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Göreceli Olandan Mutlak Olan'a – Mutlak konumları kullanarak yön bulmayı öğrenmek.
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1. SENARYO TANIMI
1.1 Senaryo Başlığı
Göreceli Olandan Mutlak Olan – Mutlak konumları kullanarak yön bulmayı öğrenmek.
1.2 Hedef Yaş Grubu
Lise öğrencileri ve üniversite öğrencileri
Müfredat: Lise öğrencileri ve üniversite öğrencileri
Tematik Alan: Hesaplamalı düşünme, robotik, koordinat sistemleri
Konular/Alt Konular: Konumlandırma ve hareket, mutlak ve göreceli koordinatlar, algoritmik mantık, programlamada geometri
Beklenen Öğrenim Çıktıları:
Öğrenciler şunları yapabileceklerdir:
· 2 boyutlu uzayda göreceli ve mutlak konumlandırma arasında ayrım yapabilme.
· Bir robotu hem göreceli hareketleri hem de mutlak koordinatları kullanarak yönlendirmek için programlayabilme.
· Konumlandırma mantığını uygulamak için görsel bir programlama ortamı kullanabilme.
· Geometrik ve uzamsal muhakemeyi kullanarak hassas robot hareketlerini planlama ve yürütme.
· Hareket talimatlarını analiz etmek ve bir koordinat sisteminden diğerine dönüştürme.
· İşbirliği yaparak navigasyon programlarını test edip, hata ayıklama ve iyileştirme.
1.3 Tahmini Süre
45 dakika

1.4 İlgili Konu Alanları 
Bilişim Teknolojileri, Matematik, Teknoloji, Robotik-Kodlama	

1.5 Ön Koşul Bilgisi
Öğrenciler:
· Görsel programlama ortamının kullanımına aşina olmalıdır.
· İleri gitme ve dönme gibi temel robot hareketlerini anlamalıdır.
· Koordinat sistemlerinin temellerini (ızgaradaki x, y konumları) anlamalıdır.
· Temel trigonometri bilgisine sahip olmalıdır:
· Dik üçgen ilişkileri
· Sinüs, kosinüs ve tanjant kullanımı
· Ters trigonometrik fonksiyonları kullanarak açıları hesaplama (örneğin, ark tanjant)
1.6 Senaryonun Amacı
Bu senaryonuÖğrencilerin programlama ve robot navigasyon görevleri aracılığıyla göreceli ve mutlak konumlandırma kavramlarını anlamalarına ve uygulamalarına yardımcı olmak.

1.6.1 Öğrenme Hedefleri/Çıktıları
Öğrenciler bu senaryoya göre ders sonunda,
· FOSSBot programlama ortamını kullanabilir.
· 2D uzayda göreceli ve mutlak koordinatları ayırt edebilir.
· Robotu, hem göreceli yer değiştirmeleri hem de mutlak konumlandırmayı kullanarak belirli noktalara hareket edecek şekilde programlayabilir.
· Trigonometrik fonksiyonları kullanarak noktalar arasındaki yönleri ve açıları hesaplayabilir.
· Uzamsal problemleri algoritmik çözümlere dönüştürebilir.
· İş birliği yaparak navigasyon programlarını test eder, hata ayıklayıp, iyileştirebilir.
1.6.2 Öğretim Hedefleri
Eğitimci şunları amaçlamaktadır:
· Öğrencilerin uzamsal muhakeme ve koordinat sistemi akıcılığını geliştirmek.
· Matematik teorisi ile fiziksel uygulama arasındaki bağı güçlendirmek.
· Robotik alanında temel trigonometrik uygulamaları tanıtmak.
· Adım adım planlama ve açı hesaplaması yoluyla problem çözme becerisini geliştirmek.
· Robotların doğruluğunu artırmak için takım çalışmasını ve yinelemeli testleri teşvik etmek.


2. DERS PLANI GELİŞTİRME
2.1 Öğretim ve Öğrenim Faaliyetlerinin Tanımı
Bu senaryo, FOSSBot ve görsel programlama ortamını kullanarak deneyimsel ve sorgulamaya dayalı öğrenmeyi kullanır.
Öğrenme süreci keşfe odaklanır ve öğrencileri etkileşimli bir proje oluşturarak komutları ve koşulları denemeye teşvik eder. Hazır çözümler sunulmaz, gözlem ve deneme yoluyla bilgi keşfi teşvik edilir.
Öğrenciler 3-5 kişilik gruplar halinde projelerini geliştirmek için çalışırken, takım çalışması yoluyla işbirliğine dayalı öğrenme güçlendirilir, böylece sosyal etkileşim ve kolektif bilgi inşası güçlendirilir.
Senaryo, göreceli hareket komutlarından mutlak konumlandırmaya geçerek öğrencilerin robot navigasyonu konusundaki anlayışlarını aşamalı olarak geliştirir. Uygulamalı programlama etkinlikleri aracılığıyla öğrenciler uzamsal muhakeme becerilerini geliştirir, trigonometrik ilkeleri uygular ve kendi navigasyon işlevlerini tasarlar. Bu yapılandırılmış öğrenme yolu, öğrencilerin mutlak koordinatları yürütülebilir hareket komutlarına dönüştürmelerini sağlayarak matematiksel kavramlar ile fiziksel robotik arasında köprü kurar.
Öğretim için bir çalışma kağıdı kullanılır ve öğrenciler yedi (7) ardışık etkinlik boyunca yönlendirilir:
Etkinlik 1: Göreceli hareketleri keşfetme.
 Öğrenciler, robotun ileri ve dön gibi basit hareket komutlarına nasıl tepki verdiğini öğrenirler. Her bir komutun robotun konumunu ve yönünü nasıl etkilediğini gözlemleyerek, yön mantığını anlamanın temelini oluştururlar.
Etkinlik 2: Mutlak konumları çizme.

 Öğrencilere koordinat ızgaraları tanıtılır ve yalnızca göreceli hareket komutlarını kullanarak belirli (x, y) noktalarına ulaşmaları istenir. Bu etkinlik, onların uzamsal farkındalıklarını ve mutlak konumlandırma anlayışlarını güçlendirir.
Etkinlik 3: Konum ve yönelim birleştirme.
 Her hareketin ardından robotun yönelimini ve konumunu takip ederek, öğrenciler yön değişikliklerini navigasyon üzerindeki etkileriyle ilişkilendirirler. Bu, yön ve yönsel muhakeme kavramını pekiştirir.
Etkinlik 4: Hedefe ulaşmak için göreceli hareketi hesaplama.
 Trigonometriyi kullanarak öğrenciler, mevcut konumdan hedef noktaya ulaşmak için gereken açıyı ve mesafeyi hesaplamayı öğrenirler. İlgili dönüş ve hareket talimatlarını manuel olarak programlayarak hesaplamalarını test ederler.
Etkinlik 5: GoTo(x, y) fonksiyonu oluşturma.
 Öğrenciler, mutlak hedef koordinatlarını göreceli robot komutlarına dönüştüren bir fonksiyon tasarlar. Mevcut konum ve yön verildikten sonra, fonksiyon bir dönüş açısı ve ardından bir ileri hareket çıkararak mutlak navigasyonu robot dostu komutlara etkili bir şekilde çevirir.
Etkinlik 6: Zorluk – Mutlak yol planlama.
Öğrenciler, GoTo(x, y) işlevini kullanarak robotu önceden tanımlanmış bir dizi yol noktası üzerinden hareket ettirirler. Bu, koordinat dönüşümlerini anlama düzeylerini ve göreceli hareketleri doğru bir şekilde sıralama becerilerini test eder.
Etkinlik 7: Son değerlendirme ve yansıtma.
Öğrenciler, navigasyon stratejilerinin doğruluğunu ve verimliliğini değerlendirir, kodlama mantıklarını yansıtır ve soyut matematiğin gerçek dünyadaki robotik zorluklarına nasıl uygulandığını düşünür.



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

2.2 Çalışma Sayfaları
	Aşağıdaki bölüm halen geliştirme aşamasındadır ve şu anda sadece her etkinliğin yapısal unsurlarını özetlemektedir. Ayrıntılı talimatlar ve destekleyici materyaller aşamalı olarak eklenecektir.


Etkinlik 1 - Göreceli Hareketleri Keşfetme
Amaç: Robotun göreceli talimatları (ileri, dön) kullanarak nasıl hareket ettiğini anlamak.
· Öğrenciler basit hareketleri programlar: ileri git, dön, ...
· Her komutun robotun konumunu ve yönünü nasıl etkilediğini gözlemlerler.
· Örtük konum ve yön kavramı tanıtılır.
Etkinlik 2 - Mutlak Konumları Çizme
Amaç: Bir ızgara üzerinde belirli (x, y) koordinatları temsil etmek ve bu koordinatlara ulaşmak.
· Öğrencilere ulaşmaları gereken sabit koordinatlar verilir.
· Bu noktalara ulaşmak için bir dizi göreceli komut bulmaları gerekir.
· Mutlak konumların grafiksel temsiline giriş.
Etkinlik 3 - Konum ve Yönelim Birleştirme
Amaç: Her hareketten sonra robotun konumunu ve yönünü takip etmek.
· Öğrenciler, kağıt üzerinde veya görsel araçlar kullanarak robotun konumunu ve yönünü takip ederler.
· Yön kavramı (x eksenine göre açı) tanıtılır.
· Dönüşün robotun bir sonraki yönünü nasıl etkilediğini analiz ederler.
[bookmark: _heading=h.493dwsrc9aof]Etkinlik 4 - Hedefe Ulaşmak İçin Göreceli Hareketi Hesaplama
Amaç: Mevcut konumdan hedef noktaya ulaşmak için gereken hareketi (açı + mesafe) hesaplamayı öğrenmek.
· Öğrencilere mevcut mutlak konum ve hedef konum verilir.
· Temel trigonometri kullanarak, dönme açısını (ark tanjant kullanarak) ve hareket mesafesini hesaplarlar.
· Robotu bir dönüş ve ileri komutuyla programlayarak sonuçlarını test ederler.
[bookmark: _heading=h.4cywqk260tth]Etkinlik 5 – GoTo(x, y) İşlevi Oluşturma
Amaç: Mutlak hedef koordinatlarını bir dizi göreceli komuta dönüştüren bir fonksiyon oluşturmak.
· Öğrenciler, mevcut konum ve yön verildikten sonra aşağıdakileri hesaplayan bir rutin (blok veya fonksiyon) uygularlar:
· dönüş açısı
· ilerleme mesafesi
· Fonksiyon, göreceli komutları şu şekilde verir: Dön(θ), ardından Hareket(d).
· GoTo(x, y) işlevini birkaç hedef konumda test ederler.

[bookmark: _heading=h.o541u04bldoq]Etkinlik 7 – Zorluk: Mutlak Yol Planlama
Amaç: GoTo(x, y) işlevini kullanarak birden fazla mutlak nokta arasında gezinmek.
· Öğrenciler, sırayla takip etmeleri gereken koordinatların bir listesini alırlar (yol noktaları gibi).
· GoTo() işlevini kullanarak her segment için göreceli talimatlar oluştururlar.
· Robot, yalnızca hesaplanan göreceli komutları kullanarak tüm yolu takip eder.
· Yol doğruluğu, kodun yeniden kullanılabilirliği ve hareketin akıcılığına dayalı nihai değerlendirmeleri yapar.
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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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