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Adiniz:

Ders 1 Calisma Kagidi 1.1 - Edison ile Tanigsma

Edison, LEGO Urunleri ile uyumlu bir programlama robotudur.

Edison, dunyayla etkilesim kurmak igin sensorleri ve motorlari kullanir. Asagidaki
goéruntulerde Edison'un sensorlerini, dugmelerini ve anahtarlarini gorebilirsiniz.

il/Ses Sensorii
Kayit Butonu,

Durdurma Buton

Sol Isik Sensorii
Kizi6tesi LED
Sol Kirmizi LED

Sag Kizilog
Sag Isik Se

Edison’nun Sensorlerini ve Butonlarini

Oynat Butonu — Programi Baslat
Durdurna Butonu — Programi durdurmak i¢in basin
Kayit Butonu — 1 kere basin = Programi indirin, 3 kere basin = Barkod Okutun

Edison'un hat izleme sensoru, kirmizi igik
ve I1slk sensorlerinden  olugsan ki
parcadan olusur.

Ayrica Cizgi izleme sensoérl, o6nceden
yuklenmis programlari etkinlestiren 6zel
barkodlari da okur.

Edison'un gu¢ anahtari ve ¢izgi izleme sensoru

EdComm programlama kablosu , Edison igin EdComm Programlama Kablosu
programlarinizi  indirmek amach  kullanilir.
Bilgisayar yada tabletin kulaklik ¢ikisi ile baglanti kurulur.

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

1. Edison'u ok yonunde barkoda bakacak sekilde yerlestirin
2. Kayit butonuna 3 kere basin
3. Edison ileri gidip barkodu tarayacak

Simdi program calistirmak igin Oynat butonuna basin



http://meetedison.com/

Adiniz:

Ders 1 Calisma Kagid1 1.3 - EdAWare Ile Tanmisin

EdWare yazilimi, Edison robotunu programlamak icin kullanilan bir yazilimdir.

Simge Paketi Programlama Sahnesi
71 Edison EdWare E=RE =
File Program Robot  Help
Zoom 100% - AddVarisble || [ Program Edisen | /
> N N )N
flash [
fuaos (€D Beep
new Icon is selected A simple two icon
and can be edited program

sl B

-l

detect 2

TIEEEE Flash LED Properties Help Variables
Control: Turn an LED en or off using either a - MName Range Intial Value
CenEEmR Variable ;el.ectmn fr.om the drop down box or by NEWs
using a variable 0 = off, 1 = on,
single D
drive
- 4 m 3
Edison EdWare * File:
Icon properties box Icon help text Variables

EdWard'i tanimak ve programlamak igin sol taraftaki paletten simgeler bulun ve onlari
programlama alanina surUkleyin. Simgeleri 'baglangi¢’ ve 'bitis' simgelerinin arasina

yerlestirin.

Edison'un bu simgeye nasil tepki verdigini control etmek igin bir simge segin ve simge
Ozellik kutusundaki ayarlari yapin. Programlama sirasinda yardim metnini kilavuz olarak
kullanin. Bir simge hakkinda bilmeniz gereken her sey burada bulunabilir. Degigkenler
Edison'un belleklerinin kiguk pargalarini

bolimd,
bolimdar.

Dort buylk simge grubunun isimleri nelerdir?

olusturup goruntuleyebileceginiz

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 1 Calisma Kagid1 1.4 - Test Programimi Indirmek

Test Programini Agin. Dosya Adi: Test Program.edw (Windows’daki yeri: C:\Program
Files\EdWare\My Programs)

—~BE2E A BEBRB X

B »8
<

Test program

Program buna benzer. Edison her seferinde bir simgeye bakar ve simgenin sodyledigini
yapar. Oklar, Edison'un simgeleri okudugu yonu gosterir. Bu programda bir déngu vardir,
bu nedenle program sonsuza kadar ya da piller bitene kadar dongu devam edecektir.

Test programini indirmek i¢cin EdComm kablosunu
bilgisayardaki veya tabletteki kulaklik soketine
baglayin ve ses seviyesini tam olarak a¢in. EAdComm
kablosunun diger ucunu gosterildigi gibi Edison'a takin.

Test programini indirmek igin asagidaki adimlari
takip edin: \

\

1. Edison'un kayit (yuvarlak) dugmesine bir kez basin _

2. EdgWare'de once 'Program Edison' dugmesine basin ve ardindan ‘Indirmeyi
Baslat'

3. Programi baglatmak igin Edison'un oynatma (tg¢gen) butonuna basin

Oynat butonuna bastiginizda, robot ne yapti?

Bu eylemleri programdaki simgelerle iliskilendirebilir misiniz? Litfen duslncelerinizi aciklayin.

Program, bilgisayardan robota nasil ulasti?

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 2 Calisma Kagidi12.1 - Robotu Ileriye Siirmek

Edison robotunu ilerletmek igin asagidaki programi yazin. Aktivite kagidini kullanin veya
renkli bir seridi masa da baslangi¢ ve bitig isaretleyicileri olarak kullanin.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: [Fom'ald v] | <-Constant

Speed:

Event Wait Properties
Wait Until:

(@ Seconds pass ? ’{—Constant v]

() Event happens | Keypad v| |Triar|g|e button pressed v|

Robotun baslangi¢ cizgisinin arkasindan baglamasi ve bitis ¢izgisinden 1 cm (0.5 in¢) 6nce
durmasi igin ‘Suireyi Saniye’ olarak degistirin.

En az sure 0.01 saniye.
En fazla stie 327.67 saniye.
Robotunuzu ileri strerken degisik sureler deneyiniz ve bitis gizgisinden 6nce durdurunuz.

Robotunuzu baglangigtan bitise goturmek i¢in dogru sure nedir?

Robotunuzun ne yaptigini ve nigin yaptigini tarif edin?

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 2 Calisma Kagidi 2.2 - Robotu Geri Siirmek

Edison robotunu geri siirmek i¢in asagidaki programi yazin. Aktivite kagidini kullanin veya
renkli bir seridi masada baslangi¢ ve bitis isaretleyicileri olarak kullanin.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: [Backward vl |<-C-:r15tar1t

Speed:

It.—Constant

Event Wait Properties
Wait Until:

@ Seconds pass 7 [c-Constant ']

() Event happens | Keypad v| |Triang|e button pressed '|

Robotun baslangi¢ gizgisinin arkasindan baslamasi ve bitis ¢izgisinden 1 cm (0.5 in¢) 6nce
durmasi icin ‘Sureyi Saniye’ olarak degistirin.

En az sure 0.01 saniye.
En fazla stie 327.67 saniye.

Robotunuzu geri surerken degisik sureler deneyiniz ve bitig ¢izgisinden dnce durdurunuz.

Robotunuzu baglangigtan bitise goturmek icin dogru sure nedir?

Robotunuzun ne yaptigini ve nicin yaptigini tarif edin?

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 2 Calisma Kagidi 2.3 - Ileriye ve Sonra Geriye

Edison robotunu ileri ve geri surmek icin asagidaki programi yazin. Aktivite kagidini
kullanin veya renkli bir seridi masada baglangi¢ ve bitis isaretleyicileri olarak kullanin.

Dual Drive Properties
Constant Yariable

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: ’Backwald v] | <-Constant

Speed:

Direction: [Fomald v] | <-Constant - |

Speed:

Event Wait Properties
Wait Until:

Event Wait Properties
Wait Until:

@ Seconds pass 7 [c—Canstant '] @ Seconds pass 7 ’c-Constant v]

() Event happens | Keypad ~ | |Triang|e button pressed v|

(0) Event happens | Keypad - | |Triang|e button pressed v|

Robotun baslangi¢ gizgisinin arkasindan baslamasi ve bitis ¢izgisinden 1 cm (0.5 in¢) 6nce
durmasi icin ‘Sureyi Saniye’ olarak degistirin.

En az sure 0.01 saniye.
En fazla stie 327.67 saniye.

Robotunuzu ileri ve geri surerken degisik slUreler deneyiniz ve bitis ¢izgisinden once
durdurunuz.

lleri ve geri slirmek igin dogru zamanlar nelerdir?
ileriye Geriye

Robotunuzun ne yaptigini ve nigin yaptigini tarif edin?

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 2 Calisma Kagidi 2.4 - Hiz Oyunu

Edison robotunu ileri ve geri surmek icin asagidaki programi yazin. Aktivite kagidini
kullanin veya renkli bir seridi masada baglangi¢ ve bitis isaretleyicileri olarak kullanin.

Dual Drive Properties Dual Drive Properties
Constant Variable Constant Variable

Direction: ’Fomald v] | <-Constant v| Direction: ’ Backward v] | <-Constant v|

Speed: [t—Constant Speed: [t—Constant

% %
% %
Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:
(@ Seconds pass ? [{-Cam:tant v] (@ Seconds pass ? [{—Cam:tant v]
() Event happens |Keypad - | |Triang|e button pressed '| () Event happens | Keypad - | |Triang|e button pressed '|

Bu zamani ve hizi degistirin!

Programiniza bip sesi, flash LED veya hatta muizik g¢almak gibi yeni simgeler
ekleyebilirsiniz.

1. Baslama cizgisinin arkasindan baglayin ve bitis ¢izgisinden once 1 cm (0,5 in¢) durun,
ardindan geriye dogru ilerleyin ve baslangi¢ cizgisinden dnce olabildigince hizli 1 cm (0,5
in¢) kala durun!

What are your fastest settings?

lleriye Hizli Stir leri Hareket Suresi

Geriye Hizli Sur Geri Hareket Siresi

2. Baslama cizgisinin arkasindan baslayin ve bitis cizgisinden énce 1 cm (0,5 in¢) durun,
ardindan geriye dogru ilerleyin ve baslangi¢ gizgisinden once olabildigince yavasga 1 cm
(0,5 in¢) kala durun!

En yavas Ayariniz nedir?

lleri Hizli Stirmek ileri Hareket Siresi

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 2 Aktivite Kagidi 2.1

e

HEN I.l.l_l .I | W |
BITIS CIZGISI

g

BASLAMA CIZGISi
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Adiniz:

Ders 3 Calisma Kagidi 3.1 - 90 Derece Saga Donmek

Edison robotunu 90 derece (90°) saga cevirmek igin asagidaki programi yazin. Aktivite
Kagidi 3.1'i veya baslangig ve bitig isaretleyicileri olarak masada isaretli gizgileri kullanin.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: ’Spin right v] | <-Constant '|

Speed:

Event Wait Properties
Wait Until:

@ Seconds pass 7 [ <-Constant - ]

() Event happens | Keypad - | |Triang|e button pressed v|

Robotunuzun tam olarak 90°derece saga dénmesi i¢in sureyi saniye olarak degistirin ve
ayarlayin.

En az sure 0.01 saniye.
En fazla sue 327.67 saniye.

Robotunuzu, baslangi¢ noktasindan bitis noktasina, sagdan dénene kadar degisik sureler
deneyiniz.

Robotunuzun 90° dondurulmesi igin gereken dogru sure nedir?

Robotun ne yaptigini ve nigin yaptiginiz agiklayin?

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 3 Calisma Kagidi 3.2 - 180 Derece Sola Donmek

Edison robotunu 180 derece (180°) sola dondlirmek igin asagidaki programi yazin. Aktivite
Kagidi 3.1'i veya bagslangi¢ ve bitis isaretleyicileri olarak masada isaretli gizgileri kullanin.

Dual Drive Properties

Constant Variable
Direction: [Spin left VI | <-Constant v|

00 NN x|
s

%

Event Wait Properties
Wait Until:

@ Seconds pass ? [ <-Constant - ]

@ Event happens |Keypad ~ | |Triang|e button pressed '|

Robotunuzun tam olarak 180°derece sola donmesi igin sureyi saniye olarak degistirin ve
ayarlayin.

En az sure 0.01 saniye.
En fazla stue 327.67 saniye.

Robotunuzu, baglangi¢ noktasindan bitis noktasina, soldan donene kadar degisik sureler
deneyiniz

Robotunuzun 180° dénmesi igin dogru sure nedir?

Robotun ne yaptigini ve nigin yaptigini tarif ediniz?

www.kodmakerakademi.com

11


http://meetedison.com/

Adiniz:

Ders 3 Calisma Kagidi 3.3 - Saga Donemek, Sonra Sola Donmek

Edison robotunu 90 derece (90°) saga ve daha sonra180 derece (180°) sola dénmesi igin
asagidaki programi yazin. Aktivite Kagidi 3.1'i veya baglangig¢ ve bitig isaretleyicileri olarak
masada igaretli ¢izgileri kullanin.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: [Spin right '] | <-Constant Direction: [Spin left VI |<-Constant '|
%

\ 4 \ 4
> (5)(5) X (5)(5) X >
dual event dual event
start drive - wait drive - wait
% %
% %
Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:
@ Seconds pass ? [{-Constant vl @ Seconds pass ? [{—Constant v]
() Event happens |Keypad - | |Triang|e button pressed v| () Event happens |Keypad ~ | |Triang|e button pressed '|

Robotun tam olarak 90° saga ve 270° (90° + 180°) derece sola donmesi icin slireyi saniye
olarak degistirin ve ayarlayin.

En az sure 0.01 saniye.
En fazla stie 327.67 saniye.

Robotunuz, baglangi¢ noktasindan bitis noktasina, 90° sagadan dénup daha sonra alt bitis
noktasindan 270° sola donene kadar degisik sureler deneyiniz

Robotunuzun 90 °, sonar da 270 ° dondurulmesi i¢cin gereken dogru zaman miktari nedir?
90°: , 270°:

Robotun ne yaptigini ve nigin yaptigini tarif ediniz?

www.kodmakerakademi.com

12


http://meetedison.com/

Adiniz:

Ders 3 Calisma Kagidi 3.4 - Kiiciik Labirent

Edison robotunuzu Etkinlik Sayfasi 3.2'deki mini labirent araciigiyla surmek igin
kazandiginiz robot programlama bilgilerini kullanin.

Robot basglangi¢ cizgisinin arkasindan baglamali ve bitis ¢izgisinden sonra durmali ve
cizgiler Uzerinde surmemelidir.

Robottaki ilerlemeyi saglamak igin birden fazla programlama simgesini birlestirmeniz ve
gerekli donugleri gergeklestirmeniz gerekecektir.

ipucu: lleri, saga, sola, ileri dogru déndir

Robotun ne yaptigini ve nigin yaptigini tariff edin?

Karsilastiginiz zorluklar, robotun labirenti kullanmasini saglamakti.?

lleri Rekabet
Labirentte en hizli zamani kim alabilir?

Bir kronometre kullanmaya gerek yoktur. Tum etkinlik bekleme simgelerinde zamani
ekleyin.

Unutmayin: Robot, baglangi¢ ¢izgisinin arkasindan baslamali ve bitis ¢izgisinden sonra
durmali ve kazanmak igin gizginin Uzerinde surmemelidir.

Labirentte robotunun zamani nedir?

www.kodmakerakademi.com

13


http://meetedison.com/

Adiniz:

Ders 3 Aktivite Kagidi 3.1 - Doniis

Robot anahatta oldugu gibirobotu yere indirin ve daha sonar donlds programinizi oynatin.
Robotunuz gunlari yapmalidir:

Program 1 — 0° Baslangigtan 90° sonuna kadar saga donun
Program 2 — 0° Baslangigtan 180° sonuna kadar sola dénin
Program 3 — 0° Baglangigtan 90°sonuna kadar saga donun, daha sonra 270° den

180°sonuna kadar sola donun

BASLANGIG 0°

-’ S S
Pig S
e AN
’/, \\
,/ 90° Saga Don
, A Jd
/ \\

/ \

/ \
/ \
] \
I 1

I 1

180° Sola Don i

'| Son 90°
1

\

\

\

\
\
\
\
\
\
N
N
~
~
~
~N
N~---ﬂ
SON 180°
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Adiniz:

Ders 3 Aktivite Kagldl 3.2 - Mini Labirent
e

aa"a" e

FINISH LINE

START LINE
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Adiniz:

Ders 4 Calisma Kagidi 4.1 - Meydan Okuma

Kendiniz igin bir robot slris sorununu sec¢in ve Edison robotunuzu bu mucadeleyi
yonlendirmek Uzere programlayin.

iste bazi drnekler, ancak kendi meydan okumayla gelebilirsiniz.

e Bir bardak veya kursun kalem gibi etrafinda dolasin ve engelle
o Kenarindan ¢ikmadan masanizin kenarindan gegin

o BuyuUk bir kagit parcasi Uzerinde bir labirent yaratin

e Yapl bloklari kullanarak bir labirent olusturun

Flag LED gibi diger programlama simgelerini kullanabileceginizi, bip sesini galacaginizi ve
muzik ¢alacaginizi yaratici olabileceginizi unutmayin.

Robotun surus meydan okumasi nedir?

Bu programi yazarken nerelerede zorlandin?

Programiniza hangi ek programlama simgelerini eklediniz ve ne yaptiniz?

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 4 Calisma Kagidi 4.2 - Meksika Dalgasi

Bu, herkesin robotunun ayni programi biraz zaman farkiyla ¢alistirdigi eglenceli bir sinif
etkinligi. Sonug, Meksika dalgasina ya da bir dans koreografisine benzer.

Dongiiler
Hareketlerin tekrarlanabilmesi igin programinizda bir dongu kullanin.

Loop Properties
Loop UNTIL:

s ' gt 0
B

@ Loop forever

oKty I ey I h

>>B

Yapmamiz Gerekenler:

Robot hareketlerinin havali gérinmesi igin kisa bir program yazin. Programinizda i1sik ve
ses kullanmayi unutmayin..

Yapilacak hareketleri yazip test ettikten sonra, 6gretmeninizin bunu gézden gegcirip en
iyisini segcmesini isteyin.

Eger sizinki secilirse, sinifiniz ile program dosyanizi sinif arkadaslariniz ile paylasin.
Bagkasinin programi segildiyse, program dosyalarini agtiginizda baslangigta bir olay
bekleme simgesi ekleyin. Ogretmenin sdyledigi zamani ayarlayin.

Olay Bekleme Simge Zamani: Robot Numarasi: (Robotlari
siraya koymak icin gerekli)

Tum robotlari, bekleme siresi en kisa olan en basta ve en uzun olan da en son da olacak
sekilde duz bir sekilde siraya yerlestirin . Herkes ayni anda oynama tusuna bassin.

Simdi arkaniza yaslanin ve robotunuzun yaptiklarini izleyin.

Robotlarinizin en havali hareketlerini tarif edin;

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 5 Kisa Calisma Kagidi Tasarla 5.1- Benim Programim
Gelecekte robotlar bizlerin yardimcisi olacak. Suan Roomba adli robot elektrikli stiptrge
olarak zaten var, bu yuzden bu gelecek ¢ok uzak bir hayal degil. Robotunuzun
uygulayabilecegdi ise yarar bir gorevi dusunun ve sonra bu gorevi yerine getirebilecek bir
program yazin.

Bazi Ornekler:

e Mizik ile dans — bir eglence robotu
e Elektrikli stpurge - evde ¢ok kullanigl
e Guvenlik robotu - kalem kutunuzu guvende tutun

1. Tartisin
Programlayacaginiz yararli bir robot uygulamasi hakkinda karar vermek icin arkadaslariniz
ile grup olusturarak onlarla tartigin.

2. Tanimlayin
Programinizi yazmaya baglamadan 6nce, robotunuzun ¢dézeceg@i problem ve bunun nsall
¢Ozecegini asaglya yaziniz.

Sorun Su...

Robotum bunu / Yoluyla ¢ézecek...

3. Programinizi Yazin
Simgeleri yerlestirmeden once programinizi planlayin. Ogrendiginiz simgeleri kullanin,
ancak diger simgeleri de deneyebilirsiniz.

4. Basarisiz mi oldu?

Bazi seyler ilk seferde diisiindiigin gibi yolunda gitmeyebilir. PANIK YOK! Once neyin
yanlis gittigini tanimla ve TEKRAR DENE. Neden programin ilk seferde calismadi?
Unutmayin: Thomas Edison, dogru calisan bir ampult basarili bir sekilde icat etmeden
once 10,000 kez basarisiz oldu! Bu yluzden, denemeye devam edin!

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 5 Kisa Calisma Kagidi Tasarla 5.2 - Benim Programim

5. Programinizdaki Bazi Simgeleri Tarif Edin
Asagidaki programlama simgelerinde ¢izim yapin  ve renklendirin. Daha sonra
programinizda ne yaptiklarini agiklayin.

[ \ Bu simgenin adi nedir?

Bu simge ne yapar?

/ \ Bu simgenin adi nedir?

Bu simge ne yapar?

/ \ Bu simgenin adi nedir?

Bu simge ne yapar?

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 6 Calisma Kagidi 6.1 - El Cirparak LED Isig1 Yakip
Sondirmek

Edison robotunun, alkis gibi ylksek bir sese tepki vererek sol LED' flagi yakip séndirmesi
icin asagidaki programi yazin.

Event Wait Properties Event Wait Properties

Wait Until: Wait Until:
() Seconds pass | 0 | | <-Constant | (@ Seconds pass 0.5 <-Constant -
(@) Event happens I ? v] ’ ?‘ v] () Event happens |KE}rpad vl |Triang|e button pressed v|

Loop Properties Flash LED Properties

Control: |Left LED =

Constant Variable

Flash LED Properties

Control: |Left LED

Constant Variable

Loop UMTIL:

@ Loop forever

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

Bu programdaki ilk olay, bekleme simgesi belli bir stire beklemek i¢in kullaniimiyor, onun
yerine program bu nktada belirli biro lay gergeklestirmesini bekler.

ik etkinlik bekleme simgesinin 6zellikler kutusunda 'Olay gerceklesir' radyo digmesini
secin ve ardindan bir alkisa cevap vermek i¢in gerekli oldugunu disunduguniz olayin
turana segin.

Robot, el ¢cirpma sesini hangi mesafeden algilayabiliyor?

Bu programdaki dongu simgelerinin amaci nedir ve dongu simgeleri olmasa ne olurdu?

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 6 Calisma Kagidi 6.2 - El Cirparak Siirmek
Edison robotunuzun bir el ¢irpma sesi duydugunda ilerlemesi i¢in asagidaki program
yazin.

Event Wait Properties Dual Drive Properties Event Wait Properties
Wait Until: Constant Wait Until:
(7) Seconds pass | 0 | |<-Constant v| Direction: Seconds pass 0.1

(C) Event happens | Keypad =

Event happens [Detecl clap v] [Clap detected V]

Loop Properties
Loop UNTIL:

Loop forever

Dual Drive Properties Event Wait Properties
Constant Wait Until:

Direction: Seconds pass 0.5
Speed: () Event happens | Keypad ~

Event Wait Properties
Wait Until:

() Seconds pass |U | |<—Constant v|

l

Event happens IDetect clap v] ICIap detected -

Edison robotunun ses sensori sadece alkislara kargi hassas degdil, ayni zamanda
herhangi bir yiksek sese yanit verebilir. Buna robotun motorlari, diglileri ve tekerlekleri de
dahildir ve bunlar da donus sirasinda ses c¢ikarirlar. Robotun surtlmesinin ses sensorunu
tetiklemesini dnlemek icin, bu programda kullanilan iki ek simge daha vardir ve yukarida
turuncu yildizlarla isaretlenmistir. llk olay bekleme ikonu 0.1 saniyeye ayarlanir ve robotun
motorlarina durma zamani verir. ikinci olay bekleme ikonu, bir alkis sesi beklemek (izere
ayarlanir, ancak burada motor gurultisu tarafindan tetiklenen herhangi bir alkis
algilamasinin robot hafizasini silmek igin kullanilyor.

Clap (el ¢irpma) sensoérunu kullaniyorsaniz, motorlari durdurduktan sonra bu iki ikonu
kullanmaniz gerekecektir.

ilk ¢ift stirict simgesinde farkli yonleri deneyerek, farkli hareketler yaptirmak amaciyla
asagidaki olay bekleme suresini kullanin.

Bagka hangi yonleri ve sureleri denediniz?

Deney 1: YOn , Zaman
Deney 2: Yon , Zaman
Deney 3: YOn , Zaman

www.kodmakerakademi.com

21


http://meetedison.com/

Adiniz:

Ders 6 Calisma Kagidi 6.3 - El Cirparak Dans Ettirme

Onceki iki calismada 6grendiklerimizi kullanarak, robotun alkiglarina tepki verecegi bir
dans programi olusturun.

Manevra 1 Manevra 2

ﬁ»»ﬁ»»ﬁ»ﬁuw%»n%»n%»ﬁl»ﬁ

[
r-b
B -8
| - J

En az iki dans hareketi olmali, ancak istediginiz kadar bagka hareket de ekleyebilirsiniz.
Yukaridaki program iki adet farkl tek tip manevraya sahiptir. Bu iki hareket bir dongude yer
aldiklari i¢in surekli tekrarlanir.

Ayrica her el ¢irpigta iki ayri hareket yapmayi da deneyebilirsiniz

Alternatif Gorev
Eger bir dans programi yapmak istemiyorsaniz, engellerle dolu bir parkur olusturabilir ve
Robotun bir el girpma sesiyle ilerleyip ikinci bir alkisla donmesini saglayabilirsiniz.

Programda kactane hareket bulunuyor?

Robotunuzun dansini veya surus manevralarini agiklayin.

Edlenceli Sinif Etkinligi

Siniftaki en iyi dans rutini secin ve her dgrenciye robotlarini programlamalarini saglayin.
Sonra tum robotlar bir araya getirin ve herkes, robotlarin dans ettigini gormek igin ayni
zamaninda alkislarlar.

www.kodmakerakademi.com
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Engel tespitini kalibre etmek

Edison'un engel tespit sisteminin hassasiyetini kontrol edebilirsiniz. Edison daha hassas
hale getirerek engelleri daha uzakta bulabilir ve Edison hassasiyeti azaltarak yalnizca ¢ok
yakin engelleri tespit edecektir.

Barkodun okunmasi

1. Edison'u sag taraftaki barkoda bakacak sekilde yerlestirin
2. Kayit (tur) dugmesine 3 kez basin

3. Edison ileriye goéturir ve barkodu tarar.

][ .

Barcode — Engel Algilama Hassas Ayar

Maksimum hassasiyeti ayarla

ilk 6nce yukaridaki barkodu taratin, ardindan oynat (licgen) diigmesine basin. Edison
simdi kalibrasyon modunda. Edison'un onundeki engelleri kaldirin.

Sol hassasiyet ilk 6nce kalibre edilir.

1. Sol kirmizi LED yanip sbnene kadar oynat diugmesine tekrar tekrar basin (bu
hassasiyeti artirir).

2. LED titresimini tamamen durduruncaya dek kayit (tur) dugmesine basin (bu hassasiyeti
azaltir).

3. Sag tarafi kalibre etmek icin durdurma (kare) dugmesine basin.

4. Sag kirmizi LED yanip sénene kadar oynat dugmesine tekrar tekrar basin. LED surekli
yanip sonene kadar kayit dugmesine tekrar tekrar basin.

5. Dur dugmesine basin ve kalibrasyon tamamlanir.

Ozel duyarhilik
Edison'un 6nlne engel koyarak ve 1'den 5'e kadar olan adimlari tekrarlayarak engellerin

algilandigi mesafeyi ayarlayabilirsiniz.

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 7 Calisma Kagidi 7.1 - Kizilotesi Sensor ile Engel Algilama

Edison robotunda bir kizilétesi (IR, Gérme kabiliyeti) bulunur. Kizilétesi bu i1sik , insan
g6zl tarafindan goértilemez. Bu ylzden; bu is1§1 géremezsiniz, ama Edison kizilétesi
Isiktan dolayi karanlikta gorur.Engelleri tanimlamasi i¢in Edison’'un sagindan ve solundan
ileriye bir kizilotesi 1sik yayilir, eger bu 1sik duvar gibi bir engelden donerse yansiyan isik
Edison’un tek kizilétesi dedektoru tarafindan algilanacaktir. Bu dedektér robotun orta
kismindadir.

Edisonun solunda bir engel oldugu asagidaki resimde gorulmektedir, bu yuzden sadece
sol emitdérden yayilan kizilGtesi 1sik geri yansir. Edison algiladigi sinyale gére soda engel
oldugunu, sagda ise herhangi bir engel olmadigini algilar.

Yayilan kizilétesi 1sik kirmizi ile gosterilirken yansiyan i1sik mavi ile gosterilir.

IR 11K yayici .>
N\

IR 1s1k dedektoru

Bu engele ¢arpan IR kizilotesi 1s1gin1 ve yansiyan IR kizidtesi 1sigini gizin.

IR light emitter @

IR light detector @

IR light emitter @

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 7 Calisma Kagidi 7.2 - Engelleri Algila ve Dur

Bir engelle karsilasana kadar Edison Robotunun sirmesi igin asagidaki program yazin.

Event Wait Properties
Wait Until:

Detect Obstacle Properties

Constant Variable () Seconds pass |U | |<-Constant v|

IR Transmitter chstacle detection: IDn v] [t—Constant @ Event happens [Detect obstacle v] lAn'_l,r Obstacle detected VI

-—) .
detect
obstacle

Dual Drive Properties

Constant Variable
Direction: ’Fomald v] |<—C0n5tant v|

Kirmizi (kontrol grubu) engel tespit simgesi, engel tespit sistemini agmak igin gereklidir ve
IR 11k emitorlerini baslatir.

Robotun garpigsmadan 6énce bir engel tespit etmesi icin ¢ift stiris hizi 5'e ayarlanir. Hiz gok
hizliysa, robot engellere ¢carpacaktir.

Robot hangi mesafelerde engeller tespit edebilir?

Daha 6nce bu tip gérinmez algilama gordiniz mi? Nerede gordintz?

Bu teknoloji daha baska nerelerde kullanilabilir?
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Adiniz:

Ders 7 Calisma Kagid1 7.3 - Engeli Tespit Etme ve Onleme

Bir engel ile karsilagincaya kadar Edison robot surtin, engele 1 saniye uzaklikta 180°
dondurebilmek icin asagidaki programi yazin.

Event Wait Properties
Wait Until:

Detect Obstacle Properties

Event Wait Properties
Wait Until:

Constant Variable (2) Seconds pass |0 | |<-Con5tant v|

IR Transmitter obstacle detection: [Dn v] [f--Com‘tantVI @ Event happens [Detect obstacle v] IAn}r Obstacle detected vl

@) Seconds pass 1

sy

-)p .
detect
obstadle

Dual Drive Properties Dual Drive Properties

Event Wait Properties

Dual Drive Properties

Constant Constant Wait Until: Constant
Direction: Direction: | Spin left - @ Seconds pass 7 Direction:
Speed: Speed: Speed:

Ders 3'te (Calisma Kagidi3.2) robotun 180 ° dondldrmesi igin dogru zaman buldunuz. Bu
kez tekrar yukarida belirtilen turuncu soru isareti (?) lle kullanin.

Robotunuzun 180 derece donmesi icin gereken dogru zaman suresi nedir?

Sizce bu programin eksik olan kisimlarini nasil gelistirebilirsiniz?

www.kodmakerakademi.com
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Adiniz:

Ders 7 Calisma Kagidi 7.4 - Engelden Ka¢inma

Edison robotunun engellerden kaginilarak surekli stiris yapmasi icin asagidaki programi
yazin.

Event Wait Properties
Wait Until:

Detect Obstacle Properties

Constant  Variable (0 Seconds pass |0 | |<-C0nstant v|

IR. Transmitter obstacle detection: [Dn v] [c—Cawstant v] @ Event happens ’Detect obstacle v] [An'_l,r Obstacle detected vl

%
%

\ 4
O16 O16
~8 DB

Pl L L

O

op
end

Ll

%

Loop Properties Dual Drive Properties Dual Drive Properties Event Wait Properties
Loop UNTIL: Constant Constant Wait Until:
@ Loop forever Direction: Direction: | Back right - @ Seconds pass 7
Speed: Speed:

ikinci etkinlik bekleme simgesinde farkli zamanlarda deney yapmayi deneyin. Bu zaman
ayarl, robotun ne kadar sureyle dénecegini ve turuncu soru isaretiyle yukarida belirtildigini
belirler (?).

Robotun dénmesi i¢in en uygun zaman sizce nedir?

Why is this time setting the best? What does the robot do differently to make it better?
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Adiniz:

Ders 7 Calisma Kagidi7.5 - Sag ve Sol Algilama

Edison robotunun sagdan, soldaki engellerden uzaklasarak ilerlemesini gergeklestirmek
icin asagidaki programi yazin.

Dual Drive Properties

Take the top (True) branch if:

Event Wait Properties

Constant . .
| MNe Variable- v| |= v|E Wait Until:
Direction: | Back right - _
@ S d 1 =<-Constant -
) Event happens ’De’(ect obstacle VI ’Obstacle at right v] = BEERIE SRS onstan
Else take the bottom (False) branch. Be==it () Event happens | Keypad '| |Trlang|e button pressed v|

9,% % % % % % % %,% % % % % % % %
%
%
%

o'o‘o‘o‘o‘o’

B
1 oL

\|I

'o
%% % % % % % % % %

N4 ®G
3E) <. = A

obstade start

%
LY

Dual Drive Properties

Dual Drive Properties

Take the top (True) branch if: Constant Constant
(©) Test passes |—N0 Variable- v| |: - |E Direction: Direction:
(@ Event happens ’De’(ect obstacle v] ’{Jbstacie at left VI Speed: Speed:

Else take the bottom (False) branch.

Yukaridaki programda 'IF' ikonlarini kullaniyoruz. Bunlar ¢ok énemli simgelerdir, ¢unku
robota insan rehberligi olmaksizin karar verme olanagi verirler. Bu bir robotta olugtugunda
yapay zekaya sahip oldugu i¢in artik 6zerk robot olarak adlandiriliyor.

Bir 'If' ‘eger’ simgesi, bir kosulun dogru olup olmadigini sorar. Sonug¢ dogruysa, program
dogru isaretli konulmus yoldan devam eder. Sonug yanligsa program ¢apraz isaretli yoldan
devam eder.

Yukaridaki programin bir engelin bulundugu yere dayali olarak alabilecegi tug¢ farkh yol
vardir. Bu Ug¢ yolun robotun ne yapacagina kendi sdzcuklerinizle agiklayin.

Hicbir engel tespit edilmedi:

Engel sagda tespit edildi:

Sol tarafta engel tespit edildi:

Karar alabilen bir robot icin canlidir diyebilirmiyiz? Eger dyleyse neden bdyle
dasunduguniuzu ¢iklayin?
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Adiniz:

Ders 8 Calisma Kagidi 8.1 - Cizgi izleme Sensorii

Edison robotu, ¢izgi izleme sensoru ile donatilmistir. Sensor iki ana elektronik bilesenden
olusur:

1. Kirmizi Light Emitting Diode (LED)
2. Fototransistor (Isik Sensori)

LED, robotun surdugu yuzeyde isik tutar. Edison'da yuvarlak dugmesine iki kere
basarsaniz LED yanacaktir. Yuzeye yansiyan LED 1siginin ne boyutta yayildigina
yakindan bakmak igin rabotu hafifge kaldirin. Siyah veya beyaz bir ylizeye dusen 1sigin
parlakliginin ne kadar oldugunu karsilastirin.

Isik siyah yuzeydemi beyaz yluzeydemi daha parlak gorunuayor?

Fototransistor bileseni bir 1s1k sensorudur ve ylizeyden yansiyan 1s1gin miktarini olger.

Cizgi izleme Sensérii Kesiti

Fototransistor

LED gelen Isik Yayilan Isik

Yuzey

Yukaridaki alistirmada goérdugundz gibi, beyaz bir ylzeye siyah bir ylzeye kiyasla daha
fazla 1sik yansiyor. Bu nedenle beyaz transistor, beyaz ylzeye c¢iktiginda siyah yuzeye
kiyasla daha ylUksek bir 1sik okumasi saglar. Bu, robotun hareket ettirildigi yuzeyde
davranmasi ve tepki vermesi icin programlanmasini saglar. Siyah bir yuzey yansitici degil
iken beyaz yuzey yansitici olarak Kabul edilir.

Satir izleyicisinin asagidaki ylzey renklerine, yansitici veya yansitici olmamasina nasil
tepki verecegini dustintiyorsunuz? (ipucu: 1sik kirmizidir)

Kirmizi Ylzey , Yesil Yuzey , Mavi Ylzey
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Adiniz:

Ders 8 Calisma Kagid1 8.2 - Siyah Cizgi Uzerinde Siir

Write the following program to have the Edison robot drive on a white surface (reflective)
until a black line (non-reflective) is crossed.

Event Wait Properties
Wait Until:

Line Tracker Properties
Constant Variable

() Seconds pass | 0 | |<—Con5tar1t v|

Line Tracker LED: [Dn '] ’{'Cﬂm'tﬂﬁt 'l @ Event happens [Line Tracker V] [Dn non-reflective surface v]

: H
B2EBE B
A

Dual Drive Properties
Constant

Speed:

Bir programda cizgi takip sensérinu kullanmak igin 6nce sensorl agmaniz gerekir. Bu da
kirmizi LED'i etkinlestirir.

Aktivite kagidi 8.1'deki siyah gizgiyi kullanin veya bir beyaz kagit Uzerinde siyah bir gizgi
¢izin. Beyaz bir masada siyah elektrik bandi da kullanabilirsiniz. Robotu siyah ¢izgiye
dogru surersen durur.

Aktivide kagidi 8.1'de ayrica u¢ renkli ¢izgi vardir. Bunlar kirmizi, mavi ve yesil. Edison'u
her bir gizgiye dogru surdurun ve durup durmadigina bakin.

Is there a colour that Edison can’t detect (see) very well? Which colour is it?

Bunun neden oldugunu dusunuyorsun?
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Adiniz:

Ders 8 Calisma Kagid1 8.3 - Sinir i¢cinde Siirmek

Edison robot strictsinin belli bir sinir igin stirmek icin asagidaki programi yazin.

Dual Drive Properties Dual Drive Properties

Constant Constant
- Event Wait Properties
Direction: Wait Untik
Speed: @ Seconds pass .35

%
%
% %
% %
Line Tracker Properties Event Wait Properties
Constant Variable Wait Until:
Line Tracker LED: [Dn v] [‘-‘.-Constant - () Seconds pass | 0 | |<-Constant v|

@ Event happens [Line Tracker v] ’Dn non-reflective surface vl

Aktivite kagidi 8.2'yi sinir olarak kullanin veya buyuk bir kagit pargasi ve kalin bir siyah
keceli bir kalem ile kendiniz olusturabilirsiniz.

Ayrica buyuk bir kenarlik olusturmak igin beyaz bir masada siyah elektrik banti
kullanabilirsiniz.

Bayuk bir sinir olusturursaniz, ne oldugunu gormek igin ¢ok sayida robot eklemeyi
deneyin.

Ayrica, farkh hizlarla deney yapin.

Robot problem ¢gikmadan ne kadar hizli ilerliyebilir?

Robot ¢ok hizli surdugunde ne oluyor?
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Adiniz:

Ders 8 Calisma Kagidi 8.4 - Bir Cizgiyi Takip Etmek

Edison robotunun siyah bir gizgi takip etmesi i¢in asagidaki programi yazin.

If Properties

Dual Drive Properties
Constant

Direction: | Forward right ~

Take the top (True) branch if:
() Test passes | -MNo Variable- ~ | |: - | E

(@ Event happens ’Line Tracker v] ’Dn reflective surface v]

Else take the bottom (False) branch.

Line Tracker Properties
Constant

Line Tracker LED:

Dual Drive Properties
Constant

Directicn: | Forward left
Speed:

Loop Properties
Loop UNTIL:

@ Loop forever

Bu program robotun ne yapacagina karar vermesine yardimci olmak igin ‘if simgesini
kullanir. Cizgi izleme sensoéru yansitici bir ylizey deyse (beyaz), 4 hizla saga ve ileriye
dogru surer. Cizgi izleme sensorl yansitici bir yuzeyde degil ise 4 hizda sola ve ileriye
dogru surer. Robot beyaz Uzerindeyken beyazdan g¢ikmak igin, siyah Uzerindeyken de
siyahtan gikmak i¢in ugrasacaktir. Bu sekilde surdugunde, gizginin kenarini izlemis olur.

Roboto aktivite kagidi 8.2 deki pistin igine yerlestirin ve gizgiyi takip etmesini izleyin.

Hangi yoldan seyahat ediyor (saat yonu veya tersi)?

Aktivite kagidi 8.2'de rotanin digina robot yerlestirin ve robotun ¢izgiyi takip etmesini
izleyin.

Hangi yonde gidiyor (saat yonunde veya saat yonunun tersine)?

Sizce neden robot parkurda ayni yonde gitmiyor?
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Adiniz:

Ders 8 Aktivite Kagidi 8.1 - Cizgi Izleme Sensérii

Programinizi Calisma Kagidi
8.2’ den test etmek igin STOP HERE
aktivite sayfasini kullanin. T

Asagidaki renkli gizgileri
calisma sayfasi 8.1 den
kullanarak cevaplarinizi
onaylayabilirsiniz. Edison
hangi renklerde durmuyor?

BN STOP HERE? BN STOP HERE? E= STOP HERE?
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Adiniz:

Robotu ¢izginin
yaninda baglatin,
ustinde degi.
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Adiniz:

Ders 9 Calisma Kagidi 9.1 - Degiskenleri Anlamak (Variable)

Bir degisken, very toplamak i¢in kullanilan kiguk

bir bilgisayar hafiza parcasidir. Program calistigi v;:::es —————
esnada degigskenlerdeki bu veriler Fred 0755 | 162
degisebilecegdinden 6tlru bu denli kullanighdir. Light Level  +/-32767 0
< MEW=
Degiskenler 10, 106, 1.482 vb gibi sayilari saklar |
4 L} 4

ve bilgisayarlarin ¢ok iyi oldugu alanda, bir
bilgisayar ~ programinin

yapmasini saglar.

matematik islemi

Edison robotunda 'baytlar' ve 'kelimeler' (word) olarak adlandirilan iki tir degisken bulunur.
Bayt degiskenleri 0 ile 255 arasinda ki degisen sayilari saklar. Word degiskenleri -32,767
ile +32,767 arasinda degisen sayilari saklayabilir.

Degiskenleri kolay kullanimli hale getirmek icin onlara isim verelim. Bu, insanlara ne tur
bilgi depolandigini hatirlatmamiza yardimci olur. EdWare'de, degiskenlerinizi sadece
istediginiz gibi gosterebilirsiniz. Birinde 'Can' diye isim olabilir, ancak CAN'da ne tur
bilgilerin saklandigini hatirlamak ¢ok zor olabilir. Daha iyi bir isim 'Light_Level' (isik dizeyi)
olabilir. Bu turden isimler, degiskenin ne igin kullanildigini ve hangi tur verilerin orada
bulunacagini hatirlamayi kolaylastirir.

Artik degiskenler hakkinda bilgi sahibi
oldugunuza gore, sonraki programlarimiz
icin EdgWare'de bir tane olugsturalim.

Sol ust kosedeki 'Degigsken Ekle' ‘Add
Variable’ dugmesini tiklayin ve bir agilir

kutu gorunur.

Variable name:  Light_Level

Variable range:  +/- 32767

Initial value (optional): 0

File Program Edison  Help

Zoom 100% - | [ Add Variable [ Program Edison ]

Add Variable

Degiskeninizin Adini, ‘'Light_Level' olarak yazin,

Add variable == degisken araligi +/- 32767 (kelime) olarak segin ve

baslangic degerini sifira ayarlayin. Simdi Tamam'i
tiklayin, degiskeniniz sag alt kdsedeki degiskenler
tablosuna eklenir.

Delete l ’ Cancel

|

0K

J Asagidaki numaralari saklamak amaciyla hangi gesit

12 , 192

degiskeni kullanirsiniz (byte veya kelime)?

, 801 , 42 , 27,901
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Adiniz:

Ders 9 Calisma Kagidi 9.2 - Isi1k Alarmi

Odadaki isiklar agildiginda Edison robotunun bir alarm vermesini saglamak igin asagidaki
programi yazin.

Sense Light Properties

Sense: | Left light level  ~
Variable to read into: | Light_Level -

Loop Properties
Loop UNTIL:

@ Loop forever

Loop Properties
- Loop UNTIL: Variables
(0) Loop forever
~ v MNarme Range Intial Value
@ Test passes [Light_LeveI v] [> v] 100 .
Light_Level  +/-32767 0O
() Event happens |Keypad vl |Triang|e button pressed vl <MWEW=

Isik algilama simgesi, sol i1sik sensorunden sk seviyesini okur ve okumay! Light_Level
adl degiskene yerlestirir.

ilk déngu, ne yapilacagini belirlemek igin matematigi kullanir.

'Light_Level' degiskeninde yer alan deger '100'den buylk' (>) olana kadar déongtiye devam
eder.

Isik seviyesi degeri 100'den buyuk oldugunda, donguden cikilarak alarm g¢alinan sonraki
donguye girilir.

Edison robotunu karanlik bir yere koyun ve oynat dugmesine basin. Isiklar agildiginda,
robot alarm verir.

Bu tUr bir alarm gergek hayatta hangi durumda yararli olur?

Karanlik oldugu zaman alarm verilmesi igin programda nasil bir degisiklik yapmak gerekir?
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Adiniz:

Ders 9 Calisma Kagidi 9.3 - Otomatik Isiklar

Karanlik oldugunda Edison robotunun iki LED i1s1§1 yakmasini saglamak icin asagidaki
programi yazin.

Flash LED Properties

Control: |Left LED

Constant

Flash LED Properties

Control: |Right LED

Constant

Sense Light Properties

Sense: | Left light level =
Variable to read into: | Light_Level

Loop Properties
Loop UNTIL:

@ Loop forever

Dual Drive Properties
Constant

Flash LED Properties

Control: |Right LED

Constant

LED Setting:

Flash LED Properties
Control: |Left LED =

If Properties
Take the top (True) branch if:

(@) Test passes Light_Le\reiv] [-t v] 100 Constant

LED Setting:

(C) Event happens | Keypad ~ || Triangle =

Elze take the bottom (False) branch.

Robotu bir tiinelden veya bir kanepenin altindan surddrin ve 6n farlarin yanip yanmadigini
bakin.

Bu programda, programin izleyecegi karari belirlemek igin “kiguktir(<)’sembolin
kullaniyoruz. Eger i1sik seviyesi degiskeni 100’denklclk ise “true(dogru)’isaretli takip edip
LED leri yakin.

"Eger” simgesindeki 100 degeri ile denemeler yapin.

Daha yuksek bir deger verdiginizde ne oluyor?

Daha duguk bir deger verdiginizde ne oluyor?

www.kodmakerakademi.com 37



http://meetedison.com/

Adiniz:

Ders 9 Calisma Kagid1 9.4 - Isik izleme

Edison robotunun bir el fenerinden ¢ikan 1s1gi1 takip etmesi igcin asagidaki programi yazin.

If Properties

Take the top (True] branch if: Dual Drive Properties

Constant

Direction: | Forward left =

Sense Light Properties

Sense: |Right light level ~
Variable to read into: Right Light -

© Testpasses  |Right Light v| < - o

() Event happens |Keypad hd | |Triang|e v|

Else take the bottom (False) branch.

Loop Properties
Loop UNTIL:

@) Loop forever

o as
LN > as 16
Ense calculate

dual Iof >

drive 1-.-.-.-.-.-.-.-.-.-._
o

Sense Light Properties Calculate Word Properties Dual Drive Properties
Sense; Variable: Constant
Variable to read into: @ Basic  Operation: Direction:
Argument: | 0 | ’Leﬂ_Light 'l Speed:
() Divide Operation: | divide -
Argument: | 0 | |<—Con5tar1t v|

Edison’a el feneri 1s1g1 tutun, robot 15191 takip edecektir.

Bu program iki degisken arasinda bir hesaplama gergeklestirir. Degisken hesabi
simgesinde Right Light degiskeni Left Light degiskeninden c¢ikarilir. Sonug¢ (cevap),
Right_Light degiskenine geri yerlestirilir. Sonuglarin nasil gérinduguine bir bakalim :

Sag Isik Sol Isik Hesap Sonug
Fener Sagda 200 100 200-100 = +100
Fener Solda 100 200 100 - 200 = -100

Yukarida da géruldagu uzere, el feneri saga dondugunde sonug sifirin Ustlinde (pozitif
say1) oldugunu goérebilirsiniz. El feneri soldan ¢iktiginda sonug¢ sifirin altindadir (negatif
sayl).

‘I’ simgesi su soruyu sorar: sonug sifirdan az mi? E§er dogruysa robot 1s1da dogru gider.
Eger yanligssa robot saga dogru gider.

Klguktlir sembollnt (<) buyuktlir semboll ile (>) degistirirseniz ne olur?
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Ders 10 Tasarim Calisma Kagidi10.1 - Benim Programim

‘“Humans need not apply” adli videoda; gelecekte robotlarin nasil kullanilabilecegi
hakkinda ayrintili bilgiler vardir. Robotumuzun yapabilecegi ise yarar bir gorev duslnerek,
bu gorevi yapabilecek bir program yazin.

iste bazi 6rnekler:

e Kurtarma Robotu: Robot bir sinir boyunca hareket ederek kayip bir kisiyi (Kiguk
bir oyuncak bebek gibi) arayabilir. Robot bu kisiyi buldugunda alarm verir.

e Silrucusuz Araba - Robot, insanlara, diger araglara veya binalara (oyuncaklara)
¢arpmadan belirli bir yolda (¢izgi) gider.

e Savas Robotlari: Savasa askerlerden ziyade robotlari gonderin. Bir sumo guresi
halkasi olusturun ve birbirilerini bulup, bu halkanin digina ¢ikacak dogrultuda
birbirilerini ittirmeleri icin iki ya da daha fazla robotu programlayin.

1. Tartisin

Programlayabileceginiz yararl bir robot uygulamasi hakkinda karar vermek amaciyla, bu
konuyu grup arkadasinizla ya da diger 6grencilerle tartigin.

Akliniza bagka hangi fikirler geliyor?

Bazi fikirlerin uygulanabilir olmamasinin sebebi nedir?
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2. Tanimlamak

Programinizi yazmaya baslamadan 6nce, robotunuzun ¢ézeceg@i problemi ve ¢ozulecedi
problemi (¢6zum) tarif edin.

Problem:

Cozim:

3. Programinizi Yazin
Simgeleri yerlerine koymadan once, programinizi planlayin. Kullanmayi o6grendiginiz
simgeleri kullanin, ayni zamanda diger simgeleride deneyin.

4. Basarisi1zlik?

Bazi seyler ilk seferde diisindigin gibi yolunda gitmeyebilir. PANIK YOK! Once neyin
yanlig gittigini tanimla ve  TEKRAR DENE. Neden programin ilk seferde calismadi?
Unutmayin: Thomas Edison, dogru calisan bir ampull basarili bir sekilde icat etmeden
once 10,000 kez basarisiz oldu! Bu ylizden, denemeye devam edin!
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Ders 10 Tasarim Ozeti Calisma Kag1d110.2 - Benim Programim

5. Programdaki bazi programlama simgelerini tariff edinin.

Asagidaki

programlama simgelerinde ¢izim yapin ve

programinizda ne yaptiginizi tarif ediniz.

/

\

Bu simgenin adi nedir?

renklendirin.

Daha sonra,

Bu simge ne ise yarar?

Bu simgenin adi nedir?

Bu simge ne ige yarar?

Bu simgenin adi nedir?

Bu simge ne ise yarar?
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Adiniz:

Ogrenci Basari Cizelgesi

PROGRAM

KASE

PROGRAM

KASE

2.1 Robotu lleriye Sarln

7.1 Engeli Tespit Et Ve Dur

2.2 Robotu Geri Strin

7.2 Engeli Tespit Et Ve Onle

2.3 Robotu lleri Ve Geri Sirln

7.3 Engeli Tespit Et Ve Dénglden
Kacin

2.4 Hizli Oyun 7.4 Sag Ve Sol Engeli Tespit Et
3.1 Saga Dén 8.2 Siyah Cizgiye Kadar Sur
3.2 Sola D6n 8.3 Sinirin Iginde Sir

3.3 Once Saga, Sonra Sola D6n

8.4 Cizgiyi Takip Et

3.4 Mini Labirent

9.2 Isik Seviyesi Alarmi

4.1 Surus Zorlugu

9.3 Otomatik Isiklar

4.2 Meksika Dalgasi Robot Stily

9.4 Isig1 Takip Etme

5 Tasarim Ozeti 1 — Benim
Programim

10 Tasarim Ozeti 2 — Benim
Programim

6.1 Alkis Karsisinda Yanip Sénmek

Kendi Programim
1.

6.2 Alkislamaya Yanit Olarak
Surmek

Kendi Programim
2.

6.3 Alkisa Yanit Olarak Dans
Etmek

Kendi Programim
3.




