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1. SENARYO TANIMI
1.1 Senaryo Başlığı
FOSSBot ile Enerji Verimli Robot Operasyonları.
1.2 Hedef Yaş Grubu
10. ile 13. sınıf arası lise öğrencileri (15-18 yaş).
Müfredat: Ortaöğretim.
Konu Alanı: Robotik, Bilgisayar Bilimi, Teknoloji, Çevre Eğitimi.
Konular/Alt Konular: Blok tabanlı programlama, Sensörler, Robotik.
Ortam ve Kaynaklar: FOSSBot robotları (veya bilgisayarlarda FOSSBot simülatörleri), Blockly programlama arayüzü, şerit metre/cetvel, kronometreler ve çalışma sayfalarının bulunduğu sınıf veya laboratuvar. Öğrenciler uygulamalı görevler için küçük ekipler halinde çalışır.
Beklenen Öğrenme Çıktıları: 
Öğrenciler,
· Enerji verimliliği kavramını ve enerji tüketimini azaltmanın çevresel sürdürülebilirlik için neden önemli olduğunu kavrar.
· Döngüleri ve koşul yapılarını uygulayarak, görsel ve blok tabanlı bir programlama ortamında FOSSBot'u programlar.
· Robot davranışının enerji tüketimini nasıl etkilediğini gözlemlemek için FOSSBot üzerindeki sensörleri (ultrasonik sensör gibi) ve motor ayarlarını kullanır.
· Hareket ve enerji kullanımı arasındaki ilişkiyi analiz etmek için mesafe, zaman ve hızı ölçer ve yorumlar.
· Daha enerji verimli robot operasyonları tasarlamak, test etmek ve optimize etmek için küçük gruplar halinde iş birliği yapar.
· STEM öğrenimini gerçek dünyadaki enerji sorunlarıyla ilişkilendirir; teknolojinin verimli kullanımının sürdürülebilir kalkınmaya ve çevresel etkinin azaltılmasına nasıl katkı sağladığını anlar.
1.3 Tahmini Süre
90 dakika.

1.4 İlişkili Dersler
Teknoloji, Bilgisayar Bilimi, Mühendislik Bilimleri, Çevre Eğitimi.
1.5 Ön Koşul Bilgiler
· Öğrenciler görsel bir programlama ortamına aşina olmalıdır.
· Program oluşturabilmeli ve hatalarını giderebilmelidirler.
· Döngü ve koşul ifadeleri kavramlarını anlamış ve bunları görsel bir programlama ortamında uygulamış olmalıdırlar.
1.6 Senaryonun Amacı
Senaryonun sonunda öğrencilerin, bir robotik sistem tarafından enerjinin nasıl tüketildiği ve programlama tercihlerinin enerji verimliliğini nasıl artırabileceği konusunda bir anlayış geliştirmeleri beklenmektedir. Robot hareketi, motor gücü, sensör kullanımı ve enerji tüketimi arasındaki ilişkiyi keşfedecek ve bu kavramları gerçek dünyadaki çevresel zorluklarla ilişkilendireceklerdir.
1.6.1 Öğrenme Amaçları/Çıktıları
Öğrenciler:
· Enerji verimliliği kavramını ve enerji tüketimini azaltmanın çevresel sürdürülebilirlik için önemini kavrayacaklardır.
· Döngüler ve koşullu talimatlar kullanarak FOSSBot'u görsel olarak (blok tabanlı) programlayacaklardır.
· Enerjiyle ilgili davranışları analiz etmek için gerçekçi robot kapasiteleri dahilinde FOSSBot bileşenlerini ve sensörlerini (ultrasonik sensör, motorlar) kullanacaklardır.
· Robot hareketinin enerji kullanımını nasıl etkilediğini değerlendirmek için mesafe, zaman ve hızı ölçecek ve yorumlayacaklardır.
· Daha enerji verimli operasyonlar için robot davranışını optimize etmek üzere iş birliği yapacak ve süreci yineleyeceklerdir.
· Sorumlu enerji kullanımını ve gerçek dünya problem çözmeyi teşvik eden Avrupa eğitim çerçevelerinde desteklendiği üzere, STEM öğrenimini sürdürülebilirlik ile ilişkilendireceklerdir.
1.6.2 Eğitsel Amaçlar
Eğitimci, öğretim yoluyla şunları hedeflemektedir:
· Öğrencilerin eğitsel robotik ve temel programlama konularındaki teknik becerilerini geliştirmek.
· Koşullar, döngüler, değişkenler ve sensör geri bildirimi kullanımı yoluyla algoritmik düşünmeyi güçlendirmek.
· Uygulamalı deneyler ve kod modifikasyonu yoluyla yaratıcılığı ve özerkliği teşvik etmek.
· Gruplar içinde iş birliğini, iletişimi ve ortak problem çözmeyi desteklemek.
· Basit teknolojik seçimlerin enerji tasarrufu ve çevrenin korunmasına nasıl katkıda bulunabileceği konusunda öğrenci farkındalığını artırmak.
Enerji verimliliği ile ilgili teknolojik uygulama örnekleri:
· Robotlarda ve otomatik sistemlerde enerji verimli motor kontrolü.
· Cihazlar kullanılmadığında durdurarak enerji israfını azaltan akıllı sistemler.
· Kat edilen mesafeyi ve enerji tüketimini en aza indirmek için rotaları optimize eden otonom robotlar.
· Enerji kullanımını düşürmek ve emisyonları azaltmak için tasarlanmış akıllı ulaşım ve otomasyon sistemleri.

2. DERS PLANININ GELİŞTİRİLMESİ
2.1 Öğretme ve Öğrenme Etkinliklerinin Tanımı
Bu senaryo, STEPS projesi pedagojik yaklaşımına uygun olarak, FOSSBot 2.0 eğitsel robotu ve onun görsel, blok tabanlı programlama ortamını kullanarak deneyimsel ve sorgulamaya dayalı öğrenmeye dayanmaktadır.
Öğrenme süreci keşif ve deneye odaklanır. Öğrenciler; sensör davranışlarını test etmeye, parametreleri ayarlamaya ve gözlem ile deneme-yanılma yoluyla programlarını iyileştirmeye teşvik edilir. Hazır bir çözüm sunulmaz; bu da öğrenenlerin kendi anlayışlarını aktif olarak inşa etmelerine olanak tanır.
İş birlikli öğrenme, ekip çalışmasıyla pekiştirilir; öğrenciler 3 ila 5 kişilik gruplar halinde robotik çözümlerini tasarlar, programlar ve test ederler. 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 üstlenerek; sensörler, LED'ler, ses sinyalleri ve hareket kullanarak oyun benzeri zorluklara benzeyen etkileşimli robotik davranışlar oluştururlar.
Beş (5) ardışık etkinlik boyunca öğrencilere rehberlik etmesi için bir çalışma sayfası kullanılır:
Etkinlik 1: FOSSBot Donanımını ve Güç Kullanımını Keşfetme – Giriş (15 dk) Öğretmen, fiziksel bir ünite göstererek veya görseller yansıtarak FOSSBot robotunu sınıfa tanıtır. Öğrenciler robotun donanım bileşenlerini gözlemler ve hangi parçaların elektrik enerjisi tüketebileceğini belirler. Vurgulanan temel bileşenler arasında iki tahrik motoru, pil takımı, ultrasonik sensör "gözleri", ışıklar/LED'ler ve diğer sensörler (çizgi izleme sensörleri ve hoparlör gibi) yer alır. Küçük gruplar halinde öğrenciler robotu inceler ve şu soruyu tartışırlar: "Sizce hangi parçalar pilden en fazla gücü çeker?". Öğretmen, hareketli parçaların (motorların) pasif sensörlerden veya küçük bir LED'den çok daha fazla enerji gerektirdiğini fark etmeleri için onlara rehberlik eder.
Etkinlik 2: Farklı Motor Hızlarında Enerji Tüketimini Ölçme – Araştırma (25 dk) Öğrenciler, motor gücünün (hız ayarı) robotun performansı ve enerji kullanımı üzerindeki etkisini keşfederler. FOSSBot Blockly arayüzünü kullanarak, robotu seçilen bir güç seviyesinde sabit bir süre boyunca (örneğin 5 saniye) ileri sürecek basit bir program yazarlar. Bu testi birden fazla güç ayarında (%50 hız ve %100 hız gibi) gerçekleştirirler ve robotun bu sürede kat ettiği mesafeyi ölçerler. Sonuçları bir tabloya kaydederler ve her güç seviyesi için yaklaşık hızı hesaplarlar. Sınıf, enerjinin sonuçlarını tartışır: yüksek güç pilden daha fazla akım çeker. Öğretmen sorar: "Robot daha hızlı gitmek için daha fazla pil mi kullandı? Yoksa mesafe başına pil birimi açısından daha mı 'verimli'ydi?".
Etkinlik 3: Enerji Verimli Robot Davranışı Programlama – Uygulama ve Problem Çözme (30 dk) Bu derinlemesine etkinlikte öğrenciler, öğrendiklerini robotun davranışını enerji verimliliği için optimize etmek üzere uygularlar. Öğretmen bir senaryo kurar: "FOSSBot'umuz mümkün olduğunca az enerji kullanarak bir hedefe ulaşmalı. Onu enerji verimli olacak şekilde nasıl programlayabiliriz?". Öğrenciler iki ana strateji belirler: gereksiz rölantiden kaçınmak ve verimli yollar seçmek. Blockly kullanarak, robot hareket etmediğinde veya beklediğinde motorların kapanması için kodlarını değiştirirler. Ayrıca engel parkurları kullanarak en kısa rotayı (yol optimizasyonu) belirlemeye çalışırlar.
Etkinlik 4: Değerlendirme ve Yansıtma – Enerji Verimliliği Testi – Sonuç (20 dk) Sonuç olarak öğrenciler enerji verimliliği ve robotik hakkında öğrendiklerini yansıtırlar. Öğretmen, bir test veya etkileşimli çalışma sayfası şeklinde kısa bir anlama kontrolü uygular. "Hangi FOSSBot bileşeni en çok enerjiyi tüketir?" gibi sorularla bilgiler pekiştirilir. Son olarak, FOSSBot ile yapılan çalışmaların gerçek dünyadaki enerji tasarrufuyla (gereksiz rölantiden kaçınma, kısa rotaları seçme vb.) ilişkisi tartışılır.

2.2 Çalışma Kağıtları
Etkinlik 1
FOSSBot Donanımı ve Enerji Kullanımı
[image: Une image contenant texte, capture d’écran, conception
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Bileşenleri Etiketleyin: Aşağıdaki FOSSBot parçalarını tanımlayın:
 a. Motorlar/Tekerlekler: Robotun hareket etmesini sağlar.
 b. Ultrasonik sensörler: Ön taraftaki "gözler" gibi görünür; engellere olan mesafeyi algılar.
c. Işık sensörleri: Güneş sembolleriyle gösterilir, ortam ışığını algılar.
d. Pil: Robotun içindedir, tüm bileşenlere güç sağlar.
e. LED göstergesi: Robotun üzerindeki RGB ışık
Enerji Kullanımı Tartışması: FOSSBot'un hangi parçalarının pilden en fazla enerjiyi kullandığını düşünüyorsunuz? Seçeneklerinizi daire içine alın: (motorlar, sensörler, LED, hoparlör, mikrodenetleyici). Nedenini açıklayın:
_______________________________________________________.
Pil Ömrü Üzerine Düşünelim: Mühendislerin, hangi robot bileşenlerinin en fazla enerjiyi tükettiğini bilmeleri neden önemlidir? Bir fikir yazın: ________________________________________________________________. (Örnek cevap: “Bu parçaları geliştirebilmek veya pilin daha uzun süre dayanmasını sağlamak için onları daha akıllıca kullanabilmek adına önemlidir.”)
Activity 2
FOSSBot programlama ortamına aşina olma Bir görsel oluşturma aracı (https://h5p.org/image-hotspots gibi) kullanılarak, aşağıdaki resimdeki butonların üzerine her birinin işlevini açıklayan etkileşimli noktalar oluşturulacaktır:
· Kodu kaydet
· FOSSBot arayüzü ana sayfası
· Programı çalıştır
· Program yürütmeyi durdur
· Geri dönüşüm kutusu
· Blok paleti
· Blok yerleştirme alanı
Etkinlik 2 – Pratik Keşif
1. FOSSBot'u açın. Yerel ağınıza bağlanması için birkaç saniye bekleyin.
2. Robotla aynı ağa bağlı bir bilgisayar veya dizüstü bilgisayarda Chrome veya Firefox'u açın ve FOSSBot arayüzüne erişmek için http://fossbot-000.local:8081 URL'sine gidin.
3. “obstacle black box.xml” projesini yükleyin. [image: Une image contenant blanc, symbole, Police, conception
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4. Düzenle (Edit) [image: ] butonuna tıklayın.
5. Projeyi [image: Une image contenant vert, Graphique, logo, symbole

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.]çalıştırın
6. Ne gözlemliyorsunuz?
………………………………………………………………………………………………………………………..
………………………………………………………………………………………………………………………..
7. FOSSBot arayüzünün ana sayfasına[image: ] gidin.
8. Ayarlar (Settings) [image: ] kısmını seçin.
9. FOSSBot'un herhangi bir engele nispeten yakın durması için “obstacle detected True if sensor value smaller than” (şu sensör değerinden küçükse engel algılandı True) değerini değiştirin. Değişiklikleri kaydedin.
10. “obstacle black box.xml” görevi üzerindeki düzenleme moduna[image: ] geri dönün.
11. Projeyi  [image: Une image contenant Graphique, cercle, vert, Caractère coloré
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12. Ne gözlemliyorsunuz? ……………..………………………………………………………………………………………………………..………………………………………………………………………………………………………………………

13. Eğer FOSSBot beklediğiniz doğru konumda durmazsa, 7-12 arasındaki adımları tekrarlayın.


Etkinlik  3
Motor Gücü ile Deneyler Yapma
1. Robotunuzu, sahnedeki engele 15 cm kalana kadar düz ilerleyecek şekilde programlayın. 
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2. Coppelia'yı gözlemleyerek, bu mesafeyi ne kadar sürede katettiğini kaydedin. …………………………………………………………………………………………………………………………….. 
3. Fossbot-app'ten süreyi kaydetmek için bir “zaman” değişkeni oluşturun ve onu başlatın (değer=0).
[image: ].

4. Bu bloğu kodun neresine yerleştirmelisiniz?
……………………………………………………………………………………………………………

5. Kodun başına zamanlayıcıyı (timer) ekleyin. [image: ]
6. Kodun sonunda (tekrarlar hariç), geçen süre fossbot-app ekranında görüntülenmelidir.
[image: Une image contenant texte, capture d’écran, Police, logo
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0. Kodun sonunda zamanlayıcıyı (timer) devre dışı bırakın. [image: ]
1. Projenizi kaydedip [image: Une image contenant cercle, conception
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2. FOSSBot ayarlarına gidin [image: ] ve sol ve sağ motor hız değerlerini olan “Sol motor hızı %0-100” ve “Sağ motor hızı %0-100” ifadelerini %100 olarak değiştirin. Parametre değişikliklerini kaydedin.
3. Hız (velocity)[image: Une image contenant outil, conception

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.] projesine geri dönün ve projeyi tekrar çalıştırın.[image: Une image contenant Graphique, cercle, vert, Caractère coloré
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In Bu etkinlikte, FOSSBot'u farklı motor gücü seviyelerinde test ettiniz ve mesafeleri ölçtünüz. Aşağıdaki soruları yanıtlamak için verilerinizi ve gözlemlerinizi kullanın:
1. Veri tablosunu tamamlayın: (Henüz yapmadıysanız, deneyinizden elde ettiğiniz sonuçları doldurun.)
	Motor Gücü Ayarı (% hız)
	5 Saniyede Kat Edilen Mesafe (cm)
	Yaklaşık Hız (cm/s)

	%50 güç
	________
	________

	%100 güç
	________
	________



2. Sınıf ortalamasına göre, robot %50 güçte yaklaşık ______ cm ve aynı sürede %100 güçte yaklaşık ______ cm yol kat etti. (Gözlemlenen tipik değerleri doldurun, örn. %50: 40 cm, %100: 80 cm.)

3. Hız ve enerji: Sizce hangi çalışma daha fazla pil enerjisi tüketti – %50 güç mü, %100 güç mü, yoksa ikisi de yaklaşık olarak aynı mıydı? Cevabınızı açıklayın.
 Cevap: _______________________________________________________________ (İpucu: %100'lük çalışma daha fazla akım çekti –motorlar daha çok zorlandı– bu nedenle daha hızlı olsa bile muhtemelen enerjiyi daha hızlı tüketti. %50'lik çalışma saniye başına daha az güç kullandı ancak aynı mesafeyi kat etmek için daha uzun süre çalıştı. Birçok faktör bunu etkileyebilir, ancak genellikle daha yüksek güç, daha yüksek enerji kullanımı anlamına gelir.)
4. Verimlilik değerlendirmesi: Eğer FOSSBot'un sabit bir mesafe (örneğin 1 metre) gitmesi gerekseydi, enerjiyi verimli kullanması için çok hızlı mı yoksa orta hızda mı gitmesini önerirdiniz? _______________. Neden? 
Açıklama: __________________________________________________________ Grubunuzla tartışın. (Sürtünme veya motorların zorlanması gibi şeyleri düşünün – aşırı yüksek hız, enerjiyi ısı olarak israf edebilir ve daha fazla güç girişi gerektirebilir. Çok yavaş veya çok hızlı olmayan optimal bir hız vardır.)
5. Gerçek dünya bağlantısı: Otoyoldaki arabalar genellikle orta hızlarda, maksimum hıza kıyasla daha iyi yakıt verimliliği sağlar. Bu durum robot deneyinizle nasıl ilişkilendirilebilir? Cevap: _______________________________________________________________ (Cevap, hem arabaların hem de robotların çok hızlı giderken daha fazla enerji tükettiğini, çünkü motorların direnç veya sürtünme gibi kuvvetlere karşı daha sert çalışması gerektiğini, bu yüzden enerjiyi daha idareli kullanan bir "en uygun" hız noktası olduğunu belirtebilir.)

Etkinlik 4
Artık FOSSBot'u daha enerji verimli yollarla çalışacak şekilde programladınız. Etkinlikle ilgili şu soruları yanıtlayın:
· Verimli rota planlama: Aşağıya (veya tahtaya), robotunuzun bir engelin etrafından dolanarak hedefe ulaşmak için izlediği yolun basit bir haritasını çizin. Ardından, daha uzun olabilecek alternatif bir yolun taslağını çizin. Hangi yolun daha kısa olduğunu işaretleyin. (Öğrenciler iki yol çizer: biri belki bir duraklamanın olduğu kısa yol, diğeri daha uzun bir dolambaçlı yol. Mesafeleri etiketlerler.)
Robot için hangi yol daha az enerji tüketir? ________________ (kısa yol mu, uzun yol mu?)
Neden?

Cevap rehberi: Kısa yol genellikle robotun daha kısa bir mesafe kat etmesi ve genel olarak daha az pil kullanması anlamına gelir. Durması gerekse bile, duraklama sırasında motorlar kapalıysa, bekleme sırasında çok fazla enerji harcamamıştır. Daha uzun bir yol, motorların daha büyük bir mesafe/süre boyunca çalışması ve pilden daha fazla enerji tüketmesi anlamına gelir.
· Sensör kullanımı: Engeli algılamak için hangi sensörü kullandınız ve bu, enerji tasarrufuna nasıl yardımcı oldu?
Sensör: ____________________ (Örn. ultrasonik sensör).
Şu şekilde enerji tasarrufu sağladı: ____________________________________________________.
(Örnek: “Ultrasonik sensör engeli 10 cm öteden algıladı, böylece robot engele çarpıp onu itmeye çalışmak yerine erkenden durabildi. Erken durmak, bir engeli itmeye çalışırken boşa harcanacak enerjiyi önledi.” veya “Sensör, yolun açık olduğunu 'gördüğünde' robotun daha kısa bir rota seçmesine olanak tanıyarak uzun bir sapmadan kaçınmasını sağladı.”)
Etkinlik 5
Bilgi değerlendirme etkinlikleri
 Çalışma sırasında hangi FOSSBot bileşeni en çok enerjiyi tüketir? 
a) Ultrasonik sensör b) LED göstergesi c) Motorlar d) Mikrodenetleyici
 Hangi programlama yapısı, robotun bir koşula bağlı olarak davranışını değiştirmesine (örneğin engel algılandığında durmasına) olanak tanır? 
a) Değişken (Variable) 
b) Olay (Event) 
c) Döngü (Loop) 
d) Eğer… ise… değilse (If… then… else)
  FOSSBot motorlarının hızı (gücü) artırıldığında, robotun enerji tüketimi genellikle: a) Azalır    b) Aynı kalır       c) Artar
 Hangi eylem robotun enerji verimliliğini artırmaya yardımcı olur? 
a) Robot durduğunda motorların çalışmaya devam etmesi 
b) Hızın mümkün olduğunca artırılması 
c) Robot hareket etmediğinde motorların kapatılması
 d) Robotun daha uzun bir yol kat etmesinin sağlanması
Robot hareketi sırasında enerji tüketimini azaltmak için en uygun strateji hangisidir? 
a) Hedefe giden en uzun rotayı seçmek 
b) Her zaman maksimum hızda hareket etmek 
c) Rotayı optimize etmek ve gereksiz hareketlerden kaçınmak 
d) Sensör bilgilerini görmezden gelmek
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