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Fiziksel Programlama ve Robotik

Uygulamalari

DERS PLANI

OGRENME KAZANIMLARI

Ogrenciler, sensor girdilerini robotik eylemlerle birlestiren temel algoritmalarin taslagini
¢ikarabilir.

Ogrenciler gunluk nesnelerde hangi sensérlerin kullanildigini analiz edebilirler.

Ogrenciler, gercek hayat uygulamalarini ayristirarak gunlik nesnelerde kullanilan farkli
sensodrler arasindaki sinerjiyi arastirir.

SURE

3 saat

METOT VE TEKNIKLER
Sunum
Takim veya sinif etkinlikleri

OERETIM MATERYALLERI

Girig: Sunum slaytlari + Beamer
Grup Calismasi: Kagit + Kalem, Defter, dijital metin dosyasi

insanlarin icinde rahatca hareket edebilecekleri buyuk bir oda ders icin yararlidir, zeminde
bant kullanabilmelisiniz

Sensor olarak galisabilen farkli malzemeler

Zemin Haritasl

ONCEKi DERS

Modul 3 - Ders 1: Fiziksel Programlama ve Robotigin Temelleri

ONKOSULLAR

1ve 2. ModUllerin incelenmesi tavsiye edilir ancak bu ders icin mutlak gerekli degdildir.
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DERSIN iSLENisi
Giris

GUDULEME

Son dersin [Modul 3 - Oturum 1] kisa bir 6zetini yapin. Son oturumdaki ana bulgular nelerdi?
Baska soru var mi? Ev ddevi nasil gitti?

MOTIVASYON

Son oturumda 6grencilere insan duyulari ve robot sensérleri tanitildi. Bu temel bilgi, sensor
girisi ve robot programlama hakkinda bilgi edinmek icin kullaniliyor.

OGRENME KAZANIMLARININ ACIKLANMASI

Bu derste &grenciler, sensorler, girdiler ve sensor girdisine dayall olarak alinan kararlar
arasindaki baglantiya odaklanarak bir robotu programlamanin temel yollarini
ogreneceklerdir.

GELiSME

DERSIN ISLENISI
Dersin basinda/éncesinde bir zemin haritasi hazirlayin ve yere bantlayin. Boyut mevcut

alana godre secilmelidir, ancak her bir karo bir kisinin Uzerinde durabilecegi kadar buyuk
olmali (kabaca 30 cm carpi 30 cm) ve her iki tarafta 5 karo bulunmalidir.
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Bu zemin haritasi ders icin temel katman olarak kullanilacaktir. Ana gorev, farkli
duyulari/sensorleri kullanarak S(tart)tan E(nd)'ye ulasmaktir. Basit bir 6rnek asadida
gosterilmistir:
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Her w bir bardak ilik suyu temsil eder. Her o bir bardak soguk suyu temsil eder. Ogrenciler
suyun farkli sicakliklara sahip oldugunu bilirler. Bir 6gdrenci baslangi¢ alaninda durur.
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Ogrenci, arkadaslariyla birlikte bardaga dokunarak ya da suya dokunarak dogru yolu bulma
sUrecinden gecerek sonuna kadar ilerler.

Bu cok temel érnek daha sonra farkli duyular kullanilarak tekrarlanabilir ve uyarlanabilir
(6rnegin, kucuk LED isiklar, farkli sekiller, farkli meyve tatlari vb.) Zemin haritasini
genisleterek, seklini degistirerek, parkura engeller koyarak ve birden fazla senséru
birlestirerek daha fazla uyarlama yapilabilir. Her adimda, &grenciler bir robotun nasil
calisacagini ve hangi sensére ihtiyac duyulacagini tanimlamalidir. Ogrenciler robot
hareketlerini ve sensor girdilerini basit bir akis semasina dénustururler. [Gelismis versiyon:
Ogrenciler basit if/else ifadeleri yazarlar, Modul 1'e bakiniz].

Benzer bir oyunun kucUk ¢cocuklarla oynanip oynanamayacadini ve nasil oynanabilecegdini
tartisin (Modulu referans alarak)

SoNuc

OzET

Robot sensorlerinin temelleri oyunlar aracilidiyla dgretilebilir. Basit robotlarin, insanlarin
makineye programladigl kavramsal sinirlara bagli oldugunu gdstermek énemlidir. Sensor
seviyesine gegmeden &nce mevcut egitim robotlari ve bunlarin temel kontrolleri
ogretilmelidir [bkz. Modul 2].

ODpEev

Ogrenciler bu oyunu veya benzer bir oyunu kicUk cocuklarla nasil kullanacaklarina dair
kendi fikirlerini kavramsallastirmalidir. Hangi sensorleri kullanmak isterler?

DEGERLENDIRME

Ogrencilerin 6devlerini toplayip degerlendirin ve fikirleri Gzerine geri bildirim verin. Fikirleri
cevrimigi platformda yayinlayip Uzerine dégrencilerle tartisin.

DERs SONU
Gelecekte derste islenecek olan Modul 4 ile ilgili kisa bir bilgilendirme ile dersi bitirin.
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