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giriis

AVICO projesi — Havacilik Teknolojileriyle Kodlama Egitimi — dijital beceri gelistirme, kodlama
egitimi ve insansiz hava araci (IHA) teknolojileri arasindaki baglantyr glglendirmeyi
amaglayan, mesleki egitim ve égretim alaninda bir Erasmus+ isbirligi Ortakhigidir. Proje, tarim,
lojistik, gevre izleme, medya ve kamu hizmetleri gibi sektérlerde IHA uygulamalarinin hizla
yayllmasina yanit verirken, mesleki egitim sistemlerinin genellikle IHA teknolojilerini kodlama
ve hesaplamali distinme ile etkili bir sekilde birlestiren yapilandiriimis égrenme yollarindan
yoksun oldugunu da kabul etmektedir.

Projenin temel sonuglarindan biri, AVICO egitim programina ev sahipligi yapan 6zel bir Moodle
tabanli 6grenme ortaminin gelistirimesidir. Bu platform, mufredat igerigini, agik egitim
kaynaklarini, kodlama egzersizlerini, IHA ile ilgili materyalleri ve simiilasyon tabanl etkinlikleri
yapilandiriimis ve etkilesimli bir ¢evrimici 6grenme alaninda bir araya getirir. Erigilebilir ve
uyarlanabilir olacak sekilde tasarlanan platform, mesleki 6grenenleri, egitimcileri ve egitim
saglayicilarini yenilikgi ve uygulama odakh 6grenme deneyimleriyle etkilesime gegmeleri
konusunda destekler.

AVICO, kodlamayi gok yénli bir dijital yetkinlik olarak, IHA teknolojilerini ise uygulamali bir
0grenme baglami olarak birlestirerek, teknik becerilerin, analitik disinmenin ve problem
cozme yeteneklerinin gelisimini destekler. Ayni zamanda, Moodle Ogrenme Ydnetim Sistemi
(LMS), kullanicilarin materyallere erismesine, etkinliklere katilmasina, ilerlemeyi izlemesine ve
projenin 6grenme hedefleriyle uyumlu dijital araglarla etkilesim kurmasina olanak taniyarak
esnek ve isgbirlikgi 6grenmeyi mimkin kilar.

Bu cercevede, bu belge Mesleki Egitim ve Ogretim (VET) saglayicilarinin AVICO MOOC
platformunu ve simuilasyon tabanl deney kitini etkili bir sekilde anlamalarina, benimsemelerine
ve uygulamalarina destek olmak amaciyla gelistirilmistir. Kilavuz, araclarin salt teknik
aciklamasinin 6tesine gecerek, 6gretmenlerin, egitmenlerin ve kurumlarin, 6zellikle dijital
doénisim, STEM egitimi ve gelismekte olan teknolojilerle ilgili olarak, 6drencilerinin ve
kursiyerlerinin degisen ihtiyaclarina yanit vermelerini saglayan kapsamli bir metodolojik
cerceve sunmaktadir.

Hizla degisen isglclu piyasasinda, mesleki egitim saglayicilarindan, o6grencileri pratik,
aktarilabilir ve gelecege yonelik becerilerle donatmalar giderek daha fazla istenmektedir. Bu
nedenle, bu belge teknik rehberligi, pedagojik ilkeleri ve yayginlastirma stratejilerini tek ve
tutarli bir kaynakta bir araya getirmektedir. Amaci, mesleki egitim saglayicilarinin AVICO
araclarinin yapisini ve egitimsel degerini anlamalarina, bunlan cesitli 6gretim ve egitim
baglamlarinda uygulamalarina ve farkli 6grenci profillerine, kurumsal kapasitelere ve yerel
ihtiyaclara uyarlamalarina destek olmaktir.

Bu nedenle, belge hem AVICO 6grenme ortaminda gezinme ve kullanim igin pratik bir kullanici
kilavuzu, hem de Avrupa'daki farkh mesleki egditim sistemlerinde proje sonuglarinin
aktarilmasini, olgeklenebilirligini ve surdurulebilirligini kolaylastiran stratejik bir uygulama
cercevesi iglevi gormektedir.
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1. AVICO MOOC Genel Bakis

AVICO MOOC (Kitlesel Agik Cevrimigi Kurs), kodlama egitimini ve insansiz hava araci (iHA)
teknolojilerini 6gretme ve 6drenme slreglerine entegre ederek mesleki egitimi modernize
etmeyi amaclayan AVICO projesinin ayrilmaz bir bilesenidir. Platform, 6zellikle mesleki egitim
ve Ogretim (VET) baglamlarinda olmak Uzere, genis bir égrenci yelpazesi icin esnek,
Olceklenebilir ve yenilikgi egitimi destekleyen acgik erisimli, dijital bir 6renme ortami olarak
tasarlanmistir.

MOOC'un Amaglari
AVICO MOOC'un temel amaclari sunlardir:

o Dijital teknolojilerin ve kodlama becerilerinin entegrasyonu yoluyla mesleki egitimi
gelistirin.

e Ogrencileri uygulamal 8grenme baglami olarak IHA (drone) teknolojileriyle tanistirin.
e Proje tabanh ve uygulama odaklh 6grenme yaklasimlarini tesvik edin.

e Egitimcilere acik egitim kaynaklari (OER) ve yapilandirilmis mifredatlar konusunda
destek saglayin.

e Modern isglicli piyasasinda 6grencilerin dijital yetkinliklerini ve istihdam edilebilirlik
becerilerini gelistirmek.

Genel olarak, MOOC'un amaci geleneksel mesleki egitim ile hizla gelisen dijital ve teknolojik
ortamin talepleri arasindaki boslugu kapatmaktir.

MOOC'un yapisi

AVICO MOOC, dgrencilerin icerige esnek ve kendi hizlarinda ilerlemelerini saglayan moduler
bir cevrimici dgrenme sistemi olarak yapilandiriimistir. Temel yapisal unsurlar sunlardir:

e Kodlama ve IHA uygulamalarina odaklanan tematik modiiller.

e Video dersler ve egitim materyalleri

e Alistirmalar ve pratik kodlama gorevleri

e Drone ile ilgili senaryolari kullanan simulasyon tabanl 6grenme etkinlikleri
e Testler ve 6z degerlendirme araclari

e Ortak Ulkeler genelinde erigilebilirligi desteklemek amaciyla ¢ok dilli kurs imkani
sunulmaktadir.

Yapl, teorik bilginin sirekli olarak pratik uygulamayla baglantili oldugu asamali bir 6grenme
modelini takip eder.

Ogrenme Giktilari
AVICO MOOC'u tamamladiktan sonra, égrencilerin sunlari basarmalari beklenmektedir:

e Temel ve orta diizey kodlama prensiplerini anlayin.
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e Insansiz hava araclari ve simiilasyon ortamlarinda kodlama becerilerini uygulayin.
e Problem ¢ézme ve hesaplamali disliinme becerilerini gelistirin.

e Proje tabanl 6grenme ortamlarinda etkili bir sekilde ¢alismak

o Dijital okuryazarlik ve teknik yeterlilikte gelisme gostermek.

e Bilgiyi gercek diinya mesleki ve teknolojik baglamlarda uygulamak

Bu sonuglar, hem egitim gelisimini hem de teknoloji odakli sektorlerde gelecekteki istihdam
edilebilirligi desteklemek Uzere tasarlanmistir.

Pedagojik mantik

AVICO MOOC'un pedagojik temeli, yapilandirmaci ve deneyimsel 6grenme ilkelerini birlestiren
modern 6grenci merkezli yaklagimlara dayanmaktadir. Temel pedagojik mantik sunlari icerir:

e Proje tabanh 6grenme (PBL)Ogrenciler gergek diinya gorevleri ve iHA ile ilgili projeler
araciligiyla bilgi edinirler.

e Karma kodlama egitimiBlok tabanli ve metin tabanh programlama yaklagimlarini
birlestirmek

e Deneyimsel 6grenmeSimilasyonlar ve uygulamali egzersizler yoluyla yaparak
6grenmeye vurgu yaplliyor.

¢ Kendi hizinizda 6grenmeBireysel 6grenme ihtiyaglarina esneklik ve uyum saglama
olanagi tanimak

o lIgbirlikci 6grenme ortami: Ulkeler genelinde dgrenciler ve egitimciler arasinda
etkilesimi tesvik etmek

Bu yaklasim, dijital 6renme ortamlarinda &lgeklenebilirlik, erisilebilirlik ve etkilesimli katilimi
vurgulayan ¢cagdas MOOC tasarim ilkeleriyle uyumludur.

2. MOOC Platformu Kullanici Kilavuzu
2.1. Platforma Erisim

AVICO e-6grenme platformuna hos geldiniz! Bu sistem su platformda barindiriimaktadir:
https://mooc.avico-project.com/?lang=enBu platform, o6zellikle egitim projeleri kapsaminda
etkilesimli 6grenmeyi, mesleki gelisimi ve kurumlar arasi ig birligini desteklemek Uzere
tasarlanmistir. Platforma erisim su sekilde saglanmaktadir: Tim katilimcilar igin erisim, e-posta
kaydi yoluyla gerceklesir: formu doldurun, e-postanizi dogrulayin ve olusturdugunuz kimlik
bilgileriyle giris yapin.

Bu giris segenegi, AVICO'nun tim ders materyallerine, dijital kaynaklarina ve platform
Ozelliklerine tam erisim saglar.


https://mooc.avico-project.com/?lang=en
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HQL-CAEASE

Sekil 1. AVICO kontrol paneli

2.1.1. Yerel kullanici hesabi lizerinden erisim
1. Platformu ziyaret edin: Web tarayicinizi a¢in ve su adrese gidin:

https://mooc.avico-project.com/login/index.php

2. Yerel kullanici hesabi kullanarak oturum a¢ se¢enegini segin.

[
AVICE

Username or email

Password

Lost password?

Sekil 2. Yerel kullanici hesabi kullanarak oturum agma

3. Eger hesabiniz yoksa, "Yeni hesap olustur" segenegini segin.

Is this your first time here?
For full access to this site, you first need to create an

account.

Create new account

Sekil 3. Yeni bir hesap olusturulmasi


https://mooc.avico-project.com/login/index.php
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Is this your first time here?

You must complete the following steps in order to gain access to e-
courses:
1. Fill out the New Account web form with your personal details.
2. After submitting the form, you should receive an email at the
email address you provided.
3. Please carefully read the email and click on the link in order to
confirm your registration and log in to the system.

Check out our quick guide on logging into the MoD system.

Create new account

Sekil 4. Yeni bir hesap olusturun

E-posta adresinizle kayit olma segenegini segin.

Gerekli kisisel bilgileri (ad, e-posta adresi, sifre, sehir, tlke vb.) girerek kayit formunu doldurun.

New account

Username @

The password must have at least 8 characters, at least 1
digit(s), at least 1 lower case letter(s)

Password @

Email address @

Email (again) @

First name @

Last name @

Sekil 5. Kayit formu
Kayit igslemini tamamlamak icin "Yeni hesabimi olustur" segenegine tiklayin.

E-postanizi Dogrulayin
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Formu gdnderdikten sonra, onay baglantisi igceren bir e-posta alacaksiniz.
An email should have been sent to your address at A@gmail.com
It contains easy instructions to complete your registration.

If you continue to have difficulty, contact the site administrator.

=

Sekil 6. Onay baglantisi i¢geren bir e-postayi kontrol edin.

Hesabinizi dogrulamak ve etkinlestirmek igin e-postadaki baglantiya tiklayin.

Coding training with Aviation Technologies: MOOC Platform: account confirmation Pristigla posta x

Admin User (via AVICOQ) <noreply@mooc.avico-project.coms

primaja =

Hi lvana,

Anew account has been requested at 'Coding training with Aviation Technologies: MOQC Platform’
using your email address

To confirm your new account, please go to this web address:

In most mail programs, this should appear as a blue link
which you can just click on. If that doesn't work,

then cut and paste the address into the address

line at the top of your web browser window.

If you need help, please contact the site administrator,

Admin User

\:  Odgovor :I |: * Proslijedi :\ [@:\ I &% Al Odgovor I

Sekil 7. Dogrulama ve etkinlestirme

2.2. Dersin Genel Bakisi

Bu bolim, derslerinize etkili bir sekilde nasil eriseceginiz ve bunlarda nasil gezineceginiz
konusunda eksiksiz bir kilavuz sunmaktadir. Kayith derslerinizi bulmaktan, bireysel konulari
kesfetmeye ve Odevleri tamamlamaya kadar, platformun dizenini ve 6zelliklerini
anlayacaksiniz.

Ders Listesine Erisim

Giris yaptiktan sonra, sol ust kdsede su segenekleri iceren bir gezinme menusu bulacaksiniz:
Ana Sayfa, Kontrol Paneli ve Kurslarim. Kayitli oldugunuz kurslarin listesini goéruntilemek igin
Kurslarim seg¢enegine tiklayin.

Sekil 8. Ana Sayfa

Dersin icerigine erismek icin ders adina tiklayin. Konsorsiyum dillerindeki derslere kayit olma
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segenegi arasinda segim yaplyorsunuz.

1o

5 MOnC.avico-project.com, Zrediract=0

Available courses

Course in English  4)

Teacher: Admin Main

Kurs na srpskem jeziku

Teacher: Admin Main

Tetaj hrvatskog jezika

.

Sekil 9. Mevcut kurslar

Teacher: Admin Main

Kayit anahtari gerekmemektedir, katilimcilar kendi kendilerine kayit olabilirler.

Course in English

Enrolment options

Course n Engish +)

x Teacher: Admin Main

Self enrolment (Student)

Mo enrolmant kay required.

Contact Us Follow Us

Stavak University of Agriculture, Trieda Ancrsja Hiinku 2, 349 76
Nita

8 Emal [io@avico-project com

Sekil 10. Kurslara kayit



Kursu Takip Etmek

Genel konu, kursun ana merkezi gorevi gorur. Kurs hedefleri ve yapisina dair kisa bir genel
bakigin yani sira kursla ilgili Gnemli duyurular veya guncellemeler (Bildirimler) gibi temel bilgileri
sunar. Ayrica, bu bolim AVICO platformunun S6zluk bolimuni de igerir.

Ders igerigi sol tarafta konular halinde duzenlenmistir. Her bir konuya tiklayarak ilgili igerigi
gorintileyebilirsiniz; bu igerik dersler, sunumlar, videolar, testler ve daha fazlasini igerebilir.

¢ @ (@ % moocavico-project.comycourse/iew.phpid=2 a%x O & @ i

Course in English
You are envosed n the course x
General -+
[B Announcement
[E ACO Glossary

Course 1 Unmanned Aircraft Training <>

B Actviies: 25 & Progress: 0124

Course 2: Advanced Python Programming for UAVs > H

B Activities. 2 k2 Progress. 012

Course 3: UAV Te andF >

Sekil 11. Derslerin igerigi
Her ders su béliimlere ayriimistir:
- modiiller esliginde
- dersin agiklamasi,
- moddillerin hedefleri,
- 6grenme kazanimlari,
- modul organizasyonu,
- galisma onerileri,
- Modulu tamamlamak icin 6nerilen siire,

- Daha fazla diisiince ve tartisma igin bolim.

Odevlere ve sinavlara, ilgili konular dahilinde, édev veya sinavin baghgina tiklayarak
erigebilirsiniz. Bu islem, 6devinizi gondermek veya sinavi tamamlamak igin verilen talimatlari
izleyebileceginiz etkinligi agacaktir.
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v M AnsinOUM. X | & REPORT-Goc X | B Tedinerimee % | (@) Propossls |EU X | @ ProjctResube % | ) Giwnatsipp % | @F Suce-banar % | () velewtiitten . X | @ impeovingUrt X | @ Word|Word X @ ENQuzAwe X - 8 x

& G @ % moocavico-projectcom/mod/quiziview.phplid=67 ax O L @ ¢

ourse 1: Unmanned Aircr..
Course 1 Description

Quiz: Autonomous Flight and Ground Station Systems

Module 1. Technalogies, As.

odule ul ste
® Quiz Propuision Systems
At quiz

Modula 3. Rc, Avionics 032

Quiz: Re. Avionics 03 and Grading mathod Highest grade

Madule 4. Autonamous Flig

Module 5. Civil Aviation Rues.

Quiz. Civil Aviation Rules

Modula 6. Metsorology and

Contact Us Follow Us
Quiz Meteorology and Fi

Module T Basic Level Desig Slovak University of Agricullure, Trkeda Andreja Hinku 2, 948 76
asic Level Design e

Quiz: Basic Leval Design & Email : infoivico-project com
Module & Maintenance and.

Quiz: Main

@R
Madule 9 Using a Drone v

Quiz Using a Drone with

Moduls 10. Cadable Drons

' Wichninid HQu “CEdAdE NS € =

Sekil 12. Sinav

2.3. iletisim ve Destek

Bildirimleri diizenli olarak kontrol ederek giincel kalin. Bu bildirimleri ders etkinlikleri, yaklasan
son teslim tarihleri veya dnemli duyurular hakkinda gincellemeler almak icin kullanin. Ayrica,
bildirimlerle baglantih forumlar veya gonderiler araciligiyla tartismalara katilarak veya
dogrudan sorular sorarak akranlariniz ve egitmenlerinizle etkilesim kurabilirsiniz.

Sekil 13. Bildirim bolima
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3. Deney Kiti (Simiilasyon) Kilavuzu

3.1. Deney Kitinin Amaci ve Roli

AVICO Deney Kiti, AVICO MOOC platformunun pratik bir destek bileseni olarak tasarlanmistir.
Amaci, 6grencilerin gevrimici modiillerden sectikleri teorik bilgileri similasyon tabanli, gérev
odakli ve pratik 6grenme etkinlikleri araciligiyla uygulamalarina yardimci olmaktir.

Bu set, cevrimici 6grenme ile uygulamali deneyim arasindaki baglantiyi destekler. Ogrenciler,
yapilandirilmis ve giivenli bir 6grenme ortaminda temel iHA ile ilgili kavramlari, kodlama
mantigini, gérev planlama prensiplerini, sensor tabanh distinmeyi ve veri yorumlamayi test
etmek icin kullanabilirler. Mevcut ekipman ve kurumsal kosullara bagh olarak, etkinlikler
similasyon araclari, programlanabilir egitim dronlari, sinif ici egzersizler, veri analizi gorevleri
veya rehberli proje ¢alismalari yoluyla uygulanabilir.

Deney Seti, yalnizca fiziksel bir ekipman seti olarak degil, metodolojik ve pratik bir 6grenme
kaynagi olarak da anlasilmaldir. Ogretmenlere ve egitmenlere, AVICO kurs iceriginin mesleki
egitim o6grencileri icin uygun pratik egzersizlere nasil dénistirilebilecegine dair érnekler
sunar.

Temel hedefler

¢ Teoriyi pratikle birlestirmek:Bu set, 6grencilerin ¢cevrimici kursta sunulan teorik
kavramlardan, temel ugus mantigi, kodlama alistirmalari, gérev planlamasi veya veri
yorumlama gibi pratik IHA ile ilgili gérevlere gegmelerine yardimci olur.

o Giivenli deneyleri desteklemek:Similasyon tabanl etkinlikler, 6grencilerin goérev
mantigini test etmelerine, hatalari belirlemelerine ve (mevcut oldugu durumlarda)
gercek ekipmanla ¢alismadan once ¢ozimlerini gelistirmelerine olanak tanir.

 Etkinlikleri AVICO miifredatiyla iliskilendirme:Pratik gérevler, iHA prensipleri,
kodlama, CBS, veri kullanimi ve tarim ve ilgili sektorlerde dronlarin uygulamalari da
dahil olmak lGzere AVICO mifredatinin ana tematik alanlariyla baglantilidir.

« llgili mesleki egitim yeterliliklerinin gelistirilmesi:Bu set, 6zellikle problem ¢6zme,
temel programlama mantigi, veri yorumlama, teknik farkindalik ve sorumlu karar
verme gibi EQF 3-4 seviyesindeki pratik ve teknik yetkinliklerin gelistirilmesini
destekler.

o Ogretmenleri ve egitmenleri desteklemek:Bu set, drone ekipmanina erisimi olan
okullarin yani sira agirlikl olarak simtlasyonlara veya sinif ici etkinliklere dayanan
kurumlar da dahil olmak tizere farkli 6§renme ortamlarina uyarlanabilen esnek bir
cerceve sunmaktadir.
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3.2. Pedagojik kullanim senaryosu

AVICO Deney Kiti, mesleki egitim ve 6gretimde AVICO MOOC'un pratik uygulamasina destek
olmak amaciyla tasarlanmistir. Ogretmenlere ve egitmenlere, cevrimici teorik 6grenmeyi
pratik, simiilasyon tabanh veya sinif tabanli etkinliklerle birlestirme konusunda esnek bir
gergeve sunar.

Pedagojik yaklasim, kademeli 6grenmeye dayanmaktadir. Ogrenciler éncelikle MOOC
platformu aracihigiyla temel kavramlarla tanisir ve ardindan segilen bilgileri rehberli pratik
goérevlerde uygularlar. Bu gérevler kodlama alistirmalari, basit gérev planlamasi, iHA ile ilgili
verilerin yorumlanmasi, CBS faaliyetleri veya simiilasyon senaryolarini igerebilir. Pratik
uygulama dizeyi, her mesleki egitim saglayicisinin sahip oldugu ekipman, dijital araclar ve
ogretim kosullarina goére uyarlanabilir.

Hedef kitle

Deney Seti 6ncelikle su amacglar icin tasarlanmistir:

o Havacilik, bilgi ve iletisim teknolojileri, elektronik, tarim, tarim-gida teknolojileri veya
ilgili teknik disiplinler gibi alanlarda mesleki egitim géren 6grenciler;

o Derslerine IHA ve kodlama ile ilgili etkinlikler eklemek isteyen égretmenler ve
egitmenler;

e Yapilandirilmis giris egitimine ihtiyac duyan acemi iHA operatérleri;

e Tarim ve gida sektoriinden, insansiz hava araglarinin ve dijital teknolojilerin pratik
kullanimina ilgi duyan 6grenciler ve profesyoneller.

Ogrenci giris seviyesi
Deney Kiti ile calismaya baslamak icin ileri diizey teknik veya IHA deneyimi gerekmemektedir.

Etkinlikler, farklhh ©on bilgi seviyelerine sahip ©greniciler icin erisilebilir olacak sekilde
tasarlanmistir.

Giris seviyesindeki etkinlikler icin, 6grencilerin temel talimatlari anlayabilmeleri, adim adim bir
prosediri takip edebilmeleri ve basit dijital araglarla galisabilmeleri gerekir. Kodlama ile ilgili
etkinlikler icin baslangicta temel mantiksal distiinme vyeterlidir. Daha gelismis gorevler,
ozellikle Python veya CBS ile ilgili olanlar, programlama sézdizimi, veri isleme veya harita
tabanli araglar hakkinda temel bilgi gerektirebilir.

Ogretmenler, etkinliklerin zorluk seviyesini dgrencilerin profiline gére ayarlayabilirler. Yeni
baslayanlar i¢in simulasyon tabanh egzersizler ve blok tabanli kodlama oOnerilir. Daha ileri
seviyedeki 6grenciler icin ise ayni gorevler Python programlama, veri analizi veya daha
karmasik gérev planlamasi ile genisletilebilir.

Onerilen siire

Deney Seti, dersin yapisina ve mevcut zamana bagli olarak esnek bir sekilde uygulanabilir.
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Genel bir 6neri olarak, tiim etkinlik seti, MOOC araciligiyla yapilan teorik hazirlk ve ilgili pratik
calismalar da dahil olmak lizere yaklasik 80-100 saat slirebilir.

Bu, secilen gorevlerin sayisina ve uygulama derinligine bagh olarak, ders modilli basina
yaklasik 15-20 saate bollnebilir. Mesleki egitim saglayicilari ayrica, kitin igindeki segilmis
etkinlikleri kisa pratik alistirmalar, proje tabanl odevler veya mevcut dersler icindeki
tamamlayici gorevler olarak da kullanabilirler.

Teslimat modeli

Onerilen egitim modeli karma 6grenmedir. Teorik kissm AVICO Moodle MOOC platformu
uzerinden verilirken, Deney Kiti edinilen bilgilerin pratik uygulamasina destek saglar.

Pratik boliim farkli formatlarda diizenlenebilir:

e Calisma sayfalari, veri kimeleri veya rehberli alistirmalar kullanilarak yapilan sinif ici
etkinlikler;

¢ Mevcut yazilim araclarini kullanarak simiilasyon tabanli etkinlikler;

e Programlanabilir egitim amach dronlar veya diger mevcut ekipmanlarla yapilan
laboratuvar oturumlari;

o Belirli bir iHA ile ilgili gbrevi cdzmeye odaklanan proje tabanli grup calismasi;

¢ Bireysel kodlama, CBS veya veri yorumlama alistirmalari.

Grup c¢alismasi ve bireysel etkinlikler

Deney Seti, bireysel ve isbirlik¢i 6grenmeyi bir araya getirir. Planlama, tartisma, glivenlik
kontrolleri, gorev tasarimi veya donanimla ilgili calismalari iceren etkinlikler, 2-3 kisilik kiigtk
gruplar igin uygundur. Bu, ekip ¢alismasini, iletisimi ve rol paylasimini destekler.

Kodlama, CBS (Cografi Bilgi Sistemleri) ve veri analizi etkinlikleri, 6zellikle her 6grencinin
anlama dizeyini ve teknik ilerlemesini degerlendirmek amaclandiginda, bireysel olarak
gergeklestirilebilir. Bununla birlikte, akran tartismasi ve sonuglarin karsilastiriimasi tesvik
edilir, ¢inkl bu, o6grencilerin farkh yaklasimlar Uzerinde dislinmelerine ve ¢ozlimlerini
gelistirmelerine yardimci olur.

Bu yapi, Deney Kitinin kisa sinif i¢i gosterilerden mesleki egitim mifredatina entegre edilmis
daha karmasik uygulamal egitim oturumlarina kadar farkh egitim ortamlarinda kullaniimasini
saglar.

3.3. Teknik Ozellikler

Bu boliim, AVICO Deney Kitinin etkili bir sekilde konuslandiriimasi ve calistiriimasi icin gerekli
temel teknolojik altyapiyr tanimlar. Kursun operasyonel omurgasini olusturan yazilim
ortamlarini, donanim bilesenlerini ve hesaplama kiyaslamalarini 6zetler. Bu ozellikler,
ogrencilerin ve egitmenlerin simtlasyon, kodlama ve mekansal veri analizi icin gerekli araglara
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sahip olmalarini saglarken, tim deneysel gérevlerde yliksek donanim uyumlulugu ve sistem

glvenilirligi standartlarini korumak tizere tasarlanmistir.

3.3.1. Yazilim gereksinimleri

Asagida listelenen dijital araclar, AVICO kursunun gelistirme, simlilasyon ve analitik asamalari

icin gerekli olan entegre yazilim paketini temsil etmektedir. Bu uygulamalar, yeni baglayanlar

icin gorsel blok kodlama ortamlarindan profesyonel diizeyde Python dagitimlarina ve Cografi

Bilgi Sistemlerine (GIS) kadar uzanmaktadir. Bu gereksinimlerin dogru sekilde yapilandirilmasi,

sanal laboratuvar ile fiziksel ucak arasinda sorunsuz bir is akisi olusturmak icin cok dnemlidir.

e Simiilasyon platformlari:

o

DJI Tello EDU Simiilatorii:Egitim amach 6zel olarak tasarlanmig, hafif ve giris
seviyesi bir ortamdir. Blok tabanli mantigi (Kurs 1) ve temel Python komutlarini
test etmek icin kullanilan baslica aractir. Ugus yollari hakkinda aninda gorsel geri
bildirim saglayarak 6grencilerin donanim hasari riski olmadan "Mikemmel Kare"
(ST-01) veya temel ara nokta navigasyonunu gorsellestirmelerine olanak tanir.
Cardak:Profesyonel diizeyde, yiksek dogruluklu bir fizik similatori olan Gazebo,
genellikle Robot isletim Sistemi (ROS) ile birlikte kullanilir. Bu simiilatér, 6zellikle
3. Ders (Ugus Mekanigi) icin cok dnemli olan karmasik kati cisim dinamiklerinin
simiilasyonuna olanak tanir. Ogrenciler Gazebo'yu kullanarak sensor
glrlltisiniin "Duyusal Fizyon Merkezi" (ST-11) tizerindeki etkisini test edebilir
veya hava yogunlugunun kaldirma kuvveti tzerindeki etkisini modelleyebilirler.
AirSim:Microsoft tarafindan gelistirilen ve Unreal Engine tabanli AirSim,
fotogergekgi goruntlleme ve gelismis yapay zeka yetenekleri sunar. 1. Kurs, 12.
Modiil (Yapay Zeka Takibi) ve 5. Kurs (Tarim Uygulamalari) igin tercih edilen
ortamdir. Yuksek gorsel dogrulugu, "Yapay Zeka Nesne Takip Sistemi" (ST-08) ve
"Sigir Koruyucusu" (ST-12) senaryolarinda kullanilan bilgisayar goris
modellerinin egitilmesine olanak tanir.

e Kodlama ortamlar:

Kodlama altyapisi, 6grencinin yeterlilik seviyesine paralel olarak, gorsel mantiktan

profesyonel kodlamaya kadar ilerleyecek sekilde tasarlanmistir:

o

o

Python 3.x (Anaconda Dagitimi):iHA ve Veri Bilimi sektérlerindeki hakimiyeti
nedeniyle tercih edilen Anaconda dagitimi, NumPy, Pandas ve Matplotlib gibi
temel kiitiphaneleri 6nceden paketleyerek ortam yonetimini basitlestirdigi icin
onerilir. Bu, 68rencilerin karmasik bagimlilik cakismalarini ¢6zmekle ugrasmadan
dogrudan 2. Kursa (IHA'lar icin Python) ve 3. Kursa (Programlama)
odaklanmalarini saglar.

Jupyter Notebook'lar:Veri analizi ve deneyleri igin temel platform goérevi gorir.
"Edebi programlama" yaklasimi, 6grencilerin canli kodu denklemler (LaTeX) ve
gorsellestirmelerle tek bir belgede birlestirmesine olanak tanir. Bu, gorev



VICD

hipotezlerini kaydetmek (A Asamasi) ve Veri isleme (D Asamasi) sirasinda gérsel
¢iktilar olusturmak igin cok 6nemlidir.

Scratch ve DroneBlocks:Giris moddllerinde (Kurs 1, Modil 11) kullanilan bu blok
tabanli diller, 6grencilerin dongdler, kosullu ifadeler ve degiskenler gibi temel
hesaplama kavramlarini stirikle-birak arayiizii araciligiyla 6grenmelerini saglar.
Bu, 6grencilerin baslangigtaki kodlama bilgilerinden bagimsiz olarak "Miikemmel
Kare" (ST-01) gibi gbérev mantigini uygulayabilmelerini saglar.

GIS ve haritalama:
QGIS (Agik Kaynak) mekansal analiz igin:Sektor standardi agik kaynakli Cografi Bilgi
Sistemi olan QGIS, 4. ve 5. Kurslarin temel analiz motorudur. Kitin iginde yer almasi,

ogrencilerin lisans engelleri olmadan ham hava verilerini eyleme donsturilebilir

bilgilere donlistirmelerini saglar.

@)

Fotogrametrik Cikti1 Yonetimi:QGIS, ortomozaiikleri (birlestirilmis drone
fotograflarindan olusturulan yiksek ¢ozindrlikla haritalar) ice aktarmak ve
gorsellestirmek icin kullanilir. Ogrenciler, bu haritalarin gercek diinya
koordinatlariyla mikemmel bir sekilde hizalanmasini saglamak icin cografi
referanslama yapmayi 6grenirler.

Arazi ve Yiikseklik Modellemesi:Bu, Dijital Yikseklik Modelleri (DEM) ve Dijital
Yiizey Modelleri (DSM) olusturulmasini saglar. Bunlar, "Dijital Haritaci" (ST-03) ve
"Orman Restorasyonu" (ST-09) gorevlerinde hacim veya egim hesaplamalari icin
hayati Gneme sahiptir.

Hassas Tarim Araglari:Ogrenciler, Raster Hesaplayiciyi kullanarak NDVI
(Normallestirilmis Fark Bitki Ortiisii indeksi) gibi spektral indeks formdillerini
uygularlar. Bu, ¢ok spektrumlu simile edilmis verilerden bitki saghgi sorunlarinin
belirlenmesini saglayan "Bitki Stresi Avcisi" (ST-04) programinin anahtaridir.
Mekansal Birlikte Calisabilirlik:QGIS, uydu gorintileri, vektor verileri (kadastro
sinirlari) ve gercek zamanli drone telemetrisinin entegrasyonunu destekleyerek
"Sigir Koruyucusu" (ST-12) gibi gorevler icin bitincil bir bakis agisi sunar.

Yer Kontrol istasyonu (GCS) Yazilimi:

Merkezi komuta ve kontrol araylzi gorevi géren GCS yazilimi, MAVLink protokolu
araciligiyla operatér ve iHA arasinda cift yonli iletisim kurar. Bu, 1. Kurs, 4. Moddil
(Otonom Ugus ve Yer istasyonu Sistemleri) icin temel aractir.

o

Gorev Planlayicisi:ArduPilot ekosistemi icin gelismis, Windows tabanli bir yer
istasyonu. Derinlemesine donanim yapilandirmasi, PID ayari, 3D ara nokta
planlamasi ve adli ucus kayit analizi icin en kapsamli arag setini sunar. Ugus
mekaniginde ayrintili ayarlamalar gerektiren gorevler icin vazgecilmezdir (ST-11).
QGroundControl:Ylksek kullanilabilirlik ve dokunmatik arayuzler igin
tasarlanmis modern, platformlar arasi bir yer kontrol sistemi (GCS). Hem PX4
hem de ArduPilot sistemleri icin standartlastirilmis bir deneyim sunar. Kit
icerisinde QGroundControl, tarimsal similasyon senaryolari (ST-04, ST-09, ST-12)
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sirasinda otomatik sebeke arastirmalari tasarlamak ve canli sensor telemetrisini
izlemek igin kullanilir.

3.3.2. Donanim bilesenleri

Deney Kitinin fiziksel bilesenleri, ders sirasinda gelistirilen teorik kavramlari ve kodlari test

etmek igin somut bir platform saglamak Uzere tasarlanmigtir. Bu donanim segimi, 6grenciyi

simulatérin sanal glvenliginden gercek diinya fiziginin, aerodinamigin ve sensoOr verisi

toplamanin karmasikligina gegirir. Bu 6zel modiilleri bir araya getirerek, kalibre ederek ve

devreye alarak, 6grenciler iIHA bakimi, ugus mekanigi ve hassas elektronik sistemler konusunda

temel uygulamali deneyim kazanirlar.
IHA sistemleri:
Bu set, AviCo mifredatinin tiim yelpazesini kapsayacak sekilde iki farkli hava platformu

icermektedir:

@)

Programlanabilir Mini Drone (Tello EDU Tarzi):Bu platform, yazilim gelistirme
modiillerine (Kurs 1, Modiil 11; Kurs 2) adanmstir. Ogrencilerin Python veya
blok kodlama yoluyla dogrudan komutlari calistirmasina olanak taniyan acgik bir
SDK'ya sahiptir. Dahili stabilizasyon ve ic mekan glivenlik 6zellikleri, kapsaml
ucus diizenlemelerine ihtiya¢c duymadan goérev mantigi, otonom navigasyon ve
temel bilgisayar goriisti gorevlerini uygulamak icin ideal bir arag haline getirir.
Kendin Yap Montajli Dort Pervaneli Drone Kiti (5 in¢ Govde):Donanim ve
muhendislik modiillerine odaklanan profesyonel diizeyde bir montaj kiti (Kurs 1,
Modiiller 1, 2, 8; Kurs 3). Bu "Barebone" kiti, 6grencilerin dronu fiziksel olarak
insa etmelerini gerektirir ve Elektronik Hiz Kontrol Cihazlari (ESC), Firgasiz
Motorlar, Ugus Kontrol Cihazlari (FC) ve Gli¢ Dagitim Kartlari (PDB) ile dogrudan
deneyim saglar. Profesyonel IHA sistemlerinin bakimini, onarimini ve temel
elektroniklerini 6grenmek icin birincil aractir.

Gelismis Sensor Paketi:

Kit, otonom navigasyon ve 6zel veri toplama olanagi saglayan yliksek hassasiyetli bir

sensor dizisine sahiptir. Bu sensérler dronun "gozleri ve kulaklar"dir ve bunlarin

entegrasyonunda ustalasmak temel bir 6grenme kazanimidir:

o

GPS Modiilii (Kiiresel Konumlandirma Sistemi):Acik hava yol noktasi
navigasyonu ve hava gorintilerinin cografi referanslandiriimasi igin
vazgecilmezdir. Drone'un riizgarda konumunu korumasini ve "Eve Donus" (RTH)
glvenlik mekanizmasini etkinlestirmesini saglar. 4. Kursta, GPS verileri CBS
haritalama ve dijital kartografinin temelini olusturur.

IMU (Atalet Olgiim Birimi):Ug eksenli bir ivmedlger ve ii¢ eksenli bir jiroskoptan
olusur. Bu, ugus stabilizasyonunun kalbidir. IMU, saniyede ylzlerce donglide
egimi, ivmeyi ve déniis hizlarini 6lcer. Ogrenciler, ugus dinamiklerini ve titresim
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sonimlemesini anlamak igin 3. derste IMU kayitlarini analiz ederler.

Barometre (Atmosferik Basing Sensorii):Hassas irtifa sabitleme icin kullantlir.
Barometre, hava basincindaki kiigiik degisiklikleri algilayarak dronun kalkisa gore
sabit bir irtifayl korumasini saglar. Bu, dogru birlestirme igin sabit irtifanin gerekli
oldugu ortomozaik goriinti yakalama (Kurs 4) igin kritik Gneme sahiptir.

NolIR Kamera (Yakin Kizilotesi):Kizil6tesi filtresi olmayan, yakin kizilotesi (NIR)
dalga boylarini yakalamayi saglayan 6zel bir kamera. Gorindr isik verileriyle
birlestirildiginde, NDVI indeksinin hesaplanmasina olanak tanir. Bu sensor, 5.
Ders, 2. Modil icin temel arag olup, 6grencilerin hassas tarim izleme
similasyonu yapmalarini ve uygulamalarini gerceklestirmelerini saglar.

e s istasyonunun bilgi islem gereksinimleri:Kitin gerektirdigi islem giicii, diisiik

gecikmeli similasyon fizigi ve uzamsal verilerin yogun islenmesi ihtiyacindan

kaynaklanmaktadir:

@)

islemci (Minimum Intel i5 veya esdegeri):Yer Kontrol istasyonu, ugus similatori
(Gazebo/AirSim) ve Python betiginden gelen es zamanli is parcaciklarini islemek
icin cok cekirdekli bir islemci zorunludur. i5 islemci (10. nesil veya daha yeni),
ylksek frekansli telemetri verilerinin sistemde gecikmeye neden olmamasini
saglar; bu da testler sirasinda kritik "ucus kontroll kaybi" senaryolarina yol
acabilir.
Bellek (Minimum 8 GB RAM, 6nerilen 16 GB):8 GB, temel simUlatorleri ve
kodlama IDE'lerini calistirmak icin gereken minimum bellek miktaridir. Ancak, 4.
Kurs (GIS) ve 5. Kurs (Tarim) i¢in 16 GB siddetle tavsiye edilir. Yizlerce hava
fotografini ylksek ¢ozinurlikli bir ortomozaikte birlestirmek gibi fotogrametri
gorevleri son derece bellek yogun islemlerdir.
isletim Sistemi (Windows 10/11 veya Linux Ubuntu 20.04+):* Windows:
Mission Planner ve DJI Tello EDU SDK gibi profesyonel yer kontrol istasyonu
araclari icin gereklidir ve ¢ogu ticari donanim icin en iyi slirlicii destegini sunar.
m Linux (Ubuntu):Gelismis iHA arastirmalari icin endiistri standardi. Ubuntu,
ROS (Robot isletim Sistemi) ve Gazebo icin yerel destek sagladigi ve daha
karmasik otonom mantik gelistirme olanagi sundugu icin 3. Kursa gecen
ogrenciler icin olmazsa olmazdir.
Grafik Karti (Ozel GPU onerilir):Entegre grafik karti basit gérevler icin yeterli olsa
da, 6zel bir GPU (6rnegin, NVIDIA GTX/RTX serisi) QGIS'te 3D haritalarin
olusturulmasini 6nemli 6lgtide hizlandirir ve AirSim'de fizik dogrulugunu artirir.
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3.4. Deneysel gorevlerin yapisi

Kit icerisinde yer alan her gorev, profesyonel mihendislik is akislarini yansitacak sekilde
tasarlanmis standartlagtiriimig 5 asamali bir protokole gére gerceklestirilir:
1. A Asamasi: Kavram — Problemin ¢ergcevelenmesi ve teorik temel

o Sorun tespiti:Ogrenciler genel bir sorudan (6rnegin, "Ugusu nasil stabilize
ederiz?") belirli bir teknik zorluga gecerler. Bu, riizgar direnci, sensor glirtltiisi
veya pil gecikmesi gibi etkili olan degiskenleri belirlemeyi igerir.

o Teorik baglanti:Ogrenciler problemi AviCo'nun ilgili modiilleriyle eslestirmelidir.
Ornegin, stabilizasyon konusu 1. Ders: Aerodinamik ve 3. Ders: Ucus Mekanigi ile
ilgilidir.

o Hipotez gelistirme:Ogrenciler miifredata dayanarak sonucu tahmin ederler.
("PID kontrol cihazindaki Turev kazancini artirirsak, drone ani riizgar
degisimlerine daha hizl tepki verecektir").

o Kisitlamalarin tanimlanmasi:Onerilen ¢6ziimiin gercekci olmasini saglamak icin
ekipmanin sinirlarini (6rnegin, sensor yenileme hizlari veya ucgus siresi sinirlari)
belirlemek.

2. B Asamasi: Kurulum — Giivenlik ve ¢evre yapilandirmasi

o Donanim On Kontrol Listesi:Ucagin fiziksel denetimi. Bu, yapisal bitiinliigiin
(vidalar ve govde) dogrulanmasini, motor donisiiniin diizginlGginin kontrol
edilmesini ve pervanelerin dogru saat yoninde/saat yoninin tersine monte
edildiginden emin olunmasiniigerir. Akl voltaji, multimetre veya telemetri
kullanilarak dogrulanmahdir.

o Yazilim ortaminin baslatilmasi:Dijital calisma alaninin hazirlanmasi. Bu, gerekli
IDE'nin (6rnegin, Jupyter Notebook) agilmasini, kiitiiphanelerin (NumPy,
Matplotlib) ice aktarilmasini ve is istasyonu ile IHA/Sim{latér arasinda istikrarli
bir seri veya Wi-Fi baglantisinin kurulmasini igerir.

o Sensor kalibrasyonu:IMU (tesviye) ve Pusula (manyetik girisimden uzak) i¢in
kalibrasyon rutinlerinin yuruatidlmesi. GIS gorevleri igin bu, QGIS'te dogru
Koordinat Referans Sisteminin (CRS) ayarlanmasini igerir.

o Operasyonel giivenlik bdlgesi:"Ucus Hacmi"nin tanimlanmasi. i¢ mekan testleri
icin glvenlik aglari veya sinirlar olusturulmasi; dis mekan testleri icin GPS uydu
sayisinin (>6) dogrulanmasi ve yerel "Ucgusa Yasak Bolge" kisitlamalarinin kontrol
edilmesi.

o Ariza emniyetli dogrulama:Sinyal kaybi veya kritik derecede dusiik pil seviyesi
durumunda "Eve Déniis" (RTH) veya "Otomatik inis" tetikleyicilerinin dogru
sekilde kodlandigini ve aktif oldugunu dogrulamak.

3. CAsamasi: Eylem — Uygulama ve gérev yiiriitme

o Yinelemeli kodlama is akisi:Senaryoyu kuglk, test edilebilir bloklar halinde

gelistirme. Ogrenciler mantigi (6rnegin, bir ucus rotasi veya bir veri isleme
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déngilisii) uygular ve énce simiilatdre dagitirlar. Basarili olursa, kod fiziksel iHA'ya
yuklenir.

Gorev baslatma:"Silahlandirma" dizisi ytrataliyor ve ugus baslatiliyor. Otonom
gorevler igin bu, komut dosyasinin etkinlestirilmesi; manuel gérevler igin ise
pilotluk egzersizinin baslangicidir.

Gergek zamanli telemetri izleme:Yer istasyonundaki ugus verilerinin "Canli
Yayinini" aktif olarak gdzlemlemek. Ogrenciler, egim, yuvarlanma, sapma, irtifa
ve akim g¢ekimini takip etmelidir. Bu, A Fazi hipotezinden sapmalari gergek
zamanl olarak tespit etmek icin kritik Gneme sahiptir.

Dinamik ayarlama:Hatalari aninda tespit edip dizeltmek. Eger drone
beklenmedik bir sekilde davranirsa, 6grenciler manuel midahalelerle géreve
devam edip etmeyeceklerine veya acil inis yapip yapmayacaklarina karar
vermelidirler.

Veri yakalama:Operasyon siiresince tiim sensorlerin (Kamera, GPS, IMU) verileri
dahili SD karta veya bulut baglantili telemetri sunucusuna dogru sekilde
kaydettiginden emin olmak.

4. D Asamasi: Veri isleme — Analiz ve gorsellestirme

@)

Veri alma ve ayristirma:Ucus kontrol (initesinin SD kartindan veya yer istasyonu
yazilimindan ham gunliik dosyalari (CSV, BIN veya TLOG) ¢ikarilir. Gorev sirasinda
yakalanan goriintller fotogrametrik isleme icin aktarilir.

Veri temizleme ve hazirlama:Python (Pandas kiitliphanesi) kullanarak girtlttya
filtrelemek, eksik veri noktalarini (6rnegin, GPS sinyal kesintileri) ele almak ve
farkh sensorler (IMU ve GPS) arasindaki zaman damgalarini senkronize etmek.
Gelismis analiz (6zellik miithendisligi):Ham metrikleri teknik gostergelere
donilstirmek. Bu, Kaldirma Katsayisinin (Lift Coefficient) hesaplanmasini da

igerir.CL), "Sariklenme Polarisini" bulma (Kurs 2, Modil 8) veya Kurs 5
gorevleri icin cok spektrumlu gériintiilerden Normallestirilmis Fark Bitki Ortiisii
indeksi (NDVI) hesaplama.

Profesyonel gorsellestirme:Bilgilendirici grafikler ve haritalar olusturma.
Ogrenciler, motor verimliliginin zaman serisi grafiklerini olusturmak igin
Matplotlib'i veya ham fotograflari 3 boyutlu nokta bulutlarina, sayisal yikseklik
modellerine (DEM) ve ortomozaiiklere donustiirmek icin QGIS'i kullanirlar.
Sonuglarin dogrulanmasi:islenmis verileri A asamasi hipoteziyle karsilastirma.
Ogrenciler, gdzlemlenen fiziksel davranisin beklenen matematiksel modelle
ortlslip ortiismedigini belirler.

5. E Asamasi: Sonug — Yansitici degerlendirme ve optimizasyon

o

Teknik kargilastirma:"Beklenen Sonuglar" (A Asamasi Hipotezi) ile "Gergek
Gozlemlenen Veriler" (D Asamasi Sonuglari) arasinda yapilandiriimis bir
karsilastirma. Ogrenciler hatalari veya tutarsizliklari nicel olarak belirlemelidir.
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Kok Neden Analizi (KCA):Eger dronun davranisi modelden saparsa (6rnegin,
dengesiz ucus, hatali GPS yol noktalari), 6grenciler bunun nedenini arastirirlar.
Yaygin nedenler arasinda cevresel giiriiltil, sensér kaymasi veya Python yiritme
donglisiindeki gecikme yer alir.

Akran degerlendirmesi ve sunum:Bulgularin sinifla paylasiimasi. Ogrenciler
metodolojilerini acikliyor ve veri yorumlarini savunuyor; bu da profesyonel bir
muhendislik degerlendirme oturumunu simiile ediyor.

Sistem optimizasyon onerileri:Analize dayanarak, 6grenciler gelecekteki
gorevlerde performansi artirmak igin belirli kod veya donanim degisiklikleri
Oneriyorlar (6rnegin, "Kararli durum hatasini azaltmak igin PID integral kazancini
ayarlama").

Laboratuvarin son dokiimantasyonu:Calismayi, son halini almis kodu, temel
gorsellestirmeleri ve Deney Kitinin glvenli bir sekilde saklandigini teyit eden
imzali bir kontrol listesini iceren standartlastirilmis bir raporda (Ek'e bakiniz)
derlemek.

3.5. Pratik simulasyon senaryolari

Bu bolimde, pratik similasyon gorevleri ve uygulamal deneylerden olusan 6zenle secilmis bir

koleksiyon sunulmaktadir. Bu senaryolar, teorik modiiller ile profesyonel saha uygulamalari

arasindaki boslugu kapatmak Ulzere tasarlanmistir. Temel ugus mekaniginden gelismis yapay

zeka destekli izlemeye kadar uzanan bu gesitli gorevlerle etkilesim kurarak, 6grenciler gelisen

IHA endiistrisinde gerekli olan elestirel diisiinme ve teknik yeterliligi gelistirirler. Her senaryo,

kodlama mantigini fiziksel harekete ve cevresel verilere donistiren tutarli bir 6grenme

yolculugu saglamak icin belirli miifredat modiillerine eslestirilmistir.

AVICO Mufredat modiilleriyle baglantili Tablo 1:

Gorev Kimligi Bashk Kurs Baglantisi Amag Beklenen Cikti
ST-01 Mikemmel Kare Ders 1 / Modul Yoringe Otomatik kalkis,
11 kontroli icin ana  dizglin ugus
blok tabanli rotasi ve hassas
mantik. inis.
ST-02 Aerodinamik Ders 2 / Modil 8 Python Aerodinamik
Kutup izleyici (Matplotlib) verimliligi ve
kullanarak durma
aerodinamik noktalarini
polar (Cl - Cd) gosteren bir
egrisini izleyin ve suriklenme
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ST-03

ST-04

ST-05

ST-06

ST-07

ST-08

Dijital Haritaci

Bitki Stresi
Avcisi

Acil Durumda
Giivenlik Onlemi

Kaldirma ve
Suriikleme
Hesaplayicisi

Bakim OOP

Yapay Zeka
Nesne Takip

Cihazi

Kurs 4 / Modul 1

Ders 5 / Modul 2

Ders 6 / Modul 1

Kurs 1 / Modul 1

Kurs 2 / Modl 3

Ders 1 / Modul
12

grafigini cizin.
Simile edilmis
hava

fotograflarindan
3 boyutlu arazi
modeli

olusturun.
Simile edilmis

NDVI verilerini

kullanarak  bir
tarladaki  "san
bolgeleri"
belirleyin.

Pil seviyesi diislik
oldugunda "Eve
Donls" (RTH)
tetikleyicisi
kodlayin.

Ucgus
performansini
modellemek igin
Bernoulli
denklemini

uygulayin.

Nesne yonelimli
programlama
kullanarak
donanim
saglhigini  takip
edin.

Hedef takibi igin
bilgisayar gorisi
(OpencCV)
uygulayin.

polar grafigi.

QGIS'te bir DEM
(Dijital Yukseklik
Modeli) dosyasi.

Hedefli sulama
icin regete
haritasi.

Drone, pil

seviyesi %20'nin

altina
distiglinde
otomatik olarak
geri doner.
Kanat  alanina
bagl olarak
gercek zamanli
kaldirma
kuvvetini

hesaplayan bir
Python betigi.

Kullaniciyr motor
asinmasi
konusunda
bilgilendiren,
sinif tabanli bir
sistem.

insansiz  hava
aracinin hareket
halindeki bir
aracl takip
ettigini gosteren
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ST-09

ST-10

ST-11

ST-12

3.6. Degerlendirme ve 6lgme

Orman
Restorasyonu

Diizenleyici
Denetgi

Ders 5 / Modul 2

Ders 6 / Modul 1

Duyusal Fuzyon Kurs1/Modil4

Merkezi

Sigir Koruyucusu Ders 5/ Modil 2

Yangin  sonrasi
iyilestirme
alanlari icin

tohum bombasi
atma gorevi
planlayin.

Slovakya/AB
insansiz hava
araci

uyumlulugu icin
dijital bir
denetim
olusturun.

Konum

belirleme icin
GPS, IMU ve
barometre
verilerini
birlestirin.

Termal
goriintileme
mantigini
kullanarak
hayvan izleme

similasyonu
yapin.

Performans, ¢cok boyutlu bir degerlendirme 6lctttyle olgtlir:

simulasyon
videosu.

Arazi yuksekligi
ve golgeler igin
optimize edilmis
bir ugus plani.

Havacilik Kanunu
ile capraz
referanslandiril
mis bir yazilim
kontrol listesi.

Yiksek
dogrulukta irtifa
tahmini gosteren
birlestirilmis veri
seti.

Hayvanlarin
konumlarini
gosteren bir s
haritasi
gorsellestirmesi.

e Giivenlik (%30):Ucus oncesi kontrol listelerine ve pil kullanim protokollerine uyulmasi.

e Teknik dogruluk (%30):Kod hatasiz ¢alisiyor mu? Drone'un yapisi saglam mi?

e Analitik derinlik (%20):GIS haritalarini veya Python veri kayitlarini dogru sekilde

yorumlama yetenegi.

e Dokiimantasyon (%20):Gorev raporu ve ugus kayit defterindeki girislerin kalitesi.
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3.6.1. Senaryoya Ozgii Degerlendirme Kriterleri

Tablo 2. Her senaryo igin, yukaridaki agirlikli ylizdelere gore asagidaki kriterler gegerlidir:

Gorev Kimligi

ST-01

ST-02

ST-03

ST-04

ST-05

ST-06

Guvenlik (%30)

Kalkis/inis
protokollerine
uyuldu; carpisma
yasanmadi.

Givenli veri disa
aktarimi;
simulator
dosyalarinin
dogru sekilde

islenmesi.

Gorev alani
glvenlik

kontrolleri;
glvenli irtifa

planlamasi.

Glvenlik
testlerinin
dogrulanmasi;
sensor
kalibrasyon
kontrolleri.

RTH
tetikleyicisinin
etkinligi;
engelden
kaginma.

Matematiksel
limitlerin
dogrulanmasi;
birim tutarlihg.

Teknik Dogruluk
(%30)

Kare yol
donglisiiniin
mantigi  dogru;

inis hassas.

Dogru

Matplotlib ¢izim
sOzdizimi; dogru
Cl/Cd
hesaplamasi.

Ortomozaiik
ortisme kalitesi
(>70%); QGIS
kurulum
dogrulugu.

Dogru NDVI
formuli
uygulamasi;
spektral

hizalama.

Dusuk pil
algilama igin kod
mantigi; GPS
donuis
hassasiyeti.

Bernoulli
formulinin
kodda

uygulanmasi.

dogru

Analitik Derinlik
(%20)

Sariklenme
nedenlerinin
belirlenmesi
(rtzgar/sensorle

r).

"Durdurma
Noktasi" ve "En
lyi Stzilme"
oraninin
yorumlanmasi.

Arazi yuksekligi
Olcimlerinin

dogrulugu.

NDVI degerleri
ile bitki
arasindaki iliski.

saghgi

%20'lik glvenlik
esiginin
gerekgelendirilm
esi.

Kaldirma kuvveti
ile hava
yogunlugu
arasindaki

Dokiimantasyon
(%20)
Blok  kodunun

tamaminin ekran
gorintasu ve
ucus glnlagu.

Farkli kanat

profili tiplerinin
karsilastirmali
analizi.

Sayisal yukseklik
(DEM)
raporu ve

modeli

topografik harita
disa aktarildi.

Sulama
Onerilerini iceren
recete haritasi.

Otonom
donisin basarih
bir sekilde
gerceklestigine
dair video ve
kayit verileri.

Degisen ugus

kosullari icin

sonug tablosu.
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duyarhlik analizi.

ST-10 Mevzuat Denet¢i aracinin  "Ucusa Yasak Belirli bir ucus
verilerinin eksiksizligi; Bolgeler" ve senaryosuna
dogrulugu; GDPR veritabani izinlerin  hukuki iliskin nihai
uyumluluk mantigl. yorumu. uyumluluk
kontrol. raporu.

ST-11 IMU/GPS sinyal Fuzyon Ham veri ile Log analizi, irtifa
izleme; sensor algoritmasi birlestirilmis veri hatasinin
saglik mantigi kalitesi azaldigini
kontrolleri. (Kalman/Tamam arasindaki gosteriyor.

layici); sapma karsilastirma.
dizeltmesi.

ST-12 Hayvan glivenligi Termal algilama "Riskli Surd dagihmi ve
mesafesi; termal algoritmasi noktalarin" refah raporunun
sensor mantigi; Isi cevresel gorsellestirilmesi
kalibrasyonu. haritasi faktorlerden

olusturma. dogru sekilde

ayirt edilmesi.

3.7. Ogretmen kilavuzu ve kolaylastirma

Bu boélim, AVICO mifredatini sunmaktan sorumlu egitimciler ve egitmenler igin temel kilavuz
niteligindedir. IHA ucusu ve kodlamasinin teknik karmasikliklarini ydnetirken 6grenci katilimini
ve elestirel disinmeyi en Ust diizeye c¢ikarmayl amaglayan pedagojik stratejileri ozetler.
Kilavuz, uygulamali oturumlari kolaylastirmak igin bir yol haritasi gorevi gorir ve egitmenlerin
sadece bilgi kaynagi olmaktan ¢ikip 6grencilerin problem ¢ézme yolculugunda aktif rehberler
haline gelmelerini saglar.

3.7.1. Kolaylastirma stratejileri

Kolaylastirma stratejileri, egitmenin roliini birincil bilgi saglayicisindan bir akil hocasi ve kesif
katalizériine donlstiirmeye odaklanir. Sokratik yontemi kullanarak, 6gretmenler 6grencileri
aninda teknik ¢dziimler sunmak yerine, iIHA'larinin davranisinin ardindaki fizik ve mantigi ifade
etmeye tesvik eder. Dahasi, rol rotasyonu, her 6grencinin profesyonel bir drone ekibinin ¢esitli
sorumluluklarini deneyimlemesini saglar; pilotun hassasiyetinden veri bilimcisinin analitik
titizligine kadar, teknik becerilerin ve sosyal becerilerin es zamanli olarak gelistirildigi isbirlikgi
bir ortam yaratir.
e Sokratik Yontem:Ogrencinin dronu sola dogru kaydiginda, cevabi vermek yerine
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"Dronun neden sola kaydigini distinlyorsun?" diye sorun.

e Rol rotasyonu:Ogrencilerin Pilot, Giivenlik Gézlemcisi ve Veri Analisti rolleri arasinda
dontstmli olarak gorev yapmalarini saglayin.

e "Hizli basarisizhk" tesviki:Ogrencilerin éncelikle simiilatérde basarisiz olmaya tesvik
edildigi bir kiltur olusturun. Kodlarinin sinirlarini anlamak igin ¢gékmeleri hata ayiklama
oturumlari olarak kullanin.

e Akranlar arasi kod incelemesi:Fiziksel ugus dncesinde, 6grencilerin Python kodlarini
birbirleriyle paylasmalarini saglayin. Eger bir 6grenci digerine mantigi agiklayamiyorsa,
kod heniiz kullanima hazir degildir.

e Simiilasyondan Gergek Duruma Dogrulama:Ugus similatoriinde bir insansiz hava araci
(IHA) gorevi art arda Ui¢ kez basariyla tamamlayana kadar iHA'ya hicbir kodun
yliklenememesini zorunlu kilin.

o s giivenligi etigi savunuculugu:Teknik gorevleri siirekli olarak yasal/etik sonuglarla
iliskilendirin (6rnegin, "Eger Cattle Guardian yapay zekaniz bir hedefi yanlis tanimlarsa,
6. Kursa gore yasal sorumluluk nedir?").

3.7.2. Sorun Giderme ve Sik Karsilasilan Hatalar

Bu bolim, donanim montaji, yazihm gelistirme veya saha operasyonlar sirasinda ortaya
cikabilecek teknik zorluklarin Ustesinden gelmede kullanicilara yardimci olmak i¢in pratik bir
teshis kilavuzu gorevi gorir. En sik goriilen ariza noktalarini belirleyip siniflandirarak, bu
kaynak sorun giderme siirecini kolaylastirmayi, 6grencilerin yaygin hatalardan ders ¢ikarmasini
ve yuksek operasyonel hazirlik seviyesini korumasini amaglamaktadir.

e Donanim:

o Ters pervaneler:Kalkis basarisizliklarinin 1 numarali nedeni. CW/CCW
yonlendirme isaretlerini dogrulayin.

o GPS kilitleme hatalari:Ac¢ik havada ve gékyuzinin net bir sekilde gorulebildigi
bir yerde test yapin; yogun agaclik alanlarda veya yuksek gékdelenlerin
yakininda test yapmaktan kaginin.

o Pusula paraziti:Drone'u biiylk metal nesnelerin (arabalar, betonarme yapilar)
veya yuksek gerilim hatlarinin yakininda kalibre etmeyin.

o LiPo voltaj diisiisii:Eger drone yliksek gazda diizensiz davraniyorsa, pil
asinmasini veya diisik depolama voltajini kontrol edin.

e Yazilim:

o Python girintileme:2. Derste kritik Gheme sahip. Sekmeleri bosluklardan gorsel
olarak ayiran bir linter veya IDE kullanin.

o Port/IP ¢akismalari:Eger komut dosyasi iHA'yi bulamazsa, baska hicbir arka plan
isleminin ayni iletisim portunu kullanmadigindan emin olun.

o Eksik bagimhiliklar:"ModuleNotFoundError" genellikle NumPy, Pandas veya
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GIS:

OpenCV'nin pip araciligiyla yiklenmesi gerektigi anlamina gelir.

Sonsuz SDK déngiileri:Otonom komut dosyalarina her zaman "kesme" veya
"zaman asimi" kosullari ekleyin, boylece "kontrolsiiz calisma" senaryolarinin
online gegilir.

CRS uyumsuzluklari:Uyumsuz koordinat referans sistemleri, harita katmanlarinin
hizasiz olmasina neden olur. QGIS proje ayarlarinda EPSG kodlarini her zaman
dogrulayin.

Fotogrametri delikleri:Genellikle yetersiz 6rtismeden (<%70) kaynaklanir.
Gorevi daha siki bir ugus yolu 1zgarasiyla yeniden galistirin.

Z-Verisi eksik:3B arazi olusturma islemine baslamadan 6nce raster katmaninin
ylkseklik degerlerini icerdiginden emin olun.

3.8. Ek: Kullanima hazir malzemeler

Ek, AVICO kursunun pedagojik ve operasyonel gereksinimlerini desteklemek Gizere tasarlanmis

standartlastirilmis formlar, sablonlar ve gozlem cizelgeleri koleksiyonunu sunmaktadir. Bu

materyaller, 6gretmenler ve 6grenciler icin "kullanima hazir" bir arag seti gorevi gorerek veri

toplama, gilvenlik yonetimi ve performans degerlendirmesinde tutarlihk saglamaktadir. Bu

standartlastirilmis kaynaklari kullanarak, meslek okullari yiiksek mesleki standartlari korurken

laboratuvar ve saha faaliyetlerinin idari yonlerini de kolaylastirabilirler.

3.8.1. Kontrol listesi sablonu: Ugus dncesi gilivenlik

v

v
v
v
v

Govde ve pervanelerin goérsel muayenesi.
Pil voltaji kontrol edildi (>3,8V hiicre basina).

Radyo sinyal glicli dogrulandi.

Ugusa yasak bolge statiist dogrulandi (Mevzuat Modlt).

Pusula kalibrasyonu basariyla tamamlandi.

3.8.2. GoOzlem formu: veri analizi

Ogrenci Adi:

Gorev:ST-02 (Aerodinamik Kutupsal izleyici)

Gozlemlenen Davranis:
Sonug:[Gegcti / Kaldi]
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4. Benimseme ve ¢ogaltma cercevesi

4.1 Amag ve stratejik yaklasim

Bu gergevenin amaci, Mesleki Egitim ve Ogretim (VET) saglayicilarinin AVICO 6grenme
yaklasimini kendi kurumsal baglamlarinda etkili bir sekilde benimsemelerine, uyarlamalarina
ve uygulamalarina destek olmaktir. Kati bir uygulama modeli sunmak yerine, AVICO c¢ercevesi,
Avrupa genelindeki 6grenci, 6gretmen ve egitim sistemlerinin cesitli ihtiyaglarina cevap
verebilecek esnek ve aktarilabilir bir metodoloji olarak tasarlanmistir.

Hizla degisen isgicl piyasasi talepleri ve dijital dénisim baglaminda, mesleki egitim
saglayicilarindan, teknik bilgiyi pratik uygulamayla birlestiren yenilikgi 6gretim yaklagimlarini
entegre etmeleri giderek daha fazla istenmektedir. AVICO ¢ergevesi, kodlama egitimini gergek
diinya IHA uygulamalariyla birlestiren yapilandiriimis ancak uyarlanabilir bir model sunarak bu
zorlugun Ustesinden gelmekte ve kurumlarin mevcut mufredatlariyla uyumu korurken egitim
tekliflerini modernize etmelerini saglamaktadir.

Bu cerceve dolayisiyla ikili bir islev goérmektedir: hem uygulama igin pratik rehberlik
saglamakta, hem de Ozellikle mufredat gelistirme, dijitallesme ve beceri yeniligi ile ilgili olarak
kurumsal diizeyde stratejik karar alma sireclerini desteklemektedir.

4.2. Benimseme sireci ve mesleki egitim
uygulamalarina entegrasyon

AVICO yaklasiminin benimsenmesi, mesleki egitim saglayicilarinin blylk yapisal degisiklikler
gerektirmeden MOOC platformunu ve similasyon tabanli etkinlikleri 6gretim uygulamalarina
entegre etmelerini saglayan, asamali ve yonetilebilir bir stire¢ olarak tasarlanmistir.

Kurumlarin 6ncelikle AVICO MOOC platformunu kesfetmeleri ve mevcut modiller, 6grenme
ciktilari ve kaynaklar hakkinda bilgi edinmeleri tesvik edilmektedir. Bu ilk kesif temelinde,
ogretmenler ve egitmenler, ogrencilerinin ihtiyaclari, dijital yeterliik duzeyi ve egitim
programlarinin 6zel hedefleriyle ilgili en uygun bilesenleri belirleyebilirler.

Entegrasyon siureci tipik olarak, MOOC araciligiyla sunulan teorik 6grenmeyi, similasyon
tabanl deney kitiyle desteklenen pratik etkinliklerle birlestirmeyi icerir. Bu karma yaklagsim,
ogrencilerin bilgi edinmeden uygulamaya ge¢melerini saglayarak, anlayisi pekistirir ve teknik
ve genel becerilerin gelisimini destekler.

Onemli olan, AVICO modelinin kademeli uygulamaya olanak saglamasidir. Mesleki egitim
saglayicilari, segilen moduller veya pilot faaliyetlerle baslayabilir ve gliven ve deneyim arttikga
araclarin kullanimini kademeli olarak genisletebilirler. Bu artimh yaklasim, benimseme
onundeki engelleri azaltir ve glnluk ogretim uygulamasina surdurulebilir entegrasyonu
destekler.
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4.3. Ogrenenlerin ihtiyaclarina ve uygulama
modellerine uyum

AVICO gergevesinin en Onemli guglu yonlerinden biri uyarlanabilirliginde yatmaktadir.
Metodoloji, gok ¢esitli 6grenci profillerini, kurumsal ortamlari ve egitim hedeflerini kargilayacak
sekilde tasarlanmistir ve bu da onu mesleki egitim sistemlerinin cesitliligine 6zellikle uygun
hale getirmektedir.

Mesleki egditim saglayicilari, belirli modulleri segerek, karmasiklik dlzeyini ayarlayarak ve
etkinlikleri yerel ihtiyaclari veya sekitdére &6zglu gereksinimleri yansitacak gsekilde
baglamlandirarak AVICO yaklasimini uyarlayabilirler. Bu, 6grenme deneyiminin ilgili, kapsayici
ve 6grencilerin gelistirmesi beklenen yetkinliklerle uyumlu kalmasini saglar.

Bu cergeve, sinif i¢i 6grenme, karma 6drenme ortamlari ve proje tabanli veya mufredat disi
etkinlikler de dahil olmak tzere birden fazla uygulama modelini desteklemektedir. Bu esneklik,
kurumlarin mevcut kaynaklara, altyapiya ve pedagojik tercihlere bagl olarak en uygun formati
secmelerine olanak tanir.

Ogrenci merkezli bir yaklagima odaklanarak ve uyarlanabilir yollar sunarak, AVICO, mesleki
egitim saglayicilarinin tutarli ve yapilandiriimis bir egitim deneyimini korurken, farkli dijital
hazirlik seviyelerine ve 6grenme stillerine etkili bir sekilde hitap etmelerini saglar.

5. Suirdurulebilirlik ve uzun vadeli kullanim

AVICO cercevesi, surdurilebilirligi temel ilke olarak benimseyerek gelistiriimistir ve proje
sonugclarinin projenin resmi slresinin 6tesinde de gecerli ve kullanilabilir kalmasini saglar.
MOOC platformunun ve similasyon aracglarinin acik ve modiler yapisi, mesleki egitim
saglayicilarinin kaynaklari zaman iginde egitim programlarina kullanmaya, uyarlamaya ve
entegre etmeye devam etmelerine olanak tanir.

Surddrdlebilirlik, AVICO metodolojisinin  kurumlarinda yerlesmesinde kilit rol oynayan
ogretmenler ve egitmenler arasinda kapasite gelistirme vurgusuyla daha da
desteklenmektedir. Aracglar ve yaklasimlara asinalik gelistirerek, egitimciler dedisen egitim
ihtiyaclarina ve teknolojik gelismelere yanit olarak metodolojiyi uygulamaya ve gelistirmeye
devam edebilirler. Ek olarak, yayginlastirma stratejisi, farkindahgi artirarak, benimsemeyi
tesvik ederek ve mesleki egitim saglayicilari ve paydaslari arasinda bir uygulama toplulugu
olusturarak uzun vadeli etkiye katkida bulunur. Bu ag tabanlh yaklagim, bilgi paylasimini artirir,
surekli iyilestirmeyi destekler ve AVICO sonuglarinin ulusal ve Avrupa dizeyinde genel
Olceklenebilirligini guglendirir.

Esneklik, erigilebilirlik ve kurumsal entegrasyonun bu birlesimi sayesinde, AVICO cergevesi
etkisinin proje yasam dongusunun otesine uzanmasini ve mesleki egitim ve ogretimin surekli
modernizasyonuna katkida bulunmasini saglamaktadir.



