) sonucunu verir.

Hub yonii su mu?

% on + yukarida mi?

Hub segilen yonii yukari geldiginde dogru (true) sonucunu verir. Hub'in ekranin bulundugu yonii
iist, pilin takildigi yiizeyi alt, sarj girisinin oldugu yonii arka, hoparloriiniin oldugu yéonii on, B,D,F
girislerinin oldugu yon sag ve A,C,E girislerinin oldugu yon ise soldur. Resim 6.2°de Hub’in
yonleri gasterilmigtir.
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Resim 6.2 Hub'in Yonleri

Sallaniyor mu?

% sallandiinda « | mi?

v sallandiqinda
tiklatildiginda
dustagunde

Bu blok Hub’in belirlenen sallanma, tiklatiima ve diisme hareketlerini gerceklestirdiginde dogru
(true) sonucunu verir.

Hub Yunuslama Yuvarlanma Sapma Agisi

@ yunuslama = acisi

v yunuslama

yuvarlanma

sapma

Bu blok, Hub'in yunuslama, yuvarlanma ve sapma aci degerlerini verir. Hub'in ii¢ eksendeki
dénmesini ifade eden yunuslama (Resim 6.3), yuvarlanma (Resim 6.4) ve sapma (Resim 6.5)
hareketleri asagida sunulmusgtur.
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Resim 6.3 Yunuslama

l..

ger

Resim 6.4 Yuvarlanma

‘e -

Resim 6.5 Sapma
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Hub Sapma Agisini 0 Olarak Ayarla

@ sapma acisini 0’a ayarla

Bu blok Hub'in o anki sapma agisini sifir (0) olarak ayarlar. Bu blok ¢alistigi anda Hub'in 6n-arka
yoniiniin dogrultusu sifir derece olarak kabul edilecektir.

Olaylar Blok Paleti

eve

Egildiginde

"_ v cue

Bir “Sapka Blogu” olan “egildiginde” blogu, Hub'in diiz bir konumda iken, belirlenen yénlerde bir
hareketin gergeklesmesi durumunda kendisine baglh olan tiim bloklari ¢aligtirir.

Bu blok sadece belirtilen olay durumunda tetiklenir. Hub yeni bir yonde egilmedigi siirece
yeniden tetiklenmez.

Hub Yonii Yukari Baktiginda

on

arka

v

ost
alt

sag

Bu blok segilen yoniin yukari olmasi durumunda, baglh olan tiim bloklari ¢aligtirir. Bu blok sadece
belirtilen olay durumunda tetiklenir. Tekrar tetiklenmesi igin Hub’in yéniinin degismesi
gereklidir.
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Hub Sallandiginda

sallandijinda « ‘

+ sallandiginda
tiklatildiginda

dustagande

Bu blok, belirlenen durumun (sallanma, tiklatiima veya diisme) gergeklesmesi durumunda
kendisine bagh olan tiim bloklari oynatir. Hub'in hareketinin degismemesi durumunda blok
yeniden tetiklenmez.

Not

Ekte sunulan drnek programlar ve bu programlara ait ekran goriintiileri, rehber ogretmenlerin
etkinliklere hazirlik siirecinde kullanmalari amaciyla hazirlanmistir. Rehber dGretmenin gérevi,
gozle etkinlikleri sirasinda sunulan programlari 6grencilere agiklayarak adim adim
gerceklestirmektir. Uret etkinlikleri igin sunulan 6rnek programlar ve ekran gériintiileri
kesinlikle ogrencilerle paylagilmamalidir. Tasarla ve (ret etkinliklerinde, dgrencilerin verilen
probleme kendi ¢6ziimlerini iiretmeleri beklenmektedir. Bu siiregte rehber 6gretmen, dogrudan
¢6ziimii sunmadan ogrencilere rehberlik etmelidir.

GOZLE VE UYGULA

Gozle ve Uygula: Robotun 90 Derece Dondiiriilmesi

Rehber ©Ogretmen oOgrencilere bu hafta robotun hareket sensoriinii kullanarak etkinlikler
yapacaklarini belirtir. Hareket sensoriinin Hub'in igerisinde biitiinlesik oldugunu ve diger
sensorler gibi robotlarina birlestirmelerine gerek olmadigini belirtir.

Rehber 6gretmen ogrencilerden SPIKE Prime Uygulamasini agmalarini ve robotlarini Bluetooth
veya USB kablosu ile bilgisayar baglantisini yapmalarini ister. Hub baglanti penceresini agarak
sapma, yunuslama ve yuvarlanma agilarinin robotun hareketine gore nasil degistigini
gozlemlemelerini ister. Rehber 6gretmen bu hareketleri agiklamadan 6grencilerin kesfetmelerine
olanak saglar. Resim 6.6'da robotun donme hareketlerine gore Egme Acisinin (sapma, yunuslama
ve yuvarlanma agilarinin) degisimi gosterilmistir.
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Kerem

Hub isletim Sistemi: 1.6.62 £ YENIDEN ADLANDIR
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0 Yuvarlanma: -2

Resim 6.6 Egme Agisinin Gozlemlenmesi

X

X BAGLANTIYI KES

EGMEAGISI

Rehber 6gretmen Siirlis Modeli robotunun 90 derece donmesini saglayan Resim 6.7'de sunulan
programi hazirlayarak Resim 6.8'de gosterildigi gibi ekte sunulan ¢alisma alani (agidlger)

izerinde gahstirir.

program baslatildiginda

sapma acisini 0'a ayarla

hareket motorlarini

C+D »

olarak ayarla

hareket hizim % @ olarak ayarla

sol: -100 MEIEGENERE
% sapma * acisi < olana kadar bekle

hareketi durdur

durdur ve programdan cilk =

Resim 6.7 Doksan Derece Donme Ornek Program

80



Hareket Sensoru 0

Not

Calisma alani (agiolger) Ggrencilerde kavram yanilgisina neden olmamak igin ortaokul
matematik derslerindeki agilar konusu temel alinarak hazirlanmigstir. Siiriis Modeli tasariminda
ise robotun sapma agisi agiolgerin tersi yondedir. Robotun sapma agisi, saat yoniinde artmakta,
saatin tersi yonde azalmaktadir. Bu nedenle Resim 6.7°de sunulan program negatif agi degeri
ile “hazirlanmigtir. Rehber &gretmen programda neden negatif ag¢i dederi kullanildigini
ogrencilere agiklamalidir.

Resim 6. 8 Doksan Derece Donme Galigma Alani

Rehber 6gretmen, 6grencilerden ayni programi hazirlayip ¢alisma alani iizerinde robotlarinin kag
derece dondiigiinii 6lgmelerini ve bu dl¢imi kaydetmelerini ister. Ayrica hareket hizini artirarak
ve azaltarak farkh olgiimler yapmalarini ister. Sapma agisi degerinin neden 90 dereceden daha
biiyik oldugu tartisihr. Robotun tam olarak 90 derece donebilmesi igin programda nasil
diizenlemeler yapilabilecegi 6grenciler ile tartisilr.
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Sensor tam olarak 90 dereceyi 0lctiigi anda bu verinin aktarlmasi ve motorlara durma
komutunun gonderilmesi zaman alir. Bu nedenle robot 90 dereceden fazla doner.

Robot kendi etrafinda donerken olusan donme kuvveti, motorlar durdurulduktan sonra da
robotun biraz daha dénmesine sebep olur. Dénme kuvvetinin etkisini azaltmak igin robotun
daha yavas donmesi saglanabilir.

Robotun 90 dereceden daha az bir a¢i ile dénecek sekilde programlanmasi bir ¢oziim olabilir.

Uygula: Kare Seklinde Hareket

Rehber 6gretmen 6grencilerden bir kenari 30 cm olan bir kare seklinde hareket edecek robotun
programini hazirlamalarini ister. Robotun baslangi¢ noktasinda, hareketini tamamlamasi
gerektigini bu nedenle kdselerdeki donme hareketlerinin tam 90 derece olmasi gerektigini belirtir.
Ornek program Resim 6.9'da sunulmustur.

b program baslatildiqinda

% sapma agisimi 0'a ayarla

@j hareket motodanmi C+D »  olarak ayarla
. - X

@ hareket hizim % @ olarak ayarla 84 derece dederi

cevresel faktorlere gore
dedisebilir.

@ T @ cm « hareket ettir
@) saf: 100 EIETELG EEREY

% sapma * agisi > @ olana kadar bekle

@ hareketi durdur

% sapma agisimi 0'a ayarla

durdur ve programdan ¢ik *

Resim 6.9 Kare Seklinde Hareket Ornek Program
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Gozle ve Uygula: Siirekli Yukariyr Gosteren Ok

Rehber 6gretmen 6grencilere Hub'in yoniini algilayabildigini belirtir ve “Hub yonii su mu?” blogu
ile yukariya bakan yoniin kontrol edilebildigini ve kontrol sonucunda dogru veya yanlis sonuglar
iretebildigini belirtir. Hub'in alti yoniini Resim 6.2'de gosterildigi gibi 6grencilere anlatir.

Rehber 6gretmen ogrencilerden “Hub yénii su mu?” blogunu kullanarak robotun ekraninda siirekli
yukariyi (sinifin tavanini) gosterecek bir okun sembolii bulunan programi yapmalarini ister. Robot
yan veya dik konuma geldiginde ekrandaki ok degiserek yukariyr (sinifin tavanini) gostermeye
devam etmelidir. Ornek program Resim 6.10°da sunulmustur.

b program baslatildiginda

sarekli tekrarla

eger @ on » yukanda mi? _ ise

ost + yukanda mi? ise

i w siklanni ag - X
Ok isaretinin 6nden
gorintiisi.

alt » yukanda mi? ise <
w» siklanni ag - x

Ok isaretinin arkadan
gorintisi.

sag * yukanda mi? ise

1siklarini ag

sol « yukarda nm? ise

» siklann ag

Resim 6.10 Ok isareti Yukari Ornek Program
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Gozle ve Uygula: Yunuslama, Yuvarlanma Isiklari

Rehber 6gretmen o0grencilere daha oncesinde su terazisi goriip gormediklerini ve su terazisinin
ne amagla kullanildigini sorar. Tiim 6grencilerin su terazisinin nasil galigtigini anladigindan emin
olduktan sonra benzer sekilde robotun egimini gosteren bir uygulama gergeklestireceklerini
belirtir.

Eﬁ R @ ‘]
o

Resim 6.11 Su Terazisi

Robotun yunuslama veya yuvarlanma hareketi yapmasi durumunda bu hareketlerin yonini
Isiklari ile gosteren robot programinin nasil yapilabilecegini ogrencilere aciklar. Sapka
bloklarindan “egildiginde” blogunu ogrencilere anlatir. Yukar yonli egilme gerceklestiginde
merkezde bulunan isiklarin, yukariya dogru hareketi ve robot diiz konuma geldiginde tekrar
merkeze dogru hareketini rehber 6gretmen yaparak ogrencilere anlatir (Resim 6.12). Yapilan
programi test eder. Ogrencilerden diger yonler (asag, sag ve sol) igin programi tamamlamalarini

ister.
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} program baslatildiginda

‘% 4 - egildiginde

% pikselleri kapat

% * * isiklanni ﬂ saniye ag

% - Isiklarini o saniye a¢

surekli tekrarla

% yunuslama w acisi

% » = siklarini ag

v
uuuuu

isiklari yukan dogru hareket
eder.

v

Hub tekrar diz konuma
geldigine i1siklar ekranin

-
% = = Lisiklarnini e saniye ag

merkezine dogru hareket eder. %

» siklarini ag

durdur buyigiti »

v
dedilse

Hub éne egik durdudu sirece

isiklar yukarida kalir. % e isiklarini m saniye ag

Resim 6.12 Su Terazisi Ornek Programi (Bir Boliimii)

TASARLA

Rehber 6gretmen ogrencilerden Resim 6.13 ve 6.14'te goriildigl gibi siiris modeline hedef yon
kolunu eklemelerini ister.
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e —

Resim 6.14 Hedef Yon Kolu Montaji ikinci Adim

Tasarla etkinligi igin rehber 6gretmen 6grencilerden durmakta olan robotun hedef yon kolu
cevrilerek hedefin yoni gosterildikten sonra sa§ veya sol tusa basilmasinin ardindan robotun
yoniinii hedefe dogru ceviren programi hazirlamalarini ister. Rehber 6gretmen ekte sunulan
Video_6.1_Tasarla_Uret_Gorev.mp4 video dosyasini dgrencilere izleterek gorevin daha kolay
kavramasini saglayabilir.
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Ayrica rehber 6gretmen programin ¢alismasi esnasinda, hedef yon kolunun dondiiriilme miktari,
robotun kendi etrafinda donme miktari gibi verilerin grafiklerinin olusturulmasinin programlama
siirecindeki hatalarin giderilmesinde kolaylik saglayacagini belirtir. Ogrencilerin bu siirecteki
degiskenlerin (hedeflenen agi miktari, biiyiik motorun donme miktari, robotun sapma agisi vb.)
grafiklerini yorumlamalarini ister.

Tanimlama: Ogrenciler robotun istenilen gorevi sorunsuz bir sekilde gergeklestirebilmesi igin
gerekli gorev adimlarini birer birer tanimlamalaridirlar. Robotun gergeklestirecegi islemeler
sirasi ile yazilmalidir. Bu asamada ogrenciler kalem kagit kullanarak tamimlama siirecini
gerceklestirmelidirler. Tanimlama siireci sonunda ogrenciler asagida bir 6rnedi sunulmus olan
bir gorev listesi hazirlamalidir.

e Program calistinldiginda robotun konumu temel alinacak. Robot goreceli bir hareket
gerceklestirecek.

o Hedef kolu saga veya sola el ile gevrilerek ucu bir hedefi gosterecek sekilde ayarlanacak.

e Robotun sag veya sol tusuna basilacak.

e Robot kendi etrafinda donerek yoniinii hedefe dogru gevirecek.

Fikir iiretme: Bu agamada 6grenciler tanimlanan gorevleri gerceklestirecek algoritma adimlari ve
kullanilmasi gereken kod bloklari hakkinda fikirler tretirler. Tanimlama siirecinde belirlenen
adimlar bu siiregte daha somut hale getirilir.

Ornegin:

e Hedef kolu biiyiik motorun donme agisinin sifir oldugu konumunda olmaldir.

e Biiylik motorun goreli konumu sifir olmalidir.

e Hedef kolunun saga veya sola ne kadar gevrildigini nasil bulabiliriz.

e Robotun sag veya sol tusuna basilincaya kadar beklemesini nasil saglayabiliriz.

e Robotun kendi etrafinda donme miktari ile hedef kolunun donme miktarinin esit olmasi
gereklidir.

e Hedef kolu donme agisi, robotun kendi etrafinda donme agisina nasil esitlenebilir.

Ogrenciler bu siiregte farkl ¢oziimler gerceklestirebilirler. Tiim gruplarin ayni veya benzer
sonuglar iretmesi zorunlu degildir. Ayrica, ogrencilerin farkli fikirleri test etmeleri rehber
ogretmenler tarafinda desteklenmelidir.

URET

Ogrenciler bilgisayar ve robotlar ile galisarak fikir tiretme siirecinin ¢iktilarini program kodlarina
doniistiiriirler. Hazirladiklari programlari robotlar ile test ederek kodlarindaki sorunlari diizeltir ve
kodlarini gelistirirler. Ornek program kodlari ve programin galistiriimasi ile olusan grafik Resim
6.15 ve Resim 6.16'da verilmistir.
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program baslatildiginda P program baslatldiginda

sapma agisini 0'a ayarla

cizgi grafigini temizle

sarekli tekrarla

e cizgisine ® E » goreli konum  ¢iz

w | cizgisine | HedefAgis1 | ciz

Ew en kisa yoldan » o konumuna git
E » goreli konumu suna ayarla: o

hareket motorlanmi  C+D »  olarak ayarla

w | cizgisine % sapma * agisl  Giz

hareket hizim % o olarak ayarla

% saj v diogmesi basih *+ durumdami? _ olana kadar bekle

HedefAgisi = io o @ E » gorelikonum [yap
eger | HedetAcsi > ) ise

@ harekete baslat

% sapma * acgisi > | HedefAgs: olana kadar bekle
degilse

@ m harekete baglat

@ sapma v agisi < | HedefAgs: olana kadar bekle

@ hareketi durdur
@ Ew en kisa yoldan « o konumuna git

cizgi grafigini goster Tam Ekran «

durdur ve programdan cik

Resim 6.15 Hedefe Kilitlen Grnek Programi
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Cizgi Grafigi

L i

“?
@

T RO

e

Resim 6.16 Hedefe Kilitlen Degiskenleri Veri Grafigi
Rehber Ogretmen igerigi - Hedefe Kilitlen Etkinligi Agiklamasi

Bu etkinlikte hedef yon kolu ile belirlenen yon ve agi degeri kadar, robotun kendi etrafinda
dénmesi saglanacaktir. Hedef yon kolunun program bagladigi anda sifir (0) konumuna alinmasi
onemlidir. Boylece hedef yon kolunun ne kadar dondiigii daha kolay tespit edilebilir. Temel
olarak hedef yon kolu ile robota kag derece dénecegi verisinin girisi yapilmaktadir.

Siiris modeli tasarimina gdre, biiyiik motorun (E girisine takili) ters durmasindan dolayi, hedef
yon kolunun saat ibresi yoniinde dondiiriilmesi biiyiik motorun goreli konumunu negatif yonde
artinirken, ayni yonde robotun déndiiriilmesi sapma agisini pozitif yénde artirmaktadir. Bu
nedenle 6rnek programda biiyiik motorun géreli konumu eksi bir (-1) ile carpilmistir. Bu
durumun ogrencilere agiklanmasinda fayda vardir. Hub baglanti penceresi agilarak, bilgisayara
bagl robotun sapma agisi ve biiyiik motorun goreli konumunun ters yénlii degisimi 6grencilere
gosterilebilir.

Ayrica odrencilerin program siirecinde kullanilan degiskenlerin grafigini yorumlayabilmeleri
oldukgca Gnemlidir. Ornek program igin (san, biiyiik motor géreli konum; kirmizi hedeflenen
dénme miktari; mavi, robotun gergekte kendi etrafinda donme miktari) degiskenlerin ne zaman
ve neden grafikteki degerlere ulagtigi tartisiimalidir.

DEGERLENDIR

Rehber ogretmen Resim 6.17'de verilen programi her grubun robotlarina yiikleyerek
calistirmalarini ister. Program robot sallandiginda rastgele bir say lretip bu sayiyi ekranda 3
saniye gostermektedir. Grup sayisina gore 1- 10 araligi degistirilebilir.
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Resim 6.17 Sallandiginda Rastgele Sayi Uret Programi

Her bir gruba bir sayi1 degeri verilir. Herhangi bir grup robotlarini sallayarak, cevap verecek grubu
secer. Cevap veren grup robotunu sallayarak bir sonraki grubu seger. Tiim sorular cevaplanincaya
kadar degerlendir etkinligine bu sekilde devam edilir.

Rehber 6gretmen gruplara asagidaki ve benzeri sorulari yoneltir.

e Yunuslama hareketi nedir? Aciklayiniz.

Yuvarlanma hareketi nedir? Agiklayiniz.

Sapma hareketi nedir? Aciklayiniz.

Hub igesinde bulunan hareket sensorii ne amagla kullanilir?

Hub icesinde bulunan hareket sensoriiniin 6zellikleri nelerdir?

Hareket sensoriiniin giinlik hayattaki kullanimlarina 6rnekler veriniz.

Bugiin 6grendiginiz kod bloklari hangileridir? Gorevleri nelerdir?

Sizce bu haftanin en zor gorevi hangisiydi? Zorlugun lstesinden nasil geldiniz?

ILAVE ETKINLIK

Yoniini Kaybetmeyen Robot

Bu etkinlikte 6grencilerden dogrusal olarak ilerleyen robotun disaridan yapilacak bir miidahale
sonrasinda tekrar dnceki dogrultusuna donmesini saglayan bir robot tasarlamalari istenir.

Ogrencilerden robotlarini dogrusal ilerleyecek sekilde programlamalari istenir. Fakat dogrusal
ilerlerken yoniinii saga veya sola dondiirecek bir miidahale sonrasinda ilerledigi dogrultuyu tekrar
baslangic dogrultusuna ayarlayabilecek bir robot olmasi gerektigi belirtilir. Ornegin robot
baslangicta kuzeye dogru dogrusal ilerlerken, rehber 6Gretmenin miidahalesi ile yoni doguya
cevrilen robotun tekrar yoniini kuzeye cevirmesi gerektigi anlatilir. Resim 6.18'de robotun
beklenen hareketi gosterilmistir. Resim 6.19'da 6rnek program sunulmustur.
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Resim 6.18 Yoniinii Kaybetmeyen Robot

P program baslatildifinda

% sapma agisini 0'a ayarla
39 hareket motordanim  C+D «  olarak ayarla

hareket hizimi % olarak ayarla
&) o

sirekli tekrarla

eger % sapma * agisl o ile o arasinda m? _Jise
@9 harekete baglat T

degilse

eder % sapma ¥  acisi

@ harekete baslat

degilse

eger % sapma ¥  agis

@ harekete baglat

Resim 6.19 Yoniinii Kaybetmeyen Robot Ornek Programi
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7. Hafta- Renk Sensorii

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin renk sensoriini kullanarak, renk okuma ve yansiyan isik 6lgcme
ozelliklerini kullanabilmelerini saglayacak temel bilgi ve becerileri kazandirmaktir. Ogrencilerin
karsilasilan renkleri okuyarak ve yansiyan i1si§i kullanarak farkli programlama iglemlerini
gercgeklestirebilmeleri amaclanmistir.

Haftanin Kazanimlari:

e Ogrenciler renk sensdriiniin nasil calistigini anlatabilirler.

o Ogrenciler renk algilama ve yansiyan 1s1§1 dlgme ozelliklerinin nasil kullanildigini
gosterebilirler.

o Ogrenciler robotun sensoriin dniindeki renge gore islem yapmasi igin gerekli program
bloklarini olusturabilirler.

o Ogrenciler yansiyan 1s1§a gore robotun hareketlerini diizenlemeyi, yerdeki izleri takip
edebilmesini veya renklerine gore nesneleri sayabilmesini saglamak igin gerekli
programlari olusturabilirler.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, bilgisayar ve ¢alisma alani giktilari.

Ekler:

Bu hafta asagida siralanan programlar ve galisma alani gizimlerini iceren dosyalarin bilgileri ekte
rehber 6gretmenlere sunulmustur.

Program_7.3_Karsilasilan_Rengin_Numarasini_Hub_Ekraninda_Gosterme.llsp3
Program_7.4_Calisma_Alanindan_Cikmayan_Robot.lIsp3
Program_7.7_Yansiyan_Isigin_Degerini_Hub_Ekraninda_Gosterme.llsp3
Program_7.8_Eliptik_Bir_Yorungeyi_Takip_Eden_Robot.llsp3
Program_7.9_Ucuncu_Cizgiyi_Gecince_Duran_Robot.llsp3
Ek_7.7_Siyah_Beyaz_Gecis.pdf

Ek_7.9_Uc_Siyah_Cizgi.pdf

Mat_7_A3.pdf

Mat_7_A4.pdf
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Renk Sensoru

Rehber Ogretmen igerigi - Renk Sensorii

Renk sensorii rengi, yansimayi, ortam 1s1gini veya beyaz 11k emisyonunu algilayabilir. Sensor
ayrica 11k kaynagi olarak da kullanilabilir. Renk sensorii, optimum okuma mesafesi 16 mm
(nesne boyutuna, rengine ve yiizeyine bagli olarak degisebilir) olan renk okuma ozelligi
kullanildiginda 8 renk (siyah (0), mor (1), mavi (3), agik mavi (4), yesil (5), sari (7), kirmizi (9),
beyaz (10)) ve renksiz (-1) degerlerini 6lgebilmektedir.

Ayrica, yine optimum okuma mesafesi 16 mm (nesne boyutuna, rengine ve yiizeyine bagl olarak
degisebilir) olan yansiticilik algilama ozelligi sayesinde “0” (yansitmaz) ile “100” (¢ok yansitici)
degerleri arasinda 6l¢ciim yapabilmektedir. Yansitma beyaz i1sik kullanilarak élgiilmektedir.

Sensar, Python modunda ortam i1sigini veya beyaz 1sik emisyonunu algilayabilir. Ortam 151§
yogunlugu kullanildiginda renk sensorii herhangi bir 15tk géndermez. Dogrudan bulundugu
ortamdan gelen 1gigin yogunlugu ile ilgilenir. Bu yogunluk degeri yine “0” (en karanlik) ile “100”
(en aydinlik) arasindadir.

Resim 7.1 Renk Sensorii

Bu hafta etkinliklerde kullanilacak renk sensérii ile ilgili sézciik bloklari ve agiklamalari asagida
verilmistir.

Sensorler Blok Paleti

Sensor bloklari renk, mesafe, kuvvet ve jiroskop sensoriinden bilgi alir.
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$u renkte mi?

Siyah- 0

@ Be @ renkte mi? Mor = 1
Mavi - 3
Acik Mavi - 4
Yesil - 5
Sari -7
Kirmizi - 9
Beyaz - 10
Renk yok - -1

Renk sensarii belirli renkleri algilayinca dogru sonucunu verir. Algilanabilecek renkler ve
sayisal degerleri yukarida verilmistir.

Renk

Siyah - 0

@ B »  renk Mor = 1
Mavi - 3
Acik Mavi - 4
Yesil - 5
Sari -7
Kirmizi - 9
Beyaz - 10
Renk yok - -1

Renk sensorii tarafindan tespit edilen renk degerini almak icin kullanilir. Sensor tarafindan
tespit edilebilecek renkler yukarida verilmistir.

Yansiyan i1s1k su mu?

@ Be yansma << % @ mi?

Renk sensdriine geri yansiyan i1sigin belirtilen yiizdeden kiigik, biiyiik veya esit olmasi
durumunda dogru sonucunu verir.

@ B « yansiyan isik

Renk sensariine geri yansiyan i1s1gin mevcut degerini verir.

Yansiyan isik
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Daha Fazla Sensor Blok Paleti

(@~ jtan oma -}

Ham renk

Renk sensdriinden ham kirmizi, yesil ya da mavi renk okumasi degerini verir. Renk deger
araligi 0-255 olarak olgiilebilir.

Kontrol Blok Paleti

Bekle yapilari, dongiiler ve kosullar gibi blog yiiriitmenin dogal akisini degistirebilecek bloklari
icerir.

Eger oyle degilse sunu yap

Bu blok, belirtilen boole kosulunun dogrulugunu kontrol eder. Kogul dogru ise ilk bosluk
icindeki bloklar oynatilir, varsa bu bloktan sonraki komut yigitindan devam eder. Komutun
yanlis olmasi halinde ikinci bogluktaki komutlar oynatilir, varsa sonraki komut yigitindan
devam eder.

GOZLE VE UYGULA

Gozle ve Uygula: Karsilasilan Rengin Numarasini Hub Ekraninda Gosterme

Bu uygulamada, sabit duran bir robotun renk sensoriine gosterilen farkli cisimlerin renklerinin
numaralarini, sensore gosterilen renk her degisti§inde bip sesi ¢ikararak bir defa Hub ekranina
yazmasini saglayan bir program olusturulacaktir. SPIKE yazihmi sensori gordiigi renklerin
sayisal kodlarini “Programlama Tuvali” ekraninda gostermektedir. Asagidaki ekran goriintiisiinde
renk sensoriiniin oniine siyah, kirmizi ve yesil renkli nesne getirildiginde “Programlama Tuvali”

ekranindaki renk sensoriiniin goriintiisii ayri ayri gosterilmistir.
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R @ @@
v @0 i ®s " ®:

Resim 7.2 Renk Sensoriiniin Programlama Tuvalinde Goriinti

Programda renk sensoriiniin oniindeki renk degistirildiginde Hub'in ekraninda sadece bir defa
renk kodunun yazilmasi ve bip sesi ¢ikarilmast igin renk adl bir degisken kullanilmistir. ilk renkte
programin ¢aligmasi igin program basladiginda renk degiskenine renk kodlarinda olmayan bir
deger atanmistir. Renk sensariiniin 6niine her farkl renk geldiginde programin bir defa ¢alismasi
icin yeni okunan rengin degeri renk degiskenine atanmistir. Bu sayede sensoriin oniindeki renk
degismedigi siirece robotun bip sesi ¢ikarmamasi ve oniindeki rengin kodunu Hub ekranina
yazmaya devam etmesi saglanmistir.

istenilen islemi yapmak icin “eer oyle degilse sunu yap” blogu kullaniimistir. Renk sensériiniin
okudugu deger renk degiskenine esit oldugunda boole kosulu dogru oldugu igin herhangi bir iglem
yapilmamistir. Renk sensoriiniin okudugu deger renk degiskeninden farkli oldugunda boole
kosulu yanlig olur. boole kosulu yanlis oldugu igin “eger dyle degilse sunu yap” blogundaki ikinci
boliimde renk degiskeninin degeri renk sensoriin okudugu yeni deger yapilmis, Hub ekranina renk
sensoriintin okudugu yeni deger yazilmis ve renk sensoriiniin yeni renk okumamasi igin 2 saniye
durmasi igin bekle komutu kullanimistir.

%' @ bip sesini @ saniye cal
% 1siklaria . yaz

5]

Resim 7.3 Karsilasilan Rengin Numarasini Hub Ekraninda Gosterme
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Gozle: Yansiyan Isik Siddeti

Rehber 6gretmen ogrencilere renk sensoriiniin 151k siddetini yansiyan 1sik siddeti ve ortam i1
siddeti olarak da olgebildigini belirtir. Yansiyan 1sik siddetini 6lgmek igin renk sensoriiniin
karsisindaki yiizeye beyaz bir 1sik gonderdigini ve o ylizeyden yansiyan 1s1gin siddetini “0” ile
“100" arasinda bir deger olarak olgtiigiinii anlatir. “0” en karanlik, “100” ise en aydinlk degeri
ifade eder. Olgiilen deger sifira ne kadar yakinsa yiizeyden yansiyan 1sik o kadar azdir, yani
karanliktir. Olgiilen deger 100'e ne kadar yakinsa yiizeyden yansiyan 1sik o kadar fazladir, yani
aydinliktir.

Yansiyan isik ile islem yaparken “yansiyan i1sik” ve “yansiyan i1sik su mu” bloklar kullanilabilir.
“yansiyan 151k” blogu geri yansiyan 1s1gin degerini renk sensoriine bildirir. “yansiyan isik su mu”
blogu ise renk sensoriine geri yansiyan isik belirtilen yiizdeden biiyiik, ona esit veya daha az
oldugunda "dogru” degerini donduiriir.

Uygula: Calisma Alaninin Iginden Cikmayan Robot

Rehber ogretmen ogrencilerden c¢aligma alani igine birakilan robotun ¢aligma alaninin iginden
cikmadan hareket etmesini saglayan programi hazirlamalarini ister. Oncelikle “yansiyan 1sik bu
mu” blogunu kullanilarak, beyaz ve siyah bolgelerin yansiyan isik deger araliklarinin 6grenilmesi
gerekir. Deger araliklarinin kullanilan kagidin 6zelligine, sensoriin kagida uzaklgina, ortamdaki
1sI§in miktarina ve robota/renk sensoriine gore degisiklik gosterebildigi 6grencilere hatirlatilir.
Programin calistinlabilmesi igin dncelikle 6§rencilerin “isiklarla yaz” blogunu kullanarak siyah ve
beyaz yiizeylerin yansiyan isik araliklarini belirlemeleri gerektigi soylenir.

Rehber ogretmen programin nasil ¢calismasi gerektigini ogrencilerle birlikte belirlemeye calsir.
Daire icine birakilan robotun daire digina gikmadan hareket edebilmesi icin asagidaki listedeki
adimlara benzer bir yapilacaklar listesi belirlenir;

i.  yansiyan 1si1§in rengi siyah olana kadar diiz ilerlemesi,
ii. siyah rengi algiladiginda durmasi,
iii.  siyah rengin algilanmasi ve mevcut ivmesi ile durmasi siirecinde robotun siyah daire
gizgilerinin digina gikmamasi igin hizinin diistik olmasi,
iv.  belirli bir agi ile geri gitmesinin saglanmasi ve
v. ilk adimdan devam etmesi gerekir.

Rehber 6gretmen, Resim 7.4'te goriildigii gibi ornek bir programi 6grencilerle birlikte adim adim
hazirlar.
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Resim 7.4 Galisma Alaninin iginden Gikmayan Robot Programi

Not

Calisma alanina, A3 ebatinda ¢ikti imkani varsa Mat_7_A3.pdf dosyasinin ¢iktisi alinarak temin
edilebilir. Calisma alani iki adet A4 ebatlarindaki ¢iktilarin (Mat_7_A4.pdf) birlestirilmesi ile
olusturuldugunda, baski esnasinda olusan kenar bogsluklari birlestirilen kenarlardan biri makas
ile kesilerek veya siyah kursun kalemle boyanarak elips seklindeki rotanin kesintisiz devam
etmesi saglanabilir. Ayrica iki A4 kagidi yapistirilarak etkinlik esnasinda rotanin bozulmasi
onlenebilir. Resim 7.5'te ¢alisma alaninin kenarlari kesilerek birlestirme, Resim 7.6°da ¢alisma
alaninin kursun kalemle boyanarak birlestirme adimlari gosterilmigtir.

|
|

|
|

Resim 7.5 Calisma Alani Kesilerek Birlestirme Adimlari
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1 104

Resim 7.6 Calisma Alani Boyanarak Birlestirme Adimlari

Uygula: Yansiyan Isigin Degerini Hub Ekraninda Gosterme

Rehber ©gretmen, ogrencilerden robot “Ek_7.7_Siyah_Beyaz_Gecis.pdf” dosyasinin c¢iktisi
iizerinde hareket ederken yansiyan 11gin degerini Hub ekraninda gosteren programi yazmalarini
ister. Ayrica robot beyaz alana ulasinca, robotun durmasi gerekmektedir. Robot her iki yonde de
gonderilerek yansima miktarindaki degisiklik gozlenmelidir. Gozlem esnasinda robotun hizinin
yavas olmasi gerektigi ogrencilere hatirlatiimalidir. Ayrica robot beyaz rengi gordiigiinde
duracag! icin robot goreve beyaz alandan baslatiimamalidir.

Ogrencilerin Resim 7.7'de gdriilen programa benzer bir ¢6ziim iiretmeleri beklenmektedir. Rehber
ogretmen ogrencilere takildiklari noktalarda yardimci olur, ¢oziim yolu gosterir. Etkinlik
sonrasinda rehber 6gretmen 6grencilerle gozlem sonuglarini tartisir.

3 '
S |
=) &)

@ o (D] S

-

0.1

Resim 7.7 Yansiyan Isi§in Degerini Hub Ekraninda Gosteren Ornek Program
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Not

Derste kullanmak (izere ekte verilen “Ek_7.7_Siyah_Beyaz_Gecis.pdf” dosyasinin ¢iktisi
alinmalidir. Dosyada beyazdan baglayarak koyu siyah tona kadar ilerledikge artan siyah renkler
bulunur.

TASARLA VE URET

Ogrencilerden galisma alanina ¢izilmis elips seklindeki yoriingeyi takip eden bir program
hazirlamalar istenir. Robotu elipsin iizerinde bir turu en hizli tamamlayan grubun yarigmayi
kazanacag, bu yiizden robotun bir turu daha hizli tamamlamasi igin programlar iizerinde
diizenlemeler yapmalari gerektigi hatirlatilir. Ogrencilere calisma alanindaki siyah cizgiyi takip
etmek igin robotun renk sensoriinii kullanacagi hatirlatilir. Tasarlama siirecinde ogrencilerin
eliptik bir yoriingeyi takip eden robot icin asagida ornek olarak verilen iki adima benzer bir siireci
gercgeklestirmesi gerekir;

Tanimlama: Ogrencilerin éncelikle eliptik yériingeyi takip edecek robotun yapmasi gereken
islemleri belirlemesi ve maddeler halinde yazmasi gerekir. Ornegin:

e Robot, renk sensorii siyah bolgedeyken (sensor siyah serit iizerinde) sabit hizda hareket
edecek,

e Renk sensorii beyaz bolgeye gelene kadar robot hareketine devam edecek,

e Renk sensorii beyaz bolgeye geldiginde, renk sensorii siyah bolgeye gelene kadar robot
sabit hizda hareket edecek ve

e Robot durdurulana kadar renk sensorii eliptik yoriingenin istiinde donmeye devam
edecek.

Fikir liretme: Bu agamada ogrencilerin tanimlamada belirlenen iglemlerin nasil yapilabilecegi ile
ilgili muhtemel coziimler hakkinda fikir yiiriitmesi gerekir. Ornegin, 6grenciler asagidaki
maddelere benzer fikirler iiretilebilir.

e Robotun renk sensoriin beyaz ¢izgiye geldigini algilayabilmesi icin esik degeri belirlenir
(siyah bolgeden beyaz bolgeye gectigini anlamak igin “yansiyan 1sik” blogu kullanilir).

e Robot ileri dogru kiigiik bir hizla hareket eder (beyaz rengi algiladi§inda renk sensoriiniin
durma siirecinde elipsin digina gikmasini 6nlemek igin).

e Renk sensoriinin siyah cizgi lzerinden ¢ikma durumu siirekli olarak kontrol edilir
(“vansiyan 1sik sumu” blogu ile belirlenen esik degeri kullanilarak beyaz bolgeye gectigi
an belirlenir. Renk sensoriiniin beyaz bolgeye gecme durumu “su renkte mi?” blogu
kullanilarak da kontrol edilebilir.)

e Renk sensorii beyaz bolgeye geldiginde siyah cizgi iizerine dogru (“direksiyonla harekete
basla” blogu kullanilarak) robot yonlendirilir. Buradaki hareketin renk sensdriiniin dairenin
disina ¢ikmasini engelleyecek kadar kiiglik olmasi gerekir.

e Bu adimlar robot durduruluncaya kadar tekrarlanir.

Bu programin amaci, renk sensorii beyaz bolgeye geldiginde onu siyah bolgeye yonlendirerek
elipsin lizerinde robotun zikzaklar gizerek hareket etmesini saglamaktir. Daire i¢inden ¢gikmayan
robot etkinliginde oldugu gibi renk sensoriiniin beyaz bolgede oldugunu anlamasi igin “yansiyan
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1stk” blogu kullanilarak bir esik degeri belirlenmelidir. Esik degerini her grubun kendi
programlarinda bulup kullanmalar gerekir.

URET

Tasanmlarini gelistirdikten sonra 6grenciler bilgisayar ve robot ile calisma alanina gizilmis elips
seklindeki yoriinge iizerinde calisarak istenilen program kodunu olustururlar. Ogrencilerin
asagidaki Resim 7.8'de goriilen programa benzer bir ¢oziim tretmeleri beklenmektedir. Eliptik
yoriingeyi en hizli sekilde tamamlayan robotun grubunu belirlemek icin gruplarin siireleri ol¢iilur
ve kaydedilir.

@ hareket motorlarmi  C+D » olarak ayarla

@ hareket hizini % o olarak ayarla
@ harekete baglat T

@ B+ yansma <w» % @ mi? \

harekete baglat

harekete baglat

I

Resim 7.8 Eliptik Yoriingeyi Takip Eden Robot Programi Ornegi
Not

Rehber 6gretmenler Tasarla Uret béliimlerinde verilen kod érneklerini ve ekran gériintiilerini
ogrenciler ile paylasmamalidir. Tasarla Uret béliimiindeki paylasimlar rehber Ggretmenlerin
etkinliklere hazirlanmasinda kolaylik saglamak icindir. Ogrenciler Tasarla Uret boliimlerinde
sorulan problemlere kendileri ¢oziim iretmelidir. Rehber 6gretmenler dgrencilere problemleri
¢6zebilmeleri igin yeterince zaman tanimali ve direk ¢oziimii vermeden rehberlik saglamalidir.

DEGERLENDIR

Giiniin sonunda rehber 6gretmen 6grencilere asagidaki sorulari yonelterek bu hafta iceriginin
birlikte 6zetlenmesini saglamalidir.

e Robot setinde bulunan renk sensoriiniin ozellikleri nelerdir?
e Giinliik hayatta kullanilan renk sensorlerine drnekler verebilir misiniz? (Ornegin renk
sensorleri nesneleri siralama ve eslestirme islemlerinde kullanilabilir. Ayrica, aligveris

101



Renk Sensoru

merkezlerinde ¢ocuklarin bindigi yerdeki izleri takip ederek tur atan oyuncak araclarda
da kullanilirlar).

e Bugiin 6grendiginiz kod bloklari hangileridir? Gorevleri nelerdir?

e Eliptik yoriingeyi takip eden robot etkinliginde robotun bir turu daha hizli tamamlamasi
icin programlarinizda ne tiir degisiklikler yaptiniz? Bu degisikliklerin etkileri neler oldu?

e Sizce bu hafta en zor gorev hangisiydi? Zorlugun ustesinden nasil geldiniz?

ILAVE ETKINLIK
Ugiincii Cizgiyi Gegince Duran Robot

Bu etkinlikte ©Ogrencilerden beyaz bir zeminde hareket ederken {i¢ siyah c¢izgiyi
(Ek_7.9_Uc_Siyah_Cizgi.pdf) gectikten sonra duran robotun program kodlarini olusturmalari
istenir. Siyah ¢izgiler arasindaki mesafelerin farkl oldugu ve robotun iiglincii siyah cizgiyi

..... ”

boliimiinde bir ornedi verilen “tammlama” ve “fikir lretme” siirecini bu problem igin de
uygulamalari ve not almalari istenir. Ornek bir ¢oziim Resim 7.9'da verilmisgtir.

@ hareket motorlarini  C+D « olarak ayarla

® hareket hizin1 % @ olarak ayarla
@ harekete baglat 1T »

©
CEN o=
> IR

{ )

Resim 7.9 Uciincii Cizgiyi Gegince Duran Robot Programi Ornegi

Not

Derste kullanmak iizere ekte verilen “Ek_7.9_Uc_Siyah_Cizgi.pdf” dosyasinin ¢iktisi alinmalidir.
Dosyada aralari ve geniglikleri farkl ii¢ siyah serit bulunur.
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8. Hafta - Sensorlerin Birlikte Kullanimi

Haftanin Amaci:

Bu hafta etkinliklerde 6grencilerin birden fazla sensorii es zamanl kullanmalarini saglayacak
etkinliklerin yapilmasi amaclanmistir. Ayrica bu siiregte ogrencilerin “Ve", “Veya" ve “Degil”
mantik operatorlerini kullanacaklari etkinlikler planlanmigtir.

Haftanin Kazanimlari:

Ogrenciler farkli sensorleri bir arada kullanabilirler.
Ogrenciler farkli sensorlerden alinan verileri kullanarak ¢oziimler iiretebilirler.
Ogrenciler “Ve”, “Veya” ve “Degil” mantik operatdrlerini kullanabilirler.

Ogrenciler mesaj bloklarini kullanarak program akisini diizenleyebilirler.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, bilgisayar ve ¢alisma alani (mat).

Ekler:

Asa@ida siralanan ornek programlar .llsp3 (SPIKE uygulamasi) dosya formatinda rehber
ogretmenler ile paylasiimistir. Ayrica konu anlatiminda bu programlarin ekran goriintiilerine yer
verilmistir. Bu hafta ayrica tasarla iiret etkinligi icin bir video ve calisma alani (mat) dosyalari
ekte rehber 6gretmenlere sunulmustur. Rehber 6gretmen A3 ebatinda ¢ikti alma imkanina sahip
ise her grup igin bir tane Mat_8_A3.pdf dosyasinin, degilse her grup i¢in iki tane Mat_8_A4.pdf
dosyasinin giktisini alarak etkinlik 6ncesinde hazirlamalidir. Onceki hafta temin edilen galisma
alanlari mevcutsa, bu hafta da etkin bir sekilde kullanilabilirler.

Program_8.4_Cizgi_Takip_Engel_Dur.llsp3
Program_8.8_Kirmizi_Renkte_mi.llsp3
Program_8.10_Kirmizi_Renkte_mi_Degil .llsp3
Program_8.11_Veya.llsp3

Program_8.14_Ve.llsp3

Program_8.15_Ve_Eger.lIsp3
Program_8.23_Tasarla_Uret_Hedef_Tespit_Kilitlen.llsp3
Video_8.1_Tasarla_Uret_Gorev.mp4

Mat_8_A3.pdf (Mat_7_A3.pdf ile ayni)

Mat_8_A4.pdf (Mat_7_A4.pdf ile ayni)
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Sensorlerin Birlikte Kullanimi

Rehber Ogretmen igerigi - Sensorlerin Birlikte Kullanimi

Bu hafta agrenciler genel olarak 6nceki haftalarda 6grendikleri sensarler ile ilgili programlar
olusturmanin yani sira, mantik islemlerini kullanmayi dgreneceklerdir. Bu hafta etkinliklerde
ogrenciler agsagida aciklanan “Ve”, “Veya” ve “Degil” bloklarini kullanacaklardir.

Operatorler Blok Paleti
Ve

Bu blok, iki Boole blogunu Ve (And) islemi ile birlestirir. Her iki kosulunda dogru olmasi
durumunda Ve igleminin sonucu dogru olur. Aksi takdirde sonug yanlistir.

Veya
veya

Bu blok, iki Boole blogunu Veya (Or) islemi ile birlestirir. Kosullardan herhangi birinin dogru
olmasi durumunda Veya isleminin sonucu dogru olur. Sonug yalnizca her iki kosulun da yanlis
olmasi durumunda yanlis olur.

Degil

Bu blok igerisinde yer alan Boole kosulunun tersini verir. Kosul yanlis ise sonug dogru, dogru
ise sonug yanlistir.

Not

Konu igerisinde sunulan ekran gériintiileri, 6rnek programlarin yansitilarak agrencilerle
paylasilmasi ve ogrencilerin bu programlari kendi bilgisayarlarinda kopyalamalari amaciyla
degildir. Bu paylasimlar, rehber 6gretmenlerin hazirlik siirecinde kolaylik saglamak igin
yapilmaktadir. Gozle etkinliklerinde rehber &gretmen, oOrnek programi adim adim
gerceklegtirerek kullanilan program bloklarini ve programin ¢alisma mantigini 6grencilere
aciklamalidir. Uret etkinliklerinde ise Ggrenciler, verilen probleme aktif olarak ¢6ziim iretmeli
ve programlarindaki hatalari gidermelidir. Rehber 6gretmen, bu siirecte yeterli diizeyde rehberlik
saglamalidir.
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GOZLE VE UYGULA

Gozle ve Uygula: Sensarlerin Birlikte Kullanimi

Rehber 6gretmen, onceki haftalarda uygulamalari yapilan sensorler ile ilgili etkinlikleri hatirlatir.
Her bir sensoriin ne amacla kullanildigi ve ilgili sensoriin 6zellikleri 6grencilerle birlikte tekrar
edilir. Ornegin, kuvvet sensdriiniin 10 Newton'a kadar kuvveti 6lcebildigi ve basildi, birakildi ve
sert basildi durumlarini algilayabildigi, mesafe sensoriiniin 5 cm ile 200 cm arasindaki nesneleri
algilayabildigi 6zetlenir. Renk ve hareket (gyro) sensorleri igin de benzer 6zetlemeler yapilir.

Ogrencilerle birden fazla sensoriin eg zamanl olarak kullanip kullanilamayacag: tartisilir. Farkli
sensorlerin es zamanli kullanilabilecekleri gorevlere ornekler vermeleri istenir. Ornegin, ileriye
dogru hareket ederken, engele olan uzakhg 20 cm’nin altinda ise yavaslayan ve engele
dokununca duran robot veya siyah renkle belirlenmis bir alandan digari ¢gikmayan ve alan
icerisindeki bir engele de carpmayan robot veya ¢izgi takibi gerceklestirirken bir engel ile
karsilasinca duran robot.

Rehber 6gretmen, gizgi takibi gerceklestirirken bir engel ile kargilaginca duran robot programini
hazirlayacaklarini belirtir. Bu etkinlik icin robotun hangi sensorlere ihtiyaci oldugu tartigilir.
Ogrencilerden renk sensorii takili olan Siiriis Modeli tasarimina Resim 8.1 ve Resim 8.2'de
gosterildigi gibi mesafe sensoriinii kablosunun sikismamasi igin bas asagi (Lego yazisi ters
olacak sekilde) birlestirmeleri istenir. Sonrasinda 6grenciler mesafe sensorii kablosunu Hub'in
F portuna baglarlar. Ogrenciler ayrica Resim 8.3'de gdsterildigi gibi mesafe sensdriiniin
algilayabilecegi bir engel hazirlayabilirler ya da program galigirken ellerini mesafe sensoriiniin
online getirerek bir engel olusturabilirler.
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Resim 8.1 Mesafe Sensoériiniin Takilmasi Birinci Adim

Resim 8.2 Mesafe Sensériiniin Takilmasi ikinci Adim
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Resim 8.3 Engelin Hazirlanmasi

Rehber 6gretmen, Resim 8.4'te goriildugi gibi basit bir renk sensorii ile gizgi takibi programina
mesafe sensorii kosulunu da ekleyerek, engel ile karsilagilmasi durumunda robotun durmasini
saglayan programi adim adim hazirlar. Sonrasinda rehber dgretmen, dgrencilerden benzer bir
robot programini hazirlamalarini ve Resim 8.7'de goriilduigi gibi calisma alani iizerinde
programlarini test etmelerini ister.
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Resim 8.4 Cizgi Takibi ve Engelde Duran Robot Ornek Programi

Not

Calisma alanini iki adet A4 ebatlarindaki ¢iktilarin birlestirilmesi ile olusturuldugunda, baski
esnasinda olugan kenar bosluklari birlestirilen kenarlardan biri makas ile kesilerek veya siyah
kursun kalemle boyanarak elips seklindeki rotanin kesintisiz devam etmesi saglanabilir. Ayrica
iki A4 kagidi yapistirilarak etkinlik esnasinda rotanin bozulmasi onlenebilir. Resim 8.5te
calisma alaninin kenarlari kesilerek birlestirme, Resim 8.6°da ¢alisma alaninin kursun kalemle
boyanarak birlestirme adimlari gosterilmistir.

|

Resim 8.5 Calisma Alani Kesilerek Birlestirme Adimlari
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1 1040

Resim 8.6 Calisma Alani Boyanarak Birlestirme Adimlari

Resim 8.7 Cizgi Takibi ve Engelde Duran Robot Calisma Alani

Gozle ve Uygula: Mantik Operatorleri Degil (Not)

Rehber 6gretmen 6grencilere “Boole (Boolean) Bloklari” hakkinda hatirlatma yapar. Bu bloklarin
altigen seklinde olduklarini ve yalnizca dogru veya yanlis (1 veya 0) degerlerini alabildiklerini
ifade eder. Genellikle “C Bloklari” (“eder”, "olana kadar tekrarla” bloklar vb.) igine
yerlestirildiklerini belirtir. Ornedin bir “eger” blogu igin kosulun ne olacagi “Boole Bloklar”
tarafindan belirlenir. Kosulun dogru olmasi durumunda “eger” blogunun igerisinde yer alan

bloklar ¢alistirilir.
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Rehber 6gretmen ogrencilere “degil” blogunun gorevini anlatmadan Resim 8.8'de verilen
programi hazirlayip, Resim 8.9'da goriildiigli gibi farkh renklerdeki Lego pargalari ile robotun
verdigi tepkiyi gozlemlemelerini ister.

_:-:: w igiklanini ag

G

Resim 8.8 Kirmizi Renkte Mi Programi

Resim 8.9 Kirmizi Renkte Mi Uygulama

Sonrasinda rehber 6§retmen Resim 8.10'da gosterildigi gibi “su renkte mi” blogunu “degil” blogu
icerisine alarak ayni programi ¢aligtirmalarini ve farkli renklerdeki Lego bloklari ile programi
tekrar test etmelerini ister. Ogrencilerden iki programin sonucunu karsilastirarak “degil” blogunun
gorevini kesfetmeleri istenir. ihtiyag hissedilmesi durumunda, 6§rencilerin ¢ikarimlari sonrasinda
rehber 6gretmen, “degil” blo§unu ve islevini ozetler.
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Resim 8.10 Kirmizi Renkte Degil Mi Programi

Gozle ve Uygula: Mantik Operatorleri Veya (Or)

Rehber 6gretmen, bir diger operator blogunun “veya” blogu oldugunu belirtir. “Veya” blogunun iki
farkli “Boole Blogunu” birlestirdigini ve herhangi birinin dogru olmasi durumunda sonucunun
dogru, birlestirilen her iki blogun yanhs olmasi durumunda sonucunun yanls oldugunu belirtir.
Rehber 6§retmen ornek bir ciimle ile veya operatoriinii somutlastinir. Ornegin, “Ali veya Veli robot
yarismasina katilacak.” climlesinde, Ali'nin robot yarismasina katilmasi durumunda, Veli'nin
robot yarigsmasina katilmasi durumunda ve Ali ile Veli'nin her ikisinin de robot yarigmasina
katilmasi durumunda climle dogrudur. Yalnizca Ali ile Veli'nin her ikisinin de robot yarismasina
katilmamasi durumunda ciimlenin anlami yanls olur.

Rehber 6gretmen, ogrencilerden robot tasarimlarinda herhangi bir degisik yapmadan, robotlarini
siyah renkle belirlenmis bir alandan disari ¢ikmayacak ve alan igerisindeki bir engele de
carpmayacak sekilde programlamalarini ister.

Rehber 6gretmen ipucu olarak su sekilde bir gorev tanimi yapabilir, “Robot siyah ¢izgiyi
algiladijinda veya engele 5 cm’den daha yakin oldugunda yéniinii degistirecek, aksi halde ileri
dogru hareketine devam edecek.” Ogrencilerin Resim 8.11'de verilen programa benzer bir
program hazirlamalar beklenmektedir. Sonrasinda ogrenciler Resim 8.12'de gosterildigi gibi
calisma alani izerinde hazirladiklar programlari test ederler.
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@ hareket motorlanimi  C+D « olarak ayarla

@ hareket hizini % @ olarak ayarla

G O o e e 5@ e (BT - e wrmrmn e @) en= 7

@ - @ tur » hareket ettir

S —
b2

Resim 8.11 “Veya” Blogu Ornek Program

Resim 8.12 Siyah Alandan Cikmayan ve Engele Carpmayan Robot Calisma Alani

Gozle ve Uygula: Mantik Operatorleri Ve (And)

Rehber 6gretmen “veya” bloguna benzer sekilde “ve” blogunu ogrencilere anlatir. “Ve” blogunun
iki farkli “Boole Blogunu” birlestirdigini ve yalnizca her iki kosulun da dogru olmasi durumunda
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sonucunun dogru, diger durumlarda sonucunun yanlis oldugunu belirtir. Veya operatoriinde
oldugu gibi ornek bir climle ile ve operatoriinii somutlastirir. “Ali ve Veli robot yarigmasina
katilacak.” ciimlesinde, yalnizca Ali'nin robot yarismasina katiimasi durumunda, yalnizca Veli'nin
robot yarigmasina katilmasi durumunda ve Ali ile Veli'nin her ikisinin de robot yarigmasina
katilmamasi durumunda ciimle yanhs olacaktir. Yalnizca Ali ile Veli'nin her ikisinin de robot
yarismasina katilmasi durumunda ciimle anlam bakimindan dogru bir ciimle olur.

Rehber 6gretmen, ogrencilerden robotlarina Resim 8.13'te gosterildigi gibi kuvvet sensoriini
Hub'in A portuna takmalarini ister.

Resim 8.13 Kuvvet Sensériiniin Takilmasi

Rehber 6gretmen 6grencilerden robotun yalnizca karsisinda 10 cm mesafede igerisinde bir engel
olmadiginda ve robot beyaz renkte bir zemindeyken ve robot saja veya sola devrilmemigse
(Hub'in st yiizii yukanda ise) ve kuvvet sensoriine basili ise ileri dogru hareket etmesini
saglayacak programi hazirlamalarini ister. Bu kosullardan herhangi biri gerceklesmemis ise
robotun hareket etmemesi gerekmektedir. Bu kosullarda hareket eden robotun ornek programi
Resim 8.14'te sunulmustur.

@ hareket motorlanm  C+D «  olarak ayarla

B e i o (5 e i

Eo e

@ hareketi durdur

Resim 8.14 “Ve"” Blogu Ornek Program
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3

Rehber 0gretmen ayni gorevin “ve” blogu kullaniimadan da yapilabilecegdini ifade eder.
Ogrencilerden “ve” blogu kullanmadan, bu doért kosulun saglanmasi durumunda hareket eden,
kosullardan herhangi biri saglanmadigi zaman hareket etmeyen robot programini hazirlamalarini
ister. Ogrencilerin ¢oziim iretmelerine olanak taninmali, gerekli gériilmesi durumunda ipucu
olarak ic ice “eger dyle degilse sunu yap” bloklarinin kullanilmasi gerektigi belirtilebilir. Ornek
program Resim 8.15'te sunulmustur. Etkinlik sonrasinda rehber 6gretmen 6grencilerden bu iki
programi kiyaslamalarini ister.

} program baglatildiginda

@ hareket motorlarim  C+D « olarak ayarla

@ hareket hizini % e olarak ayaria
sirekli tekrarla
eger F + mesafe: dahauzak » 0 cm v mi? _ ise
eger @ Bw ,c renkie mi? _ ise
eger % Ust » yukarndami? _ ise

eder [(+)] , basii + durumdami? _ ise

@ harekete baglat T =

dedilse

@ hareketi durdur

degilse

@ hareketi durdur

degilse

@ hareketi durdur

degilse

@ hareketi durdur

-]

Resim 8.15 “Ve” Blogu Yerine “Eger” Blogu Ornek Program

TASARLA

Tasarla etkinliginde rehber 6gretmen ogrencilere 6. haftada yaptiklar hedefe kilitlenen robot
etkinligini hatirlatir. O etkinlikte, robotun hareket sensoriinii kullanarak hedef yon kolu ile
gosterilen hedefe yoneldigi belirtilir. Rehber ogretmen, bu etkinlikte de robotun hedefe
yonelecegini fakat o etkinlikten farkli olarak, hedefi kendisinin tespit edecegini ifade eder.
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Rehber 6gretmen oncelikle Resim 8.16-8.21 adimlarinda gosterildigi sekilde Siiris Modeli
tasarimina mesafe sensoriinii eklemelerini ister. Rehber 6gretmen mesafe sensoriinii takmadan
once bliylik motorun Resim 8.16'da oldugu gibi sifir konumunda olmasi gerektigini vurgular.

Resim 8.16 Hedef Tespit Robotu Birinci Adim

Resim 8.17 Hedef Tespit Robotu ikinci Adim
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Resim 8.18 Hedef Tespit Robotu Ugiincii Adim

Resim 8.19 Hedef Tespit Robotu Dordiincii Adim
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Resim 8.21 Hedef Tespit Robotu Altinci Adim
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Resim 8.22 Hedef Tespit Robotu Gorev Alani

Ogrenciler mesafe sensoriinii robotlarina taktiktan sonra, rehber 6§retmen ayrica Resim 8.22'de
oldugu gibi Lego parcgalari ile bir hedef hazirlamalarini ister. Robotun gorevi mesafe sensorii ile
karsisindaki 180 derecelik alani 10 derecelik agilar ile donerek taramaktir. Robot, eger 50 cm'den
daha yakin mesafede herhangi bir hedef tespit edemez ise 1 tur ileri giderek tekrar tarama islemi
yapmalidir. Robot 50 cm'den daha yakin bir mesafede hedef tespit ettiginde, robotun hedefe
dogru hareket ederek hedefe yaklagmali ve hedefe 10 cm uzaklikta durmalidir. Rehber 6gretmen
gorevin daha kolay anlasilmasi igin ekte sunulan Video_8_Tasarla_Uret.mp4 video dosyasini
ogrenciler ile paylagsmahdir.

Tanimlama: Ogrenciler bilgisayar ve robotlari ile calismadan 6nce kendilerine verilen problemi
kalem kagit kullanarak tanimlamalidirlar. Robotun istenilen gorevleri basan ile
gerceklestirebilmesi icin yapmasi gerekenler ve almasi gereken kararlar siralanmalidir. Bu
siiregte sonunda ogrenciler asagidakine benzer bir gorev listesi olusturulmalidir.

Mesafe sensorii siirekli 180 derecelik bir alani taramalidir.

Tarama esnasinda mesafe sensorii 10 derecelik agilarla donmelidir.
Herhangi bir hedef tespit edilemediginde, robot 1 tur ileri hareket etmelidir.
Mesafe sensorii bir hedef algiladiginda, robot yoniinii hedefe gevirmelidir.
Mesafe sensoriiniin hedefi algiladigi andaki yond, robota aktarilmalidir.
Robotun belirlenen agi degeri kadar donmesi saglanmalidir.

Robot hedefe dogru hareket etmelidir.

Robot hedeften 10 cm uzaklkta durmaldir.

Fikir Giretme: Bu siirecte 6grenciler, tanimlama siireci sonunda ortaya ¢ikan gorevleri robotun
gerceklestirebilmesi icin gerekli algoritma ve kullanilacak program bloklarini hakkinda fikirler
uretirler.

Ornegin:
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e Mesafe sensorii siirekli 180 derecelik bir alani tarayacadindan sonsuz dongii

kullaniimahdir.

e Mesafe sensorii biiylik motora direk bagl oldugundan motorun donme agisi mesafe

sensoriinin hedefi algiladi§ a1 olacaktir.

e Biiyiik motorun donme agisi 10 derece artarak 0 ile 180 (veya -90 ile 90) aralifinda
olmalidir. Bu nedenle “olana kadar bekle" veya “olana kadar tekrarla” bloklari kullanilabilir.
e Robotun kendi etrafinda, biiyiik motorun dénme agisi kadar donmesi, hareket sensorii

sapma agisl kullanilarak yapilabilir (6. haftada benzer bir uygulama yapilmisti).
e Robotun hedefe 10 cm mesafede durmasi igin yine mesafe sensorii kullaniimalidir.

Ogrenciler bu siirecte farkli ¢oziimler gerceklestirebilirler. Ornegin mesafe sensorii 180 derecelik
bir alani tararken, bazi gruplar 0'dan onar onar artarak 180°e ulaginca tekrar 0 dereceye doniip
ayni islemi tekrar ederken, bazi gruplar 180°den onar onar azalarak 0'a ulagmayi veya -90 ile +90
araliginda programlarini hazirlamayi secebilir. Tim gruplar ayni veya benzer programi hazirlamak
zorunlu degildir. Ayrica, ogrencilerin farkl fikirleri test etmeleri rehber 6gretmenler tarafinda

desteklenmelidir.

URET

Ogrenciler problemi tanimlayip, ¢oziim igin fikirler irettikten sonra bilgisayar ve robotlarla
calisarak fikirlerini test etmelidirler. istenilen gorevi gerceklestirilen programi bu siirecin

sonunda uretmelidirler. Bu etkinlik igin 6rnek program kodlari Resim 8.23'te sunulmustur.
Rehber Ogretmen igerigi - Mesaj Bloklari

Resim 8.23'te sunulan programda “mesaj yayinla” (haberini sal) ve “mesaj aldijimda” (haberini
aldiimda) bloklari kullanilmigtir. Ogrenciler kendi programlarini hazirlarken, ayni programi
hazirlamak zorunda olmamakla birlikte, rehber 6gretmenin yeni bloklarin kullaniimasini tegvik
edebilir. Tasarla ve Uret etkinligi 6ncesinde bu bloklarin 6§rencilere anlatmasi 6nerilmektedir.

Olay Blok Paleti
Mesaj Yayinla

Bu blok belirli bir haber yayinlar. Haber yayinlandiktan sonra, tim ‘“mesaj aldijimda” sapka
bloklari ¢alistirilir. Program akisi mesaj gonderildikten sonra bir sonraki blok ile devam eder.
Baylece program akisinda istenilen noktadan itibaren diger yigit veya yigitlarin ¢alistirilmasi
saglanir.

Mesaji Yayinla ve Bekle

Bu blok belirli bir haber yayinlar. Haber yayinlandiktan sonra, tim “mesaj aldijimda” sapka
bloklari ¢alistirilir. “mesaj yayinla” blogundan farkli olarak program akisi durdurulur ve tiim
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‘mesaj aldiimda” sapka blogu ile baslayan yigitlar tamamlandiktan sonra, program akisi
kaldigi yerden devam eder.

Mesaj Aldigimda

haberl = haberini aldigimda

Bu blok “mesaj yayinla” ve “mesaji yayinla ve bekle” bloklari tarafindan gonderilen haberi
aldiginda kendisine bagh bulunan bloklari galistirir.

program baslatildiginda haber1 + habenn aldigimda
sapma acisini 0'a ayarla HedefAcist » i ® E » gorell konum *

hareket motorlanmi  C+D »  olarak ayarla ® Ee enksayoldan v o konumuna git

hareket hizini % @ olarak ayarla

Ev hiz% @) olarakayara @ JIRRTE) harckete baslat

E » enksayoldan = @ konumuna git % ey~ | - (R

E » goreli konumu suna ayarla: @ degilse

ST s @ IR harekete basiat
eder ® E « gobrelikonum > @ ise % sapma * acisi < | HedefAcisi

® Ev ©e o derece »+ cahstir
@ harekete baslat T »

F » mesafe cm~ olarak < @ olana kadar bekle
F » mesafe cm~ olarak <= @ ise

durdur ve programdan cik *
haber1 = | haberini sal

durdur bu yigiti =

degilse

® = saat yoninde @ konumuna git
@ . o tur + hareket ettir

Resim 8.23 Hedef Tespit Robotu Ornek Programi

Siiriis modeli tasariminda biiyiik motor (E girigine takili) ters durdugu igin, biiyiik motorun goreli
konumu, robotun sapma agisi ile ters yonlii olup, biri artarken digeri azalmaktadir. Bu nedenle
ornek programda Hedef Agisi degiskeni (robotun sapma agisi miktari) biiyiik motorun géreli
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konumunun eksi bir (-1) ile ¢carpimina egitlenmistir. Benzer durum 6. haftada gergeklestirilen
tasarla iret etkinliginde de anlatiimisti. Rehber 6gretmenin bu durumu égrencilere hatirlatmasi
faydali olacaktir.

Ayrica robotun hedefin konumunu daha kusursuz bir sekilde tespit etmesi isteniyorsa, mesafe
sensoriiniin 10°ar derecelik artiglari daha kiiciik derecelere, drnegin 5 veya 3 dereceye
ayarlanabilir. Fakat boyle bir durumda robotun hedefi tespit etme siiresi aratacaktir.

DEGERLENDIR

Giin sonunda ogrencilerle halka olusturulur. Sensor isimleri kagitlara yazilir ve tombala oyunu
misali her grubun bir kagit segmesi istenir:

e Ogrencilerden secilen sensdrlerin zelliklerini anlatmalari ve bu sensorlerin hangi
projelerde, nasil kullanilabilecegini agiklamalari istenir.

e Sonrasinda iki farkl sensorii olan gruplar bir araya gelirler. Ogrencilerden kagitlarindaki
sensorlerin ikili olarak hangi projelerde, nasil kullanilabilecegini orneklendirmeleri istenir.
Biitiin sensorlerin bir arada kullanilabilecegi projeler tartisilir.

Giin icerisinde 6grenilen kod bloklari ve gorevleri 6grenciler tarafindan 6zetlenir.
Bu haftanin en zor gorevi ve ogrencilerin bu zorlugun iistesinden nasil geldikleri
konusulur.

Proje Hazirliyorum- Hazirlik Asamasi

Ogrencilerin 6grendiklerini grup halinde uygulayabilecekleri proje gelistirme siirecinin,
egitimin yaklasik son 4 haftasini kapsayacak sekilde planlanmasi beklenmektedir. Projelerin
hazirlik, tanimlama, empati, fikir iretme, gelistirme-test etme ve sunum gibi etkinliklerle
yapilmasi ve rehber 6gretmenler gozetiminde ogrencilere ders disi etkinliklerle destek
olunmasi onerilmektedir. Bu hafta ile projeye hazirlik agamasiyla baslanmis olur.

Acgiklama: Bu haftadan itibaren gruplar iki hafta boyunca projelerini tanimlama ve tasarlama
izerinde calisacaklardir. Daha sonra, tamimlayip tasarladiklari robotu olusturmalari ve
gerekli programlari gelistirmeleri beklenir. Ogrenciler 6ncelikle gevrelerinden veya giinliik
hayatlarindan uygun bir problem belirleyip bu probleme kendi tasarladiklari bir robot ile
goziim dretirler. Ogrencilerin problem iizerinde sistematik bir sekilde galigsmalari icin
gruplarin problemi analiz etmeleri ve kendi ¢oziim onerilerini tasarlamalari, gelistirmeleri ve
degerlendirmeleri istenir. Bu siirecte karsilasilacak tasarim ve programlamayla ilgili
problemlerde rehber 6gretmenler, 6grencilere uygun zaman ve miktarda destek olurlar.

Sonraki Haftaya Hazirhk: Bir sonraki hafta icin ogrencilerin cevrelerinden ve giinliik
hayatlarindan robotlar kullanilarak ¢oziilebilecek bir problemi belirlemeleri gerektigi iletilir.
Uygun bir problem sorusu belirlemeden 6nce problemi anlamak gerekir. Belirlenen problem,
projenin zorluklarini ve hedeflerini tanimlamaya yardimci olur. Sonrasinda problemle ilgili
yogun bir aragtirma ve gozlem yapilmasi gerekir. Siire¢, projenin tamamlanmasi igin gerekli
bilgiler saglar ve ortam hakkinda bilgiler sunar. Siire¢ sonunda ¢ok vakit ve emek harcanarak
gelistirilecek robotun, insanlarin isine yaramasi, bir problemini ¢dzmesi ve hayatlarini
kolaylastirmasi istenir.
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9. Hafta - Oransal Programlar

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci ogrencilere oransal (proportional) algoritmayi tanitmaktir. Hazirlanacak
oransal programlar ile robotun hedeflen durumdan ne kadar uzaklastiginin tespit edilmesi
(hatanin bulunmasi) ve hedeflenen duruma tekrar gelebilmesini saglayacak tepki hareketi
gerceklestirilecektir. Onceki haftalarda gerceklestirilen bazi etkinlikler oransal programlar ile
yapilarak bu kodlama yaklagiminin verimlili§inin 6grenciler tarafindan fark edilmesi
amaclanmistir.

Haftanin Kazanimlari:

Ogrenciler sensorler aracili§iyla okunan veriler lizerinde islemler gergeklestirebilirler.
Ogrenciler hata kavramini agiklayabilirler.

Ogrenciler belirlenen bir kosul igin hatayr hesaplayabilirler.

Ogrenciler hesaplanan hata igin diizetmeyi belirleyebilirler.

Ogrenciler oransal algoritmayi kendi ciimleleri ile ifade edebilirler.

Ogrenciler uygun problemler icin oransal programlar hazirlayabilirler.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, bilgisayar ve galisma alani (mat).

Ekler:

Bu hafta asagida siralanan programlar ve onceki hafta kullanilan galisma alani (mat) dosyalari
ekte rehber ogretmenlere sunulmustur. Rehber 6gretmenin, tiim gruplar i¢in ¢alisma alaninin
ciktisini almasina gerek yoktur. Onceki hafta gergeklestirilen etkinliklerde galisma alani zarar
goren veya yenilenmesi gereken gruplar igin ¢ikti alinmasi yeterlidir.

Program_9.1_Arac_Takip.llsp3
Program_9.3_Yonunu_Kaybetmeyen_Robot.llsp3
Program_9.4_Yonunu_Kaybetmeyen_Robot_TepkiGucu.llsp3
Program_9.7_Oransal_Cizgi_Takibi.llsp3
Program_9.11_Oransal_Duvar_Takibi_Donme.llsp3
Mat_8_A3.pdf

Mat_8_A4.pdf
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Oransal Programlar

Rehber Ogretmen igerigi - Oransal Programlar

Bu hafta grenciler oransal (proportional) program uygulamalan gergeklestireceklerdir. Oransal
algoritma yaygin olarak yumugak hareketlerle ¢izgi takibi gerceklestirilirken kullaniimaktadir.
Genel olarak bir sensor ile algilanan veri ile robotun verecedgi tepki belirlenir. Hedeflenen durum
ile mevcut durum arasindaki fark (hata) kii¢iik olmasi durumunda kiigiik tepkilerle, biiyiik olmasi
durumunda biiyiik tepkilerle robotun hedeflenen duruma ulasmasi saglanir.

Bu hafta gercgeklestirilecek etkinliklerde, dnceki haftalarda Ggrenilen program bloklarina ek
olarak “daha fazla hareket” eklentisinde yer alan “belirli giicle hareke basla” blogu
kullanilacaktir.

Daha Fazla Hareket
Belirli Giigle Harekete Bagla

300

Bu blok, her bir motorun giiciiniin farkli degerlerde ayarlanarak hareketin baslamasini saglar.
Siiriis Modeli igin soldaki deger sol motor, sagdaki deger ise sag motor giiciiniin belirlenmesi
icin kullanilir. Bu blok hizi diizenlemez. Ozellikle kendi kendine dengede duran (Gyro boy) ve
¢izgi takibi robotu gibi hizdan ziyade giiciin diizenlemesi gereken durumlarda kullanilir.

Not

Oransal programlama algoritmasinin dgrenciler tarafindan anlasiimasi oldukga onemlidir. Konu
anlatiminda ekran gériintiileri sunulan ekteki ornek programlarin 6grencilere yansitiimasi ve
agrencilerin bir kopyasini bakarak olugturmalari bu algoritmanin anlasiimasi igin yeterli degildir.
Rehber 6gretmenler gozle etkinliklerinde algoritmanin nasil oldugunu ve her bir blogun gorevini
aciklayarak ornek programlari adim adim gergeklestirmelidirler. Uret etkinliklerinde ise
ogrencilerin sunulan probleme kendilerinin ¢oziim lretmelerine olanak saglayacak diizeyde
rehberlik saglanmalidir. Ornek programlar kesinlikle éGrenciler ile paylagilmamalidir.

GOZLE VE UYGULA
Gozle ve Uygula: Ondeki Araci Takip Eden Robot

Rehber 6gretmen, mesafe sensoriiniin anlatildi§i besinci hafta yapilan ondeki araci takip eden
robot etkinligini hatirlatir. Bu etkinlikte de benzer bir gorevi yani robotun karsisinda bulunan bir
nesneyi belirli bir mesafeden takip edecegini, hedef nesne robottan uzak mesafede ise robotun
hizl bir sekilde nesneye yaklagacagini, takip mesafesi azaldik¢a hizini azaltacagini ve belirlenen
mesafe kadar yaklastiginda robotun duracagini belirtir. Besinci haftada yapilan etkinlikte, robot
ile nesne arasindaki mesafe kademeli olarak artikga, hareket hizi da artmaktaydi. Ornegin robot
ile ondeki nesne arasindaki mesafe 20 cm’den biiyiikse robotun hareket hizi %40, 40 cm'den
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biiyiikse robotun hareket hizi %60 olarak degistiriliyordu. Bu etkinlikte robotun hareket hizinin
dinamik olarak belirlenecegi, robotun nesne ile arasindaki mesafeye otomatik olarak tepki
verebilmesinin saglanacagi belirtilir.

Robotun temel gorevi, takip edilen nesne ile arasindaki mesafeyi siirekli 6lgerek, dlgiilen bu deger
ile takip mesafesi arasindaki farki hareket hizi olarak belirlemektir. Ornegin 20 cm olarak
belirlenen takip mesafesi igin, nesne ile robot arasindaki uzaklik 60 cm oldugunda robot (60 - 20
= 40) %40, 56 cm oldugunda robot %36, 24 cm oldugunda robot %4 ve 20 cm oldugunda robot %0
hizla 6niindeki nesneyi takip edecektir.

Rehber 6gretmen Resim 9.1'de verilen ornek programi adim adim hazirlar ve bu siiregte
ogrencilere agiklar. Ogrenciler onceki hafta tasarladiklar mesafe sensorii takili Siirig Modeli
robotunda (Resim 8.21 veya Resim 8.2) herhangi bir degisiklik yapmadan programi kendileri de
hazirlayarak galistirirlar. Takip edilecek nesne olarak ellerini kullanabilirler. Robotun ellerine olan
uzakliga gore nasil tepki verdigini gozlemlerler. Ellerini robota gok yaklastirdiklarinda (6rnegin
10 cm kadar) robotun neden geriye dogru hareket ettigini aciklarlar.

@ hareket motorlanm  C+D «  olarak ayarla

@ hareket hizim % @ F « mesafe cm~ olarak - - olarak ayarla
@ harekete baslat 1 =

Resim 9.1 Ondeki Araci Takip Eden Robot Ornek Programi

Gozle ve Uygula: Yoniini Kaybetmeyen Robot

Bu etkinlikte 6. hafta hareket sensorii konusunda gerceklestirilen yoniinii kaybetmeyen robot
etkinligi, oransal algoritma yaklasimi ile tekrar gerceklestirilecektir. Ogrencilere yoniinii
kaybetmeyen robot etkinliinde diiz bir sekilde ilerleyen robotun disaridan yapilacak bir
miidahale sonrasinda tekrar baslangigtaki dogrultusuna donmesini saglayan robotu
programladiklari hatirlatilir.

Temel olarak yapilmasi gereken; robotun sirekli olarak baslangictaki rotasindan ne kadar
saptiginin tespit edilmesi ve sapma miktari kadar robotun ters yonde haraketlinin saglanmasidir.
Resim 9.2'de robotun sapma acisi -1 ile ¢arpilarak ters yonde gerceklestirilecek donme agisi ve
bu deger robotun hareket yonii olarak belirlenmesi gosterilmistir. Robotun ters yonde hareketi
sapma agisinin zamanla azalmasini saglayacaktir. Boylece robotun ters yonde hareketi de sapma
acisina bagli olarak zamanla azalacak ve robot bir siire sonra baglangictaki yoninii bulacaktir.
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sapma v agisi  harekele baglat

Resim 9.2 Yéniinii Kaybetmeyen Robot

Rehber 6gretmen Resim 9.3'te verilen programi adim adim hazirlayarak 6grencilere anlatir.
Ogrenciler benzer bir programi hazirlayarak robotlarinda galistirirlar.

@ sapma acisini 0°a ayarla

@ hareket motorlanmi  C+D <  olarak ayarla

@ hareket hizim % @ olarak ayarla

@ (1 @ sapma v acisi harekete baglat

Resim 9.3 Yéniinii Kaybetmeyen Robot Ornek Programi

Gozle ve Uygula: Tepki Giicli

Bir onceki etkinlikte hazirlanan program, robotun tepki giicli belirlenerek zenginlestirilebilir.
Rehber ogretmen Resim 9.4'te gosterildigi gibi, bir onceki programa “Tepki Giicii” isminde bir
degisken ekleyerek, robotun donme miktarinin bu degisken ile ¢arpildigi programi hazirlar.
Boylece robotun sapma agisina verecegi tepki biiyiikligl bu katsay ile belirlenir. Ayrica es
zamanli olarak robotun sapma agisinin zamana bagh grafiginin gizilmesi saglanir.

Rehber 6gretmen ogrencilerden “Tepki Giici” degiskeninin 0.5, 2 ve 5 degerleri igin robot diiz
giderken sa§ veya sola 90 derece donecek sekilde miidahale edildiginde; robotun baglangigtaki
dogrultusuna donme tepkisini ve olusan grafigi incelemelerini istenir. “Tepki Giicli” degiskeni
robotun tepkisinde ve grafikte ne gibi degisikliklere sebep oldugu ogrenciler ile tartisilir. Sekil
9.5'te “Tepki Giicli” degiskeninin 0.5, 2 ve 5 degerleri igin gizilen gizgi grafigi sunulmustur.

125



Oransal Programlar

} program baslatildiginda

% sapma acisini 0°a ayarla

Tepki Guca + i @ yap

@ hareket metorlanni C+D «»  olarak ayaria

® hareket hizim % @ olarak ayarla

siirekli tekrarla

’ program bagslatildiqinda

sirekli tekrarla

| v' cizgisine E sapma ¥  acisi iz

@ Tepki Gucd  * o = % sapma * acisi  harekete baslat

Resim 9.4 Yéniinii Kaybetmeyen Robot Tepki Giicii Ornek Programi

Dosya Yardim

Cizgi Grafidi

CIZGI GRAFIGI

o

[N b i R |

[

— Tepki Gucu » 1 (@) vap

— Tepia Gaca » i (@) vep

Sire  00:00.0 00:02.3 00:04.5

Q @ e ]E' siL @ DISA AKTAR iCE AKTAR

00:06.3 00:090.0 00:M.3

00

Resim 9.5 Yéniini Kaybetmeyen Robot Tepki Giicii Grafigi

Resim 9.5'te gosterilen grafik ii¢ farkli grafigin birlestirilmesi ile olugturulmustur. Ogrenciler
programi her galistirdiginda yalmizca bir ¢izgi grafigi elde edeceklerdir. Ogrencilerden ii¢ grafigi

bir arada olusturmalari beklenmemektedir.
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Gozle ve Uygula: Oransal Cizgi Takibi

Onceki haftalarda gerceklestirilen ¢izgi takibi etkinliginde, robotun beyaz ve siyah alanlari
yansiyan 1sik miktariile fark etmesi saglaniyor ve beyaz alandan siyah alana, siyah alandan beyaz
alana robotun siirekli hareketi ile ¢izgi takibi gergeklestiriliyordu. Bu etkinlikte oransal algoritma
kullanilarak robotun daha hizli ve yumusak doniisler ile ¢izgi takibini gerceklestirmesi
saglanacaktir.

Resim 9.6'da robotun takip etmesini amaglanan, siyah ve beyaz alan arasindaki sinir gizgisi
kirmizi ile gosterilmistir (calisma alaninda kirmizi ¢izgi bulunmamaktadir, kirmizi gizgi konunun
daha rahat anlasiimasi igin eklenmistir). Ayrica renk sensoriiniin sinir gizgisi iizerinde, siyah
alanda sinir gizgisinden farkli uzakliklarda ve beyaz alanda sinir gizgisinden farkli uzaklklarda
olgiilen yansiyan 151k miktarlari gosterilmistir.

Resim 9.6 Renk Sensorii Yansima Miktari

Hedeflenen hareket robotun siyah ve beyaz alanin kesistigi sinir gizgisi (kirmizi gizgi) iizerinde
hareket etmesidir. Baska bir deyisle robotun yansiyan i1sik miktarinin %58 oldugu durumda
hareket etmesidir. Robotun siyah veya beyaz alanda hareket etmesi, hedeflenen hareketi
gerceklestirmedigini yani hata yaptigini gosterir. Robot sinir gizgisinden ne kadar uzaklasirsa,
yansiyan 1sik miktari da o kadar artmakta (beyaz alan igin) veya azalmaktadir (siyah alan igin).
Yani 151k sensorii ile olgiilen yansiyan 1sik miktari, sinir gizgisi izerindeki yansima miktarindan
(%58) uzaklasmaktadir. Yansiyan isik miktari ile sinir ¢izgisi iizerindeki yansima miktarinin farki
robotun hedeflenen hareketten ne kadar uzaklastigini yani hata biiyiikliigiinii verecektir. Robotun
yaptigi hata biyukligu;

Hata = Yansiyan 1g1k miktari - Sinir gizgisi iizerindeki yansima miktari formiilii ile bulunur.

Robotun ters yonde hareket etmesi, tekrar sinir gizgisine donmesini, yani hatayi sifirlamasini
saglar. Hata ne kadar biiyiik ise yani sinir gizgisinden ne kadar ¢ok uzaklasilmis ise o kadar giiclii
bir sekilde sinir gizgisine yaklasiimalidir. Robotun bu hareketi diizeltme hareketi olarak
adlandinlabilir. Diizeltme hareketinin yumusak veya sert olmasi bir onceki etkinlikte incelenen
tepki giicii ¢arpani ile belirlenebilir. Boylece diizeltme miktari;
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Diizeltme = Hata * Tepki Giicii formiilii ile diizenlenir.

Son olarak belirlenen diizeltme miktari ile robotun yoniini degistiriimelidir. Resim 9.6'da
gosterildigi gibi ¢alisma alaninin i¢ kisminda ve saat ibresinin tersi yonde cizgi takibi
gerceklestirecek robot icin, diizeltme miktarinin sol motor giiciine eklenmesi, sag motor
giiciinden gikartilmasi ile istenen gizgi takibi gergeklestirilebilir. Ornek program Resim 9.7'de
sunulmustur.

Rehber 6gretmen ozellikle hata, diizeltme degiskenlerinin nasil hesaplandigini ve “belirli giicle
harekete bagla” blogunun nasil galisti§ini anlatarak, benzer bir programi adim adim olusturur.
Ogrenciler, bilgisayar ve robotlari ile galigarak farkli sekilde (6rnegin calisma alaninin dis gizgisini
saat ibresi yoniinde) ¢izgi takibi yapan robot uygulamalari gerceklestirirler.

Resim 9.7 Oransal Cizgi Takibi Ornek Programi
Not

Resim 9.7'de sunulan program her ortamda sorunsuz olarak ¢aligsmayabilir. Ortama bagl olarak
Sinir Yansima Miktari, Varsayilan Hiz ve Tepki Glicii degiskenlerinin degistirilmesi gerekebilir.
Sinir ¢izgisi izerindeki yansima miktari, etkinligin gerceklestirildigi ortamda 0lgiliip, bulunan
deger degiskene atanmalidir.

TASARLA

Tasarla etkinligi icin rehber 6gretmen oransal duvar takibi gergeklestiren robot tasarimini ve
programini gerceklestireceklerini belirtir. Genel olarak robotun duvari belirli bir uzakliktan takip
edecegi ve duvar bitiminde duvara dogru 90 derecelik donlisii basaril bir sekilde gerceklestirmesi
gerekmektedir. Hazirlanacak programda herhangi bir kosul blogu kullaniimamali ve oransal
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algoritma kullanilmalidir. Resim 9.8'de robotun gerceklestirmesi beklenen hareket kesikli
cizgilerle gosterilmistir.

Resim 9.8 Oransal Duvar Takip Robotu
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Ogrenciler robot tasarnimlarinda istedikleri degisiklikleri yapabilirler. Mesafe sensériinii istedikleri
sekilde konumlandirabilirler. Ornegin, dnceki hafta yaptiklar hedef tespit robotunda mesafe
sensoriiniin yoniini degistirmekle yetinebilirler. Resim 9.9 ve 9.10'da bu etkinlik i¢in mesafe
sensori birlestirme dnerisi sunulmustur.

Resim 9.10 Mesafe Sensériiniin Takilmasi ikinci Adim
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Robotun gorevi sadece duvari takip etmektir. Duvarin bitiminde ise yine duvar takip etmeye
devam etmelidir. Gorev basit gibi goriinse de robotun oransal takip programi ile koseyi
donebilmesi hassas bir ayarlama gerektirmektedir. Robot duvarin kdsesine geldigi anda, mesafe
sensorii ile dlgiilen uzaklik bir anda arttigindan robot kendi etrafinda siirekli donebilmektedir.

Bu problemin ¢oziimiinde ogrenciler, farkli ¢oziim yollarini test edebilirler. Robot tasariminda
istedikleri degisiklikleri yapabilirler. Ornegin mesafe sensoriiniin duvara paralel degil de, 30
derecelik bir agi ile konumlandirilmasi daha rahat bir doniis saglasa da duvar takibi esnasinda
zaman zaman mesafe sensoriin olgiim yapamamasi ile sonuclanabilmektedir. Duvara olan
uzakhigin azaltilmasi kosedeki donmeyi kolaylastirsa da duvar takibi esnasinda duvara
carpmalarla sonuclanabilmektedir. Benzer sekilde tepki giicliniin yiiksek olmasi donme
esnasinda problemlere, diisiik olmasi duvar takibi siirecinde problemlere neden olmaktadir. Bu
nedenle ogrenciler robot tasariminda ve programlarinda (oransal algoritma kullanma ve kosul
kullanmama sartiyla) 6zgiirdiirler.

Tanimlama: Bu siiregte ogrenciler problemi tanimlamali ve olasi alt problemlere karar vermelidir.
Bu etkinlikte onceki haftalarda oldugu gibi, robotun bir dizi gorevi sirasi ile gergeklestirmesinden
ziyade, robotun siirekli olarak duvar takip etmesi ve takip programi parametrelerinin (ve
tasariminin) robotun 90 derecelik bir doniisii de basarili bir sekilde gergeklestirmesini
saglayabilmelidir. Yine de 6grenciler robotun gerceklestirmesi istenen gorevleri kalem kagit
kullanilarak yazmalidir.

Ornegin:
e Robot siirekli olarak duvara olan uzakhgini 6lgmelidir.

e Duvaraistenilenden fazla yaklastiginda veya uzaklastiginda ters yonde hareket etmelidir.
e Robot kdseyi donerken bir yay ¢izmelidir (keskin bir doniis yapmamalidir).

Fikir iiretme: Ogrenciler giin icerinde 6grendikleri oransal algoritma yaklagimini, sunulan goreve
nasil uygulayabileceklerine ve hangi program bloklarini kullanacaklarina yonelik fikirler retirler.

Ornegin:

Mesafe sensoriiniin yonii ileriye dogru olmamalidir.

Mesafe sensorii siirekli olarak duvara olan uzakligi oOlgeceginden sonsuz dongii
kullaniimalidir.

Hata (istenilen rotadan sapma) hesaplanmalidir.

Hataya bagli olarak diizetme hesaplanmalidir.

Tepki giici, takip mesafesi, robotun hizi degiskenleri robotun ¢alismasina (ortama) bagh
olarak diizenlenmelidir.

URET

Ogrenciler tanimlama ve fikir iiretme siireci sonrasinda sonra bilgisayar ve robotlarla galisarak
fikirlerini somutlastirmali ve test etmelidirler. istenilen gorevi gergeklestirilen robot tasarimini ve
programini bu siirecin sonunda iretmelidirler. Robotun sorunsuz bir sekilde kogeyi donmesini
saglayabilmek zorlayici bir gorevdir. Rehber ogretmen bu siiregte ogrencilerin basarisiz
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denemelerden dolayr hayal kirkli§i yasamalarina engel olmalidir. Dogru sonucu direk
soylemeden onlarn dogru sonuca ulastiracak sorular ile yonlendirmeli ve rehberlik saglamalidir.
Bu etkinlik icin 6rnek program Resim 9.11'de sunulmustur. Ornek programin her kosulda dogru
sekilde ¢aligmayabilecedi unutulmamalidir. Farkl zemin ve ortamlar icin program baslatildiginda
degiskenlere atanan degerlerin ornekteki degerlerden farkl olmasi gerekebilir.

e | ED 1o e ome omor (Doartind o
| Dwmmec e o
@y * (arunr - owane s - omam |

Resim 9.11 Oransal Duvar Takip Robotu Ornek Programi

DEGERLENDIR

Giin sonunda rehber 6gretmen 6grencilere asagidaki sorulari yonelterek bu hafta 6grenilenlerin
ozetlenmesini saglar.

e Oransal (proportional) programlarin mantigini zetler misiniz?

e Oransal programlara érnekler veriniz. Bu hafta yapilan etkinlikler disinda oransal program
ornekleri verebilir misiniz?

e Bu hafta yapilan etkinlikleri, onceki haftalarda yaptiginiz etkinliklerle kiyaslayiniz?
Oransal algoritmanin artilari ve eksileri nelerdir?
Sizce bu haftanin en zor gorevi hangisiydi? Zorlugun iistesinden nasil geldiniz?

Proje Hazirliyorum- Tanimlama ve Empati Agamasi

Ogrenciler cevrelerinden veya giinliik hayatlarindan uygun bir problem belirleyip bu probleme
kendi tasarladiklari bir robot ile ¢oziim iireteceklerdir. Gegen hafta proje gruplan
olusturulmus ve proje konusunun arastiriimasi istenmistir.

Bu hafta gruplardan belirledikleri robot projesi icin empati calismasi yapmalan ve
problemlerini tanimlamalari beklenir. Aciklamalarinin asagidaki bilgileri icermesi gerektigi
belirtilir. Empati ¢alismasi sonucunu paylagsmaya baslamadan once gruplara hazirlanma,
gozden gecirme ve tekrar etme igin siire verilir.

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

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

Rehber Ogretmene Not: Ogrenci tarafindan belirlenen robot gérevlerinin gergeklestirilebilir
olmasi 6nemlidir. Atolyelerde bulunan imkanlarla bu gorevin basarilabilir olmasi gerekir. Bu
safhada gerceklestirilemeyecek bir gorevin secilmesi veya 6grencilerin bu tiir bir projeye
yonlendirilmesi, proje siirecinde vakit kaybetmelerine ve motivasyonlarinin olumsuz
etkilenmesine neden olabilir. Bu nedenle rehber ogretmenin proje onerilerini gok iyi
incelemesi/irdelemesi ve proje onerilerinin gerceklestirilebilir/yapilabilir oldugundan emin
olmasi gerekir.

Sonraki Haftaya Hazirhk: Ogrencilerden, sonraki hafta icin belirledikleri projeler igin
"tanimlama" adimlarini gerceklestirmeleri istenir. Tanimlama adiminda, "empati" adiminda
toplanan bilgiler bir biitiin haline getirilir. Siirecte ortaya cikabilecek problemleri ¢ozebilmek
icin nelerin yapilmasi gerektigi ile ilgili fikirler ortaya konur. Coziimiin basarili olabilmesi igin
ihtiyaglarin iyi tamimlanmis olmasi ve bu ihtiyaglarin giderilmesi igin uygun ¢6zim
onerilerinin sunulmasi onemlidir.
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10. Hafta- Bloklarim

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci ogrencilere bloklarm menisiini tanitmak ve olusturduklari bloklari
programlarinda kullanmalarini saglamaktir. Ogrencilerin bloklari kullanmalar, programlama
sirecinde kolaylik, sadelik, hata tespitini kolaylastirma ve isleyisi takip igleminde kolaylik
saglamaktadir.

Haftanin Kazanimlari:

Ogrenciler blok kavramini agiklayabilir.

e Ogrenciler blok olusturup programlarin kullanabilir.
Ogrenciler bloklara veri gonderme islemini tamimlayip bu bloklari programlarinda
kullanabilir.

e Ogrencilere bloklara birden fazla veri gonderme islemini tanimlayip bu bloklari
programlarinda kullanabilir.

e Ogrenciler robota sayi girisi igin gerekli programi olusturabilirler.

Kullanilacak Malzemeler:

Robot seti, bilgisayar.

Ekler:

Bu hafta asagida siralanan programlar ekte rehber 6gretmenlere sunulmustur.

Program_10.1_Saga_Donen_Robot.lIsp3
Program_10.2_Sapma_Acisi_ile_Saga_Donen_Robot.lIsp3
Program_10.4_Bloklarla_Deger_Gonderme.llsp3
Program_10.5_Bloklarla_Deger_Gonderme.llsp3
Program_10.6_Hizlanmaya_Devam_Eden_Robot.lIsp3
Program_10.7_Cokgen_Hareket_Blogu.llsp3
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Bloklarim

Rehber Ogretmen igerigi - Renk Sensorii

“Bloklarim” diger sozciik bloklarindan olusturulan yeni kelime blogudur. Bir dizi kelime blogunu
bir arada tutmak igin kullanilir. Bir bagka ifade ile “Bloklarim”, olusturdugunuz ve tek bir blokta
gruplandinilabilen bir veya daha fazla blogun birlesimidir. Size 6zel ve programiniz iginde
tanimladiginiz ~ bloklardir.  Olusturdugunuz ~ kodlarin  diizenlenmesini,  okunmasini,
degistirilmesini kolaylastirir. Olusturulan yeni bloklar program akisinda istenildigi kadar siklikta
eklenerek kullanilabilir. Kendi olusturdugunuz blok tanimini degistirdiginizde, degisiklik
yaptiginiz blogu kullandiginiz tiim boliimler etkilenir.

Not: “Bloklarim” paletini girdiler ve ¢iktilarla yapmak onlari ¢ok daha kullanigli hale getirebilir.
Ancak olusturdugunuz bloklari ok karmagik hale getirmemeye dikkat etmelisiniz. Bloklari diger
programlama dillerinde kullandiginiz fonksiyonlar olarak gorebilirsiniz.

Bloklar Blok Paleti

Size 6zel ve programiniz iginde bloklar olusturup kullanmaya olanak saglar.

Bir Blok Olustur

G

Girig ekle Giris ekle Etiket ekle
rakam veya metin boole

IPTALET KAYDET

Kendi bloklarinizi olugturmaya ve 6zelliklerinizi belirlemeye olanak saglar.

GOZLE VE UYGULA
Gozle: Bloklarim Paleti

Rehber ogretmen ogrencilere diger sozciik bloklarini kullanarak kendilerine 6zgii bloklar
olusturabileceklerini ve bu bloklar program akisinda istedikleri kadar kullanabileceklerini anlatir.
Olusturulan bloklarin program kodlarinin diizenlenmesini, okunmasini ve degistiriimesini
kolaylastirdigini ifade eder. Bu bloklari birgok sozciik blogunu bir arada tutmak igin
kullanabileceklerinden, olusturduklari  programlarni  sadece kendi programlar iginde
kullanabileceklerinden, baska programlarda kullanabilmek igin bu bloklar kopyalayip diger
programlara yapistirmalari gerektiginden ve olusturulan yeni bloklan program akislarinda
istedikleri kadar tekrar ekleyerek kullanilabileceklerinden bahseder. Ayrica, olusturduklari blok
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tanimlarini degistirildi§inde, degisiklik yaptiklari bloklari kullanan tiim boliimlerin otomatik olarak
etkilendigini vurgular.

Ogrencilere kendi sézciik bloklarini olusturabilmek igin blok paletindeki “Bloklarim” sekmesini
kullanacaklarini gosterir. Ogrencilerle birlikte saga doniis icin olusturulan “saga_doniis” adli
blogun iki defa kullanimini iceren program akisini yapar. “saga_doniis” adli blogun once bip
sesini 0.2 saniye caldigini, ekranda sag ok yoniinii gosterdigini, 10 cm saga doniis yaptigini ve 2
saniye bekleme yaptigini anlatir. Program calistirildi§inda olusturulan “saga_doniis” blogunun 2
defa galistigini 6grencilere gosterir. Ornek ¢oziim Resim 10.1'deki gibi olabilir.

saga donlis tanimla

@ « igiklann ag

@ Jrv @ cm « hareket ettir

saga_donis

% w giklanni a¢

saga_donis

Resim 10.7 Bloklarim Paleti Kullanarak Saga Dénen Robot

Uygula: Sapma Acisi ile Saga Dénen Robot

Rehber 6gretmen 6grencilerden “Hub yunuslama yuvarlanma sapma agisi” blogunu kullanarak ve
kendi bloklarini olugturarak 90 derece saga donen robotun program bloklarini olusturmalarini
ister. “Bloklarim” paletini kullanarak olusturduklari blogun once sapma agisini 0 dereceye
ayarlamalari gerektigi, sonra saga donis hareketine baglayarak sapma agisi 90 derece olana
kadar donmeye devam etmeleri gerektigi ve doniis tamamlandiktan sonra sapma agisini ekrana
yazdirmalar gerektigi sylenebilir. Ornek program Resim 10.2'da sunulmustur.

@ hareket motorlanini  C+D <  olarak ayarla

agl tanimia

@ sapma agisini 0'a ayarla

1 motor donugint (@S] hareket rl
@ motor dénusinu . cm v harekete ayarla @ —

® hareket hizini % @ olarak ayarla

% sapma v agisl > @

@ hareketi durdur
% 1siklarla % sapma v agisl yaz

Resim 10.2 Sapma Agisi ile Saga Ddnen Robot

136



Bloklarim

10

Gozle: Bloklarla Deger Gondermek

Rehber ogretmen ogrencilere olusturdugumuz bloklara degerler de gonderilebildigini ve
gonderilen bu degerlere gore islem yapan bloklarin olusturulabileceginden bahseder. “bir blok
olustur” blogu tiklanarak agilan pencerede olusturulacak bloga, giris, boole ve etiket bolimlerinin
(Resim 10.3) eklenebilecedinden bahseder. Rehber 6gretmen 6grencilere 1 girilince saga 0
girilince sola donen “dén” adinda bir blok olusturacaklari soyler. “Blok olugtur” ekraninda blok adi
“don” olarak belirlendikten sonra “giris ekle” tusuna tiklanarak “yon” adinda bir giris eklenmesi
gerektigini gosterir. Ornek program Resim 10.4'te sunulmustur.

Blok olugtur X

blok adi label text

Girig ekle Girig ekle Etiket ekle
rakam veya metin boole

IPTALET KAYDET

Resim 10.3 Blok Olugturma Ekrani

don  yon tamimla

- » isiklanni ag

@ . @ derece » hareket ettir

% pikselleri kapat

Resim 10.4 Bloklarla Deger Gonderme
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Uygula: Bloga Gonderilen Deerler ile ilerleme ve Dénmenin Belirlenmesi

Rehber ogretmen, o6grencilerin iki farkli blok tanimlayacaklarini ve bu bloklara degerler
gonderilecegini belirtir. Bloklardan birine gonderilen agi degeri kadar robotun dénmesi, digerine
ise girilen deger miktari kadar cm ileri gitmesi gerektigi aciklanir. Ogrencilere, her doniis
oncesinde sapma agisinin sifirlanmasinin kolaylik saglayacagi hatirlatilir. Oncelikle, robotun
girilen cm degeri kadar ileri gitmesini saglayan blogun olusturulmasi, ardindan sadece pozitif
acilar icin donmenin gerceklestirilmesi ve son olarak da negatif agi degerleri igin donmenin
yapilmasi tavsiye olunur. Ornek program, Resim 10.5'te sunulmustur.

@ hareket motorlarini  C+D «  olarak ayarla

dén  ag derece tamimla ilei  mesafe cm git tanimla

@ sapma agisini 0’'a ayarla @ 1 » ., mesafe cm ¥ hareket ettir
@ 1 motor déniigtini @ cm * harekete ayarla

@ hareket hizini % @ olarak ayarla

@ harekete baglat

% sapma * agisl > agl
@ sol: -100 IGEIEEENEREN

% sapma v agisi < agl

@j hareketi durdur

Resim 10.5 Bloklarla Deger Gonderme

Uygula: Hizlanmaya Devam Eden Robot

Rehber o0gretmen ogrencilere blok olusturulurken birden fazla deger ekle bdliimiiniin
tanimlanabileceginden bahseder. Ogrencilere zaman ve hizlanma (ivmelenme) degerleri
gonderebilecekleri bir blok olusturarak robotun belirtilen siire boyunca belirtilen miktarda
hizlanarak (ivmelenerek) ilerlemesi igin gerekli robot program bloklarini olusturmalarini ister.
Ornegin zaman degeri 10, ivmelenme degeri 5 olarak belirlendiginde robot 0 hizla baglamali ve
her saniye gegtiginde hizini 5 artirarak 20 saniye sonunda %100 hiza ulagmalidir. Ornek program
Resim 10.6'da sunulmustur.

@ hareket motorlarini  C+D «  olarak ayarla

hizlanma = sure hiz tanimla

kronometre > sure

@ 1 motor dénislni cm * harekete ayarla

@ hareket hizin1 % | kronometre * hiz  olarak ayarla

kronometreyi sifirla

hizlanma @ o

@ harekete baglat 1 =

om0 -

Resim 10.6 Hizlanmaya Devam Eden Robot
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Not

Rehber égretmen dgrencilere robota génderilen hiz degeri ne kadar biiyiik olursa olsun robotun
hizinin en fazla 100 olacagini hatirlatir.

TASARLA VE URET

Rehber 6gretmen, o6grencilere tasarim etkinligi icin SPIKE Prime Uygulamasinda bulunmayan ve
program yapmay! kolaylastiracak kod bloklari olup olmadigini sorar. Ornegin, bir bloga girilen
saniye degerinden geriye dogru sayan ve hub ekraninda geri sayimi gosteren bir blok veya siiriis
modeli robotu icin ¢ap uzunlugu verilen gember seklinde istenilen tur sayisi kadar hareket etmeyi
saglayan blok gibi 6rnekler verilebilir. Bu 6rnek bloklar Resim 10.7'de sunulmustur.

[ [ _J o
¥ _ 3 Y
-

== ‘
'\_8 ) K5O 4

o Resim 10.7 Grnek Bloklar

1)

Rehber ogretmen, ogrencilerden gelen cevaplari degerlendirir. Uygun bir blok onerisi olmasi
durumunda, bu oneriyi dikkate alir; e§er oneri yoksa, bir kenar uzunlugu ve ¢okgenin kose
sayisinin girilebildigi bir blok ile robotun istenilen gokgen seklinde hareket etmesini saglayan bir
blok hazirlamalarini ister. Ornek blok Resim 10.8'de sunulmustur. Rehber 6gretmen kenar
uzunlugu ve kose sayisinin sabit olmadigini vurgular, degerler degistirildiginde robotun ¢okgeni
istenilen sekilde cizmesi gerektigini belirtir. Ayrica cokgen olmayan degerlerin girilmesi
durumunda, ornegin 2 girilmesi durumunda robotun ¢calismamasi gerektigi vurgulanir.

o ‘

Resim 10.8 Ornek Cokgen Cizdiren Blok

-

Siire¢ boyunca, dgrencilerin gokgenin her bir kogesinde robotun kag derece donmesi gerektigini
hesaplamalari gerekecektir. Eger ogrenciler yeterli diizeyde on bilgiye sahip degilse, rehber
ogretmenin onlara ¢okgenin i¢ ve dis acilarini ve bu agilarin nasil hesaplandigini anlatmasi
beklenmektedir. Ogrencilerle tartisarak, robotun kdselerde i¢ agi kadar mi yoksa dis agi kadar mi
donmesi gerektigine karar verilir.

Not
Robotun kdselerde gokgenin dis agisi kadar dénmesi gerekmektedir. Bir ¢okgenin dis agisi,

Dis agi = 360°/n

formiilii kullanilarak hesaplanir. Burada, n ¢okgenin kenar sayisini temsil eder. Ornegin, bir
licgenin (n=3) dis agis1 = 360° / 3 = 120°, bir besgenin (n=5) dis agis1 = 360°/ 5 = 72° dir.

Tanimlama: Bu siiregte 0grenciler, robotun yerine getirmesi gereken gorevleri net bir sekilde
tanimlamali ve bu gorevleri gergeklestirmek icin karsilasabilecekleri olasi alt problemleri
belirlemelidir. Ogrenciler, robotun gergeklestirmesi istenen gérevleri kalem ve kagit kullanarak
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yazili hale getirmeli, bu gorevlerin her birini detaylandirarak hangi adimlari izlemeleri gerektigini
diistinmelidir. Boylece, robotun islevselligini artirmak ve gorevleri daha etkili bir sekilde yerine
getirmek icin gerekli planlamayi yapmis olurlar.

Ornegin:

Yeni bir blok tanimlanacaktir.

Blogun iki tane sayisal deger girisi olmaldir.

Robotun her bir kosede donecegi a¢i hesaplanmalidir.

Cokgenin gizimi igin hareket, kenar sayisi kadar tekrar edilmelidir.

Girilen deger ¢okgen degilse (Grnedin 2 veya negatif deger girilmigse) hata mesajl
verilmeli.

Fikir iiretme: Ogrenciler, giin boyunca edindikleri bilgileri kullanarak kendi bloklarini olusturma
siirecine aktif olarak katilirlar ve hangi program bloklarini kullanacaklarina dair yaratici fikirler
uretirler. Gelistirdikleri bu fikirler lizerinde diistinerek, sonuca ulasabileceklerini diisiindiikleri
noktaya kadar muhtemel ¢6ziim onerilerini tartigirlar. Bu tartigmalar sirasinda, her bir 6nerinin
avantajlarini ve dezavantajlarini degerlendirirler. Nihayetinde, en etkili ve uygulanabilir ¢oziimleri
belirlemek amaciyla bu fikirleri maddeler halinde listeleyerek, sistematik bir yaklasim gelistirmis
olurlar.

URET

Probleme yonelik tanimlamalari ve ¢6ziim onerilerini gelistirdikten sonra, 6grenciler bilgisayar ve
robot ile galisarak istenilen program kodunu olusturma siirecine gegerler. Ogrencilerin, agsagidaki
Resim 10.9'da goriilen programa benzer bir ¢oziim tretmeleri tegvik edilir.

kenar uzunlugu = Kenar Uzunlugu cmolan Cokgen gen hareketi tanimla

@ hareket hizin1 % e olarak ayarla

@ hareket motorilarili  C+D <  olarak ayarla

kenar uzunlugu @ cm olan o gen hareketi

ﬁ sapma agisini 0'a ayarla

@ 1‘ » , Kenar Uzunlugu cm » hareket ettir

@ =Ll harekete baslat
@ sapma ¥ agisi > @I Cokgen

@ hareketi durdur

Resim 10.9 Gokgen Cizdiren Blok Ornek Programi
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Not

Ogrencilerin programi planlanandan daha erken tamamlamalari durumunda, onlardan bloga
déniis yonii eklemeleri istenebilir. Ornegin, gokgenin saat yoniinde veya ters yonde gizilmesi
icin yeni bir giris eklenebilir ve programda gerekli diizenlemeler yapilabilir. Ayrica, kenar
uzunlugunun negatif bir deger olarak girilmesi durumunda robotun hareketinin nasil
etkilenecegi tartigilarak bu senaryo (izerinde diizenlemeler yapilabilir.

Rehber GGretmenler Tasarla Uret boliimlerinde verilen kod drneklerini ve ekran gariintilerini
ogrenciler ile paylasmamalidir. Tasarla Uret béliimiindeki paylagimlar rehber GGretmenlerin
etkinliklere hazirlanmasinda kolaylik saglamak igindir. Ogrenciler Tasarla Uret béliimlerinde
sorulan problemlere kendileri ¢oziim lretmelidir. Rehber 6gretmenler dgrencilere problemleri
¢ozebilmeleri icin yeterince zaman tanimali ve direk ¢oziimii vermeden rehberlik saglamalidir.

DEGERLENDIR

Giinlin sonunda rehber 6gretmen 6grencilere asagidaki sorulari yonelterek bu hafta iceriginin
birlikte 6zetlenmesini saglamalidir.

e Kendi bloklarinizi olugturmak size ne gibi faydalar saglayabilir?
e Giin icesinde en ¢ok zorlandiginiz gorev hangisiydi? Neden?
e Programlama arayiiziinde olmasi gereken bagka blok onerileriniz nelerdir?

Proje Hazirliyorum- Fikir Uretme Asamasi

Proje hazirlama siireclerinde ogrenciler cevrelerinden veya giinliik hayatlarindan uygun bir
problem belirleyip bu probleme kendi tasarladiklari bir robot ile ¢oziim iretirler. Coziimiin
basarili olabilmesi igin ihtiyaclarin iyi tanimlanmis olmasi ve bu ihtiyaglarin giderilmesi igin
uygun ¢0ziim onerilerinin sunulmasi onemlidir. Bu hafta, empati ve tanimlama adiminda
toplanan bilgiler bir biitiin haline getirilir ve ¢6ziim onerisi taslak olarak ortaya konur. Farkl
¢oziimlerin onerilmesi gereklidir. Bunlar ¢ok detayli ve tamamlanmis fikirler olmak zorunda
degildir fakat oneriler gergekgi ve lretilmeye uygun olmalidir.

Gruplardan belirledikleri robot projesi igin yaptiklan fikir iretme ¢alismasinin sonucunu
sinifta agiklamalari istenir. Agiklamalarin asagidaki bilgileri icermesi gerektigi belirtilir.

Problem ciimlesi: Robotun ne yapmasi isteniyor?

Robotun kullaniimasi planlanan ortamdaki ihtiyaglar nelerdir?

Robotun kullaniimasi planlanan ortamdaki beklentiler nelerdir?

Hedeflerin gergeklestirilmesi igin yapilmasi gerekenler nelerdir?

Robotun belirlenen hedefleri gergeklestirebilmesi igin tasarimi nasil olmalidir?
Robotun belirlenen hedefleri gergeklestirebilmesi icin hangi islemleri
yapabilmesi gerekir?

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

e Tasanim ve programlama ¢ozlimiiniin secim siireci nasil gergeklestirilmistir?
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e Segilen programlama ¢ozimiiniin sematik veya maddeler halinde gosterimi
(algoritmasi) nasildir?

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

Sonraki Haftaya Hazirlk: Gruplara, iretilen fikirlere bagli olarak robotun tasarlanip
programlanmasi agamasina gegcilecegi soylenir.
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11. Hafta - Proje Hazirliyoruz

Haftanin Amaci:

Dersin sonunda, 6grencilerin simdiye kadar 6grendiklerini kullanarak segecekleri bir gercek hayat
problemine ¢oziimler uretilmeleri amaglanmaktadir. Baska bir ifadeyle 6grenciler ders sonunda
grup halinde farkli projeler iretecektir.

Haftanin Kazanimlari:

e Proje ekibini olusturur.

e Gergek hayat problemlerini belirler.

e Yenilikgi fikirler iiretir.

e Secilen probleme tasarlanan robotlar ile ¢oziim Uretir.

e Bir probleme yonelik ¢oziim onerilerini prototipe donistlriir.
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Ogrencilerin gecen haftalarda grup halinde basladiklari projelerini bu haftada devam etmesi
beklenmektedir. Projelerin hazirlik, empati, tanimlama, fikir iiretme asamalarinin {izerinden
gidilerek gelistirme ve test etme siirecine baglanacaktir. Proje gelistirme asamalari dinamik bir
siirecler olmasindan dolayi tekrarlanabilir ve fikirler, coziimler revize edilebilir. Bu siireglerde
rehber Ogretmenler gozetiminde ogrencilere ders disi etkinliklerle de destek olunmasi
onerilmektedir.

GELISTIRME - TEST ETME

Etkinligin Amaci: Ogrenciler tanimladiklar problemi gozmek igin kendi tasarladiklar bir robotu
gelistirir ve test ederler.

Prototip Gelistirme: Gruplarin belirledikleri robot projesi igin yaptiklar fikir liretme ¢aligmasi
sonucunda iretilmesine karar verdikleri robotu olusturup programlamaya baglamalari gerekir.

Gruplardan, fikir iiretme asamasinda belirledikleri ¢oziimleri etkinlik sonuna kadar hizlica
uygulamalari, robot tasarimi ve programi gelistirmeleri istenir. Gozim igin gelistirilen robotlarda
ve programlarda bazi aksakliklarin/problemlerin olmasi olagandir. Planlanan robotun ilk
denemede olusturulmasi ve gelistirilen programin sorunsuz galismasi ¢ok karsilasilan bir durum
degildir. Bu tiir sorunlarin ortaya ¢ikmasinin olagan oldugu rehber O0gretmen tarafindan
ogrencilere soylenmeli ve/veya hissettirilmelidir. Ortaya ¢ikan sorunlarin ¢oziimiine yonelik bir
plan hazirlanip uygulanmalidir. Coziim igin gruplara asagidakilere benzer bir siire¢ onerilebilir:

e Problemler maddeler halinde listelenmeli (beklenen robot davranisi ile gergeklesen
arasindaki farklar),

e Problemler arasindaki iliskiler belirlenmeli,

o Oncelik sirasi belirlenmeli,

o Oncelik sirasina gére goziimler gelistiriimeli (Coziim igin hipotezler olusturulmali),

o Gelistirilen ¢goziimler (hipotezler) denenmeli ve

e (oziimlerin her kosulda istenen sekilde calismasi igin gerekli diizenlemeler yapilmalidir.

Biitiin gruplann, hazirladiklan prototipleri (tam olarak galismasa bile) rehber ogretmene
gostermesi saglanir. Boylece rehber 6gretmenin, gelistirilen Uriini test etmesi/gormesi, cesitli
¢oziim onerileri getirmesi ve/veya gozden kagan noktalari ortaya ¢gikarmasi saglanabilir.

Test Etme: Ortaya cikan son (riini hedef kitle ile/hedef ortamda degerlendirmek gelistirilen
¢oziimlerin kusursuz bir sekilde calismast icin 6nemlidir. Hedef kitleye sinifta ulagmak her zaman
miimkiin olmayabilir. Bu nedenle gruplarin, ortaya ¢ikardiklar iriinleri diger 6grencilerin kendi
baslarina deneyimlemelerine izin vermesi, gozden kagan unsurlarin ortaya ¢ikarilmasina yardimci
olabilir. Projelerin test agamasi dersin son haftasina kadar devam eder.
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12. Hafta - Proje Hazirliyoruz

Haftanin Amaci:

Bu hafta, 6grenciler hazirladiklari projeleri tamamlayip, sunum yapmalari beklenmektedir. Gegen
hafta baslanan test asamalarina bu hafta da devam ederek eksikliklerin giderilmesi
beklenmektedir.

Haftanin Kazanimlari:

e Bir probleme yonelik ¢oziim onerilerini prototipe donistiriir.
e Prototipe ¢calismasini test eder.
e Projenin agamalarini sunar.
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Ogrencilerin gecen haftalarda grup halinde basladiklari projelerini bu hafta tamamlamasi
beklenmektedir. Projelerin tamamlanarak sunum yapilmasi dnerilmektedir.

SUNUM

Projenin son agamasinda gruplara projelerini sunmalari konusunda yardimci olunmalidir. Gruplar
projelerini bir senaryo gergevesinde tiyatral olarak sunabilir. Projeler degerlendirilirken siire¢
bazli degerlendirme tercih edilmelidir. Ozellikle dersin son 4 haftasi boyunca proje gelistirme
asamalan dikkate alinabilir. Ayrica proje degerlendirme icin asagida verilen ornekteki gibi
dereceli puanlama anahtarlari (rubrik) de kullanilabilir.
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Proje Dereceli Puanlama Anahtari

Grup ismi:
Miikemmel lyi Orta Zayif Kotii
Dayanikhilik:
E Robot yapisal biitiinliigi koruyacak saglamlikta tasarlanmistir. 10 k 8 ! 6 > 4 3 2
@ Mekanik Verimlik:
& :
; Robotun tasarimi basit ve kolaylikla diizenlenebilir. 10 k 8 ! 6 > 4 3 2
E Mekanizasyon:
<  Robot amaglanan gérevler igin uygun hiz, gii¢ ve dogrulukla hareket etmek iizere 10 9 8 7 6 5 4 3 2
tasarlanmistir.
Programlama Kalitesi:
s Program hedefe uygun olarak tutarli sonuglar tiretmistir. 10 k 8 7 6 > 4 3 2
&  Programlama Verimliligi:
g Program sistem kaynaklarini en az kullanarak en hizli sonucu tretmistir. 10 ? 8 7 6 > 4 3 2
§' Otomasyon/Navigasyon:
B Program digardan miidahaleye gereksinim duymadan otonom sekilde gorevini yerine 10 9 8 7 6 5 4 3 2
getirmistir.
Yenilik¢i Sunum:
Yaratici sunum teknik ve yontemleri kullanilmigtir. 10 k 8 7 6 > 4 3 2
€ Etkin Sunum:
- .
:;:; Proje hedef kitlenin en hizli ve kolay anlayacagi sekilde sunulmustur. 10 k 8 ! 6 > 4 3 2
Sunum igerigi:
Proje gelistirme adimlari detayli bir sekilde anlatilmistir. 10 k 8 ! 6 > 4 3 2
Tasarim:
= B Proje 6zgiin mekanik tasarim ozellikleri icermektedir. 10 k 8 ! 6 > 4 3 2
(g
= & Gorev Stratejisi: 10 9 8 7 6 5 4 3 9
S = Proje yenilikci programlama yontemleri icermektedir.
>

> Yenilikgi:

Proje gercek hayat problem(ler)ine farkli ¢oziim(ler) getirmektedir. 10 K 8 ! 6 > 4 3 2

Toplam:
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