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1. SENARYO TANIMI
1.1 Senaryo Başlığı
Çevre Eğitimi: Atık Yönetimi
1.2 Hedef Yaş Grubu
10.ile 13. Sınıf arası (15-18 yaş) 
Müfredat: Lise
Tematik Alan: Robotik, Bilgisayar Bilimi, Teknoloji, Çevre Eğitimi
Konular/Alt Konular: Blok programlama, Sensörler, Robotik 
Beklenen Öğrenim Çıktıları:
Öğrenciler şunları yapabileceklerdir:
· Atık ayrıştırma kavramlarını ve geri dönüşümün neden önemli olduğunu anlayabilme
· FossBot'u döngüler ve koşullu ifadeler kullanarak görsel olarak (blok tabanlı) programlayabilme
· Çevresel koşulları algılamak için FossBot'un yetenekleri dahilindeki yerleşik sensörleri (ultrasonik, ışık, IR) kullanabilme.
· Robot davranışlarını iyileştirmek için iş birliği yapacak ve denemeler yürütecek.
· Sürdürülebilirliği ve gerçek dünya görevleri aracılığıyla problem çözmeyi vurgulayan Avrupa eğitim çerçevelerinde teşvik edildiği üzere, STEM öğrenimini sürdürülebilirlikle ilişkilendirebilme.
1.3 Tahmini Süre
180 dakika
1.4 İlgili Konu Alanları 
Teknoloji, Bilgisayar Bilimi, Mühendislik Bilimleri, Çevre Eğitimi
1.5 Ön Koşul Bilgisi
Öğrenciler görsel bir programlama ortamına aşina olmalıdır. Program oluşturma ve hata ayıklama becerisine sahip olmalıdırlar. Döngü ve koşullu ifade kavramlarını anlamış ve bunları görsel bir programlama ortamında uygulamış olmaları gerekir.


1.6 Senaryonun Amacı
1.6.1 Öğrenme Hedefleri/Çıktıları
(Yukarıdaki öğrenme çıktıları ile aynıdır: Atık ayrıştırma, blok programlama, sensör kullanımı, iş birliği ve STEM/sürdürülebilirlik bağlantısı)

1.6.2 Öğretim Hedefleri
Eğitimci, ders aracılığıyla şunları hedeflemektedir: 
· Öğrencilerin robotik ve temel programlama konularındaki teknik becerilerini geliştirmek.
· Koşullar, döngüler ve sensör geri bildirimlerini kullanarak algoritmik düşünceyi güçlendirmek.
· Uygulamalı deneyler yoluyla yaratıcılığı ve özerkliği teşvik etmek.
· Gruplar içinde iş birliğini, iletişimi ve ortak problem çözmeyi desteklemek.
· Basit teknolojilerin çevre koruma ve sürdürülebilir kalkınmaya nasıl katkıda bulunabileceği konusunda farkındalık yaratmak.
Atık yönetimiyle ilgili teknolojik uygulama örnekleri: 
· Doluluk seviyelerini tespit etmek için mesafe sensörleri kullanan akıllı atık kutuları.
· Atık toplama optimizasyonu için otomatik uyarılar.
· Geri dönüşüm merkezlerinde ayrıştırma süreçlerine yardımcı olan robotlar.
· Kirliliği ve kaynak israfını azaltan çevresel izleme sistemleri

2. DERS PLANI GELİŞTİRME
2.1 Öğretim ve Öğrenim Faaliyetlerinin Tanımlanması
Bu senaryo, STEPS projesi pedagojik yaklaşımına uygun olarak, FOSSBot 2.0 eğitici robotunu ve onun görsel, blok tabanlı programlama ortamını kullanan deneyimsel ve sorgulamaya dayalı öğrenmeye dayanmaktadır.
Öğrenme süreci keşif ve deney yapmaya odaklanır. Öğrenciler sensör davranışlarını test etmeye, parametreleri ayarlamaya ve gözlem ile deneme-yanılma yoluyla programlarını geliştirmeye teşvik edilir. Hazır bir çözüm sunulmaz, bu da öğrencilerin kendi anlayışlarını aktif olarak inşa etmelerine olanak tanır.
İş birliğine dayalı öğrenme, öğrencilerin robotik çözümlerini tasarlamak, programlamak ve test etmek için 3 ila 5 kişilik gruplar halinde çalıştığı ekip çalışmasıyla pekiştirilir. Bu yaklaşım sosyal etkileşimi, iletişim becerilerini ve kolektif bilgi oluşturmayı güçlendirir.
Senaryo, motivasyonu ve katılımı artırmak için oyunlaştırma öğelerini entegre eder. Öğrenciler bir "atık yönetimi devriyesi" rolünü üstlenir; sensörler, LED'ler, ses sinyalleri ve hareket kullanarak oyun benzeri zorluklara benzeyen etkileşimli robotik davranışlar oluştururlar.
Öğrencilere birbirini takip eden beş (5) etkinlik boyunca rehberlik etmek için bir çalışma kağıdı kullanılır: 
· Etkinlik 1: Atık yönetimi ve çevresel zorluklara giriş.
· Etkinlik 2: FossBot sensörlerini ve programlama arayüzünü keşfetme.
· Etkinlik 3: Temel programlama – Atık kutusu algılama.
· Etkinlik 4: Gelişmiş programlama – Akıllı kutu uyarısı.
· Etkinlik 5: Edinilen bilgilerin değerlendirilmesi.









Etkinlikleri uygulamak için FOSSBot'un yerel Wi-Fi ağıyla önceden senkronize edilmesi gerekir.


2.2 Çalışma Sayfaları
Etkinlik 1
Atık Yönetimi Ve Akıllı Atık İzlemeye Giriş
Atık yönetimi, modern toplumlarda önemli bir çevresel sorundur. İnsan faaliyetleri sonucu oluşan atıkların toplanmasını, ayrıştırılmasını, geri dönüştürülmesini ve bertaraf edilmesini kapsar. Kötü yönetilen atıklar toprak, su ve hava kirliliğine; ayrıca insanlar ve hayvanlar için sağlık risklerine yol açabilir.
Teknoloji, atık yönetimini iyileştirmede önemli bir rol oynayabilir. Atık kutularını izlemek, dolduklarını tespit etmek ve atık toplamayı optimize etmeye yardımcı olmak için sensörler ve robotik sistemler kullanılabilir. Bu etkinlikte, basit bir eğitici robot olan FossBot'un akıllı bir atık izleme sistemini nasıl simüle edebileceğini keşfedeceğiz.
Atık kutusu doluluk seviyesi izleme Akıllı bir atık kutusu, ne kadar dolu olduğunu tahmin etmek için bir mesafe sensörü kullanabilir. Prensip basittir: Sensör ile kutunun içindeki atık arasındaki mesafe ne kadar küçükse, kutu o kadar doludur. Ultrasonik sensör, kutunun içine doğru bir ses dalgası yayar ve atıklara çarpıp dönen yankının süresini ölçer. Bu süreyi kullanarak sistem, sensör ile atık yüzeyi arasındaki mesafeyi hesaplayabilir.
Soru: Bir atık kutusunun ne zaman dolduğunu tespit etmek neden yararlıdır?
 Cevap: ......................................................................................................................... 
Uygulama Alıştırması Akıllı bir atık kutusu ultrasonik sensörle donatılmıştır.
· Kutu boşken ölçülen mesafe 30 cm'dir.
· Kutu neredeyse doluyken ölçülen mesafe 6 cm'dir.
Soru: Kutunun "dolu" kabul edilmesine ve bir uyarı tetiklenmesine hangi mesafede karar verirdiniz?
 Seçilen eşik mesafe değeri = .............................. cm 
Etkinlik 2
FOSSBot Programlama Ortamına Aşina Olma
  Kodu kaydet 
  FOSSBot arayüzü ana sayfası 
  Programı çalıştır 
  Program yürütmeyi durdur 
  Geri dönüşüm kutusu 
  Blok paleti 
  Blok yerleştirme alanı 
				           Etkinlik 3
1. FOSSBot arayüzü ana sayfasına gidin.
2. Yeni bir proje oluşturun.
3. Adını “Atık Kutusu Algılama” koyun.
4. "Yeni projenin kısa açıklaması" kısmına: “Bir atık kutusunu algıla ve ulaşıldığında robotu durdur” yazın.
5. Bir atık kutusunu incelemek için robotun önce onu algılayabilmesi gerekir. Robot ile kutu arasındaki mesafeyi ölçmek için ultrasonik sensörü kullanacağız. Uygun blokları kullanarak ultrasonik sensör tarafından ölçülen mesafeyi ekranda görüntüleyin. Bir karton kutuyu (atık kutusunu temsil eden) robota yaklaştırıp uzaklaştırın. Sensör sınırlarını bulun: 
6. Minimum mesafe: ....................................... 
7. Maksimum mesafe: ....................................... 
8. Programı, robot ileri gidecek ve kutuya olan mesafe 15 cm'den az olduğunda duracak şekilde değiştirin. Ekranda şu mesajı gösterin: “Atık kutusu algılandı: xxx cm”.
Etkinlik 4 – Akıllı Atık Kutusu Uyarısı
1. FOSSBot arayüzünün ana sayfasına[image: ] gidin.
2. Yeni bir proje oluşturun[image: ] .
3. Adını "Akıllı Kutu Uyarısı" olarak belirleyin.
4. "Yeni projenin kısa açıklaması" kısmına: “Bir atık kutusunun dolduğunu algıla ve kullanıcıyı uyar” yazın.
Bu etkinlikte, bir atık kutusunun doluluk seviyesini simüle etmek için ultrasonik sensörü kullanacağız.
1. Robotu, atık kutusunu temsil eden bir kutunun önüne yerleştirin.
2. Kutunun dolmasını simüle etmek için içine kademeli olarak nesneler (kağıt, plastik bardak vb.) ekleyin.
3. Programınızı şu şekilde değiştirin:
· Ölçülen mesafe seçilen eşik değerinden büyükse, LED yeşil yansın.
· Ölçülen mesafe eşik değerinden küçükse, robot:
· Kırmızı LED'i yanıp söndürsün.
· Sesli bir uyarı (sinyal sesi) çalsın.
Programınızı çalıştırın ve farklı doluluk seviyelerini test edin.

Etkinlik 5
Bilgi Değerlendirme Etkinlikleri
1. Bir atık kutusunun doluluk seviyesini tahmin etmek için hangi sensör kullanılır? 
a) Işık sensörü 
b) Ultrasonik sensör
 c) Ses sensörü 
d) Gaz sensörü

2.  Hangi blok yapısı robotun karar vermesini sağlar? 
a) Döngü (Loop) 
b) Eğer... ise... değilse (If... then... else) 
c) Değişken 
d) Olay (Event)

3.  Atık kutusu doldukça, ultrasonik sensör tarafından ölçülen mesafe: 
a) Artar 
b) Azalır

4.  Bir kutunun dolu olduğu algılandığında en uygun eylem hangisidir? 
a) Hareket etmeye devam etmek 
b) Görsel veya sesli bir uyarı tetiklemek 
c) Robotu kapatmak 
d) Hızı artırmak
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	Avrupa Komisyonu'nun bu yayının hazırlanmasına verdiği destek, yalnızca yazarların görüşlerini yansıtan içeriğin onaylandığı anlamına gelmez ve Komisyon, burada yer alan bilgilerin herhangi bir şekilde kullanılmasıyla ilgili olarak sorumlu tutulamaz.
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