Bu plan, öğrencilerin yaparak yaşayarak öğrenen, gerçek yaşam problemlerine çözüm üreten, yaratıcı düşünebilen bireyler olarak yetiştirilmelerini destekleyecek şekilde tasarlanmıştır.

	ETKİNLİK NO
	ROBOTİK-T/T.01

	Program
	Destek Eğitim Programı / Bireysel Yetenekleri Fark Ettirme Programı

	Tarih
	[Doldurulacak]

	Modül Adı/Modül Bileşeni
	BİLİMSEL ARAŞTIRMA BECERİLERİ / TEKNOLOJİ VE TASARIM

	Etkinlik Adı
	Potansiyometre Kontrollü Servo Robot Kolu Yapımı

	Önerilen Süre
	40' + 40' + 40' + 40'


KAZANIMLAR (Öğrenci Kazanımları)
	Alan
	Kazanım Kodu
	Kazanım Açıklaması

	Tasarım/Mekanik
	K1
	Robotik kolun temel bileşenlerini (eklem, kol, taban) ve serbestlik derecesi (DOF) kavramını açıklar [i, 556].

	Elektronik
	K2
	Servo motor (aktüatör) ve potansiyometrenin (sensör) temel elektronik kontrol sistemindeki rollerini tanımlar [i].

	Problem Çözme
	K3
	Verilen materyalleri kullanarak özgün tasarım yapar ve mekanik yapıyı oluşturur.

	Yazılım/Algoritma
	K4
	Analog veri girişini (potansiyometre) sayısal çıkışa (servo açı) dönüştüren temel algoritmayı (map fonksiyonu) tasarlar ve uygular [i].

	Uygulama
	K5
	Oluşturduğu robot kolu ile basit bir görevi (al-bırak) hassasiyet ve tekrarlanabilirlik ilkesine uygun gerçekleştirmeye çalışır [i].


DİSİPLİNLER ARASI İŞ BİRLİĞİ
· Teknoloji Tasarım: Verilen malzemelerle özgün tasarımlar yapar.
· Fen Bilimleri/Fizik: Kuvvet, tork, hareket (kinematik) ve elektrik akımı gibi temel prensipleri kullanır.
· Matematik: Açı ölçülerini kullanır ve analog sinyal dönüşümü için oranlama/eşleme (mapping) yapar.
ÖĞRENME-ÖĞRETME YÖNTEM VE TEKNİKLERİ
· Proje Tabanlı Öğrenme
· Problem Çözme
· Gösterip Yaptırma
· TGA (Tahmin, Gözlem, Açıklama)
· Grupla Çalışma
· Beyin Fırtınası
KULLANILAN EĞİTİM TEKNOLOJİLERİ - ARAÇ GEREÇLER VE KAYNAKÇA
· Arduino UNO veya eşdeğer mikrodenetleyici
· 2-3 adet Servo Motor (MG996R veya SG90, tork değerleri dikkate alınarak)
· 1-2 adet Potansiyometre/Joystick
· Robot kolunun mekanik parçaları (Pleksi, karton veya 3D baskı parçalar)
· Güç kaynağı (Harici pil/adaptör)
· Bağlantı kabloları, breadboard.
· Bilgisayar (Arduino IDE).

ÖĞRENME ÖĞRETME SÜRECİ (4 DERS SAATİ)
DERS SAATİ 1: Mekanik Kurulum ve Aktüatör Kavramı (40 dk)
	Süreç Aşaması
	Süre
	İçerik ve Açıklamalar
	Kazanım İlişkisi

	Giriş: Motivasyon ve Kavramsal Çerçeve
	10 dk
	Öğretmen, robotik kolların endüstri, tıp (cerrahi robotlar) ve günlük yaşamdaki uygulamalarını gösterir. Robotun hareket serbestlik derecesi (DOF) kavramı, insan koluyla (omuz, dirsek, bilek) karşılaştırılarak açıklanır [i, 556].
	K1

	Aktüatörlerin Rolü
	10 dk
	Hareketi sağlayan bileşenler olan servo motorlar tanıtılır. Servo motorların neden hassas konum kontrolü (angle control) için ideal olduğu vurgulanır. Öğrencilerin motorların doğru pozisyonda durma özelliğini gözlemlemesi istenir [i].
	K2

	Mekanik Montaj
	20 dk
	Öğrenciler, tasarım malzemelerini kullanarak robot kolunun taban, kol ve eklem (mafsal) kısımlarını monte ederler. Montaj sırasında servo motorların eklem noktalarına nasıl sabitleneceği, tork ve kütle ilişkisi tartışılarak desteklenir.
	K1, K3


DERS SAATİ 2: Kontrol Sisteminin Kurulması (40 dk)
	Süreç Aşaması
	Süre
	İçerik ve Açıklamalar
	Kazanım İlişkisi

	Sensör Tanıtımı (Giriş Cihazı)
	10 dk
	Potansiyometreler, giriş (komut) sinyalini sağlayan sensörler olarak tanıtılır. Potansiyometrenin dönme hareketiyle Arduino'ya gönderdiği analog veri (0-1023) aralığı açıklanır.
	K2, K4

	Devre Şeması ve Bağlantı
	20 dk
	Arduino UNO, servo motorlar ve potansiyometrelerin devre şemasına uygun şekilde bağlanması gösterilir. Güç yönetimi (özellikle birden fazla servo kullanılıyorsa harici güç kaynağı gerekliliği) ve GND (toprak) bağlantılarının önemi vurgulanır [i].
	K2, K5

	Güvenlik Kontrolü ve Test Öncesi Hazırlık
	10 dk
	Öğrencilerden bağlantıları kontrol etmeleri istenir. Öğretmen, grupların devrelerini gözden geçirerek olası hataları (ters polarite, yanlış pin bağlantısı) erken aşamada tespit etmelerini sağlar.
	K5


DERS SAATİ 3: Algoritma ve Temel Kodlama (40 dk)
	Süreç Aşaması
	Süre
	İçerik ve Açıklamalar
	Kazanım İlişkisi

	Analog-Dijital Eşleme (Mapping)
	15 dk
	Temel problem çözme: Potansiyometreden gelen 0-1023 analog verinin, servo motorun gerektirdiği 0-180 derece açısına nasıl dönüştürüleceği mantığı (map fonksiyonu veya oranlama) açıklanır [i].
	K4, K6

	Kodlama Uygulaması (Açı Kontrolü)
	20 dk
	Öğrenciler, Arduino IDE üzerinde bir servo motoru kontrol eden temel kodu yazar ve yüklerler. Kodda; potansiyometre okuma, eşleme yapma ve servo motoru hareket ettirme adımları yer alır. Öğrencilerden bireysel olarak veya grupla çalışarak özgün ürün ortaya koymaları beklenir.
	K4, K7

	Disiplinler Arası İlişkilendirme
	5 dk
	Robotik kolun hareketinin matematiksel karşılığı olan kinematik kavramının (ileri düzey) basitçe tanıtılması. Kolun hedefe ulaşmak için gereken açıları (ters kinematik) hesaplaması gerektiği vurgulanır.
	K6


DERS SAATİ 4: Ürün Değerlendirme ve İleriye Yönelik Çözümler (40 dk)
	Süreç Aşaması
	Süre
	İçerik ve Açıklamalar
	Kazanım İlişkisi

	Performans Testi (Al-Bırak Görevi)
	15 dk
	Öğrenciler, kollarını kullanarak basit bir nesneyi alıp belirlenen bir noktaya bırakma görevini (al-bırak) potansiyometreler aracılığıyla manuel olarak gerçekleştirirler. Başarıları ve tekrarlanabilirlik (aynı noktaya tekrar dönebilme) düzeyi gözlemlenir [i].
	K5

	Değerlendirme ve Sorun Çözme
	15 dk
	Öğrenciler, kollarının performansını (yük taşıma, hassasiyet) değerlendirir ve çıkan sorunlara (titreme, yanlış konumlanma) yönelik çözüm önerileri geliştirirler. Projenin amaçları karşılayıp karşılamadığı tartışılır.
	K6, K9

	Projenin Genişletilmesi
	10 dk
	Öğrencilerden, bu temel projenin nasıl geliştirilebileceğine dair fikirler istenir (Örneğin: Uzaktan kumanda ile kontrol, otonom hareket için sensör ekleme). Bu, yaratıcı düşünme becerilerini kullanmalarını sağlar.
	K9
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DEĞERLENDİRME
Bu etkinlikte öğrencilerin performansını ve öğrenme süreçlerini değerlendirmek için aşağıdaki araçlar kullanılır:
1. Öz Değerlendirme Formu: Öğrencinin süreçteki çabasını, zorlandığı kısımları ve neleri farklı yapabileceğini yazılı olarak ifade etmesi.
2. Kontrol Listesi: Öğretmenin, öğrencinin devre kurulumunda doğru bağlantıları yapıp yapmadığını ve temel algoritma adımlarını takip edip etmediğini kontrol etmesi.
3. Derecelendirme Ölçeği: Ürünün (robot kolunun) amaçları karşılama seviyesi (görevini yerine getirme) ve öğrencinin özgün tasarım yapma seviyesi gibi kriterler baz alınarak performansın ölçülmesi. (Örneğin: "Çalışmanın amaçları karşılama seviyesi" kriteri kullanılabilir).
Not: Öğrencilerin bilimsel araştırma ve problem çözme becerilerini geliştirmeyi hedefleyen bu tür etkinliklerde, onların tahmin, gözlem ve açıklama (TGA) becerileri ve yaratıcılıkları ayrıca gözlemlenmeli ve not edilmelidir.

