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LEGO EDUCATION CS & Al KITI ILE
PYTHON DOKUMANTASYONU

1. Python'a giris

Python, yiiksek seviyeli bir programlama dilidir ve genellikle okunabilir ve anlasilabilir s6zdizimi
ile taninir.” Guido Van Rossum tarafindan gelistiriimeye baslanan Python, basit ve etkili bir
sekilde kod yazmayi tesvik eder.” Genis bir standart kiitiiphane igerir ve cesitli uygulama
alanlarinda kullanilabilir.

Python'un temel felsefesi "isleri basit ve acik bir sekilde ifade etmek" olarak 6zetlenebilir.’ Bu
felsefe, karmasikligi azaltmayi ve kodun okunabilirligini artirmayi amaglar. Bu nedenle, Python
dilinde kod yazmak ve anlamak oldukga kolaydir." Python'u uygulamaya basladiginda ayni
zamanda 1970'lerde BBC komedi dizisi olan "Monty Python's Flying Circus"un yayinlanmis
senaryolarini da okuyan Guido Van Rossum,; kisa, benzersiz ve biraz da gizemli bir isme ihtiyaci
oldugunu diisiindii ve bu dile Python adini vermeye karar verdi.’

Python, gesitli programlama paradigmalarini destekler, bunlar arasinda nesne yonelimli, islevsel
ve prosediirel programlama bulunur.” Ayrica, dinamik tipleme 6zelligi sayesinde degisken
tirlerini belirtmeniz gerekmez.! Python'un genis bir toplulugu bulunmaktadir ve bu topluluk
siirekli olarak yeni kiitiiphaneler ve araglar gelistirerek dilin islevselligini genisletmektedir.’
Python betik dosyalari (.py uzantili) kullanilarak yazilir ve yorumlanir, bu da kodun hizlica test
edilip calistinlmasini saglar.”

2. Python'da sozdizimi

Sozdizimi nedir? S6zdizimi, bir programlama dilinin nasil yazilmasi gerektigini belirleyen kurallar
biitiiniidiir." Bir dilin s6zdizimi, programcilarin kodu yazarken takip etmeleri gereken dilbilgisel
yapilari ve diizenleri tamimlar.” Temel amaci, insanlarin programlari anlayabilir ve diizenleyebilir
bir bicimde yazmalarini saglamaktir.” Python'un sézdizimi de bu amaci tasir ve agagidaki temel
hedefleri giider:’

e Okunabilirlik: Python, acik ve anlasilabilir bir s6zdizim ile tasarlanmistir. Kodu okumak ve
anlamak diger dillere gore daha kolaydir.

e Kodun Diizeni: Python'in girinti tabanli s6zdizimi, kodun yapisini ve hiyerarsisini belirlemek
icin kullanilir.”

e Hata Azaltma: S6zdizimi kurallari, gelistiricilerin hatalari daha erken agamalarda
yakalamasini saglar.’

e Kod Konsistansi: Python, kodun nasil yazilmasi gerektigi konusunda belirgin kurallar
sunar.’

e Dilin Anlasilabilirligi: Python, dilin kendine 6zgii bir sekilde ifade edilmesine olanak tanir.’



a. Girintiler: Python'da kod bloklari olusturmak igin girinti (indentation) kullanilir.” Diger
programlama dilleri genellikle stisli parantezler veya baska sembollerle kod bloklarini
belirtirken, Python'da bloklar girinti ile belirlenir.” Ornegin, bir "if" kosulu altinda galisacak kodu
belirtirken, kodu ice gémerek yani girinti yaparak belirtiriz."

Ornek:

17 = o= 52
print(“x 5'ten buyuk")

Burada print fonksiyonuna dikkat edin gordiigiiniiz iizere ayni siitun da degiller.” Bunun sebebi
print fonksiyonun if kosulunun bir parcasi oldugunu géstermek igindir.’

b. Degiskenler ve Atama: Python'da degiskenler, degerleri saklamak igin kullanilan
isimlendirilmis bellek bélgeleridir.” Degiskenlere deger atamasi yaparken = isaretini kullaniriz.”

Ornek:

"Merhaba, Diinya!"

c. Yorumlar: Yorumlar, kodun anlasiimasini ve aciklamasini kolaylastirmak icin kullanilir.” Yorum
satirlari, Python tarafindan kodun galistinlmasinda dikkate alinmaz." Ornek:




d. Fonksiyonlar ve Metodlar: Fonksiyonlar, belirli bir iglevi yerine getiren kod bloklandir.
Python'da fonksiyonlar def anahtar kelimesi ile tanimlanir.”

def toplama(a, b):
return a + b

Burada 'toplama' adinda bir fonksiyon tanimlandi. Bu fonksiyon, iki parametre alir ve bu
parametrelerin toplamini déndiiriir.”

e. Kosullu ifadeler: Python'da kosullu ifadeler, belirli sartlara bagl olarak farkl kod bloklarinin
calistinimasini saglar. if, elif (opsiyonel) ve else ifadeleri kullanilir.” Ornek:

if x > 0:
print("x pozitif")

elif x == 0:

print("x sifur")
else:

print("x negatif")

Bu Ornekte, "if" kosulu, x degerinin pozitif olup olmadigini kontrol eder. EGer pozitifse, ilgili mesaj
yazdirilir. Eger degilse, baska bir kosul kontrol edilir.

3. Calisma Ortami ve Veri Tipleri

Eski nesil SPIKE Prime Hub'i, nispeten sinirli bellege sahip oldugundan MicroPython
kullanmaktaydi.” Ancak yeni LEGO Education CS & Al Kiti (45522), kodun dogrudan kendi
bilgisayarinizda galistigi "Bagl Yiriitme" (Tethered) mimarisini kullanir.? Kodu galistirmak igin
bilgisayariniza standart Python 3 (minimum siirim 3.14) kurmaniz ve pip install legoeducation

komutunu galistirmaniz gerekir.?

Kod Diizenleyici'nin metin ve sayilan farkl renklerde gosterdigini goreceksiniz ¢iinkii bunlar
farkli veri tipleridir." Python ayrica tam sayilar ve ondalik sayilar arasinda ayrim yapar.” Tam
sayllar, optimize edilmis tam sayilar (Integer) veri tipi olarak da bilinir. Ondalik sayilar, optimize



edilmemis float veri tipini kullanir, bu nedenle donanim modiilleri hiz ve derece gibi komutlarda
bu veri tipinden kacinir." Bu nedenle, tam sayilar kullanmali veya ondalik sayilari tanimlamak igin

farkli birimler kullanmalisiniz.” Yarim saniye icin 0.5 saniye yerine 500 milisaniye
kullanabilirsiniz.

Diziler (stringler) 2 tirnak (") arasinda veya iki kesme isareti (') arasinda olmasi ile anlasilabilir.’

"Hello World"

Bu veri tiplerini kullanabileceginiz bir 6rnegi ise sdyle verebiliriz:'

[ _
import time

time.sleep(2)

print("2 saniye duruldu")

4. LEGO Education Modiilleri

Donanim bilesenlerini kontrol etmek icin legoeducation kiitiiphanesine ihtiya¢ duyarsiniz.?
Modiiller, ilgili kodu diizenlemek igin kullanilir.” Her CS & Al bileseni igin bir sinif vardir; 6rnegin
motor sinifi, motorlari kontrol etmek igin gereken kodu icerir.” Bir modiiliin iglevini kullanmak
icin 6ncelikle kiitiphaneyi su deyimle ice aktarin:’



import legoeducation as le

ihtiyaciniz olan modiilleri, Python programinizin basinda bir kez ice aktarin.’ CS & Al kitlerinde
donanim bilgisayarla Bluetooth (BLE) iizerinden eslesir ve Baglanti Kartlarinin (Connection Card)
renkleri/seri numaralari kullanilarak tanimlanir.?

5. Parametre Ekleme

Asagidaki 6rnek merhaba() fonksiyonumuzun parametresi bulunmamaktadir; bu nedenle her
cagirdiginizda konsolda "Merhaba!" yazar.! Daha dinamik hale getirmek icin fonksiyon taniminin
parantezlerinin igine bir parametre adi ekleyin." Fonksiyon gévdesindeki kod blogu,
parametrenin degerine gore farkl bir sey yapmak igin bu parametreyi kullanabilir.’ Bu +
operatdrii stringleri uglarindan birbirine baglamaya yarar.’

Ornek 1:

def merhaba():
print("Merhaba!")

Ornek 2:

def merhaba(isim):

print("Merhaba " + isim + "!")




6. Pseudo Code (S6zde Kod)

Pseudo code, bir programin mantigini ve adimlarini anlamak ve ifade etmek igin kullanilan,
gercek programlama diline ait olmayan bir yazim seklidir." Pseudo code, genellikle insana ve
diger programcilara programin genel yapisini ve isleyisini anlatmak igin kullanilir.” Gergek bir
programlama diliyle yazilmis kod gibi calismayacaktir, ancak temel islem adimlarini ve mantigi
anlamak igin kullanighdir.”

Gergek Python kodu:

sayil

sayi2 10
toplam = sayil + sayi2
print("Toplam:", toplam)

Pseudo Code:’

sayi1 degiskenini 5 olarak tanimla

sayi2 degiskenini 10 olarak tanimla

toplam degiskenini sayi1 + sayi2 olarak hesapla
"Toplam:" yazisini ve toplam degiskenini ekrana yazdir

7. Asenkron Programlama nedir?

Asenkron programlama, bir programin islemlerini sirayla ve beklemeksizin gergeklestirmek
amaciyla kullanilan bir programlama yaklasimidir.” Bu yaklasim, 6zellikle uzun siiren islemlerin
paralel olarak calismasini saglamak icin kullanilir.’ Bdylece bir islem tamamlanirken diger
islemler engellenmez ve programin daha hizli ve verimli galismasina olanak tanir.’

Yeni nesil CS & Al (45522) kiti, bilgisayardan Bluetooth (BLE GATT) lizerinden yonetildigi icin
asenkron programlamayi Geri Cagirma (Callback) fonksiyonlari ile gergeklestirir.> Kodunuz
kitlenip beklemez; donanimdan veri geldiginde sistem otomatik olarak daha once belirlediginiz
fonksiyonu tetikler.3



import legoeducation as le
import time

def bildirim_geldi(data):
parsed_items = le.device_notification_parser(data)
for parsed_item in parsed_items:
if isinstance(parsed_item, le.MotorNotification):
if parsed_item.motorBitMask == 1e.MOTOR_BITS_RIGHT:

print(f"Sag Motor Konumu: {parsed_item.position}")

doublemotor = le.DoubleMotor()
doublemotor.connect(card_color=1e.LEGO_COLOR_AZURE,

card_serial="'3683"
doublemotor.set_notification_callback(bildirim_geldi)

while True:
time.sleep(1)

8. Kontrolci (Controller) Kullanimi

SPIKE Prime setlerinde yer alan matris ekranlarin aksine, CS & Al kitlerinde disaridan miidahale
edebileceginiz fiziksel bir Kontrolcii (Controller) bulunur.? Bu béliimde robotumuzu manuel
olarak nasil yonetecegimizi 6grenecegiz. Kontrolci tizerinde sol ve sag olmak lizere iki joystick
bulunur.?

Kontrolctiden iki tir okuma yapabiliriz:
e Aci (Angle): Joystick'in hangi yone (kag derece) itildigini gosterir.?

e Yiizde (Percentage): Joystick'in ne kadar kuvvetle/derine itildigini yiizde olarak gésterir.?

Ornek Kullanim:



import legoeducation as le
import time

controller = le.Controller()
controller.connect(card_color=1e.LEGO_COLOR_AZURE,

card_serial='9999"')

while True:
sol_itme_yuzdesi = controller.get_left_lever_percentage()
print(f"Sol Kol Itme Giicii: %{sol_itme_yuzdesi}")
time.sleep(0.1)

9. Motor Kontrolu

CS & Al kiti icinde Single Motor (Tekli) ve Double Motor (Ciftli) olmak Uzere iki eyleyici birim
bulunur.?

Bolum I: Strekli Calistirma En kolay motor kontrol yontemidir. Motora sadece donus yoni ve hiz
veririz. Ancak motor durdurulmazsa sonsuza kadar ilerler.”

import legoeducation as le
import time

singlemotor = le.SingleMotor()

singlemotor.run(direction=1e.MOVEMENT_DIRECTION_FORWARD, speed=50)

time.sleep(2)
singlemotor.stop(end_state=1e.END_STATE_BRAKE)

Bolim 1l: Dereceyle Kontrol Etmek Cift Motor moduliini kullanarak robotumuzu belirli bir derece



siirdiirebiliriz.3

import legoeducation as le

doublemotor = le.DoubleMotor()
doublemotor.movement_move_for_degrees(

100,
direction=1e.MOVEMENT_MOVE_DIRECTION_BACKWARD,
speed=10

Bu fonksiyon parametrelere ayristirildiginda:’

1. Parametre (180): Motorun kac derece gidecegini belirtiyoruz.’
2. Parametre (direction): Motorun déniis yénii (FORWARD / BACKWARD).'
3. Parametre (speed): Ne kadar hizl gidecegi (0-100 arasi yiizde).’

Bolim lll: Zamana Gore Galistirma Motorumuzu zamana gore calistirmayi 6grenecegiz.”
time.sleep() yerine motorun dogrudan zaman tabanli metodu kullanilabilir.

doublemotor.movement_move_for_time(
time_ms=1000,

direction=1e.MOVEMENT_DIRECTION_FORWARD,
speed=50

Bolum IV ve V: Mutlak ve Bagil Konum ile Bitis Durumlari Motorlar igindeki encoderler sayesinde
mutlak (absolute) ve bagil (relative) konumlara gidebilirler.? Ayrica motor durdugunda ne



yapacag su sabitlerle (constants) belirlenir:’

e |e.END_STATE_COAST: Motor bosa alinir, elektrik gitmez."
e |e.END_STATE_BRAKE: Motor fren yapar, durduktan sonra da fren yapmaya devam eder.’
e |e.END_STATE_HOLD: Motor pozisyonunu PID ile korur."

10. Donguler

Dongiilerin s6zdizimi de bir if kosulu gibidir. Déngi fonksiyonunun ¢agirimi ardindan bir siitun
boslukla yazilir."

Bolim I: While Dongiileri While déngiileri verilen veri dogru oldugu siirece kodu devam ettirir.”
Ornek olarak while True sonsuza kadar gider.’

a:
while a < 5:
a = + 1

Bu kod a'ya besten yiiksek olana dek 1 ekler ve 5 ten fazla oldugu zaman da déngdi biter.”

Bolim II: For Dénglisii For dongiileri yineleme yapmak igin kullanilir.” Ornek olarak bir listeniz
var ve bu listenin igindeki her seyi ekrana ¢ikartmak istiyorsunuz:

liste = [1, 2, 3, 4, "abc"]
for 1 in liste:
print(i)

Buradaki "i" bir degiskendir. Bu degisken liste adli listenin igeriklerinin verilerini alir her doniste
ya da yinelemede.’



Dongu Ekleri: "Break" ile baslarsak, bu fonksiyonu bir dongu igerisinde ¢agirirsak dongiden
ctkmamizi saglar.

for 1 in "ornek_string":

if 1 == "k":
break
print(i)

"Continue" fonksiyonumuz ¢agrildiginda ise geri kalan kodu atlayarak donglyu sonraki adimdan
devam ettirir.! Son olarak "Range", 0'dan baslayarak x-1 sayisina kadar déngiiyii dondiiriir.”
range(6) yazarsak dongii alti kere déner (0,1,2,3,4,5)."

11. Sensorler

Bu bélimde CS & Al kitinin 6zel donanimlarindan bahsedecegiz. Yeni mimaride sensorler de
Bluetooth lzerinden haberlestigi i¢cin nesne yonelimli sekilde kullanilirlar.

Renk Sensorii (Color Sensor) Renk sensériiniin birden fazla islevi vardir.! Oniine koyulan renkli
objenin rengini tanimlayabilir veya 1s13in yansima seviyesini 6lcebilir.”

1. Is1§in yansima seviyesini 6lgmek:

@
import legoeducation as le

color_sensor = le.ColorSensor()

yansima = color_sensor.get_reflection()

2. Renk Tanimlama:



renk = color_sensor.get_color_number()

IMU - 6 Eksenli Sensdr (Double Motor iginde) CS & Al kitinin Giftli Motor (Double Motor) modiilii
icine gizlenmis, 3 eksenli ivmedlcer ve 3 eksenli cayroskop barindiran bir atalet 6l¢im Unitesi
(IMU) bulunur.?

[
import legoeducation as le

doublemotor = le.DoubleMotor()

pusula_yonu doublemotor.imu_device.yaw
yokus_acisi = doublemotor.imu_device.pitch

(Not: SPIKE Prime setinde bulunan Kuvvet ve Mesafe sensoérleri bu 6zel sete dahil degildir, ancak
genel ekosistem mantigi geredi projelerde entegre edilebilirler).

12. TUM KOD ORNEKLERI REFERANS SAYFASI

Asagida, dokiimantasyonda islenen yontemlerin gergek hayattaki Python karsiliklari
listelenmistir. Kodlar dogrudan kopyalanip uygulanabilir yapidadir.

KOD 1: Single Motor (Tekli Motor) Temel Kontroli

import legoeducation as le
import time

# Baglanti Karti degerlerini girin
card_color = le.LEGO_COLOR_AZURE



card_serial = '1234'

# Motor objesini olustur ve baglan
singlemotor = le.SingleMotor()
singlemotor.connect(card_color=card_color, card_serial=card_serial)

if not singlemotor.connected:
print('Tekli motora baglanilamad..)
exit(1)

print(‘Motor 3 saniye boyunca calistiriliyor...")
# Motoru ileri yonde %75 hizla calistir
singlemotor.run(direction=le. MOVEMENT_DIRECTION_FORWARD, speed=75)

time.sleep(3)

# Motoru aktif frenleme (Brake) ile durdur
singlemotor.stop(end_state=le. END_STATE_BRAKE)
singlemotor.disconnect()

KOD 2: Double Motor (Ciftli Motor) Senkronize Siiriis ve IMU Okuma

import legoeducation as le
import time

doublemotor = le.DoubleMotor()
doublemotor.connect(card_color=le.LEGO_COLOR_AZURE, card_serial="3683')

if doublemotor.connected:
# Senkronize Siris: Geriye dogru, tam 180 derece, %10 giig ile.
doublemotor.movement_move_for_degrees(
180,
direction=le. MOVEMENT_MOVE_DIRECTION_BACKWARD,
speed=10

)
time.sleep(1)
# IMU Oryantasyon Kalibrasyonu ve Okuma

doublemotor.imu_reset_yaw_axis(0)
doublemotor.imu_set_yaw_face(yaw_face=le.DEVICE_FACE_LEFT)



# Anlik pusula yonini konsola yazdir
print(f'Anlik Yaw (Sapma) Acisi: {doublemotor.imu_device.yaw}")

doublemotor.disconnect()

KOD 3: Color Sensor (Renk Sensorii) ile Asenkron Dongil

import legoeducation as le
import time

color_sensor = le.ColorSensor()
color_sensor.connect(card_color=le.LEGO_COLOR_AZURE, card_serial='5678")

try:
while color_sensor.connected:
renk_id = color_sensor.get_color_number()
yansima = color_sensor.get_reflection()

print(f'Renk: {renk_id} | Yansima: %{yansima}")

if renk_id == le.COLOR_RED:
print("KIRMIZI RENK ALGILANDI! GOREV TAMAMLANDI.")
break

time.sleep(0.5)
except KeyboardInterrupt:
color_sensor.disconnect()

KOD 4: Combine 2 - Controller (Kontrolci) ve Ciftli Motor Teleoperasyonu

import legoeducation as le
import time

doublemotor = le.DoubleMotor()
controller = le.Controller()

# Cihazlara baglanti saglandigi varsayilmaktadir...
try:
print("Uzaktan kumanda siiriig modu baslatildi. Kapatmak igin CTRL+C")
while True:
# Sol ve Sag analog kollarin ne kadar itildigini ylizdelik olarak oku (0-100)



sol_hiz = controller.get_left_lever_percentage()
sag_hiz = controller.get_right_lever_percentage()

# Okunan analog yiizdeleri dogrudan motor hizlarina (speed) ata
doublemotor.motor.set_speed(sol_hiz)
doublemotor.motor.set_speed(sag_hiz)

time.sleep(0.02) # Saniyede 50 kere (50 Hz) yenileme
except Keyboardinterrupt:
print("Sistem giivenli bir sekilde kapatiliyor...")
doublemotor.stop(end_state=le. END_STATE_COAST)
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