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OZET

YUKSEK LISANS TEZi
OKUL ONCESI EGITIMDE ROBOTIK UYGULAMASI
ELIiF YUCEL

TOKAT GAZIOSMANPASA UNIiVERSITESI LISANUSTU EGITIM
ENSTITUSU

MEKATRONIK MUHENDISLiGi ANA BiLiM DALI

TEZ DANISMANI:DR. OGR. UYESi LEVENT GOKREM
IKINCi DANISMAN: DOC. DR. NURAN TUNCER

Okul 6ncesi egitim donemi 36-72 ay araligini kapsamakta, cocuklarin egitim hayatlarina
baslangicini olusturmakta ve en 6nemli donem olarak goriilmektedir. Bu donem ¢ocuklar
icin oyunlar aracilifiyla gelisimlerini tamamladiklar1 bir donemdir. Bu dénemde
cocuklarin ilkokula hazir hale gelmeleri i¢cin egitim ortamlarinin zenginlestirilmesi
gerekmektedir. Bu zenginlestirme ise oyun ve oyuncaklar araciligiyla planlanmaktadir.
Bunun i¢in ise Milli Egitim Bakanligi Temel Egitim Genel Miidiirliigi tarafindan aylara
gore gelisimsel egitim programi olusturulmus ve ¢ocuklarin yas araliklarina gore
kazanim-gostergeler belirlenmistir. Cagimizda artik egitim sistemi igerisine teknoloji de
dahil olmus ve bu alanda bir¢ok ¢alisma yapilmis ve uygulanmistir. Bu ¢alismalara katki
saglayacagi diisiiniilen ¢aligmalardan biri ise STEM yaklagimidir. Yapisinda barindirdigi
“Teknoloji ve Miihendislik” disiplinlerindeki eksikliklerden dogan robotik uygulama
alaninda calismalar ¢ogalmistir. Yapay zekali robotlar ve robotik kodlama araglar1 birgok
egitim ortaminda kullanilmaktadir. Bu uygulamalar ile beraber ¢ocuklara 21.yy
becerilerinin kazandirilmasi hedeflenmistir. Arastirmalar STEM uygulamalarinin egitim
sistemi icerisine dahil olmasmi ve okul Oncesi donemden itibaren cocuklara STEM
egitimi verilmesinin uygun oldugunu gostermistir. STEM egitiminin bir pargasi olmak,
cocuklarin okul 6ncesi donemde alacaklar1 egitimlere katki saglamak ve bu déonemde
o0grenmesi gereken kavramlart barindiran RFID teknolojisi ve arduino yazilimi
kullanilarak yeni bir 6gretim materyali gelistirmek amaciyla bu tez konusu seg¢ilmistir.

2021, 73 SAYFA
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ABSTRACT

MASTER THESIS
IMPLEMENTATION OF ROBOTICS IN PRESCHOOL EDUCATION
ELIiF YUCEL

TOKAT GAZIOSMANPASA UNIVERSITY GRADUATE EDUCATION
INSTITUTE

DEPARTMENT OF MECHATRONICS ENGINEERING

L.SUPERVISOR: ASST. PROF. DR. LEVENT GOKREM

I1.SUPERVISOR: ASST.DR. NURAN TUNCER

Preschool education period covers the range of 36-72 months, constitutes the beginning
of children's education life and is seen as the most important period. This period is a
period in which children complete their development through games. In this period,
educational environments need to be enriched in order for children to be ready for primary
school. This enrichment is planned through games and toys. For this, a developmental
education program was created by the Ministry of National Education, General
Directorate of Basic Education by months, and goals and objectives were determined
according to the age ranges of children. In our age, technology has been included in the
education system and many studies have been done and applied in this field. One of the
studies that is thought to contribute to these studies is the STEM approach. Studies have
increased in the field of robotic application arising from the deficiencies in the disciplines
of "Technology and Engineering™ in its structure. Artificial intelligence robots and robotic
coding tools are used in many educational environments.With these applications, it is
aimed to provide children with 21st century skills. Studies have shown that STEM
applications should be included in the education system and that it is appropriate to give
STEM education to children from the pre-school period. This thesis topic has been chosen
in order to be a part of STEM education, to contribute to the education that children will
receive in the pre-school period, and to develop a new teaching material using RFID
technology and arduino software, which includes the concepts that should be learned in
this period.

2021, 73 PAGE

KEYWORDS: Coding, Preschool education, Robotics, Rfid, Stem
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1. GIRIS

Okul 6ncesi egitim programlari bireyin gelisiminde ve ilkokula hazirlikta olduk¢a 6nemli
bir rol oynamaktadir. Okul 6ncesi donemdeki ¢ocuklarin gerekli bilgi, beceri, tutum ve
temel aligkanliklarin kazandirilmasinda iyi planlanmig egitim programlarinin Gnemi
biiyiiktiir. Bu ylizden okul 6ncesi donemde ¢ocuklarin egitim ortamlarina katki saglamak,
yapilacak olan tez caligmasimin bir sinif ortamindaki etkilerini ¢ocuklar iizerinde

incelemek amaciyla bu tez konusu secilmistir.

Son donemlerde ise egitimin ii¢ ana unsuru seklinde ifade edilen 6grenci, 6gretmen ve
egitim programlar1 i¢in 21.yy cagina hitap edecek ¢alismalarin dnceki donemlere nazaran

daha degerli bir hal aldig1 goriilmiistiir (Basaran, 2018).

I¢inde bulundugumuz 21.yy’da teknolojide oldukca hizli gelismeler yasanmaktadir. Ve
bu alandaki gelismeler gostermistir ki teknoloji ¢ocuklarin egitimlerini destekler
niteliktedir. Bu siirecte cocuklara verilmesi gereken egitimin uygunlugu ve dogrulugu ile
beraber teknoloji faydali hale gelmektedir. Teknoloji okul 6ncesi egitim donemlerinde de
kullanilmakta ve c¢ocuklari ilkokula hazirlamak amaci ile de kullanimi giderek daha
yaygin bir hal almaktadir. Bundan dolay1 egitimde kullanilacak olan teknolojiyi segme ve
dogru bir amag i¢in kullanma ¢ok 6nemlidir. Okul 6ncesi egitim doneminde ¢ocuklarin
kullandiklar1 her 6gretim materyalinin oldugu gibi teknolojinin de onlarin 6grenim
stireglerinin eglenceli bir hal almasini, g¢ocuklarin kesifler yaparak yeni bilgiler

ogrenmesini saglayacak bi¢gimde kullanimina dikkat edilmelidir (Bayhan, 2017).

Cocuklar teknoloji ile ¢cok fazla ilgilenmekte ve teknolojik aletlerle oldukca fazla vakit
gecirmektedirler. Yapilan robotik ¢aligmalar ile cocuklarin siirekli olarak kullandiklar1 bu
teknoloji kullanimini faydali bir duruma doniistiirmek amaclanmistir. Ciinkii ¢ocuklarin
gelisim stireglerinde kullandigr her materyalin olumlu etkileri yaninda olumsuz
olabilecek etkileri de mevcuttur. Robotik egitimler ¢ocuklara ¢ok 1yi bir oyun arkadasi
veya dgretmen olabilir. Onlarla birgok temel bilgi 6grenip, oyunlar oynayip gelisimlerini
tamamlayabilmektedirler. Cocuklar i¢in hem egitim sistemi igerisinde kullanilabilecek
hem de bir oyuncak olarak kullanabilecekleri bir¢cok robotik kiti bulunmaktadir. Egitim
sistemi icerisinde robotlarin birer 6gretim materyali, yardimci 6gretmen ve 6gretici akran

olarak kullanildig1 goriilmektedir. Oyuncak olarak Bee-Bot, Code-Pillar gibi elle kontrol



edilebilen, g¢ocuklara renk, yon, say1 gibi kavramlari 6gretmek amaciyla kullanilan
robotik kitler bulunmaktadir. Bu robotik uygulamalar sayesinde ¢ocuklar, eglenerek yeni
bilgiler 6grenmektedirler. Boylece 6grenmenin yeni yiizii olarak yer alan teknolojik
aletler, cocuklarin sessiz bir sekilde durmalari, onlari oyalayict bir arag olarak
goriilmektedir. Fakat teknoloji oyalayici bir arag olarak degil onlar1 egitici bir materyal
olarak goriilmelidir (Haugland ve Wright,1997). Okul oncesi egitim ortamlarinda
teknoloji kullanimi zorunlu bir materyal degildir. Bu smif ortamlarinda ailenin,
Ogretmenlerin ve yetkili kisilerin almis oldugu kararlar dogrultusunda teknoloji
kullanilmaktadir. Okul 6ncesi donemde alinan kararlar ile teknoloji bir materyal olacak
ise oncelikle ¢ocuklarin kazanimlarina uygun bir amag ile belirlenmesi gerekmektedir.
Kullanilacak materyalin belirlenmesinde bir diger etken ise ¢ocuklarin tek basina veya
O0gretmeninin rehberlik etmesiyle bagimsiz bir sekilde kullanima acik olmasidir.
Teknolojik materyalin ¢ok karmasik bir yapisinin olmamasi cocugun materyali kullanimi

sirasinda zorlanmamasi gerekmektedir (Bayhan, 2017).

Son zamanlarda egitimin {i¢ ana unsuru seklinde ifade edilen 6grenci, 6gretmen ve egitim
programlari i¢in 21.yy c¢agina hitap edecek caligsmalarin 6nceki donemlere nazaran daha
degerli bir hal aldig1 goriilmiistiir (Basaran, 2018). 21.yy becerileri olarak adlandirilan
yenilik¢ilik, yaraticilik, elestirel bakis agisi kazanma, sorumluluk alabilme gibi
ozelliklerin cocuklara kazandirilmasi adina bir¢ok uygulamalar yapilmaktadir. Bunlardan
biride yavag yavag egitim sistemimiz igerisine dahil olan STEM egitimidir. STEM egitimi
Science, Technology, Engineering, Mathematics alanlarinin bag harflerinin birlesimden
olusmustur. Yapilan arastirmalarda ¢ocuklara okul dncesi egitim doneminden itibaren
STEM egitimi verilmesinin daha uygun oldugu saptanmistir (Ugras, 2017). STEM
egitimin felsefesi uygulamaya dayali bir egitim ortami olusturmak ve her ¢ocugun bu
disiplin igerisinde olmasini saglamaktir. Giiniimiizde hem STEM egitimlerine katki
saglamasi hem de cocuklarda 21.yy becerilerinin gelismesinde rol oynamasi agisindan

egitim alaninda kullanilmak {izere bir¢ok robotik uygulamalar1 ger¢eklesmektedir.

Robotik uygulamalarin egitim sisteminde ilk olarak yer aligi, robot teriminin ilk olarak
1980’11 yillarda egitimde kullanilabilirligine dair fikrin ortaya atilisi ile birlikte olmustur
(Papert,1980). Yapilan robotik c¢aligmalarinin ve egitiminin ¢ocuklarin 6grenme

basarilarinin ve 6grenmeye egilimlerini arttirdig1 ve gelisim siireglerinde olumlu doniitler



alindigin1 gostermistir (Barker ve Ansorge, 2007) ve bu robotik uygulamalar ile okul
Oncesi ve list egitim diizeylerinde bulunan ¢ocuklar i¢in sosyal becerilerinin de gelisimleri
desteklenmektedir (Alimisis, 2013). Sosyal beceriler, bireyin sosyal ortamlarda olumlu
sosyal sonuglar elde etmesini saglayan, baskalari ile iletisimi miimkiin kilan, sosyal
acidan kabul edilebilir ve Ogrenilmis davraniglar olarak tanimlanmaktadir. Sosyal
becerilerde yetersiz c¢ocuklar, yasamlari boyunca kisilerarasi iliskilerde, akademik
caligmalarda, duygusal-davranissal alanlarda ve meslek yasamlarinda ¢esitli problemlerle

karsilagsmaktadirlar (Durualp ve Aral, 2010).

Robotik ¢aligmalar ise bireysel ve is birligi yapabilmeyi kapsayan uygulama alanini
olusturmaktadir. Okul 6ncesi donemde robotik uygulamasi yapilmasi da cocuklarin
arkadaglar1 ile olan calisma ortamlarinda sosyal becerilerini destekleyerek, is birligi
halinde olmay1 birbirleri ile iletisim halinde olma becerilerini gelistirmektedir. Yapilan
arastirmalarda robotik uygulamalarimin egitim ortaminda kullanimi, siif alaninda
yapilan ¢aligmalar ile cocuklarin gelisimlerinin ilerledigi, tek basina deneyerek ¢alisma
yapabildigi ve Ogrenmelerinin daha kolaylastigi goriilmiistiir. Yapilan robotik
calismalarin okul ortamlarinda kullanildigt ve bu calismalarin 6neminin arttig
goriilmektedir. Bunlarin yan1 sira robotik uygulamalar okul oncesi egitim ortaminda
kullanim1 da artik yayginlik gostermektedir ve siirekli olarak yeni calismalar

yapilmaktadir (Ttre, 2018)

Tiim bunlar dikkate alinarak okul dncesi egitim ortaminda kullanilmak iizere bir robotik

uygulamasi yapilmis ve test edilmistir.

Tezin 1. Boliimiinde tez konusu hakkinda genel bilgiler verilmistir. 2.boliimde
okul 6ncesi egitim ve okul dncesi donemde teknoloji kullanimi ile STEM yaklagimi
hakkindan bilgiler verilmistir. 3. boliimde robot kavrama ile robotlarin kullanim alanlar
anlatilmis ve egitim sisteminde robot kullanimina drnekler verilmistir. 4. boliim materyal
ve yontem asamalar1 igermektedir. 5.B6liim tezin degerlendirme ve sonu¢ asamasini

icermektedir.



2. OKUL ONCESI EGIiTiM

Bu boliimde okul oncesi egitimden bahsedilmis, bu déonemde teknoloji kullanimi ve
STEM egitiminin ne oldugu, 21.yy becerileri ile STEM arasindaki iligski ile STEM

egitiminin amaci ve 6nemi hakkinda bilgi verilmistir.

2.1.0kul Oncesi Egitim ve Okul Oncesi Egitimi Program

Okul 6ncesi donem ¢ocugun dogumundan ilkokula basladigi zamana kadar gegen donem
yani 0-6 yaslart kapsamaktadir ve cocuklar i¢in hayatin temelini olusturmaktadir.
Cocuklarin bu donemde 6grenme hizlar1 oldukca yiiksektir. Cocuklar i¢in yas gruplar
olarak ayrilmig genel gelisim 6zellikleri ayrilan her bir grup igerisindeki ¢ocuklar igin
ortaktir fakat ¢ocuklarin her birinin kendine 6zgii bireysel 6zellikler oldugu gbz ardi
edilmemelidir. Okul o6ncesi egitimin, c¢ocuklarin gelisim oOzelliklerine, bireysel
ihtiyaglarina ve kisisel farkliliklarina uygun bir sekilde olmasi gerekir. Cocuklarin
gelisim alanlar1 olan motor, sosyal ve duygusal, dil ve bilissel gelisimleri bu egitim
ortamlarinda egitim programlari araciligiyla desteklenmeli ayn1 zamanda ¢ocuklarin 6z
bakim becerilerinin kazanmasi desteklenerek onlari ilkokula hazirlamalidir. Okul 6ncesi
egitim kurumlarinda diizenlenen etkinlikler cocuklarin ihtiya¢ ve ilgileriyle beraber
okulun ve ¢evrenin imkanlart da dikkate alinmalidir. Cocuklara verilecek olan egitimlere
baglarken ilk olarak cocugun bildikleri ile baglamal1 ve yeni bilgi kazanimi i¢in deneyerek
ogrenmesine imkan sunulmalidir. Egitim siire¢lerinde ¢ocuklarin Tiirkgeyi dogru ve
giizel bir sekilde konusmalarina 6zen gosterilmelidir. Okul 6ncesi donemde ¢ocuklarin
saygl, sevgi, is birligi yapabilme, sorumluluk alma, hosgoriilii olma, yardimlagmay1 ve
paylasmay1 6grenme gibi duygu ve davranislarin gelisimi desteklenmelidir. Okul 6ncesi
donemde cocuklar i¢in en 6nemli 6grenme bigimi oyundur. Bunun i¢in diizenlenecek tiim
etkinlikler oyun temelli olarak planlanmalidir. Bu donemde ¢ocuklarin hayal gii¢lerini
gelistirmeleri, yaraticiliklarin1 ortaya cikarmalari, elestirel bakis acis1 kazanmalar

desteklenmeli ve duygu ve diisiincelerini ifade edebilmeleri saglanmalidir.

Cocuklarin beyin gelisimlerinin en hizli oldugu dénem okul 6ncesi donemdir. Beyin
gelisimi ¢ocuklarin motor, sosyal ve duygusal, dil ve biligsel gelisimleri i¢in gii¢lii bir
temel olusumu saglamaktadir. Bundan dolay1 okul 6ncesi donem olarak nitelendirilen

yasamin ilk alt1 yilinda ¢ocuklar ¢ok hizli biiyiir ve gelisim gosterirler. Cocuklardaki bu



gelisim onlarin hizl bir sekilde yetkinlik kazanmasini saglar. Boylece ¢ocuklarin kendi
yaraticiliklarin1 gerceklestirmenin ve toplumda {tretken bir birey olmasinin Oni
acilmaktadir. Beynin hizli gelisim gosterdigi bu donem ayni zamanda gevresel etkilere de
en agik oldugu donem olarak bilinmektedir. Bu nedenle g¢evre, cocuklarin gelisim

stireclerini ve 6grenme isteklerini de dnemli sekilde etkiler (MEB, 2013).

Okul oncesi egitim kurumlarindaki ¢ocuklar i¢in 6grenme olanaklartyla saglikli bir
sekilde biiyiimelerini, motor, dil ve bilissel, sosyal ve duygusal gelisim alanlarinda
gelisimlerini ist seviyelere ¢ikarilmasi, 6z bakim becerilerinin kazanimi ve ilkokul
donemi icin hazir hale gelmelerini saglamak i¢in okul Oncesi egitimi programi
gelistirilmistir. Bu program, c¢ocuklarin gelisimlerini desteklemesinin yaninda tiim
gelisim alanlarinda olusabilecek eksiklikleri fark edip bunlara kars1 6nlem almak adina
destekleyici ve onleyici yapida ozellikler de tasimaktadir. Okul 6ncesi egitimi programi,
cocuklarin gelisim seviyesini ve 6zelliklerini kapsamaktadir. Bundan dolay1 tiim gelisim
ozelliklerinin yetkinlestirilmesine dayanan gelisimsel bir program 6zelligi tasimaktadir.
Programin temelinde “kazanim” ve “gosterge” ler bulunmaktadir. Program kapsaminda
cocuklarin gelisim 6zellikleri yas gruplarina gore ayrilmis olarak, kazanim ve gostergeler
bir biitiin olarak tanimlanmistir. Cocuklarin gelisim ozellikleri ti¢ farkli yas grubuna
ayrilmis ve bu ayrim bilimsel ¢alismalara dayanarak yapilmistir. Fakat bir okul 6ncesi
egitimi 6gretmeni kendi grubunda bulunan ¢ocuklar i¢in program igerisinden kazanim ve

gostergeleri segerken cocuklarin gelisim 6zelliklerini g6z 6niinde bulundurmalidir.
Okul 6ncesi egitimi programinin bazi temel 6zellikleri su sekildedir;

1. Cocuk merkezlidir.

2. Esnektir. Cocuklarin c¢evre ve ailenin degisim gosteren Ozelliklerine gore
uyarlanmaya ve bireysellestirmeye elverislidir.

3. Sarmal bir yapidadir. Kazanim ve gostergelerin igleyisi boyunca, gereksinimler
karsilanmasinda farkli etkinlikler ile beraber tekrar tekrar ele alinabilir olmasidir.

4. Eklektiktir. Farkli iilkelerde bulunan okul 6ncesi egitimi programina bakildigi
zaman programlarin cesitli yaklasim ve bigimleri esas alarak olusturuldugu
gorilmiistiir.

5. Dengelidir.

6. Oyun temellidir.



7. Degerlendir siireci ¢ok yonlidiir (MEB, 2013).

2.2.0kul Oncesi Egitimde Teknoloji Kullanim

Egitim ve teknoloji insan i¢in her zaman ¢ok dnemli bir yere sahiptir. Egitim, kisinin
yasadig1 deneyimler, goézlemleri, deneme-yanilma yontemi ile elde ettigi bilgiler
sayesinde kendine ait biligssel modelleri olusturma donemidir. Egitim, insanin dogustan
var olan yeteneklerinin agiga ¢ikarilmasinda ve kisinin yagsami boyunca daha basarili,
olgun ve yaratici bireyler olmasina yardimeci olmaktadir. Teknoloji ise kisilerin egitim
stiregleri boyunca Ogrendikleri bilgileri, becerileri daha verimli ve bilingli olarak

kullanmasi i¢in yol gosterir (Bayhan, 2017).

I¢inde bulundugumuz 21.yy’ da teknolojide yasanan gelismeler oldukca hizli bir sekilde
ilerleme gostermektedir. Bu durum teknolojinin kullanim alanlarinin artmasina neden
olmus ve ¢cagimizi bir “bilgi ¢ag1” olarak nitelendirilmesinde 6ncii olmustur. Teknolojide
yasanan bu gelisimlere her gecen giin bir yenisi eklenmektedir ve insanlarin yagsamlarinin
her aninda teknolojiyi kullanmalar1 vazgecilmez bir durum haline gelmistir. Teknolojinin
hizli gelisimi her alanda oldugu gibi egitim alaninda da kullanilmasini kaginilmaz bir hale
getirmistir. Teknolojinin egitim sistemine dahil olusu ile birlikte bilgisayarlar,
animasyonlar, internet teknolojisi gibi bir¢ok kavram egitim sistemi icerisinde yerini

almistir (Giirgiin, 2007).

Cocuklar ¢ok kiigiik yaslarda teknoloji ile tanigma imkani bulmaktadirlar. Fakat her
alanda oldugu gibi teknoloji kullaniminin ¢ocuklar iizerinde olumlu ve olumsuz etkileri
vardir. Teknolojinin olumlu 6zelliklerini 6ne ¢ikararak kullanmak iyi planlanmig bir
egitim programi ile miimkiindiir. Teknolojinin egitim sistemi igerisine dahil olmasiyla
birlikte teknoloji egitimi ve egitim teknolojisi kavramlart ortaya ¢ikmistir. Teknoloji
egitimi, teknoloji hakkinda bilgi edinme, teknoloji kullanma ve elestirel yaklagimi igine
almaktadir. Egitim teknolojisi kavrami ise teknolojinin 6grenmeyi desteklemek icin

egitim sistemi igerisinde kullanilmasini1 kapsamaktadir.

Egitimde teknoloji kullanimi, bilgisayar destekli egitim, internet destekli egitim, uzaktan
egitim, egitim CD’leri gibi egitim teknolojisi ve uygulama imkanlar1 6grenme — 6gretme

ortamlarin1 zenginlestirmeye yardimci olmaktadir. Egitim teknolojisinin temel amaci,



ogrenmeyi etkili ve kalict bir bigimde saglamaktadir. Cocuklara kazandirilmasi
amagclanan bilgi, beceri gibi davraniglarin iletimi sirasinda ¢ocuklarin ne kadar ¢ok duyu
organina hitap edecegi 6gretimde esas olan ilkelerden biridir. Bunun sebebi ise 6gretim
esnasinda duyu organin ¢oklugu ¢ocuklarin 6grenmelerinin daha etkili ve kalict olmasini
saglamaktir. Cagimiz egitim sistemi egitimci merkezli 6gretim olarak adlandirilmaktadir.
Fakat bu sistem c¢ocuk merkezli bir 6gretim sistemine dogru gecis yasamaktadir.
Okullarda bulunan tebesir, kara tahta gibi eski egitim araglar1 egitici merkezli egitimin
bir pargasi olarak goriilmiistiir. Fakat cocuk merkezli egitim sistemi icin siirekli gelisim
gosteren teknolojik aletlerin egitim ortaminda bulundurulmasi gerektigi diisiiniilmektedir

(Bayhan, 2017).

Teknoloji cocuklarin yeni bilgilerle donatilmasinda son derece etkili bir 6gretim aracidir.
Cocuklarin gelisimlerinde ve 6grenmelerinde teknoloji yararli ve egitici olacak bir sekilde
kullanildiginda onlarin egitim siireclerini destekler niteliktedir. Yapilan arastirmalar
sonucunda teknolojinin ¢ocuklarin sosyal becerilerini giliglendirdigi ve c¢evresi ile olan

etkilesimlerini gelistirdigi gortilmistiir (Bayhan, 2017).

2.3.STEM Yaklasim
2.3.1. Stem nedir

STEM, Fen (Science), Teknoloji (Technology), Miihendislik (Engineering), Matematik
(Mathematics) alanlarmi kapsayan ve bu terimlerin Ingilizce karsiliklarmin bas
harflerinin bir araya getirilmesi ile olusan bir yaklasimdir. STEM uygulamaya dayali bir
egitim sistemi olusturmak ve bu egitime 6grencilerin aktif bir sekilde dahil olmalarini
saglamak amaciyla disiplinler arast olusumlarin bir araya getirildigi modelleri

barmdirdigindan okul 6ncesi egitimde STEM yaklasimi cazip bir hal almistir.

STEM terimini ilk kez 2001 yilinda Dr. Judith Rahmaley kullanmigtir. 2001 yili
oncesinde STEM tam olarak kullanilmamis fakat STEM egitiminin temellerinin atildig:
bazi ¢alismalar gergeklesmistir. Bu ¢alismalara 6rnek olarak 1962 yilinda Amerika’da
Okullarda Matematik Projesi, 1966 yilinda Nufflield Fen Ogretim Projesi, 1969 yilinda
Ay’a ilk insanin gonderilmesi, 1980-1989 yillan arasinda yapilan Cocuklarin Bilim
Ogrenmesi Projesi, 2000 yilinda Geng Ongorii olarak bilinen STEM igin bir okul-sanayi

baglant1 6rneginin programlara dahil olmasi verilebilir (Basaran, 2018).



Sekil 2.1. STEM’i olusturan yapilar

Bilgi ¢agi olarak nitelendirilmis olan yasadigimiz bu ¢agda 21.yy becerilerinin 6nemi her
gecen giin daha da artmakta ve bilim adina yapilan uygulamalarda fark edilir bir degigim
gozlenmektedir (Yakman ve Lee, 2012). Son donemlerde ise egitimin ii¢ ana unsuru
seklinde ifade edilen 6grenci, 6gretmen ve egitim programlari i¢in 21.yy ¢agima hitap
edecek calismalarin dnceki donemlere nazaran daha degerli bir hal aldig1 goriilmiistiir

(Basaran, 2018).

STEM, o6grencilerin hem kendi aralarinda hem de 6grenci 6gretmen arasinda is birligi
kurarak olusan problemlere ¢oziim arayislarini da kapsamaktadir. Ayrica STEM,
cocuklarin yeni bilgi 6grenmelerini deneme yanilma ve sorunlarla kars1 problem tireterek

gelisimlerini saglayan bir sistem olarak tanimlanmistir (Gozcii, 2019).

STEM egitiminde, elestirel bakis acisi, problem ¢6zme becerisi, yenilik¢i yaklagim,
yaraticilik, 6z giliven kazanimi ve bireylerin teknoloji okuryazarligimi gelistirmek
amaclanmistir. STEM egitimi aslinda okul oncesi egitimden lise bitis donemine kadar
olan siireci kapsamis olmasina ragmen genel olarak bakildiginda egitimin yogunlugunun
ortaokul ve lise donemleri lizerinde agirlikli oldugu goriilmektedir. Fakat Amerika Ulusal
Arastirma Konseyi (2011) K-12 kademesinde STEM egitiminde basar1 saglamak i¢in
anaokulundan 3. siifina kadar olan donemde verilecek egitimin daha da 6nemli oldugunu
belirtmektedir. STEM egitimi yaraticilik, merak, elestirel bakis agis1 i¢erdigi i¢in egitime
okul Oncesi itibari ile baslanmasinin gerektigini savunur. Literatiirdeki arastirmalar

dogrultusunda STEM okul 6ncesi donemde ¢ocuklara verilecek olana egitim ile onlarin



bir deneyim yasamasi, karsilasacaklart problemlere ¢oziim iiretmeleri, bireylerin

ekonomik gelismelere katkilarinin olacagini belirtilmistir (Ugras, 2017).
2.3.2. Stem ve 21.yiizy1l becerileri

Teknolojideki yasanan hizli degisim ve gelisimler yasadigimiz bu ¢agin bilgi ¢agi olarak
nitelendirilmesine neden olmus ve giiniimiizde ihtiya¢ duyulan yenilikgi ig giicii her gecen
glin artis gostermistir. Aynm1 zamanda {ilkelerin teknoloji alaninda yapmis olduklari
yenilikler 21.yy ekonomilerini biiyiik oranda etkilemis ve etkilemeye devam etmektedir.
Ulkelerin ekonomilerini etkileyen bu ¢aligmalar fen, teknoloji, miihendislik ve matematik
alanlarindaki uygulamalarin 6nemi agik bir sekilde gdstermektedir. Ve bu alanlarda
calismalar yapabilecek nitelikli insan giiciine ihtiya¢ duyulmustur. 21.yy elestirel bakis
acist, yaraticilik, girisimci olma, olaylar1 bilgileri oldugu gibi kabul etmek yerine

sorgulayan bireylerin olmasini hedeflemektedir (Basaran, 2018).

KISISEL MOTIVASYON

SORUMLULUK SAHIBI OLMA PRETKENLIE

L 21.YUZYIL BECERILERI

ILETiSiM YARATICI OLMA

YENILIKCT OLMA / ISBIRLIGI YAPABILME

ELESTIREL BAKIS ACISI

Sekil 2.2. 21.yiizy1l Becerileri

2.3.3. Stem egitiminin amaci ve 6nemi

STEM egitimi matematik okuryazarligi, iletisim, yenilik¢ilik, yaraticilik, fen
okuryazarligi, sorumluluk alabilme gibi 6zellikleri barindiran 21.yy becerilerinin gelisimi
icin onemli oldugu ifade edilmistir. ABD Egitim Bakanligi’na gére STEM egitiminin
amaci bilim, teknoloji, miithendislik ve matematik alanlarinin birincil olarak yetiskin
egitimi ile beraber lisansiistii seviyeler ile birlikte ilkokul ve ortaokul diizeylerinde fen,
teknoloji, miihendislik ve matematik egitimlerine destek olarak bu egitimleri giiclii

kilmaktir. Bagka bir goriise géore STEM egitiminin amact STEM egitimine dahil olan



biitiin 0grencilerin yeterligini saglamak ve STEM egitiminde Ogrenci katilimlarinin

sayisini arttirmaktir.

STEM egitimi disiplinler aras1 bir yaklasim oldugundan dolay1 insanlar arasindaki
rekabet iligkilerini kuvvetlendirmek ve STEM okuryazarliginda artis saglamak
amaclanmistir. STEM okuryazarligi, kisinin bilmesi gereken en temel bilgiler ile kisisel,
sosyal ve evrensel alanlarda ifadelerin anlasilmasini ve bazi yontem ve becerilerini ifade
etmektedir (Biilbiil ve Sozbilir, 2018- Beybee, 2010). Bir goriise gore STEM temelinde
ilgi, yaraticilik, is birligi yapabilme, elestirel yaklagim gibi 6zellikleri barindiran bir
sistemdir. Bundan dolayr okul Oncesi donemde STEM egitimine baslanmasi
Oongorilmistiir. Amerikan Ulusal Arastirma Konseyi (2011), K-12 kademesi STEM
egitiminin basaril bir sekilde tamamlanmasi i¢in anaokulu ile 3.sinifa kadar olan siirecte
STEM egitimi verilmesinin 6nemini vurgulamaktadir. Chesloff (2013), STEM ’in
temelinde olan merak, ilgi, yaratict olma, elestirel yaklasim sonucu ¢ocuklarin yenilik¢i
yaklagim, karsilastiklar1 sorunlara kolaylikla ¢6zlimler bulmalari, yaraticiliklarini ortaya
koymalart i¢cin STEM egitimine erken yaslardan itibaren baglanmasi gerektigini ortaya

koymustur (Ugras, 2017)
2.3.4. Diinyada ve Tiirkiye’de stem uygulama 6rnekleri

Diinyada stem uyqulamalari

Diinya capinda yapilan uygulamalara bakti§imiz zaman Amerika Birlesik Devletleri
STEM egitimini 2000’11 yillarin sonunda zorunlu kilmistir fakat yapilan bazi ¢alismalar
1980’li yillardan beri Amerika Birlesik Devletleri’nin fen, teknoloji ve matematik
egitimine her zaman O6nem verilmesi gerektigine dair raporlar oldugunu gdstermistir.
2061 raporu olarak ABD’ de yayinlanan fen, teknoloji, matematik okuryazarligini anlatan
bir projedir. Bunlarin yaninda Amerika Birlesik Devleti bagkan1 Barack Obama bir
konusmasinda STEM egitiminin 6neminden bahsetmis ve bu da iilkede STEM egitimin
yayginlik gostermesine ve dnem kazanmasina neden olmustur. Bu konusmada iilkenin
sahip oldugu ekonomik ve stratejik konumun mevcut olan durumunu koruyabilmesi ve
daha ileri seviyelere tasiyabilmesi adina yapilacak olan yatirimlarin fen, teknoloji,
miihendislik ve matematik alanlarinda yetistirilecek olan bireylerin nitelikli olmasiyla

miimkiin kilmacagini sdylemistir. Bunlar dogrultusunda STEM egitimi Amerika Birlesik
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Devletleri i¢in bir iilke politikas1 haline gelmistir. STEM egitimi i¢in yapilan ¢aligmalara
Amerikan Rekabet Girisimi, Inovasyon igin Egitmek ve NASA’nin STEM egitim

programlar1 6rnek verilebilir.

Cin, fen bilimleri egitimlerine daha ¢ok 6nem vermis ve fen egitimlerini temel egitim
olarak kabul etmistir. Cin, {ilkenin mevcut ekonomik durumunu koruyarak ve daha {ist
mertebeye ulastirmak adina ekonomik giiciinii bilgi ile biitiinlestirmis ve bu alan iizerinde
calismalar yapmistir. STEM’i egitim sistemi icerisine dahil ederek ekonominin teknoloji
ile biitiinlesik bir sekilde dongii olusturmasini saglamistir. Ekonomik Kalkinma ve Is
birligi Orgiitii (OECD) 2001 yilinda yayimladigi raporda 2030 yilindan itibaren Cin’de
bulunan tiniversite mezunu 6grencilerin yaklasik olarak %37°si STEM disiplinlerinden
olacagini belirtilmistir. Bu rakamlar Cin’i STEM egitiminde ilerleyisinin ne kadar iist

seviyelere ulagsacagini gostermektedir.

Avrupa Birligi’ndeki tilkelerin STEM faaliyetlerine bakildiginda tilkelerin 20 y1l boyunca
fen egitimi adina farkli alanlarda galigmalar yaptiklar1 goriilmektedir. Son on yilda
yapilan ¢aligmalarin daha da yogun bir sekilde oldugu goriilmektedir. Yayinlanan “Fen
Egitimi Simdi: Avrupa’nin Gelecegi I¢in Yenilenen Pedagoji” isimli rapora gdre geng
yastaki bireylerin fen, teknoloji, miihendislik ve matematik disiplinlerine olan ilginin
azaldigin1 ve bu disiplinler lizerine yapilacak ¢aligmalar ile bu disiplinlere olan ilgilinin
artisin1 saglamak amacglanmigtir. Avrupa iilkelerinde yiiriitiilen birkag STEM proje

ornekleri su sekildedir (Basaran, 2018).

POLLEN

DESIRE

NANO

U4ENERGY

PROFILES

S-TEAM (Basaran,2018).

o a k~ w N E

Tirkive’de stem uygulamalari

Ulkemizde STEM egitimi adina Milli Egitim Bakanligi’nin dogrudan hazirlamis oldugu

bir program bulunmamaktadir. Bunun yaninda STEM’ in gii¢lendirilmesini hedefleyen
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2015-2019 Stratejik Plani mevcuttur. Orta okullarda ¢ocuklara verilen teknoloji ve
tasarim derslerinin STEM egitimi i¢in bir katki sagladig1 goriilmiistiir (MEB., 2016).
Yapilan arastirmalar sonucunda iilkemizde STEM egitimi FeTeMM (Fen, Teknoloji,
Miihendislik) ve BilTeMM (Bilim, Teknoloji, Miihendislik ve Matematik Egitimi)
isimleriyle daha ¢ok bilinmektedir. Bir goriise gore iilkemizde acilan ODTU merkezli
STEM egitim merkezinin isminin BilTeMM olmasmin nedeni STEM’ deki Science
kelimesinin Tiirk¢e ¢evirisinin Bilim olmasindan kaynaklidir. Ulkemizde yapilan bazi

STEM uygulama 6rneklerti;

STEM Merkezi Destek Programi

Geng STEM Arastirmaci ve Uygulayici Programi

Istanbul Aydin Universitesi STEM Lab

Hacettepe Stem & Marker Lab

TUSIAD STEM Kiti Programi olarak siralanabilir (Basaran, 2018).

o~ w DN e

2.3.5. Okul 6ncesi donemde stem yaklasimi

STEM egitimi iilkemizde yeni ve gelisim gosteren bir alan olsa da Ingiltere, Amerika,
Cin gibi bircok ekonomisi oldukca iyi olan devletler tarafindan uzun zamandir {izerinde
uygulamalarin yapildigi bir yaklagimdir .STEM egitimi adi altinda az sayida yapilan
uygulamalarin yaninda okul 6ncesi donemde STEM+A olarak gergeklestirilen faaliyetler,
STEM’ i olusturan fen, teknoloji, miithendislik, matematik disiplinleri ile birlikte sanat,
mimari, tasarim gibi uygulama alanlarinda yapilan ¢aligmalarda heniiz yeni
sayllmaktadir. STEM egitiminde sanat dallarinin da katkilariyla okul oncesi donem
ogrencilerinin 6grenme imkanlarini daha anlamli kilindig1 ig¢in 6grenci basarilarini pozitif
yonde etkiledigi goriilmektedir (Basaran,2018). Okul 6ncesi STEM egitimlerine “Erken
STEM” ismi verilmektedir. Erken STEM egitiminin temeli “Bilgi Temelli Hayat
Problemi” olarak nitelendirilmistir. Bilgi temelli hayat problemi bilgiye odaklanmis bir
sistemdir. Gelisime agik ve tek ¢oziim yonteminden olusmamaktadir. Bir Erken STEM
programi olusturmak i¢in mevcut olan bir sorunun ¢ocuklara sorulmus olan sorular ile
belirlenen Bilgi Temelli Hayat Probleminden sonra ¢ocuklarin hayal etmelerine izin
verilir. Ve bununla beraber bir planlama gerceklestirirler. Yaptiklar1 plandan sonra

yaraticilik asamasina gecilir ve cocuklar zihinlerindekini gergeklestirmeye baglarlar.
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Cocuklar i¢in kullanabilecekleri her tiirlii materyal onlar i¢in hazir bulundurulur. Bu
asamada cocuklar birbirlerinden yardim alabilir, birbirlerine fikirler sunabilirler.
Yaptiklar1 ¢alismalar1 arkadaslarina anlatir ve bu sekilde anlasilir bir yapida olup

olmadigini test etmis olurlar (Sparkes, 2017).

Okul Oncesi STEM Egiticinin Egitimi Programi olarak YTU STEM Lab olarak egitim
verilmektedir. Okul 6ncesi egitim doneminde farkli disiplinlerde STEM boliimlerinin
bakis acilar1 ile kullanip gevresel sorunlara karsi ¢oziim iiretimi, sayisal ve tasarim
agirlikli diisiince becerileri kazandirilmasi adina uygulanan program sonrasinda

katilimeilar sertifika almaktadirlar (Uret, 2019).

STEM egitimi, anaokulu ile 12. Smifa kadar olan bir miihendislik ve teknolojiyi
Ogretmeyi amaglayan ve bunlari matematik ve fen ile birlestirmeyi amaglayan bir
yaklasimdir. STEM ‘in kapsadig1 okul ¢ag1 anaokulu ile 12. Siif araligini kapsasa bile
yapilan arastirmalar genel anlamda ilkdgretim ve ortadgretim smiflarini kapsayacak
sekilde yapilmaktadir. Bu calismalara 6rnek olarak Seda Gokbayrak’in “ STEM
uygulamalarinin fen bilgisi 6gretmen adaylarinin STEM farkindalik diizeyleri, entegre
STEM o6gretimi yonelimi ve bilimsel siire¢ becerilerine etkisinin incelenmesi”, Emin
Unal’m “STEM egitimi almis ortaokul matematik Ogretmenlerinin STEM odakl
etkinliklerin kullanishiligina iliskin goriislerin degerlendirilmesi”, Giilizar Kaya’nin “fen
bilimleri 6gretmenlerinin ve 6gretmen adaylarmin STEM hakkindaki gortisleri ve STEM
uygulamalarina yonelik ihtiyag¢ analizi”, Bahar Daymaz’in “ STEM etkinliklerinin 7.
Smif 6grencilerinin matematik basari, motivasyon ve STEM kariyer alanlarina etkisi”
verilebilir. Bu alanda yapilan aragtirmalar sonucunda okul oncesi déonemde STEM
caligmalarina yeni yer verilmeye baslandig1 ancak bunlarin da ¢ok az sayida oldugu

gorilmiistiir.

STEM egitiminin daha kapsamli ve verimli olacak bi¢cimde uygulanmasi adina okul
oncesi egitim donemindeki c¢ocuklar i¢inde etkili olmasi1 gerekmektedir. Okul 6ncesi
donem Ogrencilerinin STEM egitimlerinde gelisim donemlerinde ve okul dncesi egitimin
amacina uygun olacak bir sekilde gerceklesmesi gerekmektedir. Bunun i¢in ise uygulanan
STEM egitiminin isleyisinin diizenli olarak takibi saglanmalidir. Egitim boyunca
kullanilacak yontem ve materyallerin okul oncesi ¢ocuklarinin yas ve gelisim diizeyine

gore planlanarak olusturulmasi gerekir. STEM egitimi okul c¢agindaki g¢ocuklarin
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egitimine katki saglayacagi diigiiniilen siiregte ortaya ¢ikan birtakim zorluklar ve
eksiklikler ¢ocuklarin, okul 6ncesi 6gretmenlerinin ve bu alanda calisan uzmanlarin

goriisleri dogrultusunda degerlendirilerek eksiklikler giderilmelidir. (Behram, 2019).

3. BOLUM ROBOTLAR VE ROBOTLARIN OKUL ONCESi DONEMDE
KULLANIMI
3.1.Robot Kavram

Robotlar, programlanabilme 6zelligine sahip olan, elektronik ve mekanik sistemler i¢eren
ve algilama yetisi olan cihazlar olarak tanimlanmaktadir. Farkli bir degisle robotlar,
canlilarin hareketlerini taklit edebilme yetenegine sahip olan yapay zeka ve disiplinler
arasi yapilar barindiran miihendislik tasarimlaridir. Robotlar, canlilara ait birgok 6zelligi
barindirabilmektedirler. Ornegin kosmak, yiiriimek, siiriinmek, atlamak gibi (Sisman,

2016).

Robot kelimesinin kokeni ¢ek dilinden gelmekte ve isci kdle anlaminda kullanilmaktadir.
1921 yilinda ¢ek yazar Karel Capek romaninda kullanmig ve robot terimini insana benzer
yapida olan fakat duygular1 olmayan varliklar olarak nitelendirmistir. Robotlarin tanimi
tam olarak uzlasilmis bir kavram olmasa da goriintii ve hareketleri kontrol edilebilen
programlanabilir yapilardir. Bir yapinin robot olarak tanimlanabilmesi i¢in ¢evresini
algilayip kayit yapabilmelidir, kendisine verilen gorevleri yapabilmeli, programlana

bilmeli, manuel veya otonom hareket saglamalidir (Issac,1950).

3.2.Robotlarin Siniflandirilmasi

Robotlar, kullanildiklar: alanlar, eklem yapilari, islevsel 6zellik ve calisma prensiplerine
gore siniflara ayrilmaktadir. Robotlarin tarihsel gelisimlerine baktigimiz zaman iki farkl
snif olarak endiistriyel ve mobil olarak bilinmektedir. Endiistriyel robotlar1 eklem
sayilart ve islevsel oOzellik bakimindan siniflandirilmistir.  Mobil robotlarin
siniflandirilmasi ise c¢aligma prensipleri, sayilari, boyutlari, uygulama alanlar1 olarak

yapilmustir (Giirgiize ve Tiirkoglu, 2018).
3.2.1. Endiistriyel robotlar

“Ug veya daha fazla programlanabilen eksene sahip, otonom, ¢ok amagcli, sabit veya

hareketli “olarak tanimlanmaktadir. Endiistriyel robotlarin programlanabilir olmasindan

14



dolay1 bir¢ok alanda kullanimi yaygin olup kesme, tagima, montaj gibi farkli alanlarda

uygulamalar1 vardir.

Sekil 3.1. Endiistriyel robot drnekleri

Endiistriyel robotlarin kullanimi insan hatalarim1 en aza indirmede, insan hayatinin
tehlikede olabilecegi alanlarda, dikkat gerektiren, hassasiyetin yliksek oldugu bircok
alanda kullanilmis ve basaril1 bir sonug elde edilmis (Sahin, 2006).

3.2.2. Mobil robotlar

Mobil robotlar onceden belirlenmis ve tanimlanmis bir alanda hareket saglayarak
istenilen gorevleri yerine getiren gezgin robotlardir. Mobil robotlara 6rnek olarak kesif
robotlari, imha robotlari, arama kurtarma robotlari, temizlik robotlar1 gibi 6rnekler
verilebilir. Giiniimiizde ¢ok genis kullanim alanina hitap eden gezgin robotlar, Endiistri
4.0 olarak adlandirilan 21.yilizy1l sanayisinde ¢ok onemli bir yer almaktadir. Gezgin
robotlar giiniimiiz egitim ve arastirma olanaklarinda ihtiya¢ duyulan yapinin 6énemli bir

kismin1 kapsamaktadir.

Sekil 3.2. Mobil robot drnekleri

Gezgin robotlar1 liretim amaglarina gore siralamasi tam olarak yapilmamistir. Bunun
yaninda egitim robotlari, arastirma robotlar1 ya da hem egitim hem arastirma robotlari
olarak ayrim yapilmistir. Egitim veya aragtirma amaclar1 robotlarda maliyetin az olmasi

en onemli faktorlerden biridir. Maliyetin az olmasi talebi dogrultusunda gezgin robotlar
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daha kii¢ciik boyutlarda ve donanim olarak daha az islem kapasiteli olarak

kullanilmaktadir.

Gezgin robotlar otonom veya yari1 otonom olarak kullanilmaktadir. Robotlarin verilen
gorevleri en dogru sekilde yerine getirmeleri i¢in 6grenim diizeylerini, insan ve ¢evresi
arasinda ki etki tepki ozelliklerini saglayacak bi¢imde otonom olmalarindaki 6nemi
arttirmaktadir. Gezgin robotlarin gelisimi i¢in mekanik, elektronik, otomatik kontrol gibi
bircok farkli alanda c¢alismalar gerekmektedir. Bu farkliliklar arasinda ki iletisim

sayesinde ¢ok iyi bir egitim platformu olabilmektedir (Akgakoca, 2017).

3.3. Robotlarin Okul Oncesi Egitim Déneminde Kullanimi

Robotlarin ilk olarak 1980’1 yillarda egitimde kullanilmasina iliskin fikir ortaya atilmigtir
(Papert, S.,1980). Son zamanlardaki yapilan c¢aligmalar ile egitim alaninda robot
kullanim1 daha da artmaktadir (Druin ve Hendler, 2000). Robotlarin egitimde

kullanilmasi ti¢ farkli sekilde olmaktadir.
Bunlar;

1. Ogretim materyali
2. Yardimc1 6gretmen

3. Opgretici akran seklindedir.

Ogretim materyali olarak kullanma 6rnekleri LEGO Mindstorms ve Stem Biorid’ in
egitim Kkitleridir. Bu kitler plastik ve elektronik pargalarin bir arada bulundugu ve
birbirine monte edilmesiyle olusan yapilardir. Egitim kitleri ¢cocuklarin kendilerine ait
robot tasarimi yapmalarina ve programlamalarina imkan saglamaktadir. Kitler,
cocuklarin sorunlara ¢oziimler iiretme, teknoloji ile tamisip kullanma, yeteneklerini
kesfetme gibi birgok 6zellik ve becerilerinin gelismesine yardimer olmaktadir (Li, Chang

ve Chen, 2009). Lego Mindstorms egitim kiti sekil 3.3” de gosterilmistir.
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Sekil 3.3. LEGO Mindstorms

Insans1 robotlar olarak adlandirilan, fiziki yap: bakimindan insan gériiniimdeki robotlar
sahip olduklar yetenekler sayesinde sosyal ¢evrede insanlar ile etkilesim halindedirler.
Bu robotlar Etkilesimli Robotik alaninda en 6nemli olarak goriilen yapilardir. Genel
olarak bu robotlara Sosyal Etkilesimli Robotlar denilmektedir. Robotlarin tasarimlari
insanlar ile iletisim halinde olmasi ve bu toplumun bir iiyesi haline gelmesi icin
yapilmistir (Kanda ve ark. 2004). Sosyal etkilesimli robotlar duygu ve algilari tespit
etmede, insanlar ile sosyal iliskilerin devam ettirilmesinde ve sosyal  becerilerin
gelisiminde kullanilmaktadir (Fong ve ark. 2003; Li ve ark. 2011). Robotlar bu 6zellikleri
sayesinde yardimci &gretmen, Ogretici materyal, 0gretici akran gibi egitimin farkli

boliimlerinde kullanilmaktadir.

3.4. Robotlarin Egitimde Kullamldig1 Bazi Ornekler

1. Robotlarin 6gretmen olarak kullanimi1

Saya robot, Tokyo Bilim Universitesi tarafindan gelistirilmistir. ilkokul 4.smiflarm bilim

ve teknoloji derslerine girmektedir

Sekil 3.4. Saya Robot’ un ders anlatirken bir goriintiisii
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Sekil 3.4’de ders anlatirken cekilen bir fotografi bulunan Saya robot, yapay zeka
kullanarak {iiretilmistir. Robotun sasirma, kizma, korku, mutluluk, iiziilme ve tiksinme
ozellikleri mevcuttur. Saya robotun yapilma amaci i¢in ¢ocuklara teknolojiyi sevdirmek
oldugu sdylenmis ve ileriki zamanlarda Ogretmen acigint da kapatmak iginde

kullanilabilecegi belirtilmistir.

2. Yardimci 6gretmen olarak kullanimi

e Isaret dili 6gretmek amaciyla tasarlanmis robot drnegi

Sekil 3.5. Robovie R3

Sekil 3.5’de Robovie R3’ln isaret dili ile anlatim yaparken g¢ekilmis goriintiiliileri
bulunmaktadir. Robot yapay zeka kullanilarak yapilmistir. Kullanici robot ve katilimer
arasinda bilgi alisverisi yaparak robotun isaret dili ile hareketleri saglanir. Ornek olarak
bir oyun ortaminda kullanilan renkli kartlarin isitme engelli bir ¢cocuga Ogretilmesi
sirasinda Ogretmenin renkli karti robota gdstermesi ve kart iizerinde bulunan gorseli
robotun isaret dili ile ¢ocuga aktarmasi saglanir. Egitim modu sonunda robotun test
modlar1 bulunmaktadir. Test modunda robot karigik olarak isaret dili ile anlatim yapar ve

cocuktan anlattiklarinin hangi kart iizerinde bulundugunu gdstermesini ister.

e Yardimc psikolog ve egitim i¢in kullanilan iki robot 6rnegi

Sekil 3.6. NAO Robot ve TIRO Robot



Sekil 3.6’da yer alan NAO Robot bir Fransiz sirketi tarafindan yapilmis bir insansi
robottur. NAO robotu bir arastirma ¢alismasinda yardimcit psikolog olarak
kullanmiglardir. Kullanim sirasinda NAO robotu 6-10 yas arasindaki kanser tedavisi
goren ¢ocuklarin oldugu bir ortamda ¢ocuklarin tedavi siiresinde endiselerini azaltmak
amaciyla farkli yapilar alarak onlara destek olmustur. Toplamda sekiz seans olarak

planlanan bu siire¢ sonucunda ¢ocuklar lizerinde olumlu sonuglar alinmastir.

TIRO Robot, gévdesinde bir LCD ekran barindirmaktadir. Kullanicinin sesli komutlar
hareket eder ve ekraninda bulunan gorseli sinif ortaminda bulunan televizyon ekranina
aktarabilmektedir. Bir siif ortaminda 6gretmenin sdylemis oldugu bilgileri ¢ocuklarin
yanina giderek onlara bilgileri tekrar etmek, gorevlerini yerine getirirken yardimci olmak
amaciyla kullanilmis ve ¢ocuklarin bu robot ile yaptiklari ¢alismalara daha ilgili ve

merakl1 olduklar1 gézlemlenmistir.

3. Ogretici materyal olarak kullanimi

Cocuklara Ingilizce 6gretmek amaciyla tasarlanmis olan robot drnegi

Sekil 3.7. IROBI Robot

Sekil 3.7°de gosterilen IROBI Robot, gévdesinde LCD ekran bulunmaktadir. Ekran
tizerinde bulunan gorseller ile ¢ocuklarin dil 6grenmelerine yardimci olmus ve basarili

oldugu sonucuna varilmstir.

3.5. Okul Oncesi Egitim Déneminde Kullanilan Robotik Kodlama Ornekleri
3.5.1. Bee-bot

3 yas ve istii ¢cocuklar i¢in kullanimi uygun olan Bee-bot temel kodlama basamaklarini
O0gretmek i¢in tasarlanmistir. Cocuklarda problem ¢ozme yetilerini, tahminlerde

bulunmalarini, temel bilgileri eglenerek 6grenmelerini saglamaktadir. Bu kiigiik robot
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yon tuslari sayesinde ileri, geri, sag, sol gibi hareketleri yapabilmektedir. Robotun hareket

alaninda ise farkli gorsellerden olusan bir pist yapisi bulunmaktadir.

Sekil 3.8. Bee-Bot 6rnegi

Sekil 3.8’de gosterilmis olan BEE-Bot, hafizinda 40 tane komut barindirabilme 6zelligine
sahiptir. 90 derecelik acilarla donebilir. Robotun ilerleme mesafesi 15cm’lik adimlar
halinde gerceklesir. Kullanilacak olan pist alaninda hareket ettirmek icin robotun bir
baslangi¢ noktasi segilir. Ornek olarak farkli renkte balonlarin gérsellerinin bulundugu
bir pist lizerinde mavi balonun bulundugu kutucuk igerisinden robotun hareketinin
baslamasini isteyelim. Her renkten ikiser tane bulunan pist iizerinde bee-bot un diger
mavi balonun bulundugu kutucuga gitmesinin isteyelim ve bunun i¢in kodlama
basamaklarini diislinelim. Bir sonraki mavi balon kutucuguna robotun sag sol ileri gibi
hareketlerden nasil gidecegini diisliniip robotun iizerinde bulunan yon tuslari ile hareketi
verip (0rnek 4 adim ileri 1 adim saga) yesil renkli “GO” tusuna basip hareketi baglatalim.
Robot, yapmis oldugu her adimda “bip” sesi ¢ikarip gozlerindeki 151k yanip sonecektir.

Istenilen komuta geldiginde “bip” sesini ¢ikarip duracaktir.

3.5.2. Botley the coding robot

Robotik kodlamay1 basit ve ¢ocuklara dostga anlatan bu set 5 yas ve iistii cocuklarin
egitimleri i¢in kullanilmas1 uygundur. Stem egitimini de destekleyecegi diistiniilen bu
robot seti nesne algilar, dongli komutlarin1 takip eder ve siyah cizgilerin takibini

yapmaktadir.
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Sekil 3.9. Botley the Coding Robot

Sekil 3.9’da gosterilen Botley ’in bir hareket kumandasi bulunmakta ve bununla birlikte
kodlama yapilabilmektedir. Hedefe ulastirmak amaciyla yapilan engellerden kurutulmak
veya kurguyu kisinin kendisinin yaratip hareket saglamak amaciyla tasarimlar yapmasi

istenilen set ile ¢ocuklarin gelisimine katki saglamaktadir.

Botley iki farkli modda calismaktadir. Bunlar CODE ve LINE’dir. CODE, modundan
oynamak i¢in Botley’i CODE moduna alip sert bir zemin {izerinde ileri, sag, sol tuslari

ile hareket saglanmaktadir.

Kumanda iizerinde bulunan LOOP tusuna basildig1 zaman daha dnce yazilan kod varsa
Botley bunu tekrar edecektir. Botley hafizasinda tek seferde 80 komut barindirabilir.
Bunun i¢in yeni kod yazarken kumanda iizerinde bulunan SIL (¢6p kutusu) tusuna
basmak gerekmektedir. SIL ile daha 6nce yazilan kodu hafizadan sildikten sonra LOOP
tusuna basip O0rnegin sag sag tuslarina ve ardindan kumanday1 Botley’ e dogru tutarak
TRANSMIT tusuna basildig1 zaman Botley 180 derecelik bir doniis yapacaktir. LOOP
komutu hafizada bulunan komutu tekrarlamay1 saglar yani ilk olarak FORWARD tusuna
sonra LOOP komutu ile sag sag tuslarina basip tekrar LOOP komutuna ve ardindan
REVERSE tusuna ve TRANSMIT tusuna basildig1 zaman Botley iki kere saga doniip
LOOP komutuna gelecek ve tekrar iki kere saga doniis yapacaktir.

Bir diger ¢alisma modu olan LINE ile Botley seti igerisinden ¢ikan zemin kartlarindan
bulunan cizgileri takip etmesini saglamak miimkiindiir. Cizgiyi takip etmesi i¢in beyaz

zemin tizerinden bulunan siyah ¢izgi iizerine Botley’ i tam ortalama bir sekilde zemin
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tizerine yerlestirmek gerekmektedir. Ayrica beyaz bir kagit iizerine siyah ¢izgilerle

kisinin kendi istedigi yolu yapip robotun hareketini saglamasi da miimk{indiir.

Botley i¢in 6nemli olan bir diger konu ise yapilan kodlamalar1 en fazla 10 dakika
hafizasinda barindirir. Kodlama asamasinda kodu tamamlamadan {izerinde bulunan
STOP tusu ile de istenildigi zaman durdurma islemi yapilabilir. Botley kumanda ile
hareket sagladigi i¢in gelen 1siklardan etkilenir ve kumandanin daha yakindan
kullanilmas1 gerekmektedir. Botley’ in engeller karsisindan sesli doniitler verdigi ve bu

ses diizeyini ¢ok yliksek veya diisiik ses tonlar1t SOUND tusu ile ayarlanabilmektedir.

3.5.3. Code-a-pillar

36-72 aylik yas araligin1 kapsayan ¢ocuklar icin tasarlanmis bu robotik seti, kodlama,
siralama gibi ¢ocuklarin motor becerilerinin geligmesine katki saglamaktadir. Cocuklarda
problem ¢6zme, pratik diisiinme, elestirel yaklasma becerileninin yaninda merak
uyandirmaktadir. Cocuklarin sahip olduklari bu 21. Yiizyil becerilerinin gelismesinde rol

oynamaktadir. Sekil 3.10°da Code-a pillar 6rnegi gosterilmistir.

Sekil 3.10. Code-a pillar 6rnegi

Code -a pillar, bir tirtil yapisinda olup tizerinde bulunan pargalar ile belirlenen baslangig
noktasindan varis noktasima giderken nasil bir yol izleyecegini belirlemek amaciyla
kodlamay1 basit bir dilde dgreten oyuncaktir. Robot seti igerisinden tirtilin pargalarini
olusturan yon basamaklar1 ve baslangi¢ noktasini belirlemek i¢in yesil bir kart ve bitis
noktasini belirlemek i¢in kirmizi bir kart ¢ikmaktadir. Ev ortamindan oynanabilecek olan
bu oyun ilk olarak bir baslangi¢ ve bitis noktasi belirlemek ile baglar. Belirlenen noktalar
arasina istenirse engeller konulabilir ve ¢ocuktan engellere carpmadan belirlenen noktalar
arasinda tirtilin hareketi nasil saglanmalidir sorusu ile ¢ocugun tirtilin parcalar
birlestirmesi istenir. Pargalar birlestirildikten sonra basla diigmesine basilir ve tirtilin

oyun seriliveni baslamis olur.
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3.5.4. Cubetto robot

Matte Loglio ve Flippo Yacop tarafindan gelistirilmis olan Cubetto, 3-6 yas aras1 ¢gocuklar
i¢in temel kodlama yeteneklerini 6gretmek amaciyla tasarlanmistir. Sekil 3.11°de Cubetto

ahsap robot ve kumanda yapis1 gosterilmistir.

Sekil 3.11. Cubetto kodlama seti

Cubetto arduino ile uyumlu calisan kiip seklinde ahsap bir yapidan olusan mini bir
robottur. Bir pano iizerinde hareketini saglayan bu robot yonlendirici boliimler ve
haritadan olusmaktadir (Papert, 1980). Pano iizerine yerlestirilmis olan bloklar ile robotun
hareketleri kontrol edilmektedir. Cubetto, temel kavramlarin oyun ile &gretilmesi
amaciyla ileri, geri, sag, sol gibi kavramlar: iceren dokunsal, her an oyuna hazir olan

renkli bloklarin tahtaya yerlestirilmesi ile olusturulan programlama oyunudur.

[ 3
?&%’T 15'3%“ ROBOT 90 ROBOT 90 ROBOT
EDERHARE DERECE SAGA DERECE SOLA FONKSIYONU
DONER DONER GERCEKLESTIRIR

Sekil 3.12.Cubetto robot kumanda yon pargalari

Sekil 3.12°de gosterilen kodlama parcgalarinda her bir renk bir hareketi simgelemektedir.
Hareket etmesi istenen robot igin bir yol belirlenir. Ornegin robotun énce ileri sonra bir
kere saga ve iki kere ileri gitmesi istensin. Bunun i¢in ilk olarak mavi renkli “robot
fonksiyonunu gergeklestir” aparatt kumanda {izerine yerlestirilir. Ardindan ileri

komutunu saglayacak olan yesil renkli aparat saga doniis i¢in sar1 renkli aparat ve iki kere
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ileri icin iki tane yesil renkli aparat kumandaya yerlestirilir. Kumanda iizerinde mavi
renkte bir tus bulunmaktadir ve kodlama bittigi zaman bu tusa basildiginda robot
yapisinda bulunan arduino ile sinyaller arasinda haberlesme gerceklesecek ve robot
hareketine baglayacaktir. Robotun hareketi igin g¢esitli pist alanlar1 gelistirmek

mimkindiir.
3.5.5. U-bot

4 ile 10 yas araligindaki ¢ocuklar icin gelistirilen U-BOT, kodlama i¢in manyetik kartlar
kullanmaktadir. Kullanilan bu kartlar RFID kartlaridir ve robota kartlarin okutulmasi ile

kodlamay1 yapmaktadir.

Sekil 3.13. U-BOT robot ve kodlama kartlar1

Sekil 3.13’de gosterilen U- BOT, kodlama yaparken bilgisayar veya tablet gibi elektronik
bir ortama ihtiya¢ duyulmaz. Sarj olma 6zelligi ile ¢alismakta ve USB ile uyumludur. Sarj
olduktan sonra lizerinde mavi renkte bir 151k yanmaktadir. U-BOT’ un 22 adet farkli kod

kart1 bulunmaktadir. Bunlar;

e Bagsla
e Bitir
e Oynat

e ileri (15 cm)

e Geri(15cm)

o 3xileri

e Saga don (90 derece)
e Sola don (90 derece)
e 180 derece don

e 360 derece don

24



e Ses

e Sallan

e Melodi ¢al

e Sag +ileri

e Sol +ileri

e Reset

e Bekle (3 saniye)
e Gerial

e Fonksiyon

e 4 adet tekrar kart1

Kodlamaya baslamak i¢in algoritma mantig1 ile “Basla” komutunu okutuyoruz ve
istenilen fonksiyon kartlari1i okutup “Bitir” komutunu okutuyor ve kodlamayi
bitiriyoruz. Daha sonra U-BOT’ a “oynat” kartin1 okutup istenilen goérevi yerine

getirmesini saglamis oluyoruz.
3.5.6. Matatalab

Matatalab, bilgisayarsiz bir kodlama aracidir. 4 ve 9 yas araligi cocuklar igin
tasarlanmistir. Cocuklarin temel kodlama becerilerinin gelismesine yardimci olmasina ve

hayal giiclerinin gelismesine katkida bulunmasi amaglanmistir.

(&)

e

8 = =
W}tk
9, ;ﬁ:

Sekil 3.14. Matatalab seti ve icerigi

Matatalab set icerigi sekil 3.14’te gosterilmistir. Sette matatabot, komut kulesi, komut
bloklari, kullanma kilavuzu ve engeller mevcuttur. Kulenin 6n bdliimiinde kamera
bulunmaktadir. Bu kamera sayesinde kod bloklar1 ile sirali bir sekilde dizilen kodlar

algilanmakta ve matatabotun gerekli hareketleri yapmasini saglamaktadir. Kulenin ve
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matatabotun arka kisminda agma kapama diigmesi vardir ve bu diigmeleri biraz uzun
basildig1 zaman 151k yanip sonmektedir. Her ikisinde de bulunan 1siklar siirekli olarak

yanma haline geldigi zaman birbirleri ile iletisime ge¢mis olurlar.

Kod bloklarinin igerisinde yon komutlari, sayilar, sarki komutlari, notalar ve dans
komutlar1 mevcuttur. Ornegin matatabotun iki kere ileri bir kere saga doniis ve sonrasinda
sarki calmasini istiyorsak oncelikle ileri komutunu saglayan blok ve altina 2 rakamini
sonra sag doniis ve sarki melodisinin bulundugu bloklar yerlestirip bagla diigmesine
basmamiz gerekmektedir. Baslangi¢c ve daha profesyonel olarak farkli kodlama alanlar1
bulunmaktadir. Eger istenirse kule icerindeki figiiran degistirilebilir kule boyutlar

ayarlanabilir yapidadir.
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4. BOLUM MATERYAL VE YONTEM

Bu boliimde tez ¢alismasinda kullanilan materyal ve yontemler anlatilmistir.

Erken ¢ocukluk dénemi gelisim 6zellikleri dikkate alinarak okul 6ncesi donem ¢ocuklari
i¢cin kullanima uygun bir 6gretim materyali tasarlanmistir. Bir kavramin 6grenilebilmesi
icin once o kavrama ait bilgilerin 6grenilmesi, siniflandirilmasi ve tekrar edilmesi
gerekmektedir. Cocuklar yaslart ilerledikge nesneleri daha fazla oOzellige gore
iligkilendirmeyi Ogrenmeye baglarlar (Cakmak, 2018). Yapilan arastirmalara
bakildiginda, erken cocukluk déneminde kavram kazanimi ¢ocuga sunulan zengin
uyaricilt bir ¢cevrenin etkilesimiyle elde edilen deneyimlerin etkisinin énemli oldugunu

gostermektedir (Ustiin ve Akman, 2003; Sancak,2003; Li ve Atkins, 2004)

Okul 6ncesi donemdeki cocuklarin siirekli olarak yaptiklart ¢alismalar veya asinalik
kazandiklar bir olay ya da nesne karsisinda yasanan degisimi kendileri uygulamadiklari
siirece kavramakta giicliik ¢ekmektedirler. Cocuklar bir obje veya olay icin farkli bir
bakis 6zelligi olusturabilecegini anlayamazlar. Yapilan bir olay1 farkli bir siralama ile
karsilastiklarinda aralarinda iligki kuramazlar (Giiler ve Bikmaz, 2002; Karamustafaoglu,
2006). Cocuklart sahip olduklart bu o&zellikler dogrultusunda onlara kavramlarin
kazandirilmas: asamasinda kullanilacak materyal ve yontemlerin somut objelerden
secilmesi gerekmektedir. Ciinkii gelisim ozellikleri itibartyla da somut materyallerle
ogrenmeye yatkindirlar. Okul 6ncesi donemde gocuklara kazandirilmak istenen birgok
kavram bulunmaktadir (Unlii ve Alkis, 2006). Bunlar, renk, geometrik sekil, boyut,
miktar, yon/mekanda konum, sayi/sayma, duyu, duygu, zit ve zaman kavramindan

olusmaktadir.

Kavram, insanlarin diisiincelerinde olusturduklari, ¢esitli obje ve algilarin farkli ve ortak
ozelliklerini kapsayan hem sosyal hem fiziksel diinyay: anlayip anlamlandirmalarina
yarayan araclardir (Ulgen, 1996; Semenoglu, 2000). Cocuklar kavramlar: algilarken
duyu organlar ile gevreden bilgiler alirlar. Aldiklar1 bu bilgiler belirli bir diizen
icerisinde degildir. Daha karmasik ve anlamsiz olarak kavramlar ¢ocuklarin zihinlere
ulagir. Zihne ulasan bu anlamsiz ve karmasik bilgilerin bir diizen olusturmasi ve anlam
ifade edebilmesi igin daha 6nce edindikleri kazanimlarini bu bilgilerle ile karsilastirilarak

bir iligki kurulmasi gerekmektedir (Manocha ve Narang, 2004).
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Kavramlarin kazanilmasi ve bu kazanimlarin gelismesi i¢in Prater (1993) genelleme,
soyutlama, objeler ve semboller ile baglanti kurma becerilerinde gelisim gostermelerine
bagli oldugunu ve c¢ocuklarin bircogunun bunlar1 deneyimler ile kazandiklarimi

soylemektedir (Ustiin ve Akman, 2003; Sancak,2003; Li ve Atkins,2004).

Tim bunlar dikkate alindiginda okul 6ncesi donemde egitim ortaminda g¢ocuklarin
kavram kazanimlari sirasinda rahatca kullanabilecekleri, yonerge verebilen, gerektiginde
oyunlagtirma 6zelligine sahip olan 6grenirken ayni zamanda hos bir vakit gecirmelerini

saglayan eglenceli bir mobil robot gelistirilmistir.

Robotun gorevi asamasinda ilk olarak daha 6nce yapilmis robotlar, 6gretim materyalleri
incelenmistir. Robotun kullanim1 kolay, eglenceli ve Ogretici olmasi hedeflenmistir.
Bunun i¢in robotun kendisi i¢in belirlenen bir alanda hareket etmesi ve bu hareketi nasil
saglayacagi belirlenmistir. Materyalimiz de diger kodlama araglarindan farkli olarak sag,
sol, ileri gibi yon kavramlarini belirleyen butonlar bulunmamaktadir. Bu kavramlar1 diger
materyaller gibi bir oyun mati lizerinde robotun bir noktaya ulagsmasi i¢in ne yapabiliriz
sorulari ile ¢ocuklara dgretilmesi degil bu kavramlari materyalimizin sesli komutlar ile
cocuklara iletmesi ve kavramlarin bu sekilde hem Ogretilmesi hem de pekistirilmesi
diisiiniilerek tasarim yapilmistir. Bunun igin ilk olarak ¢ocuklara sadece yon kavrami,
sayilar, renkler olarak smrli degil okul Oncesi donemde Ogrenmesi gereken renk,
geometrik sekil, boyut, duyu, duygu, zit, zaman, yon/mekanda konum, sayi/sayma ve
miktar kavramlarinin her birinin materyalin hafizasinda olacak sekilde tasarim
yapilmistir. Kavramlar belirlendikten sonra bu kavramlari materyal cocuklara nasil
aktarmasi gerektigi belirlenmistir. Bu belirlenirken okul 6ncesi dénem c¢ocuklarinin
gelisim 6zelliklerine gére neyi yapip yapamayacaklart gelisimle ilgili alanyazin taranarak
saptanmistir. Bu asamada yeniden okul oOncesi Ogretmenlerinin goriiglerine
basvurulmustur. Her bir yonerge ayr1 bir RFID kartlarinin ID’leri ile eslestirilmistir.
Okunan kart ID’si igerisindeki bilgiyi seslendirme iglemi yapilmigtir. Materyalin hareket
etmesi igin cesitli yontemler bulunmaktadir. Ornegin belirlenen engellerden kagcarak,
tizerinde bulanan yon tuslari ile kodlar ile belirlene aralikta gitmek, ¢izgi takibi yapmak,
labirent ¢c6zme yontemi kullanmak gibi. Materyalimiz belirlenen ¢izgi lizerinde hareket

etmesi istenmis ve belirli araliklara ¢izgi lizerine RFID kartlar1 yerlestirilmis ve okunan
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kart ile sesli yonergeler verip belli saniye beklemesi daha sonra yoluna devam etmesi ile

gorevini tamamlamis olacaktir.

4.1.Materyal
4.1.1. Arduino

Giris ¢ikis pinlerine sahip olan ve igerisinde processing dilinin uygulamasinin bulundugu
bir programlama kartidir. Arduino hem bilgisayar ortaminda hem de tek basina interaktif
calisan yazilimlarda kullanilabilmektedir. Arduino kartlar1 AtmelAVR mikro denetleyici,
programlamak, baglanti kurabilmek i¢in yan eleman donanimlarina sahiptir. Kullanim
acisindan kolay ve esnek bir yazilima sahiptir. A¢ik kaynakli bir gelistirme kartidir. A¢ik
kaynakli olmasi1 yazilan programlarin istege gore degistirilebilmesi ve herkes tarafindan
ulagilabilir olmasidir. Programlama da c/c++/Java tabanli dil kullanilir. Arduino
cevresiyle kolay etkilesime gecebilen uygulama tasarimlar1 yapilmasina uygundur. Dis
diinyaya ciktilar vermek miimkiindiir ve dis diinyada gelen veriler kullanilabilmektedir.
Programlama i¢in USB seri baglantisi, led, giris-cikis pinleri, gii¢ girisi gibi bircok
ozelligi bulunmaktadir. Arduino ile bircok uygulama yapilmaktadir. Ornek olarak
sicaklik uygulamalari, ¢izgi takibi yapan robotlar, otomatik kapi uygulamalari, ses
sensorleri ile ¢alisan sistemler gibi farkli uygulamalar yapilmaktadir (Sahin, 2006).
Arduinonun avantajlar1 ise, programlamasi diger program tiirlerine gére daha kolaydir.
Farkli programlama kartlart ile karsilastirildigi zaman daha az maliyetlidir. Programlama

alan1 basit ve agiktir bu ylizden yazilimi daha kolay hale gelmektedir.

Arduino mega 2560

Arduino Mega’ da Mikrodenetleyici olarak Atmega2560 kullanilmaktadir. Giris ¢ikis
pinlerinden 54 tanesi dijital pin olarak kullanilmaktadir. 54 adet dijital pinden 15 tanesi
PWM c¢ikisi olarak kullanilmaktadir. Arduino Mega iizerinde dijital pinlere ek olarak 16
adet analog giris mevcuttur. Uzerinde 4 adet donanim seri portu da bulunmaktadir. 1 adet
IMHz kristal osilatoér bulunmaktadir. USB baglantisi, harici gii¢ girisi, ICSP ve reset

butonu bulunmaktadir.
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TESTLED 13

TX/RX LEDLER

Sekil 4.1. Arduino Mega yapisi
Teknik 6zellikleri:

e Mikrodenetleyici: Atmega 2560

e EEPROM: 4KB

e SRAM: 8KB

e Flash Hafiza 256 KB

e Dijital pin sayist: 54 (15 tanesi PWM)

e Analog pin sayisi: 16

e (alisma Gerilimi: +5V DC

e @iris Cikis pin basina diisen DC akim: 40mA

4.1.2. Rfid rec522

RFID (radyo frekansi ile tanimlama) radyo frekanslari ile haberlesme saglar. RFID
bilesenleri iice ayrilmaktadir. Bunlar okuyucu, etiket ve antendir. Okuyucu olarak
adlandirilan bilesen nesneler lizerinde bulunan etiketleri okuyup radyo frekanslar ile
nesneye ait olan bilgileri tanimlamaktadir. Bu tanimlama islemini sayisal kodlar ile
yapmaktadir. Etiket bileseni ise okunan bu bilgileri saklama gorevi yapar. Anten bileseni
okuyucu ile etiket arasindaki iletisimi gergeklestirir. Bu iletisime coupling ismi
verilmistir. Anten kullanim sayisina gére RFID kartlarinin okuma mesafelerini arttirmak

miimkiindiir. RFID’ nin temel ¢aligma prensibi sekil 4.2° de gosterilmistir.
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Sekil 4.2. RFID calisma prensibi

RFID elektromekanik ve manyetik olarak iki farkli sekilde baglama gergeklestirilebilir.
Bu baglama sekilleri okuma hizi, mesafesi, boyutu gibi farkli 6zelliklere gore belirlenir.
Kisa mesafelerde kullanilmak istenen RFID uygulamasi i¢in manyetik baglama
yapilmaktadir. Okuyucu ve etiket arasinda veri iletisimlerinde daha ¢ok elektromanyetik
baglama yoOntemi kullanmilmaktadir. Veri iletisimi anten ile gerceklestigi igin
elektromanyetik dalgalar antene gelir ve etikette mekanik hareketlilik meydana getirir.
Etiketler igerisinde kondansatér bulunmaktadir. Okuyucudaki dalga enerjisini alan
kondansator kullandig1 enerjiyi tekrar okuyucuya geri gonderir. Bu enerji dalgasi
okuyucuda dijital verilere ¢evrilir ve etiket okuma islemi gerceklesmis olur (Maraglh ve

Cabuk, 2015).

RFID kartlar1 Auto-ID (otomatik tanimlama) ailesinin bir tiyesidir. Auto-ID genel olarak
otomatik veri toplanmasi olarak bilinmektedir. Yani nesneleri tanimlama, nesneler
hakkinda verileri toplama ve bu verileri hizli bir sekilde degerlendirmeye alip sonuglari
gostermeyi saglamaktadir (Demiral, 2007). Auto-ID calisma prensibi ise barkodlardan,
sesli tanimlamadan, akilli kartlar gibi alanlardan olusmaktadir (Finkenzeller, 2003). Bu

alanlar sekil 4.3’de gosterilmistir.

I AUTO-ID(OTOMATIK TANIMLAMA) I

BIYOMETRIK OLAYLAR |0PTIK KARAKTER TA_\'IMAl
AKILLI KARTLAR SESLI TANIMLAMA

| RFID | |BA.R.KOD OKUMA |

Sekil 4.3. AUTO-ID ailesi
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4.1.3. L298n motor siriicii karti

L298N, yapisinda H k&priisii bulunan 4 adet giris ve ¢ikisa sahip bir siiriicli kartidir. H
kopriisii yapisinda 4 tane anahtarlama elemani barindiran ve tam orta kisminda bir yiikiin
oldugu devredir. H kopriisii ile siiriicii arasindaki ¢alisma mantig1 ise yapisinda bulunan
4 adet anahtarlama elemanin acilip kapanmasi ile motora yon verme islemi gergeklesir

(Anonim).

Sekil 4.4. H kopriisii ve ¢aligma mantigi

L298N siiriisii ile iki tane motoru birbirinden bagimsiz bir sekilde hareketi saglanabilir.
Uzerinde bulunan IN1-IN2-IN3-IN4 pinleri giris, OUT1-OUT2-OUT3-OUT4 pinleri ise
cikis olarak kullanilmaktadir. Giris ve ¢ikiglarin kontorli ise IN1-IN2 -OUT1-OUT2/
IN3-IN4-OUT3-OUT4 olarak gergeklesmektedir. IN girisine uygulanan 5V gerilim ile
OUT tizerinden Vs pinine bir gerilim uygulanmis olur. Bu gelirim L298N’in yapisinda

bulunan enable pinlerinin kontroliinii saglar.

Sekil 4.5. L298N motor siiriicii kart1

EnableA OUT1-OUT2, EnableB ise OUT3-OUT4 ¢ikislarinin kontorliinii saglamaktadir.
Enable pinlerine uygulanan gerilim 0-5V arasindadir ve bu gerilim ile enable pinlerine

bagli OUT kanallarinin gerilim beslemesi belirlenmis olur (Zayif, 2015).
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Sekil 4.6. L298N motor siiriicii kartinin i¢ yapisi [ www.st.com]
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Sekil 4.7. L298N siiriicli kartinin pin tanimlamalari [www.st.com]
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4.1.4. Dc motor

DC motorlar dogru akim elektrik enerjisini mekanik enerjiye doniistiiriirler. Dogru akim
motorlart igin DA veya Ingilizce adi olan Direct Current’in kisaltmasi olan DC

kullanilmaktadir. DC motorlarin zamanla yonii ve siddeti degismemektedir (Zayif, 2015).

Sekil 4.8. DC Motor yapisi
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Sekil 4.9. ki farkl1 sekilde DC Motor 6rnegi

DC Motorlarin temel prensibi manyetik alan igerisinden gecen iletken bir tel iizerinden
akim gectigi zaman bu iletken telde bir hareket gergeklesmesi iizerine dayanir. Bu
icerisinden akim gecen iletken tel, eger bir manyetik alan icerisine dahil edilirse iletkene

bir kuvvet etkimektedir (Zayif, 2015).

4.1.5. Qtr-8a kizilotesi sensor

QTR-8a ¢izgi takibi sensorii olarak Polulu firmasi tarafindan iiretilmistir. Uzerinde 1 cm
araliklarla 8 IR LED/ fototransistor ¢iftleri yerlestirilmistir. Sensor olduk¢a kararli ve
sorunsuz bir ¢alisma gostermektedir. Bu da sensoriin projelerde ¢ok tercih edilmesinin
nedenlerdendir. Uzerinde bulunan LED giftlerinin her biri ayr1 ayrt MOSFET transistor
yardimu ile stirilmektedir. Hassasiyetin arttirilmasi igin veya gii¢ tasarrufu yapilabilmesi
icin LED’ler kapatilabilmektedir. Kart tizerinde bulunan her sensor i¢in ayri ayri analog

bir voltaj ¢ikis1 saglanmaktadir ve bu sensorler i¢in pull-up direnci bagli bulunmaktadir.

LED On Vcc GND

s & 7
1 ©@2008 1

Sekil 4.10. QTR-8a goriiniimii

QTR-8a ‘nin bulundugu zemindeki 151k yansimasi veya zemine olan uzaklik — yakinlik

iliskisine gore voltaj ¢ikisi analog olarak degisim gostermektedir.
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Sekil 4.11. QTR-8a sensdriiniin i¢ yapist
4.1.6. DF player mini

DF player mini mp3 modiilii, komutlar: seri port tizerinden almaktadir ve bundan dolay1
Arduino, PIC, PC ve bluetooth gibi kablosuz iletisimde kullanilmaktadir. Modiil iizerinde
mevcut olan buton girisleri ile de ek bir donanim olmadan kullanmak miimkiindiir.

Calisma gerilimi 3.3V- 5V dur.

-4
g8 . DFPlgerMini |,

Sekil 4.12. DF player mini modiil 6rnegi

DF modiiliine ilk enerji girisi yapildiginda igerisinde kayitli olan hicbir sesi oynatmaz.
Sesli doniit alinabilmesi i¢in Play ve Repeat gibi komutlarin gelmesi gerekmektedir. Veya

modiil izerinde bulunan butonlar1 kullanarak da bu doniitleri saglayabiliriz.

DF modiilii ayn1 zamanda otomatik olarak da ¢aligmaktadir. Bunun i¢in {izerinde bulunan

IO portlarindan birini GND ye baglandigt zaman modiill otomatik ¢alisma
gerceklestirecektir.
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4.1.7. LM2596 voltaj regiilatorii

LM2596 DC-DC ayarlanabilir voltaj regiilatoriidiir. Voltaj disiirlici  olarak
kullanilmaktadir. Giris gerilimi 4V DC- 35V DC araligindadir. Gerilim 1.23V ile 30V
DC araliginda regiile edilebilir. 3A’e kadar akim tasima kapasitesine sahiptir. Sekil

4.13’de de LM2596’n1in 6n ve arka goriintimleri verilmistir.

Sekil 4.13. LM2596 DC voltaj regiilatorii goriiniimii

4.1.8. Fritzing tasarim programi

Fritzing a¢ik kaynak kodlu yazilimlar arasinda yer almaktadir. Program igerisinde kendi
tasarimlarimizi ve kiitiiphanemizi olusturmamiz mimkiindiir. Programda bir¢ok
gelistirme karti, led, direng, diyot gibi devre elemani ve harici donanimlar mevcuttur.
Sekil x de gosterilen Fritzing ana sayfada “home” boliimde Fritzing ana sayfa ile ilgili
reklamlar yer almaktadir. Bu boliimde tasarim yapmak istedigimiz alani segebilir veya

daha once ¢alistigimiz bir devreyi ¢agirabiliriz

Sekil 4.14. Fritzing tasarim programi ana sayfasi

Agilan ana sayfa penceresi lizerinden “dosya” kismindan yeni tasarim sayfasi acilabilir
veya yapilan islemlerin kayitlar1 gerceklestirilebilir. Program igerisinde mevcut olan
ornekler bulunmaktadir. Bu 6rneklere de ulasilmast i¢in “dosya” boliimden “6rnek a¢”

kismina gelinmelidir.
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Sekil 4.15. Fritzing tasarim programi ara yiizii

Program igerisinde bulunan deneysel devre tahtasi, sematik, baski devre, kod boliimleri
ile bos bir sayfa ilizerinde devre elemanlarini kullanarak devre tasarimi yapabiliriz.
Yapmis oldugumuz tasarimlarin baski devre modelleri baski devre boliimiinde
olusturulmaktadir. Kod boliimiinde su an mevcut olan arduino gelistirme kart1 i¢in bir ara
yiliz bulunmaktadir. Sekil 4.16’da calisma alan1 ve devre elemanlarina ulasabilecegimiz

boliim gosterilmistir.

Sekil 4.16. Fritzing tasarim programi ¢alisma ekrani

Fritzing *de tasarlarmis 6rnek bir arduino ile led yan-son devresi sekil x de gosterilmistir.

Q corePu
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Sekil 4.17. Fritzing ile tasarlanmig bir devre 6rnegi
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4.1.9. Arduino ide

Arduino gelistirme kartlar1 i¢in tasarlanmis olan yazilim programidir. Arduino IDE
icerisinde yazilan komutlari derleme yaptiktan sonra arduino iizerinde bulunan USB
portundan bilgisayara baglayacagimiz baglanti kablosu ile arduino gelistirme Kkarti
icerisine ylikleyebiliriz.

5 skotch_dectSa | Arduing 1AS
Avacior Yerdwm

Dosys Dazenie Tasiok
Q0 BaR

Sekil 4.18. Arduino IDE program ara yiizii

4.1.10. Solidworks

SolidWorks Windows isletim sistemiyle uyumlu 3D tasarimlarin yapildigi bir CAD
programidir. Solidworks Dassault Systems tarafindan gelistirilmistir ve mekanik tasarim
amaciyla ¢ok sik kullanilmaktadir (Anonim). Solidworks "un yaygin kullanilan bir CAD
programi olmasimin en 6nemli etkenlerinden biri Windows isletim sistemi ile uyumlu

olmasidir (Mamidi, 2012). Kullanim1 kolay, komutlar1 anlasir ve hizlidir (Anonim).

Tasarimi yapilacak olan parga icin ilk asama 2D modelleme yapmaktir. Daha sonra
programda yer alan komutlar ile 3D modelleme yapilir. Ana kisim modellemesi
yapildiktan sonra model iizerine yapilmasi istenen kesme gibi islemler yapilmaktadir.
Tasarlanan model i¢in malzeme se¢imi boliimiinden gerekli demir bakir gibi malzeme
secimleri yapilabilmektedir. Tasarim kisminda tasarimi ayr1 ayr1 yapilan parcgalarin bir
araya getirilerek montaj komutlar1 olusturulur. Bu komutlar tasarlanmis olan modellerin

birbiri ile baglantili olacak kisimlari segilmesi ile yapilir (Anonim).
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Sekil 4.19. SolidWorks ile 6rnek bir sasi tasarimi

4.1.11. Fusion 360

Fusion 360 Autodesk programi 3D modellemelerin yapilabildigi bir tasarim programidir.
Yapilan bu tasarimlar test edilebilir ve ¢iktilart alinabilir. Program ilk olarak 2010 yilinda
inventor Fusion olarak yaymlanmistir. Daha sonra 2012 yilinda Fusion 360 adiyla

piyasaya siiriilmiistiir. (Anonim)

— BoeEE B § = ke 2B

Sekil 4.20. Fusion 360 uygulama yerlesik yiizeyi

Programin ara yiizii kolay ve 6grenimi basittir. Cizime baslanildigi zaman sol tarafta
acilan panel igerisine yapilan ¢izimler eklenmektedir. Uzerinde degisiklikler yapmak
istenilen modellerin veya tasarim igerine farkli bir model dahil edildiginde o yapilari sol
taraftaki panelde acilacak olan ‘“Sketches” ve “Bodies” sekmeleri altinda bulmak

mumkin olacaktir.

Alt panelde mevcut olan “Time Line” (zaman ¢izelgesi) tasarlanan model iizerinde
yapilan her adimin goériindiigii bir ¢izelgedir. Bu ¢izelge sayesinde model tasarimda eger

bir hata bulunuyorsa bunu diizeltirken adim tizerine gelip degisiklik yapmak miimkiindiir.
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Sekil 4.21. Skecth (taslak) sekmesi

Skecth sekmesi altinda tasarim araglar1 bulunmaktadir. Bu tasarim araclar1 2 boyutlu
tasarim yaparken kullanilmaktadir. Ornegin Line komutu ile ¢izgi ¢izilir, Rectangle
dikdortgen demektir ve komut igerisinde farkli yontemlerle dikdortgen cizilmektedir.

Circle komutu ile daire ¢izilebilir ve Ellipse komutu ile elips ¢izilebilmektedir. (Anonim)
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Sekil 4.22. Create (olustur) sekmesi

Create sekmesi altinda bulunan segenekler ile tasarlanmis olan 2 boyutlu modeli 3 boyutlu

hale getirmek icin veya tasarlanmis olan model iizerinde derinlik olarak bir boyut
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kazandirmak amagh kullanilmaktadir. Sekme igerisinde bulunan “Extrude” se¢enegi ile
tasarlanmis olan 2 boyutlu modele derinlik katilmaktadir. “Revolve” secenegi tasarlanmis
model iizerinde secilen herhangi bir yiizeyin segilen eksen boyunca tekrarlamasini
saglamaktadir. “Sweep” se¢enegi modelin belirlenmis bir yiiziiniin secilen yol boyunca
kisaltilmast ve uzatilmasi iglemleri i¢in kullanilmaktir. “Loft” secenegi ile modelin
tabanindan silindirik hacimle derinlik verilmesi i¢in “Hole” segenegi ise modelin i¢
kismina silindirik bir kesit verilmesi i¢in kullanilmaktadir. Tasarlanan model igerine dis
agmak veya vida yapmak i¢in “Thread” secenegi kullanilir. Sekme igerinde bulunan
“Box”, “Cyclinder”, “Sphere” secenekleri birer geometrik sekildir ve bunlart 3 boyutlu

olarak model tlizerine eklenmesi islemlerini gerceklestirir. (Anonim)
4.2. Y ontem

Bu boliimde robot i¢in devre tasarimu ve kabuk tasarimi asamalari anlatilmastir.

SOLIDWORKS ILE $Ast FRl_‘lZ ING ILE DEVRE
TASARIMI :D TASARIMI

DEVRE ELEMENLARI ARDUINO [DE ILE KOD
BAGLANTI VE MONTAJ |==2> | yaznvr

\

FUSION360 ILE KABUK

TASARIMI

Sekil 4.23. Yontem blok semast
4.2.1. Solidworks ile robot sasi tasarimi

Tasarim agamasinda ilk olarak sasi tasarimi yapilmistir. Kullanmak istenilen robot 3

tekerlekli robot oldugu i¢in bu yapiya uygun bir sasi se¢cimi yapilmistir

001

Sekil 4.24. Sasi 6n ¢izimin 6n goriintiisii
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Sekil 4.24°de goriilen sasi 0n ¢iziminde sasi iizerine monte edilecek devre elemanlart
boyutlar1 da hesaplanarak sasi uzunlugu 200mm, eni 100mm ve 6nde sarhos tekerlek ve
¢izgi sensorii icin 150mm uzunluklarinda tasarlanmigtir. Sasi kalinligt ise sekil 4.25°de

2.5mm ekstriizyon edilmis hali gosterilmistir.

Sekil 4.25.Ekstriizyon(katilama) islemi

[
\ -

Sekil 4.26. Katilama islemi sonrasi alt ve list goriiniim

O

Sekil 4.26°da ¢ap1 19 mm olacak sekilde sensor ile diger devre elemanlar1 baglantilarini
gerceklestirmek icin bir delik a¢ilmig ve yanlarina 4’e 7 mm’lik dikddrtgen bosluklar

olusturulmustur.

Sekil 4.27. Sasinin sekillendirilmesi
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Devre elemanlarinin baglantilarini kolaylastirmak igin sasi iizerine sekil 4.27°de goriilen

delikler ve yapilar olusturulmustur.

Sekil 4.28 Mirror (aynalama) islemi ve sasinin son hali

Sekil 4.28°de sasi lizerinde baglant1 i¢in acilan oyuklarin mirror (aynalama) islemi ve

sasinin son hali gosterilmistir.

4.2.2. Fusion360 ile kabuk tasarim

Robot kiti i¢in kabuk tasarimi yaparken ugur bocegine benzer bir yapida olmasi tercih
edilmistir. Daha 6nce de yapilan robotik kodlama araglarinda hayvan figiirleri olmasi ve

cocuklarin ilgisini daha ¢ok ¢ekecegi diisiiniildiigii bu yap1 se¢ilmistir.

Kabuk tasarimi Fusion360 programi ile yapilmistir.

Sekil 4.29. Robot kabuk tasarimi
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4.2.3. Tasarim baglanti ve kod

Tasarim asamasinda ilk olarak nasil bir yol izleyecegi belirlenmistir ve gerekli blok

diyagrami sekil 4.30°da gosterilmistir.

Pist boyuty belirlenmesi f| ; IDE ile kod yazim

Pist izerinds robotun takip edecegi volun belirlenmesi Pist iizerinde deneme yapilmas:

L 4

Robotun durduu istasvonlarda bulunan kart bilgilerini okuyup

Pist iizerinde robotun durmas: gereken istasyonlann belirlenmesi

led yan sén olaym gergeklestirmesi

L}
Devreye DFplayer mininin eklenmesi

&

Robota son halinin verilmesi ve deneme ¢ahsmalarimn yapilmasy

Kit fizerine devre elemanlarinm baglantilarimin vapimas

Sekil 4.30. Tasarim blok diyagrami

[lk asamada Fritzing tasarim programinda devre elemanlarmin baglantilarl
gerceklestirilmistir. Devre tasariminda ilk olarak Arduino Mega ile RFID arasinda

baglanti saglanmistir. Gerekli devre tasarimi sekil 4.31°de gosterilmistir.

Sekil 4.31. Arduino Mega ile RFID Fritzing baglanti devresi

RFID’yi olusturan iki ana bilesen bulunmaktadir. Bunlar; tanimlanmasi istenilen nesneye
bagli olan etiket ve alicidir. Bu etiketleri okumak icin direk olarak goriiniir bir ylizeyde
olmast gerekmez. Alict dedigimiz ana bilesen elektronlarin bu etiketlerden gecip
yapisindaki ¢ipe gii¢ vererek elektromanyetik alan olusturmaktadir. Olusan bu manyetik

alanin frekans1 13.56MHz’dir. Okuyucu olarak da adlandirilan alic1 ise maksimum
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10Mbps veri hizina sahip 4 pimli Seri Cevresel Arabirim yani SPI (Serial Peripheral
Interface) ile mikrodenetleyici ile haberlesmeyi saglamaktadir. SPI bir Arduino’nun
sensorler ya da diger bir Arduino ile haberlesmesini saglamaktadir. SPI hatlar1t MISO
(Master In Slave Out), MOSI (Master Out Slave In) ve SCK (Serial Clock) olmak iizere
3 adettir. MISO pini ile Slave olarak adlandirilan gevresel cihazlarin géndermis oldugu
veriler Master cihaza aktarilmaktadir. MOSI pini ise Master cihazlar tarafindan

gonderilen verilerin Slave cihazlara aktarilmasini saglamaktadir.

SPI pinleri Arduino ¢esitlerine gore farklilik gostermektedir ve bu pinler mikrodenetleyici
sirketleri tarafindan belirlenmistir. Devremizde kullandigimiz mikrodenetleyici tiiriimiiz
Arduino Mega’dir ve MOSI pini 51 numarali pine, MISO pini 50 numaralar1 pine ve SCK
pini 52 numarali pine baglanmalidir. Mikrodenetleyici iizerinde 5V pini ile RFID’nin
Vcce Pini arasinda gili¢ saglanmistir. Modiil lizerinde bulunan RST pini, kapatma ve
sifirlama yapmak i¢in kullanilmaktadir. Mikrodenetleyicinin dijital pinlerinden birine
baglant1 gergeklestirdigimiz zaman azalan bir enerji ile karsilastig1 zaman sistem kapatma
ve sifirlama etkin hale gelmektedir. GND pini, toprak pini olarak ge¢cmektedir ve bir

kullani1lan mikrodenetleyicinin GND pinine baglant1 saglanmalidir.

Sekil 4.32. RFID ve Arduino Mega baglantisi

Devre tasarimi program iizerinde yapildiktan sonra kullanilacak devre elemanlar ile

gerekli baglantilar yapilmis ve sekil 4.32°de devre gosterilmistir.

Devre baglantilar1 yapildiktan sonra kod yazim asamasina geg¢ilmistir. Kod kisminda ilk
olarak yapilmasi1 gereken RFR etiketlerinden okuma ve yazmay1 kolaylastirmak i¢in
kurulmus olan MRFC522 kiitliphanesini ve SPI kiitiiphaneleri eklemek gerekmektedir.
Kiitiiphane ekleme islemi icin ilk olarak internet tizerinden gerekli kiitiiphaneyi aratip .zip

dosyasim indiriyoruz. Indirme islemi ardindan kodlarm yazilacagi Arduino IDE
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programini agip Taslak> Library ekle> .zip kitaplig1 ekle asamalarini takip edip

indirdigimiz dosyay1 segmemiz gerekmektedir.

finclude <SPI.h>
#include <MFRCS522.h>
#include <EEPROM.h>

Sekil 4.33. Program igerisine gerekli kiitliphanelerin eklenmesi

Sekil 4.33’de gosterildigi gibi Arduino IDE programini agtiktan sonra kodlamaya
baslamak i¢in dahil etmek anlamina gelen #include ile gerekli olan kiitiiphaneleri ¢agirma

islemi yapiyoruz.

RFID okuyucularinin her birinin kendine ait ID’leri bulunmaktadir. Kartlarin

tanimlanmasi icin EEPROM’a bu kart ID’lerini tanimlama islemi yapilmalidir.

#include <SPI.h>

ude <MFRCS522.h>

#1r ude <EEPROM.h>

d ne RST_FIN 2

ne S5_PIN 53

yte readCard[10]:

int successRead:;

MFRC522 mfrc522 (S5_PIN, RST_FIN);
MFRC522: :MIFARE Key key:

Sekil 4.34. Pin tanimlama islemi

Kiitiiphane ¢agirma islemleri ardindan sekil 4.34° de gosterilen #define komutu ile
RFID’nin reset ve ss pinlerini mikrodenetleyicinin hangi pinine bagli oldugunun
tanimlamasi yapilmalidir. readCard ile okunacak olan kart say1s1 belirlenmeli ve bu islem
bu say1 tiirii oldugu i¢in byte ile ifade edilmelidir. Kayit isleminin basarili olup olmadig:

harflerle ifade edildigi i¢in bu tanimlamalar1 int komutu ile yapmamiz gerekmektedir.

Arduino IDE programinda tanimlama islemleri ardindan “void setup” ve “void loop”

olarak adlandirilan iki fonksiyon bulunmaktadir.
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“Void setup” fonksiyonu arduinoya yiiklenen ve yiiklenecek olan kodlarin aktiflesen ilk
kismidir. Setup fonksiyonu igerisine baslangic i¢in kodlar yazilir ve program
calistirlldiginda fonksiyon islemine baglar ve program tekrar baslatilmadigi takdirde
isleme dahil olmaz. Sekil 4.35’de de gosterildigi gibi setup fonksiyonu igerisine
Serial.println komutu ile seri port ekraninda olmasi istenilen komutlar1 tirnak igerisinde
yazilmasi ile kodlamaya devam edilmektedir. “RIFD kart kayit uygulamasi” ismi ile

komutu baslatip ekrana “liitfen 1 numarali kart1 okutun” komutu gonderilmektedir.

(" accesshead) !
: S mfrcild.uld.alize: Lo ) cars

i, Teadlardii] »:

suscesslesd =~ Qetl

Sekil 4.35. Gerekli kodlarin yazilmasi 1

While dongiisii i¢erinde okumanin basarili oldugu takdirde EEPROM ile iletisime gegip
kart ID’sini kaydetme islemi gerceklesmektedir. Belirlenen 10 adet kart i¢cin her
EEPROM’a kayit islemi tamamladiginda bir sonraki kartin okunmasi islemi

gerceklesecektir.
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seadlard[i] = af

fpeidd.

Sekil 4.36. Gerekli kodlarin yazilmasi 2

Baglangi¢ fonksiyonu olan “void setup” fonksiyonunun tanimlanmasi ardindan “void
loop” fonksiyonu igerisine kod yazimi gergeklestirilir. Setup fonksiyonu ¢alistiktan sonra
loop fonksiyonu geger ve loop fonksiyonu sonsuz bir dongiiye girer. Kod yazimi
tamamlanmis ve program calistirilip kart ID’ leri EEPROM’a kayit edilmistir. Sekil 4.37°

de kayit isleminin seri port bilgisi verilmistir.

|

RFID EART ERYIT UYGULAMASI

Lutfen 1 numarali karti ckutun

Kart UID'si: 7B60270B
Hart EEPROM'a kaydedildi.

Lutfen 2 numarali karti ckutun.

Kart UID"si: 13985D251
Hart EEPROM'a kaydedildi.

Lutfen 3 numaralil karti ckutun.

Kart UID"si: 366C2R12
Hart EEPROM'a kaydedildi.

Kart kayit islemi basarili!

Sekil 4.37. RFID kart ID’si kayit islemi seri port bilgi ekrani

Kart kayit islemleri tamamlandiktan sonra robot hareketligini saglamak i¢in L298N
siriiciisi ve DC motorlar devreye eklenmistir ve baglanti semasi Fritzing ile

tasarlanmistir. Gerekli devre tasarimi sekil 4.38’de verilmistir.
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Sekil 4.38. L298N motor siiriiciisii ve DC motorlarin devreye alinmast

L298N motor siiriicii kart1 sumo robotlar, mini sumo robotlar, ¢izgi izleyen robotlar gibi
bir¢cok uygulamada kullanilmaktadir. Robotun hareketi i¢in kullandigimiz DC motorlar
icin slirticiileri kullanmamiz gerekmektedir ¢linkii Arduino gibi mikrodenetleyiciler
motorlara 100 mili amper civarinda akim verebilirler ve bu akim dc motorlar i¢in yeterli
degildir. Siirticiiler ise 2 amper akim ¢ekmektedir. Kullanilan mikrodenetleyiciler komutu
gondermekte ve siiriicli gelen bu komutu motorlara gonderir ve hareketini saglamaktadir.
Siirtici kart1 iizerinde dahili bir regiilatér bulunmaktadir. Yiiksek sicakliga ve kisa
devreye kars1 bir korumas1 mevcuttur. Uzerinde bulunan ENA, sol motor kanalin1 ENB
ise sag motor kanalin1 aktif etme pini olarak kullanilmaktadir. 4 adet motor girisi ve 4
adet ¢ikis1t mevcuttur. Bu giris pinleri IN1, IN2, IN3, IN4 olarak ikisi sag motor ikisi sol
olarak kullanilmaktadir. Cikis pinleri ise OUT1, OUT2, OUT3, OUT4 ikisi sag motor

ikisi sol motor ¢ikist olarak kullanilmaktadir.

Robotun ¢izgi takibi yaparak hareketini saglamasi istenmis ve bunun i¢in devreye QTR-

8a kizilotesi sensorii eklenmistir.

Sekil 4.39. QTR-8a kizil6tesi sensoriin devreye alinmasi
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Sekil 4.39°da baglant1 devresi gosterilmistir. QTR-8a kizilotesi sensor tizerinde bulunan
her bir sensor ayr1 analog voltaj ¢ikist saglamaktadir. Bulundugu zeminin yansittigi 151k
veya nesne ile olan uzaklik seviyesine gore voltaj ¢ikislart analog olarak degisiklik
gostermektedir. Sensoriin ¢aligma voltaji 3.3 ile 5 V arasindadir ve en fazla 100 mili
amper akim ¢ekmektedir. Sensoriin algilama mesafesi 3mm’dir. Kullanilacak olan zemin
ile uzakligr maksimum 6mm olmalidir ¢ilinkii mesafe arttik¢a sensoriin kararl ¢caligmasi
azalmaktadir. Sensor 6+2 seklinde tasarima sahiptir ve 6’1 2’li olarak boliip 2 sensor
seklinde kullanmakta miimkiindiir. Projemizde 8 sensoriide kullanip Arduinonun analog
pinlerine baglantilar1 gergeklestirilmistir. Sekil 4.40°da robot kiti {izerine montaj ve devre

baglantilarinin yapildig: tasarim gosterilmistir.

Sekil 4.40. Motor siiriicli devresi ve QTR-8a sensoriiniin baglantisi

Motor siiriicii devresi ile kizildtesi sensorii baglantilar: yapildiktan sonra devreye RFID
kart okuyucu eklenmis ve robotun hareketi sirasinda okudugu kart tizerinden doniitii
ledler ile saglanmis ve devreye iki adet led baglantis1 gerceklestirilmistir. Sekil 4.40’da
gosterilen devrede baglantist yapilan QTR-8a sensoriiniin pist iizerinde takip edecegi
cizgiye olan uzakligi ayarlanmig ve RFID kart okuyucunun kart algilama mesafesi

belirlenmis, gerekli montaj islemleri yapilmistir.

Sekil 4.41. Siiriicii devresi, QTR-8a ve RFID baglantisi

Kit tizerinde gerekli baglantilar yapildiktan sonra kod yazimina gegilmistir.
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/{ FID sabitleri
£ t EP = 0.01;
£ © KD = 1.0;

float Ki = 0.006;

00 HEH
00 BEH
#include <SPI.h>
#include C522.h>
#inc. e PROM.
# 2
! i __
#1i ut

gdef jg-P]ﬂ‘lA & // Makaimum hiz ayari
#define AINZ 7 int Maxhiz = 85;//robotun hizini ayarlar max:255 dederi alir

boolean zemin=l; // 1 3iyah 0 beyaz

2 4 // Integral igin veriler
int errorl=0;

int error2=0;
#define NUM SENSORLER g
# ne NUM_ORNEK PER_SENSOR 4

int error3=0;
int errord=0;
int error5=0;

#define ledPinl 12 int erroré=0;

#define ledPin2 2 int error7=0;

Sekil 4.42. Gerekli pin atamalar1 ve robotun PID degerlerinin ayarlanmasi

Sekil 4.42°de verilen kodlamada RFID kiitiiphanesinde yapilan iglemler ilk olarak QTR-
8a sensoril icin yapilmis kiitiiphane include edilmistir. Setup fonksiyonu igerisine
girmeden define edilmesi gereken komutlar mevcuttur. Ilk olarak devreye dahil edilen
L298N siiriicii kartinda kullanilan girisleri mikrodenetleyici iizerindeki pinler ile
baglantilar1 tanim