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Robotik WPS’i Tanima

Michele Miller 2009’da kurulan Robotics WPS'in kurucusu ve yoneticisidir. Michele,
Avustralya, New South Wales and Queensland'da kayith bir 6gretmendir ve Sydney
Teknoloji Universitesi (UTS) INSEARCH'de dgretim gorevlisi olup 20 yili agkin tecriibeye
sahiptir.

2010’'da NSW'de 6gretim yaparken Sydney'deki UTS INSEARCH'de robotik programi
koordine etmeye davet edildi. O ginden bu yana Robotics WPS ekibi bir dizi kodlama
atolyesi gelistirdi ve su anda Avustralya okullarina robotik ve programlama atolyeleri
yapiyor. Her yil 5,000’in Uzerinde 6grenci Robotics WPS atdlyelerine katiimaktadir.

Robotik WPS ayrica, personel gelisimi gunleri ve atdlyeler saglayarak okullara yardim
etmektedir

Michele Miller ve istekli bir robotik 6grencisi

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au  www.stemmakers.academy sayfa 4
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Ozet

Bu dersler gesitli robotlar kullanilarak 5 yildan fazla bir suredir Robotics WPS tarafindan
gerceklestirilen atdlyelerde tasarlandi ve test edildi. Dersler simdi Edison robot ile test
edilmekte ve ¢ok basarili oldugu ortaya konulmaktadir.

Bu ders planlarini ister olduklari gibi isterse de kendi 6zellestiriimis planlarinizi gelistirecek
bir baslangi¢ noktasi olarak kullanabilirsiniz. Bazi 6gretmenlerin 6grencilerinin
yeteneklerine gore kuguk degisiklikler yapmalari gerekebilir. Dersler basit hareket
davranislar gibi daha kolay programlama simgeleri ile baglar ve ¢izgi takibi ve sumo
guresi gibi sinif favorileri ile sonlanir.

Her yasta ki 6grenciler, bu ders planlariyla ilgili programlama surecinden, problem ¢ozme
ve igbirliginden gergekten hoslanirlar.

Bazi 6grencilerin baglangi¢ kavramlarini kolayca kavrayacaklari ve bir sonraki etkinlik i¢in
hazir olduklarini géreceksiniz. Bu ders planlari, bagimsiz 6grenmeyi ve bir sonraki derse
gecis yapmayi saglar. Bu ders planlari 6grencilerinizin dersten derse gegisi ile sureg ile
ilgili farkindaligini gelistirecektir.

Calisma Yapraklari
Lesson 2 Worksheet | - Drive the robot forward Her bir ders |Q|n b"'kag tane ga||$ma yaprag|
e S e s et olusturulmustur. Calisma yapraklari 6grencilerin takip
—— etmesi gereken talimatlari icerdiginden 6grencilerin
o bagimsiz bir sekilde galismalarina izin verir.
st:ﬁ('-)ﬁf)é:d - . . v « .
a = = Calisma yapraklari 6grencilerin 6grenmelerini
e gostermek ve gugluklerine yanit vermek amaciyla
- ogrenciler igin sorular da icerir.
,Settl’:hSezc::ds‘p:‘s‘s'(vep:{:‘e?lt:;\narz}uu:tofhﬁ‘memsecondstchave(herobotstnn
;I"rrfedlﬂerenlamounﬁs oftime until your robot drives forwardand stops just before the finish Lesson 3 ACtiVitg sheet3.1 - Turning
Place the robot down as per the outline then play your turning program. Your robot should:
Whatis the correctamount oftime to get your robotfrom the start to thefinish? Program 1 — Turn right from start 0° to end 90°
Program 2 — Turn left from start 0° to end 180°
Describewhat the robotis doingand why? Program 3 - Turn right from start 0° to end 90°, then turn left 270° to end 180°
START 0°
,"/ 90: Tight turn
. . - 180° left turn J
Aktivite Kagitlan : S €0 S0
Derslerin bazilari aktivite kagitlarini igerir. Aktivite
kagitlari, 6grencilerin programlarini gabuk bir sekilde
kontrol etmeleri ve deneylerini ¢calistirmalar igin bir N
calisma alani saglar. ;:llam
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Ders Planina Genel Bakis

Birgok ders plani 90 dakikay1 tamamlamak igin tasarlanmigtir fakat bu 6grencinin yasina
ve yetenegine gore degisecektir. Tum ders planlari Avustralya mufredati ile baglantilidir.
Latfen meetedison.com/ adresindeki referanslarin tam bir listesine bakin.

Ders 1: Taniyin ve kurun
Teknoloji Becerileri - Ogrenciler robota bir programi nasil indirecekleri ve programlama
ortami hakkinda bilgi sahibi olurlar.

1. Barkod programlarini kullanarak Edison’u kurun ve bilgi sahibi olun
2. Yazilimi agin ve simgelerin nasil taginacagi konusunda bilgi sahibi olun
3. Test programini indirin

Ders 2: Robot hareketi - hareket ettirme
Dizisel programlamaya giris— Ogrenciler robotun talimar simgelerine nasil yanitlar verdigini
ve zaman, hiz ve uzaklik kavramlarini nasil bir araya getirdigini 6grenir

Program 1 — Robotu ileri dogru hareket ettirme (Calisma yapragi 2.1)

Program 2 — Robotu geri dogru hareket ettirme (Calisma yapragi 2.2)

Program 3 — Robotu ileri ve geri hareket ettirme (Calisma yapragi 2.3)
Program 4 — Hiz oyunu (Calisma yapragi 2.4)

Ders 3: Robot hareketi - dondiirme
Dizisel programlama ve temel geometri — Ogrenciler robotun zaman ve geometriye nasil
cevap verdigini ve robotun hareket etme kontrolunu nasil saglayacaklarini 6grenir.

Program 1 — Saga donus (Calisma yapragi 3.1)

Program 2 — Sola donus (Calisma yapragi 3.2)

Program 3 — Saga ve daha sonra sola donus (Calisma yapragi 3.3)
Program 4 — Kuguk labirent (Caligma yapragi 3.4)

Ders 4: Labirent meydan okumasi ve Meksika dalgasi
Ogrenmeyi pekistirmek — Ogrenciler iki eglenceli agik uglu aktiviteyi yapmak igin 1. dersten
3. derse bilgilerini kullanir.

Program 1- Gorev surusu (Calisma yapragi 4.1)
Program 2 — Meksika dalgasi robot stili (Calisma yapragi 4.2)

Ders 5: Tasarim 6zeti 1 - Programim

Yaratici diisiinme ve problem ¢ozme — Ogrenciler kendi gorevleriyle kargimiza gikar ve
robotun nasil bir gozim saglayacagini kavramsallastirmak igin ¢ézim yolu bulur.
Ogrenciler kendi konusunu segebilir, programinin amacini ifade edebilir ve gergek
dunyada nerede kullanilabilecegini agiklayabilir.

1. Robotun ¢ozebilecegi bir problem veya eglenceli bir mizik hareketi belirleyiniz

2. Problemi veya robotun yapmasi gereken hareketlerini tanimlayiniz

3. Programi yaziniz ve onu test ediniz

4. Basarisizlik— Ilk deneme higbir zaman bagarili degildir. Onu kanitlayin ve

denemeye devam edin!

5. Yapmak istediginiz seyi ve kullanilan programlama simgelerini tanimlayiniz.
www.meetedison.com www.roboticswps.com.au  www.stemmakers.academy sayfa 6
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6. Demo — Ogrenciler sinifa robotlarinin programini gosterir

Ders 6: Alkis algilama
Girigler (sensorler) — Ogrenciler robotun dis uyariciya (alkis) nasil yanit verecegini 6grenir.
Bu ders eglenceli bir sinif aktivitesini de igerir.

Program 1 — Alkisa yanit olarak LED yakip sonduruniz (Caligma yapragi 6.1)
Program 2 — Alkisa yanit olarak hareket ettiriniz (Calisma yapragi 6.2)
Program 3 — Alkisa yanit olarak dans ettiriniz (Calisma yapragi 6.3)

Ders 7: Engelleri tespit ediniz
Engelleri tespit etme kavrami ve yapay zekaya giris — Ogrenciler robotun gevresindeki
engellere yanit olarak karar vermesini programlar.

Kizil 6tesi engel algilamayi anlama (Calisma yapragi 7.1)

Program 1 — Bir engeli tespit etme ve durma (Calisma yapragi 7.2)

Program 2 — Bir engeli tespit etme ve kaginma (Calisma yapragi 7.3)

Program 3 — Dongude bir engeli tespit etme ve kaginma (Calisma yapragi 7.4)
Program 4 — Sag ve sol engel tespiti (Calisma yapragi 7.5)

Ders 8: Cizgi algilama ve takip etme

Endustride kullanilan robot davranislara benzer — Ogrenciler, gelismis otomatik
fabrikalarda ve ambarlarda kullanilana benzer, temel ¢izgi algilama ve kontrolu hakkinda
bilgi edinirler.

Cizgi takip sensoruni anlama (Calisma yapragi 8.1)

Program 1 — Siyah gizgiye kadar hareket ettirmek (Calisma yapragi 8.2)
Program 2 — Bir sinir igerisinde hareket ettirmek (Caligma yapragi 8.3)
Program 3 — Bir ¢izgiyi takip etmek (Calisma yapragi 8.4)

Video — insanlarin bagvurmasi gerekmiyor

Ders 9: Isiga Tepki

Cevresel Olgiim ve Matematik Programlama — Ogrenciler i1sik seviyesi 6lgtim(i, onlari
hafizada depolama ve robotun davraniglarini kontrol etmek icin matematiksel islemler
gerceklestirmeyi 6grenir.

Degiskenleri anlama (Calisma yapragi 9.1)

Program 1 — Isik seviyesi alarmi (Calisma yapragi 9.2)
Program 2 — Otomatik 1siklar (Calisma yapragi 9.3)
Program 3 — Isi1g1 takip etme (Calisma yapragi 9.4)
Robotikte hayvan davraniglari

Ders 10: Tasarim Ozeti 2 - Programim
Yaratici dusunme ve problem ¢ozme — Bu 6grencilerin kendi gorevlerine ve robotun nasil
bir g6zim saglayacagini kavramsallastirmak igin ¢6zim yolu buldugu ikinci tasarim
Ozetidir.

1. Robotun ¢ozebilecegi bir problem veya eylem belirleyiniz

2. Problemi veya robotun yapmasi gereken hareketlerini tanimlayiniz
3. Programi yaziniz ve onu test ediniz

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au  www.stemmakers.academy sayfa 7
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4. Basarisizlik— Ilk deneme higbir zaman bagarili degildir. Onu kanitlayin ve

Your EdVenture into Robotics 10 Lesson Plans

denemeye devam edin!

5. Yapmak istediginiz seyi ve kullanilan programlama simgelerini tanimlayiniz.
6. Demo — Ogrenciler sinifa robotlarinin programini gosterir

NAPLAN Sinavina Uygunluk (Avustralya ulusal é6grenci sinavi)
Ogrenciler bilim, teknoloji, miihendislik ve matematik (STEM) gibi alanlarda hizli
ogrenmeye yardimci olan robotbilimini ¢ekici buluyorlar. Fakat bu yuksek duzeydeki

katilimdan yararlanilabilecek diger egitim unsurlari da vardir.

Ders planlarinin bagindan sonuna kadar ogrenciler programlarini ve robotlarinin yapacagi

eylemleri betimlemek icin yazili cevaplar saglar. Tasarim 6zeti galigsma yapraklarinda

ogrenciler kendi programlarinin planlarlar ve olustururlar. Ogrenciler ayrica programlarinda
kullanilan simgeler i¢in betimsel davranislari da yazarlar.

Robotics WPS deneyimi pek gok 6grencinin gorsel bir uyarandan bilgiyi alip yazili metne
aktarmakta gucluk cektigini gostermektedir.

Bu ders planlari 6grencilerin gorsel bir uyarandan (resim, grafik veya gizelge) yazih
cevaplar vermesine yardimci olur. Bu NAPLAN sinavinda kritik bir beceridir.

Bu 6grencilerin yeteneklerinin ve programlarindan edindikleri bilgiyi yazili metinlere nasil

transfer edecegdi anlayisinin gelisiminde buyuk gelismelerin goéruldugu Robotics WPS
alanlarinin birisidir.

www.meetedison.com

Your €dVenture into Robotics 10 Lesson Plans

Lesson 5 Design brief worksheet 5.2 - My program

S. Describe some of the programming icons in your program
Draw and colour in the programming icons below. Then describe what they do in your

Nhat is the

4

me of this icon? Clua) o\nve

do? Twn v tostava
*’k dualdlrive teon dtiles vy
Roodk Cowacd of speed &,

Whetis the o> evenl waik

What do :'\ {0t
g \“vcb;\b:" WM |c:::/j:¢2%:m
(] T W
eve.ng Seconds. &\M Hnis Fime hes

em.-sl.«( He P“&“"V‘ ConVinwes.

Nhat is the nam pl.ﬁ‘l LED
What does this icon do? 'Iv\ ‘j fana
M. Floshh LED i s o

He et LEO Yo dvraw -
aVretion Yo y o\miﬁf&x\n

www. meetedison com www roboticswps.com.au

Tamamlanmis bir tasarim 6zeti ornegi
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Ders 1: Taniyin ve Kurun

Teknoloji Becerileri - Orenciler robota bir programi nasil indirecekleri ve programlama
ortami hakkinda bilgi sahibi olurlar

Edison’u programlamadan once birkag seyin hazir olmasina ihtiyag duyariz.

Edison’u hazirlama

Edison’u tanima

Edison’un yazilimi EdWare'i yuklemek

Bir test programi indirerek her seyin galistigini test etmek

BN =

Edison’u Hazirlama

Pil bolumunu aginiz ve programlama
kablosunu ¢ikartiniz. $Simdi 4 tane
‘AAA’ pili yerlestiriniz. Pillerin dogru
yonde oldugundan emin olmak igin
goruntuyu inceleyiniz ve pil kapagini
kapatiniz.

Pillerin dogru yonde oldugundan emin olunuz

Gulc anahtarini agik konuma getirerek
Edison’u aginiz. Edison’un kirmizi LED
Isiklari simdi yanip sbnmeye
baglayacaktir.

Edison galismaya hazir!

Dugmeyi sembol Gzerine dogru itiniz

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au  www.stemmakers.academy sayfa 9
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Edison’u Tanima (Calisma Kagidi 1.1)

Ogrencilerin Edison'u tanimalari ve tim sensdérlerin nerede oldugunu ve (zerinde yer alan
¢ digmenin islevini bilmeleri gerekecektir. Ogrencilerin Calisma Yapragi 1'deki
gorintileri gézden gecirmelerini saglayin. Ogrencilerin bu ders kitabindaki 10 ders plani
suresince bunlari tekrar gdozden gecgirmeleri faydali olabilir.

Kayit dugmesi\ s

Durdur diigmesi
/ Sol 151k sensori
A Sol kizilotesi LED

’f, kirmizi LED

Edison’un sensorleri ve digmelerini tanima

Oynat diigmesi — Programi baglat

Durdu dugmesi — Programi durdurmak igin bas

Kayit dugmesi — 1 basis = programi indir, 3 basis = barkodu oku

Edison’un ¢izgi takip sensoru kirmizi bir

LED lamba ve bir 11k sensorinden
olusur.

Cizgi takip sensoru daha 6nceden
yuklenmis programlari aktive eden 6zel
barkodlari da okur.

Edison’un gu¢ dugmesi ve ¢izgi takipsensoru

EdComm kablo Edison’a karsidan program yuklemek i¢in EdComm programlama kablosu
kullanilir. Bilgisayariniza veya tabletinize kulaklik
soketiyle baglanir.

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au  www.stemmakers.academy sayfa
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EdWare'1 Yiikleme

Your EdVenture into Robotics 10 Lesson Plans

EdWare programlama yazilimi Windows, Mac, Linux, iIOS, Android ve Rspberry Pi igin
ulagilabilirdir. YUkleme dosyalarini ve igletim sisteminize EdWare’1 nasil ylkleyeceginizin
ogrenmek icin meetedison.com/downloads internet sitesini ziyaret ediniz.

Windows tabanli bilgisayarlarda ses gelistirmeleri (ekolayzer) devre disi birakilmaldir.

Bunu yapmak icin denetim masasina gidiniz ve asagidaki adimlari takip ediniz.

N \
)O @ » Control Panel » All Control Panel ltems »

Adjust your computer’s settings

@ Ease of Access Center

Q% HomeGroup

F Location and Other
) Sensors

. Parental Controls

& Program Updates

| RemoteApp and Desktop
Connections

5 Sound

Plaﬁ |Recording | Sounds | cCommunications |

L@ck device below to modify its settings:
- GTV
2- High Definition Audio Device
- Not plugged in

Speakers
@ g High Definition Audio Device
o Default Device ~
Digital Audio (S/PDIF)
' High Definition Audio Device
Ready

set Default |+] [ Proprties |

(o J[ coel |

|
@ H Speakers Properties X
: Enpancegents | advanced odes
Select the enhancemen: for your current speaker
n configuration. Changes may effect until the next time you start e ani
playback.
Disable all enhancements
e play
Management
t ound
s [C] Rog tion fting
[ Loudn&Es Equalization
iq
Enhancement Properties boar
Description:
ftifica
Provider:
n Statu | settings... wer C
Restore Defaults pion
w4 )|

u Taskbar and Start Menu

www.meetedison.com
11

Troubleshooting

:.‘ TRU-Install

Windows 7'deki tum gelistirmeleri devre digI birakma

www.roboticswps.com.au

www.stemmakers.academy
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Barkod Programlama (Calisma yapragi 1.2)
Ogrencileri 6grenecekleri sey ve robotik hakkinda heyecanlandirmak igin galisma yapragi
2'yi dagitin. Calisma yapragi Edison’un tarayabilecegi dort barkod icerir.

Ogrenciler, her bir barkodu tarar ve onlarin nasil galistiklarini ve kullandiklari sensérleri
betimler.

Alkisla kontrollii siiriis

Edison duz bir yuzeye yerlestirilir ve oynat digmesine (lUggen) basilir. Simdi Edison’a
yakin olacak sekilde alkiglayiniz. Edison sagina donecektir. Simdi iki defa alkislayiniz ve
Edison yaklasik 30 cm ileri hareket edecektir. Parmaginizla Edison’a bir defa daha sonra
iki defa hafifce vurmayida deneyiniz. Edison bir ses sensorune sahiptir ve alkisa yanit
vermeKk igin bu sensoru kullanir.

Engellerden kacinma

Oynat (Ugcgen) dugmesine basiniz ve Edison’un bir nesneye yaklasmasini ve daha sonra
engele carpmadan kacginmasini izleyiniz. Edison yolundaki engelleri tespit etmek igin kizil
otesi isinlari kullaniyor.

Cizgi takibi

Cizgi takip sensoru beyaz zemin Uzerinde

kalsin diye Edison’u ¢izginizin bir kenarina
yerlestirin. $Simdi oynat (U¢cgen) dugmesine
basiniz ve Edison’un ¢izgiyi takip etmesini

izleyiniz.

Edison’un ¢izgi takip sensoru ylzey uzerine
ISIk sacar ve daha sonra geri yansiyan
1IS1gin miktarini Olger. Beyaz, yuksek 1sik
okumasi vererek ¢ok isik yansitir, siyah ise
dusuk 151k okumasi vererek az i1sik yansitir.

Edison’un ¢izgi takibi

Edison ¢izgiyi takip etmek icin surekli bir

memnuniyetsizlik durumundadir. Cizgiden ¢iktiginda, gizgiye gelmek icin saga doner fakat
cizgide oldugunda gizgiden ¢ikmak igin sola doner. Bu Edison’un gizgi kenarinda
ilerlemesine neden olur.

Isik takibi

Bir el feneri ve gunes 15191 gibi gercekten parlak bir 1s1gin uzaginda duz bir yuzeye
ihtiyaciniz olacaktir. Oynat dugmesine basiniz ve Edison’a el fenerini tutunuz. Edison
parlak isik kaynagini gordugunde ona dogru ilerleyecektir. El fenerini hareket ettirerek
Edisonu sureceginiz yeri kontrol edebilirsiniz. Bu davranig size bir sey hatirlatiyor mu?

Bu Edison’un en ilgi ¢ekici programlarindan biridir. Cinku Edison, gordigumuz bazi ugan
boceklerin davraniglarini taklit eder. Eminim parlak bir yaz gecesinde parlak bir 1sigin
etrafinda dolanan guveler géormussunuzdur. Bu davraniglar isiga yonelim olarak
adlandirilir ve ginese karsi bayuyen bitkilerde bulunur.

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au  www.stemmakers.academy sayfa
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Vv0.92 Your EdVenture into Robotics 10 Lesson Plans

EdWare’la Tanisin (Calisma yapragi 1.3)
Ogrenciler Edison ile yaptiklari etkilesimden heyecanlandiktan ve motive olduktan sonra
EdWare'i kullanmaya baslayabilirler.

Asinalik kazanmak icin, 6grenciler yazilimi agar ve simgeleri soldaki simge paletinden
hareket ettirir ve onlari program alanina yerlestirir.

Burada EdWare'in Windows’ta goérunum sekli yer almaktadir. Diger isletim sistemleri igin
EdWare ¢ok benzer gorunur.

Simge paleti Programlama alam
y 3 y i

g
# | Edison EdWare E
File Program Robot Help
Zoom 100% v 4 AddVariable || [ ProgramEdison |

-~ -

nq?)
2R08

Basit iki simge

Sl_mge seglh_r ve programi
diizenlenebilir
A\, =
ad |
detect v
obstade Flash LED Properties Help Variables
( Control: Turn an LED on or off using either a = Name Range Intial Value
O) pleion fom e o bocorty 1wy
single LED Setting: [Off ]| <-Constant ~
drive =
-~ < | 1 »
Edison EdWare * File:
Simge ozellikleri Simge yardim metni Degiskenler

Programlamaya baslamak icin sol taraftaki paletten simgeler tutulur ve programlama
alaninin Gzerine birakilir. Simgeleri ‘bagla’ ve ‘bitir’ simgeleri arasina yerlestiriniz.

Bir simge seciniz ve simge 0Ozellikleri kutusunda Edison’un simgeye nasil cevaplar
verecegini kontrol etmek icin ayarlarini dizenleyiniz.

Programlama yaparken bir rehber olarak yardim metnini kullaniniz. Bir simge hakkinda
bilmeniz gereken her sey burada bulunabilir.

Degiskenler bolumua Edison’un belleginin kuguk pargalarini olusturabileceginiz ve
gorebileceginiz yerdir. Daha fazlasi Ders 9'da.
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Vv0.92 Your EdVenture into Robotics 10 Lesson Plans

Test programi (Calisma yapragi 1.4)
Ogrenciler simdi test programini agabilir.

Dosya adi: Test Program.edw (Windows yeri: C:\Program Files\EdWare\My Programs)

Test programi asagidaki gibi gorundar.

—EEEE I BEEE L~

B 8
<

Test programi

Ogrencilerin bir programin nasil gérindiigini agiklayin. Edison her seferinde bir simgeyi
g0z dnune alir ve simgenin soyledigini yapar. Oklar, Edison'un simgeleri okudugu yonu
gOsterir. Bu programda bir dongu vardir, bu yizden program sonsuza kadar veya piller
bitene kadar devam eder.

Ogrenciler simdi robotlarina test programini indirebilir.

Cihaziniza EAComm kabloyu kulaklik soketine baglayiniz ve sesi sonuna kadar aginiz.
Edison’a EdComm kablonun diger ucunu asagida gosterildigi gibi takiniz.

!
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Vv0.92 Your EdVenture into Robotics 10 Lesson Plans

Test Programini indirmek icin Bu Adimlari Takip Ediniz:
1. Edison’un kayit dugmesine bir kere basiniz

2. EdWare’de ‘Edisonu Programla’ butonuna ve daha sonra ‘indirmeyi Baslat'a
basiniz.

3. Programi baglatmak igin Edison’un oynat dugmesine basiniz

Edison simdi test programini galigtiracak ve saga ve sola donecek, 1siklari yanip sénecek
ve bip sesi ¢ikartacaktir.

Ogrencilere, robotun oklarla gésterilen sirayla herbir simgeyi teker teker okudugunu
aciklayiniz. Herbir simge robota yapilacak seyi soyler.

Ayrica 6grencilere programin bilgisayar / tabletten kabloyla Edison robotuna gittigini
aciklayin. Kablo kulaklik jakindan gelen sesleri, robotun aldigi ve hafizasinda depoladigi
sinyale donustardar.

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au  www.stemmakers.academy sayfa
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Isim:

Ders 1 Calisma Yapragi 1.1 - Edison’u Tanima
Edison LEGO UrUnleriyle uyumlu kuguk bir programlanabilir robottur.

Edison dunya ile etkilesim kurmak igin sensorler ve motorlar kullanir. Asagidaki resimde
Edison’un sensorleri, dUgmelerini ve baglantilarini gorebilirsiniz.

Kayit dugmesi\ ~

Durdur diigmesi

_ / Sol 151k sensori
# ' Sol kizilotesi LED
-' / Sol kirmiz1 LED

Sag kizilotes
Sag 151k sensoru

Edison’un sensorleri ve digmelerini tanima

Oynat dugmesi — Programi baslat
Durdur dugmesi — Programi durdurmak igin bas
Kayit dugmesi— 1 basis = programi indir, 3 basis = barkodu oku

Edison’un ¢izgi takip sensoru kirmizi bir
LED lamba ve bir 11k sensorinden
olusur.

Cizgi takip sensoru daha 6nceden
yuklenmis 6zel barkodlarida okur.

Edison’un gui¢ digmesi ve ¢izgi takip sensoéru

EdComm kablo Edison’a karsidan program
yuklemek i¢in kullanilir. Bilgisayariniza veya .
tabletinize kulaklik soketiyle baglanir. EdComm programlama kablosu
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Isim:

1. Edison’u barkoda bakacak sekilde yerlestiriniz
2. Ug defa kayit digmesine basiniz
3. Edison ileri hareket edecek ve barkodu tarayacaktir.




Isim:

Ders 1 Calisma yapragi 1.3 - EdWare’la Tanisin

Bu EdWare ve Edison robotu programlamak icin kullanilan yazilimdir.

Simge paleti Programlgma alani

! 7 | Edison EdWare E]

File Program Robot Help

Zoom 100% - Add Variable | [ Program Edison

> q))
BAEEB

m

1,

-

l\
] »

flash
LED

m

g )))

beep

_ o Basit iki simgeli
Slmge Se(,‘llll‘ ve programi
¢ Jd diizenlenebilir

play

music

\l/ 1
nd |

detect v,
obstade

®
single LED Setting: [0ff | <-Constant -
drive

Flash LED Properties Help Variables

Control: | Left LED v Turn an LED on or off using either a

Constant Variable selection from the drop down box or by
using a variable 0 = off, 1 = on.

] »

Name Range Intial Value
<NEW>

m

®®

dual
drive < < m ] »
Edison EdWare * File:

Simge ozellikleri Simge yardim metni Degiskenler

Programlamaya baslamak icin sol taraftaki paletten simgeler tutulur ve programlama
alaninin Gzerine birakilir. Simgeleri ‘bagla’ ve ‘bitir’ simgeleri arasina yerlestiriniz.

Bir simge sec¢iniz ve simge 0Ozellikleri kutusunda Edison’un simgeye nasil cevaplar
verecegini kontrol etmek icin ayarlarini dizenleyiniz. Programlama yaparken bir rehber
olarak yardim metnini kullaniniz. Bir simge hakkinda bilmeniz gereken her sey burada
bulunabilir. Degigkenler bolumu Edison’un belleginin kiiglk pargalarini olusturabileceginiz
ve gorebileceginiz yerdir.

Dort bayuk simge gurubunun isimleri nelerdir?
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Isim:

Ders 1 Calisma Yapragi 1.4 - Bir test programi indirme

Test programiniz aginiz. Dosya adi: Test Program.edw (Windows location: C:\Program
Files\EdWare\My Programs)

EEPEY BB EPE)
e EE P EEY ="

> g@ jz:‘ﬂ’ﬂ
<

Test program

Ogrencilerin bir programin nasil gérindiigini agiklayin. Edison her seferinde bir simgeyi
g0z dnune alir ve simgenin soyledigini yapar. Oklar, Edison'un simgeleri okudugu yonu
gOsterir. Bu programda bir dongu vardir, bu yizden program sonsuza kadar veya piller
bitene kadar devam eder.

Test programini indirmek igin cihaziniza EAComm
kablosunu kulaklik soketine baglayiniz ve sesi sonuna
kadar aginiz. Edison’a, EAComm kablonun diger ucunu l l
gosterildigi gibi takiniz.

Test Programini indirmek igin Bu Adimlari Takip Ediniz: \\
1. Edison’un kayit dugmesine bir kere basiniz _
2. EdWare’de ‘Edisonu Programla’ butonuna ve daha sonra ‘Indirmeyi Baslat’a basiniz
3. Programi baglatmak igin Edison’un oynat dugmesine basiniz

Oynat dugmesine bastiginizda robot ne yapti?

Bu eylemleri programdaki simgelerle iligkilendirebilir misiniz? Lutfen dlUsUncelerinizi
aclklayiniz.

Program bilgisayardan robota nasil ulasti?
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Vv0.92 Your EdVenture into Robotics 10 Lesson Plans

DERS 2: ROBOT HAREKETI - SURUS

Dizisel Programlamaya Giris— Ogrenciler dizideki talimat simgelerine robotun nasil yanit
verdigini ve zaman, hiz ve uzaklik kavramlarini nasil bir araya getirdigini 6grenir.

Bu derste 6grenciler robotu belli bir mesafe ileri ve geri hareket ettirmek igin temel kontrol
surus simgelerini kullanacaktir.

Program 1 - Robotu ileriye stirtis (Calisma kagidi 2.1)

Masa Uzerinde galisma kagidini veya renkli bir seridi kullanarak 6grencilerden robotun
baglama isaretinden bitis isaretine kadar belli bir mesafe ileri hereket ettigi bir program
yazmalarini isteyiniz.

Program 2 - Robotu geriye strus (Calisma kagidi 2.2)

Masa Uzerinde galisma kagidini veya renkli bir seridi kullanarak 6grencilerden robotun
baglama isaretinden bitis isaretine kadar belli bir mesafe geri hereket ettigi bir program
yazmalarini isteyiniz.

Program 3 - Robotu ileriye ve geriye stuirus (Calisma yapragi 2.3)

Masa Uzerinde galisma kagidini veya renkli bir seridi kullanarak 6grencilerden robotun
baglama isaretinden bitis isaretine kadar belli bir mesafe ileri ve geri hereket ettigi bir
program yazmalarini isteyiniz.

Program 4 - Hiz oyunu (Calisma yapragi 2.4)
Ogrencilerden siirat, zaman ve uzaklik ile ilgili bir deney yapmalarini isteyiniz.

Ogrenciler kendi baslama ve bitis noktalarini olusturabilirler.
Robotun bitis noktasina gidip geri gelebildigi en hizli sure nedir?
Robotun bitis noktasina gidip geri gelebildigi en yavasg sure nedir?
Yaratici 6grenciler, programlarina yanip sénen LED isiklar ve bipler ekleyebilir.

Herbir calisma kagidi 6grencilerden robotun ne yaptigini ve neden yaptigini
betimlemelerini ister. Tipik bir cevap soyledir:

Robot ileri gider ¢linkii program ileri hareketi ifade eden bir siiriis simgesine
sahiptir. Robot bitis ¢izgisine hareket eder ve durur ¢linkli eylem bekle simgesindeki
stire 0.35 saniyedir. Bu robotun o mesafeyi ne kadar siirede aldigidir.

www.meetedison.com
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Isim:

Ders 2 Calisma yapragi 2.1 - Robotu ileriye siiris

Edison robotu ileri hareket ettirmek icin asagidaki programi yaziniz. Baglangig ve bitig
noktasi olarak masa uzerinde aktivite kagidi veya renkli bir serit kullaniniz.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: [Forward v] l <-Constant v J

Speed: B [<-Constant v]

Event Wait Properties
Wait Until:

© Secondspass 7 [< -Constant V]

() Event happens | Keypad vl [Triangle button pressed ~ ‘

Robotun baglangi¢ ¢izgisinin arkasindan baglamasini ve bitis ¢izgisinden énce durmasini
saglamak igin 'Gegen saniye' (degistirilebilir?) Degerini saniye cinsinden ayarlayin.

Minimum sure 0.01 saniye.
Maksimum sure 327.67 saniye.

Bitis gizgisinden hemen dnce robotunuzun ileri hareket edip durana kadar farkh
miktarlarda sure deneyiniz.

Robotunuzun basglangictan bitise gidene kadar gegcen dogru zaman miktari nedir?

Robotun yaptidi islemi ve nedenini anlatiniz
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Isim:

Ders 2 Calisma yapragi 2.2 - Robotu geriye siuiris

Edison robotu geri hareket ettirmek icin asagidaki programi yaziniz. Baglangig ve bitis
noktasi olarak masa uzerinde aktivite kagidi veya renkli bir serit kullaniniz.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: [Backward v] l <-Constant v J

Speed: [E]

e
A

o

[<-Constant

Event Wait Properties
Wait Until:

@ Seconds pass ? [<-Constant V]

() Event happens | Keypad v‘ ’Triangle button pressed v‘

Robotun baglangi¢ ¢izgisinin arkasindan baglamasini ve bitis ¢izgisinden énce durmasini
saglamak igin 'Gegen saniye' (degistirilebilir?) Degerini saniye cinsinden ayarlayin.

Minimum sure 0.01 saniye.
Maksimum sure 327.67 saniye.

Bitis gizgisinden hemen dnce robotunuzun ileri hareket edip durana kadar farkh
miktarlarda sire deneyiniz

Robotunuzun basglangictan bitise gidene kadar gegcen dogru zaman miktari nedir?

Robotun yaptidi islevi ve nedenini anlatiniz
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Name:

Ders 2 Calisma yapragi 2.3 - Ileriye ve daha sonra geriye

Edison robotu ileri ve daha sonra geri hareket ettirmek igin asagidaki programi yaziniz.
Baslangig ve bitis noktasi olarak masa Uzerinde aktivite kagidi veya renkli bir serit
kullaniniz.

Dual Drive Properties Dual Drive Properties
Constant Variable Constant Variable
Direction: [Fowvard v] i<-Constant v‘ Direction: [Backward v] [<-Constant vJ

Speed:

[ <-Constant [ <-Constant

Speed: [Z]

W
start g 2o GRT gl . gl
4 4

[ ) [ )

o L)
Event Wait Properties Event Wait Properties

Wait Until: Wait Until:

© Seconds pass ? [<-Constant V] @ Seconds pass ? [<-Constant ']
() Event happens [Keypad v] [Triangle button pressed '] (©) Event happens {Keypad 'J {Triangle button pressed 'J

Robotun baglangi¢ ¢izgisinin arkasindan baglayip bitis ¢izgisinden 6nce durmasini,
ardindan geriye dogru surmeyi ve baslangi¢ satirindan énce durmasini saglamak igin
'‘Gegen saniye' (degistirilebilir?) degerini saniye cinsinden ayarlayin.

Minimum sure 0.01 saniye.
Maksimum sure 327.67 saniye.

Bitis gizgisinden hemen dnce robotunuzun ileri hareket edip durana kadar farkh
miktarlarda sure deneyiniz.

Robotunuzun baslangictan bitise gidene kadar gegcen dogru zaman miktari ne kadardir?
ileri Geri

Robotun yaptigi seyi ve nedenini anlatiniz
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Isim:

Ders 2 Calisma yaragi 2.4 - Hiz oyunu

Edison robotu ileri daha sonra geri hareket ettirmek i¢in asagidaki programi yaziniz.
Baslangic ve bitis noktasi olarak masa Uzerinde aktivite kagidi veya renkli bir serit
kullaniniz.

Dual Drive Properties Dual Drive Properties
Constant Variable Constant Variable
Direction: ’Forward vl [<—Constant v] Direction: ’ Backward v] l<—Constant "

Speed:

[ <-Constant

Speed:

[ <-Constant

[ ) [ )
W W
el ciriee = ciiue =
A A
[ )
o L)
Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:
© Seconds pass 7 ’<-Constant v] © Seconds pass 7 ’<-Constant v]
() Event happens {Keypad vJ [Triangle button pressed 'J (©) Event happens {Keypad vJ [Triangle button pressed vJ

Bu sefer sure vehiz degisir!

Programiniza bip sesi ¢al, flash LED veya hatta muzik ¢almak gibi yeni simgeler
ekleyebilirsiniz.

1. Baglama gizgisinin gerisinde baslayiniz ve bitis ¢izgisinden dnce bitiriniz daha sonra geri
dogru hareket ettiriniz ve mumkun olabildigince hizli bir sekilde baglama gizgisinden énce
durdurunuz.

En hizli ayarlariniz nedir?
lleri stris hizi lleri stiruis suresi
Geri surus hizi Geri sUrus suresi

2. Baslama ¢izgisinin gerisinde baslayiniz ve bitis gizgisinden 6nce bitiriniz daha sonra geri
dogru hareket ettiriniz ve mumkun olabildigince yavas bir sekilde baslama ¢izgisinden
once durdurunuz

En yavas ayarlariniz nedir?
lleri surris hizi lleri stirlis suresi

Geri surus hizi Geri surus suresi
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Ders 2 Calisma kagidi 2.1

BASLAMA CiZGiSi
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Vv0.92 Your EdVenture into Robotics 10 Lesson Plans

DERS 3: ROBOT HAREKETI - DONDURME

Dizisel programlama ve temel geometri — Ogrenciler robotun zaman ve geometriye nasil
cevap verdigini ve robotun hareket etme kontrolunu nasil saglayacaklarini 6grenir.

Bu derste 6grenciler robotu farkl agilarda (90°, 180° ve 270°) dondurmek igin basit kontrol
simgelerini kullanacaklardir.

Program 1 - Saga dondiirme (Calisma yapragi 3.1)
Masa Uzerinde ya ¢alisma kagidi 3.1 ya da renkli serit kullanarak robotu 90 derece saga
cevirecek bir program yazmak igin 6grencilere talimatlar verin.

Program 2 - Sola déndiirme (Calisma yapragi 3.2)
Masa uzerinde ya ¢alisma kagidi 3.1 ya da renkli serit kullanarak robotu 180 derece sola
cevirecek bir program yazmak igin 6grencilere talimatlar verin.

Program 3 - Saga daha sonra sola dondiirme (Calisma yapragi 3.3)

Masa Uzerinde ya ¢alisma kagidi 3.1 ya da renkli serit kullanarak robotu 90 derece saga
sonra 270 derece sola (90+180) gevirecek bir program yazmak igin 6grencilere talimatlar
verin.

Program 4 - Kiiciik labirent (Calisma yapragi 3.4)

Masa Uzerinde ya ¢alisma kagidi 3.1 ya da renkli serit kullanarak bir klguk bir labirentte
dolagabilecek bir program yazmalarini sdyleyin. Ogrenciler bu gérevi tamamlamak igin 2.
ve 3. derslerden ogrendiklerini kullanacaklardir.

Herbir calisma kagidi 6grencilerden robotun ne yaptigini ve nicin yaptigini betimlemelerini
ister. Tipik bir cevap soyledir:

Robot déner ¢linkli program sola dénlisi ifade eden bir sirlis simgesine sahiptir.
Robot 90 derece dbner ¢linkii eylem bekle simgesindeki sire 0.35 saniyedir. Bu
robotun o mesafeyi ne kadar stirede aldigidir.
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Isim:

Ders 3 Calisma yapragi 3.1 - 90 derece saga doniis

Edison robotu 90 derece saga dondermek igin asagidaki programi yaziniz. Baslangi¢ ve
bitis noktasi olarak masa uzerinde aktivite kagidi 3.1 veya renkli bir gerit kullaniniz.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: [Spin right v] | <-Constant -

Speed: E]

[< -Constant

W
> > Ol0 = 2 =
start (gl o GRET
A
[ )
[}
Event Wait Properties
Wait Until:
© Seconds pass ? [<-Constant v]

(©) Event happens | Keypad v‘ [Triangle button pressed v‘

Robotun tam 90° saga dondurulmesi igin 'Gegen saniye' (degistirilebilir?) Saniye cinsinden
bir streye ayarlayin.

Minimum sure 0.01 saniye.
Maksimum sure 327.67 saniye.

Baslangi¢ noktasindan bitis noktasina kadar robotunuz saga dénene kadar farkli
miktarlarda sire deneyiniz

Robotunuzun 90 derece donmesi i¢in gegcen dogru zaman miktari nedir?

Robotun yaptigi seyi ve nedenini anlatiniz
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Isim:

Ders 3 Calisma yapragi 3.2 - 180 derece sola doniis

Edison robotu 180 derece sola dondurmek i¢in asagidaki programi yaziniz. Baglangi¢ ve
bitis noktasi olarak masa uzerinde aktivite kagidi 3.1 veya renkli bir gerit kullaniniz

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: [Spin left v] \ <-Constant v‘
Speed: [E] <-Constant v

W
> > O = X =
start (gl oo |G
A
[ )
[}
Event Wait Properties
Wait Until:
@ Seconds pass ? [<-Constant v]

() Event happens lKeypad 'J [Triangle button pressed v‘

Robotun tam olarak 180° sola dondurtlmesi icin 'Gegen saniye' (degistirilebilir?) Saniye
cinsinden bir sureye ayarlayin.

Minimum sure 0.01 saniye.
Maksimum sure 327.67 saniye.

Baslangi¢ noktasindan bitis noktasina kadar robotunuz sola dénene kadar farkh
miktarlarda sire deneyiniz

Robotunuzun 180 derece donmesi i¢in gegen dogru zaman miktari nedir?

Robotun yaptigi seyi ve nedenini anlatiniz
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Isim:

Ders 3 Calisma yapragi 3.3 - Saga doniis sonra sola doniis

Edison robotu 90 derece saga daha sonra 180 derce sola dondurmek igin asagidaki
programi yaziniz. Baslangi¢ ve bitis noktasi olarak masa uzerinde aktivite kagidi 3.1 veya
renkli bir serit kullaniniz

Dual Drive Properties Dual Drive Properties
Constant Variable Constant Variable
Direction: [Spin right v] \<-Constant VJ Direction: [Spin left VI [<-Constant ']

Speed:

[<-Constant

W W
S desoe et drive et
4 4

[ ) [ )

o o
Event Wait Properties Event Wait Properties

Wait Until: Wait Until:

© Seconds pass ? [<-Constant v] @ Seconds pass ? [<-Constant ']
() Event happens [Keypad v] [Triangle button pressed VJ (©) Event happens [Keypad v] [Triangle button pressed v]

Robotun tam olarak 90° saga donmesini saglayin ve daha sonra 270° (90° + 180°) derece
sola getirmek icin 'Gegen saniye' (degistirilebilir?) saniye cinsinden bir sureye ayarlayin.

Minimum sure 0.01 saniye.
Maksimum sure 327.67 saniye.

Baslangi¢ noktasindan bitis noktasina kadar robotunuz 90 derece saga ve daha sonra bitig
noktasinin altina 270 derece donene kadar farkli miktarlarda sire deneyiniz.

Robotunuzun 90 derece daha sonra 270 derece donmesi i¢in gegen dogru zaman miktari
nedir?

90°: , 270°:

Robotun yaptigi seyi ve nedenini anlatiniz
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Ders 3 Calisma yapragi 3.4 - Kiicuk labirent

Aktivite kagidi 3.2'deki kuguk labirent boyunca Edison robotunuzu surmek icin edindiginiz
bilgileri robotu programlamak igin kullaniniz.

Robot baglama gizgisinin gerisinden baglamali ve bitis ¢izgisinden sonra durmalidir ve
kazanmak igin gizgiler Gzerinde hareket etmemelidir.

Robotu ileri dogru hareket ettirmek ve gerekli donugleri yapmak i¢in ¢oklu programlama
simgelerini birlestirmeniz gerekecektir.

Ipucu: lleri, saga don, ileri, sola don, ileri

Robotun yaptigi seyi ve nedenini anlatiniz

Labirentte robotu hareket ettirmek icin ne gibi zorluklarla karsilastiniz?

ileri rekabet
Labirenti en hizli kim bitirebilir?

Bir kronometre kullanmaya gerek yoktur. Sadece tum bekleme durum simgelerine sure
ekleyiniz.

Robot baglama gizgisinin gerisinden baglamali ve bitis ¢izgisinden sonar durmalidir ve
kazanmak igin gizgiler Gzerinde hareket etmemelidir.

Robotunuzun labirenti bitirme sitresi nedir?
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Ders 3 Aktivite kagidi 3.1 - Doniis

Robotu sekilde gosterildigi gibi yerlestirin ve daha sonra donus programinizi oynatin.
Robotunuz asagidakileri yapmalidir.

Program 1 — 0° baslangigtan 90° sona saga donme
Program 2 — 0° baslangigtan 180° sona sola donme

Program 3 — 0° baslangigtan 90° sona sada donme daha sonra 180° sona 270°

sola dénme Baslangic 0°
”"— ~~~~~
P ~
’ ~
e N
l,, \\
/ 90° saga donus
, A J
/ \\
Vi \

J \
I/ \
/] \
] \

I 1
180° sola donis l
: 90° son
\
\
\
\
\
\
\
\
\
\
\\
N
~
\\
S

180° son
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Name:

Ders 3 Aktivite kagidi 3.2 - Kiiciik labirent

HE E R ITI.I HEEEEBE
e e " e """ e
BITIS CiZGiSi

BASLANGIC CiZGiSi
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Vv0.92 Your EdVenture into Robotics 10 Lesson Plans

DERS 4: LABIRENT MEYDAN OKUMASI VE MEKSIKA
DALGASI

Ogrenmeyi pekistirme — Ogrenciler agik uglu iki aktiviteyi gergeklestirmek icin 1. dersten 3.
derse bilgilerini kullanirlar.

Bu derste 6grenciler iki programlama aktivitesi tamamlarlar.

Program 1- Gorev surusit
Ogrenciler robotlari igin bir gbrev siirlisti segerler ve daha sonra bu gérev sirisi igin bir
program yazarlar. Bazi 6rnekler asagidadir.

* Kupa veya kalemlik gibi bir nesnenin etrafinda hareket ettiriniz

* Masanin kdsesinden ¢ikmaksizin kenarlarinda hareket ettiriniz

* Robotun gegmesi igin buyuk bir kagit pargasi Uzerine bir labirent olusturunuz
* Robotun gegmesi igin bloklar kullanarak bir labirent olusturunuz

Program 2 - Meksika dalgasi robot stili
Bu, herkesin robotunun ayni programi biraz farkh surelerde yurattugu eglenceli bir sinif
etkinligidir. Sonu¢ bir Meksika dalgasi veya koreografik bir dansa benzerdir.

Ogrenciler robot hareketlerinin uygun bir dizisi ile kisa bir program yazarlar. Ogrenciler
programlarinda i1sik ve ses kullanmaya da tegvik edilir.

Sinif (veya 6gretmen) en uygun hareketler ile programi secer. Daha sonra bu program
diger tum ogrenciler ile paylagilir. Sonra her bir 6grenci programin baglangicina bir eylem
bekle simgesi ekler.

Bir Meksika dalgasi etkisi olusturmak i¢in her bir 6grenci yeni bir eylem bekle simgesi
iginde kiiguik miktarlarda farkli streler programlar. Ornegin;

Robot 1 — Eylem bekleme suresi 0 saniye
Robot 2 — Eylem bekleme suresi 0.2 saniye
Robot 3 — Eylem bekleme suresi 0.4 saniye
Robot 4 — Eylem bekleme suresi 0.6 saniye
Robot 5 — Eylem bekleme suresi 0.8 saniye
Robot 6 — Eylem bekleme suresi 1.0 saniye
Robot 7 — Eylem bekleme suresi 1.2 saniye
Robot 8 — Eylem bekleme suresi 1.4 saniye
Robot 9 — Eylem bekleme suresi 1.6 saniye
Robot 10 — Eylem bekleme suresi 1.8 saniye

1’den 10’a kadar robotlar gecikme surelerine gore bir ¢izgi Uzerine yerlegtirilir. Daha sonra
herkes ayni anda basar ve performansi izlemek igin bekler.

Not: Apple IOS igletim sistemi dosyalari ice aktarmaya izin vermez bu ytuzden bu aktive
eger iPad kullaniyorsaniz mumkuin olmayabilir.
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Isim:

Ders 4 Calisma yapragi 4.1 - Gorev

Kendiniz i¢in bir robot strus gorevi seginiz ve Edison robotunuzu programlayiniz.
Bazi ornekler asagidadir fakat kendi gorevinizi belirleyebilirsiniz.

* Kupa veya kalemlik gibi bir nesnenin etrafinda hareket ettiriniz
* Masanin kdsesinden ¢ikmaksizin kenarlarinda hareket ettiriniz
* Genis bir kagit pargasi Uzerine bir labirent olusturunuz

* Bloklar kullanarak bir labirent olusturunuz

Yaratici olmak icin LED yak, bip sesi ¢al, muzik ¢calma gibi diger programlama simgelerini
kullanabileceginizi unutmayiniz.

Robotunuzun surus gorevi nedir?

Bu programi yazarken gucluk ¢ekilen noktalar nelerdi?

Programinizin icerdigi ek programlama simgeleri nelerdi ve bu simgeler ne yaptilar?

www.meetedison.com
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Ders 4 Calisma yapragi 4.2 - Meksika dalgasi

Bu, herkesin robotunun ayni programi biraz farkl surelerde yuruttugu eglenceli bir sinif
etkinligidir. Sonug bir Meksika dalgasi veya koreografik bir dansa benzerdir.

Dongiiler
Hareketleri tekrar etmek igin programinizda bir dongu kullaniniz.

Loop Properties
Loop UNTIL:

© Loop forever

BB B I

. =B

start

Yapmaniz gerekenler:

Robot kareketlerinin uygun bir dizisi ile kisa bir program yaziniz. Programinizda 1gik ve ses
kullanmay1 unutmayiniz.

Hareket dizinizi yazip kontrol ettiginizde 6gretmenin gorusunu aliniz ve sinifin en iyisini
seciniz.

Eger sizinki segilirse, sinif ile program dosyanizi paylasiniz. Eger baska birilerininde
programi segcilirse program dosyanizi actiginizda baslangica eylem bekle simgesi
ekleyiniz. Ogretmenin sdyledigi streyi ayarlayiniz.

Eylem bekle simgesi suresi: Robot numarasi: (robotlari siraya
koymak igin)

Baslangigta en kisa, sonda en uzun gecikme suresine gore bir ¢izgi Uzerine tum robotlari
yerlestiriniz. Sonra herkes ayni anda oynat dugmesine basar.

Simdi geri ¢ekilin ve robot performanslarini izleyin.

Robotunuzun hareketlerini betimleyiniz.
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Vv0.92 Your EdVenture into Robotics 10 Lesson Plans

DERS 5: TASARIM OZETI 1 - PROGRAMIM

Yaratici diisiinme ve problem ¢ozme — Ogrenciler kendi gorevleriyle kargimiza gikar ve
robotun nasil bir g6zim saglayacagini kavramsallagtirmak igin ¢6zim yolu bulur. Bu ikKi
ders siresi alabilir. Alternatif olarak bu ev 6devi uygulamasi olabilir. Ogrenciler kendi
konusunu segebilir, programinin amacini ifade edebilir ve gergek dinyada nerede
kullanilabilecegini aciklayabilir.

1. Robotun ¢o6zebilecegi bir problem veya eglenceli bir miizik hareketi
belirleyiniz

Gelecekte robotlar yardimcilarimiz olacaktir. Uzun suredir robot elektrikli sipurgelere
sahibiz, dolayisiyla bu gelecek ¢ok uzakta degildir. Bir 6grencinin robotu ne kadar yararl
veya eglenceli gorev yerine getirebilir?

Ornekler;
* Mduzige uyarak dans etmek — Robot 6grencilerin en sezdigi mizige uyarak dans
eder.

* Elektrikli siipiirge — Ogrenciler genis bir kagit Gizerine bir oturma odasi zemini
cizebilir ve robotu tim alani surpurmek igin programlayabilir.
¢ Glvenlik robotu— Ogrenciler bir gtivelik alani belirleyebilir (kagit veya kiglk bir
nesne uzerine ¢izilmis kare). Robotun isi alan etrafinda surus yaparak guvenlik
alanini korumaktir.
2. Problemi veya robotun yapmasi gereken hareketlerini tanimlayiniz
Ogrenciler tasarim 6zeti galisma kagidini kullanarak robot programlarinin ¢6zdigu
problemi ve robot programinin problemi nasil ¢6zdugunu tanimlar.
Ornek: Problem: ‘Insanlar iyi dans edebilir fakat diger dansgilarla senkronize olamazlar.’
Robotum bu problemi su sekilde ¢cozecektir: ‘Hizli hareketler ve ayni dans harekeni diger
robotlarla beraber ayni anda yaparak.” Bu insan dansini izlemekten ¢ok daha eglenceli
olacaktir.
3. Programi yaziniz ve test ediniz
Ogrenciler programlarini yazar ve kontrol eder.

4. Basarisizlik

Kaciniimaz bir sekilde ilk deneme asla basarili degildir. Bazi 6grenciler deneyiglerini
surdurmek igin ekstra tegvige ihtiya¢ duyabilir. Basarisizlik programlamanin normal bir
pargasidir (veya herhangi bir miihendislik alaninin). Unlii Thomas Edison ampiilii icat
etmeden 6nce 10,000 kez basarisiz oldu. Ogrenciler tasarim dzeti caligma yapragina
basarisizliklarini agiklayabilir.

5. Yapmak istediginiz seyi ve kullanilan programlama simgelerini

tanimlayiniz

Ogrenciler tasarim dzeti galisma yapragi 5.2’yi kullanarak programlarinda kullanacaklari bir takim
simgeleri seger ve bu simgelerin programda ne yaptiklarini agiklar. Ogrencilerin daha fazla
programlama simgesi agiklamasi i¢in ek sayfalar yazdirin.

6. Demo

Ogrenciler robotlarinin davranislarini gdsterir ve fikirleri, programlari, karsilastiklari proplemleri ve
onlari nasil ¢ozuldugu hakkinda konugur.
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Ders 5 Tasarim o0zeti calisma yapragi 5.1 - Programim

Gelecekte robotlar yardimcilarimiz olacaktir. Uzun suredir robot elektrikli stupurgelere
sahibiz dolayisiyla bu gelecek ¢ok uzakta degildir. Robotunuzun yapabilecegdi yayarli igleri
dusunin ve bu gorevi yapmasi igin bir program yaziniz.

Bazi 6rnekler asagida yer almaktadir;

. Muzige uyarak dans etmek — Bir eglence robotu
. Elektrikli supurge — evde ¢ok kullanigli
. Gulvenlik robotu— kalem kutunuzu guvende tutunuz

1. Tartisimz
Programlayabilecediniz yararli bir robot uygulamasina karar vermek i¢in grup arkadasiniz
veye diger ogrenciler ile bunu tartisiniz.

2. Aciklayiniz
Programinizi yazmaya baglamadan once robotunuzun ¢ézecegi problemi ve bu problemi
nasil gbzecegini asagida agiklayiniz.

Problem:

Robotum bu problemi sunu yaparak ¢ozecek:

3. Programinizi yaziniz
Simgeleri yerlestirmeye baslamadan 6nce programinizi planlayiniz. Kullanmak igin
ogrendiginiz simgeleri kullaniniz fakat diger simgeleri de deneyebilirsiniz.

4. Basarisizlik m1?

Hersey ilk seferinde dusindigunuz sekilde ¢alismaz. Hig¢ problem degil, tekrar deneyin
fakat ilkinde yanlig giden seyi belirleyiniz. Programiniz ilk seferinde neden ¢alismadi? Unli
Thomas Edison’un ampull kesfetmeden 6nce 10,000 kez basarisiz oldugunu hatirlayiniz.
Bu yuzden denemeye devam ediniz!
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Ders 5 Tasarim ozeti calisma yapragi 5.2 - Programim

5. Programinizdaki programlama simgelerinden bazilarini agiklayiniz
Asaglya programlama simgelerini ¢iziniz ve renklendiriniz. Daha sonra onlarin
programinizda ne yaptigini aciklayiniz.

-

~

Bu simgenin adi nedir?

Bu simge ne yapar?

Bu simgenin adi nedir?

Bu simge ne yapar?

Bu simgenin adi nedir?

Bu simge ne yapar?

[S1s]
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Vv0.92 Your EdVenture into Robotics 10 Lesson Plans

DERS 6: ALKIS ALGISI

Girigler (sensorler) — Ogrenciler robotun dis uyariciya (alkis) nasil yanit verecegini 6grenir.

Bu derste 6grenciler bir robotun dis uyaricilari nasil algiladigini ve robotun yanitlarinin
nasil programlanacagi ve robot davranislarinin nasil olusturulacagini 6greneceklerdir.

Program 1 - Alkisa yanit olarak LED yakma (Calisma yapragi 6.1)
Ogrenciler, programa devam etmeden 6nce bir olayin meydana gelmesini bekleyecek
robot programlama konusunda bilgi sahibi olurlar. Bu durumda olay alkis gibi bir yuksek
sestir.

Program 2 - Alkisa yanit olarak siiriis (Calisma yapragi 6.2)
Ogrenciler simdi bir olaya (alkis) yanit olarak robotu hareket ettirmek igin daha dnceki
derslerde ki 6grenmelerini birlestirir.

Program 3 - Alkisa yanit olarak dans (Calisma yapragi 6.3)
Ogrenciler alkiga yanit olarak kendi robot hareketlerini olusturur. Ogrencilr iki segenege
sahiptir:

1. Coklu dans manevrasi ile bir robot dansi rutini olusturunuz

2. Alkisa yanit olarak bir engel boyunca robotu hareket ettiren bir program
olusturunuz.

Eglenceli Sinif Aktivitesi

En iyi dans rutinini seciniz ve diger tum 6grenciler bu rutin ile robotlarini planlayiniz. Daha
sonra tum robotlari beraberce yerlestiriniz ve ogrenciler tim robotlarin birlkikte dansini
gormek i¢in uygun zamanda alkislayin. Alkiglar 1, 2, 3, 4 ile hesaplamaniz gerekecektir.
Alkis 5’'te baglar ve 6, 7, 8 icin devam eder.
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Ders 6 Calisma yapragi 6.1 - Alkisa yanit olarak LED
yakma

Alkis gibi yuksek bir sese yanit olarak Edison robotun sol LED’ini yakip sondurmek igin
asagidaki programi yaziniz.

Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:
() Seconds pass ‘ 0 ‘ [<-Constant v] © Secondspass 0.5 <-Constant v
© Event happens [ ? v] [ ? v] () Event happens lKeypad vJ [Triangle button pressed VI

Loop Properties Flash LED Properties Flash LED Properties
Loop UNTIL: Control: | Left LED v Control: |Left LED v
@
| i Constant Variable Constant Variable

LED Setting: [Off v|  [<-Constant LED Setting: [On v| [<-Constant ~|

Bu programda ilk eylem bekle simgesi sure igin beklemek amaciyla kullaniimiyor. Aslinda
program belirli bir eylem meydana gelene kadar bu noktadan devam etmeyecektir.

Ik eylem bekleme simgesinin dzellikler kutusunda ‘Eylemler’ butonunu seginiz ve daha
sonra alkisa yanit olarak gerekli oldugunu dusindugunun eylem tipini seginiz.

Robot alkisi ne kadar mesafeden algilayabilir?

Bu programdaki dongu simgelerinin amaci nedir ve dongu simgeleri oralarda olmasaydi ne
olurdu?
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Ders 6 Calisma yapragi 6.2 - Alkisa yanit olarak siirus

Alkisa yanit olarak Edison robotu ileri hareket ettirmek icin asagidaki programi yaziniz.

Event Wait Properties Dual Drive Properties Event Wait Properties
Wait Until: Constant Wait Until:
() Seconds pass ‘ 0 ’ [<-Constant 'J Direction: © Seconds pass 0.1
@ Event happens ’Detect clap vl [CIap detected '] Speed: © Event happens | Keypad ~
L) L) L)
[ ) [ ) L}
Loop Properties [ o °
Loop UNTIL: 3 b .
@ Loop forever W W W
= event dual event dual event event
‘ wait drive wait drive wait wait
> =g A A A o)
start

Dual Drive Properties Event Wait Properties Event Wait Properties
Constant Wait Until: Wait Until:

©) Secondspass 0.5 (©) Seconds pass l 0 ‘ [<-Constant "

© Event happens [Detect clap v] [Clap detected vl

Edison robotunun ses sensoru, sadece alkislara karsi hassas degildir fakat herhangi bir
yuksek sese de tepki verebilir. Bu dondugu zamanda ses ¢ikartan robotun motorlari,
disliler ve tekerleklerini icerir. Ses sensorunun robotun hareket etmesinden etkilenmesini
onlemek i¢in bu programda kullanilan iki ek simge vardir ve yukarida turuncu yildizlarla
belirtilir. ilk eylem bekle simgesi 0.1 saniyeye ayarlidir ve robotun motorunun durmasi igin
sure verir. Ikinci eylem bekleme simgesi alkisi beklemek icin ayarlidir ve devam etmek igin
programa izin verir gunkl motorlarin sesini tespit edecektir.

Eger alkis sensoruna kullaniyorsaniz motorlari durdurduktan sonra bu iki simgeyi
kullanmaniz gerekecektir.

Farkl hareketler yapmak igin ilk ¢ift motorlu suris simgesinde farkli yonlerde ve eylem
bekle simgesi ile deney yapiniz.

Bagka hangi yon ve surelerde denediniz?

Deney 1: yon , sure
Deney 2: yon , sure
Deney 3: yon , sure
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Ders 6 Calisma yapragi 6.3 - Alkisa yanit olarak dans

Onceki iki uygulamada 6grendiginiz seyleri uygulayarak robotun alkislamalara tepki
verecedi bir dans rutini olusturunuz.

Manevra 1 Manevra 2

'}z}z}z}z"}z}z}z}z‘
— I IvE Er Er v ZoE@r 20 Er—

o el 2
. | - J B

En az iki dans manevrasina ihtiyaciniz olacak fakat istediginiz kadar ekleyebilirsiniz.
Yukaridaki program iki basit hareket manevrasina sahiptir. Bu iki manevrayi tekrarlar
cunku bir dongu i¢indedir.

Her bir alkisa iki manevra ekleyebilir ve deneyebilirsiniz.

Alternatif gorev
Eger bir dans programi istemezseniz o zaman robotun alkisa yanit olarak hareket ettigi ve
daha sonra ikinci alkiga yanit olarak geri dondugu kisa bir engel dersi olusturabilirsiniz.

Programinizda kag¢ tane manevra var?

Robotunuzun dansini veya surtis manevralarini agiklayiniz.

Eglenceli sinif aktivitesi

Sinifin en iyi dans rutinini seginiz ve her 6grenci robotuna bunu robotuna programlasin.
Daha sonra tum robotlari beraber yerlestiriniz ve robotlarin dansini gérmek igin herkes
ayni anda alkiglasin.
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Vv0.92 Your EdVenture into Robotics 10 Lesson Plans

DERS 7: ENGEL ALGILAMA

Engelleri tespit etme kavrami ve yapay zekaya giris — Ogrenciler robotun gevresindeki
engellere yanit olarak karar vermesi (yapay zeka) igin robotu programlar.

Kizil otesi ile engel algilamay1 anlama (Calisma yaprag: 7.1)

Ogrenciler, robotun kizildtesi engel tespit teknolojisine ve robotun bu yolla engelleri nasil
tespit edebildigine asina olurlar.

Program 1 - Bir engeli algilama ve durma (Calisma yaprag 7.2)

Ogrenciler, yolunda tespit edilen bir engele kadar robotu hareket ettiren bir program yazar.
Robot daha sonra bir carpigsmadan kaginarak durur.

Program 2 - Bir engeli algilama ve kacinma (Calisma yapragi 7.3)

Ogrenciler, yolunda tespit edilen bir engele kadar robotu hareket ettiren bir program yazar.
Robot daha sonra bir carpismadan kacginarak uzaklasir.

Program 3 - Dongiide bir engeli algilama ve kacinma (Calisma yaprag 7.4)
Ogrenciler, yolunda tespit edilen bir engele kadar robotu hareket ettiren siirekli bir dongu
iceren program yazar. Robot daha sonra bir garpismadan kaginarak uzaklasir. Daha sonra
robot donguden dolayi kaginmak icin diger engelleri arayarak hareket etmeke igin devam
eder.

Program 4 - Sag ve sol engel algilama (Calisma yapragi 7.5)

Ogrenciler sirekli bir déngii iceren ve sagda ve olda bir engelin oldup olmadigina yanit
vermek igin yetene@e sahip olan bir program yazar. Ogrenciler bunu yapmak igin Eger
simgesi kullanir.

Eger simgesinin 6nemi insan rehberligi olmaksinin robota karar verme yetisi verir. Bir
robotta bu meydana geldiginde bu su an otonom robot olarak isimlendiriimektedir gunku
robot yapay zekaya sahiptir. Bu etkileyici bir kavramdir. Robot simdi canli m1?

Bu ders surtcusu olmayan ve ingalar, binalar ve diger arabalarla carpismalardan kaginak
igin sensorler kullanan robot arabalar hakkinda tartigsmaya tesvik etmek igin de
kullanilabilir

Eger engel tespiti cok hassassa veya yeterince hassas degilse 6grenciler asagidaki
sayfada yer alan talimatlari kullanarak kalibre edebilir.
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Engel algilayicisini kalibre ediniz

Edison’un engel algilayici sisteminin hassasiyetinin kontrol edebilirsiniz. Sistem daha
hassas yaplilirsa Edison daha uzaktaki engelleri tespit edebilir ve daha az hassas yapilirsa
sadece ¢ok yakindaki engelleri tespit edecektir.

Barkod okuma

1. Edison’u sag kenarda barkoda bakacak sekilde yerlestiriniz
2. Uc defa kayit dugmesine basiniz
3. Edison ileri hareket edecek ve barkodu tarayacaktir.

][ .

Barkod — Engel algiyacisi kalibre et

Maksimum hassasiyeti ayarla
Ik olarak yukaridaki barkodu tarayin daha sona oynat diigmesine basiniz. Edison simdi
kalibrasyon modundadir. Edison’'un dntndeki herhangi bir engeli kaldirin.

1. Sol kirmizi LED yanip sonene kadar tekrarlayan bir sekilde oynat dUgmesine basiniz
(bu hassasiyeti arttirir).

2. LED’in yanip sdbnmesi tamamiyla durana kadar tekrarlayan bir sekilde kayit digmesine
basiniz (bu hassasiyeti azaltir)

3. Sag tarafi kalibre etmek igin durdur dugmesine basiniz

4. Sag kirmizi LED yanip sonene kadar tekrarlayan bir gsekilde oynat digmesine basiniz
simdi LED’in yanip sonmesi tamamiyla durana kadar tekrarlayan bir gekilde kayit
digmesine basiniz.

5. Durdur dugmesine basiniz ve kalibrasyon tamamdir.

Ozel Hassasiyet
Edison’un 6nune bir engeli yerlegtirerek ve 1’den 5’e adimlari tekrarlayarak engellerin
belirlendigi uzakhgi ayarlayabilirsiniz.
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Ders 7 Calisma yapragi 7.1 - Kizilotesi ile engel algilama

Edison robot kizilotesi bakis ile donatiimistir. Kizilotesi 11k insan gozuyle gérinmezdir bu
yuzden bu 1191 géremezsiniz fakat bu Edison’a karanlikta gérmesine izin verir.

Edison'un engelleri algilamasi igin, kizilotesi 11k robotun sol ve sag tarafindan disari dogru
yayilir. Eger kizil 6tesi 11k duvar gibi bir engelden yansirsa o zaman yansiyan isik
Edison’un kizilGtesi dedektoru tarafindan tespit edilir. Kizilotesi dedektoru robotun 6n
kisminin ortasinda yer alir.

Asagidaki gosterimde Edison’un solunda bir engel vardir bu ylizden sadece sol yayicidan
kizilotesi 1s1ik yansitilir. Alinan sinyalden Edison solda bir engelin oldugunu fakat sagda
olmadigini belirleyebilir.

Yayilan kizilotesi 1sik kirmizi gosterilmistir ve yansiyan kizil 6tesi isik mavi renkte
gOsterilmisgtir.

Kizilétesi 1sik yayici .> k

Kizilotesi 1sik dedektorl

Bu engel igin yayilan ve yansiyan kizilotesi isiklari ¢iziniz.

Kizil6tesi 1sik yayici @

Kizil 6ltesi 1sik algilayici @

Kizil6tesi 1sik yayici @
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Ders 7 Calisma yapragi 7.2 - Engel algilama ve durma

Edison robotu bir engelle karsilasincaya kadar hareket ettirmek igin agsagidaki programi
yaziniz.

Event Wait Properties

Wait Until:
Detect Obstacle Properties -
Constant Variable () Seconds pass ‘ 0 ‘ [< -Constant v]
IR Transmitter obstacle detection: [On vJ [<-Constant v] @ Event happens [Detect obstacle v] [Any Obstacle detected v]

o o
[ )

W \
N [OI6
3 EE -8

Dual Drive Properties

Constant Variable
Direction: [Fomard VI [<-Constant ']
Speed: E] [<-Constant

Kirmizi (kontrol grubu) engeli algila simgesi engel algilama sistemini agmak ve kizil 6tesi
ISIk yayicilari baglatmak icin gereklidir.

Cift motorlu surus hizi robotun bir engele garpmadan 6nce onu tespit etmesine izin vermek
icin 5’e ayarlanir. Eger hiz ¢cok fazlaysa o zaman robot engellere carpacaktir.

Ne kadar uzaklikta robot engeleri tespit edebildi?

Bu tip gérinmez algilamayi daha dnce gordunuz mu? Nerede gordinuz?

Bu tur algilama teknolojisinin baska nerelerde kullanilabilecegini disunuyorsunuz?
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Ders 7 Calisma yapragi 7.3 - Engel algilama ve kacinma

Edison robotu bir engelle karsilasincaya kadar hareket ettirmek daha sonra 180°
dondurmek ve engelden 1 saniye uzaklastirmak i¢in asagidaki programi yaziniz.

Event Wait Properties
Wait Until:

Detect Obstacle Properties

Event Wait Properties
Wait Until:

Constant Variable (©) Seconds pass IO ‘ [<-Constant v]

IR Transmitter obstacle detection: [0" v] [<-Constant v] © Event happens [Detect obstacle '] ’Any Obstacle detected V] @ Seconds pass 1

[ )
. \ v
detect dual event dual event dual event
obstade drive ~ wait drive ~ wait drive ~ wait
4 &
L) ) o
Dual Drive Properties Dual Drive Properties Event Wait Properties Dual Drive Properties

Constant Wait Until: Constant

@ Seconds pass 7

3. derste (¢alisma yapragi 3.2). robotu 180 derece dondermek icin gereken surenin dogru
miktarini buldunuz. Yukarida turuncu soru isaretle gosterilen yerde bu sureyi tekrar
kullaniniz.

Robotunuzu 180 derece dondermek i¢in gereken surenin dogru miktari nedir?

Bu programi eksik yapan seyin ne oldugunu ve onu nasil gelistirebileceginizi dugununuz

www.meetedison.com
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Ders 7 Calisma yapragi 7.4 - Engelden kacinma

Edison robotun surekli bir sekilde engellerden kaginarak hareket etmesi igin agagidaki
programi yaziniz.

Event Wait Properties
Wait Until:
Detect Obstacle Properties )
o n e () Seconds pass ‘ 0 ‘ [< -Constant v}
IR Transmitter obstacle detection: [On v] [<-Constant v] @ Event happens [Detect obstacle v] [Any Obstacle detected v]

o
[ )

.

o> Z o
> o = el = >=

000006000

N\,

>
start > zeg

obstacle

®© 00000
(] ® 00000

L o

Dual Drive Properties Event Wait Properties

Loop Properties Dual Drive Properties

Loop UNTIL: Constant Constant Wait Until:
© Loop forever Direction: Direction: | Back right © Secondspass 7

Speed: [E] Speed:

ikinci bekleme durum simgesinde farkli miktalarda sire ile deney yapmayi deneyiniz. Bu
sure ayari, robotun ne kadar sure donecegini belirler ve yukarida turuncu soru isaretiyle
(?) gosterilir.

Robotun dénmesi i¢in en iyi sure ayarinin ne oldugunu dugunuyorsun?

Bu sure ayari nigin en iyisidir? Robot onu daha iyi yapmak igin farkl olarak ne yapar?
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Ders 7 Calisma yapragi 7.5 - Sag ve sol engel algilamasi

Edison robotun surekli bir sekilde sag ve sol engellerden kaginarak hareket etmesi igin
asagidaki programi yaziniz.

If Properties

Take the top (True) branch if: Dual Drive Properties Event Wait Properties

— Constant . .
© Test passes [-No Variable- V} [: vJ 0 Wait Until:
Direction: |Back right - @ 1 N
@ Event happens [Detect obstacle v] [Obstacle at right v] @ Seconds pass <-Constant v
Else take the bottom (False) branch. pre () Event happens [Keypad 'J [Triangle button pressed 'J

0000000 q00000000

*

Dual Drive Properties Dual Drive Properties

Take the top (True) branch if: Constant Constant
(©) Test passes [-No Variable- v] [: v H 0 ‘ Direction: Direction: | Back left v
@ Event happens ’Detect obstacle v] IObstacle at left V] Speed: [E Speed:

Else take the bottom (False) branch.

Yukaridaki robotta Eger simgelerini kullantyoruz. Bunlar cok 6nemli simgelerdir ¢lnku
insan rehberligi olmaksinin robota karar verme yetisi verirler. Bir robotta bu meydana
geldiginde o zaman robot otonom robot olarak isimlendiriimektedir ¢linku robot yapay
zekaya sahiptir.

Egder simgesi bir sartin dogru olup olmadigini sorar. Eger sonug¢ dogru ise program tik
isaretli yoldan ilerden. Eger sonug yanlis ise program ¢arpi isaretli yoldan ilerler

Yukaridaki programin bir engelin bulundugu yere bagl olarak alabilecegi tg¢ farkli yol
vardir. Bu u¢ yolun robotun ne yapmasina neden olacagini kendi s6zcuklerinizle
aciklaymniz.

Tespit edilen edngel yok:

Sagda tespit edilen engel:

Solda tespit edilen engel:

Robot kararlar verebildigi igin canli mi? Neden boyle dusunuyorsun?
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Vv0.92 Your EdVenture into Robotics 10 Lesson Plans

DERS 8: CIZGI ALGILAMA VE TAKIP

Endistri robotik davranislara benzer — Ogrenciler, gelismis otomatik fabrikalarda ve
ambarlarda kullanilana benzer, temel robot algilama ve kontroli hakkinda bilgi edinirler.

Cizgi takip sensoriinii anlama (Calisma yapragi 8.1)
Ogrenciler robotun ¢izgi takip sistemine ve siirlis ylizeyinin siyah veya bezay olup
olmamasina gore robotun nasil tespit edebildigine agsinadir.

Program 1 - Siyah bir cizgiye kadar siiriis (Calisma yapragi 8.2)
Ogrenciler robotun siayah bir gizgiyle karsilagincaya kadar robotu hareket ettiren bir
program yazar. Ogrenciler farkl renklerin belirlenmesi hakkinda sorulari da dogrulayabilir.

Program 2 - Bir sinir icerisinde siiriis (Calisma yapragi 8.3)

Ogrenciler bir sinir igerisinde robotu hareket ettiren bir program yazar. Cizgi takip sistemi
siniri tespit eder ve robot etrafinda déner. Ogrenciler calisma yapragdi 2’yi kullanabilir veya
genis bir kagit ve beyaz bir masanin Uzerine siyah bir isaret veya siyah elektrik bandi
kullanarak kendileri olusturabilirler.

Program 3 - Bir c¢izgiyi takip etme (Calisma yapragi 8.4)

Ogrenciler siyah bir gizgiyi takip eden program yazar. Ogrenciler galisma yapragi 2'yi
kullanabilir veya genis bir kagit ve beyaz bir masanin tzerine siyah bir igaret veya siyah
elektrik bandi kullanarak kendileri olusturabilirler.

Video - insanlarin basvurmasi gerekmiyor

Cizgi takibi bugun pekc¢ok otomatik fabrikalarda ve ambarlarda kullanilan ¢ok temel bir
robotik davranigtir fakat ya gelecekte! Gelecegin ¢alisma yeri, daha fazla robotla nasil
gorunecek? Hatta var olacak mi? Asagidaki video robotlarin yayginlagmasinin insanlarin
gelecegi icin ne anlam ifade ettigi hakkinda sinif iginde tartismay tetikler.
https://www.youtube.com/watch?v=7Pqg-S557XQU (15 dakika)

Humans Need Not Apply
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Ders 8 Calisma yapragi 8.1 - Cizgi takip sensorii

Edison robot gizgi takip sensoru ile donatiimistir. Sensor iki temel elektronik bilesenden
olusur. Bunlar;

1) Kirmizi 11k yayici diyot (LED)
2) Fototransistor (1s1k sensori)

LED robotun hareket ettigi yuzey Uzerine 1s1k sagar. Eger Edison Uzerindeki yuvarlak
butona iki kez basarsaniz LED hazir olacaktir. Robotu kaldirarak robotun ylzey tzerine
urettigi 151g1n noktasi ¢evresine bakiniz. Siyah veya beyaz bir yuzeye yerlestirildiginde 151k
noktasinin ne kadar parlak oldugunu karsilastirin.

Siyah veya beyaz yuzey Uzerine yerlestirildiginde nokta daha parlak (daha fazla 1s1k
yansitir) mi ?

Fototransistor bilesen bir 11k sensorudur ve yuzeyden yansiyan 1g1gin miktarini olger.

Cizgi takip sensorunun kesit alani

Fototransistor

LED’en gelen isik Yansiyan 1sik

Yuzey

Yukaridaki 6rnekte gorldugu gibi, beyaz yuzeyden siyah bir yiuzeye kiyasla daha fazla 1sik
yansir. Bu yuzden fototransistor beyaz bir ylzeyde siyah bir ylizeye kiyasla daha yuksek
bir 151k okur. Bu, robotun surus yaptigi yuzeyde davranmasi ve tepki vermesi igin
programlanmasini saglar. Siyah bir yuzey yansitici olmayan olarak kabul edilir ve beyaz
bir yuzey yansitici olarak kabul edilir.

Cizgi takipgisinin asagidaki yuzey renklerine, yansitici veya yansitici olmamasina nasil
tepki verecegini dustunuyorsunuz? (lpucu: Isik kirmizi)

Kirmizi ylzey , Yesil yuzey , Mavi yuzey

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au www.stemmakers.academyv savfa
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Ders 8 Calisma yapragi 8.2 - Siyah bir cizgiye kadar siiriis

Siyah bir ¢izgiyle (yansitici olmayan) kargilagincaya kadar beyaz yuzey (yansitici)
uzerinde Edison robotu hareket ettirmek icin asagidaki programi yaziniz.

Event Wait Properties
Wait Until:

Line Tracker Properties

Constant Variable () Seconds pass ‘ 0 ‘ ’<-Constant v ‘

Line Tracker LED: [On '] [<-Constant '] @ Event happens [Line Tracker V] ’On non-reflective surfacev]

o
[}

v
OI¢
stal‘t > tracicer > :(;;35) > §J>B
A

Dual Drive Properties
Constant

Bir programda ¢izgi takip sensortunu kullanmak igin oncelikle sensoért agmalisiniz. Bu
kirmizi LED’i de aktif eder.

Aktivite kagidi 8.1°deki siyah ¢izgiyi kullaniniz veya beyaz bir kagit Gzerine siyah bir ¢izgi
ciziniz. Beyaz bir masa Uzerine siyah elektrik bandida kullanabilirsiniz. Robotu siyah
cizgiye dogru hareket ettiriniz ve robot duracaktir.

Aktivite kagidi 8.1°de Ug renkli ¢izgi vardir. Bunlar kirmizi, mavi ve yesil. Edison’u gizgileri
her birine dogru hareket ettirin ve robotun durup durmayacagina bakiniz.

5

Edison’un ¢ok iyi algilayamadigi bir renk var mi? Hangi renk?

Bunun neden oldugunu dasundyorsunuz?

www.meetedison.com
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Ders 8 Calisma yapragi 8.3 - Bir sinir icerisinde siiriis
Bir sinir igerisinde Edison robotu hareket ettirmek igin asagidaki programi yaziniz.

Dual Drive Properties Dual Drive Properties
Constant Constant
Direction: Event Wait Properties
e Wit Unti
© Seconds pass .35
L)
[ ) [ ) [ )
dual event dual event
drive wait drive wait
: loop >
: end
[ )
[}

[ )
L)

Line Tracker Properties
Constant Variable

Event Wait Properties
Wait Until:

Line Tracker LED: [0n v] [<-Constant v

(©) Seconds pass ‘ 0 ’ \<—Constant v‘

@ Event happens [Line Tracker v] [On non-reflective surface v]

Sinir olarak aktivite kagidi 8.2’yi kullaniniz veya buyuk bir kagit pargasi ve kalin bir siyah
kalem kullanarak kendiniz olusturunuz.

Genis bir sinir olusturmak icin beyaz bir masa Uzerinde siyah elektrik bandi da
kullanabilirsiniz.

Eger genis bir sinir olusturursaniz, ne oldugunu gormek icin pek ¢ok robot ekleyiniz.
Ayrica, farkh hizlarla deneme yapiniz.

Problemler var olmadan 6nce robot ne kadar hizli gidebilir?

Robor cok hizli ilerlediginde ne olur?

www.meetedison.com
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Ders 8 Calisma yapragi 8.4 - Bir cizgiyi takip etme

Edison robotun siyah bir ¢izgiyi takip etmesi igin agagidaki programi yaziniz.

If Properties

Dual Drive Properties
Constant

Direction: |Forward right v

Take the top (True) branch if:
() Test passes [-No Variable- v‘ l: 'J ‘z‘

@ Event happens [Line Tracker v] [On reflective surface vl

Else take the bottom (False) branch.

Line Tracker Properties
Constant

Line Tracker LED:

Loop Properties Dual Drive Properties
Loop UNTIL: Constant
©) Loop forever Direction: |Forward left v
Speed:

Bu program robotun ne yapacagina karar vermesine izin vermek igin Eger simgesini
kullanir. EGer ¢izgi takip sistemi yansitici bir yuzey Uzerinde ise o zaman 4. hizda saga ileri
hareket eder. Eger cizgi takip sistemi yansitici bir ylzey tzerinde degilse o zaman 4. hizda
sola ileri hareket eder. Robot beyaz tzerinde oldugunda robot beyazdan uzaklasgir. Robot
siyah Uzerinde oldugunda robot siyahtan uzaklasir. Bundan dolayi robot gizginin kenarinda
ilerler.

Robotu ¢alisma yapragi 8.2'deki hattin igerisine yerlestiriniz ve gizgiyi tkip etmesini izleyin.

Robot hangi yonde hareket ediyor (saat yonlinde veya saat yonunun tersi)?

Robotu ¢alisma yapragi 8.2°deki hattin digarisina yerlestiriniz ve ¢izgiyi tkip etmesini
izleyin.

Robot hangi yonde hareket ediyor (saat yonunde veya saat yonunun tersi)?

Neden robotun parkurda ayni yonde gitmedigini dusunuyorsunuz?
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Ders 8 Aktivite kagidi 8.1 - Cizgi takip sensoru

Calisma yapragi 8.2'deki

programinizi kontrol etmek Burada Durun -
icin bu aktivite kagidini

kullaniniz

Asagidaki renkli gizgileri
kullanarak galisma yapragi
8.1°deki cevaplarinizida
dogrulayabilirsiniz. Edison
hangi renkler i¢in durur?

W yning epeing W yning epeling W uning epeing
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Robotu ¢izginin
uzerinden degil
yanindan
baslatiniz




Vv0.92 Your EdVenture into Robotics 10 Lesson Plans

DERS 9: ISIGA TEPKI

Cevresel 6lgiim ve matematik programlama — Ogrenciler robotlarin davraniglarini kontrol
etmek igin 11k seviyeleri 6lgumu, hafizada saklama ve matematiksel islem gerceklestirme
hakkinda bilgi edinirler.

Degiskenleri anlama (Calisma yapragi 9.1)

Ogrenciler programlamada bir degiskenin ne oldugu ve Edison robotta nasil
ayarlanabilecegi hakkinda bilgi edinirler. Ogrenciler ayni zamanda iki farkli boyutlu
degisken (bayt ve kelimeler) hakkinda bilgi edinir. (16 bit -32,767, +32,767)

Program 1 - Isik seviyesi alarmi (Calisma yapragi 9.2)

Ogrenciler odadaki 1siklarin agildig§i zaman bir alarm sesi ¢ikartan program yazarlar. Bu
program bir ‘buyUk’ (>) kargilastirmasi kullanarak temel matematik ve degigkenlerin
kullanimini tanitir.

Program 2 - Otomatik 1siklar (Calisma yapragi 9.3)

Ogrenciler 11k seviyelerini izleyerek robotu hareket ettirecek bir program yazarlar. Eger
robot karanlik bir alanda hareket ederse, 6n isiklar otomatik bir sekilde agilir. Bu program
bir ‘kiguk (<) karsilastirmasi kullanir.

Program 3 - Is181 takip etme (Calisma yapragi 9.4)

Ogrenciler el feneri gibi parlak bir isiga karsi robotu hareket ettirecek bir program yazar.
Bu program, ¢ikarma ve ardindan 'kuguk' (<) karsilastirmasi kullanarak daha fazla
bilisimsel matematigi tanitmaktadir.

Robotikte hayvan davranislari

Yukaridaki 1s1k takip programi, sicak bir gece sokak lambasina ¢ekilen bir gliveninkine gok
benzer bir robot davranisi gosterir.

Bu hem boécek hem de robotlarin zekasi hakkinda iyi bir tartisma saglayabilir.

Nicin 1s1ga ¢ekilen bir bocek canlidir fakar robot degildir?
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Ders 9 Calisma yapragi 9.1 - Degiskenleri anlama
Degigken verileri saklamak icin bilgisayar

hafizasinin kiigiik bélimiidir. Degiskenleri bu e ——
kadar kullanisli yapan sey, program g¢aligirken bu Fred 0-255 162
verilerin degisebilecegidir, bu nedenle adi Light Level  +/-32767 0
degiskendir. <t
< | m 3

Degiskenler 10, 106, 1.482 vb gibi sayilari
depolar ve matematiksel igslem yapmak icin
bilgisayar programina izin verir. Bu bilgisayarlarin ¢ok iyi oldugu bir seydir.

Edison bayt ve kelimeler olarak isimlendirilen iki tir dediskene sahiptir. Bayt degiskenler
0’dan 255’e kadar sayilar1 depolayabilir. Kelime degdiskenler -32,767°den +32,767’ye kadar
olan sayilar1 depolayabilir.

Degiskenleri kolay kullanmak i¢in onlara isimler veririz. Bu degiskenlerde ne tur bilgilerin
depolandigini hatirlamamiz igin bizlere yardim eder. EdWare’'da degigkenlerinizi istediginiz
gibi adlandirabilirsiniz. Birini 'Fred' olarak isimlendirebilirsiniz, ancak Fred'in hangi tip
bilginin saklandigini hatirlamak ¢ok yararli bir isim olmayabilir. Daha iyi bir isim
'Isik_Seviyesi' olabilir. Bu tur bir ad, degiskenin ne igin kullanildigini ve orada ne tar veri
bulunacagini hatirlamay! kolaylastirir.

Artik deg@iskenleri bildiginize gore, 11k
alarm programimiz igin EdWare'de bir

File Program Edison Help
Zoom 100% v | [ Add Variable ]| [ Program Edison

tane olusturalim. m '\ Add]V .
ariable

Sol késedeki Degisken Ekle butonuna
tiklayalim ve bir pop-up kutusu

belirecektir.
’ﬁ
Variable name: _Light Level Degiskeninizin adini Isik_Seviyesi olarak yaziniz,
Variable range: | +/- 32767 . degisken araligini +/-32767 olarak seciniz ve baslangi¢

degerini sifira ayarlayiniz. Simdi Tamam’a tiklayiniz ve
sag alt kosede degiskenler tablosuna degiskeniniz
Deete | [ cancel || ok J| eklenecektir.

Initial value (optional): 0

Asagidaki verileri depolamak igin hangi tar degiskeni kullanirdiniz (bayt veya kelimeler)?

12 , 192 , 801 , -42 , 27,901
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Ders 9 Calisma kagidi 9.2 - Isik alarmi

Odadaki isiklar agildiginda Edison’un bir alarm sesi gikarmasi igin asagidaki programi
yaziniz.

Sense Light Properties

Sense: | Left light level v Loop Properties

. . - Loop UNTIL:
Variable to read into: | Light_Level ¥ @ Loop forever

)
[}
[}
[}
[}
: 1q>))
[}
S play

‘ beep

I loop loop I
start end B

Loop Properties

Ll L Variables

(©) Loop forever

@ Test passes ’Light_LeveI vl ’> v] 100

Name Range Intial Value
Light_Level  +/-32767 0

(©) Event happens [Keypad V] [Triangle button pressed v] <NEW>

Isik sensoru simgesi sol 151k sensorunden 1s1k seviyesini okur ve Isik_Seviyesi olarak
isimlendirilen degigkenin okumay! yerlestirir.

Ik dongi yapilacak seyi belirlemek igin matematik kullanir.

Isik_Seviyesi olarak isimlendirilen degiskendeki deger 100°’den daha buyuk olana kadar
doner.

Isik_Seviyesindeki deger 100’den bluyuk oldugunda donguden ¢ikilir ve alarm sesi Ureten
sonraki donguye gider.

Edison robotu karanliga koyunuz ve oynat butonuna basiniz. Isiklar acildiginda robot
alarm sesi ¢ikartir.

Boyle bir alarmin yararl olabilecedi gercek yasam durumu dasunebilir misiniz?

Karanlik i¢in bir alarm yapmak icin programda yapilmasi gereken degisiklikler nelerdir?
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Ders 9 Calisma yapragi 9.3 - Otomatik 1siklar

Karanlik oldugunda Edison robotun iki LED 1131 yakmasi igin agagidaki programi yaziniz.

Flash LED Properties Flash LED Properties
Sense Light Properties Control: | Right_ LED Control: | Left LED +

Loop Properties

Constant Constant

Sense: | Left light level v
Loop UNTIL:
© Loop forever Variable to read into: |Light_Level v

Dual Drive Properties
Constant

Speed: B

‘........

star‘t > (2;“;:) > cst:.-t LED LED end ’B

[} o [}
If Properties Flash LED Properties Flash LED Properties
Take the top (True) branch if: Control: |Right LED v Control: |Left LED v
@ Test passes [Light_LeveI V] ’< '] 100 Constant Constant

LED Setting:

LED Setting:

() Event happens [Keypad V] [Triangle V]

Else take the bottom (False) branch.

Bir tinel boyunca veya kanepenin altinda robotu hareket ettiriniz ve 6n i1giklarin yanmasini
izleyiniz.

Bu programda programin yolunu belirlemek i¢in ‘kiguk’(<) sembolunu kullaniyoruz. Eger
Isik_Seviyesi degiskeni 100’den ‘kuguk ise o zaman dogru yolu alir ve LED’leri acar.

Eger sembolundeki deger (100) ile denemeler yapiniz.

Degeri daha buyUk yaptiginizinda ne olur?

Degeri daha kucuk yaptiginizinda ne olur?
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Ders 9 Calisma yapragi 9.4 - Isig1 takibi

Edison robotun bir el feneri 1s1gini takip etmesi igin asagidaki programi yaziniz.

If Properties
Take the top (True) branch if: Dual Drive Properties
. N _ - - —— Constant
Sense Light Properties © Test passes [nght_nght v] [4: v] 0
Sense: |Right light level ~ - Direction: |Forward left  ~
(©) Event happens [Keypad v] [Trlangle v]
Variable to read into: | Right, Light v Else take the bottom (False) branch. Speed:

Ao [+ ﬁ
Ly

word memory

drive ........... %
L)
L)
L)

Sense Light Properties Calculate Word Properties Dual Drive Properties

Sense: Variable: SRR
Variable to read into: @ Basic  Operation: Dicection:
Argument: {0 ‘ [Left_Light VI SE=
() Divide Operation:

Argument: [ 0 ‘ {<-Constant v]

Edison’a bie el feneri tuttunuz ve robot 1s1ga dogru hareket edecektir.

Bu program iki degisken arasinda bir hesaplama yapar. Kelime hesaplama simgesinde
‘Sag_Isik’ degiskeni ‘Sol_Isik’ degiskeninden c¢ikartilir. Sonug (cevap) ‘Sag_Isik’
degiskenine geri yerlestirilir. Sonuglarin neye benzeyecegine bakalim:

Sag_lsik Sol_lIsik Hesaplama Sonug¢
Sagdaki fener 200 100 200-100 = -100
Soldaki fener 100 200 100 — 200 = +100

Yukarida gorebilceginiz gibi fener sagda oldugunda sonug sifirin altindadir (negatif sayi).
Fener solda oldugunda sonug sifirin Uzerindedir (pozitif say1)

Egder simgesi sunu sorar: Sonug sifirdan daha az mi?. Eger dogruysa robot sola hareket
eder (1s1da dogru), eger yanligsa robot saga hareket eder (1s1ga dogru).

Eger ‘kU¢Uk’ sembolunu (<) ‘buyUk’ (>) sembollyle degistirirseni ne olurdu?

www.meetedison.com
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DERS 10: TASARIM OZETI 2 - PROGRAMIM

Yaratici dusunme ve problem ¢ozme — Bu ikinci tasarim 6zetinde 6grenciler kendi
gorevleriyle karsimiza gikar ve robotun nasil bir ¢6zum saglayacagini kavramsallastirmak
igin ¢ozUm yolu bulur. Bu iki ders suresi alabilir. Alternatif olarak bu ev ddevi uygulamasi
olabilir. Ogrenciler kendi konusunu segebilir, programinin amacini ifade edebilir ve gergek
dunyada nerede kullanilabilecegini agiklayabilir. Bu tasarim 6zetinde 6grencilerden ilk
tasarim 6zetinde yaptiklarindan daha fazla bilgi vermeleri istenir. Ogrenciler simdi daha
fazla programlama deneyimine de sahip ve robot sensorlerini kullanabilirler.

1. Robotun ¢o6zebilecegi bir problem veya yapabilecegi bir eylem
belirleyiniz

Ogrenciler “Insanlarin Basvurmasi Gerekmiyor” videosunu izledi ve robotlarin gelecekte
nasil kullanilabileceginin daha ¢ok farkinda olmalhdir. Bu 6grencilerden yeni fikirlerin
gelmesini tesvik etmelidir. Asagida bazi 6rnekleri bulunmaktadir.

» Kurtarma robotu —Robot kayip bir kisiyi (kUguk bir figur veya bebek) bulmak icin bir
sinir icerisinde hareket eder. Robot kisinin yerini tespit ettiginde alarm calar.
* Sdrlcusuz araba — Robot insanlar, diger arabalar veya binalar (oyuncak)
carpmaksizin tasarlanmig bir yol da hareket eder.
« Savas robotlari — Savasa insan askerlerden ziyade robotlari génderiniz. Iki robot bir
sumo guresinde rekabet eder.
2. Problemi veya robotun yapmasi gereken hareketlerini tanimlayiniz
Ogrenciler tasarim 6zeti galisma kagidini kullanarak robot programlarinin ¢6zdigi
problemi ve robot programinin problemi nasil ¢6zdugunu tanimlar.
Ornek: Problem: ‘insan siricllerin siiriis aninda kolay bir sekilde kafalari karigir ve hata
yapabilir. Bu hatalar 6lumcul olabilir.” Cozum: ‘Bu program engel takibi kullanarak bir
robotun yol boyunca nasil hareket edebildigini ve insanlar, diger araglar veya binalara
carpmadan kagabildigini bu yizden ¢ok guvenli oldugunu gdsterir.’
3. Programi yaziniz ve test ediniz
Ogrenciler programlarini yazar ve kontrol eder.

4. Basarisizlik

Kacginilmaz bir sekilde ilk deneme asla basarili degildir. Basarisizlik programlamanin
normal bir pargasidir (veya herhangi bir miihendislik alaninin). Ogrenciler tasarim &zeti
calisma yapragina basarisizliklarini agiklayabilir.

5. Yapmak istediginiz seyi ve kullanilan programlama simgelerini

tanimlayiniz

Ogrenciler tasarim 6zeti calisma yapra@i 10.2’yi kullanarak programlarinda kullanacaklar
bir takim simgeleri secer ve bu simgelerin programda ne yaptiklarini agiklar. Ogrencilerin
daha fazla programlama simgesi aciklamasi igin ek sayfalar yazdirin.

6. Demo

Ogrenciler robotlarinin davranislarini sergiler ve fikirleri, programlari, kargilagtiklari sorunlari ve
bunlari nasil ¢ézduklerini konusurlar.
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Isim:

Ders 10 Tasarim o0zeti ¢calisma yapragi 10.1 - Programim
‘Insanlarin Bagvurmasi Gerekmiyor’ videosu gelecekte robotlarin nasil kullanabilecegine
yonelik anlayis saglar. Robotunuzun yapabilecegi uygun bir gérev dustinunuz ve daha
sonra o gorevi yapmasi igin bir program yaziniz.

Bazi ornekler asagidadir:

* Kurtarma robotu —Robot kayip bir kisiyi (kUguk bir figur veya bebek) bulmak icin bir
sinir igcerisinde hareket eder. Robot kisinin yerini tespit ettiginde alarm calar.

» Sdrucusuz araba — Robot insanlar, diger arabalar veya binalar (oyuncak)
carpmaksizin tasarlanmig bir yol da hareket eder.

* Savas robotlari — Savasa insan askerlerden ziyade robotlari génderiniz. Bir sumo
ringi ve iki veya daha fazla robotu brbirini aramasi igin programlayiniz ve daha
sonra digerini sumo ringinin disina gikartmasi igin gorevlendiriniz.

1. Tartisimz
Programlayabilecediniz yararli bir robot uygulamasina karar vermek i¢in grup arkadasiniz
veye diger ogrenciler ile bunu tartisiniz.

Ortaya c¢ikan fikirlerden bazilari nelerdi?

Fikirlerden birinin neden mumkun olmadiginin sebepleri nelerdi?

www.meetedison.com
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isim:

2. Aciklayiniz
Programinizi yazmaya baglamadan once robotunuzun ¢ézecegi problemi ve bu problemi
nasil gbzecegini asagida agiklayiniz.

Problem:

Cozum:

3. Programinizi yaziniz
Simgeleri yerlestirmeye baslamadan 6nce programinizi planlayiniz. Kullanmak igin
ogrendiginiz simgeleri kullaniniz fakat diger simgeleride deneyebilirsiniz.

4. Basarisizlik m1?

Hersey ilk seferinde dusindigunuz sekilde ¢alismaz. Hig¢ problem degil, tekrar deneyin
fakat ilkinde yanlig giden seyi belirleyiniz. Programiniz ilk seferinde neden c¢alismadi? Unli
Thomas Edison’un ampull kesfetmeden 6nce 10,000 kez basarisiz oldugunu hatirlayiniz.
Bu ylzden denemeye devam ediniz!
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Ders 10 Tasarim ozeti ¢calisma yapragi 10.2 - Programim

5. Programinizdaki programlama simgelerinden bazilarini agiklayiniz
Asaglya programlama simgelerini ¢iziniz ve renklendiriniz. Daha sonra onlarin
programinizda ne yaptigini aciklayiniz.

4 )

Bu simgenin adi nedir?

Bu simge ne yapar?

Bu simgenin adi nedir?

Bu simge ne yapar?

Bu simgenin adi nedir?

Bu simge ne yapar?

v
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Isim:

Ogrenci basari cizelgesi

Program

Onay

Program

Onay

2.1 Robotu ileri hareket ettirme

7.1 Bir engeli tespit etme ve
durma

2.2 Robotu geri hareket
ettirme

7.2 Bir engeli tespit etme ve
kaginma

2.3 Robotu ileri ve geri hareket
ettirme

7.3 Bir engeli tespit etme ve bir
donguden kaginma

2.4 Surat oyunu

7.4 Sag ve sol engel tespiti

3.1 Saga donus

8.2 Siyah ¢izgiye kadar hareket
etme

3.2 Sola donus

8.3 Bir sinir icereisnde hareket
etme

3.3 Saga ve daha sonra sola
donus

8.4 Cizgiyi takip etme

3.4 Kuguk labirent

9.2 Isik seviyesi alarmi

4.1 Gorev surusu

9.3 Otomatik 1siklar

4.2 Meksika dalgasi robot stili

9.4 Is1Q1 takip etme

5 Tasarim 6zeti 1— Programim

10 Tasarim 6zeti 2 — Programim

6.1 El girpmaya yanit olarak
LED yakip sondurme

Kendi programim 1

6.2 El ¢girpmaya yanit olarak
hareket etme

Kendi programim 2

6.3 El ¢girpmaya yanit olarak
dans etme

Kendi programim 3
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