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Robotics WPS Hakkinda

Michele Miller, 2009 yilinda temelleri atilmis olan Robotics WPS’ nin direktorl ve kurucusudur. Michele;
Avustralya’ nin New South Wales ve Queensland Eyaletleri’ nde kayith bir 6gretmen ve Sidney Tekno loji
Universitesi (University of Technology-UTS) INSEARCH programinda egitim gérevlisi olup egitim alaninda 20
yillik tecriibesi bulunmaktadir.

2010 yilinda, NSW (Yeni Glney Galler- Avustralya) de, egitim alaninda hizmet vermeye devam ettigi sirada,
UTS INSEARCH ‘te baslatilan robotik programini koordine etmek lizere Sidney’ den bir davet almistir. Bu
tarihten bu yana Robotics WPS’ te bulunan ekip bir dizi kodlama atélyesi gelistirmis ve ginimuizde Avustralya
okullarinda robotik ve programlama atdlyeleri diize nlemektedir. Her yil 5,000 6gdrenci, Robotics WPS’ in
atdlyelerine katilmakta veya yer almaktadir.

Robotics WPS ayrica personel gelisim glnleri ve galisma atdlyeleri dizenleyerek okullara da uygulamal
egitim destegi sunmaktadir.

Robotics WPS’ den Michele Miller ile birlikte hevesli bir robotik 6grencisi
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V0.92 10 Ders’ te Robotik Diinyas1 Maceralari

Ozet

Bu dersler gectigimiz bes yil boyunca Robotics WPS tarafindan gesitli robotlar kullanilarak gergeklestirismis
atdlyelerde tasarlanmis ve test edilmistir. Simdi artik Edison robotu ile test ediliyor ve ¢ok basarl oldugu
kanitlanmis durumda.

Bu ders planlarini olduklari gibi kullanabilir veya kendi kigisellestirilmis planlarinizi geligtirirken bir baglangi¢
noktasi olarak kullanabilirsiniz. Bazi 6gretmenlerin, 6grencilerinin kabiliyetlerini g6z 6ntinde bulundurarak
klcuk degisiklikler yapmalari gerekebilir. Dersler; temel hareket davraniglari gibi daha basit programlama
ikonlari ile baslar ve bir gizgiyi takip etme ve sumo glresi gibi sinifin gok sevecegi ikonlarla biter.

Her yastan dgrenci; programlama sureci, problem ¢ézme ve bu ders planlari ile ortaya ¢ikacak
isbirliklerinden oldukga keyif aliyor.

Baz dgrencilerin baglangi¢c kavramlarini kolaylikla kavradigini be bir sonraki aktiviteye hazir olduklarini
goreceksiniz. Bu ders planlari, bagimsiz 6grenme ve bir sonraki derse gecise alan agmaktadir. Edison ve bu
ders planlariyla guvenli bir sekilde ilerledik¢e, 6grencilerinizin bir Dersten diger bir Derse en verimli sekilde
nasil gegis yapabilecedine dair farkindalik gelistireceksiniz.

Calisma Sayfalari

TN L R Her bir ders icin belli sayida Calisma Sayfasi bulunuyor.

it g Bt ek s s Calisma Sayfalari, 6grencilere takip edilmek Uzere talimatlar
icerdiginden, 6grencilerin bagimsiz sekilde ¢alisabilmelerine olanak
- tanir.

)]
R L . ..
n’“ = B Calisma Sayfalari ayrica 6grenciler tarafindan cevaplanmak Uzere,
—— ogrenilenlerin pekistirilmesini ve uygulamali olarak gorulmesini
i s sadlayan sorular igermektedir.

Lesson T Activityshest 3 1 - Turning

- -~

Aktivite sayfasi I S I a0
Derslerden bazilari, Aktivite sayfalari icerir. Aktivite sayfalari,

dgrencilere, kendi programlarini hizlica test etmeleri ve deneylerini \

gerceklestirmeleri icin galisma alani saglayacaktir.
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Ders planina genel bakis

Derslerin ¢cogu 90 dakikada bitecek sekilde tasarlanmistir; bununla birlikte bu durum 6gdrencinin yasina ve
kabiliyetine bagli olarak degisiklik gdsterebilmektedir. Tim ders planlari Avustralya mifredati ile
baglantilidir. Referanslarin tam listesini gdormek igin ltGtfen bakiniz meetedison.conv.

Ders 1: Tanisma ve kurulum
Teknoloji becerileri — Ogrenciler programlama gevresiyle yakindan tanisir ve bir programin robota nasil
indirilecegini 6grenir.

1. Barkod programlari kullanarak Edison’ u kurun ve yakindan taniyin
2. Yazillmi agin ve ikonlari nasil hareket ettireceginizi 6grenin
3. Test programini indirin

Ders 2: Robot hareketleri — surus
Ardisik programlamaya giris — Ogrenciler, robotun komut ikonlarina nasil cevap verdigini ve sire, hiz
ve mesafe kavramlarini nasil bir araya getireceklerini 6greniyor.

Program 1 — Robotu ileri dogru siriin (Calisma Sayfasi 2.1)

Program 2 — Robotu geriye dogru suriin (Calisma Sayfasi 2.2)
Program 3 — Robotu ileri ve geriye dogru suriin (Calisma Sayfasi 2.3)
Program 4 — Hiz oyunu (Calisma Sayfasi 2.4)

Ders 3: Robot hareketleri — donus )
Ardisik programlama ve temel geometri — Ogrenciler robotun siire ve geometriye nasil cevap verdigini ve
robotun surds kontrolinU nasil saglayacaklarini 6greniyor.

Program 1 — Saga dénus (Galisma Sayfasi 3.1)
Program 2 — Sola donus (Calisma Sayfasi 3.2)
Program 3 — Saga ve ardindan sola donts (Calisma Sayfasi 3.3)
Program 4 — Mini labirent (Calisma Sayfasi 3.4)

Ders 4: Labirent gorevi ve Meksika dalgasi
Takviyeli 6grenme — Ogrenciler Ders 1’ den 3’ e kadar iki edlenceli, agik uglu aktiviteyi gergeklestirmek icin
gereken bilgileri kullaniyor.

Program 1— Sirus goérevi (Calisma Sayfasi 4.1)
Program 2 — Meksika dalgasi robot stili (Calisma Sayfasi 4.2)

Ders 5: Tasarim 6zeti 1 — Programim

Yaratic disiinme ve problem ¢dozme — Ogrenciler kendi zorlu gérevleriyle ortaya gikar ve robotun nasil bir
¢dzim Uretebilecegini kavramsallagtiracaklardir. Ogrenciler kendi konu basliklarini segebilirler, programin
amacini ifade edebilirler ve gergek hayatta nerede kullanilabilecegdini agiklayabilirler.

. Robotun ¢dzebilecegi bir problem veya muzige cevaben edlenceli bir hareket tanimlayin

. Problemi veya robotun yapmasi gereken hareketi aciklayin

. Programi yazin ve test edin

. Hata — ilk deneme asla basarili olmaz. Bunu belgeleyip denemeye devam edin!

. Kullanilan programlama ikonlari ve ne yaptiklarini agiklayin

. Demo — Ogrenciler, kendi robotlarinin programlarini sinifa uygulamali olarak gésteriyorlar

OOk, WN PR
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Ders 6: Alkis algilama )
Girdilere giris (sensorler) — Ogrenciler robotun dis uyaranlara (alkislara) nasil cevap verdigini 6greniyor. Bu
Ders ayrica eglenceli bir sinifi aktivitesi de igeriyor.

Program 1 — Bir alkisa cevaben flas LED yakma (Calisma Sayfasi 6.1)
Program 2 — Bir alkisa cevaben ilerleme (Calisma Sayfasi 6.2)
Program 3 — Alkislamaya cevaben dans etme (Calisma Sayfasi 6.3)

Ders 7: Engelleri saptama

Engel saptama ve yapay zeka kavramlarina giris — Ogrenciler robotu kendi gevresindeki engellere cevaben
karar vermek (yapay zeka) lUzere programliyor.

Kizilétesi engel saptamayi kavrama (Calisma Sayfasi 7.1)

Program 1 — Bir engel sapta ve dur (Calisma Sayfasi 7.2)

Program 2 — Bir engel sapta ve kagin (Calisma Sayfasi 7.3)

Program 3 — Bir engeli algila ve bir dongu i¢cinde bundan kagin (Calisma Sayfasi 7.4)
Program 4 — Sag ve sol engel saptama (Caligsma Sayfasi 7.5)

Ders 8: Cizgi algilama ve takip etme
Endustriyel robotik davranisi — Ogrenciler, gelismis otomatik fabrikalar ve antrepolarda kullanilanlara
benzer sekilde, temel robot algilama ve kontrol konularini 8greniyorlar.

Cizgi takip sensoérini kavrama (Calisma Sayfasi 8.1)

Program 1 — Bir siyah gizgiye kadar ilerleme (Calisma Sayfasi 8.2)
Program 2 — Bir kenarlik i¢erisinde ilerleme (Calisma Sayfasi 8.3)
Program 3 — Bir gizgiyi takip etme (Calisma Sayfasi 8.4)

Video — insanlara ihtiyag uygulanabilir degil

Ders 9: Isiga cevap verme

Cevresel 6lglim ve programlama matematigi — Ogrenciler; 11k seviyelerini 6lgme, bu bilgileri hafizada
saklama ve robotun davraniglarini kontrol etmek tzere matematik kullanma ve uygulama hakkinda
ogreniyorlar.

Degiskenleri kavrama (Calisma Sayfasi 9.1)

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

Ders 10: Tasarim ozeti 2 — Programim

Yaratici disunme ve problem ¢ozme — Bu, dégrencilerin kendi zorlu gorevleriyle giktiklari ve robotun
saglayabilecegi ¢6zimu kavramsallastirdigi ikinci tasarim 6zetidir

. Robotun ¢dzebilecegi veya bir dnlem alabilecegi bir problem tanimlayin

. Robotun ¢6zmesi gereken problemi veya almasi gereken 6nlemi agiklayin

. Programi yazin ve test edin

. Hata — ilk girisim asla basarili olmaz. Programi belgeleyin ve denemeye devam edin!
. Kullanilan programlama ikonlarini ve ne yaptiklarini agiklayin

. Demo — Ogrenciler sinifa robotlarinin program sunumunu yapar

OO WNRE
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NAPLAN testine uygunluk (Avustralya ulusal 6grenci sinaviari)

Ogrenciler; bilim, teknoloji, miihendislik ve matematik (BTMM) gibi alanlarda hizli 6grenmeyi tegvik eden
robotigi oldukca keyifli buluyorlar. Bununla birlikte bu ylksek keyif alma seviyesinden diger egditimsel
elemanlarin da faydalanabilir.

Ders planlari boyunca 6grenciler programlarini ve robotlarinin aldigr 6nlemleri agiklayan yazili cevaplar
saglamaktadir. Tasarim 6zeti Calisma Sayfasinda 6gdrenciler kendi programlarini planlamayi ve yaratmayi
ogreniyorlar. Ayrica kendi programlarinda kullaniimig ikonlar igin agiklayici davranislar yaziyorlar.

Robotics WPS’ in deneyimleri, gogu 6grencinin gdérsel uyaranlardan bilgi almak ve bunu yazili bir metne
donustirmek konusunda sorun yasadiklarini gdstermektedir.

Bu ders planlari dgrencilere resim, grafik veya tablo gibi gérsel uyaranlardan yazili metin gikarmak
konusunda yardimci olur. Bu, NAPLAN testinde degerlendirmeye alinan gok kritik bir yetenektir.

Bu, Robotics WPS'’ in, 6grencilerin kabiliyet gelisiminde ve kendi programlarindan edindikleri bilgiyi yazili
metne tasima eylemini kavramalarinda buyuk ilerlemeler gozlemledigi alanlardan biridir.

et EdVenture into Retotics | O Lesson Plans

Lesson S Design brief worksheet 5.2 - My program

Duescribe som colnxp OQrITIr Ilglk ns In your program
l w25 O Jr N the progn G 1CONA DdOw  Then desc e what they «
program

hat s th  dua) drive
In Yo (ostcw

"k d»ldme (e ALV Ty

Roodk Corwatd ok spead &,

e - evenl weit
ioon de I (
X He evont unik ;:;I \gee .:Z
event 1o bdr divwey, Cov ward Cor 1
we: Seconds. Hais Fine hes
Pivisled Me Plogtews continues.
VWhat 13 the name of £us ML‘D
W Iv\ w {amwn
Nv\e Cluh LED 'J i s o

He 't LEO Yo dtaw -
aVedtion Yo wmy o\m;w&

WA IRSIOCHION Cot Www robososwps com 8y

Tamamlanmis bir tasarim 6zeti Calisma Sayfasi 6rnegi
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DERS 1: TANIMA VE KURULUM

Teknoloji yetenekleri — Ogrenciler programlama gevresini ve bir robota nasil bir program indirilecegini
ogreniyor.

Edison’ u kullanmadan énce, birkag konuyu 6grenmemiz gerekiyor

1. Edison’ u hazirlayalim

2. Edison’ u taniyalim

3. Edison’ un yazilimi ‘EdWare’i yukleyelim

4. Bir test programi indirerek hergeyin calisip ¢calismadigini kontrol edelim

Edison’ u hazirlayalim

Pil bélmesini agin ve programlama kablyosunu
cikarin. Simdi 4 adet ‘AAA’ pil takin. Pillerin hangi
yénde takilacagini gérmek igin yandaki resmi
referans alin ve pil bdlmesi kapagini kapatin.

Pillerin dogru yerlestirildiginden emin olun

Power (gu¢) anahtarini ‘on (agik)’ pozisyonuna
kaydirarak Edison’ u agin. Edison’un kirmizi LED
Istklari simdi yanip sbnmeye baslayacaktir.

Edison yola ¢ikmaya hazir!

Anahtari, sembolln tzerine dogru itin

www. meetedison.com www.roboticswps.com.au sayfa 9
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Edison ile tanisin (Calisma Sayfasi 1.1)

Ogrenciler Edison’ u tanimasi ve tim sensorlerin nerede oldugunu ve ¢ butonun ne ise yaradigini bilmesi
gerekiyor. Ogrencilerin Calisma Sayfasi 1’ de yer alan resimleri gdzden gecirmelerini saglayin. Bu Calisma
Sayfasini 10 ders boyunca 6grencilerin gdézi 6éninde tutmak kayda deger bir destek saglayabilir.

Record (kayit) bt
Stop. (durdlu.r .

~tr

ol 1sik senséri
0I~k124—|6f_esi LED
Sol kirmizi LED

Sag ki:
Sag 151k sensé

Edison’ un sensdrlerini ve butonlarini 6grenelim

Play (oyun, calistirma) butonu — Programi baglatir
Stop (durdurma) butonu — Bir programi durdurmak igin basilir
Record (kayit) butonu — 1 kez basilir = program indirilir, 3 kez basilir = barkodu oku

Edison’un gizgi takip sensord, bir kirmizi LED 1s1k ve
bir 1s1k senso6ri olmak Uzere iki pargadan
olugmaktadir.

Cizgi takip sensoru ayrica 6nceden kurulmus
programlari aktive eden 6zel barkodlari da
okur.

Edison’un gu¢ anahtari ve ¢izgi takip sensoéru

EdComm kablosu, programlarinizi Edison’ a indirmek igin
kullanilir. Bilgisayariniz veya tabletinizdeki kulaklik soketine

baglanir. EdComm programlama kablosu

www. meetedison.com www.roboticswps.com.au sayfa 10
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EdWare Kurulumu

EdWare programlama yazilimi; Windows, Mac, Linux, iOS, Android ve Raspberry Pi isletim sistemleri igin
mevcuttur. Kurulum belgelerini ve EdWare’ i isletim sisteminize nasil kuracaginiza iliskin talimatlari edinmek
icin internet tarayiciniza meetedison.com/downloads linkini girin.

Windows isletim sistemleri igin ses iyilestirmeleri devre digi birakilmahdir. Tim iyilestirmeleri devre disi
birakmak icin asagidaki adimlari takip edin.

iz| E b Centrol Paned » All Control Pandd Itéms »

Adjust your computer's settings

& teund | [ ek propeties ‘
@ s Py | Recordos | Sous | Commurscatirs | | e [imms) = [advaced] e
ck device below to modiy ity settngs: | Gmbact the snhanc YOUr QU spmsher
@ AutoPlay — _ 1y configuration. Charges affmctuntl fe next tme you start £ an
= olwbeck,
& 2+ High Definitron Audio Denre
0 Default Programs \ NS BN In el play
\ Speakers
- | High Definibon Audeo Dence —_
g Ease of Acosss Center | Pyt peyiet ‘ - 3 ting
J Digital Audio (SFOF)
‘- High Detintban Audia Dence id
Q% HomeGroup Raady i  boar
"o L}
f@ Location and Other biica
Sensors
g Parental Controls nf St Seltinn per €
& Program Updates Contigure [ Set Detaun I+ Ibnmlv hion .
A Remotcipp and Oesop e )| S
‘ Connectians &
u Taskbar and Start Menu [‘ Troubleshooting &‘ TRU-Install & User Accounts

Windows 7’ de tim iyilestirmeler nasil devre digi birakilir
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Barkod programlama (Calisma Sayfasi 1.2)

Ogrencilerin robotik ve bu konuda 6grenecekleri konusunda heyecanlanmasini saglamak igin, robotlarla
birlikte Calisma Sayfasi 2’ den yardim alabilirsiniz. Calisma Sayfasi, Edison’ un tarayabilecegi dort barkod
iceriyor.

Ogrencilere her bir barkodu taratin ve nasil galistiklarini ve kullandiklari sensérleri tanimlayin.

Alkis kontrollU sUrug

Edison’ u diiz bir ylizeye yerlestirin ve play (oyun, ¢alistirma — tGggen olan) butonuna basin. Simdi Edison’ a
yakin bir noktada alkislayin. Edison saga donecektir. Simdi iki kez alkislayin, Edison 30 cm kadar diiz
ilerleyecektir. Ayrica, Edison’ a parmaginizla hafifgce vurmayi deneyin, dnce bir kez, ardindan iki kez

Edison’ da bir ses sensori mevcuttur ve bunu alkisa tepki vermek igin

kullanir.

Engellerden kaginma

Play (oyun, galistirma — Giggen olan) butonuna basin ve Edison’ un bir engele nasil yaklastigini ve ardindan
ona ¢arpmaktan kaginmak icin nasil dondigunu izleyin. Edison, yolu tzerindeki engelleri algilamak igin
kizildtesi 1ginlar kullaniyor.

Cizgi takibi

Edison’ u gizginizin bir tarafina yerlestirin,
(1.5cm/0.6in¢ genislik) boylece ¢izgi takip sensoru
beyaz Uzerinde kalacaktir. Simdi play (l¢gen)
butonuna basin ve Edison’ un ¢gizigiyi nasil takip
ettigini izleyin.

Edison’un gizgi takip sensorl ylzeye 1sik yakar
ve ardindan geriye yansiyan i1sik miktarini dlger.
Beyaz ¢ok miktarda 1s1k yansitir, yuksek bir 151k
okuma degeri verir, oysa siyah ¢ok az yansitir,
IStk okuma degeri oldukga duguktar.

Edison gizgi takibi yaparken

Cizgiyi takip etmek igin Edison, sirekli bir tatminsizlik hali icerisindedir. Cizgiden disari ¢giktiginda, gizgiye geri
gelebilmek igin saga doner. Fakat ne zaman ¢izgiye geri donse, gizgiden ¢ikmak i¢in sola doner. Bu durum,
onun, ¢izginin kenarinda surekli yalpalamasiyla sonuglanir.

El fenerini takip et

Gulnes 1s1§1 gibi herhangi bir parlak gergek i1siktan uzakta, bir el fenerine/flagore ve diz bir ylzeye ihtiyaciniz
olacak. Play butonuna basin ve el fenerini Edison’ a yoneltin. Parlak 1sik kaynagini gérdigt anda Edison ona
dogru sirmeye baslayacaktir. El fenerini hareket ettirerek Edison’ un istediginiz yere sirmesini
saglayabilirsiniz. Bu davranis size herhangi bir seyi animsatiyor mu?

Bu Edison’ un en ilging programlarindan biridir, ¢inkl baz ugan boceklerde gézle mledigimiz davraniglar taklit
ediyor. Eminim sicak bir yaz gecesinde parlak bir is13in ¢evresine dolusmus gece kelebeklerini
gormusstinizdir. Bu tip bir robotik davranisa, fototropizm ya da 1s1ga yonelim (phototropism) adi verilmektedir
ve glinese bakarak biiyiiyen bitkilerde de bulunmaktadiri.

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au sayfa 12
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EdWare ile tanigin (Calisma Sayfasi 1.3)

Ogrenciler Edison ile etkilesimleri ardindan bir kez heyecan duyup motive olduklarinda, EdWare kullanmaya
baslayabilirler.

Yakindan tanimak igin 6grencilerin yazilimi agmasini ve soldaki ikon paletinden ikonlari programlama alanina
tasimaya baslamalarini saglayin. Bu asamada herhangi bir galisma programi yapmaya gerek yok.

EdWare, Windows Uzerinde iste asagidaki gibi gérintyor. Diger isletim sistemlerinde de EdWare benzer
sekilde gorunuyor.

iko Programlama alani

e Dregram Achot
Zoom 10% d o varitte ||| Brogem Edisen |

> - )
2558

=

flash
LED

L | )))

plagy
becp

L Pe

new

Ikonisegili vesbigimlendirme  Basitsbirlikilikenluspragram
yapilabilir

ploy
MaSKC
s\l

|

detect

obstack
Flach LED Properties Help Variabkes
o |
Controk: [LaLED v | Name  Range Intisl Value

(E) Corntart Vanssle <NEW>

cinglc LED Setting: (081w | | «-Constart v
drive ) f

®®

duad

T an LED o0 or off wsing sthes 5
whkction froen the drop down box of by
tning a variskle 0 = off L = on.

- . i‘ ’
‘1 1 * il '-.J N

Icon properties (ikon ikon yardim (help) Variables
Ozellikler) kutusu metni (Degiskenler)

drive

Edison EdWave

Programlama baslamak icin soldaki paletten ikonlari secin ve programlama alanina surukleyip birakin.
Ikonlari, ‘start (ilk)’ ve ‘end (son)’ ikonlari arasina yerlestirin.

Bir ikon segin ve Edison’ un bu ikona nasil cevap verecegini kontrol etmek igin ikon 6zellikleri (icon
property) kutusunda gereken ayarlari yapin.

Yardim metnini, programlama yaparken bir rehber olarak kullanin. Bir ikon hakkinda bilmeniz gereken
hersey, burada bulunabilir.

Variables (Degiskenler) bélumu, Edison’ un hafizasina ait kiigUk pargalari yaratip gértntileyebileceginiz
yerdir. Bu konuya daha sonra Ders 9’ da dénecegiz.
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Test programi (Calisma Sayfasi 1.4)

Ogrenciler artik test programini agabilir.
Dosya ismi: Test Program.edw (Windows adresi: C:\Program Files\EdWare\My Programs)

Test programi asagidaki gibidir:

~Be88 BE
ctart |8
g

28

<

Test programi

Ogrencilere bir programin yukaridaki gibi gériindiigiini agiklayin. Edison her seferinde bir tek ikona bakar ve
o ikonun soyledigini yapar. Oklar, Edison’ un ikonlari hangi yénde okudugunu gosterir. Bu programda bir
dongu (devre) mevcuttur, yani program sonsuza kadar veya piller diizlesene kadar dongliye devam eder ve
basa doner.

Ogrenciler artik test programini robotlarina indirebilir.

EdComm kablosunu bilgisayar veya tablet Gizerindeki kulaklik soketine ve volume (ses) ayarini en Ust
seviyeye getirin. EdComm kablosunun diger ucunu goésterildigi sekilde Edison’ a takin.
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Test programini indirmek icin, asagidaki adimlari takip edin:

1. Edison’un ‘record (kayit) butonuna bir kez basin

2. EdWare’ de, ‘Program Edison (Edisonu Programlayin)’ butonuna basin ve ardindan ‘Start
Download (indirmeyi Baslat) butonuna basin
3. Programi ¢alistirmak igin Edison’ un play (oyun, ¢alistirma — Giggen olan)
butonuna basin
Edison simdi test programini ¢alistiracak ve isiklarini yakip sondirerek ve korna galarak sola ve
saga patinaj yapacaktir.

Ogrencilere, robotun her ikonu teker teker ve oklar tarafindan gosterilen sirayla okudugunu agiklayin. Her
ikon ayri ayri robota ne yapacagini soyler.

Ayrica 6grencilere programin, Edison robota takilan bir kablo vasitasiyla bilgisayar/tabletten geldigini de
aciklayin. Kablo, robotun, kulaklik ¢ikisindan aldigi sesleri, 1s1ga donusturlyor ve programi hafizasinda
saklilyor.

www. meetedison.com www.roboticswps.com.au sayfa 15
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Isim:

Ders 1 Calisma Sayfasi 1.1 — Edison ile tanisin

Edison, LEGO Urunleri ile uyumlu, kiigik ve programlanabilir bir robottur

Edison, diinya ile etkilesime gegmek igin sensorler ve motorlar kullanir. Asagidaki resimlerde Edison’ un
kullandigi sensorleri, butonlari ve anahtarlari gorebilirsiniz.

_.Sol Isik sensori
Sol kizilotesi LED
Sol kirmizi LED

Edison’un sensor ve butonlarini taniyalim

Play (Oyun (calistirma)) butonu — programi ¢alistinr (baslatir)
Stop (dur) butonu — Bir programi durdurmak igin basilir
Record (kayit) butonu — 1 kez basilinca = programi indirir, 3 kez basilinca = barkodu okur

Edison’un gizgi takip sensord, iki pargadan olusur; bir
kirmizi LED i1s1k ve bir 11k sensoru.

Cizgi takip sensoru ayrica daha dnce indirilmig
programlari aktive eden 6zel barkodlari da
okur.

Edison’ un anahtari ve ¢izgi takip sensoéru

EdComm kablosu, programlarinizi Edison’ a indirmek igin
kullanilir. Bilgisayariniz veya tabletinizin Gzerindeki kulaklik
soketine baglanir.

EdComm programlama kablosu

www. meetedison.com www.roboticswps.com.au sayfa 16
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Isim:

1. Edison’ u barkodu sagdan gorecek sekilde yerlestirin
2. Record (kayit) butonuna 3 kez basin
3. Edison ileriye dogru gidecek ve barkodu tarayacaktir

www.roboticswps.com.au
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10 Ders’ te Robotik Diinyas1 Maceralar1

Ders 1 Calisma Sayfasi 1.3 — EdWare ile tanigin

EdWare, Edison robotu programlamak i¢in kullanilan yazilimdir.

ikon,paleti
= EdCon EMIY
,5" hogramhm Hop 4
Zoom (0%

D)

ploy
beep

ikon secilidir ve
bicimlendirilebilir

Basit bir iki ikonlu program

|I‘ n
play
muSic
s/ I
- N
dctoct
obstode ach ED"”}?_’?B B Hep Varinbles
(: Controk: |LefLLED = Tum an LED an or off using sthera - Msme Renge Enbid Voue
sdacbon frem tw ceop down bocer
Q) ,ff’"‘f" ____v‘?!‘e___ wingavaroblel « o?:l -aon 54 ‘ <NEW=
single LED Setting: | Off = | <-Constant = !
drive o e s
O1C)
dual )
drive o . '
Edison EdWar “ Filer \§
ikon 6zellikler kutusu Ikon yardim metni Variables
(Degiskenler)

EdWare ve programlamayi daha yakindan tanimak igin, solda bulunan paletten segctiginiz ikonlari segin ve
bunlari programlama alani Gzerine surukleyip birakin. lkonlari, ‘start (ilk)’ ve ‘end (son)’ ikonlari arasina

yerlestirin.

Bir ikon secin ve Edison’ un bu ikona nasil tepki verdigini kontrol etmek igin ikon 6zellik kutusunda yer alan
ayarlari yapin. Programlama yaparken, yardim metnini rehber olarak kullanin. Bir ikon hakkinda bilmeniz
gereken herseyi, burada bulabilirsiniz. Variables (degiskenler) bolimu, Edison’ un hafizasina ait kiiguk
parcgalari olusturacaginiz ve gorunttleyeceginiz yerdir.

Dort buyuk ikon grubunun isimleri nelerdir?

www. meetedison.com
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Isim:

Ders 1 Calisma Sayfasi 1.4 — Bir test programini indirme

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

o dr-’m
T

<

Test programi

Bir program iste buna benziyor. Edison her seferinde bir ikona bakar ve ikonun soyledigini yapar. Oklar,
Edison’ un ikonlari okudugu yonl gosterir. Bu programda bir ddngli mevcut, bdylece program sonsuza kadar
veya piller dizlesene kadar donglye girer.

Test programini indirmek i¢cin, EdComm kablosunu, bilgisayar veya
tablet Gzerindeki kulaklik soketine baglayin ve sesi en yiksek

seviyeye getirin. EdComm kablosunun diger ucunu, gdsterildigi gibi
Edison’a takin.

\

Test programini indirmek igin, asagidaki adimlari takip edin: \

1. Edison’un record (kayit — yuvarlak olan) butonuna bir kez basin

2. EdWare’de iken, ‘Progaram Edison (Edison’'u Programla)’ butonuna basin ve ardindan
‘Start Download (indirmeye Basla)’ butonuna basin

3. Programi baslatmak igin, Edison’un play (oyun,galistirma — tiggen olan) butonuna basin

Play butonuna bastiginizda, robot ne yapti?

Bu aksiyonlari, programdaki ikonlarla iliskilendirebiliyor musunuz? Lutfen distincelerinizi agiklayin.

Program, bilgisayardan robota nasil aktarildi?

www. meetedison.com www.roboticswps.com.au sayfa 19
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DERS 2: ROBOT HAREKETI — SURUS

Ardisik programlamaya giris — Ogrenciler, robotun, komut ikonlarina sirayla nasil tepki verdigini ve siire, hiz ve
mesafe kavramlarini bir araya getirmeyi 6greniyor.

Bu Derste dgrenciler, robotu belirlenmis bir mesafede ileri ve geriye sirmek igin temel stirs kontrol ikonlarini
kullanacaklar.

Program 1 — Robotu ileri dogru surin (Calisma Sayfasi 2.1)

Bir masa lizerinde Calisma Sayfasi veya renki bir bant kullanarak, 6grencilere, robotu, baslangic isaretinden
bitis isaretine kadar belirli bir mesafede ileriye dogru sturmelerini saglayacak bir program yazmalari talimatini
verin.

Robot, isaret Uzerine gelmeden dnce durmusg olmalidir.

Program 2 — Robotu geriye dogru surtin (Calisma Sayfasi 2.2)

Bir masa Uzerinde Calisma Sayfasi veya renki bir bant kullanarak, égrencilere, robotu, baslangig
isaretinden bitis isaretine kadar belirli bir mesafede geriye dogru strmelerini saglayacak bir program
yazmalari talimatini verin.

Robot, isaret Uzerine gelmeden dnce durmus olmalidir.

Program 3 — Robotu ileri ve geriye dogru surun (Calisma Sayfasi 2.3)

Bir masa Uzerinde Calisma Sayfasi veya renki bir bant kullanarak, égrencilere, robotu, baslangig
isaretinden bitis isaretine kadar belirli bir mesafede ileriye dogru ardindan geriye dogru ve ardindan
tekrar geriye dogru sirmelerini saglayacak bir program yazmalari talimatini verin.

Program 4 — Hiz oyunu (Calisma Sayfasi 2.4)

Ogrencilerden; hiz, siire ve mesafe ile ilgili deneyler yapmalarini isteyin.
Ogrenciler kendi baglangig ve bitis isaretlerini yaratabilir.
Robotun bitis isaretine kadar gidip geri donmesi i¢in en kisa sire nedir?
Robotun bitis isaretine kadar gidip geri ddnmesi i¢in en uzun sire nedir?
Ogrenciler yaraticiigi tesvik etmek adina programlarina bip sesi ve flasér LED isiklari ekleyebilir.

Her Calisma Sayfasinda 6grencilerden robotun ne yaptgr ve bunu neden yaptigini agiklamalari istenir.
Tipik bir cevap soyle olabilir:

Robot ileriye dogru gidiyor ¢uinkd programda ileri komutu veren bir strts ikonu mevcut
Bitis cizgisine kadar ilerliyor ve duruyor ¢linki event wait (etkinlik bekleme) ikonundaki stire 0.35
saniye ve bu silire robotun bu mesafeyi aldigi siredir.
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Isim:

Ders 2 Calisma Sayfasi 2.1 — Robotu ileriye dogru surme

Edison robotu ileriye dogru sirmek igin asagidaki programi yazin. Baslama ve bitis isaretleri olarak bir
masa Uzerinde Aktivite sayfasini veya renkli bant kullanin.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: {For!!ird 'I <-Constant v

e

z|

'| Trangle button pressed  ~

Robotunuzun baslama gizgisinin arkasinda baglamasini ve hemen bitis gizgisinden énce durmasini saglamak
icin ‘Seconds pass (gegen saniye miktari)’ igin saniye biriminden bir stire miktari ayarlayin (ile degistirin?).

Minimum stre miktari 0.01 saniyedir.

Maksimum sire miktari 327.67 saniyedir.

Robotunuz énce ileriye dogru gidip ardindan hemen bitis gizgisinden énce duruncaya kadar farkl stire
miktarlari deneyin.

Robotunuzun baslama noktasindan bitis noktasina varmasi igin gereken dogru sure miktari
nedir?

Robotun ne yaptigini ve bunu neden yaptigini agiklayin?
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Isim:

Ders 2 Calisma Sayfasi 2.2 — Robotu geriye dogru surme

Edison robotu geriye dogru sirebilmek igin asagidaki programi yazin. Baglama ve bitis is aretleri olarak bir
masa Uzerinde Aktivite sayfasini veya renkli bant kullanin.

-1
v l <-Constant

Wait Untik

© Secondspass 7 §<-C»onstant v]

() Event happens | Keypad = | | Trangle button pressed

Robotunuzun baslama gizgisinin ardindan baslayip ardindan bitis ¢izgisinden énce durmasini saglamak
Uzere ‘Seconds pass (gegen saniye miktari)’ igin saniye biriminden bir siire miktari ayarlayin (ile degistirin?).

Minimum stre miktari 0.01 saniyedir.

Maksimum sire miktari 327.67 saniyedir.

Robotunuz énce geriye surip ve ardindan hemen bitis gizgisinden 6nce duruncaya dek farkl stire miktarlari
deneyin.

Robotunuzun baslangi¢tan itibaren bitise varmasi icin gereken dogru zaman miktari nedir?

Robotun ne yaptigini ve bunu neden yaptigini agiklayin?
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Isim:

Ders 2 Calisma Sayfasi 2.3 — Once ileri ve ardindan geriye dogru

Edison robotu 6nce ileri ve ardindan geriye dogru sirmek i¢in asagidaki programio yazin. Baslama ve durma
isareti olarak bir masa Uzerinde Aktivite sayfasini veya renkli bir bant kullanin.

Dual Drive Properbies
Constant Variable
Direction: iLmeacd v] <-Constant || <-Constent

Speect 5 -]

Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:
© Secondspass 7 [t—Consunt v © Seconds pass 7 [c-Constant v}

(_ Event happens Ee_vunrl v ‘ 'Tviengle button pressed = () Event happens  Keyped ~ | l'lviongk button pressed  «

Robotun baglama ¢izgisinin hemen arkasindan baglamasini ve bitis ¢izgisinde durmasini, ardindan geriye
dogru siirmesini ve baslama gizgisinden hemen dnce durmasini saglamak i¢in ‘Seconds pass (gegen saniye
miktari)’ degerini, saniye biriminden bir siire miktarina ayarlayin (ile degistirin?).

Minimum sire miktari 0.01 saniyedir.
Maksimum sire miktari 327.67 saniyedir.

Robotunuzileriye ve geriye dogru gidip ardindan baglama noktasindan hemen énce duruncaya dek farkl stre
miktarlari deneyin.

lleri ve geriye dogru strmek igin dogru sireler nelerdir?

ileri Geri

Robotun neyi neden yaptigini agiklayin?
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isim:

Ders 2 Calisma Sayfasi 2.4 — Hiz oyunu

Edison robotu ileri ve ardindan geriye dogru stirmek icin asagidaki programi yazin. Baslangi¢ ve bitis isaretleri
olarak bir masa Uzerinde Aktivite Sayfasini veya isaretlenmis gizgileri kullanin.

Dual Drive Properties

Constent Variable
Direction: [Fomard v] <-Constant v irecti L v;l <-Constant
Speed: | 7w {<-Constant v} ] [(-Constam
(00 ‘

Stal‘t | dus \l . ' B
Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:
@ Secondspass 7 [<-Const;nnt - © Sccondspass 7 [<-Consﬁnt -
(" Event happens  Keypad J i'l’nigngl: button pressed ( Event happens  Keypad « : !Tlienglé button pressed -

Bu defa, sire ve hizi degistirin!

Programiniza; korna ¢alma, flag LED veya hatta mizik ¢alma gibi yeni ikonlari eklemekte 6zgursiniz.

1. Baslangi¢ gizgisinin arkasinda baslayin ve bitis ¢izgisinden hemen énce durdurun, ardindan geriye dogru
surin ve mumkin oldugu kadar hizli sekilde baslangi¢ gizgisinden hemen énce durun!

En hizli ayarlariniz nelerdir?
ileriye siriis hizi ileriye siiriis siiresi

Geriye surus hizi Geriye surus suresi

2. Baslangi¢ cizgisinin hemen arkasinda baslayin ve bitig ¢izgisinden hemen 6nce durdurun, ardindan geriye
dogru siriin ve mimkin oldugu kadar yavas sekilde baslangi¢ ¢gizgisinden hemen énce durun!!

En yavas ayarlariniz nelerdir?

ileriye sirlis hizi ileriye siriis siresi
Geriye slrus hiz Geriye sirls suresi
www.meetedison.com www.roboticswps.com.au sayfa 24
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Ders 2 Aktivite sayfasi 2.1

BITIS CIZGIS

g

BASLAMA CizZGISi

www. meetedison.com www.roboticswps.com.au sayfa 25
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DERS 3: ROBOT HAREKETI — DONUS

Ardisik programlama ve temel geometri — Ogrenciler robotun zaman ve geometriye nasil cevap verdigini
ve robotun surus kontrolinl nasil saglayacaklarini 6greniyor.

Bu Derste, dgrenciler, robotu farkl agilarda (90°, 180° ve 270°) déndurmek igin gereken temel sirts
kontrolG ikonlarini kullanacaklar ve ardindan Ders 2’de 6grendiklerini kullanarak, bir strUs serisi
olusturacaklar.

Program 1 — Saga donus (Calisma Sayfasi 3.1)

Masa Uzerinde Aktivite sayfasi 3.1 veya renkli bant kullanarak, 6grencilere robotu 90 derece dondirecek bir
program yazmalari talimatini verin.

Program 2 — Sola dénus (Calisma Sayfasi 3.2)

Masa Uzerinde Aktivite sayfasi 3.1 veya renkli bant kullanarak, 6grencilere robotu 180 derece sola
déndurecek programi yazmalari talimatini verin.

Program 3 — Once sag ve ardindan sola donis (Calisma Sayfasi 3.3)

Masa Uzerinde Aktivite sayfasi 3.1 veya renkli bant kullanarak, 6grencilere robotu 90 derece saga
ardindan 270 (90 + 180) derece sola dondirecek programi yazmalari talimatini verin.

Program 4 — Mini labirent (Calisma Sayfasi 3.4)

Masa Uzerinde Aktivite sayfasi 3.1 veya renkli bant kullanarak, 6grencilere, mini bir labirent icerisinde yonunu
bulmaya yarayan bir program yazmalari talimatini verin. Ogrenciler bu zorlu gérevi yerine getirebilmek igin
Ders 2 ve 3’te 6grendiklerini kullanacaktir.

Her Calisma Sayfasi, 6grencilerden, robotun ne yaptidini ve neden yaptigini agiklamasini istemektedir.
Tipik bir cevap soyle olabilir:

Robot doner ¢lnkl programin sola patinaj emri veren bir strls ikonu vardir. 90 derece déntyor ¢lnk
event wait (etkinlik bekle) ikonunda belirlenmis stire 0.35 saniyedir ve bu slire robotun doénus suresidir.
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Isim:

Ders 3 Calisma Sayfasi 3.1 — 90 derece saga donus

Edison robotun 90 derece (90°) donmesini saglamak i¢in asagidaki programi yazin. Baslama ve bitis
isaretleri olarak masa lzerinde Aktivite sayfasi 3.1 veya isaretli gizgiler kullanin.

Direcbion: Epin right

vJ | <-Constant

Event Wait Properties
Weait Until:

© Seconds pass ¢ |<-Constom -

() Event happens  Keypad  ~ 1 i Triangle button pressed =

Robotun tam 90° dénmesini saglayabilmek igin, ‘Seconds pass (Gegen saniye)’ degerini saniye biriminden
bir stire miktarina ayarlayin (ile degistirin?).

Minimum stire miktari 0.01 saniyedir.
Maksimum slre miktari 327.67 saniyedir.

Robotunuz baslangi¢ noktasindan bitis noktasina saga doniinceye kadar farkli siire miktarlari deneyin.

Robotunuzun 90° déonmesini saglamak igin dogru sure miktari nedir?

Robotun ne yaptigini ve bunu neden yaptigini agiklayin
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Isim:

Ders 3 Calisma Sayfasi 3.2 — 180 derece sola donus

Edison robotun sola 180 derece (180°) ddnmesini saglamak igin asagidaki programi yazin. Baslama ve bitis
isaretleri olarak bir masa Uzerinde Aktivite Sayfasi 3.1’i veya isaretlenmis cizgileri kullanin.

Dual Drive Properties
Constant

Variable

Event Wait Properties
Wait Until:

@ Seconds pass ¢ '<-Comhnt -

(2) Event hoppens  Keypad - ! |Trmngl: button pressed =

Robotun tam 180° sola donmesini sadlamak igin, ‘Seconds pass (gegen saniye)’ degerini saniye biriminden
bir stire miktarina ayarlayin (ile degistirin?).

Minimum stire miktari 0.01 saniyedir.

Maksimum slre miktari 327.67 saniyedir.

Robotunuz baslama noktasindan bitis noktasina dek sola déniinceye kadar farkl siire miktarlari deneyin.

Robotunuzun 180° déonmesini saglamak i¢in dogru stre miktari nedir?

Robotun ne yaptigini ve bunu neden yaptigini agiklayin
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Ders 3 Calisma Sayfasi 3.3 — Once saga, ardindan sola donis

Edison robotun 90 derece (90°) dénlp ardindan 180 derece (180°) sola dénmesini saglamak icin asagidaki
programi yazin. Baslama ve bitis isaretleri olarak bir masa lzerinde Aktivite sayfasi 3.1'i veya isaretli
gizgileri kullanin.

Dual Drive Properties
Constant Vanable

Direction: LSEEE : .|
Spccd:lS v

Constant Variable
Direction: | Spinright =

spua ]

|
| <-Constent <-Constant

| s-Constant

Event Wait Properties Event Wait Propertiss

Wait Unolk Wait Until:
© Seconds pess 7 \<-Constant - © Secondspass 7 l<-Const¢nt vl
(' Event hoppens {I'Icyparl - ' Tnangle button pressed = . Evert happens |Kcyp.:m = | | Triangle button pressed ~

Robotu tam 90° sagda ve ardindan 270° (90° + 180°) sola dondirmek icin, ‘Seconds pass (gegen saniye)’
degerine saniye biriminden bir sire miktari ayarlayin (ile degistirin).

Minimum stre miktari 0.01 saniyedir.
Maksimum sire miktari 327.67 saniyedir

Robotunuz baslama noktasindan bitis noktasina kadar 90° sola ve ardindan alt bitis noktasina kadar 270°
sola déntinceye dek farkli stire miktarlari deneyin.

Robotunuzun énce 90° ardindan 270° dénmesini saglamak i¢in dogru sire miktari nedir?
90°: , 270°:

Robotun ne yaptigini ve bunu neden yaptigini agiklayin
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Ders 3 Calisma Sayfasi 3.4 — Mini labirent

Edison robotunuzu Aktivite Sayfasi 3.2'de yer alan mini labirentten gegirmek Gzere edindiginiz robot
programlama bilgisini kullanin.

Robot, baglama gizgisinin hemen arkasindan baglamali ve bitis ¢izgisinin hemen arkasinda durmahdir ve
cizgiler tizerinde ilerlememelidir.

Robotu ileri dogru stirmek ve gereken donusleri yapabilmek igin birkag adet programlama ikonunu bir araya
getirmeniz gerekecektir.

ipucu: ileri, saga patinaj, ileri, sola patinaj, ileri

Robotun ne yaptigini ve bunu neden yaptigini agiklayin

Robotu labirentten gecirmek i¢in hangi zorluklarla kargilastiniz?

Gelismis rekabet

Labirentte en hizli streyi kim alacak?
Kronometre kullanmaya gerek olmayacaktir. Tum event wait (etkinlik bekle) ikonlarina sureyi ekleyin.

Unutmayin: Robot, baslangi¢ ¢izgisinin hemen arkasindan baslamali ve bitis gizgisinden hemen sonra
durmalidir ve kazanmak igin gizgiler Gzerinde ilermemelidir.

Robotunuzun labirentten ¢ikis slresi neydi?
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Ders 3 Aktivite sayfasi 3.1 — Donus

Robotu anahatta gére asagiya yerlestirin ardindan dénts programinizi ¢galistirin. Robotunuz sunlari yapmal:

Program 1 — baslangi¢ 0° den son 90° e kadar saga don
Program 2 —baslangi¢ 0° den son 180° e kadar sola don

Program 3 — baslangi¢ 0° den son 90° e kadar saga dén, ardindan son 180° ye dogru 270° sola

don
BASLANGIC 0°
B SOAN Rt -
-
/’ \\\
/, \\
’l, N
,I 90° saga donus
/ .
/ \\
/ \
! \
J \
J \
d 1
! 1
180° sola donus *
\ SON 90°
\
\
\
\
\
\
\
\
\
\\
N\
S\
Y
~
S
o ..’I
SON180°
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Ders 3 Aktivite sayfasi 3.2 — Mini labirent

BITIS CizGiSi

BASLAMA CizGIS]
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DERS 4: LABIRENT GOREVI VE MEKSIKA DALGASI

Glglendirici 6grenme — Ogrenciler, iki agik uglu aktivitede basarili olmak igin Ders 1 ila 3 arasindaki bilgileri
kullanir.

Bu Derste, 6grenciler, iki programlama aktivitesini tamamliyor.

Program 1- YUriume Goérevi

Ogrenciler robotlari igin bir yiriime gorevi seger. Ornegin:

Bir fincan veya kalem kutusu gibi bir engel etrafinda sur

Kenardan tagsmadan bir masanin kenarlidi ¢evresinde sur

Robotun gegmesi i¢in genis bir sayfa pargasi tzerinde bir labirent yaratin
Robotun gegmesi igin inga bloklari kullanarak bir labirent yaratin

OoOood

Program 2 — Meksika dalgasi robot stili

Bu, herkesin robotunun ayni programi hafif¢e farkli strelerle uyguladigi egdlenceli bir sinif aktivitesidir.
Sonug bir Meksika dalgasina veya koreografili bir dansa benzerdir.

Ogrenciler robot hareketlerinden ‘havalr’ bir seri igeren kisa bir program yaziyor. Ayrica programlarinda
Isik ve ses kullanmak igin tesvik ediliyorlar.

Sinif (veya 6gretmen), en iyi/en havali hareket setine sahip programi secer. Bu program ardindan diger tim
ogrencilerle paylasilir. Her 6grenci ardindan programin basina bir event wait (etkinlik bekleme) ikonu ekler.

Bir Meksika dalgasi efekti olusturmak icin, her 6grenci, yeni event wait (etkinlik bekleme) ikonuna hafifge farkli
bir stire programlar. Ornegin:

Robot 1 — Etkinlik bekleme suresi 0 saniyedir
Robot 2 — Etkinlik bekleme siresi 0.2 saniyedir
Robot 3 — Etkinlik bekleme siresi 0.4 saniyedir
Robot 4 — Etkinlik bekleme siresi 0.6 saniyedir
Robot 5 — Etkinlik bekleme siresi 0.8 saniyedir
Robot 6 — Etkinlik bekleme siresi 1.0 saniyedir
Robot 7 — Etkinlik bekleme siresi 1.2 saniyedir
Robot 8 — Etkinlik bekleme siresi 1.4 saniyedir
Robot 9 — Etkinlik bekleme slresi 1.6 saniyedir
Robot 10 — Etkinlik bekleme stiresi 1.8 saniyedir

1’den 10’a kadar robotlar, kendi gecikme surelerinin sirasiyla bir ¢izgi halinde yerlestirilir. Ardindan
herkes ayni anda play butonuna basar ve performansi seyretmek i¢in arkalarina yaslanir.

Not: Apple, IOS iginde dosya alinmasina izin vermiyor, dolayisiyla bu aktivite eger iPad kullaniyorsaniz
mumkin olmayabilir.
Hata! Kopriu basvurusu gegerli degil. sayfa 33
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Ders 4 Calisma Sayfasi 4.1 — Zorlu gorev

Kendiniz igin bir robot zorlu strls gorevi segin ve Edison robotunuzun bu zorlu sirts gorevini
gerceklestirmesi igin programlayin.

iste bazi 6rnekler, fakat kendi zorlu géreviniz ile de devam edebilirsiniz.

Bir fincan veya kalem kutusu gibi bir engelin ¢evresinde sur
Kenardan tasmadan bir masanin kenarlari cevresinde sur
Genis bir sayfa pargasi Uzerinde bir labirent yaratin

insa bloklari kullanarak bir labirent yaratin

I R A

Unutmayin, yaratici olmak igin LED flas, korna ¢alma ve muzik ¢alma gibi diger programlama ikonlarini da
kullanabilirsiniz.

Zorlu robot surlis goreviniz nedir?

Bu programi yazmak konusunda zor olan neydi?

Programiniza hangi ilave programlama ikonlarini dahil ettiniz ve bunlar ne yapiyorlar?
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Ders 4 Calisma Sayfasi 4.2 — Meksika dalgasi

Bu, herkesin robotunun hafif farkl surelerle de olsa ayni programi uyguladigi eglenceli bir sinif aktivitesidir.
Sonug, bir Meksika dalgasina veya kareografili bir dansa benze mektedir
Donguler

Hareketlerin tekrar etmesini saglamak i¢in programinizda bir dongu
kullanin.

Loop Properties
Loop UNTIL:

o), oy, K o K0l X
'r—b > . ﬁ} I ﬂ.’ﬁ

@ Loop forever

lnv drive drive

B 28

[ S E—

Yapmaniz gereken:

‘Havalr’ robot hareketleri serisi iceren kisa bir program yazin. Programinizda 1sik ve ses kullanmayi
unutmayin.

Hareketler dizisini yazip test ettikten sonra, bir 6gretmen tarafindan gézden gegirilmesini saglayin ve
siniftaki en iyi diziyi segin.

Egder sizin diziniz segildiyse, program dosyanizi sinifla paylasin. Eger bir baska arkadasinizin programi
secildiyse, program dosyasini agtiktan sonra, basina bir event wait (etkinlik bekleme) ikonu ekleyin. Sureyi,
ogretmeninizin soyledigi sekilde ayarlayin.

Event wait (etkinlik bekleme) ikon siresi: Robot numarasi: (robotlari sirayla
yerlestirmek igin)

Tam robotlari, gecikme surelerine gére en kisasi en dnde ve en uzunu en sonda olacak sekilde sirayla bir
cizgide yerlestirin. Simdi herkes play butonuna ayni anda basacak.

Simdi arkaniza yaslanin ve robotun performansini izleyin.

Robotunuzun havali hareketlerini agiklayin
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DERS 5: TASARIM OZETi 1 - PROGRAMIM

Yaratici diisiinme ve problem ¢ézme — Ogrenciler kendi zorlu gérevleriyle gelir ve robotun nasil ¢dziim
Uretebilecegini kavramsallastirir. Bu iki derslik sUreyi kapsayabilir;

Alternatif olarak bu bir ev édev egzersizi olarak da verilebilir. Ogrenciler kendi konu bagliklarini segebilir,
programlarinin amacini ifade edebilir ve programin gergek hayatta nerede kullanilabilecegini agiklayabilir.

1. Robotun ¢ozebilecegdi bir problem veya muzikli bir eglence hareketi tanimlayin

Gelecekte robotlar yardimcilarimiz olacaklar. Simdiden vakumlu temizleyiciler bizimle, yani bu gelecek ¢ok
uzakta degil. Bir 6grencinin robotu ne tip bir faydali veya eglendirici gérev gerceklestirebilir?

Ornekler:

U Mizge dogru dans et — robot, 6grencinin en sevdigi miizik ile dans eder

L Vakumlu temizleyici — 6grenciler genis bir parga sayfa lizerinde oturma odasi zemin plani gizebilir ve
robotu, tim alani vakumlayacak sekilde programlayabilir.
Gulvenlik robotu — dgrenciler bir gtvenlik alani tanimlayabilir (kagit Gzerine gizilmis bir kare veya

0 kaguk bir obje. Robotun goérevi etrafinda sirerek givenli bolgeyi korumak.

2. Problemi veya robotun yapmasi gereken hareketleri aciklayin
Tasarim 0zeti Calisma Sayfasini kullanarak 6grenciler, robot programlarinin ¢6zdigu problemi ve robotun
problemi nasil ¢6zdugunu aciklar.

Ornek: Problem... ‘insanlar iyi dans edebilir fakat onlarin hareketleri yavas oluyor ve diger dansgilarla
senkronize olmayabiliyor.” Benim robotum bu problemi sdyle ¢ozecek... ‘Hizli hareket ederek ve diger
robotlarla ayni dans rutinini yaparken zamanlamay tutturmak. Bu insanlari dans ederken izlemekten daha
eglenceli.’

3. Programi yazin ve test edin

Ogrenciler programlarini yazar ve test eder.

4. Hata

SiUphe gétirmez sekilde ilk girisim asla basarili olmaz. Bazi 6grencilerin denemeye devam etmek igin ekstra
tesvik gérmeye ihtiyaci olabilir! Hata, programlamanin normal bir pargasidir (veya herhangi bir miihendislik

Ogrenciler tasarim 6zeti Calisma Sayfasi lizerinde hatalarini agiklayabilir.

5. Kullanilan programlama ikonlarini ve ne yaptiklarini agiklayin

Tasarim 6zeti Calisma Sayfasi 5.2'yi kullanarak 6grenciler, programlarinda kullandiklari ikon sayisini seger ve
bu ikonun programda ne ise yaradigini agiklar. Ogrencilerin daha fazla programlama ikonu agiklayabilmeleri
icin ilave sayfalar yazdirin.

6. Demo

Ogrenciler robotlarinin davranislarini gdsteriyor ve fikirleri, program, karsilastiklari problemler ve bunlari
nasil ¢bzdukleri hakkinda konusuyor.
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Ders 5 Tasarim ozeti Calisma Sayfasi 5.1 — Programim

Gelecekte robotlar yardimcilarimiz olacak. Daha simdiden, vakumlu temizleyicimiz Roomba bizimle, yani bu
gelecek ¢ok uzakta degil. Robotunuzun gerceklestirebilecegdi faydali bir gérev disinin ve ardindan bu gorevi
gerceklestirmesi igin bir program yazin.

iste bazi érnekler:
U Mizge dogru dans et — bir parti robotu

1 Vakumlu temizleyici — evde gok kullanigli
U Guvenlik robotu — kalem kutunuzu glivende tutun

1. Tartisin

Programlayabileceginiz faydali bir robot uygulamasi Gzerinde karar vermek lizere partnerinizle veya diger
ogrencilerle tartisin.

2. Aciklayin

Programinizi yazmaya baslamadan dnce, asagida robotunuzun ¢ézecegdi problemi ve nasil gézecegini
aciklayn.

Problem...

Robotum bunu su sekilde ¢ozecek...

3. Programinizi yazin

ikonlari yerlerine yerlestirmeden énce programinizi planlayin. Kullanmayi égrendiginiz ikonlari kullanin
ancak ayrica diger ikonlari da deneyebilirsiniz.

4. Hata?

ik seferinde her sey diisindiiginiiz gibi gitmeyecektir. Endiselenmeyin! Tekrar deneyin, fakat énce neyin
yanlis gittigini agiklayin. Programiniz neden ilk seferinde ¢alismadi? Unutmayin: Unlii Thomas Edison
ampull basarih bir sekilde kesfedinceye kadar 10,000 defa basarisiz olmustur! Yani, denemeye devam!
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Ders 5 Tasarim 0zeti Caligma Sayfasi 5.2 — Programim

5. Programinizda yer alan bazi programlama ikonlarini agiklayin

Programlama ikonlarini asagida c¢izin ve boyayin. Ardindan programinizda ne is yaradiklarini agiklayin.

[ \ Bu ikonun adi nedir?

Bu ikon ne yapiyor?

/ \ Bu ikonun adi nedir?

Bu ikon ne yapiyor?

( \ Bu ikonun adi nedir?

Bu ikon ne yapiyor?

S J
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DERS 6: ALKISI ALGILAMA

Girdilere (sensorlere) giris — Ogrenciler, robotun nasil dis uyaranlara (alkislara) cevap vermesinin saglandigini
ogreniyor.

Bu Derste dgrenciler bir robotun dis ¢evre uyaranlarini nasil algiladigini ve robotun tepkilerini nasil
programlayacaklarini ve robot davranisini nasil yaratacaklarini 6grenecekler.

Program 1 — Bir alkisa cevaben LED flasi (Calisma Sayfasi 6.1)

Ogrenciler, programi devam ettirmeden 6nce gergeklesecek bir etkinligi beklemesi igin programlay égreniyor.
Bu durumda etkinlik alkis gibi yuksek bir sestir.

Program 2 — Bir alkisa cevaben surus (Calisma Sayfasi 6.2)

Ogrenciler simdi dnceki derste dgrendiklerini kullanarak robotun bir etkinlige (alkis) tepki vermesini saglyor.

Program 3 — Alkisa cevaben dans etme (Calisma Sayfasi 6.3)

Ogrenciler alkisa tepki olarak kendi robot hareketlerini yaratabilir. iki segenekleri mevcut:

1. Coklu dans manevralariyla birlikte bir robot dans rutini yaratin

2. Robotun alkisa cevaben bir engel parkurundan ge¢mesini saglayan bir program yaratin

Edlenceli sinif aktivitesi

En iyi dans rutinini secin ve tim diger 6grencilerin de bu rutin ile robotlarini programlamalarini saglayin.
Ardindan tim robotlari bir arada yerlestirin ve 6grencilerin tim robotlarin birlikte dans ettigini gérmek Gzere
zamaninda alkiglamalarini saglayin. Alkiglari 1, 2, 3, 4.... seklinde saymaniz gerekecektir. Alkislama 5’te
basglar ve 6, 7, 8... seklinde devam eder.
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Ders 6 Calisma Sayfasi 6.1 — Bir alkisa cevaben LED Flas

Edison robotun alkis gibi yiiksek bir sese cevaben sol LED flagi yakmasini saglamak igin asagidaki
programi yazin.

Event Wait Properties
Wait Unbl:

) Seconds pass '0 <-Constant v] i@ Secondspass 035 <-Constant -

@ Event happens [ ? v] { ? v (1 Event happens | Keypad  « | Inangle bution pressed ~

Leop Properties Flash LED Properties > Flash LED Propertiss
Loop UNTIL Contrcl: |Left LED v Control: ||.cfu.so M

Constant Vanable
LED Setting: |Off v | [ <-Constant -

@ Loop forever Constant Vanable

LED Setting: [On ~ |

I<-Conﬁlnt

z)

Bu programda ilk event wait (etkinlik bekleme) ikonu, siireyi beklemek igin kullaniimiyor. Bunun yerine
program, belirli bir etkinlik ger¢eklesinceye kadar bu noktadan itibaren devam etmeyecektir.

ilk event wait (etkinlik bekleme) ikonu 6zellikler kutusunda (properties box), ‘Event happens (gerceklesen
etkinlikler)’ radyo butonunu segin ve ardindan bir alkisa tepki verilmesi igin gerektigini disUndiguiniz etkinlik
tipini segin.

Robot hangi mesafeden alkislarinizi algilayabilir.?

Bu programdaki déngu ikonlarinin amaci nedir ve dongu ikonlari kullaniimamis olsaydi neler olurdu?
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Ders 6 Calisma Sayfasi 6.2 — Bir alkisa cevaben surus

Edison robotun bir alkisa cevaben ileri dogru sirmesini saglamak igin asagidaki programi yazin.

Event Wait Proparties Duel Drive Properties Event Wait Properies
Wait Until: Constant Wait Until:
1) Seconds pass ‘ 0 ‘ <-Constant @ Seconds pass 0.1

@ Event happens [Denecclap VHCIapdem:ted v | Event happens ll\leypsd v

I
wait
A

Event Wait Properties
Wait Until:

05

Event Wait Properties
Wait Until:

) Seconds pass ‘ 0 <-Constant

® Seconds pass

(" Event happens  Keypad @ Event happens [Deuc:clap vi [Clap detected v

Edison robotun ses sensord, yalnizca alkis ve el ¢girpmaya karsi hassas degildir, ayrica her tirli ylksek sese
tepki verebilir. Bunlar arasinda robotlarin motorlari, dislileri ve dondikge ses ¢ikaran tekerlekleri de yer
almaktadir. Surllen robotun sesinin, ses sensérinu tetiklemesini engellemek igin bu programda kullanilan iki
ek ikon daha vardir ve yukarida portakal rengi yildizlar ile isaretlenmistir. ilk event wait (etkinlik bekle) ikonu
0.1 saniyeye ayarlanir ve robotun motorlarinin durma zamanini verir. ikinci event wait (etkinlik bekle) ikonu,
wait for a clap (bir alkis bekle) ile ayarlanir ve bdylece programin devam etmesine imkan tanir glinku
motorlardan gelen sesi algilayacaktir.

Alkis sensoriniu kullantyorsaniz, motorlari durdurduktan sonra bu iki ikonu kullanmaniz gerekecektir.

ilk dual drive (gift siiriig) ikonunda farkli yonlerle deney yapin. Ayrica farkli hareketler yaratmak igin bir sonraki
event wait (etkinlik bekleme) ikonu ile deneyler yapin.

Baska hangi yon ve sireleri denediniz?

Deney 1: yon , slre
Deney 2: yon , slire
Deney 3: yon , sire
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Ders 6 Calisma Sayfasi 6.3 — Alkisa cevaben dans etme

Onceki iki egzersizden 6grendiklerinizi kullanarak, robotun alkiglariniza tepki verdigi bir dans rutini yaratin.

Manevra 1 Manevra 2

B BB E B BB DB By E
-

<

En aziki dans manevrasina ihtiyaciniz olacak, ancak dilediginiz kadar ekleyebilirsiniz. Yukaridaki programin
iki ayri tekli aksiyon manevrasi mevcut bulunmaktadir. Bu iki manevra déngu igerisinde olduklarindan stirekli
tekrar ederler.

Ayrica alkis basina iki manevra daha deneyebilir ve
ekleyebilirsiniz.

Alternatif zorlu gérev

Eger bir dans programlamak istemiyorsaniz, o halde robotun bir alkisa tepki olarak ilerledigi ve ardindan
ikinci bir alkisa tepki olarak geriye dondugu kisa bir engel parkuru olusturabilirsiniz.

Programinizda ka¢ adet manevra var?

Robotunuzun dans veya sirtis manevralarini agiklayin.

Eglenceli sinif aktivitesi

Siniftan en iyi dans rutinini segin ve her 6grencinin robotuna ayni programi indirmesini saglayin. Ardindan
tum robotlari bir arada yerlestirin ve robotlarin dansini gérmek i¢in herkes zamaninda alkiglasin.

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au sayfa 42
www.meetedison.com— —



V0.92 10 Ders’ te Robotik Diinyas1 Maceralari

DERS 7: ENGELLERI ALGILAMA

Engel algilama ve yapay zeka kavramlarina giris — Ogrenciler, gevresinde yer alan engellere tepki olarak
robotun karar verebilmesini (yapay zeka) saglamak tzere robotu programliyor.

Kizilotesi engel algilamayi kavrama (Calisma Sayfasi 7.1)

Ogrenciler robotun kiziltesi engel algilama teknolojisini ve robotun yolu Gzerindeki engelleri nasil
algilayabildigini 6greniyor.

Program 1 — Bir engel algila ve dur (Calisma Sayfasi 7.2)

Ogrenciler yolu tizerinde bir engel algilayana kadar robotun ilerlemesini saglayacak bir program yaziyor.
Robot engeli algilayinca durur ve ¢arpigsmadan kaginir.

Program 2 — Bir engel algila ve ondan kagin (Calisma Sayfasi 7.3)

Ogrenciler yolu (izerinde bir engel algilayana kadar robotun ilerlemesini saglayacak bir program yaziyor.
Robot engeli algilayinca geriye donuyor ve ¢arpismadan kaginiyor.

Program 3 — Bir engel algila ve ondan bir dongu igerisinde kagin (Calisma Sayfasi 7.4)

Ogrenciler yolu izerinde bir engel algilayincaya kadar robotun ilerlemesini saglayacak siirekli bir déngi
iceren bir program yaziyor. Robot engeli algilayinca geriye doniyor ve ¢arpismadan kaginiyor. Robot
ardindan déngul sebebiyle kaginacagi diger engelleri aramak Uzere tekrar ilerlemeye devam ediyor.

Program 4 — Sag ve sol engel algilama (Calisma Sayfasi 7.5)
Ogrenciler sirekli bir déngti iceren ve engel sagda da olsa solda da olsa tepki verme kabiliyeti olan b ir
program yaziyor. Bunun igin 6grenciler bir ‘IF (EGER)’ ikonu kullaniyorlar.

Bir IF (eger) ikonunun 6nemi, robota, insan yonlendirmesi olmaksizin karar verme kabiliyeti veriyor olmasidir.
Bu bir robotun iginde gergeklesiyorsa, buna artik yapay zekaya sahip oldugundan otonom robot adi verilir. Bu
¢ok derin bir kavramdir. Robot artik canl mi!?

Bu Ders ayrica sUrticUsU olmayan robot arabalar ve insanlara, binalara ve diger arabalara ¢arpmaktan
kaginmak Uzere sensorleri kullanma hakkinda bir tartismay! tesvik edebilir.

Eger engel algilama ¢ok hassas ise veya yeterince hassas degil ise, 6grenciler bir sonraki sayfada verilen
talimatlar kullanarak yeniden kalibre edebilir.
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Engel algilamayi kalibre etme

Edison’un engel algilama sisteminin hassasiyetini kontrol edebilirsiniz. Daha hassas yapildidinda, ¢ok
uzaktaki engelleri de algilayabilir ve daha az hassas oldugunda yalnizca ¢ok yakindaki engelleri
algilayabilecektir.

Barkodu okuma

1. Edison’u sag taraftan barkodu gorecek sekilde yerlestirin
2. Record (kayit — yuvarlak olan) butonuna 3 kez basin
3. Edison ileriye dogru sirecek ve barkodu tarayacak

Barkod — Engel algilamayi kalibre etme

Maksimum hassasiyete ayarlayin

Once yukaridaki barkodu tarayin, ardindan play (licgen olan) butona basin. Edison simdi kalibrasyon
modunda. Edison’'un dnlndeki tim engelleri kaldirin.

ik olarak sol hassasiyet kalibre edilir.

1. Sol kirmizi LED titremeye baslayincaya kadar sirekli surette play butonuna basin (bu hassasiyeti
arttirir).

2. LEDZ2in titremesi tamamen duruncaya kadar surekli surette record (yuvarlak olan) butonuna basin (bu
hassasiyeti disUrUr).

3. Sag tarafi kalibre etmek igin stop (kare olan) butonuna basin.

4. Sag kirmizi LED titremeye baslayincaya kadar play butonuna strekli olarak basin. Simdi LED’in
titremesi tamamen durana kadar record butonuna surekli olarak basin.

5. Stop butonuna basin ve artik kalibrasyon tamamlandi.

Ozel hassasiyet

Engellerin algilandigi mesafeyi, Edison’un dniine bir engel yerlestirerek ve 1’den 5’ e adimlari
tekrarlayarak ayarlayabilirsiniz.
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Ders 7 Calisma Sayfasi 7.1 — Kizilétesi engel algilama

Edison robot, kizilétesi (IR) ‘vision (goris)’ ile donatilmistir. IR i1sini insan goéziyle gérilemez, yani bu 1$131
géremezsiniz, fakat Edison’un karanlkta gorebilmesini saglar.

Edison’un engelleri algilamasi i¢in, IR 1sini robotun sag ve sol tarafindan ileri dogru yansitilir. Eger IR 1sini,
duvar gibi bir engel lizerinden yansiyorsa, o halde yansiyan isin Edison’un tek IR detektori tarafindan
algilanir. IR detektord, robotun 6n merkezindedir.

Asagidaki illistrasyonda, Edison’un solunda bir engel mevcuttur, yani yalnizca sol yansiticidan gelen IR
Isin yansimaktadir. Alinan sinyalden Edison solda bir engel oldugunu fakat sagda bir engel olmadigini
belirleyebilir.

Yansiyan IR 1sini, kirmizi ile gosteriliyor ve yansitilan IR 1gini mavi ile gosteriliyor.

IR 1s1Nn yayici .) k

IR 1s1n detektoru
IR 1s1n yayici .)
L

Bu engel icin yayilan IR 1ginini ve yansiyan IR i1sinini ¢izin.

IR 11N yayici .

IR 1s1n detektori ®

Risinyayic @
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Ders 7 Calisma Sayfasi 7.2 — Engeli algila ve dur

Edison robotun, bir engel ile kargilasincaya kadar ilerlemesini saglamak igin asagidaki programi yazin.

Event Wait Properties
Wait Until:

Detect Obstacle Properties

Constant Vanable ) Seconds pass |° | |<-Censtant - |

@ Event happens [Dma obstacle vJ |Any Obstacle detected v]

Duel Drive Properties
Constant Variable

Direction: ]m_ﬂ_d vl <-Constant

Speed: ISivl

\<-Constant

Kirmizi (kontrol grubu) engel algilama ikonu, engel algilama sisteminin agiimasi icin gereklidir ve IR 1s1n
yayicilarini gahgtirir.

Dual drive (Cift suris) hizi, robotun engel ile garpismadan onu algilayabilmesine olanak tanimak igin 5’e
ayarlanir. Eger hiz ¢ok yUksek ise, robot engellere ¢arpacaktir.

Robot, ne kadar mesafede engelleri algilayabiliyor?

Bu tip bir gériinmez algilama teknolojisini daha énce gérmis muydiniz?
Nerede?

Bu tip bir algilama teknolojisinin baska nerede kullanilabilecegini disunlyorsunuz?
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Ders 7 Calisma Sayfasi 7.3 — Engeli algila ve ondan kagin

Edison robotun bir engelle karsilagsincaya kadar ilierlemesini, ardindan 180° dénmesini ve engelden 1 saniye
uzag@a ilerlemesini saglamak icin asagidaki programi yazin.

Event Wait Properties
Wait Until:

Detect Obstacle Properties Event Wazit Properties

) Seconds pass | 0 | |<-Constant v Woit Untit:

Constant  Vanable

IR Transmitter obstacle detection: IOn vl‘ §<-Cnnstant':

@ Secondspass 1

@ Event happens [Dew:t obstacle v| IAny Obstacle detected v

Dual Drive Properties
Constant

Direction: | Forward i
Speed: |5 -

Dual Drive Properties
Constant

Direction:  Forward v l
Speed: |5~

Dual Drive Properties
Constant

Event Wait Properties
Wart Until

?

Direction: | Spin left v | [|'@ Seconds pass

|
Speed: (S > |

Ders 3’te (Calisma Sayfasi 3.2), robotun 180 derece dénmesi igin gereken dogru slire miktarini buldunuz.
Bu slreyi tekrar yukarida portakal rengi soru isareti (?) ile belirtilen yerde kullanin.

Robotunuzu 180 derece dondurmek igin gereken dogru sire miktari nedir?

Bu programi tamamlanmamis yapan sey nedir ve bunu nasil gelistirirdiniz?
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Ders 7 Calisma Sayfasi 7.4 — Engelden kaginma

Edison robotun surekli engellerden kaginarak ilerlemesini saglamak igin asagidaki programi yazin.

Event Wait Properties
Wait Until:

Detect Obstacle Properties

Constant  Variable (C) Seconds pass | 0 <-Constant v

© Fvent hoppens | Detect obstacle + || Any Obstecle detected ~

IR Transmitter obstacle detection: [On vj ]’L( -Constant 'J

Event Wait Properties
Weit Until:

Loop Properties
Loop UNTIL:

© Loop torcver

© Seconds pass ¢

ikinci etkinlik bekleme ikonunda farkli siire miktarlarinda deney yapmaya galisin. Bu sefer robotun ne kadar
uzun sure donecegini ayarlar belirliyor ve portakal rengi soru isaretinin Gzerinde belirtiliyor (?).

Robotun dénmesi igin en iyi sUre ayari sizce nedir?

Neden bu sire ayari en iyisi? Daha iyisini yapmak icin robot neyi farkli yapiyor?
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Ders 7 Calisma Sayfasi 7.5 — Sag ve sol algilama

Edison robotun sagda ve sola dogru stirekli engellerden kag¢inarak ilerlemesini saglamak igin asagidaki programi
yazn.

Take the top (True) branch if: - Dual Drive Pmpg::;.m Event Wait Propertics ' ‘
)Testpasses  |-NoVariable- ~| |= -0 Weitbott
— 0 |
@ Event h [Detect obstacte  + || Ostacie st nght ~ | ) Seconds pass <-Constant -

_'Evm{huppens iiry_n.ad <| Tncn;}lebu“cnprnsed -

et tescospuaananae
-

Properties
Take the top (Trug| branch if: Constant

i Test passes 1-!‘40 Vapable- = 1 l = - H 0 | Direction: | Forward

@ Event happens [Dctmobsudc 'E[Obsudtaldt ’I Speed- 5w
=]
Else take the bottom (False) branch.

Yukaridaki programda “IF (EGER)” ikonlarini kullaniyoruz. Bunlar gok énemli ikonlar, ¢iinkii robota insan
tarafindan yonlendirilmeden karar verme kabiliyeti saglar. Bir robotta bu 6zellik var oldugunda, artik yapay
zekaya sahip oldugundan ona otonom robot deriz.

Bir ‘If (Eger) ikonu, bir kosulun dogru (true) mu yanlis (false) mi oldugunu sorar. Eger sonug dogru (true) ise,
program o yolu tik ile isaretler. Eger sonug yanlis (false) ise, program o yolu ¢arpi isareti (cross) ile isaretler.

Yukaridaki programin, bir engelin nerede olduguna bagh olarak alabilecegi (¢ farkli yol se¢genegi mevcuttur.
Bu ¢ ayri yolun robotun ne yapmasina sebep oldugunu kendi cimlelerinizle agiklayiniz.

Engel algilanmadi:

Sagda engel algilandi:

Solda engel algilandi:

Karar verebildigine gore robot canl midir!? Neden bdyle distinlyorsunuz?

www. meetedison.com www.roboticswps.com.au sayfa 49
www. meetedisoncom



V0.92 10 Ders’ te Robotik Diinyasi1 Maceralari

DERS 8: CIZGI ALGILAMA VE TAKIP ETME

Endstriyel benzeri robotik davranislari — Ogrenciler, geligmis otomatik fabrika ve antrepolarda kullanilana
benzer temel robot algi ve kontrolinu 6greniyor.

Cizgi takip sensorunu kavrama (Calisma Sayfasi 8.1)

Ogrenciler robotun ¢izgi takip sensorii ve siirlis zemini siyah veya beyaz oldugunda robotun nasil
algiladigini gézlemliyor.

Program 1 — Bir siyah gizgiye kadar ilerleme (Calisma Sayfasi 8.2)

Ogrenciler robotun bir siyah gizgiyle karsilasana kadar ilerlemesini saglayacak bir program yazar. Ayrica
farkli renklerin algilanmasi hakkinda sorulari teyit eder.

Program 2 — Bir kenarlik igerisinde ilerleme (Caligma Sayfasi 8.3)

Ogrenciler robotun bir kenarlik igerisinde ilerlemesini saglayacak bir program yazar. Cizgi algilama sensori
kenarlik sinirini algilar ve robot kendi etrafinda déner. Calisma Sayfasi 2’ yi kullanabilirler veya genisce bir
sayfa ve siyah bir kegeli kalem (marker) veya beyaz bir masa Uzerinde siyah izolasyon bandi (elektronik
teyp) kullanarak kendi programlarini yaratabilirler. Eglenceli bir sinif aktivitesi oldugundan tim robotlari
geniscge bir kenarligin igerisine yerlestirin.

Program 3 — Bir cizgiyi takip etme (Calisma Sayfasi 8.4)

Ogrenciler siyah bir gizgiyi takip eden bir program yazar. Calisma Sayfasi 2’ yi kullanabilirler veya veya
genisce bir sayfa ve siyah bir keceli kalem (marker) veya beyaz bir masa Uzerinde siyah izolasyon bandi
(elektronik teyp) kullanarak kendi programlarini yaratabilirler.

Video — insanlara ihtiyag uygulanabilir degil

Cizgi takibi, bugtin pek gok otomatik fabrika ve antrepoda kullanilan gok temel bir robotik davranisidir, fakat
peki ya gelecekte nasil olacak. Is yerleri gelecekte cok daha fazla robot ile neye benzeyecek? Hatta belki de
var olacaklar mi? Asagidaki video sinif igerisinde robot sayisinin diinya 6lgeginde artisinin insanlarin gelecedgi
icin ne anlama geldigi tartismasini tesvik edecek. https://www.youtube.com/watch?v=7Pg-S557XQU (15
dakika)

Humans Need Not Apply

-]
[
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Ders 8 Calisma Sayfasi 8.1 — Cizgi takip sensoru

Edison robotu, bir ¢izgi takip sensoru ile donatilmistir. Sensor, iki ana elektronik pargadan olusur:

1. Kirmizi Isik Yayan Diyot (LED)
2. Fototransistor (1stk sensoru)

LED, robotun tzerinde ilerledigi bir ylizey Gzerine parlak bir isik verir. Edison Gzerindeki yuvarlak butona iki
kez bastiginizda, LED ortaya ¢ikar. Robotu hafifce havaya kaldirarak, LED’in ylzey lzerinde Urettigi 1s1gin
yuvarlak noktasina yakindan bakin. Isik noktasinin, siyah veya beyaz ylzey lzerine yerlestirildiginde ne
kadar parlak oldugunu karsilastirin.

Siyah veya beyaz lizerine yerlestirildiginde nokta daha parlak mi (daha fazla isik yansitir)?

Fototransistor pargasi, bir isik sensoridir ve ylzeyden yansitilan 1gik miktarini dlger.

Cizgi takip sensorunun kesit goruntisu

Fototransistor

LED’den gelen Isi Yansitilan i1s1k

Yuzey

Yukaridaki egzersizden de gorduguiniz gibi, beyaz bir ylzeyden yansitilan 1sik, siyah bir ylizeyden yansitilan
Isiktan daha fazladir. Bu sebeple, fototransistor, beyaz bir ylizeyde iken, siyah bir ylizeyde oldugundan daha
yuksek 1s1k okuma degeri verir. Bu durum robotun harekete gegmek lzere programlanmasina ve Uzerinde

ilerledigi ylizeye tepki vermesine olanak saglar. Siyah bir ylizey ‘yansitmayan’ ve beyaz bir ylzey ‘yansiticr
olarak dusunulmektedir.

Sizce ¢izgi takipgisi asagidaki ylizey renklerine nasil tepki verir, yansitici veya yansitmayan? (ipucu: 1sik,
Kirmizi)

Kirmizi ylzey , yesil yuzey , mavi yuzey
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Ders 8 Calisma Sayfasi 8.2 — Bir siyah ¢izgiye kadar ilerle

Edison robotu, siyah bir gizgi (yansitici olmayan) gizilinceye kadar beyaz bir ylizey (yansitici) Uzerinde
surebilmek igin asagidaki programi yazin.

Event Weit Properties
Wait Until:

Line Tracker Properties

Constant Vanable (2 Seconds pass |(l | <-Censtant

©) Event happens ILine Tracker » i i On non-reflective surface

Dual Drive Properties
Constant

e

Bir programdaki ¢izgi takip sensorini kullanmak igin, énce sensért agmis olmaniz gerekiyor. Bu ayrica
kirmizi LED’i de aktive eder.

Aktivite sayfasi 8.1’de yer alan siyah ¢izgiyi kullanin veya beyaz bir sayfa izerine siyah bir gizgi gizin. Ayrica
beyaz bir masa Uzerinde siyah elektronik teyp (izolasyon bandi) kullanabilirsiniz. Robotu siyah gizginin tizerine
dogru surin ve nasil durdugunu gézlemleyin.

Aktivite sayfasi 8.1’de ayrica Ug renkli gizgiler mevcuttur. Bunlar kirmizi, mavi ve yesildir.
Edison’u ¢izgilerden her birine dogru surtin ve bakin bakalim duruyormu.

Edison’un ¢ok iyi algilayamayabilecegi (géremeyecegi) bir renk var midir? O renk hangisidir?

Sizce bu neden oluyor?
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Ders 8 Calisma Sayfasi 8.3 — Bir kenarlik icerisinde surus

Edison robotun bir kenarlik igerisinde stirmesini saglamak i¢in asagidaki programi yazin.

Dual Drive Properties Dual Drive Properties
Constant Constant
Direction: IForward vI Direction: |5pin right v| Hent %Pmle&ok Until:
Speed: |5~ |

Event Wait Properties

Constant Verable Wait Until:

Line Tracker LED: (On +| [<-Constant =/

(") Seconds pass ‘ 0 «-Constant - |

@ Event happens Il.ine Tracker » ! [On nen-reflective surface V]

Aktivite sayfasi 8.2yi kenarlik olarak kullanin veya genisge bir parga sayfa ile kalin siyah bir kegelikalem
kullanarak kendi kenarlidinizi olusturun.

Genis bir kenarlik yaratmak i¢in ayrica beyaz bir masa tzerinde siyah bir elektrik teybi (izolasyon
banti) kullanabilirsiniz.

Genis bir kenarlik olusturuyorsaniz, ne olacagini gérmek igin gok sayida robot eklemeyi
deneyin.
Ayrica farkl hizlarda deney yapin.

Problem ¢gikmadan robot ne kadar hizli gidebilir?

Robot ¢ok hizli siirerse ne olur?
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Ders 8 Calisma Sayfasi 8.4 — Bir ¢izgiyi takip etme

Edison robotun siyah bir ¢izgiyi takip etmesini saglamak i¢in asagidaki programi yazin.

Tf Properties

Take the top (True) branch if:

©) Testpasses  |-No Varizble- ' [, v

(@ Event happens [Line Tracker VJ | On reflective surface V]
Elce take the bottom (False) branch.

Line Tracker Properties
Constant

Line TrackerLED: On =

‘l..l.ll.

»%» s

Loop Properties

O Loop forever

Bu program, robotun ne yapacagina karar vermesini saglayabilmek icin ‘IF (EGER)’ ikonunu kullanir. Eger
cizgi takip sensorl, yansitici bir ylzeyde (beyaz) ise, o halde hiz4’te diz saga ilerler. Eger ¢izgi takip sensord,
yansitici olmayan bir ylizeyde ise, o halde hiz 4’te diz sola ilerler. Robot, beyazin tzerinde iken, beyazdan

disari ¢ikar, robot siyah Gzerine geldiginde, siyahtan disari ¢ikar. Bunu yaptikca, ileri dogru haraket eder ve
Giziginin kosesini takip eder.

Robotu, Calisma Sayfasi 8.2 Uizerinde bulunan kulvara yerlestirin ve robotun ¢izgiyi nasil takip ettigini
izleyin.
Hangi yone dogdru ilerliyor (saat yoninde mi yoksa saat yonunin tersine mi)?

Robotu, Calisma Sayfasi 2'nin tGzerindeki kulvarin disina yerlestirin ve robotun ¢izgiyi nasil takip ettigini
izleyin.

Hangi yone dogdru ilerliyor (saat yoninde mi yoksa saat yonunin tersine mi)?

Sizce robot neden kulvarin gevresinde ayni yonde gitmiyor?
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Ders 8 Aktivite sayfasi 8.1 — Cizgi takip sensoru

Bu Aktivite sayfasini, Calisma

Sayfasi 8.2’ de yer alan STOP HERE —
programinizi test etmek igin

kullanin.

Ayrica asagidaki renkli satirlari
kullanarak Caligsma Sayfasi 8.1’ de yer
alan cevaplari da kontrol edebilirsiniz.
Edison hangi renkler igin durakhyor?

= STOP HERE? @ STOP HERE? 8 STOP HERE?
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Robotun hareketini
¢izginin yaninda
baslatin, Gzerinde degil.
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DERS 9: ISIGA TEPKI VERME

Cevresel dlglim ve programlama matematigi — Ogrenciler, robot davraniglarini kontrol etmek amaciyla isik
seviyelerini 6lgmeyi, bunlari hafizada tutmayi ve matematik uygulamayi égreniyor.

Degiskenleri kavrama (Calisma Sayfasi 9.1)

Ogrenciler programlamada (hesaplama) degiskenin ne anlama geldigini ve bunlardan birini Edison robotta nasil
kuracagini 6greniyor. Ayrica iki farkli boyuttaki degiskeni 6greniyorlar; ‘bytes (bit)’ (8 bit — 0 ila 255) ve
‘words (kelime)’ (16 bit -32,767 ila +32,767).

Program 1 — Isik seviye alarmi (Calisma Sayfasi 9.2)

Ogrenciler, bir odadaki 1siklar agildiginda alarm galinmasini saglayan bir program yazar.
Bu program degiskenlerin kullanimini ve ‘greater than (-den biy k)’ (>) kiyaslamasi kullanarak temel
matematigi ogretir.

Program 2 — Otomatik isiklar (Calisma Sayfasi 9.3)

Ogrenciler, robotun bir yandan 1sik seviyelerini gérintiilerken ilerlemesini sagdlayan bir program yazar. Eger
robot karanlik bir alana girerse, 6n isiklar otomatik olarak agilir. Bu program bir ‘less than (daha az)’ (<)
kiyaslamasi kullanir.

Program 3 — Isi1g1 takip etme (Calisma Sayfasi 9.4)

Ogrenciler robotun drnegin bir el feneri/flagérden ¢ikan parlak 1siga dogru ilerlemesini sagdlayan bir
program yazar. Bu program gikarma/eksiltme ve arindan bir ‘less than (daha az)’ (<) kiyaslamasi
kullanarak daha ¢ok sayisal (bilgisayimsal) matematik dgretir.

Robotikte hayvan davraniglari

Yukarida bahsi gegen 15181 takip etme programi, 1lik bir aksam vakti cadde 1si1ginin cazibesine kapilmis bir
gece kelebegine ¢ok benzeyen bir robot davranigini gosterir.

Bu hem bocekler hem de robotlarin zek&si hakkinda glzel bir tartisma konusu olabilir.

Is1gin cekimine kapilan bir bécek canliyken benzer durumdaki robot neden degildir?
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Ders 9 Calisma Sayfasi 9.1 — Degiskenleri kavrama

Bir degisken, veri depolamak igin kullanilan bilgisayar Vorables
hafizasinin kiguk bir pargasidir. Degiskenleri bu kadar
faydall hale getiren 6zelligi ise, bu verinin dolayisiyla isim | | Neme Ronge, | Tntial Value
degiskeninin de program calisirken de dedistirilebiliyor Fred 0-55 162
olmasidir. Light Level +/-32767 0
<NEW>
Degiskenler sayilar 10, 106, 1, 482 vs seklinde depolar
ve bir bilgisayar programinin matematigi yapmasini il u . :

sadlar ki bu da bilgisayarlarin ¢ok iyi oldugu bir konudur.

Edison robotu, “bytes (bitler)’ ve ‘words (kelimeler) adinda iki tip degisken kullanir. Bit degiskenleri 0 ila 255
araligindaki sayilari depolayabilir. Kelime degiskenleri ise -32,767 ila +32,767 araligindaki sayilari
depolayabilir.

Kullanimini kolaylastirmak adina degdiskenlere isimler veriyoruz. Bu uygulama biz insanlara iglerinde ne tip
bilgi depoladigimizi hatirlamamiz konusunda yardimci oluyor. EdWare’ de kendi degiskenlerinize dilediginiz
ismi koyabilirsiniz. Ornegin birinin ismini ‘Fred’ koyabilirsiniz, fakat bu Fred igerisinde ne tip bir bilgi
depolandigini hatirlatmak i¢in gok yardimei bir isim olmayabilir. Daha iyi bir isim érnegin ‘Light_Level
(Isik_Seviyesi) ola bilir. Bu isim tipi, degiskenin ne igin kullanildigini ve iginde ne tip bir veri bulunabilecegini
kolaylikla hatirlatabilir.

Artik degiskenleri taniyorsunuz, dyleyse
sonraki programlar icin EdWare’ de bir tane
olusturabilirsiniz.

F-le ngvam Edm Help

Zoom' 100% ¥ ;A@ja@% dson|
control 3 /Add Variable

Ust sol késede bulunan “Add Variable (Degisken
Ekle) butonuna tikladiginizda, bir agilir menu
gelecektir.

Viriable names | Light Level Degiskeninize ‘Light_Level (Isik_Seviyesi)’ gibi bir isim girin, degisken
= aralhgini +/-32767 (kelime) olarak segin ve baslangi¢c degerini sifira

e R N ayarlayin. Simdi OK (TAMAM) tiklayin ve degiskeniniz alt sag késede
Initial value (optionaly 0 bulunan degdiskenler tablosuna eklenecektir.
| Delete | | Comce [ ok |

Asagidaki sayilari (bit veya kelime) depolamak igin ne tip bir degisken kullanirdiniz?

12 , 192 , 801 , 42 , 27,901
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Ders 9 Calisma Sayfasi 9.2 — Isik alarmi

Edison robotun odadaki isiklar acildiginda bir alarm ¢almasini saglamak i¢in asagidaki programi yazin.

Sense Light Properties

Sense: | Left light level  ~ Loop Properties

Loop UNTIL:
Vaniable to read into: l'-‘g"‘-'-“' vl @ Loop forever

Loop Properties
RO TR Variables
. Loop forsver
- Name Range Intial Valus
@ Test passes ll,ight_Levd v] [> v] 100
Light_Level  +/-32767 0
(" Event happens ] Keypad * | Tnangle button pressed - ] <NEW>

Sense light (15131 algila) ikonu 1s1k seviyesini sol 1sik sensériinden okur ve okumayi Light_Level (Isik
Seviyesi) adli degiskenin icinde yerlestirir.

ilk dongii (loop) ne yapilacagini belirlemek icin matematik kullanir.

‘Light_Level (Isik_Seviyesi)’ isimli degiskenin igcerisindeki deger, ‘greater than (-den buyuk) (>)
100 olana dek donglyu devam ettirin.

Light_Level (Isik_Seviyesi) da bulunan deger 100’0 gec¢ince, dongl buradan ¢ikar ve alarmi ¢alan bir
sonraki donglye gecer.

Edison robotu karanlik bir yere yerlestirin ve play (oynatma) botonuna basin. Isiklar agildiginda, robot
alarmi ¢calmahdir.

Bu tip bir alarmin yararli olabilecedi gergcek hayatta yasanan bir durumu disunebiliyor
musunuz?

Bunu bir karanlik alarmina donustirmek icin programda ne gibi degisiklikler yapilmali ?
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Ders 9 Calisma Sayfasi 9.3 — Otomatik 1siklar

Edison robotun i1siklar séndtginde iki LED 1131 agmasini saglamak i¢in asagidaki programi yazin.

Flash LED Properties Flash LED Properties il
Sense Light Properties Control: | Right LED ~ Control: |LdLLED -
Loop Propertics Sense | Left light level =
Loop UNTIL: [TE_—‘——lJ Constant Constant
@) Loop forever Variable to read into: [L'gu_md . LED Setting: [On ~|
Dual Drive Properties
Constant

Direction: lFo{wxd - !

)
3N

19 =

igh

Flash LED Properties Flash LED Properties
Take the top (True) branch if: Controk |Rj9h_U.ED v Control: |Left LED w
@ Test passes [Light_l.evel vl l< 'I 100 Constant Constant

LED Setting: |of_f - | LED Setting: |cm_;|

1" Event happens lK:)'pnd - 1 ! Trizngle ~ 1
Else take the bottom (False) branch.

Robotu bir tiinel boyunca veya bir kanepe altinda surin ve 6n isiklarin yaklasmasini gdzlemleyin.

Bu programda, programin yolunu belirlemek icin ‘less than (daha az)’ (<) sembollnU kullaniyoruz. Eger
degdisken Light_Level (Isik_Seviyesi) 100’ den ‘daha az (less than)’ ise, o halde dogru yolu se¢ ve isiklari a¢

If (Eger) ikonunda (100) degerini deneyin

Daha yuksek bir deder uyguladiginizda ne oluyor?

Degeri dusurdugtintzde ne oluyor?
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Ders 9 Calisma Sayfasi 9.4 — Isigi takip etme

Edison robotun bir el feneri/flagérden ¢ikan 15191 takip etmesini saglamak i¢in asagidaki programi yazin.

Taksthe top (True) branch if:
Sense Light Properties inigu_Ligm vl lc v] 0
Sens=: Right light level v =
e Keyped v | | Tnangle ~

Vanable to read into: ZR;,ILT:;M 'I

Else take the bottom (False) branch,

Loop Properties

© Loop forever

oB- B

Dual Dnve Properties
Constant

Direction: |Fnlwud right vl

Sense Light Properties Calculate Word Properties

Sense: ILeft light level + Variable: |Rjgn_|_i9h: vl
Variable to read into: lLeft_Light vI @ Basic  Operation: |mim_|s vl

Argument: | 0 | [i.:ﬁ_l.ighi v"i

) Divide Operation: |dvide - |

Argument: | 0 | | <-Constant =

Edison’ a karsi bir el feneri/flasér yakin ve robot 1siga dogru ilerleyecektir.

Bu program iki degisken arasindaki hesaplamayi gergeklestirir. Calculate word (Kelimeyi hesapla) ikonunda
Right_Light (Sag_Isik) degiskeni, Left Light (Sol_Isik) degiskeninden ¢ikarilmistir. Sonug (cevap) Right_Light
(Sag_lIsik) degiskenine geri yerlestiriimistir. Sonuglari soyle bir gz atalim:

Sag_lsik Sol Isik Hesaplama Sonuc
Sagda el feneri 200 100 200 -100 = -100
Soldaki el feneri 100 200 100 —-200 = +100

Yukaridaki tablodan da gorebileceginiz gibi, el feneri sag taraftaysa, sonug sifirdan kiiglk (negatif sayi). El
feneri sol taraftaysa, sonug sifirdan buyuk (pozitif sayi).

If (EGer) ikonu soruyor: Sonug sifirdan kiigik mu? Eger dogru (true) ise, robot sola dogru ilerler (1s1ga dogru),
Eger yanlis (false) ise, robot saga dogru ilerler (isiga dogru).

‘less than (daha az)’ sembolunu (<), bir ‘greater than (-den buyUk)’ sembollyle (>) degdistirmis olsaniz neler
olurdu?
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DERS 10: TASARIM OZETi 2 - PROGRAMIM

Yaratici disunme ve problem ¢cozme — Bu, 6grencilerin kendi zorlu gorevleriyle ¢ikip robotun nasil bir ¢déziim
sunacagdini kavramsallastirdiklari ikinci tasarim 6zetidir.

Bu uygulama, her birinin slresi 90 dakikadan iki veya daha fazla ders stresini alabilir, alternatif olarak bu
uygulama ev 6devi-egzersizi olarak da verilebilir. Ogrenciler kendi konu bagliklarini segebilir, programlarinin
amacini ifade edebilir ve programin gergek hayatta nerede kullanilabilecegini agiklayabilir. Bu tasarim 6zetinde
dgrencilerin, ilk tasarim 6zetinde verdiklerinden daha ¢ok bilgi saglamalari bekleniyor. Ayrica artik daha fazla
programlama deneyimine sahipler ve robotlarin sensérlerini kullanabiliyorlar.

1. Robotun ¢ozebilecegi bir problemi veya atabilecegi bir adimi tanimlayin

Ogrenciler daha énce ‘Humans need not apply (insanlara ihtiyag uygulanabilir degil)’ videosunu izlemislerdi ve
artik robotlarin gelecekte nasil kullanilabileceklerinin daha ¢ok farkinda olmalilar. Bu konu 6grenciler arasinda
yeni fikirleri tegvik etmeli. Bazi érnekler ise soyle siralanabilir:

1 Kurtarma robotu — Robot, bir kenarligin sinirlari igerisinde kayip bir kisiyi arayarak ilerliyor (kligtk bir
sekil veya oyuncak bebek). Robot kisinin yerini belirleyince alarm sesini arttiriyor.

") Siriicisiiz arag — Robot, insanlara, diger araglara veya binalara (oyuncaklar) carpmadan daha
onceden belirlenmis bir yolda (hat tzerinde) ilerliyor.

71 Savas robotlari — insan askerlerin yerine robotlari savasa génderin. iki robot, sumo giiresinde
yarisiyorlar

2. Robotun ¢ozmesi gereken bir problemi veya atmasi gereken bir adimi tanimlayin
Ogrenciler, Tasarim 6zeti Calisma Sayfasini kullanarak, kendi robot programlarinin ¢dzdiigi problemi ve
robotun problemi nasil (¢6ziim) ¢6zdiigini acgiklayacak.

Ornek: Problem: ‘insan siiriicUlerin dikkati siiriis esnasinda kolaylikla da@ilabiliyor ve hata yapabiliyorlar. Bu
hatalar hayati hatalar olabiliyor. Cozim: Bu program bir robotun engel algilama kullanarak bir yol boyunca
nasil ilerleyebilecegini ve insanlara, diger aracglara ve binalara ¢garpmaktan kaginabilecedini ve boylece daha
guvende olabilecegini gosterir.

3. Programi yazin ve test edin

Ogrenciler programlarini yaziyor ve test ediyor.

4. Hata

Kaginiimaz olarak ilk girisim basarisizdir. Hata programlamanin normal bir pargasidir (veya herhangi bir
muhendislik disiplinin). Ogrenciler Calisma Sayfasinda hatalarini agiklayabilir.

5. Kullanilan programlama ikonlarini ve ne yaptiklarini agiklayin

Tasarim 6zeti Calisma Sayfasi 2’ yi kullanarak 6grenciler kendi programlarinda kullanilan ikon sayisini seger
ve hangi ikonun ne yaptigini agiklar. Ogrencilerin daha fazla programlama ikonu agiklayabilmeleri igin ilave
sayfalar yazdirin.

6. Demo

Ogrenciler kendi robotlarinin davraniglarini uygulamali olarak gésterir ve fikirleri, programlari, karsilastiklari
problemler ve bunlari nasil ¢ézdikleri hakkinda konusur.
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Ders 10 Tasarim 6zeti Calisma Sayfasi 10.1 — Programim

‘Humans need not apply (insanlara ihtiyag uygulanabilir degil)’ videosu, robotlarin gelecekte nasil
kullanilabilecegine dair bir icgéru saglamisti. Robotunuzun gercgeklestirebilecegi faydal bir gérev disinin ve
ardindan bu gorevi gergeklestirebilmesi icin gereken programi yazin.

iste bazi érnekler:

1 Kurtarma robotu — Robot kayip bir kisiyi ararken belli sinirlar igerisinde ilerler (kiiglk bir esya veya

oyuncak bebek). Robot kisinin yerini belirleyince, alarm c¢alar.

SirucUsUz ara¢ — Robot higbir insana, diger araglara veya binalara (oyuncaklara) carpmadan

belirlenmis bir yolda (gizgide) ilerler.

Savas robotlari — Savasa insan askerlerin yerine robotlari yollayin. Bir sumo ringi olusturun ve iki veya

-1 daha g¢ok robotu birbirlerini aramak Gzere programlayin ve ardindan digerini sumo ringinden digari
atmasi gorevini verin.

1. Tartisma konusu

Bu konuyu partneriniz veya diger égrencilerle tartisin ve programlayabileceginiz faydali bir robot uygulamasi
Uzerinde karar verin.

Akliniza hangi fikirler geldi?

Fikirlerden birinin uygulanabilir olmamasinin sebepleri nelerdi?
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2. Acikla/Tanimla

Programinizi yazmaya baslamadan énce, robotunuzun ¢ézecegdi problemi ve onu nasil ¢gézecegini (¢6zim)
asagida aciklayin.

Problem:

GCozam:

3. Programinizi yazin

ikonlarini yerlerine yerlestirmeden énce, programinizi planlayin. Kullanmayi égrendiginiz ikonlari kullanin,
fakat ayrica diger ikonlari da deneyebilirsiniz.

4. Hata?

ik seferinde hersey diisiindiigiiniiz gibi gitmeyebilir. Vazgegmek yok! Tekrar deneyin, fakat énce neyin ters
gittigini tanimlayin. Programiniz neden ilk seferinde calismadi? Unutmayin:

Unli Thomas Edison ampull basaril bir sekilde kesfetmeden dnce tam 10,000 kez basarisiz olmustu! Yani,
denemeye devam edin!
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Ders 10 Tasarim ozeti Calisma Sayfasi 10.2 — Programim

5. Programinizdaki programlama ikonlarindan bazilarini agiklayiniz

Asagidaki programlama ikonlarinin igerisine ¢izin ve renklendirin. Ardindan programinizda ne ise

yaradiklarini aciklayin.

[

\

Bu ikonun adi nedir?

Bu ikon ne is yarar?

Bu ikonun adi nedir?

Bu ikon ne is yarar?

R

Bu ikonun adi nedir?

Bu ikon ne ig yarar?
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Ogrenci basari tablosu

Program

Onay

Program Onay

2.1 Robotu ileriye dogru siirme

7.1 Bir engeli saptama ve durma

2.2 Robotu geriye dogru stirme

2.3 Robot ileri ve geriye dogru stirme

7.2 Bir engeli saptama ve kaginma

7.3 Bir engeli algila ve bir donglde
bundan kagin

2.4 Hizoyunu

.4 Sag ve sol engel saptama

3.1 Saga donus

8.2 Bir siyah cizgiye kadar ilerleme

3.2 Sola donus

3.3 Once saga sonra sola donls

8.3 Bir kenarlik icerisinde surme

8.4 Bir gizgiyi takip etme

3.4 Mini labirent

9.2 Isik seviyesi alarmi

4.1 Surls gorevi

4.2 Meksika dalgasi robot stili

9.3 Otomatik isiklar

9.4 Isik takibi

5 Tasarim 6zeri 1 — Programim

10 Tasarim 6zeti 2 — Programim

6.1 Alkisa cevaben flas LED

Kendi programi
1.

6.2 Alkisa cevaben ilerleme

6.3 Alkislamaya cevaben dans etme

Kendi programi
2.

Kendi programi
3.
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@).—.. ROBOTICS

»
L— :
'SOn coding for schools

Tebrikler

Edison robotik ve programlama kursunu

basariyla tamamlamigtir

Asagida bahsi gecen basarilar kaydedildi:

1 Edison robot ve programlama robotu kullanilarak robot programlari tasarlandi, test
edildi ve degerlendirildi

71 Robot hareketi ve sensorler uygulamali olarak 6grenildi

1 Robot programlama prensipleri uygulamali olarak 6grenildi

1 Tasarim Ozetleri gorevierinde edinilen bilgiler uygulandi

1 Harika bir macera deneyimlendi!
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