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Robotics WPS Hakkında 

Michele Miller, 2009 yılında temelleri atılmış olan Robotics WPS’ nin direktörü ve kurucusudur. Michele; 
Avustralya’ nın New South Wales ve Queensland Eyaletleri’ nde kayıtlı bir öğretmen ve Sidney Tekno loji 

Üniversitesi (University of Technology-UTS) INSEARCH programında eğitim görevlisi olup eğitim alanında 20 
yıllık tecrübesi bulunmaktadır.  

2010 yılında, NSW (Yeni Güney Galler- Avustralya)’ de, eğitim alanında hizmet vermeye devam ettiği sırada, 
UTS INSEARCH ‘te başlatılan robotik programını koordine etmek üzere Sidney’ den bir davet almıştır. Bu 

tarihten bu yana Robotics WPS’ te bulunan ekip bir dizi kodlama atölyesi geliştirmiş ve günümüzde Avustralya 
okullarında robotik ve programlama atölyeleri düzenlemektedir. Her yıl 5,000 öğrenci, Robotics WPS’ in 
atölyelerine katılmakta veya yer almaktadır. 

Robotics WPS ayrıca personel gelişim günleri ve çalışma atölyeleri düzenleyerek okullara da uygulamalı 
eğitim desteği sunmaktadır. 

Robotics WPS’ den Michele Miller ile birlikte hevesli bir robotik öğrencisi 
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Özet 

Bu dersler geçtiğimiz beş yıl boyunca Robotics WPS tarafından çeşitli robotlar kullanılarak gerçekleştirişmiş 
atölyelerde tasarlanmış ve test edilmiştir. Şimdi artık Edison robotu ile test ediliyor ve çok başarılı olduğu 
kanıtlanmış durumda. 

Bu ders planlarını oldukları gibi kullanabilir veya kendi kişiselleştirilmiş planlarınızı geliştirirken bir başlangıç 
noktası olarak kullanabilirsiniz. Bazı öğretmenlerin, öğrencilerinin kabiliyetlerini göz önünde bulundurarak 
küçük değişiklikler yapmaları gerekebilir. Dersler; temel hareket davranışları gibi daha basit programlama 
ikonları ile başlar ve bir çizgiyi takip etme ve sumo güreşi gibi sınıfın çok seveceği ikonlarla biter . 

Her yaştan öğrenci; programlama süreci, problem çözme ve bu ders planları ile ortaya çıkacak 

işbirliklerinden oldukça keyif alıyor. 

Bazı öğrencilerin başlangıç kavramlarını kolaylıkla kavradığını be bir sonraki aktiviteye hazır olduklarını 
göreceksiniz. Bu ders planları, bağımsız öğrenme ve bir sonraki derse geçişe alan açmaktadır. Edison ve bu 
ders planlarıyla güvenli bir şekilde ilerledikçe, öğrencilerinizin bir Dersten diğer bir Derse en verimli şekilde 
nasıl geçiş yapabileceğine dair farkındalık geliştireceksiniz. 

Çalışma Sayfaları 

Her bir ders için belli sayıda Çalışma Sayfası bulunuyor. 
Çalışma Sayfaları, öğrencilere takip edilmek üzere talimatlar 
içerdiğinden, öğrencilerin bağımsız şekilde çalışabilmelerine olanak 

tanır.  

Çalışma Sayfaları ayrıca öğrenciler tarafından cevaplanmak üzere, 
öğrenilenlerin pekiştirilmesini ve uygulamalı olarak görülmesini 
sağlayan sorular içermektedir. 

Aktivite sayfası 

Derslerden bazıları, Aktivite sayfaları içerir. Aktivite sayfaları, 

öğrencilere, kendi programlarını hızlıca test etmeleri ve deneylerini 
gerçekleştirmeleri için çalışma alanı sağlayacaktır. 
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Ders planına genel bakış 

Derslerin çoğu 90 dakikada bitecek şekilde tasarlanmıştır; bununla birlikte bu durum öğrencinin yaşına ve 
kabiliyetine bağlı olarak değişiklik gösterebilmektedir. Tüm ders planları Avustralya müfredatı ile 
bağlantılıdır. Referansların tam listesini görmek için lütfen bakınız meetedison.com/. 

Ders 1: Tanışma ve kurulum 
Teknoloji becerileri – Öğrenciler programlama çevresiyle yakından tanışır ve bir programın robota nasıl 
indirileceğini öğrenir. 

1. Barkod programları kullanarak Edison’ u kurun ve yakından tanıyın 
2. Yazılımı açın ve ikonları nasıl hareket ettireceğinizi öğrenin 
3. Test programını indirin 

Ders 2: Robot hareketleri – sürüş 
Ardışık programlamaya giriş – Öğrenciler, robotun komut ikonlarına nasıl cevap verdiğini ve süre, hız 
ve mesafe kavramlarını nasıl bir araya getireceklerini öğreniyor. 

Program 1 – Robotu ileri doğru sürün (Çalışma Sayfası 2.1) 
Program 2 – Robotu geriye doğru sürün (Çalışma Sayfası 2.2) 
Program 3 – Robotu ileri ve geriye doğru sürün (Çalışma Sayfası 2.3) 
Program 4 – Hız oyunu (Çalışma Sayfası 2.4) 

Ders 3: Robot hareketleri – dönüş 
Ardışık programlama ve temel geometri – Öğrenciler robotun süre ve geometriye nasıl cevap verdiğini ve 

robotun sürüş kontrolünü nasıl sağlayacaklarını öğreniyor. 

Program 1 – Sağa dönüş (Çalışma Sayfası 3.1) 
Program 2 – Sola dönüş (Çalışma Sayfası 3.2) 
Program 3 – Sağa ve ardından sola dönüş (Çalışma Sayfası 3.3) 
Program 4 – Mini labirent (Çalışma Sayfası 3.4) 

Ders 4: Labirent görevi ve Meksika dalgası 
Takviyeli öğrenme – Öğrenciler Ders 1’ den 3’ e kadar iki eğlenceli, açık uçlu aktiviteyi gerçekleştirmek için 
gereken bilgileri kullanıyor. 

Program 1– Sürüş görevi (Çalışma Sayfası 4.1) 
Program 2 – Meksika dalgası robot stili (Çalışma Sayfası 4.2) 

Ders 5: Tasarım özeti 1 – Programım 
Yaratıcı düşünme ve problem çözme – Öğrenciler kendi zorlu görevleriyle ortaya çıkar ve robotun nasıl bir 
çözüm üretebileceğini kavramsallaştıracaklardır. Öğrenciler kendi konu başlıklarını seçebilirler, programın 
amacını ifade edebilirler ve gerçek hayatta nerede kullanılabileceğini açıklayabilirler. 

1. Robotun çözebileceği bir problem veya müziğe cevaben eğlenceli bir hareket tanımlayın 
2. Problemi veya robotun yapması gereken hareketi açıklayın 
3. Programı yazın ve test edin 
4. Hata – İlk deneme asla başarılı olmaz. Bunu belgeleyip denemeye devam edin! 
5. Kullanılan programlama ikonları ve ne yaptıklarını açıklayın 
6. Demo – Öğrenciler, kendi robotlarının programlarını sınıfa uygulamalı olarak gösteriyorlar 
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Ders 6: Alkış algılama 
Girdilere giriş (sensörler) – Öğrenciler robotun dış uyaranlara (alkışlara) nasıl cevap verdiğini öğreniyor. Bu 
Ders ayrıca eğlenceli bir sınıfı aktivitesi de içeriyor. 

Program 1 – Bir alkışa cevaben flaş LED yakma (Çalışma Sayfası 6.1) 
Program 2 – Bir alkışa cevaben ilerleme (Çalışma Sayfası 6.2) 
Program 3 – Alkışlamaya cevaben dans etme (Çalışma Sayfası 6.3) 

Ders 7: Engelleri saptama 
Engel saptama ve yapay zekâ kavramlarına giriş – Öğrenciler robotu kendi çevresindeki engellere cevaben 
karar vermek (yapay zekâ) üzere programlıyor. 

Kızılötesi engel saptamayı kavrama (Çalışma Sayfası 7.1) 
Program 1 – Bir engel sapta ve dur (Çalışma Sayfası 7.2) 
Program 2 – Bir engel sapta ve kaçın (Çalışma Sayfası 7.3) 
Program 3 – Bir engeli algıla ve bir döngü içinde bundan kaçın (Çalışma Sayfası 7.4) 
Program 4 – Sağ ve sol engel saptama (Çalışma Sayfası 7.5) 

Ders 8: Çizgi algılama ve takip etme 
Endüstriyel robotik davranışı – Öğrenciler, gelişmiş otomatik fabrikalar ve antrepolarda kullanılanlara 
benzer şekilde, temel robot algılama ve kontrol konularını öğreniyorlar. 

Çizgi takip sensörünü kavrama (Çalışma Sayfası 8.1) 
Program 1 – Bir siyah çizgiye kadar ilerleme (Çalışma Sayfası 8.2) 
Program 2 – Bir kenarlık içerisinde ilerleme (Çalışma Sayfası 8.3) 
Program 3 – Bir çizgiyi takip etme (Çalışma Sayfası 8.4) 
Video – İnsanlara ihtiyaç uygulanabilir değil 

Ders 9: Işığa cevap verme 
Çevresel ölçüm ve programlama matematiği – Öğrenciler; ışık seviyelerini ölçme, bu bilgileri hafızada 
saklama ve robotun davranışlarını kontrol etmek üzere matematik kullanma ve uygulama hakkında 
öğreniyorlar. 

Değişkenleri kavrama (Çalışma Sayfası 9.1) 
Program 1 – Işık seviyesi alarmı (Çalışma Sayfası 9.2) 
Program 2 – Otomatik ışıklar (Çalışma Sayfası 9.3) 
Program 3 – Işık takip etme (Çalışma Sayfası 9.4) 
Robotikte hayvan davranışları 

Ders 10: Tasarım özeti 2 – Programım 

Yaratıcı düşünme ve problem çözme – Bu, öğrencilerin kendi zorlu görevleriyle çıktıkları ve robotun 
sağlayabileceği çözümü kavramsallaştırdığı ikinci tasarım özetidir  

1. Robotun çözebileceği veya bir önlem alabileceği bir problem tanımlayın 
2. Robotun çözmesi gereken problemi veya alması gereken önlemi açıklayın  
3. Programı yazın ve test edin 
4. Hata – İlk girişim asla başarılı olmaz. Programı belgeleyin ve denemeye devam edin! 
5. Kullanılan programlama ikonlarını ve ne yaptıklarını açıklayın 
6. Demo – Öğrenciler sınıfa robotlarının program sunumunu yapar 
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NAPLAN testine uygunluk (Avustralya ulusal öğrenci sınavları) 

Öğrenciler; bilim, teknoloji, mühendislik ve matematik (BTMM) gibi alanlarda hızlı öğrenmeyi teşvik eden 
robotiği oldukça keyifli buluyorlar. Bununla birlikte bu yüksek keyif alma seviyesinden diğer eğitimsel 
elemanların da faydalanabilir. 

Ders planları boyunca öğrenciler programlarını ve robotlarının aldığı önlemleri açıklayan yazılı  cevaplar 
sağlamaktadır. Tasarım özeti Çalışma Sayfasında öğrenciler kendi programlarını planlamayı ve yaratmayı 
öğreniyorlar. Ayrıca kendi programlarında kullanılmış ikonlar için açıklayıcı davranışlar yazıyorlar. 

Robotics WPS’ in deneyimleri, çoğu öğrencinin görsel uyaranlardan bilgi almak ve bunu yazılı bir metne 
dönüştürmek konusunda sorun yaşadıklarını göstermektedir. 

Bu ders planları öğrencilere resim, grafik veya tablo gibi görsel uyaranlardan yazılı metin çıkarmak 
konusunda yardımcı olur. Bu, NAPLAN testinde değerlendirmeye alınan çok kritik bir yetenektir. 

Bu, Robotics WPS’ in, öğrencilerin kabiliyet gelişiminde ve kendi programlarından edindikleri bilgiyi yazılı 
metne taşıma eylemini kavramalarında büyük ilerlemeler gözlemlediği alanlardan biridir. 

Tamamlanmış bir tasarım özeti Çalışma Sayfası örneği 
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DERS 1: TANIMA VE KURULUM 

Teknoloji yetenekleri – Öğrenciler programlama çevresini ve bir robota nasıl bir program indirileceğini 
öğreniyor. 

Edison’ u kullanmadan önce, birkaç konuyu öğrenmemiz gerekiyor 

1. Edison’ u hazırlayalım 

2. Edison’ u tanıyalım 

3. Edison’ un yazılımı ‘EdWare’i yükleyelim 

4. Bir test programı indirerek herşeyin çalışıp çalışmadığını kontrol edelim 

Edison’ u hazırlayalım 

Pil bölmesini açın ve programlama kablyosunu 
çıkarın. Şimdi 4 adet ‘AAA’ pil takın. Pillerin hangi 
yönde takılacağını görmek için yandaki resmi 
referans alın ve pil bölmesi kapağını kapatın. 

Pillerin doğru yerleştirildiğinden emin olun 

Power (güç) anahtarını ‘on (açık)’ pozisyonuna 
kaydırarak Edison’ u açın. Edison’un kırmızı LED 
ışıkları şimdi yanıp sönmeye başlayacaktır. 

Edison yola çıkmaya hazır! 

Anahtarı, sembolün üzerine doğru itin 
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Edison ile tanışın (Çalışma Sayfası 1.1) 

Öğrenciler Edison’ u tanıması ve tüm sensörlerin nerede olduğunu ve üç butonun ne işe yaradığını bilmesi 
gerekiyor. Öğrencilerin Çalışma Sayfası 1’ de yer alan resimleri gözden geçirmelerini sağlayın. Bu Çalışma 
Sayfasını 10 ders boyunca öğrencilerin gözü önünde tutmak kayda değer bir destek sağlayabilir. 

Record (kayıt) butonu 
Stop (durdurma) butonu 

Play (oyun) butonu 

Zil/alkış detektörü 

    Sol ışık sensörü 
  Sol kızılötesi LED 
Sol kırmızı LED 

          Sağ kırmızı LED 
 Sağ kızılötesi LED 
Sağ ışık sensörü 

Edison’ un sensörlerini ve butonlarını öğrenelim 

Play (oyun, çalıştırma) butonu – Programı başlatır 
Stop (durdurma) butonu – Bir programı durdurmak için basılır 
Record (kayıt) butonu – 1 kez basılır = program indirilir, 3 kez basılır = barkodu oku 

Çizgi takip sensörü 
    Güç anahtarı 

Edison’un çizgi takip sensörü, bir kırmızı LED ışık ve 
bir ışık sensörü olmak üzere iki parçadan 
oluşmaktadır. 

Çizgi takip sensörü ayrıca önceden kurulmuş 
programları aktive eden özel barkodları da 
okur. 

Edison’un güç anahtarı ve çizgi takip sensörü 

EdComm kablosu, programlarınızı Edison’ a indirmek için 
kullanılır. Bilgisayarınız veya tabletinizdeki kulaklık soketine 
bağlanır. 

EdComm programlama kablosu 
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EdWare Kurulumu 

EdWare programlama yazılımı; Windows, Mac, Linux, iOS, Android ve Raspberry Pi işletim sistemleri için 
mevcuttur. Kurulum belgelerini ve EdWare’ i işletim sisteminize nasıl kuracağınıza ilişkin talimatları edinmek 
için internet tarayıcınıza meetedison.com/downloads linkini girin. 

Windows işletim sistemleri için ses iyileştirmeleri devre dışı bırakılmalıdır. Tüm iyileştirmeleri devre dışı 
bırakmak için aşağıdaki adımları takip edin. 

Windows 7’ de tüm iyileştirmeler nasıl devre dışı bırakılır 
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Barkod programlama (Çalışma Sayfası 1.2) 

Öğrencilerin robotik ve bu konuda öğrenecekleri konusunda heyecanlanmasını sağlamak için, robotlarla 
birlikte Çalışma Sayfası 2’ den yardım alabilirsiniz. Çalışma Sayfası, Edison’ un tarayabileceği dört barkod 
içeriyor. 

Öğrencilere her bir barkodu taratın ve nasıl çalıştıklarını ve kullandıkları sensörleri tanımlayın. 

Alkış kontrollü sürüş  
Edison’ u düz bir yüzeye yerleştirin ve play (oyun, çalıştırma – üçgen olan) butonuna basın. Şimdi Edison’ a 
yakın bir noktada alkışlayın. Edison sağa dönecektir. Şimdi iki kez alkışlayın, Edison 30 cm kadar düz 
ilerleyecektir. Ayrıca, Edison’ a parmağınızla hafifçe vurmayı deneyin, önce bir kez, ardından iki kez 

Edison’ da bir ses sensörü mevcuttur ve bunu alkışa tepki vermek için 
kullanır. 
Engellerden kaçınma 
Play (oyun, çalıştırma – üçgen olan) butonuna basın ve Edison’ un bir engele nasıl yaklaştığını ve ardından 
ona çarpmaktan kaçınmak için nasıl döndüğünü izleyin. Edison, yolu üzerindeki engelleri algılamak için 
kızılötesi ışınlar kullanıyor. 

Çizgi takibi 
Edison’ u çizginizin bir tarafına yerleştirin, 
(1.5cm/0.6inç genişlik) böylece çizgi takip sensörü 
beyaz üzerinde kalacaktır. Şimdi play (üçgen) 

butonuna basın ve Edison’ un çizigiyi nasıl takip 
ettiğini izleyin. 

Edison’un çizgi takip sensörü yüzeye ışık yakar 
ve ardından geriye yansıyan ışık miktarını ölçer. 
Beyaz çok miktarda ışık yansıtır, yüksek bir ışık 
okuma değeri verir, oysa siyah çok az yansıtır, 
ışık okuma değeri oldukça düşüktür.  

Edison çizgi takibi yaparken 

Çizgiyi takip etmek için Edison, sürekli bir tatminsizlik hali içerisindedir. Çizgiden dışarı çıktığında, çizgiye geri 
gelebilmek için sağa döner. Fakat ne zaman çizgiye geri dönse, çizgiden çıkmak için sola döner. Bu durum, 
onun, çizginin kenarında sürekli yalpalamasıyla sonuçlanır. 

El fenerini takip et 
Güneş ışığı gibi herhangi bir parlak gerçek ışıktan uzakta, bir el fenerine/flaşöre ve düz bir yüzeye ihtiyacınız 
olacak. Play butonuna basın ve el fenerini Edison’ a yöneltin. Parlak ışık kaynağını gördüğü anda Edison ona 
doğru sürmeye başlayacaktır. El fenerini hareket ettirerek Edison’ un istediğiniz yere sürmesini 
sağlayabilirsiniz. Bu davranış size herhangi bir şeyi anımsatıyor mu? 

Bu Edison’ un en ilginç programlarından biridir, çünkü bazı uçan böceklerde gözlemlediğimiz davranışları taklit 
ediyor. Eminim sıcak bir yaz gecesinde parlak bir ışığın çevresine doluşmuş gece kelebeklerini 
görmüşsünüzdür. Bu tip bir robotik davranışa, fototropizm ya da ışığa yönelim (phototropism) adı verilmektedir 
ve güneşe bakarak büyüyen bitkilerde de bulunmaktadırİ. 
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EdWare ile tanışın (Çalışma Sayfası 1.3) 

Öğrenciler Edison ile etkileşimleri ardından bir kez heyecan duyup motive olduklarında, EdWare kullanmaya 
başlayabilirler. 

Yakından tanımak için öğrencilerin yazılımı açmasını ve soldaki ikon paletinden ikonları programlama alanına 

taşımaya başlamalarını sağlayın. Bu aşamada herhangi bir çalışma programı yapmaya gerek yok. 

EdWare, Windows üzerinde işte aşağıdaki gibi görünüyor. Diğer işletim sistemlerinde de EdWare benzer 
şekilde görünüyor. 

İkon Programlama alanı 

İkon seçili ve biçimlendirme 

yapılabilir 
Basit bir iki ikonlu program 

Icon properties (İkon 
Özellikler) kutusu 

İkon yardım (help) 
metni 

Variables 
(Değişkenler) 

Programlama başlamak için soldaki paletten ikonları seçin ve programlama alanına sürükleyip bırakın. 
İkonları, ‘start (ilk)’ ve ‘end (son)’ ikonları arasına yerleştirin. 

Bir ikon seçin ve Edison’ un bu ikona nasıl cevap vereceğini kontrol etmek için ikon özellikleri (icon 
property) kutusunda gereken ayarları yapın. 

Yardım metnini, programlama yaparken bir rehber olarak kullanın. Bir ikon hakkında bilmeniz gereken 
herşey, burada bulunabilir. 

Variables (Değişkenler) bölümü, Edison’ un hafızasına ait küçük parçaları yaratıp görüntüleyebileceğiniz 
yerdir. Bu konuya daha sonra Ders 9’ da döneceğiz. 
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Test programı (Çalışma Sayfası 1.4) 

Öğrenciler artık test programını açabilir. 

Dosya ismi: Test Program.edw (Windows adresi: C:\Program Files\EdWare\My Programs) 

Test programı aşağıdaki gibidir: 

Test programı 

Öğrencilere bir programın yukarıdaki gibi göründüğünü açıklayın. Edison her seferinde bir tek ikona bakar ve 
o ikonun söylediğini yapar. Oklar, Edison’ un ikonları hangi yönde okuduğunu gösterir. Bu programda bir 
döngü (devre) mevcuttur, yani program sonsuza kadar veya piller düzleşene kadar döngüye devam eder ve 
başa döner. 

Öğrenciler artık test programını robotlarına indirebilir. 

EdComm kablosunu bilgisayar veya tablet üzerindeki kulaklık soketine ve volume (ses) ayarını en üst 
seviyeye getirin. EdComm kablosunun diğer ucunu gösterildiği şekilde Edison’ a takın. 
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Test programını indirmek için, aşağıdaki adımları takip edin:  

1. Edison’un ‘record (kayıt)’ butonuna bir kez basın 

2. EdWare’ de, ‘Program Edison (Edisonu Programlayın)’ butonuna basın ve ardından ‘Start 
Download (İndirmeyi Başlat) butonuna basın 

3. Programı çalıştırmak için Edison’ un play (oyun, çalıştırma – üçgen olan) 
butonuna basın 

Edison şimdi test programını çalıştıracak ve ışıklarını yakıp söndürerek ve korna çalarak sola ve 
sağa patinaj yapacaktır. 

Öğrencilere, robotun her ikonu teker teker ve oklar tarafından gösterilen sırayla okuduğunu açıklayın. Her 

ikon ayrı ayrı robota ne yapacağını söyler. 

Ayrıca öğrencilere programın, Edison robota takılan bir kablo vasıtasıyla bilgisayar/tabletten geldiğini de 
açıklayın. Kablo, robotun, kulaklık çıkışından aldığı sesleri, ışığa dönüştürüyor ve programı hafızasında 
saklılyor. 
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Ders 1 Çalışma Sayfası 1.1 – Edison ile tanışın 

Edison, LEGO ürünleri ile uyumlu, küçük ve programlanabilir bir robottur  

Edison, dünya ile etkileşime geçmek için sensörler ve motorlar kullanır. Aşağıdaki resimlerde Edison’ un 
kullandığı sensörleri, butonları ve anahtarları görebilirsiniz. 

Record (Kayıt) butonu 
  Stop (Dur) butonu 

Play (Oyun 
(çalıştırma)) butonu 

Zil/alkış detektörü 

    Sol ışık sensörü 
  Sol kızılötesi LED 
Sol kırmızı LED 

          Sağ kırmızı LED 
 Sağ kızılötesi LED 
Sağ ışık sensörü 

Edison’un sensör ve butonlarını tanıyalım 

Play (Oyun (çalıştırma)) butonu – programı çalıştırır (başlatır) 
Stop (dur) butonu – Bir programı durdurmak için basılır 
Record (kayıt) butonu – 1 kez basılınca = programı indirir, 3 kez basılınca = barkodu okur 

Çizgi takip sensörü 
    Power (güç) anahtarı 

Edison’un çizgi takip sensörü, iki parçadan oluşur; bir 
kırmızı LED ışık ve bir ışık sensörü. 

Çizgi takip sensörü ayrıca daha önce indirilmiş 
programları aktive eden özel barkodları da 

okur. 

Edison’ un anahtarı ve çizgi takip sensörü 

EdComm kablosu, programlarınızı Edison’ a indirmek için 
kullanılır. Bilgisayarınız veya tabletinizin üzerindeki kulaklık 
soketine bağlanır. 
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Ders 1 Çalışma Sayfası 1.2 – Barkod programlama 

Barkodu okumak 

1. Edison’ u barkodu sağdan görecek şekilde yerleştirin 
2. Record (kayıt) butonuna 3 kez basın 
3. Edison ileriye doğru gidecek ve barkodu tarayacaktır 

Robotun her barkod için hangi adımları ve 
neden attığını açıklayın 

___________________________ 

___________________________ 

___________________________ 

___________________________ 

Barkod – Alkış kontrollü sürüş 

___________________________ 

___________________________ 

___________________________ 

___________________________ 

Barkod – Engellerden kaçın 

___________________________ 

___________________________ 

___________________________ 

___________________________ 

Barkod – Çizgi takibi 

___________________________ 

___________________________ 

___________________________ 

___________________________ 

Barkod – El fenerini takip et ___________________________ 
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Ders 1 Çalışma Sayfası 1.3 – EdWare ile tanışın 

EdWare, Edison robotu programlamak için kullanılan yazılımdır. 

İkon paleti Programlama alanı 

İkon seçilidir ve 
biçimlendirilebilir 

Basit bir iki ikonlu program 

İkon özellikler kutusu İkon yardım metni Variables 
(Değişkenler) 

EdWare ve programlamayı daha yakından tanımak için, solda bulunan paletten seçtiğiniz ikonları seçin ve 
bunları programlama alanı üzerine sürükleyip bırakın. İkonları, ‘start (ilk)’ ve ‘end (son)’ ikonları arasına 
yerleştirin. 

Bir ikon seçin ve Edison’ un bu ikona nasıl tepki verdiğini kontrol etmek için ikon özellik kutusunda yer alan 
ayarları yapın. Programlama yaparken, yardım metnini rehber olarak kullanın. Bir ikon hakkında bilmeniz 
gereken herşeyi, burada bulabilirsiniz. Variables (değişkenler) bölümü, Edison’ un hafızasına ait küçük 
parçaları oluşturacağınız ve görüntüleyeceğiniz yerdir. 

Dört büyük ikon grubunun isimleri nelerdir? 

______________ 

______________ 

______________ 

______________ 
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Ders 1 Çalışma Sayfası 1.4 – Bir test programını indirme 

Test programını açın. Dosya adı: Test Program.edw (Windows adresi: C:\Program 
Files\EdWare\My Programs) 

Test programı 

Bir program işte buna benziyor. Edison her seferinde bir ikona bakar ve ikonun söylediğini yapar. Oklar, 
Edison’ un ikonları okuduğu yönü gösterir. Bu programda bir döngü mevcut, böylece program sonsuza kadar 

veya piller düzleşene kadar döngüye girer. 

Test programını indirmek için, EdComm kablosunu, bilgisayar veya 
tablet üzerindeki kulaklık soketine bağlayın ve sesi en yüksek 
seviyeye getirin. EdComm kablosunun diğer ucunu, gösterildiği gibi 
Edison’a takın. 

Test programını indirmek için, aşağıdaki adımları takip edin: 

1. Edison’un record (kayıt – yuvarlak olan) butonuna bir kez basın 
2. EdWare’de iken, ‘Progaram Edison (Edison’u Programla)’ butonuna basın ve ardından 

‘Start Download (İndirmeye Başla)’ butonuna basın 
3. Programı başlatmak için, Edison’un play (oyun,çalıştırma – üçgen olan) butonuna basın 

Play butonuna bastığınızda, robot ne yaptı? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

Bu aksiyonları, programdaki ikonlarla ilişkilendirebiliyor musunuz? Lütfen düşüncelerinizi açıklayın. 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

Program, bilgisayardan robota nasıl aktarıldı? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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DERS 2: ROBOT HAREKETİ – SÜRÜŞ 

Ardışık programlamaya giriş – Öğrenciler, robotun, komut ikonlarına sırayla nasıl tepki verdiğini ve süre, hız ve 
mesafe kavramlarını bir araya getirmeyi öğreniyor. 

Bu Derste öğrenciler, robotu belirlenmiş bir mesafede ileri ve geriye sürmek için temel sürüş kontrol ikonlarını 
kullanacaklar. 

Program 1 – Robotu ileri doğru sürün (Çalışma Sayfası 2.1) 

Bir masa üzerinde Çalışma Sayfası veya renki bir bant kullanarak, öğrencilere, robotu, başlangıç işaretinden 
bitiş işaretine kadar belirli bir mesafede ileriye doğru sürmelerini sağlayacak bir program yazmaları talimatını 
verin. 
Robot, işaret üzerine gelmeden önce durmuş olmalıdır. 

Program 2 – Robotu geriye doğru sürün (Çalışma Sayfası 2.2) 

Bir masa üzerinde Çalışma Sayfası veya renki bir bant kullanarak, öğrencilere, robotu, başlangıç 
işaretinden bitiş işaretine kadar belirli bir mesafede geriye doğru sürmelerini sağlayacak bir program 
yazmaları talimatını verin. 
Robot, işaret üzerine gelmeden önce durmuş olmalıdır. 

Program 3 – Robotu ileri ve geriye doğru sürün (Çalışma Sayfası 2.3) 

Bir masa üzerinde Çalışma Sayfası veya renki bir bant kullanarak, öğrencilere, robotu, başlangıç 
işaretinden bitiş işaretine kadar belirli bir mesafede ileriye doğru ardından geriye doğru ve ardından 

tekrar geriye doğru sürmelerini sağlayacak bir program yazmaları talimatını verin.  

Program 4 – Hız oyunu (Çalışma Sayfası 2.4) 

Öğrencilerden; hız, süre ve mesafe ile ilgili deneyler yapmalarını isteyin. 

Öğrenciler kendi başlangıç ve bitiş işaretlerini yaratabilir. 

Robotun bitiş işaretine kadar gidip geri dönmesi için en kısa süre nedir? 

Robotun bitiş işaretine kadar gidip geri dönmesi için en uzun süre nedir? 

Öğrenciler yaratıcılığı teşvik etmek adına programlarına bip sesi ve flaşör LED ışıkları ekleyebilir. 

Her Çalışma Sayfasında öğrencilerden robotun ne yaptğı ve bunu neden yaptığını açıklamaları istenir. 
Tipik bir cevap şöyle olabilir: 

Robot ileriye doğru gidiyor çünkü programda ileri komutu veren bir sürüş ikonu mevcut  
Bitiş çizgisine kadar ilerliyor ve duruyor çünkü event wait (etkinlik bekleme) ikonundaki süre 0.35 
saniye ve bu süre robotun bu mesafeyi aldığı süredir. 
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Ders 2 Çalışma Sayfası 2.1 – Robotu ileriye doğru sürme 

Edison robotu ileriye doğru sürmek için aşağıdaki programı yazın. Başlama ve bitiş işaretleri olarak bir 
masa üzerinde Aktivite sayfasını veya renkli bant kullanın.  

Robotunuzun başlama çizgisinin arkasında başlamasını ve hemen bitiş çizgisinden önce durmasını sağlamak 
için ‘Seconds pass (geçen saniye miktarı)’ için saniye biriminden bir süre miktarı ayarlayın (ile değiştirin?). 

Minimum süre miktarı 0.01 saniyedir. 

Maksimum süre miktarı 327.67 saniyedir. 

Robotunuz önce ileriye doğru gidip ardından hemen bitiş çizgisinden önce duruncaya kadar farklı süre 
miktarları deneyin. 

Robotunuzun başlama noktasından bitiş noktasına varması için gereken doğru süre miktarı 
nedir? 

__________ 

Robotun ne yaptığını ve bunu neden yaptığını açıklayın? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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İsim: ________________________ 

Ders 2 Çalışma Sayfası 2.2 – Robotu geriye doğru sürme 

Edison robotu geriye doğru sürebilmek için aşağıdaki programı yazın. Başlama ve bitiş işaretleri olarak bir 
masa üzerinde Aktivite sayfasını veya renkli bant kullanın. 

Robotunuzun başlama çizgisinin ardından başlayıp ardından bitiş çizgisinden önce durmasını sağlamak 
üzere ‘Seconds pass (geçen saniye miktarı)’ için saniye biriminden bir süre miktarı ayarlayın (ile değiştirin?). 

Minimum süre miktarı 0.01 saniyedir. 

Maksimum süre miktarı 327.67 saniyedir. 

Robotunuz önce geriye sürüp ve ardından hemen bitiş çizgisinden önce duruncaya dek farklı süre miktarları 
deneyin. 

Robotunuzun başlangıçtan itibaren bitişe varması için gereken doğru zaman miktarı nedir? 

__________ 

Robotun ne yaptığını ve bunu neden yaptığını açıklayın? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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Ders 2 Çalışma Sayfası 2.3 – Önce ileri ve ardından geriye doğru  

Edison robotu önce ileri ve ardından geriye doğru sürmek için aşağıdaki programıo yazın. Başlama ve durma 
işareti olarak bir masa üzerinde Aktivite sayfasını veya renkli bir bant kullanın. 

Robotun başlama çizgisinin hemen arkasından başlamasını ve bitiş çizgisinde durmasını, ardından geriye 
doğru sürmesini ve başlama çizgisinden hemen önce durmasını sağlamak için ‘Seconds pass (geçen saniye 
miktarı)’ değerini, saniye biriminden bir süre miktarına ayarlayın (ile değiştirin?). 

Minimum süre miktarı 0.01 saniyedir. 

Maksimum süre miktarı 327.67 saniyedir. 

Robotunuz ileriye ve geriye doğru gidip ardından başlama noktasından hemen önce duruncaya dek farklı süre 
miktarları deneyin. 

İleri ve geriye doğru sürmek için doğru süreler nelerdir? 

İleri __________ Geri __________ 

Robotun neyi neden yaptığını açıklayın? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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İsim: ________________________ 

Ders 2 Çalışma Sayfası 2.4 – Hız oyunu 

Edison robotu ileri ve ardından geriye doğru sürmek için aşağıdaki programı yazın. Başlangıç ve bitiş işaretleri 
olarak bir masa üzerinde Aktivite Sayfasını veya işaretlenmiş çizgileri kullanın. 

Bu defa, süre ve hızı değiştirin! 

Programınıza; korna çalma, flaş LED veya hatta müzik çalma gibi yeni ikonları eklemekte özgürsünüz. 

1. Başlangıç çizgisinin arkasında başlayın ve bitiş çizgisinden hemen önce durdurun, ardından geriye doğru 
sürün ve mümkün olduğu kadar hızlı şekilde başlangıç çizgisinden hemen önce durun! 

En hızlı ayarlarınız nelerdir? 

İleriye sürüş hızı ________ İleriye sürüş süresi ________ 

Geriye sürüş hızı _________ Geriye sürüş süresi _______ 

2. Başlangıç çizgisinin hemen arkasında başlayın ve bitiş çizgisinden hemen önce durdurun, ardından geriye 
doğru sürün ve mümkün olduğu kadar yavaş şekilde başlangıç çizgisinden hemen önce durun!! 

En yavaş ayarlarınız nelerdir? 

İleriye sürüş hızı ________ İleriye sürüş süresi ________ 

Geriye sürüş hızı _________ Geriye sürüş süresi _______ 
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İsim: ________________________ 

Ders 2 Aktivite sayfası 2.1 

BİTİŞ ÇİZGİSİ 

BAŞLAMA ÇİZGİSİ 

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au 
  www.meetedison.com 

sayfa 25 



V0.92 10 Ders’ te Robotik Dünyası Maceraları 

DERS 3: ROBOT HAREKETİ – DÖNÜŞ 

Ardışık programlama ve temel geometri – Öğrenciler robotun zaman ve geometriye nasıl cevap verdiğini 
ve robotun sürüş kontrolünü nasıl sağlayacaklarını öğreniyor. 

Bu Derste, öğrenciler, robotu farklı açılarda (90°, 180° ve 270°) döndürmek için gereken temel sürüş 
kontrolü ikonlarını kullanacaklar ve ardından Ders 2’de öğrendiklerini kullanarak, bir sürüş serisi 
oluşturacaklar. 

Program 1 – Sağa dönüş (Çalışma Sayfası 3.1) 

Masa üzerinde Aktivite sayfası 3.1 veya renkli bant kullanarak, öğrencilere robotu 90 derece döndürecek bir 
program yazmaları talimatını verin. 

Program 2 – Sola dönüş (Çalışma Sayfası 3.2) 

Masa üzerinde Aktivite sayfası 3.1 veya renkli bant kullanarak, öğrencilere robotu 180 derece sola 
döndürecek programı yazmaları talimatını verin. 

Program 3 – Önce sağ ve ardından sola dönüş (Çalışma Sayfası 3.3) 

Masa üzerinde Aktivite sayfası 3.1 veya renkli bant kullanarak, öğrencilere robotu 90 derece sağa 
ardından 270 (90 + 180) derece sola döndürecek programı yazmaları talimatını verin. 

Program 4 – Mini labirent (Çalışma Sayfası 3.4) 

Masa üzerinde Aktivite sayfası 3.1 veya renkli bant kullanarak, öğrencilere, mini bir labirent içerisinde yönünü 
bulmaya yarayan bir program yazmaları talimatını verin. Öğrenciler bu zorlu görevi yerine getirebilmek için 
Ders 2 ve 3’te öğrendiklerini kullanacaktır. 

Her Çalışma Sayfası, öğrencilerden, robotun ne yaptığını ve neden yaptığını açıklamasını istemektedir. 
Tipik bir cevap şöyle olabilir: 

Robot döner çünkü programın sola patinaj emri veren bir sürüş ikonu vardır. 90 derece dönüyor çünkü 
event wait (etkinlik bekle) ikonunda belirlenmiş süre 0.35 saniyedir ve bu süre robotun dönüş süresidir . 
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Ders 3 Çalışma Sayfası 3.1 – 90 derece sağa dönüş 

Edison robotun 90 derece (90°) dönmesini sağlamak için aşağıdaki programı yazın. Başlama ve bitiş 
işaretleri olarak masa üzerinde Aktivite sayfası 3.1 veya işaretli çizgiler kullanın. 

Robotun tam 90° dönmesini sağlayabilmek için, ‘Seconds pass (Geçen saniye)’ değerini saniye biriminden 
bir süre miktarına ayarlayın (ile değiştirin?). 

Minimum süre miktarı 0.01 saniyedir. 

Maksimum süre miktarı 327.67 saniyedir. 

Robotunuz başlangıç noktasından bitiş noktasına sağa dönünceye kadar farklı süre miktarları deneyin. 

Robotunuzun 90° dönmesini sağlamak için doğru süre miktarı nedir? 

__________ 

Robotun ne yaptığını ve bunu neden yaptığını açıklayın 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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İsim: ________________________ 

Ders 3 Çalışma Sayfası 3.2 – 180 derece sola dönüş 

Edison robotun sola 180 derece (180°) dönmesini sağlamak için aşağıdaki programı yazın. Başlama ve bitiş 
işaretleri olarak bir masa üzerinde Aktivite Sayfası 3.1’i veya işaretlenmiş çizgileri kullanın. 

Robotun tam 180° sola dönmesini sağlamak için, ‘Seconds pass (geçen saniye)’ değerini saniye biriminden 
bir süre miktarına ayarlayın (ile değiştirin?). 

Minimum süre miktarı 0.01 saniyedir. 

Maksimum süre miktarı 327.67 saniyedir. 

Robotunuz başlama noktasından bitiş noktasına dek sola dönünceye kadar farklı süre miktarları deneyin. 

Robotunuzun 180° dönmesini sağlamak için doğru süre miktarı nedir? 

__________ 

Robotun ne yaptığını ve bunu neden yaptığını açıklayın 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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Ders 3 Çalışma Sayfası 3.3 – Önce sağa, ardından sola dönüş  

Edison robotun 90 derece (90°) dönüp ardından 180 derece (180°) sola dönmesini sağlamak için aşağıdaki 
programı yazın. Başlama ve bitiş işaretleri olarak bir masa üzerinde Aktivite sayfası 3.1’i veya işaretli 

çizgileri kullanın. 

Robotu tam 90° sağa ve ardından 270° (90° + 180°) sola döndürmek için, ‘Seconds pass (geçen saniye)’ 
değerine saniye biriminden bir süre miktarı ayarlayın (ile değiştirin). 

Minimum süre miktarı 0.01 saniyedir. 

Maksimum süre miktarı 327.67 saniyedir 

Robotunuz başlama noktasından bitiş noktasına kadar 90° sola ve ardından alt bitiş noktasına kadar 270° 
sola dönünceye dek farklı süre miktarları deneyin. 

Robotunuzun önce 90° ardından 270° dönmesini sağlamak için doğru süre miktarı nedir? 

90°: _______, 270°: _________ 

Robotun ne yaptığını ve bunu neden yaptığını açıklayın 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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Ders 3 Çalışma Sayfası 3.4 – Mini labirent 

Edison robotunuzu Aktivite Sayfası 3.2’de yer alan mini labirentten geçirmek üzere edindiğiniz robot 
programlama bilgisini kullanın. 

Robot, başlama çizgisinin hemen arkasından başlamalı ve bitiş çizgisinin hemen arkasında durmalıdır ve 
çizgiler üzerinde ilerlememelidir. 

Robotu ileri doğru sürmek ve gereken dönüşleri yapabilmek için birkaç adet programlama ikonunu bir araya 
getirmeniz gerekecektir. 

İpucu: İleri, sağa patinaj, ileri, sola patinaj, ileri 

Robotun ne yaptığını ve bunu neden yaptığını açıklayın 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

Robotu labirentten geçirmek için hangi zorluklarla karşılaştınız? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

Gelişmiş rekabet 

Labirentte en hızlı süreyi kim alacak? 

Kronometre kullanmaya gerek olmayacaktır. Tüm event wait (etkinlik bekle) ikonlarına süreyi ekleyin. 

Unutmayın: Robot, başlangıç çizgisinin hemen arkasından başlamalı ve bitiş çizgisinden hemen sonra 
durmalıdır ve kazanmak için çizgiler üzerinde ilermemelidir. 

Robotunuzun labirentten çıkış süresi neydi? 

_________ 
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Ders 3 Aktivite sayfası 3.1 – Dönüş 

Robotu anahatta göre aşağıya yerleştirin ardından dönüş programınızı çalıştırın. Robotunuz şunları yapmalı: 

Program 1 – başlangıç 0° den son 90° e kadar sağa dön 

Program 2 –başlangıç 0° den son 180° e kadar sola dön 

Program 3 – başlangıç 0° den son 90° e kadar sağa dön, ardından son 180° ye doğru 270° sola 
dön 

BAŞLANGIÇ 0° 

90° sağa dönüş 

180° sola dönüş 

SON 90° 

SON180° 
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Ders 3 Aktivite sayfası 3.2 – Mini labirent 

BİTİŞ ÇİZGİSİ 

BAŞLAMA ÇİZGİSİ 
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DERS 4: LABİRENT GÖREVİ VE MEKSİKA DALGASI  

Güçlendirici öğrenme – Öğrenciler, iki açık uçlu aktivitede başarılı olmak için Ders 1 ila 3 arasındaki bilgileri 
kullanır. 

Bu Derste, öğrenciler, iki programlama aktivitesini tamamlıyor. 

Program 1– Yürüme Görevi 

Öğrenciler robotları için bir yürüme görevi seçer. Örneğin: 

 
 
 
 

Bir fincan veya kalem kutusu gibi bir engel etrafında sür 
Kenardan taşmadan bir masanın kenarlığı çevresinde sür 
Robotun geçmesi için geniş bir sayfa parçası üzerinde bir labirent yaratın 

Robotun geçmesi için inşa blokları kullanarak bir labirent yaratın 

Program 2 – Meksika dalgası robot stili 

Bu, herkesin robotunun aynı programı hafifçe farklı sürelerle uyguladığı eğlenceli bir sınıf aktivitesidir. 
Sonuç bir Meksika dalgasına veya koreografili bir dansa benzerdir. 

Öğrenciler robot hareketlerinden ‘havalı’ bir seri içeren kısa bir program yazıyor. Ayrıca programlarında 

ışık ve ses kullanmak için teşvik ediliyorlar. 

Sınıf (veya öğretmen), en iyi/en havalı hareket setine sahip programı seçer. Bu program ardından diğer tüm 
öğrencilerle paylaşılır. Her öğrenci ardından programın başına bir event wait (etkinlik bekleme) ikonu ekler. 

Bir Meksika dalgası efekti oluşturmak için, her öğrenci, yeni event wait (etkinlik bekleme) ikonuna hafifçe farklı 
bir süre programlar. Örneğin: 

Robot 1 – Etkinlik bekleme süresi 0 saniyedir 
Robot 2 – Etkinlik bekleme süresi 0.2 saniyedir 
Robot 3 – Etkinlik bekleme süresi 0.4 saniyedir 
Robot 4 – Etkinlik bekleme süresi 0.6 saniyedir 
Robot 5 – Etkinlik bekleme süresi 0.8 saniyedir 
Robot 6 – Etkinlik bekleme süresi 1.0 saniyedir 
Robot 7 – Etkinlik bekleme süresi 1.2 saniyedir 
Robot 8 – Etkinlik bekleme süresi 1.4 saniyedir 
Robot 9 – Etkinlik bekleme süresi 1.6 saniyedir 
Robot 10 – Etkinlik bekleme süresi 1.8 saniyedir 

1’den 10’a kadar robotlar, kendi gecikme sürelerinin sırasıyla bir çizgi halinde yerleştirilir. Ardından 
herkes aynı anda play butonuna basar ve performansı seyretmek için arkalarına yaslanır. 

Not: Apple, IOS içinde dosya alınmasına izin vermiyor, dolayısıyla bu aktivite eğer iPad kullanıyorsanız 
mümkün olmayabilir. 
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Ders 4 Çalışma Sayfası 4.1 – Zorlu görev 

Kendiniz için bir robot zorlu sürüş görevi seçin ve Edison robotunuzun bu zorlu sürüş görevini 
gerçekleştirmesi için programlayın. 

İşte bazı örnekler, fakat kendi zorlu göreviniz ile de devam edebilirsiniz.  

 
 
 
 

Bir fincan veya kalem kutusu gibi bir engelin çevresinde sür 
Kenardan taşmadan bir masanın kenarları çevresinde sür 
Geniş bir sayfa parçası üzerinde bir labirent yaratın 
İnşa blokları kullanarak bir labirent yaratın 

Unutmayın, yaratıcı olmak için LED flaş, korna çalma ve müzik çalma gibi diğer programlama ikonlarını da 
kullanabilirsiniz. 

Zorlu robot sürüş göreviniz nedir? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

Bu programı yazmak konusunda zor olan neydi? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

Programınıza hangi ilave programlama ikonlarını dâhil ettiniz ve bunlar ne yapıyorlar? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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Ders 4 Çalışma Sayfası 4.2 – Meksika dalgası 

Bu, herkesin robotunun hafif farklı sürelerle de olsa aynı programı uyguladığı eğlenceli bir sınıf aktivitesidir . 
Sonuç, bir Meksika dalgasına veya kareografili bir dansa benzemektedir  

Döngüler 

Hareketlerin tekrar etmesini sağlamak için programınızda bir döngü 
kullanın. 

Yapmanız gereken: 

‘Havalı’ robot hareketleri serisi içeren kısa bir program yazın. Programınızda ışık ve ses kullanmayı 
unutmayın. 

Hareketler dizisini yazıp test ettikten sonra, bir öğretmen tarafından gözden geçirilmesini sağlayın ve 
sınıftaki en iyi diziyi seçin. 

Eğer sizin diziniz seçildiyse, program dosyanızı sınıfla paylaşın. Eğer bir başka arkadaşınızı n programı 
seçildiyse, program dosyasını açtıktan sonra, başına bir event wait (etkinlik bekleme) ikonu ekleyin. Süreyi, 
öğretmeninizin söylediği şekilde ayarlayın. 

Event wait (etkinlik bekleme) ikon süresi: __________ Robot numarası: __________ (robotları sırayla 

yerleştirmek için) 
Tüm robotları, gecikme sürelerine göre en kısası en önde ve en uzunu en sonda olacak şekilde sırayla bir 
çizgide yerleştirin. Şimdi herkes play butonuna aynı anda basacak. 

Şimdi arkanıza yaslanın ve robotun performansını izleyin. 

Robotunuzun havalı hareketlerini açıklayın 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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DERS 5: TASARIM ÖZETİ 1 – PROGRAMIM 

Yaratıcı düşünme ve problem çözme – Öğrenciler kendi zorlu görevleriyle gelir ve robotun nasıl çözüm 
üretebileceğini kavramsallaştırır. Bu iki derslik süreyi kapsayabilir; 
Alternatif olarak bu bir ev ödev egzersizi olarak da verilebilir. Öğrenciler kendi konu başlıklarını seçebilir, 

programlarının amacını ifade edebilir ve programın gerçek hayatta nerede kullanılabileceğini açıklayabilir . 

1. Robotun çözebileceği bir problem veya müzikli bir eğlence hareketi tanımlayın 

Gelecekte robotlar yardımcılarımız olacaklar. Şimdiden vakumlu temizleyiciler bizimle, yani bu gelecek çok 
uzakta değil. Bir öğrencinin robotu ne tip bir faydalı veya eğlendirici görev gerçekleştirebilir? 

Örnekler: 

 
 

 

Müziğe doğru dans et – robot, öğrencinin en sevdiği müzik ile dans eder 
Vakumlu temizleyici – öğrenciler geniş bir parça sayfa üzerinde oturma odası zemin planı çizebilir ve 
robotu, tüm alanı vakumlayacak şekilde programlayabilir.  
Güvenlik robotu – öğrenciler bir güvenlik alanı tanımlayabilir (kağıt üzerine çizilmiş bir kare veya 
küçük bir obje. Robotun görevi etrafında sürerek güvenli bölgeyi korumak. 

2. Problemi veya robotun yapması gereken hareketleri açıklayın 

Tasarım özeti Çalışma Sayfasını kullanarak öğrenciler, robot programlarının çözdüğü problemi ve robotun 
problemi nasıl çözdüğünü açıklar. 

Örnek: Problem… ‘İnsanlar iyi dans edebilir fakat onların hareketleri yavaş oluyor ve diğer dansçılarla 
senkronize olmayabiliyor.’ Benim robotum bu problemi şöyle çözecek… ‘Hızlı hareket ederek ve diğer 
robotlarla aynı dans rutinini yaparken zamanlamayı tutturmak. Bu insanları dans ederken izlemekten daha 
eğlenceli.’ 

3. Programı yazın ve test edin 

Öğrenciler programlarını yazar ve test eder. 

4. Hata 

Şüphe götürmez şekilde ilk girişim asla başarılı olmaz. Bazı öğrencilerin denemeye devam etmek için ekstra 

teşvik görmeye ihtiyacı olabilir! Hata, programlamanın normal bir parçasıdır (veya herhangi bir mühendislik 
disiplininin). Ünlü Thomas Edison ampulü başarılı bir şekilde keşfetmeden önce 10,000 kez başarısız olmuştur! 
Öğrenciler tasarım özeti Çalışma Sayfası üzerinde hatalarını açıklayabilir. 

5. Kullanılan programlama ikonlarını ve ne yaptıklarını açıklayın  

Tasarım özeti Çalışma Sayfası 5.2’yi kullanarak öğrenciler, programlarında kullandıkları ikon sayısını seçer ve 
bu ikonun programda ne işe yaradığını açıklar. Öğrencilerin daha fazla programlama ikonu açıklayabilmeleri 
için ilave sayfalar yazdırın. 

6. Demo 

Öğrenciler robotlarının davranışlarını gösteriyor ve fikirleri, program, karşılaştıkları problemler ve bunları 
nasıl çözdükleri hakkında konuşuyor. 
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İsim: ________________________ 

Ders 5 Tasarım özeti Çalışma Sayfası 5.1 – Programım 

Gelecekte robotlar yardımcılarımız olacak. Daha şimdiden, vakumlu temizleyicimiz Roomba bizimle, yani bu 
gelecek çok uzakta değil. Robotunuzun gerçekleştirebileceği faydalı bir görev düşünün ve ardından bu görevi 
gerçekleştirmesi için bir program yazın. 

İşte bazı örnekler: 

 
 
 

Müziğe doğru dans et – bir parti robotu 
Vakumlu temizleyici – evde çok kullanışlı 
Güvenlik robotu – kalem kutunuzu güvende tutun 

1. Tartışın 

Programlayabileceğiniz faydalı bir robot uygulaması üzerinde karar vermek üzere partnerinizle veya diğer 
öğrencilerle tartışın. 

2. Açıklayın 

Programınızı yazmaya başlamadan önce, aşağıda robotunuzun çözeceği problemi ve nasıl çözeceğini 
açıklayın. 

Problem…__________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

Robotum bunu şu şekilde çözecek…__________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

3. Programınızı yazın 

İkonları yerlerine yerleştirmeden önce programınızı planlayın. Kullanmayı öğrendiğiniz ikonları kullanın 
ancak ayrıca diğer ikonları da deneyebilirsiniz. 

4. Hata? 

İlk seferinde her şey düşündüğünüz gibi gitmeyecektir. Endişelenmeyin! Tekrar deneyin, fakat önce neyin 

yanlış gittiğini açıklayın. Programınız neden ilk seferinde çalışmadı? Unutmayın: Ünlü Thomas Edison 
ampulü başarılı bir şekilde keşfedinceye kadar 10,000 defa başarısız olmuştur! Yani, denemeye devam! 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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İsim: ________________________ 

Ders 5 Tasarım özeti Çalışma Sayfası 5.2 – Programım 

5. Programınızda yer alan bazı programlama ikonlarını açıklayın  

Programlama ikonlarını aşağıda çizin ve boyayın. Ardından programınızda ne iş yaradıklarını açıklayın. 

Bu ikonun adı nedir? _____________________ 

Bu ikon ne yapıyor? __________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

Bu ikonun adı nedir? _____________________ 

Bu ikon ne yapıyor? __________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

Bu ikonun adı nedir? _____________________ 

Bu ikon ne yapıyor? __________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au 
  www.meetedison.com 

sayfa 38 



V0.92 10 Ders’ te Robotik Dünyası Maceraları 

DERS 6: ALKIŞI ALGILAMA 

Girdilere (sensörlere) giriş – Öğrenciler, robotun nasıl dış uyaranlara (alkışlara) cevap vermesinin sağlandığını 
öğreniyor. 

Bu Derste öğrenciler bir robotun dış çevre uyaranlarını nasıl algıladığını ve robotun tepkilerini nasıl 
programlayacaklarını ve robot davranışını nasıl yaratacaklarını öğrenecekler. 

Program 1 – Bir alkışa cevaben LED flaşı (Çalışma Sayfası 6.1) 

Öğrenciler, programı devam ettirmeden önce gerçekleşecek bir etkinliği beklemesi için programlayı öğreniyor . 
Bu durumda etkinlik alkış gibi yüksek bir sestir. 

Program 2 – Bir alkışa cevaben sürüş (Çalışma Sayfası 6.2) 

Öğrenciler şimdi önceki derste öğrendiklerini kullanarak robotun bir etkinliğe (alkış) tepki vermesini sağlıyor . 

Program 3 – Alkışa cevaben dans etme (Çalışma Sayfası 6.3) 

Öğrenciler alkışa tepki olarak kendi robot hareketlerini yaratabilir. İki seçenekleri mevcut: 

1. Çoklu dans manevralarıyla birlikte bir robot dans rutini yaratın 

2. Robotun alkışa cevaben bir engel parkurundan geçmesini sağlayan bir program yaratın 
 

Eğlenceli sınıf aktivitesi 

En iyi dans rutinini seçin ve tüm diğer öğrencilerin de bu rutin ile robotlarını programlamalarını sağlayın. 
Ardından tüm robotları bir arada yerleştirin ve öğrencilerin tüm robotların birlikte dans ettiğini görmek üzere 
zamanında alkışlamalarını sağlayın. Alkışları 1, 2, 3, 4…. şeklinde saymanız gerekecektir. Alkışlama 5’te 

başlar ve 6, 7, 8… şeklinde devam eder.  
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Ders 6 Çalışma Sayfası 6.1 – Bir alkışa cevaben LED Flaş 

Edison robotun alkış gibi yüksek bir sese cevaben sol LED flaşı yakmasını sağlamak için aşağıdaki 
programı yazın. 

Bu programda ilk event wait (etkinlik bekleme) ikonu, süreyi beklemek için kullanılmıyor. Bunun yerine 
program, belirli bir etkinlik gerçekleşinceye kadar bu noktadan itibaren devam etmeyecektir . 

İlk event wait (etkinlik bekleme) ikonu özellikler kutusunda (properties box), ‘Event happens (gerçekleşen 
etkinlikler)’ radyo butonunu seçin ve ardından bir alkışa tepki verilmesi için gerektiğini düşündüğünüz etkinlik 
tipini seçin. 

Robot hangi mesafeden alkışlarınızı algılayabilir.? 

__________ 

Bu programdaki döngü ikonlarının amacı nedir ve döngü ikonları kullanılmamış olsaydı neler olurdu? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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V0.92 10 Ders’ te Robotik Dünyası Maceraları 

Ders 6 Çalışma Sayfası 6.2 – Bir alkışa cevaben sürüş 

Edison robotun bir alkışa cevaben ileri doğru sürmesini sağlamak için aşağıdaki programı yazın.  

Edison robotun ses sensörü, yalnızca alkış ve el çırpmaya karşı hassas değildir, ayrıca her türlü yüksek sese 
tepki verebilir. Bunlar arasında robotların motorları, dişlileri ve döndükçe ses çıkaran tekerlekleri de yer 
almaktadır. Sürülen robotun sesinin, ses sensörünü tetiklemesini engellemek için bu programda kullanılan iki 
ek ikon daha vardır ve yukarıda portakal rengi yıldızlar ile işaretlenmiştir. İlk event wait (etkinlik bekle) ikonu 
0.1 saniyeye ayarlanır ve robotun motorlarının durma zamanını verir. İkinci event wait (etkinlik bekle) ikonu, 
wait for a clap (bir alkış bekle) ile ayarlanır ve böylece programın devam etmesine imkan tanır çünkü 
motorlardan gelen sesi algılayacaktır. 

Alkış sensörünü kullanıyorsanız, motorları durdurduktan sonra bu iki ikonu kullanmanız gerekecektir . 

İlk dual drive (çift sürüş) ikonunda farklı yönlerle deney yapın. Ayrıca farklı hareketler yaratmak için bir sonraki 
event wait (etkinlik bekleme) ikonu ile deneyler yapın. 

Başka hangi yön ve süreleri denediniz? 

Deney 1: yön ___________, süre____________ 

Deney 2: yön ___________, süre____________ 

Deney 3: yön ___________, süre____________ 
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İsim: ________________________ 

Ders 6 Çalışma Sayfası 6.3 – Alkışa cevaben dans etme 

Önceki iki egzersizden öğrendiklerinizi kullanarak, robotun alkışlarınıza tepki verdiği bir dans rutini yaratın. 

Manevra 1 Manevra 2 

En az iki dans manevrasına ihtiyacınız olacak, ancak dilediğiniz kadar ekleyebilirsiniz. Yukarıdaki programın 
iki ayrı tekli aksiyon manevrası mevcut bulunmaktadır. Bu iki manevra döngü içerisinde olduklarından sürekli 
tekrar ederler. 

Ayrıca alkış başına iki manevra daha deneyebilir ve 
ekleyebilirsiniz. 

Alternatif zorlu görev 

Eğer bir dans programlamak istemiyorsanız, o halde robotun bir alkışa tepki olarak ilerlediği ve ardından 
ikinci bir alkışa tepki olarak geriye döndüğü kısa bir engel parkuru oluşturabilirsiniz. 

Programınızda kaç adet manevra var? 

__________ 

Robotunuzun dans veya sürüş manevralarını açıklayın. 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

Eğlenceli sınıf aktivitesi 

Sınıftan en iyi dans rutinini seçin ve her öğrencinin robotuna aynı programı indirmesini sağlayın. Ardından 
tüm robotları bir arada yerleştirin ve robotların dansını görmek için herkes zamanında alkışlasın. 
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DERS 7: ENGELLERİ ALGILAMA 

Engel algılama ve yapay zekâ kavramlarına giriş – Öğrenciler, çevresinde yer alan engellere tepki olarak 
robotun karar verebilmesini (yapay zekâ) sağlamak üzere robotu programlıyor. 

Kızılötesi engel algılamayı kavrama (Çalışma Sayfası 7.1) 

Öğrenciler robotun kızılötesi engel algılama teknolojisini ve robotun yolu üzerindeki engelleri nasıl 
algılayabildiğini öğreniyor. 

Program 1 – Bir engel algıla ve dur (Çalışma Sayfası 7.2) 

Öğrenciler yolu üzerinde bir engel algılayana kadar robotun ilerlemesini sağlayacak bir program yazıyor . 
Robot engeli algılayınca durur ve çarpışmadan kaçınır. 

Program 2 – Bir engel algıla ve ondan kaçın (Çalışma Sayfası 7.3) 

Öğrenciler yolu üzerinde bir engel algılayana kadar robotun ilerlemesini sağlayacak bir program yazıyor. 
Robot engeli algılayınca geriye dönüyor ve çarpışmadan kaçınıyor. 

Program 3 – Bir engel algıla ve ondan bir döngü içerisinde kaçın (Çalışma Sayfası 7.4) 

Öğrenciler yolu üzerinde bir engel algılayıncaya kadar robotun ilerlemesini sağlayacak sürekli bir döngü 
içeren bir program yazıyor. Robot engeli algılayınca geriye dönüyor ve çarpışmadan kaçınıyor. Robot 
ardından döngü sebebiyle kaçınacağı diğer engelleri aramak üzere tekrar ilerlemeye devam ediyor. 

Program 4 – Sağ ve sol engel algılama (Çalışma Sayfası 7.5) 

Öğrenciler sürekli bir döngü içeren ve engel sağda da olsa solda da olsa tepki verme kabiliyeti olan b ir 
program yazıyor. Bunun için öğrenciler bir ‘IF (EĞER)’ ikonu kullanıyorlar. 

Bir IF (eğer) ikonunun önemi, robota, insan yönlendirmesi olmaksızın karar verme kabiliyeti veriyor olmasıdır . 
Bu bir robotun içinde gerçekleşiyorsa, buna artık yapay zekâya sahip olduğundan otonom robot adı verilir. Bu 
çok derin bir kavramdır. Robot artık canlı mı!? 

Bu Ders ayrıca sürücüsü olmayan robot arabalar ve insanlara, binalara ve diğer arabalara çarpmaktan 
kaçınmak üzere sensörleri kullanma hakkında bir tartışmayı teşvik edebilir. 

Eğer engel algılama çok hassas ise veya yeterince hassas değil ise, öğrenciler bir sonraki sayfada verilen 
talimatları kullanarak yeniden kalibre edebilir. 
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İsim: ________________________ 

Engel algılamayı kalibre etme 

Edison’un engel algılama sisteminin hassasiyetini kontrol edebilirsiniz. Daha hassas yapıldığında, çok 
uzaktaki engelleri de algılayabilir ve daha az hassas olduğunda yalnızca çok yakındaki engelleri 
algılayabilecektir. 

Barkodu okuma 

1. Edison’u sağ taraftan barkodu görecek şekilde yerleştirin 
2. Record (kayıt – yuvarlak olan) butonuna 3 kez basın 
3. Edison ileriye doğru sürecek ve barkodu tarayacak 

Barkod – Engel algılamayı kalibre etme 

Maksimum hassasiyete ayarlayın 

Önce yukarıdaki barkodu tarayın, ardından play (üçgen olan) butona basın. Edison şimdi kalibrasyon 
modunda. Edison’un önündeki tüm engelleri kaldırın. 

İlk olarak sol hassasiyet kalibre edilir. 

1. Sol kırmızı LED titremeye başlayıncaya kadar sürekli surette play butonuna basın (bu hassasiyeti 
arttırır). 

2. LED2in titremesi tamamen duruncaya kadar sürekli surette record (yuvarlak olan) butonuna basın (bu 
hassasiyeti düşürür). 

3. Sağ tarafı kalibre etmek için stop (kare olan) butonuna basın. 

4. Sağ kırmızı LED titremeye başlayıncaya kadar play butonuna sürekli olarak basın. Şimdi LED’in 
titremesi tamamen durana kadar record butonuna sürekli olarak basın. 

5. Stop butonuna basın ve artık kalibrasyon tamamlandı. 

Özel hassasiyet 

Engellerin algılandığı mesafeyi, Edison’un önüne bir engel yerleştirerek ve 1’den 5’e adımları 
tekrarlayarak ayarlayabilirsiniz. 
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İsim: ________________________ 

Ders 7 Çalışma Sayfası 7.1 – Kızılötesi engel algılama 

Edison robot, kızılötesi (IR) ‘vision (görüş)’ ile donatılmıştır. IR ışını insan gözüyle görülemez, yani bu ışığı 
göremezsiniz, fakat Edison’un karanlıkta görebilmesini sağlar. 

Edison’un engelleri algılaması için, IR ışını robotun sağ ve sol tarafından ileri doğru yansıtılır. Eğer IR ışını, 
duvar gibi bir engel üzerinden yansıyorsa, o halde yansıyan ışın Edison’un tek IR detektörü tarafından 
algılanır. IR detektörü, robotun ön merkezindedir. 

Aşağıdaki illüstrasyonda, Edison’un solunda bir engel mevcuttur, yani yalnızca sol yansıtıcıdan gelen IR 

ışını yansımaktadır. Alınan sinyalden Edison solda bir engel olduğunu fakat sağda bir engel olmadığını 
belirleyebilir. 

Yansıyan IR ışını, kırmızı ile gösteriliyor ve yansıtılan IR ışını mavi ile gösteriliyor. 

IR ışın yayıcı 

IR ışın detektörü 

IR ışın yayıcı 

Bu engel için yayılan IR ışınını ve yansıyan IR ışınını çizin. 

IR ışın yayıcı 

IR ışın detektörü 

IR ışın yayıcı 
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Ders 7 Çalışma Sayfası 7.2 – Engeli algıla ve dur 

Edison robotun, bir engel ile karşılaşıncaya kadar ilerlemesini sağlamak için aşağıdaki programı yazın. 

Kırmızı (kontrol grubu) engel algılama ikonu, engel algılama sisteminin açılması için gereklidir ve IR ışın 
yayıcılarını çalıştırır. 

Dual drive (Çift sürüş) hızı, robotun engel ile çarpışmadan onu algılayabilmesine olanak tanımak için 5’e 
ayarlanır. Eğer hız çok yüksek ise, robot engellere çarpacaktır. 

Robot, ne kadar mesafede engelleri algılayabiliyor? 

__________ 

Bu tip bir görünmez algılama teknolojisini daha önce görmüş müydünüz? 
Nerede? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

Bu tip bir algılama teknolojisinin başka nerede kullanılabileceğini düşünüyorsunuz? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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Ders 7 Çalışma Sayfası 7.3 – Engeli algıla ve ondan kaçın 

Edison robotun bir engelle karşılaşıncaya kadar ilierlemesini, ardından 180° dönmesini ve engelden 1 saniye 
uzağa ilerlemesini sağlamak için aşağıdaki programı yazın. 

Ders 3’te (Çalışma Sayfası 3.2), robotun 180 derece dönmesi için gereken doğru süre miktarını buldunuz. 
Bu süreyi tekrar yukarıda portakal rengi soru işareti (?) ile belirtilen yerde kullanın. 

Robotunuzu 180 derece döndürmek için gereken doğru süre miktarı nedir? 

__________ 

Bu programı tamamlanmamış yapan şey nedir ve bunu nasıl geliştirirdiniz? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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Ders 7 Çalışma Sayfası 7.4 – Engelden kaçınma 

Edison robotun sürekli engellerden kaçınarak ilerlemesini sağlamak için aşağıdaki programı yazın. 

İkinci etkinlik bekleme ikonunda farklı süre miktarlarında deney yapmaya çalışın. Bu sefer robotun ne kadar 
uzun süre döneceğini ayarlar belirliyor ve portakal rengi soru işaretinin üzerinde belirtiliyor (?). 

Robotun dönmesi için en iyi süre ayarı sizce nedir? 

____________ 

Neden bu süre ayarı en iyisi? Daha iyisini yapmak için robot neyi farklı yapıyor? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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Ders 7 Çalışma Sayfası 7.5 – Sağ ve sol algılama 

Edison robotun sağa ve sola doğru sürekli engellerden kaçınarak ilerlemesini sağlamak için aşağıdaki programı 
yazın. 

Yukarıdaki programda “IF (EĞER)” ikonlarını kullanıyoruz. Bunlar çok önemli ikonlar, çünkü robota insan 
tarafından yönlendirilmeden karar verme kabiliyeti sağlar. Bir robotta bu özellik var olduğunda, artık yapay 
zekaya sahip olduğundan ona otonom robot deriz. 

Bir ‘If (Eğer)’ ikonu, bir koşulun doğru (true) mu yanlış (false) mı olduğunu sorar. Eğer sonuç doğru (true) ise, 
program o yolu tik ile işaretler. Eğer sonuç yanlış (false) ise, program o yolu çarpı işareti (cross) ile işaretler. 

Yukarıdaki programın, bir engelin nerede olduğuna bağlı olarak alabileceği üç farklı yol seçeneği mevcuttur.  

Bu üç ayrı yolun robotun ne yapmasına sebep olduğunu kendi cümlelerinizle açıklayınız. 

Engel algılanmadı: ______________________________________________________ 

Sağda engel algılandı: __________________________________________________ 

Solda engel algılandı: ___________________________________________________ 

Karar verebildiğine göre robot canlı mıdır!? Neden böyle düşünüyorsunuz? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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DERS 8: ÇİZGİ ALGILAMA VE TAKİP ETME 

Endüstriyel benzeri robotik davranışları – Öğrenciler, gelişmiş otomatik fabrika ve antrepolarda kullanılana 
benzer temel robot algı ve kontrolünü öğreniyor. 

Çizgi takip sensörünü kavrama (Çalışma Sayfası 8.1) 

Öğrenciler robotun çizgi takip sensörü ve sürüş zemini siyah veya beyaz olduğunda robotun nasıl 
algıladığını gözlemliyor. 

Program 1 – Bir siyah çizgiye kadar ilerleme (Çalışma Sayfası 8.2) 

Öğrenciler robotun bir siyah çizgiyle karşılaşana kadar ilerlemesini sağlayacak bir program yazar. Ayrıca 
farklı renklerin algılanması hakkında soruları teyit eder. 

Program 2 – Bir kenarlık içerisinde ilerleme (Çalışma Sayfası 8.3) 

Öğrenciler robotun bir kenarlık içerisinde ilerlemesini sağlayacak bir program yazar. Çizgi algılama sensörü 
kenarlık sınırını algılar ve robot kendi etrafında döner. Çalışma Sayfası 2’ yi kullanabilirler veya genişçe bir 
sayfa ve siyah bir keçeli kalem (marker) veya beyaz bir masa üzerinde siyah izolasyon bandı (elektronik 
teyp) kullanarak kendi programlarını yaratabilirler. Eğlenceli bir sınıf aktivitesi olduğundan tüm robotları 
genişçe bir kenarlığın içerisine yerleştirin. 

Program 3 – Bir çizgiyi takip etme (Çalışma Sayfası 8.4) 

Öğrenciler siyah bir çizgiyi takip eden bir program yazar. Çalışma Sayfası 2’ yi kullanabilirler veya veya 
genişçe bir sayfa ve siyah bir keçeli kalem (marker) veya beyaz bir masa üzerinde siyah izolasyon bandı 
(elektronik teyp) kullanarak kendi programlarını yaratabilirler.  

Video – İnsanlara ihtiyaç uygulanabilir değil 

Çizgi takibi, bugün pek çok otomatik fabrika ve antrepoda kullanılan çok temel bir robotik davranışıdır, fakat 
peki ya gelecekte nasıl olacak. İş yerleri gelecekte çok daha fazla robot ile neye benzeyecek? Hatta belki de 
var olacaklar mı? Aşağıdaki video sınıf içerisinde robot sayısının dünya ölçeğinde artışının insanların geleceği 
için ne anlama geldiği tartışmasını teşvik edecek. https://www.youtube.com/watch?v=7Pq-S557XQU (15 
dakika) 

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au sayfa 50 



V0.92 10 Ders’ te Robotik Dünyası Maceraları 

İsim: ________________________ 

Ders 8 Çalışma Sayfası 8.1 – Çizgi takip sensörü 

Edison robotu, bir çizgi takip sensörü ile donatılmıştır. Sensör, iki ana elektronik parçadan oluşur: 

1. Kırmızı Işık Yayan Diyot (LED) 
2. Fototransistör (ışık sensörü) 

LED, robotun üzerinde ilerlediği bir yüzey üzerine parlak bir ışık verir. Edison üzerindeki yuvarlak butona iki 
kez bastığınızda, LED ortaya çıkar. Robotu hafifçe havaya kaldırarak, LED’in yüzey üzerinde ürettiği ışığın 
yuvarlak noktasına yakından bakın. Işık noktasının, siyah veya beyaz yüzey üzerine yerleştirildiğinde ne 

kadar parlak olduğunu karşılaştırın. 

Siyah veya beyaz üzerine yerleştirildiğinde nokta daha parlak mı (daha fazla ışık yansıtır)? ____________ 

Fototransistör parçası, bir ışık sensörüdür ve yüzeyden yansıtılan ışık miktarını ölçer. 

Çizgi takip sensörünün kesit görüntüsü 

LED Fototransistör 

LED’den gelen Işık 

Yüzey 

Yansıtılan ışık 

Yukarıdaki egzersizden de gördüğünüz gibi, beyaz bir yüzeyden yansıtılan ışık, siyah bir yüzeyden yansıtılan 
ışıktan daha fazladır. Bu sebeple, fototransistör, beyaz bir yüzeyde iken, siyah bir yüzeyde olduğundan daha 
yüksek ışık okuma değeri verir. Bu durum robotun harekete geçmek üzere programlanmasına ve üzerinde 

ilerlediği yüzeye tepki vermesine olanak sağlar. Siyah bir yüzey ‘yansıtmayan’ ve beyaz bir yüzey ‘yansıtıcı’ 
olarak düşünülmektedir. 

Sizce çizgi takipçisi aşağıdaki yüzey renklerine nasıl tepki verir, yansıtıcı veya yansıtmayan? (İpucu: ışık, 
kırmızı) 

Kırmızı yüzey ____________, yeşil yüzey____________, mavi yüzey____________ 
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İsim: ________________________ 

Ders 8 Çalışma Sayfası 8.2 – Bir siyah çizgiye kadar ilerle 

Edison robotu, siyah bir çizgi (yansıtıcı olmayan) çizilinceye kadar beyaz bir yüzey (yansıtıcı) üzerinde 
sürebilmek için aşağıdaki programı yazın. 

Bir programdaki çizgi takip sensörünü kullanmak için, önce sensörü açmış olmanız gerekiyor. Bu ayrıca 
kırmızı LED’i de aktive eder. 

Aktivite sayfası 8.1’de yer alan siyah çizgiyi kullanın veya beyaz bir sayfa üzerine siyah bir çizgi çizin. Ayrıca 
beyaz bir masa üzerinde siyah elektronik teyp (izolasyon bandı) kullanabilirsiniz. Robotu siyah çizginin üzerine 

doğru sürün ve nasıl durduğunu gözlemleyin. 

Aktivite sayfası 8.1’de ayrıca üç renkli çizgiler mevcuttur. Bunlar kırmızı, mavi ve yeşildir. 
Edison’u çizgilerden her birine doğru sürün ve bakın bakalım duruyormu.  

Edison’un çok iyi algılayamayabileceği (göremeyeceği) bir renk var mıdır? O renk hangisidir? __________ 

Sizce bu neden oluyor? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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Ders 8 Çalışma Sayfası 8.3 – Bir kenarlık içerisinde sürüş 

Edison robotun bir kenarlık içerisinde sürmesini sağlamak için aşağıdaki programı yazın. 

Aktivite sayfası 8.2’yi kenarlık olarak kullanın veya genişçe bir parça sayfa ile kalın siyah bir keçelikalem 
kullanarak kendi kenarlığınızı oluşturun. 

Geniş bir kenarlık yaratmak için ayrıca beyaz bir masa üzerinde siyah bir elektrik teybi (izolasyon 
bantı) kullanabilirsiniz. 
Geniş bir kenarlık oluşturuyorsanız, ne olacağını görmek için çok sayıda robot eklemeyi 

deneyin. 
Ayrıca farklı hızlarda deney yapın. 

Problem çıkmadan robot ne kadar hızlı gidebilir? 

________ 

Robot çok hızlı sürerse ne olur? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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İsim: ________________________ 

Ders 8 Çalışma Sayfası 8.4 – Bir çizgiyi takip etme 

Edison robotun siyah bir çizgiyi takip etmesini sağlamak için aşağıdaki programı yazın. 

Bu program, robotun ne yapacağına karar vermesini sağlayabilmek için ‘IF (EĞER)’ ikonunu kullanır. Eğer 

çizgi takip sensörü, yansıtıcı bir yüzeyde (beyaz) ise, o halde hız 4’te düz sağa ilerler. Eğer çizgi takip sensörü, 
yansıtıcı olmayan bir yüzeyde ise, o halde hız 4’te düz sola ilerler. Robot, beyazın üzerinde iken, beyazdan 
dışarı çıkar, robot siyah üzerine geldiğinde, siyahtan dışarı çıkar. Bunu yaptıkça, ileri doğru haraket eder ve 
çiziğinin köşesini takip eder. 

Robotu, Çalışma Sayfası 8.2 üzerinde bulunan kulvara yerleştirin ve robotun çizgiyi nasıl takip ettiğini 

izleyin. 
Hangi yöne doğru ilerliyor (saat yönünde mi yoksa saat yönünün tersine mi)? 
____________ 

Robotu, Çalışma Sayfası 2’nin üzerindeki kulvarın dışına yerleştirin ve robotun çizgiyi nasıl takip ettiğini 
izleyin. 

Hangi yöne doğru ilerliyor (saat yönünde mi yoksa saat yönünün tersine mi)? 
____________ 
Sizce robot neden kulvarın çevresinde aynı yönde gitmiyor? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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Ders 8 Aktivite sayfası 8.1 – Çizgi takip sensörü 

Bu Aktivite sayfasını, Çalışma 
Sayfası 8.2’ de yer alan 
programınızı test etmek için 
kullanın. 

Ayrıca aşağıdaki renkli satırları 
kullanarak Çalışma Sayfası 8.1’ de yer 
alan cevapları da kontrol edebilirsiniz. 

Edison hangi renkler için duraklıyor? 

STOP HERE 
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İsim: ________________________ 

Ders 8 Aktivite sayfası 8.2 – Çizgi takip sensörü 

Dikkat! 
Robotun hareketini 
çizginin yanında 

başlatın, üzerinde değil. 
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DERS 9: IŞIĞA TEPKİ VERME 

Çevresel ölçüm ve programlama matematiği – Öğrenciler, robot davranışlarını kontrol etmek amacıyla ışık 
seviyelerini ölçmeyi, bunları hafızada tutmayı ve matematik uygulamayı öğreniyor. 

Değişkenleri kavrama (Çalışma Sayfası 9.1) 

Öğrenciler programlamada (hesaplama) değişkenin ne anlama geldiğini ve bunlardan birini Edison robotta nasıl 
kuracağını öğreniyor. Ayrıca iki farklı boyuttaki değişkeni öğreniyorlar; ‘bytes (bit)’ (8 bit – 0 ila 255) ve 

‘words (kelime)’ (16 bit -32,767 ila +32,767). 

Program 1 – Işık seviye alarmı (Çalışma Sayfası 9.2) 

Öğrenciler, bir odadaki ışıklar açıldığında alarm çalınmasını sağlayan bir program yazar.  
Bu program değişkenlerin kullanımını ve ‘greater than (-den büyük)’ (>) kıyaslaması kullanarak temel 
matematiği öğretir. 

Program 2 – Otomatik ışıklar (Çalışma Sayfası 9.3) 

Öğrenciler, robotun bir yandan ışık seviyelerini görüntülerken ilerlemesini sağlayan bir program yazar. Eğer 
robot karanlık bir alana girerse, ön ışıklar otomatik olarak açılır. Bu program bir ‘less than (daha az)’ (<) 
kıyaslaması kullanır. 

Program 3 – Işığı takip etme (Çalışma Sayfası 9.4) 

Öğrenciler robotun örneğin bir el feneri/flaşörden çıkan parlak ışığa doğru ilerlemesini sağlayan bir 
program yazar. Bu program çıkarma/eksiltme ve arından bir ‘less than (daha az)’ (<) kıyaslaması 
kullanarak daha çok sayısal (bilgisayımsal) matematik öğretir. 

Robotikte hayvan davranışları 

Yukarıda bahsi geçen ışığı takip etme programı, ılık bir akşam vakti cadde ışığının cazibesine kapılmış bir 
gece kelebeğine çok benzeyen bir robot davranışını gösterir. 

Bu hem böcekler hem de robotların zekâsı hakkında güzel bir tartışma konusu olabilir. 

Işığın çekimine kapılan bir böcek canlıyken benzer durumdaki robot neden değildir? 
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İsim: ________________________ 

Ders 9 Çalışma Sayfası 9.1 – Değişkenleri kavrama 

Bir değişken, veri depolamak için kullanılan bilgisayar 
hafızasının küçük bir parçasıdır. Değişkenleri bu kadar  

faydalı hale getiren özelliği ise, bu verinin dolayısıyla isim 
değişkeninin de program çalışırken de değiştirilebiliyor 
olmasıdır. 

Değişkenler sayıları 10, 106, 1, 482 vs şeklinde depolar  
ve bir bilgisayar programının matematiği yapmasını  

sağlar ki bu da bilgisayarların çok iyi olduğu bir konudur. 

Edison robotu, “bytes (bitler)’ ve ‘words (kelimeler)’ adında iki tip değişken kullanır. Bit değişkenleri 0 ila 255 
aralığındaki sayıları depolayabilir. Kelime değişkenleri ise -32,767 ila +32,767 aralığındaki sayıları 
depolayabilir. 

Kullanımını kolaylaştırmak adına değişkenlere isimler veriyoruz. Bu uygulama biz insanlara içlerinde ne tip 
bilgi depoladığımızı hatırlamamız konusunda yardımcı oluyor. EdWare’ de kendi değişkenlerinize dilediğiniz 
ismi koyabilirsiniz. Örneğin birinin ismini ‘Fred’ koyabilirsiniz, fakat bu Fred içerisinde ne tip bir bilgi 
depolandığını hatırlatmak için çok yardımcı bir isim olmayabilir. Daha iyi bir isim örneğin ‘Light_Level 
(Işık_Seviyesi)’ ola bilir. Bu isim tipi, değişkenin ne için kullanıldığını ve içinde ne tip bir veri bulunabileceğini 
kolaylıkla hatırlatabilir. 

Artık değişkenleri tanıyorsunuz, öyleyse 
sonraki programlar için EdWare’ de bir tane 
oluşturabilirsiniz. 

Üst sol köşede bulunan “Add Variable (Değişken 
Ekle)’ butonuna tıkladığınızda, bir açılır menü 
gelecektir. 

Add Variable 

Değişkeninize ‘Light_Level (Işık_Seviyesi)’ gibi bir isim girin, değişken 
aralığını +/-32767 (kelime) olarak seçin ve başlangıç değerini sıfıra 
ayarlayın. Şimdi OK (TAMAM) tıklayın ve değişkeniniz alt sağ köşede 
bulunan değişkenler tablosuna eklenecektir. 

Aşağıdaki sayıları (bit veya kelime) depolamak için ne tip bir değişken kullanırdınız? 

12 _________, 192 _________, 801 _________, -42 _________, 27,901_________ 
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İsim: ________________________ 

Ders 9 Çalışma Sayfası 9.2 – Işık alarmı 

Edison robotun odadaki ışıklar açıldığında bir alarm çalmasını sağlamak için aşağıdaki programı yazın. 

Sense light (ışığı algıla) ikonu ışık seviyesini sol ışık sensöründen okur ve okumayı Light_Level (Işık 
Seviyesi) adlı değişkenin içinde yerleştirir. 

İlk döngü (loop) ne yapılacağını belirlemek için matematik kullanır.  

‘Light_Level (Işık_Seviyesi)’ isimli değişkenin içerisindeki değer, ‘greater than (-den büyük)’ (>) 
100 olana dek döngüyü devam ettirin. 

Light_Level (Işık_Seviyesi)’ da bulunan değer 100’ü geçince, döngü buradan çıkar ve alarmı çalan bir 
sonraki döngüye geçer. 

Edison robotu karanlık bir yere yerleştirin ve play (oynatma) botonuna basın. Işıklar açıldığında, robot 
alarmı çalmalıdır. 

Bu tip bir alarmın yararlı olabileceği gerçek hayatta yaşanan bir durumu düşünebiliyor 
musunuz? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

Bunu bir karanlık alarmına dönüştürmek için programda ne gibi değişiklikler yapılmalı? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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İsim: ________________________ 

Ders 9 Çalışma Sayfası 9.3 – Otomatik ışıklar 

Edison robotun ışıklar söndüğünde iki LED ışığı açmasını sağlamak için aşağıdaki programı yazın. 

Robotu bir tünel boyunca veya bir kanepe altında sürün ve ön ışıkların yaklaşmasını gözlemleyin. 

Bu programda, programın yolunu belirlemek için ‘less than (daha az)’ (<) sembolünü kullanıyoruz. Eğer 
değişken Light_Level (Işık_Seviyesi) 100’ den ‘daha az (less than)’ ise, o halde doğru yolu seç ve ışıkları aç 

If (Eğer) ikonunda (100) değerini deneyin 

Daha yüksek bir değer uyguladığınızda ne oluyor? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

Değeri düşürdüğünüzde ne oluyor? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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Ders 9 Çalışma Sayfası 9.4 – Işığı takip etme 

Edison robotun bir el feneri/flaşörden çıkan ışığı takip etmesini sağlamak için aşağıdaki programı yazın. 

Edison’ a karşı bir el feneri/flaşör yakın ve robot ışığa doğru ilerleyecektir. 

Bu program iki değişken arasındaki hesaplamayı gerçekleştirir. Calculate word (Kelimeyi hesapla) ikonunda 
Right_Light (Sağ_Işık) değişkeni, Left_Light (Sol_Işık) değişkeninden çıkarılmıştır. Sonuç (cevap) Right_Light 
(Sağ_Işık) değişkenine geri yerleştirilmiştir. Sonuçları şöyle bir göz atalım: 

Sağ_Işık 
    200 

100 

Sol Işık 
   100 

200 

Hesaplama 
200 – 100 = 

100 – 200 = 

Sonuç 
 -100 

+100 

Sağda el feneri 

Soldaki el feneri 

Yukarıdaki tablodan da görebileceğiniz gibi, el feneri sağ taraftaysa, sonuç sıfırdan küçük (negatif sayı). El 
feneri sol taraftaysa, sonuç sıfırdan büyük (pozitif sayı). 

If (Eğer) ikonu soruyor: Sonuç sıfırdan küçük mü? Eğer doğru (true) ise, robot sola doğru ilerler (ışığa doğru), 
Eğer yanlış (false) ise, robot sağa doğru ilerler (ışığa doğru). 

‘less than (daha az)’ sembolünü (<), bir ‘greater than (-den büyük)’ sembolüyle (>) değiştirmiş olsanız neler 
olurdu? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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DERS 10: TASARIM ÖZETİ 2 – PROGRAMIM 

Yaratıcı düşünme ve problem çözme – Bu, öğrencilerin kendi zorlu görevleriyle çıkıp robotun nasıl bir çözüm 
sunacağını kavramsallaştırdıkları ikinci tasarım özetidir.  
Bu uygulama, her birinin süresi 90 dakikadan iki veya daha fazla ders süresini alabilir, alternatif olarak bu 

uygulama ev ödevi-egzersizi olarak da verilebilir. Öğrenciler kendi konu başlıklarını seçebilir, programlarının 
amacını ifade edebilir ve programın gerçek hayatta nerede kullanılabileceğini açıklayabilir . Bu tasarım özetinde 
öğrencilerin, ilk tasarım özetinde verdiklerinden daha çok bilgi sağlamaları bekleniyor. Ayrıca artık daha fazla 
programlama deneyimine sahipler ve robotların sensörlerini kullanabiliyorlar. 

1. Robotun çözebileceği bir problemi veya atabileceği bir adımı tanımlayın 

Öğrenciler daha önce ‘Humans need not apply (İnsanlara ihtiyaç uygulanabilir değil)’ videosunu izlemişlerdi ve 

artık robotların gelecekte nasıl kullanılabileceklerinin daha çok farkında olmalılar. Bu konu öğrenciler arasında 
yeni fikirleri teşvik etmeli. Bazı örnekler ise şöyle sıralanabilir: 

 

 

 

Kurtarma robotu – Robot, bir kenarlığın sınırları içerisinde kayıp bir kişiyi arayarak ilerliyor (küçük bir 
şekil veya oyuncak bebek). Robot kişinin yerini belirleyince alarm sesini arttırıyor. 
Sürücüsüz araç – Robot, insanlara, diğer araçlara veya binalara (oyuncaklar) çarpmadan daha 
önceden belirlenmiş bir yolda (hat üzerinde) ilerliyor. 
Savaş robotları – İnsan askerlerin yerine robotları savaşa gönderin. İki robot, sumo güreşinde 
yarışıyorlar 

2. Robotun çözmesi gereken bir problemi veya atması gereken bir adımı tanımlayın  
 
Öğrenciler, Tasarım özeti Çalışma Sayfasını kullanarak, kendi robot programlarının çözdüğü problemi ve 
robotun problemi nasıl (çözüm) çözdüğünü açıklayacak. 

Örnek: Problem: ‘İnsan sürücülerin dikkati sürüş esnasında kolaylıkla dağılabiliyor ve hata yapabiliyorlar. Bu 

hatalar hayati hatalar olabiliyor.’ Çözüm: Bu program bir robotun engel algılama kullanarak bir yol boyunca 
nasıl ilerleyebileceğini ve insanlara, diğer araçlara ve binalara çarpmaktan kaçınabileceğini ve böylece daha 
güvende olabileceğini gösterir.  

3. Programı yazın ve test edin 

Öğrenciler programlarını yazıyor ve test ediyor. 

4. Hata 

Kaçınılmaz olarak ilk girişim başarısızdır. Hata programlamanın normal bir parçasıdır (veya herhangi bir 

mühendislik disiplinin). Öğrenciler Çalışma Sayfasında hatalarını açıklayabilir. 

5. Kullanılan programlama ikonlarını ve ne yaptıklarını açıklayın  

Tasarım özeti Çalışma Sayfası 2’ yi kullanarak öğrenciler kendi programlarında kullanılan ikon sayısını seçer 
ve hangi ikonun ne yaptığını açıklar. Öğrencilerin daha fazla programlama ikonu açıklayabilmeleri için ilave 
sayfalar yazdırın. 

6. Demo 

Öğrenciler kendi robotlarının davranışlarını uygulamalı olarak gösterir ve fikirleri, programları, karşılaştıkları 
problemler ve bunları nasıl çözdükleri hakkında konuşur. 
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İsim: ________________________ 

Ders 10 Tasarım özeti Çalışma Sayfası 10.1 – Programım 

‘Humans need not apply (İnsanlara ihtiyaç uygulanabilir değil)’ videosu, robotların gelecekte nasıl 

kullanılabileceğine dair bir içgörü sağlamıştı. Robotunuzun gerçekleştirebileceği faydalı bir görev düşünün ve 
ardından bu görevi gerçekleştirebilmesi için gereken programı yazın. 

İşte bazı örnekler: 

 

 

 

Kurtarma robotu – Robot kayıp bir kişiyi ararken belli sınırlar içerisinde ilerler (küçük bir eşya veya 
oyuncak bebek). Robot kişinin yerini belirleyince, alarm çalar. 
Sürücüsüz araç – Robot hiçbir insana, diğer araçlara veya binalara (oyuncaklara) çarpmadan 
belirlenmiş bir yolda (çizgide) ilerler. 
Savaş robotları – Savaşa insan askerlerin yerine robotları yollayın. Bir sumo ringi oluşturun ve iki veya 
daha çok robotu birbirlerini aramak üzere programlayın ve ardından diğerini sumo ringinden dışarı 
atması görevini verin. 

1. Tartışma konusu 

Bu konuyu partneriniz veya diğer öğrencilerle tartışın ve programlayabileceğini z faydalı bir robot uygulaması 
üzerinde karar verin. 

Aklınıza hangi fikirler geldi? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

Fikirlerden birinin uygulanabilir olmamasının sebepleri nelerdi? 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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İsim: ________________________ 

2. Açıkla/Tanımla 

Programınızı yazmaya başlamadan önce, robotunuzun çözeceği problemi ve onu nasıl çözeceğini (çözüm) 
aşağıda açıklayın. 

Problem: 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

Çözüm: 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

3. Programınızı yazın 

İkonlarını yerlerine yerleştirmeden önce, programınızı planlayın. Kullanmayı öğrendiğiniz ikonları kullanın, 
fakat ayrıca diğer ikonları da deneyebilirsiniz. 

4. Hata? 

İlk seferinde herşey düşündüğünüz gibi gitmeyebilir. Vazgeçmek yok! Tekrar deneyin, fakat önce neyin ters 
gittiğini tanımlayın. Programınız neden ilk seferinde çalışmadı? Unutmayın: 
Ünlü Thomas Edison ampulü başarılı bir şekilde keşfetmeden önce tam 10,000 kez başarısız olmuştu! Yani, 
denemeye devam edin! 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 

________________________________________________________________________ 
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İsim: ________________________ 

Ders 10 Tasarım özeti Çalışma Sayfası 10.2 – Programım 

5. Programınızdaki programlama ikonlarından bazılarını açıklayınız  

Aşağıdaki programlama ikonlarının içerisine çizin ve renklendirin. Ardından programınızda ne işe 
yaradıklarını açıklayın. 

Bu ikonun adı nedir?  ___________________________ 

Bu ikon ne iş yarar?  ____________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

Bu ikonun adı nedir?  ___________________________ 

Bu ikon ne iş yarar?  ____________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

Bu ikonun adı nedir? _____________________________ 

Bu ikon ne iş yarar? _____________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 

______________________________________________ 
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Öğrenci başarı tablosu  

Program 

2.1 Robotu ileriye doğru sürme  

Onay Program 

7.1 Bir engeli saptama ve durma  

7.2 Bir engeli saptama ve kaçınma  

7.3 Bir engeli algıla ve bir döngüde 

bundan kaçın 

.4 Sağ ve sol engel saptama  

8.2 Bir siyah çizgiye kadar ilerleme 

Onay 

2.2 Robotu geriye doğru sürme 

2.3 Robot ileri ve geriye doğru sürme 

  

2.4 Hız oyunu 

3.1 Sağa dönüş 

3.2 Sola dönüş 8.3 Bir kenarlık içerisinde sürme  

3.3 Önce sağa sonra sola dönüş 8.4 Bir çizgiyi takip etme 

3.4 Mini labirent 9.2 Işık seviyesi alarmı 

4.1 Sürüş görevi 9.3 Otomatik ışıklar 

4.2 Meksika dalgası robot stili 

5 Tasarım özeri 1 – Programım 

6.1 Alkışa cevaben flaş LED 
 

6.2 Alkışa cevaben ilerleme 

6.3 Alkışlamaya cevaben dans etme 

9.4 Işık takibi 

10 Tasarım özeti 2 – Programım 

Kendi programı 
1. 

Kendi programı 
2. 

Kendi programı 
3. 
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   Tebrikler 

başarıyla tamamlamıştır 

   Edison robotik ve programlama kursunu 

Aşağıda bahsi geçen başarılar kaydedildi: 

 Edison robot ve programlama robotu kullanılarak robot programları tasarlandı, test 
edildi ve değerlendirildi 

 Robot hareketi ve sensörler uygulamalı olarak öğrenildi 
 Robot programlama prensipleri uygulamalı olarak öğrenildi 
 Tasarım özetleri görevlerinde edinilen bilgiler uygulandı 
 Harika bir macera deneyimlendi! 
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