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OZET

6-12 YAS GRUPLARINDA ROBOTIK ARAC ve GERECLERI
KULLANARAK KODLAMA OGRETIMININ UYGULAMASI ve
ANALIizZI

Diinya’da kodlama egitimine biiyiik 6nem verilmektedir. Bu tezde 6 ile 12 yas grubundaki
cocuklar 6rneklem olarak secilmis ve kodlama egitimi ile ilgili literatiir taramas1 ulusal
ve uluslararasi seviyede yapilmis bircok metot ve sonuglar incelenmistir. Bu metotlardan
birisi olan i¢inde oyunlagtirma da barindiran robot kitleri ile kodlama egitimi konu
alimmistir. Robotik teknolojisinin; tanimi, tarihsel gelisimi, g¢esitleri, ¢alisma alanlari,
kullanilan ara¢ ve gerecleri, programlanmasi hakkinda teorik bilgi verilmis olup
uygulama kisminda ise ASSURE egitim tasarim modeli ve Mindstorms robot kiti
kullanilmistir. Egitimin ve kullanilan metodun basarisin1 6lgmek amaci ile ¢ocuklara
robotik memnuniyet anketi, demografik bilgi formu ve akademik basar1 testi uygulanmig
ve buralardan elde edilen bilgiler analiz edilmistir. Verilerin analizi i¢in nicel arastirma
yontemi se¢ilmis, yart deneysel yontemin tek gruplu son test diizeni kullanilmistir.
Uygulanacak akademik basar1 testindeki sorularin hem puan hem de icerik bakimindan

uygunlugu uzman goriisli alinarak desteklenmistir.
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ABSTRACT

APPLICATION AND ANALYSIS OF CODING TEACHING BY
USING ROBOTIC VEHICLES AND MATERIALS IN 6-12 AGE
GROUPS

Great importance is placed on coding education in the world. In this thesis, children
between the ages of 6 and 12 were selected as a sample and the literature search related
to coding education was examined in national and international level. One of these
methods is the coding training with the robot kits which includes the gamification.
Robotic technology; definition, historical development, types, working areas, tools and
materials used, theoretical information about programming. In the application part,
ASSURE training design model and Mindstorms robot kit were used. The robotic
satisfaction survey, demographic information form and academic achievement test were
applied to the children in order to measure the success of the training and the method used
and the information obtained from these areas were analyzed. For the analysis of the data,
the quantitative research method was chosen, and the single-group posttest scheme of the
quasi-experimental method was used. The suitability of the questions in the academic
achievement test in terms of both points and content was supported by taking expert

opinion.
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SEMBOLLER

. Anketin glivenirlik katsayist

: Yaricap

: Hiz

: Zaman

> Yiizde

: Frekans

:Basar1 notlariin aritmetik ortalamasi
. Aritmetik ortalama degeri
Toplam frekans sayisi

. Standart sapma degeri

. Varyans degeri

: Toplam

. Erkek 6grenci

: Kiz 6grenci

- T testi i¢in standart sapma

- T testi i¢in serbestlik derecesi

. Yanilma pay1
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KISALTMALAR

ANOVA . Analysis of Variance

ASSURE : Analyze, Select Methods, Media and Materials, Utilize Media and

Materials, Required Learner Participation, Evaluate and Revise

AR-GE . Arastirma-Gelistirme

AFR : Fransiz Robot Enstitiisii

DK : Dakika

ENIAC . Electronic Numerical Integrator and Computer
GB : Gigabayt

KM : Kilometre

KHZ > Kilohertz

JIRA : Japon Endiistriyel Robot Birligi

M. E.B : Milli Egitim Bakanlig1

ML : Mililitre

MG : Megabayt

NASA : National Aeronautics and Space Administration
IFR . International Federation of Robotics

ISO . International Organization for Standardization
RAM : Random Access Memory

RIA : Amerikan Robot Enstitlisii

RUR : Rossum’s Universal Robots

SPSS . Statistical Package for the Social Sciences
STEM . Science, Technology, Engineering ve Mathematics

TUBITAK  : Tiirkiye Bilimsel ve Teknolojik Arastirma Kurumu

WRO : World Robot Olympics
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1. GIRIS

Teknolojinin  gelisimi aslinda insanoglunun gelisiminin bir aynasidir. Tarihin
derinliklerinden ¢ikip giiniimiize kadar gerceklesen icat ve buluslari incelendiginde
hepsinin ortak yanlarinin insanlarin yasamlarini daha iyi hale getirme ¢abasi oldugu
goziikmektedir. Bu gelisimin bir anda olmadig1 biiyiilk zaman dilimlerinde birikimler
sonucu olustugu acik¢a goéziikmektedir. Aslinda ortaya konan bir icat ileride ortaya
cikacak yeni bir icadin temelini olusturmaktadir. Bu dongii siirekli devam etmekte ve
teknoloji stirekli kendini yenilemektedir. Teknolojinin kendini bu yenileme siireci sosyal
hayatin da yeniden diizenlenmesi gerekliligini ortaya koymaktadir. Bu noktada
degisimlere ayak uyduramayan kisiler olmakta ve kusak catigmasi olarak adlandirilan
ayni toplumda ayni zaman diliminde yasayan ama hayata farkli pencerelerden bakan
bireylerin aralarinda anlagsmazliklar yasama durumlar1 ortaya ¢ikmaktadir. Teknolojinin
gelisimi bir yandan icatlarla insanlarin hayatlarim1 kolaylastirirken bir yandan da eger
gelisim takip edilmezse sosyal problemlere yol agmaktadir. Bu noktada teknolojinin

sosyolojik, psikolojik, ekonomik, kiiltiirel alanlar ile etkilesimde oldugu goriilmektedir.
1.1. Teknolojinin Gelisimi ve Bu Siirecte Robotik ile Kodlamanin Onemi

Diinya’nin olusumundan giiniimiize her devrin ihtiyaglar1 farkli olmus ve insanlar
yasadiklar1 devrin ihtiyaglarina gore kendilerine diizen olusturmuslardir. Yazinin
bulunusu aslinda gelisimin referans noktasi olmaktadir. Hatta yazinin bulunmasi oncesi
donemlere tarih Oncesi devirler, yazinin bulunusu sonrasina da tarih devirleri
denilmektedir. Yazinin bulunmasinin énemi yapilan bilimsel ¢alismalar kayit edilebilir
ve sonraki nesillere aktarilabilir hale gelmesidir. Uzun yillarca edinilen bilgilerin sonraki
nesillere aktirilarak bilimin birikimli ilerleme siireci baslamaktadir. Zamanla teknolojinin
ilerlemesinin altinda yatan nedenler gereksinimlerden meraklara doniismektedir. Bu
merak insanoglunu diger canli tiirlerinden ayiran en belirgin 6zelligi olmaktadir.
Teknoloji kavrami aslinda bilimsel diistinmenin bir iirlinii oldugu bilinmektedir. Bilimsel
diisinme, bir olay1r agiklamak icin belirli yontemler kullanarak belirli standartlar
gelistirilen bir stiregtir. Tarih Oncesi caglardan baglayarak giiniimiize kadar gelen
bilgilerin birikimi devasa 6lgiilere ulagmaktadir. Bunun yani sira niifus artmis, yerlesik

hayata ge¢ilmis ve ayni anda yapilacak is sayisinda artma olmustur.



Bu biriken bilgilere ulagilmasi, diizenlenmesi veya ayni anda birgok isi birlikte yapabilme
becerisi ancak bilgisayar biliminin gelisimi ile gerceklesmeye baslamaktadir. Arag
kullanilarak hesaplama yapma biliminin atas1 olarak abakiisler kabul edilmektedir.
Abakiise yakin ilk kullanilan araglar yaklasik ii¢ bin sene &nce kullanilmistir. Islem
yapabilme yetenegi olarak bakildiginda ise disli carklardan yararlanarak Pascal ilk defa
toplama makinesi gelistirmistir.

1937 yilinda MARC-I (otomatik hesap makinesi) ile baglayan seriiven 1943 yilinda ilk
bilgisayar olarak kabul edilen ENIAC (Elektronik Niimerik Birlestirici ve Hesaplayic1)
ile devam etmigtir. Tabi ilk bilgisayarlar fiziksel olarak ¢ok biiyiik, islem kapasitesi olarak
giiniimiizle kiyasladigimizda ¢ok az ve enerji tiiketimleri de ¢ok fazlaydi. Bu tiir
bilgisayarlara birinci kusak vakum tiiplii islemcilere sahip denilmektedir. Ikici kusak ise
transistorli bilgisayarlar ki bunlarin ortak 6zellikleri daha az enerji harcamalar1 ve daha
az 1sinmalaridir. Ugiincii kusak bilgisayarlar ise entegre devrelere sahiptirler bunlar az yer
kaplar ve verimleri yiiksektirler. Dordiincii kusak bilgisayarlara baktigimizda bunlarin
mikro islemciler kullandiklarin1 goriiyoruz ortak ozellikleri diisiik maliyet ve yiiksek
verime sahip olmalaridir. Besinci kusak bilgisayarlar da yapay zekdya sahip olan ayni
anda biiylik miktarlardaki veriyi isleyebilen ayn1 zamanda karar alma mekanizmasina
sahip makinalardir.

Bilgisayar sektorii cok hizli gelismektedir. Sayet havacilik ve otomotiv sektorii ayni hizla
ilerleyebilseydi, Boeing marka bir ugcak Diinya’nin etrafimm 20dk’da dolanabilir, bu
yolculuk i¢in asag1 yukar1 yirmi litre yakit tliketir ve maliyeti sadece bes yiiz dolar tutardi.
Ote yandan 1994 model bir klasik arac kirk bin dolar yerine sadece ii¢ dolara satilirdi ve
hiz1 saatte yiiz bin km olabilirdi. Ustelik bu performansi elli ml yakit ile basarabilirdi. [1]
Teknolojinin gelisimine genel olarak baktigimizda insanoglunun beden giici
kullannminin azaldigin1 makineler sayesinde beyin giiclinii kullaniminin arttig
goriilmektedir. Giinlimiizde artik bir¢ok is kas giicli yerine makine giicli kullanilarak
yapilmaktadir. Tabi bu olusan yeni durumun getirdigi avantajlar ve dezavantajlar
bulunmaktadir. Avantajlarina bakildiginda daha az zamanda daha ¢ok is daha az hata pay1
ile yapabilmektedir. Dezavantajlarina bakildiginda ise sosyal olarak insan giicline
duyulan ihtiya¢ azaldigindan dolay1 issizlikle birlikte insanlar arasindaki is bulma
rekabeti artmaktadir. Makinelerin ihtiya¢ duydugu enerji ihtiyacindan dolay1 enerji

tiiketimi artmustir.



Giliniimiizdeki en biiyiik tehlikelerden biri de konvansiyonel enerji kaynaklarinin sebep
oldugu kiiresel 1sinma problemidir. Konvansiyonel enerji kaynaklarinin kit olmasi sebebi
ile hem enerji maliyeleri artmaktadir hem de bu konvansiyonel enerji kaynaklar
tiilkenince yerine hangi kaynaklar1 ikame edecegiz sorusuna cevap aranmaktadir.
Teknolojinin ilerlemesi, kullanilan makinelerin ihtiya¢ duydugu enerjinin saglanmasi ile
dogrudan ilintili olmaktadir. Teknoloji, enerji kullanimi1 ve gelismislik o kadar i¢ ige
kavramlardir ki bir iilkenin gelismiglik seviyesinin tespiti i¢in o ililkeye gece uydudan
kusbakist bakilmasi ve ne kadar aydinlik oldugunun Olciilmesi bir kistas olarak
degerlendirilmektedir. Teknolojinin gelisimi ile enerji tiiketimi arasindaki iligkiyi
meydana getiren sanayi devrimleri ile bu devirlerdeki diinyanin enerji tiikketimi arasindaki
iliski incelerek kolayca analiz yapilabilmektedir.

Sanayi devrimleri incelendiginde 18. Yiizyilda 1712’ de buhar makinesinin icadi ile
basladigini ve bu siirecin Endiistri 1.0 olarak adlandirildig1 géziikmektedir. 19.Y{iizyilda
elektrigin ve seri liretime dayali modelin kullanildig1 ve bu stirecin Endiistri 2.0 olarak
adlandirildigini, 20.Yiizyilda ilk bilgisayarlarin ortaya ¢iktigi ve bu siirecin Endiistri 3.0
olarak adlandirildigi kabul edilmektedir. 21.Yiizyilda ise otonom makineler, yapay
zekdnin kullanilmas1 ve bulut bilisim ile birlikte Endiistri 4.0° a gecildigi
konusulmaktadir. Endiistri 4.0 ile birlikte artik nesnelerin birbirleriyle konusacaklari,
karar mekanizmalarina dahil olacaklari bir diinyaya adim atmis bulunmaktayiz. Endiistri
4.0 kavramimin ¢ikis noktasinin gelismis iilkelerdeki iscilik maliyetlerinin ¢ok fazla
olmas1 ve daha az gelismis, insan giicli ile iiretim yapan iilkeler ile rekabet yapamamalar1
oldugu one siiriilmektedir. insan yerine robotlarin kullanilmasi ile bu iscilik maliyetleri
ve is¢ilerin sebep oldugu iiretim hatalan ile is kazalarinin da minimuma indirgenecegi
ongoriilmektedir. Diger yandan enerji tilketiminde de azalma olacagi ongoriilmektedir.
Tabi {iretim yapan bir firma i¢in zaman da bir enerji kalemidir. Zira robotlarin
diinyasinda; iiretim esnasinda gormeleri i¢in aydinlatmaya, lisimemeleri i¢in 1sinmaya
ihtiya¢ duymamalari ile birlikte insana 6zgii bir parametre olan yorgunluk kavrami da
olmadig1 icin birim zamanda insana gore ¢ok daha fazla is yapabilmektedirler.
Giliniimiizde teknoloji sirketleri daha az enerji ile calisan robot iiretimi konusuna
odaklanmaktadirlar. Uzmanlar insanlarin yerlerini gelecekte robotlarin alacagi karanlik
fabrikalarda tiretimler yapilacagi konusunda hem fikirler tabi bu noktada bu kadar insanin

ne is yapacagi sosyal hayattaki dengelerin bozulup bozulmayacagi da sorulmasi ve



cevaplanmasi 6nemli bir olgu olarak ortaya c¢ikmakta, iilkeler yeni nesil politikalar
{iretirken bu olguyu da giindemlerine almak zorunda olacaklardir. Ornegin, robotlara
vatandaglik verildigi giiniimiizde robotlarin yasas1 da konusulmaya baslanmalidir.
Durumu 6zetleyecek olursak; Uzakdogu’daki is giicli avantaj1 bitecektir, is giicii talebi
azalacak ve rekabet edemeyen ayakta kalamayacaktir, insan kaynakli hatalar azalacak ve
verim artacaktir, koklii degisiklikler yasanacak ve iilkelerin egitim politikalar
degisecektir, siber saldirilara karsi onlemlerin artirilmasi gerekecektir, yazilim ve veri
analizi alan1 gelecegin lokomotif sektorii olacaktir. Biitiin sektorlerin yazilim sektoriine
bagimliliklar1 artacaktir, i hayatin1 kaybeden is giiciiniin yonetimi ve doniigiimii i¢in
politikalar gelistirilecektir, Endiistri 4.0 ile ger¢eklesecek doniisiimiin tabana yayilmasi
icin devlet organizasyonun da tesvik mekanizmasini kullanarak ilk yatirim maliyetini
yapamayacak kuruluslara destek olmas1 gerekecektir.

Teknolojideki bu gelisimler yeni mesleklerin dogmasina ve bazi mesleklerin de ortadan
kalkmasina sebep olmaktadir. Ornegin, Nalbantlik meslegi ortadan kalmis veya bu isle
ugrasan sayist ¢ok azalmistir ¢linkii artik yolculuk etme yontemleri degismis ara¢ olarak
at arabasi yerine motorlu araclar kullanilmaktadir. Gelecekte ticaretin de formu
degisecektir. Gilinlimiizde mevcut kosullarda e-ticaret olarak adlandirdigimiz ticaret
yontemi ile istediginiz iirlinli internetten alabiliyor ve istediginiz adrese kargo firmalari
ile getirte biliyorsunuz ama gelecekte muhtemelen istediginiz {iriiniin malzemesini ve
tasarimini satin alacaksiniz ve iiretimi evinizde ii¢ boyutlu yazicilarinizla kendi basiniza
yapacaksiniz. Dolayisi ile gelecekte iirlin tasarimi yapabilen grafikgilere, makinalar
tasarlayabilen miihendislere, olusacak teknik problemleri ¢ozecek teknisyenlere 6zellikle
de iiretilmis makinalar1 ihtiyaglara goére programlayabilecek yazilimcilara ihtiyag
artacaktir. Her sektor kendini bu degisime gore giincellemek zorunda kalacak, bu
giincellemeyi yapamayanlar yok olmaya mahkim olacaklardir.

Yazilim teknolojileri yalnizca giinliik hayatimizda kullandigimiz {iriinler veya sanayide
kullanilan ekipmanlarda degil {ilkelerin savunma sanayilerinde de kullanilmaktadir.
Dolayisi ile iilkeler gelistirdikleri savunma teknolojilerinde kendilerinin gelistirdikleri
yazilimlar1 kullanmasi bagimsiz karar alma ve hareket edebilmeleri adina 6nem arz
etmektedir. Yani yurt disindan alacaginiz bir savunma teknolojisi eger teknolojiyi
aldiginiz iilke tarafindan istenmezse kullanamayacaginiz bir hale gelebilir ve savunma

zafiyeti yaratabilmektedir. Bu noktada milli yazilim konusu giindeme gelmektedir.



Her iilke kendi milli yazilimimi yazabilecek kendi ¢ocuklarini yetistirme planlamasini
yapmasi gerekmektedir. Yapilacak olan planlamalarin {ilke kalkinmasma da katki
saglayacagi, yurtdisina ¢gikacak yiiklii miktarlardaki tlilke kaynaklarmin da iilke i¢inde
kalacag1 gortilmektedir.

Gelecegin meslek kolu yazilimdir diyebiliriz. Yazilim iriinleri zamanla degisen
ihtiyaclara cevap veremeyecegi icin siirekli giincellenmesi gerekeceginden yazilim
meslegi popiilaritesi azalmayacak bir meslek kolu olacaktir. Tabi gelecegin
yazilimcilarini, teknoloji tasarimcilarini nasil yetistirecegiz? Sorusu 6nem arz etmektedir.
Egitim sisteminin sil bastan degisecegi de aciktir. Bu noktada yazilimin yap1 tast olan
kodlama egitiminin dnemi ortaya ¢ikmaktadir.

Kodlama egitimine kiigiik yaslarda baslamanin, ¢ocugun analitik diisiinme yetisini
gelistirdigi ve bilgi teknolojilerine olan yatkinliginin arttigi goriilmektedir. Fakat bu
verilecek olan egitimin niteligi ve verilme yontemi bilylik dnem arz etmektedir. Cilinkii
cocuklar iizerinde yapilan aragtirmalar bizlere gdsteriyor ki; dogrudan akademik egitim
alan ¢ocuklar ile oyun odakl1 egitim alan ¢ocuklar arasinda bilginin kalicilig1 konusunda
biiyiik farklar gdzlemlenmektedir. Kisa vade de akademik egitime tabi tutulan ¢ocuklarin
basaril1 oldugu fakat uzun vade de bu bilgilerin unutuldugu ve kalicilik diizeylerinin oyun
odakl1 egitim verilen ¢ocuklara gére daha az olduklar1 tespit edilmistir.

Misal 1970 yilinda Almanya’da genis ¢apl karsilagtirma calismasi yapilmistir. Bu
calisma ile elli adet oyunlastirma yontemi ile egitim alan anaokulu bitirmis kisiler ile elli
adet teorik yontem ile egitim alan anaokulu bitirmis kisiler karsilastirilmistir. Mezun
ogrencilerin ileriki egitim hayatlar1 incelendiginde teorik egitim alanlarin oyunlastirma
yontemi ile egitim alan 6grencilere gore matematik, okuma, sosyal alanlarda daha koti
bir performans sergiledikleri tespit edilmistir. Calismanin yapildig: tarihlerde Almanya
teorik odakli egitime gecis yapmaktaydi c¢alismanin sonucunda ise oyunlastirma
yontemine geri donmiistiir. [2]

Yapilan aragtirmalar bize gosteriyor ki ¢ocuklar iizerinde gergeklestireceginiz egitimlerin
hem kalict olmasi hem de verimli olmasi i¢in oyunlagtirma ydntemleri kullanilarak
geleneksel egitim metotlarinin disina ¢ikilmahidir. Teknolojinin gelisimi siirecinde
gelecegin miihendislerini, yazilimcilarini simdiden g¢ocukluk yaslarinda kodlama ile
tanistirirken bu aldiklar1 egitimin nasil kalici1 ve efektif olabilir konusunda ¢dziimler

gelistirmek gerekmektedir.



Kodlama 6gretirken robotik ara¢ ve gerecleri kullanmak bu ¢oziimlerden bir tanesidir.
Cocuklar robotlar1 kodlarken hem kodlama dilini 6greniyorlar hem yapilacak isleri bir
plan dahilinde kiiciik islere boliip siraya koyarak algoritma mantigimi kavramakta,
bununla birlikte es zamanli olarak mekanik tasarim konusunda da kafa yormus
olmaktadirlar. Biitiin bunlar1 yaparken deneme yanilma metodunu kullanabilme firsati
yakalamakta yani yazdig1 kodu uygulayarak kodun robotta yaptig1 etkiyi gézlemleyip
yazdigt kodun dogrulugunu uygulamali bir sekilde test etme imkéani bulmaktadirlar.
Metodun uygulamali olmas1 6grenme boyutunda kaliciligini da arttiran unsur olarak
ortaya ¢gikmaktadir. Bu metot ile ¢ocuklar sadece kodlamay1 6grenmekle kalmayacak ayni
zamanda diger derslerini 6grenirken de kodlamay1 kullanmay: diisiineceklerdir. Ozellikle
fen ve matematik derslerinde bu etki daha fazla gézlenmektedir.

Endiistri, tip, saglik, savunma, hobi ve eglence gibi alanlarda kullanilan robotlar artik
giiniimiizde egitim verme araci olarak da kullanilmaktadirlar.

Programla 6greniminde kullanilan ve gergeklestirdiginiz programlamanin sonuglarini
fiziksel olarak gorebileceginiz, dogrulugunu test edebileceginiz bir¢ok robotik ara¢ ve
gerecler bulunmaktadir. Gelismis iilkeler bu robotik ara¢ ve geregleri programlama
egitiminin yani sira teknoloji ve temel fen bilimleri derslerinde kullanmaya baglamistirlar.

Bu robotik kitlere 6rnek olarak;

1. Dot, Dash.

2. Robo Mind, Primo.
3. Lego Mindstorms.
4. VEXIQ.

5. Makeblock.

6. Parallax.

7. Fischertechnik gosterilmektedir.
Robotik programlama dillerine bakildiginda;

Microsoft Robotics Developer Studio R4 programlama dili.
S4A Arduino programlama dili
Microsoft Small Basic. Programlama dili
mBlock. Programlama dili
Mindstorm. Programlama dili
Microsoft Touch Develop. Programlama dili
Robot C, Parallav Propeller Programlama dili
8. Scratch blok tabanli programlama dili 6rnek gosterilmektedir.
Diger kullanilmakta olan programlama dilleri ile de robot programlama yapmak
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mumkundiir.



Genel olarak programlama dillerine bakacak olursak;

1. Makine dili,

2. Diistik seviyeli diller,

3. Orta seviyeli diller (Java, C#, C...)

4. Yiiksek seviyeli diller (Basic, Fortran, Pascal)

5. Cok yiiksek seviyeli diller (Visual B.) 6rnek olarak verilmektedir.
Genel olarak programlama dillerine bakacak olursak;

1. Makine dili,

Diisiik seviyeli diller (Assembly),

Orta seviyeli diller (C, C++, C#, Java, ADA),

Yiiksek seviyeli diller (Pascal, Basic, Fortran),

Cok yiiksek seviyeli diller (VisualBasic, VB.NET, Acces, Foxpro) érnek olarak
verilebilmektedir. [3]

Cocuklara bu teknik egitimler verilirken ayn1 zamanda hayal giiglerinin gelistirilmesi ve

whk e

ozgiiven kazandirma 6geleri de g6z oniinde tutulup biitiinciil bir yaklagim sergilenmelidir.
Ulusal diizeyde robot yarislarina bakildiginda 2017 -2018 itibari ile
1. ROTURK Cok Alanli Robot Yarigmas (Istanbul),
Uluslararas1 Marmara Universitesi Robot Olimpiyatlar1 (Istanbul),
ODTU Robot Giinleri (Ankara),
YILDIZ SAVASLARI/Robocon (Istanbul),
ROTEK ROBOTEAM (Erzincan),
ITURO (Istanbul),
ROBOKAN (istanbul),
Mekatronik ve inovasyon Giinleri’ (MIG) Marmara Universitesi (Istanbul),
BAU ROBOT Bahgesehir Universitesi (Istanbul),
.ROV TURKEY Yildiz Teknik Universitesi (Istanbul),
. Bakirkdy 1. Robotik ve Kodlama Festivali (Istanbul),
. INONU UNIVERSITESI ROBOCOT (Malatya),
. INONU UNIVERSITESI DROCOT (Malatya),
. II. YILDIRIM YARISLARI (Ankara),
. III. ROBOT GUNLERI (Erzurum),
. MEB ROBOT YARISMASI (Konya),
. II. MEKATRON ROBOT YARISI (Kayseri),
.10BTU 2017 (Bursa),
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. Robot Teknolojileri Proje Yarismasi (Istanbul),



20. IZTECH RoboLeague (Izmir),

21. Saf-RUN Yarigmasi (Karabiik),

22. FIRST®LEGO® Leaguelr. Yarismalarini 6rnek olarak verebiliriz.
Uluslararasi diizeyde robot yariglarina bakildiginda 2017-2018 itibari ile

1. Biikres/Romanya-INFOMATRIX,

2. Pekin-ROBOTCHALLENGE,

3. Biikres-ROBOCHALLENGE,

4. Tokyo-ALL JAPAN ROBOT,

5. Diinya Robot Olimpiyatlar1 (WRO) yarigmalarini 6rnek olarak verebiliriz.
Robot yarislar1 diizenleyen kuruluslar donemsel olarak degisiklik gosterebilmektedir.
Cocuklarda robotik ara¢ ve gerecleri kullanarak kodlama egitiminin verilmesi eylemini
daha cazip ve rekabet¢i hale getirilmesi i¢in ulusal ve uluslararasi diizeyde robot
yarigmalarmin sayisinin - artiritlmasi  gerekmektedir. Robot yarislarmin - 6zellikle
Istanbul’da yogunlastig1 goziikmektedir bu yogunlugun da iilkemiz geneline yayilmasi
gerektigi aciktir. Bu yaklagim ayni zamanda g¢ocuklarin egitime karsi isteklerini de
artiracaktir. Ote yandan iilkemizde kodlama ve robotik egitiminin gelisebilmesi igin
akademik c¢alismalarin (tez, makale, proje) artmasi, kaynak gelistirilmesi ve kitap
yazilmas1 alanlarinda c¢alismalar yapilmalidir. Bu calismalar wulusal diizeyde
{iniversitelerin teknoparklardaki AR-GE imkanlari, TUBITAK projeleri ve uluslararasi
diizeyde Erasmus+ veya Ufuk 2020 programlar1 kapsaminda Avrupa Birligi fonlari
kullanilarak gelistirilmesi miimkiindiir.
Teknoloji tirtinleri EUROSTAT siniflandirma listesine gore yliksek, orta-yiiksek, orta-
diisiik, diisiik teknoloji tirtinleri olmak tizere dort alt grupta incelenmektedir. EUROSTAT
simiflandirma listesine gore bilgisayarlarin, elektronik ve optik iiriinlerin imalati da
yiiksek teknoloji iiriinleri sinifina girmektedir. Tiirkiye Istatistik Kurumu 2012 verilerine
gore Imalat sektoriinde 2012 senesinde iiretilen iiriinler teknoloji seviyelerine gore
smiflandirildiginda, temel eczacilik iirlinleri, elektronik bilesenler, tiiketici elektronigi
gibi yiiksek teknoloji olarak siiflandirilan {iriinlerin toplam satig degerinin %3’iind,
cogunlukla gida ve giyim {iriinlerini kapsayan diisiik teknoloji {riinlerinin ise satig
degerinin %38’ini olusturdugu goriilmektedir. 2017°de Diinya yiiksek teknoloji ihracat

sirlamasinda Tiirkiye yiiz ikinci sirada yer almaktadir.



Yiiksek teknoloji iiriinleri yani katma degeri yliksek firiinlerin {iretebilmesi i¢in bu

alanlarda egitim faaliyetlerinin sekillendirilmesi hayati 6nem arz etmektedir.
1.2. Robotik ve Kodlamanin Gelecek ile iliskisi

Insanlar ilk ¢aglardan baslayarak giiniimiize dek hep sorular sormus ve bu sorulara cevap
bulmaya caligmiglar, yanit aradiklar1 sorular bazen meraklarin1 giderirken bazen de yeni
buluslarin ortaya ¢ikmasina neden olmustur. Soru sormak, sorgulayict olmak bilimin
ilerlemesi i¢in 6nemli bir ilkedir. Peki ya gelecekte teknolojinin durumu ne olacak? Biz
de durumu acgiklamak i¢in konuya bu soruyu sorarak baslayabiliriz. Aslinda bilim
adamlar1 teknolojinin gelisimini tahmin etme anlaminda gelecek kavramini; yakin vade
gelecek, orta vade gelecek ve uzak vade gelecek olmak iizere ii¢ fazda kategorize
etmektedirler.

Yakin vade gelecege baktigimizda internet gozliikkleri ve kontakt lensler, siiriiciisiiz
araglar, duvar ekranlari, esnek elektronik kagit, sanal diinyalar, teshis koyan doktor
robotlar, nesnelerin akilli olmasi orta vade gelecege baktigimizda; moore yasasinin sonun
gelecegi, gercek ile sanal gercekligin harmanlanmasi, evrensel ¢cevirmenler, hologramlar
ve li¢ boyut, modiiler robotlar, duygusal robotlar, uzak vade gelecege baktigimizda;
maddeden {listlin zeka, zihin okuma, bir riiyanin fotografim1 ¢ekmek, beyin giicii ile
kontrol, yapay zeka gibi teknolojilerin bir¢ogunun temellerinin atildigr ve gelismis
versiyonlariin bizi bekledigini soyleyebiliriz. [4]

Yukarida sayilan yeni teknolojilerin tasarlanmasi, gelistirilmesi ve uygulanmasi
algoritmalar ile miimkiin olacaktir. Bu alanlarda yeni is tanimlar1 ortaya g¢ikacagi da
asikardir. Robotik ve kodlamanin gelisimi aslinda dogrudan bilgisayar biliminin gelisimi
ile ilintilidir. Modern bilgisayarlarin gelisimi Moore Yasasi ile a¢iklanmaktadir. Intel’in
Kurucu Ortagi Gordon Moore, yaptig1 aragtirmalarda mikro islemci islem kapasitelerinin
her iki yilda bir iki katina ¢ikacagini hesaplamisti. 1965 yilindan beri de aynen Oyle
oldu. [5]

Moore Yasasi’nin da agikladigi bu hizli gelisim sayesinde gelecekte su an pahali olarak
gordiiglimiiz bir¢ok elektronik ara¢ ve gere¢ o kadar ucuz ve boyut olarak da kiiclik
olacaktir ki herkesin bu ara¢ ve gereglere ulasimi miimkiin olacaktir. Dolayis1 ile
programlama sadece bu teknolojiyi yaratacak ve gelistirecek miihendisler i¢in degil biitiin

insanlar i¢in 6nemli olacaktir. Yeni meslekler ortaya ¢ikabilecegi gibi hali hazirda var



olan mesleklerin de uygulanis bi¢cimleri degisecektir yani degisim ve doniisiim gelecekte
kacinilmaz olacaktir. Gelecekte her seyin sayisal bir karsiligi olacagini diisiiniirsek ve bu
say1sal verilerin birbiri ile iletisimi olacagini bu ortaya ¢ikacak devasa biiytikliikteki veri
yapilar1 nerelerde depolanacak? Bu verilerin transferleri nasil olacak? Hangi protokolleri
kullanacaklar? Bu olusacak dev veri yapilarindan ben ihtiyacim olan bilgiye nasil
ulasacagim? Aslinda bu sorularin cevabi veri madenciliginde gizli ve gelecekte veri
madenciligi mutlaka popiiler meslekler arasinda olacaktir. Veri madenciliginin sade bir
tanim1 yapilirsa, bliylik miktarlardaki verilerin ig¢inden istenilen anlamli bilgiye ulasmak
ve gelecek ile ilgili projeksiyon yapabilmektir. [6]

Onemli bir soru da bu kadar gergeklesmesi beklenen teknolojik ilerleme ve gelisime
insanoglu nasil ayak uyduracak ve doniisiimiin neresinde olacak. Egitim sistemlerinin
degisecegi ve giiniin kosul ve sartlarina gore daha teknolojik tabanli olacag: aciktir. Belki
de egitim hayat1 uzaktan egitim ile gerceklestirilerek orgiin egitim modeli kalkacaktir.
Gelecekte Diinya devletleri arasinda iyi bir yerde olmak istiyorsak biz de dijital
doniisiimii  gerceklestirip, alt yas cocuk gruplarindan baslayarak tematik egitim ve
dgretim yapmaya baslamaliy1z. Ulkemizde bu tiir egitimler verilmeye baslandig1 goriilse
de ulasilan hedef kitleye bakildiginda nicel olarak siirli kaldigi goéziikmektedir.
Caligmalar iilke geneline yayilmali ve firsat esitligi saglanmalidir zira laboratuvar alt
yapist gerektiren bu tiir egitimler 6zel okullarda rahat¢a verilmesine ragmen devlet

okullarinda durum ayni olmadig: bilinmektedir.
1.3. Tezin Amaci, Onemi, Yontemi ve Is Akisl

Bu tezin dort tane amaci bulunmaktadir. Birinci amag, gelecekte dijital dontistime
ugrayacak Diinya’mizda her meslek dalinin ihtiyaci olacak kodlama bilgisinin 6-12 yas
grubu c¢ocuklara robotik ara¢ ve gerecleri kullanarak Ogretilme uygulamasinin
incelenmesidir. ikinci amag¢, uygulama o6ncesi elde edilen demografik bilgiler ile
uygulama sonrasi egitim basarilarinin sonuglarini karsilastirarak analizini yapmaktir.
Uclincii amag, kodlama egitimini robot ara¢ ve geregler ile yapilmasmin egitim alan
cocuklara kazandirdigi bilgi ve becerilerinin 6lgme ve degerlendirmesini yapmaktir.

Dordiincii amag, teknolojik tabanli egitim yontemi kullanilmasi karsisinda ¢ocuklarin

memnuniyetini 6lgmektir.
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Gelecekte kod yazma becerisinin birgok meslegin temelini olusturacag: diisiiniildiigiinde
bu becerinin kazanilmasi i¢in ilgili hedef kitleye uygun en iyi yontemin bulunmasi ve bu
yonde gerek yiiksek lisans, doktora tezlerinin yapilmasi gerekse de akademik caligmalar
ile durum analizi ve mevcut durumu iyilestirilmesi i¢in Onerilerinin yapilmasi biiyiik
onem arz etmektedir.

Literatiirde daha once bu tarz yapilan ¢aligmalar olsa bile degisik zaman periyotlarinda
bu ¢aligmalar yinelenmelidir. Cok hizli degisen bir alan oldugu i¢in zamana bagli alandaki
gelismeler ve degisimler incelenmeli ve takip edilmelidir.

Tezde kullanilan yontemleri ele aldigimizda yapiy: birinci olarak egitim modeli, ikinci
olarak arastirma yOntemi ve ligiincii olarak analiz yontemleri olmak iizere ii¢ ana temel
iizerinde inceleyebiliriz. Tez kapsaminda 6-12 yas grup cocuklara verilecek egitimin
ogretim tasarim ve teknoloji sistemi olarak ASSURE egitim tasarim modeli
kullanilmistir. Egitim verme sekli olarak yiiz ytize se¢ilmistir. Egitimde teknoloji ve proje
tabanli 6grenme ile deneyimsel 6grenme modeli temel alinmis bunlarla birlikte aktivite
ve somuttan soyuta ilkeleri kullanilmisgtir.

Egitimin hedefi ve igerigi ile uygulama sonrasi yapilan 6lgme ve degerlendirmenin
korelasyonunu incelemek icin yeterlilige dayali egitim modeli kapsaminda uygulamali ve
kavramsal 6grenme ¢iktilar1 kullanilmistir. Egitim alan ¢ocuklara uygulanacak akademik
basar1 testinin sorularinin kapsam ve gegerliliginin belirlenmesi i¢in 4 adet uzman goriisii
alinmustir.

Aragtirma yaklasimi olarak nicel arastirma yontemi secilmistir. Nicel veriler icin yari
deneysel yontemin tek gruplu son test diizeni kullanilmis ve neden-sonug iliskileri
kurulmustur. Arastirma veri toplama asamasi i¢in ¢ocuklara toplamda iki adet olmak
iizere farkli form doldurma ve akademik basarilarini 6lgmek icin sinav uygulamalari
yapilmistir. 11k uygulama egitim oncesi yapilmistir. Bu uygulama cocuklarin kisisel
bilgilerini, egilim ve tutumlarmm 6lgmeye yarayan Demografik Bilgi Formudur. ikinci
uygulama egitim sonrasi yapilan Robotik Memnuniyet Anketi ve son olarak egitim
basarilarini 6lgmek i¢in yapilan Akademik Basar1 Testidir. Arastirma sonucunda ulagilan

veriler SPSS paket programi ile analiz edilmistir.
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Tez ¢alismasinda takip edilen ana yol asagida adim adim is akis semasi ile verilmistir.

LS
]

Demografik Bilgi
rmunun Doldurulmast

¥

A

I Akademik Basari
Testinin Yapilmasi

]

Sekil 1.1. Tez is Akis Semasi

1. 4. Problemin Durumu

Giinlimiizde yasanan teknolojik gelismeler bilgisayar bilimine olan 6nemi arttirmistir.
Bu alanda kodlama bilgi ve becerisine sahip nitelikli meslek insanlarinin yetistirilmesi
ithtiyact hasil olmustur. Diinya’da ve lilkemizde bu ihtiyacin giderilmesine yonelik okul
Oncesi egitimden liniversite seviyesine kadar pek ¢ok seviyede egitim verilmektedir.
Gelecekte bu alanda ihtiya¢ duyulacak nitelikli insan giicii diisiiniildiigiinde kodlama
egitiminin bireylere kii¢iik yaslardan itibaren teknolojik yontemlerden de yararlanilarak
verilmesi ve verilen egitim metodolojilerinin giiniin sartlarina gdre yenilenmesi

Onemlidir.
1. 5. Problem Cumlesi

Aragtirmanin problem climlesi “6-12 yas gruplarinda kodlama egitiminin robotik arag
ve geregleri kullanarak verilmesi 6grencilerin memnuniyet diizeyleri ve demografik

bilgileri agisindan basarilarinda farklilik olusturmakta midir?



1. 6. Alt Problemler

Egitim seviyesine gore farklilasmig midir?

Cinsiyete gore farklilasmig midir?

Okul 6ncesi egitim alma durumlarina gore farklilagsmis midir?
Hobilerine gore farklilagmis midir?

Ilgilendikleri etkinlik tiiriine gore farklilagmis midir?

AN

Giinliik bilgisayar kullanim stirelerine gore farklilagsmis midir?
1. 7. Arastirmanin Sayiltilari

1. Secilen 6rneklemin arastirmanin evrenini temsil edecek biiytikliikte oldugu,

2. Alanla ilgili yapilan literatiir taramasi ve bagvurulan uzman goriislerinin
aragtirmanin gegerli ve giivenirligi agisindan yeterli oldugu,

3. Kullanilan 06lgme araglart ve yontemlerinin arastirmanin  amaglarina
ulasabilmesi i¢in uygun oldugu,

4. Orneklemin uygulama o6ncesi doldurduklari demografik bilgi formu ve
uygulama sonrasi yapilan akademik basar1 testine, memnuniyet anketine
verdikleri cevaplarinin dogru oldugu,

5. Gelistirilen akademik basar1 testi ve 6grenme ¢iktilarinin uzman goriislerine

gore gecerli ve giivenilir oldugu varsayilmistir.
1. 8. Arastirmanin Sinirhihiklari

1. Arastirma 2018 yilinda Istanbul Beykoz’da ikamet eden otuz bir adet ¢cocuga
verilen egitim ile,

2. Hazirlanan akademik bagar1 testi, demografik bilgi formu ve uygulanan
memnuniyet anketinden elde edilen verilerle,

3. Hazirlanan akademik basar1 testi ve 6grenim ¢iktilarinin uygunlugu hakkinda
goriis bildiren uzmanlarin sayisi ile,

4. Ulasilabilinen ulusal ve uluslararasi kaynaklarla smirhdir.
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2. MATERYAL VE YONTEM

2.1. Literatur Taramasi: Egitimde Robotigin Kullaniimasi

Egitim alaninda 6zellikle de teknoloji tabanli egitimlerde yeni yontemlerin kullanilmasi
hem bilgilerin kaliciliginin artirilmast hem de kavramlarin daha kolay kavratilmasi
noktasinda biiylik 6nem tagimaktadir. Klasik egitim, 6gretmenin yonlendirmeleri ile konu
anlatimi, miinazara, soru ve cevap metotlarinin kullanildig1 bir yontemdir. Fakat bu
yontemin hangi temel esaslar1 referans aldig1 ve 6gretmenin hangi 6gretim kuramini esas
aldig1 eksiksiz ifade edilmemektedir. Klasik egitimde 6grenci dgretim siireclerine dahil
olmaz sadece Ogretilenleri anlamaya caligir, 68retmen ise dgrencinin ihtiya¢ duydugu
bilgileri onlarin seviyelerine uygun bi¢ime getirerek aktarmaya ¢aligmaktadir. Tiirkiye’de
ogretmen odakli, klasik egitimin genis ¢apta kullanildig1 bilinmektedir. Klasik egitim
modeli 6grencilerin hazir bilgi edinmelerine aligtirir, ezbere dayali bir model sunar. Bilim
icin ¢ok O6nemli olan merak olgusunun eksik kalmasini ve dolaysi ile sorgulamayan,
iiretime katki sunamayan bireylerin ortaya ¢ikmasina vesile olmaktadir. [7]

Klasik egitim modeline alternatif bir model olarak robotigin egitimde kullanilmasi basta
kodlama egitiminde olmak iizere birgok egitimde de kullanilmaya baslamis ve hizla da
yayginlagsmaktadir. Bu bolimde egitimde robotigin kullanilmasi iizerine yapilan
akademik calismalar1 incelendik. Robotlarin egitimde kullanilmasi ile ilgili yapilan
caligmalar Tiirkiye ve Diinya capinda yapilan ¢alismalar olmak iizere iki asamada
incelenmistir. Ilk &nce Tiirkiye’de yapilan akademik calismalar asagidaki tabloda

verilmis daha sonra tabloda bahsi gegcen caligmalar hakkinda 6zet bilgiler verilmistir.
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Tablo 2. 1.Robotik Kodlama Uzerine Tiirkiye’de Yapilan Akademik Calismalar

NO Calismanin Ismi Yazarlar Yil Calisma
Tirt

1 | Egitim Amagcl Robotlarin Logo Ile | Asaf Varol 1997 | Makale
Programlanmasi

2 | Robotik Uygulamalar Burhan Aras 2009 | Bitirme

Projesi

3 | Programlama Dilleri Ogretimine Halil Ersoy, Rafet | 2011 | Makale
Bir Model Onerisi: Robot Orgun Madran,
Programlama Yasemin Giilbahar

4 | Robot Arag¢ Kullanimryla ikili Osman Aydogdu 2011 | Yiiksek
Arama Algoritmasinin I1kdgretim Lisans
Ogrencileri Tarafindan isbirligine
Dayal1 Ogrenilmesi

5 | Robotics Teaching In Primary Dilek Karahoca, 2011 | Makale
School Education by Project Based | Adem Karahoca,
Learning for Supporting Science Hiiseyin
And Technology Courses Uzunboylu

6 | Robot Egitim Seti Lego Nxt Ugur Fidan, Yunus | 2012 | Makale

Yal¢in

7 | Robotik Destekli Fen ve Teknoloji | Ayse Kog¢ Senol 2012 | Yiiksek
Laboratuvar Uygulamalari: Lisans
Robolab

8 | Egitsel Robot Kamplarinin Mehmet Uggiil 2012 | Doktora
Tasarimi ve Gelistirilmesi

9 | Lego Nxt ile Robot Uygulamalari Yunus Yal¢in 2012 | Yiksek
Egitim Materyali Gelistirilmesi Lisans




10 | Tiirk Fen Egitimi dergisi i¢in Ayse Kog, Ugur 2013 | Makale
yaptiklar1 “Fen ve Teknoloji Boyiik
Egitiminde Teknoloji Tabanl
Ogrenme: Robotik Uygulamalar1
11 | Robotik Teknolojisinin 7. Sinif Isik | Ayse Kiling 2014 | Yiksek
Unitesi Ogretiminde Kullanimi Lisans
12 | Egitimde Yenilik¢i Yaklagimlar: Mehmet Temizkan | 2014 | Yiksek
Robot Uygulamalari Lisans
13 | Fen ve Teknoloji Ogretiminde Betiil Okkesim 2014 | Yiiksek
Robotik Uygulamalar1 Lisans
14 | Yenilenebilir Enerji Kaynaklarinin | Mehpare Eraslan 2015 | Yiiksek
Ogretiminde Robotlarin Gliney Lisans
Kullanilmasi
15 | Ilkokul 2. Simflarda Lego Habibe Kazez 2015 | Yiiksek
MoretoMath Egitsel Aracinin Lisans
Matematikte Problem C6zme,
Akicilik, Anlama ve Akil Yiriitme
Becerilerine Etkisi: Bir Vaka
Incelemesi
16 | lkokul, Ortaokul ve Lise Mehmet Zengin 2016 | Makale
Ogrencilerin Disiplinlerarasi
Egitim & Ogretiminde Robotik
Sistemlerinin Kullanimina Y 6nelik
Gortisleri
17 | Egitsel Robotik Uygulamalarinin
Fen Bilgisi Ogretmen Adaylarinin Yavuz Silik 2016 | Yiiksek
Problem C6zme Becerilerine Etkisi Li
isans
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18 | Ortaokul Ogrencilerinin Kuvvet ve | Mustafa Kus 2016 | Yiiksek
Hareket Unitesinin Ogretiminde Lisans
Robotik Modiillerin Etkisi

19 | Cocuk Egitimi Igin Tasarlanmis Rabia Yorganci 2016 | Yiiksek
Robot Ve Avatar Destekli Kindiroglu Lisans
Etkilesimli Sistem

20 | Birebir Robotik Ogretiminde Sevda Kiigiik 2017 | Makale
Ogreticilerin Deneyimleri Burak Sigsman

21 | Programlama Ogretiminde Robot Mustafa 2017 | Makale
Kullanimi - Mbot Ornegi Numanoglu, Hafize

Keser

22 | STEM Egitimi Cercevesinde Ismail Dénmez 2017 | Makale
Robotik Turnuvalara Y 6nelik
Ogrenci ve Takim Koglarmin
Gortigleri

23 | Hafif Diizeyde Zihinsel Engelli Durmus Ozdemir, | 2017 | Makale
Ogrencilerin Insans1 Robot ile Selcuk Karaman
Etkilesimlerinin Doniit Tiirleri
Acisindan Incelenmesi

24 | Education on Programming with Serkan Cankaya, 2017 | Makale
Robots: Examining Students Gtirhan Durak,

Experiences and Views Eyiip Yiinkiil

25 | Egitsel Robot Kitlerinin Ozan Coskunserce, | 2017 | Makale

Programlama Egitiminde Kullanim1 | Seyhmus Aydogdu
Cokge Becit
Iscitiirk

26 | Programlama Dili Ogrenmedeki Nazim IMAL, 2017 | Makale

Zorluklar Ve Coziim Yaklasimlar1” | Mehmet ESER
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27 | Lego Mindstorms NXT Robot H. Levent Akin, 2017 | Makale

Kitleri ile Robotbilime Girig Cetin Merigli,
Tekin Merigli

28 | Teknoloji Tabanli Ogrenme: Biilent Cavasg, Pmar | 2017 | Makale
“Robotics Club Huyugiizel Cavas

29 | Egitimde Robotik Kullanimi ile Vehbi Yolcu, 2017 | Makale
Ilgili Yapilan Calismalara Veysel Demirer
Sistematik Bir Bakis

30 | Importance of Coding Education Sezer Kanbul, 2017 | Makale
and Robotic Applications for Hiiseyin
Achieving 21st-Century Skills in Uzunboylu
North Cyprus

Burhan Aras, 2009 yilinda yaptigi “Robotik Uygulamalar” isimli bitirme projesinde
iilkemizdeki robot teknolojisine katkida bulunmak i¢in Lego Mindstorms NXT donanim
setini ve Microsoft Robotics Studyo yazilimini kullanarak robotik uygulamalar yapmastir.
Osman Aydogdu, 2011 yilinda yaptigi “Robot Ara¢ Kullanimiyla Ikili Arama
Algoritmasmin ilkdgretim Ogrencileri Tarafindan isbirligine Dayali Ogrenilmesi” isimli
yliksek lisans tezinde bir problemi somutlastirma ile basit bir oyun olarak 6grenciye
sunmus ve Ogrencilerin bu oyunu oynarken algoritmay1 kesfetmelerini ve anlamalarini
hedeflemistir. Bu oyunlar1 daha ilging hale getirmek i¢in ve is birliginin artirilmasi i¢in
robot ara¢ kullanmistir. Deneylerde robot ara¢ kullaniminin, 6grencilerin problemi ¢ozme
konusunda is birligi yapmalarini zorunlu kildigmi ve deneylerin eglenceli ve etkili
gecmesini sagladigini ifade etmistir.

Yunus Yal¢in, 2012 yilinda yaptig1 “Lego Nxt ile Robot Uygulamalar1 Egitim Materyali
Gelistirilmesi” isimli yliksek lisans tezinde giinlimiiz diinyasinin gerekliligi olarak
robotik egitimine verilen 6nemin arttigini ifade etmistir. Bunun bir sonucu olarak da robot
kitleri iireten firmalarin arttigini fakat bu robot kitlerinin iiretilmesi sonucu bunlarin

kullanimu ile ilgili kaynak ve materyal eksikliginin ortaya ¢iktigini belirtmistir.
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Yaptig1 calismada tiniversite, meslek yiiksekokulu ve M.E.B biinyesindeki okullarda
robot egitimi alan Ogrencilerin materyal eksikliklerinin giderilmesini hedeflemistir.
Calismada hem mekanik hem de programlama asamalar1 ele alinmis egitim Oncesi ve
sonras1 yapilmak tiizere iki adet anket uygulamasi yapilip analiz edilmistir. Uygulama
sonrast ¢ocuklarin robotun mekanik kismimi tasarlama asamasinda zorlandiklarini,
cocuklarin yetersiz kaynak, materyal ve teknik bilgi eksikliginden dolay1 basarisiz
olduklarii ifade etmistir. Ayrica ¢ocuklarin, basarinin is birliginin artmasi ile dogru
orantilt oldugu sonucuna vardiklarin1 belirtmektedir. Robotik derslerinin okullarin
miifredatlarina alinmasi 6nerisinde bulunmustur.

Mehmet Uggiil, 2012 yilinda yaptigi “Egitsel Robot Kamplarmin Tasarimi ve
Gelistirilmesi” isimli doktora tezinde ilkogretim diizeyindeki ¢cocuklari i¢in tasarlanacak
egitsel robot kamplarinin tasarimi gelistirme ile ilgili kritik konular1 incelemis, basariya
giden faktorlerin belirlenmesi i¢in ¢alismistir. Bu amagla ilkogretim 6grencilerine yonelik
iki adet kamp hazirlamis ilk kampa 30 ikinci kampa ise 20 6grenci katilmistir. Calisma
nitel bir ¢alisma olup ¢oklu durum ¢alismasi yaklagimini kullanmistir. Kamp stiresince
en ¢ok begenilen ¢alismanin proje aktiviteleri oldugunu dolayistyla robot kamplarinda
robot projelerine agirlik verilmesi gerektigini belirtmistir. Kampta 6grencilere okulda
ogrendikleri bilgileri uygulama olanagi saglanmasi gerektigini ifade etmistir. Grup
biiyiikliigiiniin her katilimeinin siirece aktif katilabilecegi biiyiikliikte olmasi gerektigini
vurgulamistir. Ogrencilere calisma kagitlari ile matematik ve fizik formiilleri kullanilarak
cevaplanabilecek sorular1 robotlar1 kullanarak cevaplamalari istenmistir.

Ayse Kog¢ Senol, 2012 yilinda yaptig1 “Robotik Destekli Fen ve Teknoloji Laboratuvar

2

Uygulamalari: Robolab” isimli yiiksek lisans tezinde &grencilerin robotik ile ilgili
goriislerini belirlemistir. Ayrica ilkogretim yedinci smif Ogrencilerinin “Kuvvet ve
Hareket” konusunda robotik destekli yapilan uygulamalarin, 6grencinin bilimsel siire¢
becerilerine ve derse olan motivasyonuna etkileri incelemistir. Orneklem olarak kirk
kisilik ilkokul yedinci simif Ogrencisi se¢ilmistir. Arastirma modeli olarak deneysel
modelin &n test- son test kontrol gruplu deseni segilmistir. Ogrencilere “Robotik On
Anket”, “Robotik Memnuniyet Anketi”, “Bilimsel Siire¢ Becerileri Testi”, “Fen ve
Teknoloji Dersi Motivasyon Olgegi” uygulanmis ve etkinlikler sekiz hafta boyunca

stirmiistiir. Elde edilen veriler SPSS programu ile analiz edip yorumlanmistir. Arastirma

sonucunda Ogrencilerin robotik ile olduk¢a olumlu goriislerinin oldugu ve bilimsel siire¢
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becerilerinde, ders motivasyonlarinda anlamli farkliliklar oldugu tespit edilmistir.

Betiil Okkesim, 2014 yilinda yaptigi “Fen ve Teknoloji Ogretiminde Robotik
Uygulamalar1” isimli yiiksek lisans tezinde iilkemizde fen egitimine verilen onemin
arttigin1 bu egitimi etkili hale getirmek i¢in bir¢ok teknik ve yontemin arastirildigini ifade
etmektedir. Arastirmasinda ilkogretim sekizinci sinif fen dersi “Maddenin Halleri ve Is1”
tinitesinde robotik ile gerceklestirilen etkinliklerde dgrencilerin bilimsel siire¢ becerileri
ve derse ydnelik tutumlari incelemistir. Orneklem olarak kirk adet dgrenci iizerinde
gerceklestirilen ¢aligmanin arastirma modelini deneysel modelin 6n test- son test kontrol
gruplu deseni olusturmaktadir. Deney grubundaki etkinlikler robotik egitim seti ile
gerceklestirilirken kontrol grubunda ise ayn etkinlikler klasik yontem ile uygulanmistir.
Etkinlikleri on hafta boyunca siirdiiriilmiis ve yapilan analiz sonucunda robotik araglari
kullanan deney grubundaki &grencilerin bilimsel siire¢ becerileri ve fen dersine olan
tutumlariin kontrol grubundaki 6grencilere gore anlaml diizeyde farklilik gosterdigi
ifade edilmistir.

Mehmet Temizkan, 2014 yilinda yaptigit “Egitimde Yenilik¢i Yaklagimlar: Robot
Uygulamalar1” isimli yiiksek lisans tezinde Lego Mindstorms robot egitim araci olarak
kullanildig1 bilimsel yayinlardaki uygulamalar arastirmak ve yayinlarin iilkeye, okul
diizeyi/tiirline, yillara ve derslere gore dagilimlarini incelemistir. Calismasinda dokiiman
analizi metodunu kullanmistir. Calismasi kapsaminda Tiirk¢e ve Ingilizce olmak iizere
toplam yiiz atmis ii¢ adet yayin incelemis ve kirk sekiz yayini analiz etmistir. Yapilan
incelemede bu konu iizerine yapilan caligmalarin on bes tanesinin bildiri, yirmi {i¢
tanesinin makale, alt1 tanesinin yiiksek lisans tezi ve dort tanesinin doktora tezi oldugunu
ifade etmistir. Robotik uygulamalarda arastirmacilarin yarisinin nicel yontemleri
kullandigini ve 6rneklemin en ¢ok ortaokul diizeyinden se¢ildigi vurgulamistir. Bu alanda
yapilan ¢alismalarin en ¢ok 2012 yilinda yapildig1 ifade etmistir.

Ayse Kiling, 2014 yilinda yaptigi “Robotik Teknolojisinin 7. Sinif Isik Unitesi
Ogretiminde Kullanim1” isimli yiiksek lisans tezinde dgrencilerin akademik basarilarini
ve Fen egitimine yonelik motivasyonlarini incelemistir. Bu g¢alismada 6grencilerin
robotik egitim setlerinin derslerde kullanilmasina yonelik goriislerinin belirlenmesi
amaclanmistir. Calismada yar1 deneysel model kullanilmis ve elli dort adet yedinci sinif
ogrencisi ile yiriitiilmistiir. Calismada veri toplamak i¢in basari testi, motivasyon dlgegi

ve miilakat yontemleri kullanilmastir.
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Yapilan aragtirmanin sonucunda robotik egitim ara¢ ve gereglerinin kullaniminin, derse
kars1 alakayi, aktif katilimi ve 6zgiiveni artirdigi, gézlem yapma, anlamli 6grenme ve
farkli etkinlik yapma imkani sagladig: tespit edilmistir. [8]

Habibe Kazez, 2015 yilinda yaptig1 “Ilkokul 2. Siniflarda Lego MoretoMath Egitsel
Aracinin Matematikte Problem Cozme, Akicilik, Anlama ve Akil Yiiriitme Becerilerine
Etkisi: Bir Vaka Incelemesi” isimli tezinde matematik ile ilgili bir robotik aracin ilkokul
ikinci siniflarin matematik dersinde kullaniminin problem ¢dzme becerilerine etkisini
incelemistir. Genelinin devlet okullarinda okudugu yedi kisilik bir 6rneklem iizerinde
calismis ve nitel arastirma yontemi kullanmistir. Gozlem, goriisme ve dokiimanlar ile
ogrencilerden veri toplamistir. Bunun yani sira detaylandirmak amaci ile veli ve
ogretmenlerle miilakat yapmistir. Betimsel analiz yOntemi kullanarak verileri
yorumlamistir. Calismada Ogrencilere acgik wuglu sorular yoneltilmis, sorularin
anlagilabildigi ve ¢oziildiigii goriilmiistiir. Ogrencilerin alternatif ¢dziim yollar1 gorerek
problem ¢ézme becerilerinin arttig1 anlasilmistir.

Mehpare Eraslan Giiney, 2015 yilinda Yaptigi “Yenilenebilir Enerji Kaynaklarinin
Ogretiminde Robotlarin Kullanilmas:” isimli tezinde ortaokul sekizinci simif dgrencileri
i¢in fen bilimleri dersi kapsaminda “Canlilar ve Enerji Iliskileri” {initesi “Yenilenebilir
Enerji Kaynaklar1” konusu robot arag ve gerecler kullanilarak 6gretilmesini saglayarak
ogrencilerin akademik basarilar1 ve yaraticilik diizeylerini incelemistir. Caligmada tek
gruplu 6n test - son test modeli kullanilmistir. Orneklem olarak sekizinci sinifta bulunan
kirk 6grenci alinmistir. Veri toplama araci olarak ii¢ adet dokiiman kullanilmis ve SPPS’
de yapilan analiz sonucu yapilan etkinlikler ile 6grencilerin akademik basarilari arasinda
anlamli bir farklilik gosterdigi fakat yaraticilik diizeylerinde anlamli farklilik
gostermedigi tespit edilmistir.

Rabia Yorganc1 Kindiroglu, 2016 yilinda yaptig1 “Cocuk Egitimi I¢in Tasarlanmis Robot
Ve Avatar Destekli Etkilesimli Sistem” isimli yiiksek lisans tezinde insana benzeyen
robotlar1 ele almistir. Avatar ve Robot tabanli egitim sistemleri ve aragtirmacilarin
testlerini hazirlayip sonuglarini toplayabilmeleri i¢in bir framework olmak {izere {i¢
sistem gelistirilip testlerini yapmistir. TUBITAK projesi kapsaminda ilkokul diizeyinde

uzmanlasmis Tiirk Isaret Dili s6zI{igii yaratmay1 amaglamistir.
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Mustafa Kus, 2016 yilinda yaptign “Ortaokul Ogrencilerinin Kuvvet ve Hareket
Unitesinin Ogretiminde Robotik Modiillerin Etkisi” isimli yiiksek lisans tezinde
ortaokula giden altinc1 simif 6grencilerin kuvvet ve hareket {initesi i¢in hazirlanmis robot
setlerinin etkilerini 6grencinin akademik basarisina, derse karsi tutum ve motivasyonuna
etkilerini incelemistir. Calismada nicel arastirma yéntemi kullanilmistir. On test — son
test kontrol gruplu yar1 desen modeli kullanilmigtir. Calismanin analiz kisminda T-testi,
ANOVA, Posthoc, Shapiro-Willks testlerinden yararlanilmistir.

Yavuz Silik, 2016 yilinda yaptigi, “Egitsel Robotik Uygulamalarimin Fen Bilgisi
Ogretmen Adaylarinin Problem Cozme Becerilerine Etkisi” isimli yiiksek lisans tezinde
Fen Bilgisi Ogretmenlerine yonelik adaylarin problem ¢ézme becerilerine etkisini
incelemistir. Caligma on bes Fen Bilgisi Egitimi 6gretmen adayi ile alt1 hafta boyunca
gerceklestirilmis, nitel ve nicel analizler yapilmistir. Nitel veriler i¢in betimsel analiz
yontemi ve nicel veriler i¢in T testi kullanilmistir. Caligsma sonunda; Fen bilgisi 6gretmen
adaylarinin problem ¢6zme becerileri ile 6 haftalik siire¢ sonundaki problem ¢dzme
becerileri arasinda olumlu yonde bir farklilagma oldugu fakat bu farklilagmanin anlaml
olmadig1 sonucuna ulasilmistir. [9]

Asaf Varol, 1997 yilinda yaptig1 “Egitim Amacli Robotlarin Logo ile Programlanmas:”
isimli ¢aligmasinda egitim amagh iiretilen robotlarin boyutlarinin kii¢iik oldugunu ifade
etmistir. Caligmalarinda Fischertechnik robot setini kullanarak robot tasarlayip, o robotu
kontrol edebilmek i¢in Logo programlama dili tekniklerini tartismiglardir. Calismada kare
parcalarin kesilmesinin bir robot tarafindan nasil yapilabilecegini incelemislerdir.

Halil Ersoy, Rafet Orgun Madran ve Yasemin Giilbahar, 2011 yilinda yaptiklari
“Programlama Dilleri Ogretimine Bir Model Onerisi: Robot Programlama” isimli
caligmalarinda programlama dillerinin 6gretiminin daha basit hale getirilmesi ve
basarmin arttirilmasi i¢in alternatif bir yontem onerisi sunmuslardir. Bu model robot
programlama tekniklerini kullanmaktadir. Calismada Arduino ile 6rnek bir uygulama
yapilmis ve bu tarz uygulamalar kullanmanin soyut kavramlarim somutlagtiriimasi
konusunda yardimc1 olacaginin diistiniildiigli ifade edilmistir.

Dilek Karahoca, Adem Karahoca, Hiiseyin Uzunboylu, 2011 yilinda yaptiklar1 “Robotics
Teaching In Primary School Education by Project Based Learning for Supporting Science
And Technology Courses” isimli ¢alismalarinda Istanbul’da 6zel bir kolejde ilkdgretim

icin fen ve teknoloji derslerini destekleyecek robotik egitimi arastirilmis, bir grup 68renci
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izerinde yapilan bir vaka calismasinin tiiriidiir. Yapilan ¢alismada 6rneklem 10-15 yas
arasindaki 16 6grenci olarak secilmis 4 grupta gerceklestirilmistir.

Ugur Fidan ve Yunus Yal¢in’in, 2012 yilinda yaptig1 “Robot Egitim Seti Lego Nxt” isimli
caligmalarinda Robot Egitim Seti Lego Nxt seti ile bir uygulama yapilmistir. Calismanin
sonunda robot tasarimi ve programlamasinin karmasik olmasinin aksine basit oldugu
ifade edilmistir.

Ayse Kog ve Ugur Boytik, 2013 yilinda Tiirk Fen Egitimi dergisi i¢in yaptiklar1 “Fen ve
Teknoloji Egitiminde Teknoloji Tabanli Ogrenme: Robotik Uygulamalar1” isimli
caligmalarinda derslerde verimin arttirilmasi icin egitim teknolojilerinin kullanilmasi
gerektigini bununla birlikte robot kullanimi ve derslere entegrasyonun énem kazandigini
ifade etmistirler. Calismalarinda Tiirkiye ve Diinya’daki caligmalar alan taramasi
yapilarak incelenmistir. Ayrica Fen ve Teknoloji egitiminde aktif 6grenme yontemleri
kullanilarak robotikten nasil yararlanilabilecegi konusunda, gerek arastirmacilara gerekse
Ogretmenlere dnemli fikirler vermek amaclanmistir. Calismada daha 6nceki calismalar
incelendiginde robotigin diinya ile karsilastirildiginda Tiirkiye’deki robotik ile ilgili
faaliyetlerin yeterli diizeyde kaldig1 ifade edilmistir. [10]

Mehmet Zengin, 2016 yilinda yaptigi “ilkokul, Ortaokul ve Lise Ogrencilerin
Disiplinleraras1 Egitim & Ogretiminde Robotik Sistemlerinin Kullanimima Y&nelik
Gortisleri” isimli ¢aligmasinda 6grencilerin egitimde robot sistemlerinin kullanilmasi ile
ilgili goriislerinin belirli degiskenlere gére degisimini incelemistir. Calisma TUBITAK
4007 “Bilim Senligi Destekleme Programi” projesi kapsaminda gergeklestirilen
"Inovasyon 5B" adli proje icerisinde yer alan “Robot Cadir1” atdlyeleriyle
sinirlandirilmigtir. Calismada 6rneklem yiiz kisi secilmis ve yar1 deneysel yontemin 6n
test — son test kontrol gruplu deseni kullanilmistir. Arastirma sonunda 6grencilerin robot
teknolojilerinin derslerde kullanilmasi konusunda olumlu goriise sahip olduklar1 ifade
edilmistir. [11]

Durmus Ozdemir ve Selcuk Karaman, 2017 yilinda yaptiklar1 “Hafif Diizeyde Zihinsel
Engelli Ogrencilerin Insanst Robot ile Etkilesimlerinin Doniit Tiirleri Agisindan
Incelenmesi” isimli ¢alismalarinda iilkemizde ve diinyada dgrencilerin gelisimi i¢in robot
kamplarinin yapildigini ve bu alanda materyallerin yayginlasmaya bagladigini ifade
etmistir. Calismada yapilan literatiir incelemesinde robot destekli egitimin ¢ogunlukla

normal bireyler i¢in hazirlandig1 zihinsel engelli bireylere yonelik yapilan ¢alismalarin
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sinirlt kaldigi tespit edilmistir. Robotlarin zihinsel engelli bireylerin dikkat ve
motivasyonlarini arttirict rolii oldugu bulunmaktadir. Bu yiizden bu bireyler i¢in robot
destekli ogretim olduk¢a Onemlidir. Caligma zihinsel engelli alti 6grenci ilizerinde
yapilmis, goriisme ve gozlem yolu ile veri toplanmistir. Analiz kisminda igerik ve
betimsel analiz yapilmigtir. Ogrencilerin robotla sdzii iletilisim kurmaya g¢alistiklari
gbzlemlenmistir.

Ismail Dénmez, 2017 yilinda yaptigi “BTMM (Bilim Teknoloji Miihendislik Matematik)
Egitimi Cercevesinde Robotik Turnuvalara Yonelik Ogrenci ve Takim Koglarmin
Goriisleri (Bilim Kahramanlar1 Bulusuyor Ornegi)” isimli ¢alismasinda robotik
turnuvasina katilmis olan katilimcilarin yarismaya hazirlanma stireci hakkinda bilgi
vermektedir. Calismada nitel yontemlerden durum calismasi kullanilmustir. Orneklem
olarak yarigsmaya katilmis on bes adet 6grenci ve ii¢ adet takim kocu secilmistir. Veri
toplamak i¢in goriigme teknigi kullanilmistir. Yapilan 6grenci goriismelerinin sonucunda
robot setlerinin eglenceli oldugu tespit edilmistir.

Mustafa Numanoglu ve Hafize Keser, 2017 yilinda yaptiklar1 “Programlama Ogretiminde
Robot Kullanimi- mBot Ornegi” isimli galismalarinda Makeblok tarafindan yapilan
“mBot-STEM Egitimsel Robot Kit” platformunun programlama o6gretiminde kullana
bilirliginin 6l¢iilmesi hedeflenmistir. M-Bot’un otuz sekiz parcadan olusmakla birlikte
diisik maliyetli, kullanish ve 0Ogrencilerin programlama egitiminde kolayca
kullanabilecegi bir robot kiti oldugu ifade edilmektedir. Calismada kodlama 6gretiminde
robot kullanimi ile soyut olgularin kolayca somutlastirilabilecegi ve yazdigi programin
ciktisini aninda goren 6grencilerin problem ¢ézme ve bilgi-islemsel diisiinme becerilerini
daha rahat ve hizli bir bigimde gelistirdikleri ifade edilmektedir. [12]

Biilent Cavas, Pmar Huyugiizel Cavas, yaptiklar1 “Teknoloji Tabanli Ogrenme:
“Robotics Club” isimli ¢alismalarinda 10 ile 13 yaslar1 arasindaki ¢ocuklarin robot
hakkinda bilgi ve becerilerini ylikseltmek icin bir araya geldikleri Robotics Club hakkinda
bilgi vermektedir. Calismadan elde edilen sonuglarda ilkdgretim seviyesinde robotlarin
cocuklarin soyut kavramlar1 somutlastirma konusunda robotlarin 6nemli rol oynadigi
ifade edilmektedir. Calisma sonucunda yapilan degerlendirmede ¢ocuklarin etkinlikleri

eglenerek, yasayarak yaptiklar1 ve kaliciliin arttigi ifade edilmistir.
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H. Levent Akin, Cetin Merigli ve Tekin Merigli, yaptiklari “Lego Mindstorms NXT
Robot Kitleri ile Robotbilime Girig” isimli ¢alismalarinda 2007 yilindan beri Bogazigi
Universitesi’nde verilmekte olan robot bilimine giris dersinin amacini, kapsamini, dsnem
projelerini aciklamislardir.

Nazim Imal ve Mehmet Eser, yaptiklar1 “Programlama Dili Ogrenmedeki Zorluklar Ve
Coziim Yaklasimlar1” isimli caligmalarinda kodlama dili 6gretiminin bir¢ok farkl
zorluklarinin oldugunu ifade etmislerdir. Calismada programlama yapacak kisinin
karsilastig1 probleme gore degisken ¢ozlimler iiretebilecek kapasitede olmasi gerektigi bu
yiizden programcinin birden fazla programlama dili 6grenilmesi hedeflenmeli Onerisi
sunulmaktadir. Caligmada programlamanin bir siire¢ oldugu bir dil 6grenirken diger bir
dilin de ogrenilmesinin sorun yasattig1 ifade edilmekte bu yilizden programcilik
egitiminde kolaydan zora dogru, ezbercilikten ziyade sistematik 6grenmeyi hedefleyen,
ihtiyaclar1 g6z Oniinde bulundurarak, faydali olmay1 hedefleyen bir egitim yaklagimi
temel alinmasi gerektigi ifade edilmektedir. [3]

Ozan Coskunserce, Seyhmus Aydogdu ve Cokce Becit Iscitiirk, yaptiklar: “Egitsel Robot
Kitlerinin Programlama Egitiminde Kullanim1” isimli calismalarinda programlama
egitiminin dneminin her gegen giin artmakta oldugunu ve bircok iilkenin programlama
egitimini ders olarak temel egitiminde yer aldigin1 vurgulamistir. Programlama
aktivitelerinin ¢ocuklarin matematiksel diisiinme big¢imlerine olumlu yonde katki
sundugu ifade edilmektedir. Programlama egitiminde genelde soyut kavramlarin
kullanildig1 ve bu durumun 6zellikle on iki yas alt1 cocuklarda zorluklar yasattig1 ortaya
konmustur. Yasanan zorluklarin giderilmesi i¢in bu yas grubu icin robot kitlerinin
kullanilmas1 6nerilmektedir. Calismada Scratch programlama araci ile robot kitlerinin
programlanmasi uygulamalar1 i¢in uygun oldugu goriildiigli ve bu noktadan hareketle,
Mbot robot kitleri kullanilarak programlama egitiminin nasil gergeklestirilece§ine
yonelik bir model 6nerisi sunulmustur. [13]

Serkan Cankaya, Giirhan Durak ve Eyiip Yiinkiil, yaptiklar1 “Education on Programming
with Robots: Examining Students Experiences and Views” isimli yaptiklari
caligmalarinda robotlar1 kullanarak programlama egitimi alan 6grencilerin basarilarini ve
goriislerini belirlemeyi amaglamiglardir. Calismada veriler, yaratici bir problem ¢ézme
testi, robotlarla programlama i¢in performans degerlendirme testi, yar1 yapilandirilmis bir

goriisme formu ile toplanmistir. Caligma, altinci ve yedinci simif diizeyindeki 9 orta
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Ogretim Ogrencisi ile yiiriitilmistir.  Yapilan calismada niteliksel ve niceliksel
yontemlerin birlikte kullanildig1 aragtirma siirecinde verilen egitimin olumlu sonuglar
dogurdugu ve daha once herhangi bir program egitimi almayan 6grencilerin bir haftalik
egitim sonunda yapilan degerlendirmede yiiksek basar1 puani aldigi goriilmiistiir.
Sonuglar, 6grencilerin yaratic1 problem ¢6zme becerileri ile egitim sonrasi performans
degerlendirme puanlar1 arasinda orta diizeyde bir iliski oldugunu ortaya koymus, bu
nedenle, yiiksek diizeyde yaratici problem ¢ozme becerisine sahip 6grencilerin
programlama egitiminde daha basarili oldugu ifade edilmistir. Buna ek olarak, 6grenciler
verilen egitimi eglendirici bulduklarim1 ve motivasyonlarim1 artirdiklarini, tiim
ogrencilerin programlama egitimini robotlarla geleneksel programlama egitimine tercih
ettikleri géz Oniine alindiginda, uygulanan egitimin yayilmasiin yayginlastiriimasi
gerektigi ifade edilmistir. [14]

Sevda Kiigiik ve Burak Sisman, 2017 yilinda yaptiklar1 “Birebir Robotik Ogretiminde
Ogreticilerin Deneyimleri” isimli ¢alismalarinda ilkokul 6grencileri ile yapilan robotik
egitiminde egiticilerin deneyimlerini belirlemeyi amaglamislardir. Orneklem yirmi yedi
ogrenciden olusmakta ve durum ¢aligmasi yapilmistir. igerik analizi sonucunda dgretici-
ogrenci etkilesimleri, mesguliyet ve motivasyon, oyunlastirma, 6gretim siireci olmak
lizere dort tema ortaya ¢cikmistir. Yapilan caligmada 6greticiler sonuca ulasma ¢abasinin,
robotlarin hareket etmesinin, pekistire¢ ve kisa molalarin mesguliyet ve motivasyon
iizerinde olumlu etkileri oldugunu belirttikleri ifade edilmistir. [15]

Vehbi Yolcu ve Veysel Demirer, 2017 yilinda yaptiklar1 “A Review on the Studies about
the Use of Robotic Technologies in Education” isimli ¢alismalarinda bilim ve teknoloji
alaninda bir¢ok yenilik gergeklestigi, egitimde yeni egilim olarak yerini alan robot setleri
farkli disiplinler i¢in uygulama firsati sundugu ifade edilmektedir. Bu arastirmada,
uluslararas1 ¢apta 2007-2017 yillilarinda gergeklestirilen kirk bes farkli yayimn igerik
analizi metodu ile incelenmistir. [16]

Sezer Kanbul ve Hiiseyin Uzunboylu, 2017 yilinda yaptiklar1 “Importance of Coding
Education and Robotic Applications for Achieving 21st-Century Skills in North Cyprus”
isimli c¢aligmalarinda kodlama egitiminin ve robot uygulamalarimin diinyanin her bir
yaninda erken yastaki 6grenciler i¢in egitim sistemine entegre edildigi vurgulanmistir. Bu
caligmada Kuzey Kibris’ta robot ve kodlama egitiminin Onemini ortaya koymak

amagclanmustir.
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Yapilan ¢alismada kodlama egitimi ve robotik alanina Kuzey Kibris’ta verilen 6nemin

yetersiz oldugu ifade edilmistir.

Yapilan akademik caligmalar; makale, bitirme projeleri, yiiksek lisans ve doktora

tezlerinin yansira robotlarin egitimde kullanilmasi veya robotik ile ilgili yayinlanmus,

Tiirkge dilinde yazilmis veya Tiirk¢e ’ye cevrilmis kitaplar incelendiginde asagidaki

kaynaklara ulagilmistir.

1.

A e AT B o

[\ I e e e e e e e
S O 00 9 O N A W N = O

21.
22.

23.

Robot Teknigi 1, Zafer Bingiil-Serdar Kiiciik, Birsen, 2005

Robotik-Anadolu Teknik Liseleri Ve Teknik Liseler Icin, Asaf Varol, MEB, 2000
Kendi Robotunu Kendin Yap, Serkan Ayyildiz, Altas Yayincilik, 2012
Bilgisayar Kontrollii Robotik, Devrim Camoglu, Dikeyeksen, 2011

PIC Robot Projeleri, Dogan Ibrahim, Bilesim Yaymcilik, 2005

Robot Programlama Tasarim Simiilasyon Uretim, Ahmet Ali Siizen, Kodlad
Robot Kinematigi, Zafer Bingiil-Serdar Kii¢iik, Umuttepe Yayinlari, 2015
Robotlar, Clive Gifford, TUBITAK, 2005

Mikrokontrolér ve Robotik, Cihan Gergek, Era Bilgi

. Robot Lab. , Sahap Pekgevik, Teknik, 1988

. Robot Teknigi, Astm Kurtoglu, Papatya Bilim, 2011

. Linux ile Robotik, Dr. Jay Newman, Alfa Yayinlari, 2006

. Herkes Icin Robotik, Pascal Liegeois, Bilge Kiiltiir Sanat, 2013

. Temel Robotik Egitimi 1-2, Barig Erdogan, Ziya Bahtiyar, Pusula Yayincilik

. Cocuklar i¢in Scratch ile Robotik, Hiiseyin Kervan, Ufuk Safak, Abakiis, 2016
. Kendi Robotlarinizi Yapin, Gordon Mccomb, Nobel Yasam, 2017

. Scratch Ile Programlama, Gékhan Su, Kodlab,2017

. Kod Bloklar1 {le Arduino, Erdal Delebe, Kodlab, 2017

. Scratch Ile Arduino, Esra Soylu, Emine Aytekin, Kodlab, 2017

. Arduino ve Android Ile Uzaktan Kontrol Sistemleri, Ahmet Rasit Petekei,

Kodlab, 2015

Arduino Egitim Kitabi, Gokhan Dokmetas, Dikeyeksen Yayin, 2016

Cocuklar I¢in Small Basic ile Programlama, Baris Erdogan, Pusula Yaymcilik,
2017

Python ile Cocuklar i¢in Programlama, Mustafa Murat Coskun, Dikeyeksen
Yayin Dagitim, 2017
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Diinya’da yapilan akademik ¢aligmalar asagidaki tabloda verilmis daha sonra tabloda

bahsi gecen caligmalar hakkinda 6zet bilgiler verilmistir.

Tablo 2. 2.Robotik Kodlama Uzerine Diinya’da Yapilan Akademik Caligmalar

NO Calismanin Ismi Yazarlar Yil Calisma
Tirt
1 Robotics as an Educational Tool | Orazio Miglino, 1999 | Makale
Henrik Hautop Lund,
Maurizio Cardaci
2 Robotics in Education: Laura Hacker 2003 | Tez
ROBOLAB And Robotic
Technology As Tools For
Learning Science And
Engineering
3 Robotics Education: Low-Cost Jerry B. Weinberg, 2003 | Makale
Platforms for Teaching Integrated | Xudong Yu
Systems
4 Growing Up With Robots Manuel Costa, Jose 2004 | Makale
Fernandes
5 Using educational robotics to Rachel Goldman, 2004 | Makale
engage inner-city students with Amy Eguchi,
technology Elizabeth Sklar
6 A Survey of Technologies for Manuel F. Silva, J. A. | 2008 | Makale
Climbing Robots Adhesion to Tenreiro Machado,
Surfaces Jozsef K. Tar
7 Do LEGO® Mindstorms® William Isaac, 2009 | Makale
motivate students in CS1? McWhorter, Brian C.
8 Robotics in Education Initiatives | Ansgar Bredenfeld, 2010 | Makale
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in Europe - Status, Shortcomings

and Open Questions

Alexander Hofmann,

Gerald Steinbauer

Education: 15 Years of Student

Creativity

Wang, Jay Brockman

9 Robotics as a Means of Increasing | Ingrid Lorelei J. Cruz | 2010 | Yiiksek
Student Achievement in Middle Lisans
School Science

10 | Programming and Robotics with | J.C. Olabe, M. A. 2011 | Makale
Scratch in Primary Education Olabe, X. Basogain,

I. Maiz, C. Castafio
11 | Preparing Teachers To Teach Lou A. M. P. Slangen, | 2011 | Makale
Robotics In Primary Schools J. Van Keulen,
Koeno Gravemeijer
12 | Robotics in Education Sonia Val, Jorge 2012 | Makale
Pastor

13 | Robots in K-12 Education: A Bradley S. Barker, 2012 | Makale

New Technology for Learning Gwen Nugent, Neal
Grandgenett,
Viacheslav I.
Adamchuk

14 | Substantive Theory on the Marjo Virnes 2014 | Tez
Encounters between Educational
Robotics and Children in the
Dimensions of Access and
Ownership

15 | LEGO-based Robotics in Higher | Ethan Danahy, Eric 2014 | Makale
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16 | Development of Workforce Katie Joan Veal 2014 | Doktora
Skills: Student Perceptions of Wallace Tezi
Mentoring in FIRST Robotics
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Orazio Miglino, Henrik Hautop Lund ve Maurizio Cardaci, 1999 yilinda yaptiklari
“Robotics as an Educational Tool” isimli ¢aligmalarinda fiziksel robotlarin egitim
alaninda kullanilmasin1 incelemislerdir. Basit robot kitleri kullanmislardir. Robot
tasarlama siirecinin karmagik kavramlart anlama konusunda yardimci oldugu ifade
edilmistir. Caligmalarinda robotlar1 kullanarak bilim, teknoloji, psikoloji ve biyoloji
alanlarinda birtakim egitimleri incelemislerdir.

Laura Hacker, 2003 yilinda yapmis oldugu “Robotics In Education: ROBOLAB And
Robotic Technology as Tools For Learning Science And Engineering” isimli tezinde
altinc1 smif 6grencileri i¢in okul sonrasi on bir haftalik bir ¢aligmada 6grencilere
miihendislik prensiplerini 6gretmeye yardimci olmast i¢in robot kitlerinin kullanilmasi
incelemistir.

Jerry B. Weinberg ve Xudong Yu, 2003 yilinda yaptiklar1 “Robotics Education: Low-
Cost Platforms for Teaching Integrated Systems” isimli ¢alismalarinda robotik alaninin,
orta dgretimden lisans derslerine, lisansiistii egitime kadar 6nemli bir egitim arac1 haline
geldigi ifade edilmektedir.

Manuel Costa ve Jose Fernandes, 2004 yilinda yaptiklar1 “Growing Up With Robots”
isimli ¢calismalarinda robotlari, otomatik makineleri ve araglart anlamanin 6nemli bir olgu
haline geldigi ve bu konun geng dgrencilerin (10-18 yas arasi) oldukga ilgilerini ¢ektigini
ifade etmislerdir. Caligmalarinda robotik yarigmalar i¢in robot gelistiren okul takimlarinin
deneyimlerini incelemislerdir.

Rachel Goldman, Amy Eguchi ve Elizabeth Sklar, 2004 yilinda yaptiklar1 “Using
educational robotics to engage inner-city students with technology” isimli ¢alismalarinda
New York’ da bulunan ortaokul ve lise Ogrencilerine fizik ve matematik konularin
ogretirken robotik kullanilmasini incelemislerdir. Calismada lego mindstorms robotik kiti
ve Robolab grafiksel programlama ortami kullanilmistir.

Manuel F. Silva, J. A. Tenreiro Machado ve Jozsef K. Tar, 2008 yilinda yaptiklar1 “A
Survey of Technologies for Climbing Robots Adhesion to Surfaces” isimli ¢alismalarinda
tirmanma robotlarini incelemistirler, tirmanma robotlar1 temizlikten, ulagilmasi gii¢c olan
yapilarda kullanilmaktadir. Calismalarinda tirmanis robotlar1 i¢in kullanilan farkl
teknolojiler i¢in anket sunulmustur.

William Isaac McWhorter ve Brian C. O'Connor, 2009 yilinda yaptiklar1 “Do LEGO®

Mindstorms® motivate students in CS1?” isimli ¢calismalarinda LEGO Mindstorms ‘un
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robotik etkinliklerinin giris niteligindeki tiniversite bilgisayar programlama dersinde
ogrencinin  motivasyonunu  etkilemek igin etkinligi arastirilmuistir.  Ogrenci
motivasyonuyla ilgili cesitli yonler, 6grenme amacl 6grenme stratejileri kullanilarak
Olctilmiistiir. [17]

Ansgar Bredenfeld, Alexander Hofmann ve Gerald Steinbauer, 2010 yilinda yaptiklari
“Robotics in Education Initiatives in Europe - Status, Shortcomings and Open Questions”
isimli caligmalarinda on yildan uzun bir zamandir robotigin egitimde aragtirmacilar,
ogretmenler ve otoriteler tarafindan oldukga ilgi gordiigii vurgulanmistir. Yillar i¢inde
cok sayida kurslarin, yarismalarin ve projelerin gelistirildigi ifade edilmistir. Calismada
Avrupa’daki egitim robotlarinin durumu 6zetlenmistir.

Ingrid Lorelei J. Cruz, 2010 yilinda yaptig1 “Robotics as a Means of Increasing Student
Achievement in Middle School Science” isimli yliksek lisans tezinde ortaokul
Ogrencilerinin fen ve matematik derslerindeki basarilarinin artirilmasinda robotik ara¢ ve
gereclerin kullanilmasi etkinligini incelemistir. Calismada deney ve kontrol gruplar
olmak iizere iki grup i¢in arastirma yapilmistir. Yapilan analiz sonucunda cinsiyetin
robotik kullanan 6grencilerin 6grenme c¢iktilarini etkileyen bir faktér oldugu tespit
edilmistir.

J.C. Olabe, M. A. Olabe, X. Basogain, I. Maiz ve C. Castafio, 2011 yilinda yaptiklar1
“Programming and Robotics with Scratch in Primary Education” isimli c¢alismalar
robotik ve programlamanin ilkokula uyum hedeflerini, pedagojik alt yapisini ve biligsel
diisiinmeyi 6rnekler ile agiklamay1 amaglamustir.

Lou A. M. P. Slangen, J. Van Keulen ve Koeno Gravemeijer, 2011 yilinda yaptiklari
“Preparing Teachers To Teach Robotics In Primary Schools” isimli ¢alismalarinda
glinlimiiz toplumlarinda bilim ve teknolojinin 6nemli bir rol oynadig1 insanlarin birgcok
teknolojik iirlinii rahat kullanabilmeleri i¢in teknoloji okuryazarligina sahip olmalar
gerektigi vurgulanmaktadir. Insanlarin kullandiklar {iriiniin diigmesine basmay1 bildigini
ama arka planda neler oldugu hakkinda bilgilerinin olmadig1 ifade edilmistir. Ilkokullar
cocuklar1 gelecege hazirlamada belirleyici bir rol oynamakta olmasina ragmen bilim ve
teknolojinin ilkogretim konusunda giiclii bir odaklanmasinin olmadigina deginilmistir.
Sonia Val ve Jorge Pastor, 2012 yilinda yaptiklari “Robotics in Education” isimli
caligmalarinda farkli seviyelerde robotik alanindaki karmasikligin proje tabanli

calismalara etkisi incelenmistir.
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Calismada orta 6gretim Ogrencileri 6rneklem olarak secilmis ve geleneksel egitim ile
diger egitim sistemleri karsilagtirilmastir.

Bradley S. Barker, Gwen Nugent, Neal Grandgenett ve Viacheslav I. Adamchuk, 2012
yilinda yaptiklar1 “Robots in K-12 Education: A New Technology for Learning” isimli
caligmalarinda on yedi iiniteden olusan bir egitim kaynag1 olusturmuslardir.

Marjo Virnes, 2014 yilinda yapmis oldugu “Substantive Theory on the Encounters
between Educational Robotics and Children in the Dimensions of Access and Ownership”
isimli tezinde egitimde kullanilmak tizere ¢ok farkli robotlarin oldugunu ve bu
caligmasinda cocuklarin egitsel robotlar ile yaptiklari uygulamalar1 ve kullanilan
robotlarin 6zelliklerini incelenmistir.

Ethan Danahy, Eric Wang ve Jay Brockman, 2014 yilinda yaptiklar1 “LEGO-based
Robotics in Higher Education: 15 Years of Student Creativity” isimli ¢alismalarinda
LEGO robotiklerinin tiniversite miithendisligi egitiminde son 15 y1l iginde oynadig1 rolii
yansitmistirlar. Bu kitlerin en biiylik sagladigi faydanin 6grencilerin bir problemi ¢6zmek
icin farkli ¢oziimler bulabilmeleri oldugu ifade edilmistir.

Katie Joan Veal Wallace, 2014 yilinda yapmis oldugu “Development of Workforce
Skills: Student Perceptions of Mentoring in FIRST Robotics™ isimli doktora tezinde alt1
ile on sekiz yas aras1 First Robotic programi i¢in 6grencinin algist 6l¢iilmiistiir.

Elena Ospennikovaa, Michael Ershovb ve Ivan Iljina, 2015 yilinda yaptiklar
“Educational Robotics as an Innovative Educational Technology” isimli ¢alismalarinda
egitim robotlarinin Rus orta 6gretimindeki uygulama ¢alismalarinda kullanilmasi analiz
edilmistir. Bu teknolojinin fizik ogretiminde uygulanmasina iliskin yazarlarin
deneyimlerinin sonuglar1 sunulmustur. [18]

David Scaradozzi, Laura Sorbi, Anna Pedale, Mariantonietta Valzano ve Cinzia Vergine,
2015 yilinda yaptiklar1 “Teaching Robotics at the Primary School: An Innovative
Approach” isimli ¢alismalarinda ilkdgretim okullarindaki miifredatlarinin ¢ogunda fen ve
matematik konularmi kapsayan kavramlarin bulundugu; ancak problem c¢ozmek igin
bilgisayar bilimi, teknoloji ve robotik daha az uygulandigr vurgulanmistir. Calismada
Italyan ilkokullarinda tanitilan yeni bir program sunmaktadir. Robotik calismalarin
sadece teknoloji alaninda degil is birligi ve takim ¢alismasi alanlarinda da katkilar1 oldugu

ifade edilmistir.
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Lai Poh Emily Toh, Albert Causo, Pei-Wen Tzuo, [-Ming Chen ve Song Huat Yeo, 2015
yilinda yaptiklar1 “A Review on the Use of Robots in Education and Young Children”
isimli ¢alismalarinda ¢ocuklarin egitiminde robotlarin kullanilmasinin analizi yapilmaistir.
Arastirmada son on yilda yapilan ¢aligmalarin bir sentezi yapilarak robotlarin ¢ocuklara
ve egitimlerine olan etkileri incelenmistir. Calismada yar1 deneysel model kullanilmis,
toplamda 369 makaleden 27°si ¢esitli kriterler goz Oniine alinarak segilmis ve
incelenmistir.

Belen Curto ve Vidal Moreno, 2015 yilinda yaptiklar1 “Robotics in Education” isimli
caligmalarinda smiflarda kullanilacak robotlarin &grencilere bilimin daha eglenceli
oldugunu gosterecegi ve teorik kavramlarin pratik uygulamalarini gorebilmelerinin
ogrencilere matematik ve teknoloji alanlarinda yol agabilecegi ifade edilmistir.

Eugenia Smyrnova-Trybulska, Nataliia Morze, Piet Kommers, Wojciech Zuziak ve
Mariia Gladun, 2016 yilinda yaptiklar1 “Educational Robots In Primary School Teachers’
and Students’ Opinion About Stem Education for Young Learners” isimli ¢aligsmalarinda
STEM egitimi ile ilgili bilgiler yer almaktadir. Cocuklarin robotlari programlamalari,
robot kitlerini kullanmalarinin disiplinlerarast modern egitimin parcast oldugu
vurgulanmaktadir. Ayrica, Polonya ve Ukrayna'da 6gretmenler ve dgretmen adaylari
arasinda yapilan bir anketin bazi sonuglari yaninda, bu konudaki temel yasal
diizenlemelerin bir analizi sunulmaktadir.

Oleg Shmakov, Dmitrii Korolev, Dmitrii Popov, Nikolai Kitaev, Alexei Korotkov, 2017
yilinda yaptiklar1 “Modular Mobile Robotic Kit for Prototyping And Debugging Of
Control Algorithms” isimli ¢alismalarinda egitim alaninda robot kullaniminin artmasi
sonucu olarak modern egitim alaninda yiiksek kaliteli robot kitlerinin olmas1 gerektigini
ifade etmislerdir. Calismalarinda mobil robotik modiillerden olusan yeni bir robot seti
Onermislerdir.

Svetlana Kubilinskiene, Inga Zilinskiene, Valentina Dagiene ve Vytenis Sinkeviéius,
2017 yilinda yaptiklar1 “Applying Robotics in School Education: a Systematic Review”
isimli ¢alismalarinda yenilik¢i egitim modeli ile birlikte robotlarin 6gretim ve 6grenme
stireclerinde arastirmacilarin ilgilerini ¢ektikleri ifade edilmistir. Calismada ilkdgretim
diizeyinde resmi ve resmi olmayan okullar ile yaz okullarindan olusan robotik kullanim

deneyimleri on alti makale {izerinden incelenmistir.
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2.2 Robotik Teknolojisi

Yakin zamana kadar bilim-kurgu filmlerinde gordiiglimiiz robotlar, giiniimiizde bircok
sektorde kullanilmaya baglanmistir. Endiistri 4.0 sOyleminin giiniimiizde hayatimiza
girdigi bugiinlerde yapay zeka kavramu ile birlikte karar verebilen, se¢im yapabilen
dolayis1 ile anlik optimizasyon yapabilen robotlardan bahsetmekteyiz. Uluslararasi
Robotik Federasyonu (IFR: International Federation of Robotics), 2013-2016 yillart
arasinda diinyada, toplam degeri 12,3 milyar Euro’yu asan en az 95 bin yeni profesyonel
robotun satilacagini1 6n gérmektedir. [19]

Robot teknolojisinin kullanimmnin avantaj ve dezavantajlar1 bulunmaktadir. Isgilik
maliyetlerinin azalmasi, vardiyasiz bir sekilde uzun siire g¢alisabilme kapasitelerinin
olmasi, kisa amortisman siirelerinin olmasi, is gilivenlii agisindan daha az risk ile
caligabilme gibi 6zellikleri robotlarin avantajlar1 olarak siralanmaktadir. Inisiyatif
almamalari, yiiksek yatirirm maliyetlerinin olmasi, bakim ve onarim maliyetleri gibi
ozellikleri de robotlarin dezavantajlari olarak sayilmaktadir.

Robot mimarisi mekanik yapi, kontrol sistemi, gii¢ linitesi ve algilayicilar bliimlerinden
olusmaktadir. Robotlar; elektronik, yazilim, mekanik, malzeme teknolojileri ve bilim
alanlarmin ortak calismasi ile ortaya ¢ikmaktadir. Dolayisiyla robotik teknolojilerini
iretmek icin bu alanlarda egitimlerin hazirlanmasi ve disiplinler arasi c¢aligmalarin

yapilmasi gerekmektedir.

2.2.1. Robot tanimi

Robot, mekanik sistemleri ve bunlarla iligkili kontrol ve algilama sistemleri ile bilgisayar
algoritmalarina bagli olarak akilli davranan makinelerdir. [20]

Robot; canlilara benzer islevleri olan ve davranis bigimleri sergileyen makinelerdir (ARE
1979)”. [21]

Robot, yeniden programlanabilen; maddeleri, pargalari, aletleri, programlanmis
hareketlerle yapilacak islere gore tasiyan veya isleyen ¢ok fonksiyonlu makinelerdir.
(Robot Institute of America, 1979)

Robot, normal kosullarda insanlara atfedilen islevleri yapan veya sekilsel olarak insana

benzeyen otomatik bir diizenek. (Webster’s Dictionary,1993)
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Maja Mataric yaptig1 robot tanimlamasinda robotu cevresinden edindigi bilgiler ile
kendisindeki mevcut bilgi ile harmanlayarak gérevine uygun mantikli hareket edebilen
makina olarak betimlemektedir. [22]

Robotlar; cevrelerini algilarlar, algilanan cevre ile ilgili yorum yaparak karar alabilirler
ve ¢evrelerini degistirebilmektedirler.

Sanayi robotunun en kapsamli tanimi1 ve robot tiplerinin siniflandirilmast ISO 8373
standardina gore yapilmigtir. Bu standarda gore robot, "endiistriyel uygulamalarda
kullanilan, ii¢ veya daha fazla programlanabilir ekseni olan, otomatik kontrollii, yeniden
programlanabilir, ¢ok amagli, bir yerde sabit duran veya hareket edebilen manipiilatordiir
(ISO)”. [23]

“Robot” sozciigii ilk olarak Cekoslovak bir yazar olan Karel Capek ’in 1921°de yazdigi
“Rossum’s Universal Robots (RUR)” isimli tiyatro oyununda kullanilmigtir. Robota
sozciigii Cekoslovak dilinde zorla calistirilan is¢i, kole anlaminda kullanilmaktadir. Fakat
robot fikri 3000 sene dncesine kadar uzanmaktadir.

Robotlarin gelisimlerini tarihsel siire¢lerinde inceleyecek olursak;

M.O. 800’lii y1llarda Homeros Ilayda isimli calismasinda hareket eden iigayaklilarim bahsi
geemektedir. Eski bir Yunan efsanesinde de Talos isimli devasa bronz ndbet¢i figiirii
bulunmaktadir. Bu dev Yunan adasini disaridan gelenlere karsi korumak amaci ile
kodlanmistir. Ote yandan bir Hint efsanesinde ise dinamik mekaniksel bir fil konu
edinilmektedir. Yine Misirlilar insa ettikleri tanr1 heykellerine mekanik kol koyduklari
gozlemlenmektedir.

I1k dijital bilgisayar abakiis M.O. 1000 yillarinda Hindistan bdlgesinde ortaya ¢ikmustir.
Otomasyon olgusunu ilk olarak Aristo’nun ortaya koydugu kabul edilmektedir. M.O.
4.yiizyilda sOyle belitmis: “Eger bir ara¢ kendi isini gorebilseydi, insan eline ihtiyag
duymadan mekanik kendi dokuyabilse yoneticilerin elemanlara ihtiyact kalmazdi.” M.O.
300’1 donemlerde bilimadamlar1 suyla ¢alisan otomatlari icat etmislerdir. Otomatlarin
buradaki tanimi; “kendi kendine hareket eden, insan veya hayvanlarin davranislarini taklit
eden makine”. Bu dénemde Iskenderiye’ li Hero, Herkiil’ iin bir ejderhayr okla
oldiiriisiinii ifade eden bir otomat yapmustir. M.O. 250°de Iskenderiye’ 1i mucit Ctesibius
suyla calisan bir saat mekanizmasi yapmistir. Bu otomatlar ilk nesil robotlar

sayilmaktadir
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Bin ii¢ yiiz elli tarihinde Strazburg’da bulunan bir ibadethanenin tepesinde otomatik
hareket eden horoz yerlestirilmistir. Her giin 6gle vakti geldiginde 6tmekte ve 6terken de
kanatlarin1 hareket ettirmektedir. 1700’lii yillarin ortalarinda, Jacques de Vaucanson,
insan boyunda bir¢ok otomat yapmistir. Bunlardan biri lastik dudaklarmin ve
parmaklarinin hareketini kontrol ederek fliite hava {ifleyebilen ve tipki bir miizisyen gibi
fliit calabilen bir otomatti. Bu otomatin repertuarinda 12 melodi bulunmaktadir. 1947°de
Venedik’te San Marco meydanindaki biiylik saat kulesine iki dev zangog¢ yapilmustir.
Aym dénemde Eb-iil-Iz-el-Cezeri adli bir Arap otomatlar hakkinda kitap yazmustir.
Kitapta camagir teknesini doldurup bosaltabilen otomatik bir Arap kadin1 resmedilmistir.
Bin yedi yiiz atmis dokuz tarihinde Wolfgang’in tasarladig1 satran¢ oynayan robotu epey
ilgi gormiistiir. Fakat daha sonralar1 robotu aslinda icine yerlestirilen bir insanin
yonlendirdigi tespit edilmistir.

1774 tarihinde Droz, “Otomatik Sekreter” isimli otomat gelistirmis bu otomat kirk harften
olusan bir metini kalem vasitas1 ile yazabilmekteydi. Yine Droz, oyuncak piyano
calabilecek bir otomat da gelistirmistir.

1801 tarthinde Marie Jacquard sayisal olarak kontrol edilen ilk makine olarak kabul
edilen mekanik dokuma tezgdhimi ortaya c¢ikarmistir. Bu makine delikli kartlar ile
caligsmaktaydi. 1805 tarihinde Maillardet hem resim yapabilen hem de iki farkli dilde yazi
yazabilen bir makine yapmustir.

Thomas Edison popiiler konusan bebegini fonograf isimli icadini kullanarak tasarlamistir.
1890 tarihinde Nikola Tesla ilk uzaktan kontrollii araglar1 gelistirmistir. 1926 yilinda Fritz
’in filmi olan Metropolis’de robot Maria oynamustir.

1928 yilinda Ingiltere’nin Londra sehrinde elektrik ile ¢alisan makine yapilmistir.
Elektro miknatislar, elektrikli motor, hareketli pargalar icermesine ragmen (makara
sistemleri) makine kendi i¢inde hareket edebilmekteydi, hareket sahasi siirliydi. 1930
yilina gelindiginde ugaklar i¢in otomatik pilot tasarlanmistir.

Ayni tarihlerde endiistriyel robotlar iiretilmis, bu robotlarin 6zelligi sprey boya ile duvar
boyayabilmekteydiler. 1940’larda Westinghouse yatay diizlemde bagimsiz olarak
tiimiiyle hareket edebilen iki adet robot liretilmistir.

“Electro” adli robot dans edebiliyor, 10’°a kadar sayabiliyor ve yeni Westinghouse
irlinlerini tanitmaktaydi. Arkadasi robot kopek de yaninda yiiriiyor, arka bacaklar

iizerine kalkiyor ve havlayabiliyordu.
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1940’11 y1llarda Shannon, labirent ¢dzebilen basit bir 6grenme algoritmasi ile ¢aligan fare
geligtirmistir. Asimov “Runaround” isimli eserinde robotlarin ii¢ yasasini ortaya
koymustur. Bu kanunlar agsagida siralanmistir. Bir robot, bir insana zarar veremez ya da
zarar gormesine seyirci kalamaz. Bir robot, birinci kuralla ¢elismedigi siirece bir insanin
emirlerine uymak zorundadir. Bir robot, birinci ve ikinci kuralla ¢elismedigi siirece kendi
varligint korumakla miikelleftir. 1947 yilinda A.M. Turing akilli makinalar isimli
makalesi yaymlanmistir. 1950 yilinda Isaac Asimov tarafindan “Ben Robot” isimli kitab1
yaymlanmistir. 1951 yilinda R. Goertz uzaktan kumandali robot kol tasarlamistir bu robot
kol radyoaktif maddelerle alakali ¢aligmalarda kullanilmistir.1953’te Grey Walter robot
bir kaplumbaga gelistirmistir. Kaplumbaga 151k detektorleri ile yOniinii bulmakta ve
enerjisi azaldiginda priz bulup kendisini sarj edebilmekteydi. 1953°te Japon firmasi Seiko
farkl tipteki bir¢ok saat parg¢asinin montajin1 yapan minyatiir bir robot gelistirmistir.
1954’te George Devol ilk bilgisayar kontrollii endiistriyel robotun patentini almis ve
iiretim bantlarinda ¢alismak iizere robot kollar1 tiretmiglerdir. 1959°da Marvin L. Minsky
ve John McCarthy MIT de yapay zeka laboratuvarini kurmugslardir. 1960’da AMF firmasi
Versatran endiistriyel tasarimini1 Diinya’ya sunmuslardir. 1960 yilinda Hughes Aircraft
adli ucak sirketi “Mobot” isimli uzaktan kumandali makineleri iiretmislerdir. Radyo
dalgalar1 ve kamera ile uzaktan yoOnetilmekteydiler. 1960’lh yillarin sonlarinda
arastirmacilar “Shakey” adinda bir bilgisayar kontrollii robot gelistirmislerdir. Shakey
etrafindaki esyalara ¢carpmadan odalar arasinda dolasabildigi gibi, sesli komutlara gore
tahta kutular st lste dizebilmekteydi. Kutularin diizgiin durup durmadigim kontrol
ediyor, gerekirse diizeltiyordu. Shakey gorme organina ve yapay zekaya sahip ilk
robottur. Ilk bilgisayar kontrollii ayakli ara¢ saatte yedi kilometre yapabilmekte olan
“Yiiriiyen Kamyon” General Elektrik tarafindan tasarlanmistir. 1967 yilinda R. Moser
yliriiyebilen robot tasarlamis ve Japonya ilk defa endiistriyel robotun ithalatimi
gerceklestirmistir. 1970 yilinda Ruslar Ay’in ylizeyine aragtirma gezisi i¢in Diinya’dan
kontrol edilebilen insansiz makineyi gondermistir. 1971 tarihinde C. Milacron sirketi
bilgisayar ile kontrol edilebilen robotu piyasaya siirmiistiir.

1972’de Japonya’da bir talebe yilana benzeyen robot yapmistir. 1973 yilinda Richard H.
Kiictik bilgisayar ile kontrol edilebilen ilk ticari robotu gelistirmistir. T3 adli robot
hidrolik hareket pargasi sayesinde yiiz Kg kadar agirlik kaldirabilmektedir. 1976 tarihinde
NASA Viking 1 ve Viking 2 isimli makineler ile Mars’tan veri toplamislardir.
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Yine aym yil Standford Universitesi’nde Stanford Kolu ismi verilen elektrik ile calisan
robot kol gelistirilmigtir. 1977 yilinda Asea Brown Boveri Ltd. sirketi mikrobilgisayar
kontrollii robotlar1 piyasaya siirmiistiir. 1977 yilinda Standford Arastirma Enstitiisii, robot
gorme sistemi gelistirmistir. 1979 yilinda Japonya’da fabrikalarin montaj boliimlerinde
kullanilmak amaci ile Scara Kol isimli robot kol tasarlanmustir.

1980 yilinda piyasaya ¢ikan Engelberger’in yazdigi kitabi referans alindiginda sektorde
robot liretebilen 9 adet Avrupa, 4 adet Amerikali ve 9 adet Japon firmasi1 bulunmaktaydi.
1983 tarihinde Odetics firmasi ¢cok bacakli yiiriiyebilen robotlarini piyasaya siirmiistiir.
1984 yilinda Waseda Universitesi’nde Wabot-2 adl1 nota okuyup, elektronik org calabilen
robot yapilmistir. 1988 yilinda Danbury Hastanesi’nde ilk yardimci robot goreve
baslamistir. 1993 yilinda MIT de Rodney A. Brooks bir insan gibi yetistirilen ve egitilen
robot Cob’u yapmaya baglamistir. 1994 yilinda Dante II, Carnigie Mellon
Universitesi’nde gelistirilen yiiriiyen robot Alaska’da aktif bir volkana kesif gezisi
yapmis ve volkanik gaz ornekleri toplamistir. 1996 yilinda Honda P-2 (Prototype 2)
yiirliyen insansi robotu diinyaya tanitmistir. 1997 yilinda Japonya’da robotlar arasi futbol
turnuvasi diizenlenmistir. 1997 yilinda NASA’nin Pathfinder uzay arac1 Mars’a inmis ve
“Sojourner” robotu Mars ylizeyinde kesif gezisi yapmistir. 2000 yilinda RoboCup’da ii¢
insans1 robot ilk defa karsilasmislaridir: Bati Avusturalya Universitesi'nden Johnny

Walker, Japonya Universitesi’nden Mk-II ve Pino. [24]

2.2.2. Robot cesitleri

Robot tipleri incelendiginde tasarim, ¢alisma alanlar1 ve kullanim alanlarina goére birgok
smiflandirilmanin yapildig goriilmektedir.

2.2.2.1.Sabit Robotlar

Hareket mekanizmasina gore robotlar, kartezyen koordinat robotlar, silindirik koordinat
robotlar, kiiresel koordinat robotlar, SCARA robotlar olarak siniflandirilmaktadir.

2.2.2.2. Sabit Olmayan Robotlar

Tekerlek sahibi robotlar; 1 tekerlekli robotlar, 2 tekerlekli robotlar, 3 tekerlekli robotlar,
4 tekerlekli robotlar, ¢cok tekerlekli robotlar, mobil top robotlardir.

Ayakli robotlar; 1 ayakli robotlar, 2 ayakli robotlar, 3 ayakli robotlar, 4 ayakli robotlar, 6
ayakli robotlar, ¢ok ayakli robotlar, paletli robotlardan olusmaktadir.
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Robotlar1 tahrik sistemi tipine gore siniflandirma yapilirsa; tahrik sistemi tipine gore
robotlar, pndmatik, elektrikli hidrolik veya karma tahrik olarak siniflandirilabilir.

AFR, Fransiz Robot Enstitiisii robot tiirlerini asagidaki gibi kategorize etmektedir.

Tiir “A”: Kisiler (el yordamu ile) tarafindan kontrol edilebilen cihazlar.

Tir “B”: Daha 6nceden tanimlanmis islem adimlarindan olusan otomatik cihazlar.

Tiir “C”: Ayarlanabilir, hareket kontrollii, devamli veya noktadan noktaya hareket
edebilen robotlardir.

Tiir “D”: C tiirtinlin 6zelliklerini tasimaktadir fakat sensorleri yordamu ile etrafindan
malumat toplama yetenegine sahip robotlardir.

JIRA, Japon Endiistriyel Robot Birligi’nin belirledigi esaslara gore gruplandirilmis robot
tiirleri asagidaki gibidir.

1.Grup: Elle Kontrollii aygit; ¢oklu serbestlik dereceli bir sistemdir ve bir operatorle
kullanilir.

2.Grup: Sabit sirali robot; 6nceden belirlenmis, degismeyen bir yolla bir gérevin birbirini
izleyen islemlerini yapan bir aygittir ve degistirilmesi zordur.

3.Grup: Degisken sirali robot; sinif 2 ile aynidir, degistirilmesi kolaydir.

4.Grup: Playback (tekrarli) robot; bir kisi operator robota kilavuzluk eder ve elle bir is
yapar. Eg zamanli olarak robot, ayn1 eylemleri tekrar etmek icin hafizasina alir ve daha
sonra ayni eylemleri tekrarlamaktadir.

5.Grup: Robot, operatdr tarafindan onceden hazirlanan eylem programina uygun sekilde
gorevleri yerine getirmektedir.

6.Grup: Akilli robot; bu tiir bir robot, kolayca etrafi gézlemleme, algilama, yorumlama
ve gorevini nizami olarak yapma kabiliyetine sahiptir. Etraftaki olas1 degisiklikler robotu
etkilemeyecektir.

RIA, Amerikan Robot Enstitiisii yalnizca ti¢-alt1 siniflar1 robot olarak kabul etmektedir.
[25]

Yapilan smiflandirmalarin yansira literatiir incelendiginde endiistriyel robotlar, yilizen
robotlar, ugcan robotlar, siirii robotlar1, modiiler robotlar, mikro robotlar, nano robotlar ve

yumusak elastik robotlarin da bulundugu goziikmektedir.
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2.2.3. Robotlarin ¢calisma alanlari

Calisma alanlaria gore robotlara bakildiginda; endiistride (paketleme, montaj, kaynak
yapma vb.), saglikta, savunmada, havacilik ve uzay projelerinde, egitim ve
arastirmalarda, arama ve kurtarma alaninda, tarimda, ulagim, evlerde, eglence sektorii ve
robot yarigmalar1 gibi bir¢ok alanda kullanildiklar1 géziikmektedir.

Robotlarin kullanim alanlar1 agsagidaki sekilde siniflandirilabilmektedir.

2.2.3.1.Yalniz yer degistirmenin gerektigi uygulamalar

Makinalarin ylikleme ve bosaltilmasi; plastik parca imalati, takim tezgahlan, hassas
dokiim, 1s1l islem, pres dokiim, dévme, firinlarin doldurulup bosaltilmasi, dokiimhane

isleri, pres isleri, Istifleme, malzeme manipiilasyonudur.

2.2.3.2. Yer degistirmenin ve islem yapmanin gerektigi uygulamalar.

Punta kaynagi, ark kaynagi, mekanik ve elektrik ile ilgili pargalarin montaji, muayene,
elektronik parcalarin montaji, boyama, kesme, el aletleriyle yapilan islemler.

Robotlar, bunlarin yansira agagidaki uygulamalar i¢in de kullanilmaktadir.

Deri uygulamalari, ayakkabi imalati, kauguk uygulamalari, asbest uygulamalari, gida
maddeleri ile ilgili islemler, ¢imento ve kil uygulamalari, cam sektorii, giyim sektorii,
agac¢ uygulamalari

Robotlar, insanlar ig¢in tehlikeli ve zararli olabilecek sartlara sahip ortamlarda da
kullanilmaktadir. Bu uygulama alanlar1 asagida verilmistir.

Komiir madenleri, uzay caligmalari, su alti caligmalari, radyoaktif malzeme

manipiilasyonu. [26]

2.2.4. Robotlarda kullanilan arag ve gerecler

Robotik sistemler bircok bilesenden olusan sistemlerdir. Robot pargalarina genel olarak
bakildiginda motor (DC, servo), teker veya palet, govde veya platform, elektronik
malzemeler (alici-verici modiilii, yonetme kolu modiilii, mikrodenetleyici, motor siiriicii
entegre), sensorler (aktif, pasif, dijital, analog, mekanik, termal, elektriksel, manyetik,
1s1ma, kimyasal), kablo ve konnektorler, gii¢ sistemlerinden olugmaktadir.

Genel olarak;

Rover veya Manipiilator (Gezgin): Robotun ana yapisidir ve uzuvlar, baglantilar ve diger

temel robot pargalarindan olusmaktadir.
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End Effector (Son Etkici): Bu, bir manipiilatoriin son baglantisina (eline) birlestirilen
kisimdir ve genelde cisimleri tutar, diger makinalarla iletisimi kurar veya gerekli benzer
gorevler yerine getirmektedir.

Actuators (Tahrik Sistemleri): Aktiiatorler, manipiilatoriin ihtiya¢ duydugu giicii
saglamaktadir. Genel olarak aktiiator cesitleri; step motorlar, servo motorlar, hidrolik
silindirler ve pndmatik silindirlerden olusmaktadir. Bagka cesit aktiiatérler de mevcuttur.
Bunlar daha yenidir ve olagan dis1 hallerde devreye girer. Aktiiatorler, kontrol edici
vasitastyla kontrol edilmektedir.

Sensors (Sensorler): Sensorler, fiziksel cevre ile robotun iletisim kurmasi igin
kullanilmaktadirlar.

Controller (Kontrol Unitesi): Kontrol {initesi, bilgisayardan bilgileri alir, aktuator
hareketlerini kontrol eder ve hareketler ile sensorlerin geri besleme bilgilerinin uyumlu
sekilde olmasini saglamaktadir.

Processor (Islemci): Islemci, robotun karar alma mekanizmasidir. Robot baglanti
hareketlerini hesaplar, istenen konum ve hizlara ulagsmasi i¢in her baglantinin ne dlciide
ve hangi siiratte hareket etmesi gerektigini tespit eder ve kontrol iinitesi ile sensorlerin
esgiidiim ile hareketlerini dnceden belirlemektedir. Bu adimlar ise, isletim sistemi,
yazilimlar, ekran gibi bazi arag¢ ve gereglere gerek duymaktadir.

Software (Yazilim): Robotlarda muhtemel ii¢ ¢esit program kullanilmaktadir. Bunlardan
birisi iletisim sistemidir ve bilgisayar1 calistirir. ikincisi dinamik denklemlerden olusan
her robot baglantisi i¢in ihtiyag duyulan islemleri yapan robotik programlardir. Bu bilgi,
denetleme birimine iletilmektedir. Bu program, makine dilinden robotlarda kullanilan tist

diizey dillere kadar degisen bir¢ok farkli diizeylerde olabilmektedir. [25]

2.2.5. Robot programlama

Robotun kendi basina higbir is yapamayan, programlandigi zaman, program dahilinde
hareket edebilen ve programla belirtilen gorevleri yerine getirebilen makinelere verilen
teknik bir ad oldugu bilinmektedir. Robot programlama, robota bir isi belirli bir sira iginde
kontrollii olarak yaptirmaktir. iki tiirlii robot programlama teknigi vardir:

Gostererek Ogretme ve Metne Bagli Diller. [27]

Asagida 6nemli birkag robot programlama dili verilmektedir.

Robotscript, ARAC, AML, RoboML, NQC (Not Quite C), Onika, REXX
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2.3. Uygulama Metodolojisi

Uygulama metodolojisi boliimiinde tezde kullanilan yontemler, gerceklestirilecek
asamalar, kullanilacak ekipmanlar ve dokiimanlar anlatilarak, gergeklestirilen uygulama

faaliyetinin degerlendirmesi yapilmigtir.

2.3.1. Uygulama yontemi, plani ve asamalari

Tezde kullanilacak yontemler belirlenirken verilerin toplanmasi, egitimin verilmesi ve
verilerin analizi olmak iizere ii¢ ana asama g6z dniinde bulundurulmustur.

Verilerin toplanmasi: Orneklem grubuna ait bilgilerin sistematik bir bigimde
toplanabilmesi amaci ile ii¢ adet dokiiman kullanilmistir.

Demografik bilgi formu: Egitime katilacak kisilere ait ad, soyad, dogum yili, egitim
seviyesi, cinsiyeti, okul tiirli, okul dncesi egitim bilgisi, yasadig1 bolge ve ili, hobileri,
yatkin oldugu dersler, okul dis1 zamanini nasil gecirdigi, robotik ile ilgili temel kavramlari
daha 6nce duyup duymadigi, gelecek ile ilgili meslek secimi ile ilgili bilgi edinmeyi ve
robotik ile ilgili tutumlarini 6lgmede kullanilmaktadir. Demografik bilgi formunun
doldurulma islemi egitim oncesi gerceklestirilmistir. Demografik bilgi formunda bulunan
bazi1 sorular Riberio (2006) tarafindan gelistirilmistir.

Robotik memnuniyet anketi: Alti sorudan olusan robotik memnuniyet anketini yapma
faaliyeti egitim sonrasinda gerceklestirilmistir. Robotik memnuniyet anketinin amaci
egitime katilanlarin robotik ile ilgili tutumlarini 6lgebilmek ve analizini yapmak igin veri
toplamaktir. Kullanilan 6l¢ek daha 6nce bir¢ok kez kullanilmistir. Robotik memnuniyet
anketi Silva (2008) ve Gibbon (2007) tarafindan gelistirmistir.

Anketin glivenirligi a=0,76 olarak bulunmustur. Akademik basari testi: Akademik basari
testi, egitime katilanlarin egitimin daha onceden belirlenmis olan 6grenme c¢iktilarin
edinip edinmediklerini 6lgmektedir. Yedi adet soru bulunmaktadir. Test, coktan segmeli,
eslestirmeli ve aciklamali soru tiplerinden olusmaktadir. Her sorunun puani zorluk
derecesine gore belirlenmis olup ayni degildir. Akademik basari testinin konu dagilimina
bakildiginda kod bloklarini olusturma ve agiklayabilme, hata bulabilme ve problem
cOzebilme bilgisi, sensor bilgisi, algoritma, fiziksel biiyiikliiklerin 6l¢iilmesi (r:yaricap,
v:hiz, t:zaman) ve hesaplanmasi, Ev3 Mindstorm teknolojisi oldugu géziikmektedir.
Egitimin verilmesi: Verilecek egitimin i¢in dgretim tasarim ve teknoloji sistemi olarak

ASSURE egitim tasarim modeli kullanilmistir.
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A: “Analyze Learner” (Ogrenenlerin (Hedef Kitle) Analizi)

: “State Objectives” (Hedeflerin Belirlenmesi)

: “Select Methods, Media and Materials” (Metot, Medya ve Materyallerin Secilmesi)
: “Utilize Media and Materials” (Medya ve Materyallerin Kullanilmasi)

: “Required Learner Participation” (Ogrenenlerin Katilimi)

M " C v

: “Evaluate and Revise” (Degerlendirme ve Giincelleme)
Egitim verme sekli yiliz-ylize secilmistir. Egitimde teknoloji ve proje tabanli 6grenme ile
deneyimsel 6grenme modeli temel alinmistir. Aktivite ve somuttan soyuta ilkeleri
kullanilmistir. Yeterlilige dayali egitim modeli yaklagimi kullanilmistir. Egitim sonunda
kazandirilacak yeterlilikleri tantmlamak amaci ile on adet 6grenme ¢iktist belirlenmistir.
Ogrenme ¢iktilar1 asagida maddeler halinde verilmektedir.

1. Algoritma galisma bilgisini bilir.
Sensor bilgisini bilir ve uygulama i¢in dogru sensorii segebilir.
Problem ¢6zme becerisine sahiptir.
Gorevleri tamamlamak igin analitik diistinme becerilerini kullanabilir.
Fiziksel biiyiikliikleri (hiz, yon...) tanimlayabilir.
Kod bloklari ile servo motor kontrolii yapabilir.

Gorev i¢in uygun robot ekipmanlarini bilir ve segebilir.

® =N kv

Bilgisayarda yazdigi kod bilgisini robota aktarmak icin kullanilan baglanti
yontemlerini bilir.

9. Yaraticilik ve tasarim becerisine sahiptir.

10. Is boliimii yapma ve isbirlik¢i calisma yontemlerine sahiptir.
Akademik basar1 testinin 6lgme ve degerlendirme seviyesinin belirlenmesi i¢in uzman
goriisii alimmistir. Uzman goriisiiniin almmasi igin iki farkli dokiiman kullanilmustir. 11k
dokiimanda uzmanlarin egitimin 6grenme c¢iktilar ile akademik basar1 testinde bulunan
sorular arasinda iliskinin olup olmadigina yéneliktir. ikinci dokiimanda ise yine akademik
basar1 testinde yer alan sorularin puan dagilimlarimin yapilmasi ve sorularin igerikler ile
uyumlu olup olmamasi iizerinedir.
Verilerin analizi: Nicel arastirma yontemi secilmistir. Verilerin analizi i¢in yar1 deneysel
yontemin tek gruplu son test diizeni kullanilmistir. Neden-sonug iliskileri irdelenmistir.

Elde edilen bilgileri analiz edebilmek amaci ile SPSS programi kullanilmistir.
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SPSS analizlerinde bagimsiz degiskenler i¢in normal dagilim gosteren parametrik
testlerden; T-Testi, Tek Faktorlii Varyans Analizi, Scheffe Ikili Karsilastirma Testleri ve
Pearson Korelasyon Analizi kullanilmigtir. SPSS programinin uygunlugu baska veriler
kullanilarak kontrol edilmistir.

Tez ¢alismasinda takip edilen ana yol asagida adim adim is akis semasi ile verilmistir.

—]
Analiz Sureci
4
Akademik

4 . Basari
:/IObOt'k ivet Testinin
= emnuniye Vapilrasi
— \E/gmm chicudd Anketinin P
I erme Sureci
Demografik Yapilmasi
—— =
2 Bilgi
Orn.ekilem Formunun
Segimi Doldurulmasi

Sekil 2. 1.Tez Calismasinda Takip Edilen Asamalar

2.3.2. Evren ve érneklem se¢imi

Arastirmada, Istanbul ili Beykoz ilgesinde yer alan Mesudiyeliler dernegine iiye ailelerin
alt1 ile on iki yaslar1 arasindaki yiiz adet ¢cocuklari arasindan rastgele secilen otuz bir adet
cocuk calismanin 6rneklemini olusturmustur. Orneklem grubu on dért kiz ve on yedi

erkek cocuktan olusmaktadir.

2.3.3. Uygulamada kullanilacak robotik arac ve gerecler

Cocuklarin hem STEM [STEM; Science (Fen), Technology (Teknoloji), Engineering
(Miihendislik) ve Mathematics (Matematik)] uygulamalarinda hem de kodlama
ogretimlerinde kullanilmak iizere birgok hazir robot kiti bulunmaktadir.

Lego Mindstorms Kitleri (NXT, Ev3), VEX 1Q Platformu Kitleri (Starter Kits), Parallax
Robotics Kitleri (Robotics Arduino Shield Kit), Fischertechnik Kitleri (Fischertechnik
Introduction to STEM I ve II), Makeblock Kitleri (mBot- STEM Educational Robot Kit),
Dash ve Dot, Primo ve Robo Mind 6rnek olarak gosterilmektedir.

Bu ¢alismada kullanmak i¢in Lego Mindstorms Ev3 robot kiti uygun goriilmiistiir. Bu
secimin yapilmasin etkileyen faktorler sunlardir;

Orneklem grubunun yas araligi dikkate alindiginda mekanik ve elektronik altyap:
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bilgilerinin bir robot tasarlamak i¢in yeterli olmamalari, Lego Mindstorms setlerinin
orneklem grubunun yas araliginda robotik ve kodlama egitimde c¢ok yaygin olarak
kullanilmasi, kolay tasarim yapilabilme olanagi sunmasi ile zamani daha etkin bir sekilde
kullanabilme firsat1 sunmasi, 6rneklem grubunun problem ¢dzme becerisi gelistirmesi ve
yaratici diislinme eylemlerini desteklemesi, drneklem grubunun egitim esnasinda aktif
katillmimin saglamasi, Orneklem grubunun sorgulama, gozlemleme, yorumlama,
siiflama, iligkilendirme, tanimlama ve genelleme becerilerinin gelismesine olanak
vermesi, grup caligmasimna imkan vermesi, orneklem grubunun yaptiklar1 caligmalari
kendi kendilerine degerlendirebilme firsat1 sunmasi olarak siralayabiliriz.

Lego Mindstorms ’un tarihsel gelisimi incelendiginde;1986: ilk bilgisayar kontrollii
LEGO iiriinleri ¢ikmistir. 1988: LEGO Grup ve Massachusetts Teknoloji Enstitiisii
arasindaki is birligi, LEGO yaratimlarini bilgisayar programi araciliiyla hayata geciren
bir Brick’i gelistirmeye bagladi. Ocak 1998: LEGO MINDSTORMS RCX Brick ve
Robotik Bulus Sistemi, Londra'daki Modern Sanatlar Miizesi'nde basin tarafindan
duyurulmustur. Eyliil 1998: Robotik Bulus Sistemi Amerika Birlesik Devletleri'nde ve
Birlesik Krallik ‘ta eszamanli olarak baslatiimistir. Kasim 1998: LEGO Grup sahibi Kjeld
Kirk Kristiansen ve taninmis mucit Dean Kamen, LEGO MINDSTORMS’u tanittig1
ortaokul Ogrencileri i¢in bir robotik yarigmasi olan FIRST LEGO Ligi'ni baglatt1 ve
bolgesel yarismalar baslamistir. Chicago'daki Bilim ve Endiistri Miizesi'nde 200 6grenci
ekibiyle bir pilot turnuva diizenlenmistir. Eyliil 1999: Robotics Kesif Seti, Ultimate
Aksesuar Seti, Droid Gelistirici Seti ve Robotik Bulug Sistemi 1.5 ABD'de piyasaya
stiriilmiigtiir. Droid Gelistirici Kiti ve Robotik Bulus Sistemi 1.5 Avrupa'da ve Asya'da
piyasaya ¢ikmis ve Robotics Kesif Seti ve Robotik Bulus Sistemi 1.5 Ingiltere'de piyasaya
cikmustir. Subat 2000: Robotics Invention System 2.0, Dark Side Developer Kit, Vision
Command System ve Exploration Mars genisletme seti, New York'taki Amerikan
Uluslararas1 Oyuncak Fuari'nda agiga ¢ikarilmistir. Nisan 2005: 11k LEGO Ligi Diinya
Sampiyonasi Atlanta, GA'da gerceklesti. Agustos 2006: ABD'de LEGO MINDSTORMS
NXT piyasaya ¢ikmistir. Nisan 2007: ILK LEGO Ligi ilk kez 100.000 katilimciy
asmistir. Mayis 2008: LEGO MINDSTORMS, Carnegie Mellon Universitesi Robot Hall
of Fame'e kabul edilmistir. Agustos 2009: LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 platform
yinelemesi yaymlanmistir. Ocak 2013: LEGO MINDSTORMS'un 15. yildoniimii

kutland1 ve yeni nesil platform Uluslararasi Tiiketici Elektronigi Fuari'nda agilmistir. [28]
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2.3.3.1. Lego Mindstorms Ev3 teknolojisi:

Lego Mindstorms Ev3 teknolojisini egitimde kullanmak i¢in li¢ asamadan olusan siirecin
takibi yapilmas1 gerekmektedir. Birinci siire¢ olusturma asamasi, bu asamada sette
bulunan lego parcalar1 ile robotun ana govdesi olusturulmaktadir. Olusturulan ana
govdeye gerceklestirilecek goreve uygun sensorler eklenmektedir. Robotun hareketli
olacak pargalar1 icin motorlar eklenmektedir. ikinci siire¢ programlama asamasi, bu
asamada simge tabanli programlama ara yiizii kullanilarak robota istenilen eylemlerin
yaptirabilmek i¢in eylem komutlar1 programlama penceresine stiriiklenip birakilarak kod

bloklar1 olusturulmaktadir.

Olusturun

Programlayin

Calistirin

Sekil 2. 2. Lego Mindstorms Ev3 Teknolojisinin Akis Diyagrami

Uclincii siire¢ calistirma asamasi, bu asamada tasarladiginiz ve kodladigimiz robotu
caligtirarak, robotun tepkilerini, istenilen goérevi yapabilme yetenegini Olcebilme ve
degerlendirebilme firsatiniz bulunmaktadir. Asagidaki sekilde Lego Mindstorms Ev3

robot kitinin parcalar1 ve bu parcalarin birbirleri ile iligkileri verilmektedir.
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BILGISAYAR

/

= KIZILOTESI
KUMANDA

SENSOR

DOKUNMA
SENSORU

SENSORU

KIZILOTESI
SENSORU

ROSKOP

[

Sekil 2. 3.Lego Mindstorms Ev3 Teknolojisinin Bilesenleri

Lego Mindstorms Ev3 bilesenleri;

Ev3 Tugla (Brick),

Motorlar,

Sensorler,

Uzaktan kumandadir.

Lego Mindstorms Ev3 ile ilgili asagidaki bilgiler ve gorseller Lego Mindstorms Ev3

kullanim kilavuzundan alinmaistir.

48



Lego Mindstorms Ev3’{in parcalari;

— Large Motor
(B0y 0K Motor)

+ YOksek dogrulukta ve

— Remote Infrared Beacon
(Kidte sl Lzaktan Kumanda)
+ Robotunuzy uzaktan

KUmanda ecer.

Sekil 2. 4. Lego Mindstorms Ev3 Robot Kitinin Par¢alari

Touch Sensor
(Dokunma Sensdrl)

+ O¢ durumu algilar:
dokunma, ¢arpma
ve aynima

(Renk Sensdrd)

+ Yed farih =ngl tanr
ve rgik yogunhigunu
oiger.

Infrared Sensor
(Kaidres! Sensdrd)

+ Nesneler tespit eder ve
Remote Infrared Beacon
(Kzilotes! Lzaktan Kumanda)y!
Weyebilr ve bulabillr.




Ev3 Tugla, Lego Mindstorms Ev3 robot kitinin beyni olup robotun farkli eylemleri

yapmasini saglar. Ev3 tugla iizerinde islemleri gosteren bir ekran bulunmaktadir.

Sekil 2. 5. Mindstorms Ev3- Tugla

Motorlar Ev3 Brick’e A, B, C ve D ¢ikis portlar1 kullanarak baglanmaktadir. D portunun
yaninda bulunan PC-USB (Universal Serial Bus) portu ile Ev3 Tugla 'nin (Brick)
bilgisayar ile iletisimini kurmak miimkiindiir. Bir, iki, li¢ ve dort giris yuvalari (port)

sensorler ile Tugla arasinda baglant1 kurmaya imkan vermektedir.

PC Portu
D porturiun yannda yor alan
mini USB PC Fortu, EV Brickl
biigisayara bagiamai icin
usane.
Gartg Portian Cuag Portian
Girly Fortu 1, 2. 30 4, Cikz Portian A, B, Cwe D,
onstron EV3 Brick'o mowran EVE Bricko
Dagamak icin kulandr. Bagiamak icin fianar

srere oo’ oe'e eoe’e
s— == < S . . S
il L) == L 4 ol LJ £
- — - - —_— —
N y— T — A N —_— —
J L
Robotannes programiamada SO Karts Portu
Kifiaruian s0s afokbor oo aanl SO Karts Portis, bir SD kart i
oinak o EV3 Brickon golon USS Ana Pore EV3 Brickin baloginl yoksolts
19m sosior bu hoparkeoon Ciee. USB Ana Fortu, bir kablosuz 393 (maksimum 32 GB—arcne dahil
Sos Kaltes! =in ICin Sromi Dagianmak woya on fai dort gl
IR, TODONITRIZL EV3 Brick1 birbirine bagiamak
tasariarkon hoparceon (papatya zincin) icin bir
G0N 3k DEakmaya cakgn LSS Wi Fl dongo akomok
EV3 Softwas (EV3 Yazims) o amacets kubarabir.
programianabilocok muozem
20 dosyalanm kontrol odin (EV3
Softwaro Holp (EV3 Yazam
Yardemfnaa Sound (sos
Biogu) wtianmna haklonaa daha
fazia bigl akn).

Sekil 2. 6. Lego Mindstorms Ev3- Brick Giris ve Cikis Portlar1
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Ev3 Tugla (Brick) ’nin gereksinimleri ve 6zellikleri;

LINUX, isletim sistemi

RAM, Atmis dort Megabayt

Brick Coziiniirligii, Siyah/Beyaz- 178x128

Kontrolér, 300 Megahertz ARM9

Flash Bellek, On alti Megabayt

Bilgisayarla USB (2.0) letisimi, Dért yiiz seksen Megabit/saniye

Bilgisayarla USB (1.1) Iletisimi, On iki Megabit/saniye

Hafiza kart1, 2.0 versiyonu, Maksimum Otuz iki GB desteklemektedir.

Sensdr yuvalari (portlar)

Motor yuvalari (portlar)

Konektor, RJ-12

Enerji (giig), 6 AA pil

EV3 motorlari, Lego Mindstorms Ev3 robot kitinde biiyiik motor ve orta motor olmak
iizere iki ¢esit motor bulunmaktadir. Major (biiyilik) motorlar hareketi es zamanli kontrol
ederler. Orta motor, biiylik motordan daha kii¢lik ve hafiftir. Bu yiizden daha hizli yanit
verebilmektedir. ki Motoru karsilastirdigimizda, Major motor (biiyiikk motor) dakikada
160 ile 170 arasinda devir hiz ile calisir, yirmi [newton.cm] ¢alisma ve 40 [newton.cm]
durma torku mevcuttur. (hiz1 az fakat daha etkilidir). Medium Motor (orta motor)
dakikada 240 ile 250 devir hiz ile ¢alisir, sekiz [newton.cm] calisma ve on iki

[newton.cm] durma torkuna sahiptir (hizhidir fakat giicli daha azdir).

Al

Sekil 2. 7. Lego Mindstorms EV3 Motorlari
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EV3 sensorleri, 1s1, 151k, basing ve ses gibi fiziksel biiyiikliiklerin degisimini algilayan ve

bu algilama sonucu algilanan niceligin 6nceden belirlenmis referans araliginin i¢inde olup

olmamasia gore ekipmanlar1 aktif veya pasif durumuna getiren elemanlara sensor

denmektedir. Sensorlerin bagarimini belirleyen bircok parametre bulunmaktadir. Aralik,

aciklik, duyarlilik, dogruluk, dogrusallik, yinelenebilirlik, ¢oziiniirliikk, hassasiyet,

histeresiz, ¢evresel etmenler, 6lii zaman gibi parametreler uygun sensorleri se¢mek igin

kullanilmaktadir. Lego Mindstorms Ev3 robot kitinde renk sensorii, dokunma sensortii,

kizil6tesi sensorii olmak tizere ti¢ adet sensor bulunmaktadir.

Renk sensorii dijitaldir. Renkleri ve 151k yogunlugunu ayirt ederek belirleyebilmektedir.

Renk sensoriiniin ¢esitli kullanim modlar1 bulunmaktadir.

Renk modunda, yedi renk ve renk olmamasi algilanmaktadir.
Renkleri ayirt edebilme yetenegi, robotunuzun renkli toplar veya
bloklar1 ayirt ederek, belirlenen renklerin adim1 sdyleyecek veya
kirmiziy1 algiladiginda islemi durduracak sekilde ayarlanabilecegi

anlamina gelmektedir.

Yansiyan 151k yogunlugu modu, kirmizi 1tk veren 1s1k
kaynagindan geri donen 151k yogunlugu 6l¢iilmektedir. Sensor, sifir
(cok karanlik) ile yiiz (¢ok aydinlik) arasi bir aralik kullanmaktadir.
Yani robotunuz siyah bir ¢izgi tespit edene kadar beyaz bir ylizey
cevresinde hareket edecek veya renk kodlu bir kimlik kartini

yorumlayacak sekilde programlanabilmektedir.

Ortam 15181 yogunlugu modunda 15181 giicii Slgiilebilmektedir.
Sensor, sifir ile yliz aras1 sayisal degerler kullanmaktadir. Sifir
karanligi, yiiz ise aydinlig1 ifade etmektedir. Bu mod kullanarak

alarm veya 1518a duyarli uygulamalar yapilmaktadir.
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Sekil 2. 8. Renk Modu

e
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Sekil 2. 9. Yansiyan Isik Modu

Sekil 2. 10. Ortam Is1g1 Modu



Renk Sensoriiniin 6rnekleme orani 1 Kilohertzdir. Renk Modu veya Yanstyan Isik
Yogunlugu Modunda iken hassas dogruluk igin, sensorii odaklandigi alana yakin ve

doksan derece ag1 ile temas etmeden tutulmalidir.

Sekil 2. 11. Lego Mindstorms EV3 Renk Sensorii

Dokunma Sensorii analog bir sensordiir. Sensoriin renkli diigmesine temas edildigini
tespit edebilmektedir. Dokunma sensorii basili, birakilmis veya ¢arpma olmak iizere ii¢

farkli modda programlanabilmektedir.

Lo ——]_ "’4_

o —

OO

Sekil 2. 12. Dokunma Sensoriiniin Modlar1 Sekil 2. 13.Lego Mindstorms EV3 Dokunma Sensorii
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Kizilotesi Sensorii dijital bir sensordiir. Bu sensor kati cisimlerden yansiyan kizilotesi

15181 tespit etme prensibi ile caligmaktadir. Kizilotesi kumandadan gonderilen kiziltesi

dalda boyundaki sinyallerini de tespit edebilmektedir. Bu sensor ii¢ farkli modda

kullanilabilmektedir.

Sekil 2. 14. Lego Mindstorms EV3 Kizilotesi Sensorii

Yakinlik modu, bu modda sensor ile cisim arasindaki
uzakligr belirleyebilmek icin bir cisimden geri doénen
dalgalar kullanilmaktadir. Uzaklig1 61¢ii birimlerinden metre,
in¢ veya cm olarak degil, sayisal olarak sifir ile yliz arasinda
degerler kullanarak bildirmektedir. Sensor, cisimlerin
fiziksel yapilarina bagl olarak yaklasik yetmis santimetreye
kadar uzakliktaki cisimleri algilayabilmektedir.

Isaret verici modu, sensér, bakt1g1 dogrultuda asag1 yukari iki
yliz santimetreye varan bir uzaklikta kodumuzda belirttiginiz
kanalla eslesen bir isaret verici sinyali tespit etmektedir.
Tespit ettikten sonra sensdr, isaret vericinin genel yonelimini
ve uzakligin1 tahmin edebilmektedir. Baglik negatif yirmi bes
ile pozitif yirmi bes arasinda bir deger alacaktir. Sifir isaret
vericinin sensoriin 6niinde oldugunu belirtmektedir. Uzaklik,

sayisal olarak sifir ve yliz arasindaki degerler olacaktir.

Uzaktan kumanda modunda sensorii ve uzaktan kumanda aparatini
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Sekil 2. 15. Kizil6tesi
Sensori Yakinlik Modu

200 cm/ 79ing
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®

Sekil 2. 16. Kizilotesi

Sensorii Isaret Verici Modu



kullanarak robot kontrol edilmektedir. Kablosuz Kumanda fonksiyonunda kullanilirken
kiz1l6tesi sensorii, kumandada hangi butonun se¢ili oldugunun tespitini yapabilmektedir.
Genel olarak 11 adet buton segenegi bulunmaktadir:

= (; Calismiyor

1; Buton bir

2; Buton iki

3; Buton li¢

4; Buton dort

5; Buton bir + Buton ii¢

6; Buton bir + Buton dort

7; Buton iki + Buton ti¢

8; Buton iki + Buton dort

9; Calistyor

10; Buton bir + Buton iki

11; Buton {i¢ + Buton dort

Sekil 2. 17. Uzaktan Kumanda Modu

Sekil 2. 18. Uzaktan Kumanda Modu

55



Jiroskop sensorli, robotun donme hareketini ve
yoniindeki degisiklikleri 6l¢mektedir. Kullanicilar i¢in
acilart Olcebilir, dengeleyici robotlar olusturabilir ve
navigasyon sistemleri ve oyun denetleyicileri gibi
cesitli gercek diinyadaki araglara gii¢ veren teknolojiyi
kesfedebilmektedir.

= Ac¢1 modu agilar1 +/- 3 derece hassasiyetle dlger,

» Gyro modunda maksimum ¢iktt 440 derece /
saniye’dir.
» 1 kHz 6rnekleme hizi vardir.

= Auto-ID, EV3 yazilimina dahildir.

Sekil 2. 19. Jiroskop Sensorii

Sensor ve motorlarin aktif olmasi i¢in, EV3 Tugla ’ya baglanmasi1 gerekmektedir. Siyah
renkli konektor kablolar: ile sensorler bir, iki, ii¢ ve dordiincii giris yuvalarindan EV3
Tugla ‘ya baglanabilmektedir. EV3 Tugla bilgisayariniz ile iletisim halinde olmadig1
zaman yazilim olusturursaniz, program motor ve sensorleri varsayilan yuvalara

atamaktadir. Yuva atamasi agagida gosterildigi bi¢imdedir.

= 1.Yuva; Dokunma Sensorii

= 2.Yuva; Sensor yok g !l !| !
i 3

= 3 Yuva; Renk Sensorii

= 4 Yuva; Kizilotesi Sensori I F ‘ '

Sekil 2. 20.Sensor Baglama Noktalar
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Kodlama yaparken Ev3 Tugla bilgisayarmiz ile iletisim halinde ise, yazilim otomatik
olarak motor ve sensorler i¢in hangi yuvanin kullanildigint belirlemektedir. Siyah
baglant1 kablolarin1 kullanarak motorlar D, C, B, A ¢ikis yuvalarindan Tugla ‘ya
baglanmaktadir. Sensorlerde oldugu gibi bir kod yazarken Tugla baglanmazsa, baglanan
motorlara bir yuva atanmaktadir.

Varsayilan yuva atamasi asagidaki sekildedir:

= A Yuvasi: Orta Motor

= (, B Yuvalart: 2 adet Biiylik Motor
D Yuvast: Bk Motor -ﬁﬂ!@
| L
N B

¥f B Y

Sekil 2. 21. Motor Baglama Noktalari

EV3 Brick'i bilgisayara baglamak i¢in {i¢ farkl1 yontem bulunmaktadir.
= USB
= Bluetooh
=  Wi-Fi iizerinden kablosuz olarak baglanmaktadir.

EV3 Brick sadece yok ve WPA2 ag sifreleme modlarin1 desteklemektedir.

(a) (b)
Sekil 2. 22. EV3 Teknolojisinin Bilgisayara Baglanma Modlar1
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Ev3 yazilimi, LEGO Mindstorms Ev3 sistemini programlamak i¢in kullanilacak Ev3
yaziliminin yiiklenecegi bilgisayarin en az sahip olmasi gereken sistem Ozellikleri
asagidaki gibidir.
Isletim sistemleri;
=  Windows makinalar i¢in; Windows XP (32 bit); Vista (32/64 bit), baslangic
versiyonu hari¢; Windows 7 (32/64 bit) ve Windows 8 masaiistii modu, baslangi¢
versiyonu hari¢ tamaminda en giincel servis paketleri mevcut olmalidir.
= Mac. makinalar i¢in; Mac OS X v.10.6, 10.7 ve 10.8 (sadece Intel) en giincel
servis paketleri yiiklii olmalidir.
Sistem gereksinimleri;
= Sabit disk alan1 (2 GB)
=  XGA ekran (1024*768)
= RAM (2 GB veya daha yiiksek)
= Bir adet dolu olmayan USB yuvasi
» Islemci (2 GHz veya daha hizlr)
Mindstorms Ev3, tablet veya yukaridaki 6zellikleri karsilamayan belirli notebooklarda
calisgmamaktadir. Ev3 yazilimi baslatildigi her seferde “Lobi” penceresi agilmaktadir.
Lobi, yazilimdan arananlar1 bulmay: saglamaktadir. Bunun yani sira ¢aligmalar1 da

kolaylastirmaktadir.

T

EVSE Help

Sekil 2. 23. EV3 Teknolojisinin Yazilim Arayiizii
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Lobi alaninda asagidaki sekmeler bulunmaktadir.

Lobi butonu (1): Bu butona bastiginizda her durumda Lobi alanina doniilmektedir.

Proje ekle (2): Burada robotu programlamaya baslamak icin yeni bir proje eklenmektedir.
Robot olusturma (3): Buradan bes ana modeli yapmaya ve programlamaya
baslanmaktadir.

Son kullanilanlar1 ag¢ (4): Calisilan son projelere kolayca erisim saglanmaktadir.

Cabuk baslangi¢ (5): Kisa tanitim videolar1, EV3 Kullanim Kilavuzu ve yazilim yardimi
gibi destek kaynaklar1 bulunmaktadir.

Haberler (6): LEGO.com/mindstorms'tan kisa hikayeler ve haber bagliklar
bulunmaktadir

Daha fazla robot (7): Daha fazla model yapma ve programlama kaynaklarina erisim

saglanmaktadir.

Programlama, simge tabanli programlama ara yiiziinii kullanarak robot
programlanmaktadir. Istenilen hareketler programlama penceresine siiriikleyip

birakilarak ve robotun davranigina uyacak sekilde ayarlama yapilabilmektedir.

Ev3 yazilim1 asagidaki boliimlerden olusur:

Programlama paletleri (2): Programin yapi bloklar1 burada bulunmaktadir.

Donanim alani (3): Tugla ile buradan baglant1 kurulur ve iletisim yonetilmektedir. Hangi
motor ve sensOrlerin hangi yuvaya bagh oldugu goéziikmektedir. Ayrica Tugla ’ya
yazilimlar buradan yiliklenmektedir.

Programlama ara¢ cubugu (5): Program ile c¢alismak icin temel araglar burada
bulunmaktadir.

Programlama tuvali (1): Program burada olusturulmaktadir.

Icerik diizenleyici (4): Program ile biitiinlesmis dijital bir ¢alisma kitabidir. Resim, kelime

ve video araclari ile proje icerigi diizenlenmektedir.
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Sekil 2. 24. EV3 Teknolojisinin Programlama Arayiizii

Kodlama bloklar1 kategorilere ayrilmistir ve gereksinim duydugunuz blogu kolayca

ulasmamiz saglanmaktadir.

Hareket-bloklari; -
areket-bloklar1 ——p— '

:Ze:a Motor 1!; (] ‘I Im |lH \m sl@l
= Gorlintiileme ] hj MJ L

= Biiyiik Motor

= Palet Hareketi Sekil 2. 25. Hareket Bloklari

= Direksiyon Hareketi
= Tugla Durum Is181

Stire¢-bloklari;

Jl

= Baglat
= Bekle

T

= Dongii
= Degistir Sekil 2. 26. Akis Bloklari
= Dongiiyu Kes



Sensor-bloklart;

= Brick Diigmeleri

= Renk Sensorii

= Kiz1l6tesi Sensorii
= Motor Doniisii

= Zamanlayici

= Dokunma Sensori

Veri-bloklari;

Sekil 2. 27. Sensor Bloklart

= Degisken

= Sabit

= Dizi islemleri

= Mantik
Islemleri

= Matematik

* Yuvarla

= Karsilastir

= Aralik

= Metin

= Rastgele
Gelismis-bloklar;

= Dosya Erisimi

= Mesajlagma

= Bleutooth Baglantisi

= Uyanik Tut

= Ham Sensor Degeri

= Ayarlanmamis Motor

= Motoru Ters Cevir

— D oy s

uuUJJQJJq

Sekil 2. 28. Veri Bloklar1

— e — D

mﬁlmm.
| J JJ_j

181
Sekil 2. 29. Gelismis Bloklari

= Programi Durdur [29]
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2.3.4 Uygulamada kullanilan dokiimantasyonlar

Bu caligmanin ortaya ¢ikmasi siirecinde;

= Robotik memnuniyet anketi,

= Akademik basari testi,

= Demografik bilgi formu,

»  Ogrenme ciktilarin akademik basar1 testi matris tablosu

= Akademik Basar1 testi i¢in igerik ve puanlama matris tablosu kullanilmastir.
Ogrenme ciktilarmin akademik basar1 testi matris tablosu ve Akademik Basari testi i¢in
icerik ve puanlama matris tablosu egitim verilen ¢ocuklara uygulanacak basar testinin
dogru bir sekilde hazirlandigini 6lgmek amaci ile alinan uzman goriisii esnasinda

kullanilmustir.

2.3.5. Egitim plani ve uygulama notlari

Cocuklara calisma kapsaminda verilen egitim 8 etkinlikten olugmaktadir. Egitim icerigi
asagida etkinlikler halinde verilmektedir.

Etkinlik adi: algoritma ve robot tarihgesi

Amaci: Cocuklara robotlarin gegmisten giiniimiize gelisim siirecini ve tasarimsal
farkliliklarin1 6gretmek.

Konusu: Robot tarih¢esi ve tasarim

Kullanilacak Malzemeler: Bilgisayar, Projeksiyon, Lego Ev3 Egitim Seti

Uygulama Plan1: Resim ve video destekli PPT sunumu ile egitim yapilacak. Cocuklara
robot tarihgesi anlatildiktan sonra robot tasarimi i¢in izlenmesi gereken yollarin

Etkinlik adi: robot insas1

Amact: Cocuklarin Mindstorm programini tanimasi, robot insasinda kullanilacak
malzemeleri tanimalari.

Konusu: Ev3 robotik set ile tanisma ve uygulamaya giris

Kullanilacak Malzemeler: Bilgisayar, Projeksiyon, Lego Ev3 Egitim Seti

Uygulama Plant: ilk olarak ¢ocuklara robotta kullanabilecegimiz parcalar ve gorevleri
anlatilacaktir. Cocuklar robot pargalarini tanidiktan sonra kodlama i¢in kullanacagimiz

Mindstorm programi ara yiizleri tanitilip basit uygulamalar yapilacak.
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Etkinlik adi: program ara yiizliniin tanitilmasi

Amact: Mindstorm programinin ara yliziiniin tanitilmasi ve ¢ocuklarin konu hakkinda
bilgi sahibi olmalart.

Konusu: Mindstorm ara yiiz

Kullanilacak Malzemeler: Bilgisayar, Projeksiyon, Lego Ev3 Egitim Seti

Uygulama Plan1: Mindstorm programinda kodlama yapmamizi saglayan kod bloklarinin
tanitilmasi ve uygulama yapilmasi.

Etkinlik adi: Mindstorm (Ev-3) senaryolar1

Amact: Robot motorlarinin taninmasi ve kullaniminin 6grenilmesi.

Konusu: Robot motorlar1

Kullanilacak Malzemeler: Bilgisayar, Projeksiyon, Lego Ev3 Egitim Seti

Uygulama Plani: Ana motor ve yardimci motorlarin yon, tur, hiz gibi birimlerini kontrol
edebilmek i¢in uygulamali egitim.

Etkinlik adi: Mindstorm (Ev-3) senaryolari

Amaci: Cocuklarin sensor cesitlerini ve kullanimlarini 6grenmeleri.

Konusu: Renk sensorii ve Gyro sensorii

Kullanilacak Malzemeler: Bilgisayar, Projeksiyon, Lego Ev3 Egitim Seti

Uygulama Plani: Renk sensorii ve Gyro sensoriiniin gorevleri ve g¢alisma sekilleri
anlatildiktan sonra uygulama yapilmasi.

Etkinlik adi: Mindstorm (Ev-3) senaryolar1

Amact: Cocuklarin sensor g¢esitlerini ve kullanimlarini 6grenmeleri.

Konusu: Dokunma-Temas ve mesafe sensorii ile baz1 Fizik kavramlarinin 6grenilmesi
Kullanilacak Malzemeler: Bilgisayar, Projeksiyon, Lego Ev3 Egitim Seti

Uygulama Plan1: Dokunma-Temas ve mesafe sensoriiniin gérevleri ve ¢alisma sekilleri
anlatildiktan sonra uygulama yapilmasi.

Etkinlik adi: Mindstorm (Ev-3) senaryolar1

Amact: Cocuklarda dongili kavramlarinin olusturulmasi.

Konusu: Dongii ve kosul

Kullanilacak Malzemeler: Bilgisayar, Projeksiyon, Lego Ev3 Egitim Seti

Uygulama Plani: Mindstorm programinda dongii igceren kod bloklar1 kullanilarak
uygulama yapilacak.

Etkinlik adi: Mindstorm (Ev-3) senaryolar1
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Amact: Cocuklarda eger kavramlarinin olusturulmast.
Konusu: Eger kavrami
Kullanilacak Malzemeler: Bilgisayar, Projeksiyon, Lego Ev3 Egitim Seti

Uygulama Plani: Mindstorm programinda eger iceren kod bloklar1 kullanilarak uygulama

yapilacak.

- % = > v
Sekil 2. 31. Egitim Goriintiileri-1 Sekil 2. 30. Egitim Goriintiileri-2

Egitim iki asamali olarak gerceklestirilmistir. Ilk asamada gorsel sunumlar kullanarak

katilimcilara teorik bilgiler verilmistir.

Sekil 2. 32. Egitim Goriintiileri-3
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Sekil 2. 33. Egitim Goriintiileri-4 Sekil 2. 34. Egitim Goriintiileri-5

i

Sekil 2. 35. Egitim Goriintiileri-6 Sekil 2. 36. Egitim Goriintiileri-7

Ikinci asamada ise katilimcilarin uygulamalara katilmalari saglanarak grup ile birlikte

calisma ortam1 sunulmustur.
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3. BULGULAR VE TARTISMA

3.1. Robotik Demografik Bilgi Formunun Degerlendirilmesi

Yapilan ¢aligmada otuz bir adet demografik bilgi formu incelenmistir. Demografik bilgi
formu ile katilimcilarin egitim seviyesi, cinsiyeti, okul dncesi egitim durumu, hobileri,
okul dis1 zamanlarindaki gergeklestirdikleri aktiviteler, sevdikleri dersler, daha once
kodlama ile ilgili bilgi durumlar1 ve giinliik hayatlarinda bilgisayar veya tablet kullanim
durumlart ile ilgili bilgiler edinilmistir.

Tablo 3. 1. Cinsiyet ve Egitim Seviyesi Tablosu

Egitim Seviyesi | Erkek | Kiz | Toplam | Yiizde (%)
Okul Oncesi 1 0 1 3,22
Ilkokul 5 8 13 41,94
Ortaokul 11 6 17 54,84
Toplam 17 14 31 100

Yiizde (%) 54,84 | 45,16 | 100 -

Tablo 3.1°’de goriildiigli iizere egitime katilanlarin %54,84°1 erkeklerden, %45,16’s1
kizlardan olusmaktadir. Katilimcilarin %3,22°si  okul oOncesi, %41,94’i ilkokul
diizeyinde, %54,84°1i ise ortaokul diizeyinde okumaktadir. Katilimcilarin tamami devlet
okullarinda okumaktadir.

Tablo 3. 2. Okul Oncesi Egitim Alma Tablosu

Okul 6ncesi egitim aldiniz mi1? Evet Hayir

Erkek | Kiz | Erkek | Kiz

10 10 7 4

Toplam 20 11

Yiizde (%) 64,52 35,48

Tablo 3.2°de goriildiigli iizere katilimcilarin %64,52°si okul Oncesi egitim almis,
%35,48’1 okul Oncesi egitim almamistir. Katilimcilarin tamami Marmara bdlgesi ve

Istanbul ilinde ikamet etmektedir.
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Tablo 3. 3. Okul Disinda Zaman Gegirilen Etkinlik Tablosu

Okul disinda zamaniniz1 en Bilgisayar | Spor | Kitap | Oyuncak | Toplam
cok hangisi ile G 7 6 3 i
geciriyorsunuz?

Yiizde (%) 48,39 | 22,58 | 19,35 9,68 100

Katilimeilarin okul disinda yaptiklar: etkinliklerin dagilimi %48,39 bilgisayar kullanimu,

%22,58 spor yapma, %19,35 kitap okuma ve %9,68 oyuncak ile oynama bi¢ciminde Tablo

3.3’de verilmektedir.

Tablo 3. 4. Ders Sevme Diizey Tablosu

Dersler Tiirkce Fen Yabanci | Matematik | Resim | Miizik
Bilgisi Dil
Ders sevme diizeyi | 115 114 106 119 113 120

Tablo 3.4’de Tiirkge, fen bilgisi, yabanci dil, matematik, resim, miizik derslerine

verdikleri puanlar gosterilmektedir. Katilimeilar 1 ile 5 arasinda puan vererek o derse

kars1 olan sevgi diizeylerini ifade etmektedirler. Her ders i¢in toplamda maksimum 155

puan alina bilinmektedir. Otuz bir 6grencinin ders sevme diizeylerine bakildiginda dersler

arasinda ¢ok anlamli bir farkin bulunmadig1 géziikkmektedir.
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Tablo 3. 5. Algoritma ve Robotik Terimleri ile ilgili On Bilgi Tablosu

Daha Once asagidaki Evet Hayir
kelimeleri  duydunuz Frokans | % | Frokans | %
mu?

Sensor 24 0,77 7 0,23
Algoritma 16 0,52 15 0,48
Servo motor 10 0,32 21 0,68
Batarya 31 100 0 0
Dongii 19 0,61 12 0,39
Karar yapisi 7 0,23 24 0,77

Tablo 3.5’te katilimcilarin egitim 6ncesi kodlama ve robotik konular1 hakkindaki genel
kiiltiirleri baz1 terimler lizerinden Ol¢iilmiistiir. Katilimcilarin ¢cogunun sensor, algoritma,

batarya ve dongii terimleri hakkinda fikir sahibi oldugu fakat karar yapisi ve servo motor

terimleri hakkinda bilgi sahibi olmadiklar1 goziikmektedir.

Tablo 3. 6. Kodlama Deyince Akliniza ik Gelen Cihaz Tablosu

Katilimcilara kodlama | Bilgisayar | Tablet | Telefon | Robot | Diger | Bos
deyince akliniza ilk
gelen cihaz nedir?
Frekans 10 2 5 4 5 5
Yiizde (%) 32,26 6,45 16,13 | 12,90 | 16,13 | 16,13

Tablo 3.6’da katilimcilarin kodlama deyince akillarna ilk olarak bilgisayar geldigi

goziikmektedir.
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Tablo 3. 7. Katilimeilarin Kodlama ve Robotik Tutumlarm: Olgme Tablosu

Sorular Sec¢enekler Frekans %
Daha once bilgisayar veya tablet ile kodlama Evet 17 54,84
yaptiniz mr? Hayr 14| 45,16
Robotik hakkinda bilginiz var m1? Evet 15 48,39
Hayir 16 51,61
Okuldaki baz1 derslerin robotlar1 kullanarak Evet 19 61,29
ogrenebilecegini diigiiniiyor musunuz? Hayir B 38.71
Daha once yeni bir sey icat etmeyi diislindiiniiz | Evet 21 67,74
m? Hayir 10| 3226
Robotlar1 kullanarak ¢esitli aktiviteler Tek Basima 10 32,26
gerceklestireceksiniz. Bu aktiviteleri nasil Biiadasiih 10 32.26
yapmays1 istersiniz?
Grupla Birlikte 11 35,48
Hangi tiir etkinliklerden hoslanirsiniz? Sanatsal 6 19,35
Bilimsel 15 48,39
Sportif 10 32,26
Yapacaginiz aktivitelerde uygun robotlari Evet 12 38,71
tasarlayabileceginizi diigiinliyor musunuz? Hayir 5 16.13
Kararsizim 14 45,16
Robotlarin programlanmasi igin ne Cok kolay 2 6,45
diisiinliyorsunuz? Kolay 9 20.04
Kararsizim 16 51,61
Zor 4 12,90
Cok zor 0 0
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Tablo 3.7° de goriildiigl lizere katilimcilarin %35,49’u robotlarin programlanmasinin
kolay oldugunu diisiinmektedir. Katilimcilarin %51,61°1 ise robotlarin programlanmasi
konusunda kararsizdir. Katilimeilar yapacaklari aktiviteler i¢in uygun robot tasarimlari

yapabilecekleri konusunda ise %45,16 oraninda kararsizdir.

Katilimcilarin  %48,39’u  bilimsel, %32,26’s1 sportif ve %19,35’inin sanatsal
etkinliklerden hoslandiklar1 goriilmektedir. Aktivitelerin gercgeklestirilmesi esnasinda
bireysel gergeklestirmek isteyenlerin oram1 %32,26 ve grup veya bir arkadasi ile
gerceklestirmek isteyenlerin toplami ise %67,74 tiir. Aktivitelerin kolektif olarak yapilma
egilimi oldugu goziikkmektedir. Katilimcilarin %67,74’linlin daha dnce bir sey icat etmeyi
diisiindiigli goriilmektedir. Bu oranin bilimsel bakis agisi ve ilerlemesi i¢in olmazsa
olmazi merak duygusu ile paralellik gosterdigi anlasilmaktadir. Katilimecilar %61,29
oraninda robotlar1 okuldaki derslerini 6grendiklerinde de kullanmak istediklerini ifade
etmektedirler. Katilimcilarin tamaminin daha once bilgisayar veya tablet ile kodlama

yaptiklar1 ve robotik hakkinda bilgi sahibi olduklar goziikmektedir.

Tablo 3. 8. Katilimcilarin Giinlikk Hayatlarinda Bilgisayar/Tablet Kullanim Tablosu

Giinliik hayatinizda bilgisayar | 0-1 2-3 4-5 | 6-8 | 9-12
veya tablet basinda ka¢ saat | Saat Saat | Saat | Saat | Saat
zaman gegiriyorsunuz?

Frekans 6 15 9 1 0

Yiizde (%) 19,35 | 48,39 | 29,03 | 3,23 0

Tablo 3.8’de katilimcilarin ¢ogunlugunun giinliik olarak 2 ile 3 saat araliginda bilgisayar

veya tablet baginda zaman gecirdikleri goziikmektedir.
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3.2. Robotik Memnuniyet Anketi Sonuglarinin Degerlendirilmesi

Robotik Memnuniyet Anketi katilimcilara egitim sonunda uygulanmistir.

Tablo 3. 9. Robotik Memnuniyet Testi Robot Uygulamalar1 Tablosu

Deneysel aktivitelerde | Segenekler Frekans %

robotlarin kullanimi Cok Memnunum 5 16.13

veri toplamada

kolaylik sagladi m1? Memnurum 13 41,94
Biraz Memnunum 7 22,58
Memnun Degilim 6 19,35
Hi¢ Memnun Degilim 0 0

Tablo 3.9’da katilimcilarin %41,94’iiniin deneysel aktivitelerde robotlarin kullaniminin
veri toplamada kolaylik saglamasi konusunda memnun, %16,13’linlin ¢ok memnun,
%22,58’inin  biraz memnun, %19,35’inin de memnun olmadigr verilmektedir.
Katilimcilarin ¢ogunu deneysel aktivitelerde robotlarin kullaniminin veri toplamada

kolaylik sagladigini diisiinmektedir.

Tablo 3. 10. Robot Kullanim Memnuniyet Tablosu

Fen Bilimleri deneyleri icin gelistirilen | Secenekler Frekans | %

robot uygulamalarini nasil buldunuz? Cok Memnunum 4 12.90
Memnunum 10 32,26
Biraz Memnunum 10 32,26
Memnun Degilim 5 16,13
Hi¢ Memnun Degilim 2 6,45

Tablo 3.10°da katilimcilarin %45,16’s1 fen bilimleri deneyleri icin gelistirilen robot
uygulamalar1 i¢in memnun olduklarini, %32,26’s1 biraz memnun ve %22,58’1 memnun

olmadiklarini ifade etmislerdir. Katilimcilarin genelinin memnun olduklar1 gézlenmistir.
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Tablo 3. 11. Deneysel Aktivitelerde Robot ile Veri Toplama Memnuniyeti Tablosu

Deneysel aktivitelerde Secenekler Frekans %
robotlarin kullanimi Cok Memnunum 4 12.90
ilginizi ¢ekti mi?
Memnunum 10 32,26
Biraz Memnunum 11 35,49
Memnun Degilim 4 12,90
Hi¢ Memnun 2 6,45
Degilim

Tablo 3.11’de katilimcilarin %45,16°s1 deneysel aktivitelerde robotlarin kullanimi
konusunda memnun olduklarini, %35,49’u biraz memnun olduklarini ve %19,35°1 de
memnun olmadiklarin1 ifade etmiglerdir. Katilimcilarin geneline bakildiginda biraz

memnun olduklar1 gézlemlenmistir.

Tablo 3. 12. Robotigin Diger Derslerde Kullanim Istegi Tablosu

Robotik projeleri yapmadan dnceki | Secenekler Frekans | %

diistincelerinizle Daha cok 5 48.39

karsilagtirdiginizda, su anda

robotikle ne kadar ilgilisiniz? Ayni 14 45,16
Daha az 2 6,45

Tablo 3.12’de katilimcilarin robotik projeleri yapmalari ile bu projelerin fen bilimlerine
duyulan ilgi arasinda bag kurulmustur. Katilimeilarin %45,16’simin ayni, %6,45’inin

daha az ilgili oldugu ve %48,39’unun daha cok ilgili oldugu gézlemlenmistir.
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Tablo 3. 13. Robotik ilgi Diizeyi Tablosu

Robotik projeleri yapmadan dnceki
diislincelerinizle
karsilastirdiginizda, su anda Fen

Bilimleri ile ne kadar ilgilisiniz?

Secenekler Frekans | %
Daha ¢ok 16 51,61
Ayni 15 48,39
Daha az 0 0

Tablo 3.13’de Katilimcilarin robotik ile ilgili egitim Oncesi ve sonrasi ilgi diizeyleri
Olciilmek istenmistir. Katilimcilarin %48,39’unun ayni ve %51,61’inin daha cok ilgi

diizeyine sahip oldugunu ifade etmistir. Katilimcilarin ¢ogunlugunda anlaml diizeyde ilgi

artis1 oldugu goziikmektedir.

Tablo 3. 14. Robotik projeleri Sayesinde Fen Bilimleri Dersine Olan Ilginin Degisimi

Tablosu

Bize robotigi diger siniflarda ve
derslerde uygulama Onerisinde

bulunur musunuz?

Segenekler | Frekans %
Evet 18 58,06
Hayir 13 41,94

Tablo 3.14’de katilimcilarin %58,06’s1 robotik uygulamalariin ileriki siniflarinda ve

derslerinde kullanilmasini istemektedir. %41,94°1 ise robotik uygulamalarmin ileriki

siniflarinda ve derslerinde kullanilmasini istememektedir.
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3.3. Akademik Basari Test Sonuclarinin Degerlendirilmesi

Akademik Basar1 Testi katilimcilara egitim sonunda uygulanmistir. Siirede kisit
kullanilmamistir. Akademik Basar1 Testi egitim icerigi ile uyumlu 7 adet sorudan
olusmaktadir. Sorularin 1 tanesi ¢oktan se¢meli, 1 tanesi eslestirme ve 5 tanesi agiklamali

sorulardan olusmaktadir.

Tablo 3. 15. Akademik Basar1 Test Sonuglarint Degerlendirme Tablosu

Kisi | Cinsiyet | Basar1 Notu Kisi Cinsiyet Basar1 Notu
1 E 85 17 E 30
2 E 55 18 E 100
3 E 55 19 E 100
4 K 60 20 E 73

5 E 70 21 K 45
6 K 65 22 K 45
7 K 70 23 K 45
8 E 62,5 24 K 40
9 K 100 25 E 100
10 E 75 26 E 55
11 E 40 27 E 60
12 K 40 28 K 100
13 K 30 29 K 70
14 E 85 30 K 55
15 E 10 31 K 30
16 E 70 - - -
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Tablo 3.15°de verilen katilimcilarin Akademik Basar1 Testinden aldiklar1 puanlardan

yararlanilarak, Tablo3.16’da basar1 notlarinin analizi yapilmaktadir.

Tablo 3. 16. Basar1 Notlarinin Analizi Tablosu

BasariNotu |m | f | m.f | m-p | f(m-p)| (m-p)’ f. ( m-p)?
5-25’denaz | 15| 1 15 |-48,39 | -48,39 | 2341,5921 | 2341,5921
25-45°denaz | 35| 6 | 210 | -28,39 | -170,34 | 805,9921 | 4835,9526
45-65’denaz | 55|10 | 550 | -8,39 | -83,90 70,3921 703,921
65-85’denaz | 75| 7 | 525 | 11,61 81,27 134,7921 943,5447
85-105’denaz | 95| 7 | 665 | 31,61 | 221,27 | 999,1921 | 6994,3447
Toplam 31| 1965 - - - 15819,3551
_ Smf _ 1965 _
=20 = 2% 6339 3.1)
o2 = E?fi-gm—ll)z _ 158193551 _ 510,30 (3.2)
1fi 31
o= [HLutnow? L — 22,59 (3.3)
1/1

Tablo 3.16° da Katilimcilarin Akademik Basar1 Testinden aldiklar1 notlar gruplanmis seri
haline getirilmis ve bu veriler ilizerinden standart sapma, Varyans hesab1 yapilmistir.
Hesaplanan standart sapma degerinin biiylik oldugu katilimcilarin not dagilimlarinin

aritmetik ortalama degeri etrafinda olusmadigi tespit edilmistir.

Tablo 3. 17. Akademik Basar1 Test Sonuglarinin Cinsiyete Gore Dagilim Tablosu

Cinsiyet | Kisi Sayis1 | Toplam Not Ortalama Not
E 17 1125,5 66,20
K 14 695 49,64
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Tablo 3.17°de Katilimcilarin Akademik Basar1 Testlerinden aldiklar1 puanlarin toplamlari
erkek ve kiz olmak iizere iki kategoride incelenmis ve aritmetik ortalamalari
hesaplanmigtir. Ortalama degerler iizerinden basar1 notu ile cinsiyet arasindaki iligki
incelendiginde erkeklerin daha basarili oldugu tespit edilmistir.

Tablo 3. 18. Ogrenme Ciktilar1 ile Uzman Gériisii ve Akademik Basar1 Testi

Sorularmin iliski Tablosu

NO OGRENME CIKTILARI Akademik Basar1 Testi

Sorulari

I.[2.]3.|14.]5. |6

1 | Algoritma ¢alisma bilgisini bilir. 1|1 3

2 | Sensor bilgisini bilir ve uygulama i¢in dogru sensorii 1 4 312
secebilir.

3 | Problem ¢6zme becerisine sahiptir. 31312 312

4 | Gorevleri tamamlamak ig¢in analitik diisiinme | 3 | 3 | 2 3

becerilerini kullanabilir.

5 | Fiziksel biiyiikliikleri (hiz, yon...) tanimlayabilir. 4 1412

6 | Kod bloklari ile servo motor kontrolii yapabilir. 1 3

7 | Gorev icin uygun robot ekipmanlarimi bilir ve 21313
secebilir.

8 | Bilgisayarda yazdig1 kod bilgisini robota aktarmak | 1 | 1 1|3

icin kullanilan baglant1 yontemlerini bilir.

9 | Yaraticilik ve tasarim becerisine sahiptir. 2

10 | Is boliimii yapma ve isbirlik¢i ¢alisma yontemlerine

sahiptir.

Uzmanlara Gére Sorularm Ogrenme Ciktilari ile Iliski Adeti | 6 | 6 [ 3 [ 2 | 8 | 4
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Tablo 3.18’de Ogrenme ¢iktilari ile Akademik Basar1 Testindeki sorularin iliskileri matris
tablosu seklinde verilmistir. Aradaki iligkinin derecesi uzaman goriigii alinarak
saglanmistir. Degerlendirme yapilirken 4 uzman goriisii alinmistir (6rnegin matris

yapisindaki 3 sayist 3 adet uzmanin bu iliskiyi kurdugunu ifade etmektedir).

Ayrica sorularin ka¢ 6grenme ciktist ile iligkisi oldugu ‘“uzmanlara goére sorularin

ogrenme c¢iktilar ile iligki adeti” satirinda gosterilmektedir.
3.4 Nicel Verilerin SPSS Analizleri

Otuz bir adet denekten veri araglari ile toplanan verilerin SPSS analizinde T-Testi, Tek
Faktorlii Varyans Analizi, Scheffe Ikili Karsilastirma Testleri ve Pearson Korelasyon
Analizi kullamilmistir. Analiz sirasinda karsilagtirilan veriler arasinda 0,05 diizeyinde

anlamlilik aranmastir.

Tablo 3. 19. Ogrencilerin Robotik Egitimi Akademik Basar1 Testi Sonuglarmin Egitim

Seviyesine Gore Farklilasma Durumuna iligskin Bagimsiz Grup T-Testi Sonuglari

Egitim n X ss t sd P
Seviyesi
[lkokul 14 48,43 17,25

-3,30 29 0,00
Ortaokul 17 73,09 23,18

Tablo 3.19’da orneklemdeki katilimcilarin ilkokul ve ortaokul egitim seviyeleri ile
akademik basar1 puanlarinin karsilastirilmasi i¢in yapilan t testi sonunda ilkokul ve
ortaokul seviyesindeki katilimcilarin akademik basarilarinin birbirinden farkli oldugu
tespit edilmistir. (to,05:20=-3,30) Buna gore; ortaokula giden katilimcilarin akademik basari
diizeyleri ( X = 73,09) ilkokula giden katilimcilarin akademik basar1 diizeylerinden
(X = 48,43) anlamli derecede daha yiiksektir.
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Tablo 3. 20. Ogrencilerin Robotik Egitimi Akademik Basar1 Testi Sonuglarmin

Cinsiyetlerine Gore Farklilasma Durumuna iliskin Bagimsiz Grup T-Testi Sonuglari

Cinsiyet n X ss T sd p

Kiz 14 56,79 22,50
-1,10 29 0,28

Erkek 17 66,21 24,84

Tablo 3.20°de orneklemdeki katilimcilarin erkek ve kiz olmak {izere cinsiyet tiirleri ile
akademik basar1 puanlarinin karsilastirilmasi i¢in yapilan t testi sonunda erkek
katihmcilarm akademik basarilarmin ( X = 66,21 ) kadm katilmcilarin akademik
basarilarina ( X = 56,79) gore olumlu yonde degisime sahip oldugu fakat bu degisimin
anlamli bir farklilik olusturmadigi tespit edilmistir. (to,05:20=-1,10)

Tablo 3. 21. Ogrencilerin Robotik Egitimi Akademik Basar1 Testi Sonuglarmin Okul
Oncesi Egitim Alma Durumlarina Gére Farklilasma Durumuna iliskin Bagimsiz Grup

T-Testi Sonuglari

Okul Oncesi N X ss t sd p

Egitim Durumu

Almis 20 66,15 26,17
1,34 29 0,19

Almamis 11 54,32 17,69

Tablo 3.21°de 6rneklemdeki katilimcilarin okul 6ncesi egitim almis veya almamis olma
durumlari ile akademik basar1 puanlarinin karsilastirilmasi igin yapilan t testi sonunda
okul 6ncesi egitim alan katilimcilarin akademik basar1 diizeylerinin ( X = 66,15) okul
oncesi egitim almayan katilimcilarin akademik basari diizeylerinden ( X = 54,32) olumlu

yonde farka sahip oldugu fakat bu farkin anlamli olmadig tespit edilmistir. (to,05:20= 1,34)
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Tablo 3. 22. Ogrencilerin Robotik Egitimi Akademik Basar1 Testi Sonuglarmin

Hobilerinin Bilgisayar Olma Durumlarina Gére Farklilasma Durumuna Iliskin Bagimsiz

Grup T-Testi Sonuglari

Hobiler n X ss t sd p
Bilgisayar-Tablet 9 59,44 26,74

-,368 29 0,72
Diger 22 62,98 23,23

Tablo 3.22°de 6rneklemdeki katilimeilarin hobilerinin bilgisayar/tablet olma veya diger
secenegini secenler ile akademik basar1 puanlarinin karsilastirilmasi i¢in yapilan t testi
sonunda diger segenegini secenlerin basar diizeylerinin ( X = 62,98) bilgisayar / tablet
segenegini segenlerin basar1 diizeylerinden ( X = 59,44) olumlu yoénde farka sahip

oldugu fakat bu farkin anlamli olmadig1 tespit edilmistir. (to,05:20= -3,68)

Tablo 3. 23. Ogrencilerin Robotik Egitimi Akademik Basar1 Testi Sonuglarmin Okul
Di1s1 Zamanlarini Bilgisayarla Gegirme Durumlarina Gore Farklilagma Durumuna

Iliskin Bagimsiz Grup T-Testi Sonuglar1

Okul Dis1 Zaman n X ss t sd P
Bilgisayar-Tablet 15 64,70 25,59

0,614 29 0,54
Diger 16 59,38 22,72

Tablo 3.23’de orneklemdeki katilimcilarin okul disinda gegirdikleri zamanlar1 igin
bilgisayar-tablet veya diger secenegini secimleri ile akademik basar1 puanlarmin
karsilagtirilmasi i¢in yapilan t testi sonunda okul disinda zamanlarini bilgisayar-tablet ile
gecirenlerin akademik basar1 diizeylerinin ( X = 64,70) okul disinda zamanlarini
bilgisayar-tablet ile gecirmeyenlerin akademik basari diizeylerine ( X = 59,38) gore
olumlu bir farka sahip oldugu fakat bu farkin anlamli olmadigi tespit edilmistir. (to,05.20=

0,614)

79



Tablo 3. 24. Ogrencilerin Robotik Egitimi Akademik Basar1 Testi Sonuglarmin

Kodlama Gegmislerine iliskin Bagimsiz Grup T-Testi Sonuglari

Kodlama Gegmisi n X ss t sd p
Var 17 64,27 19,60

0,587 29 0,56
Yok 14 59,14 28,80

Tablo 3.24°de 6rneklemdeki katilimeilarin daha 6nce kodlama ge¢mislerinin olmasi veya
olmamasi ile akademik basar1 puanlarinin karsilastirilmasi i¢in yapilan t testi sonucunda
kodlama ge¢misi olanlarin akademik basar1 puanlarinin ( X = 64,27) kodlama geg¢misi
olmayanlarin akademik basari puanlarma ( X = 59,14) gore daha yiiksek oldugu fakat bu
farkin istatistiki agidan anlamli olmadig: tespit edilmistir. (to,0520= 0,59; p>.05)

Tablo 3. 25. Ogrencilerin Robotik Egitimi Akademik Basar1 Testi Sonuglarmin Robotik

Kavramini Duyma Durumlarma Iliskin Bagimsiz Grup T-Testi Sonuglari

Robotik Kavramini n X ss t sd p

Duyma Durumlari

Bilgi Sahibi 15

67,17

22,14

Bilgi Sahibi Degil

16

57,06

25,15

1,184

29

0,25

Tablo 3.25’de orneklemdeki katilimcilarin egitim 6ncesinde robotik terimler hakkinda
bilgi sahibi olup olmamalari ile akademik bagar1 puanlarinin karsilastirilmasi i¢in yapilan
t testi sonucunda robotik terimler hakkinda bilgi sahibi olanlarin akademik basar1 puanlari
( X=67,17 ) robotik hakkinda bilgi sahibi
puanlarindan(x=57,06) daha yiiksek oldugu ancak bu farkin istatistiki a¢idan anlaml

olmayanlarin akademik basari

olmadig1 belirlenmistir. (t=1.18;p>.05)
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Tablo 3. 26. Ogrencilerin Robotik Egitimi Akademik Basar1 Testi Sonuglarmin

Hoslandig1 Etkinlik Tiiriine Iliskin Tek Yénlii Varyans Analizi (ANOVA) Sonuglari

Varyanslarin Kareler sd Kareler F P
Kaynagi Toplam1 Ortalamasi

Olgiim 5821,70 2 2910,85 7,206 0,003
Hata 11310,48 28 403,95

Tablo 3.26°da 6rneklemdeki katilimcilarin hoslandiklar: etkinlik tiirii ile akademik basar1

puanlarinin karsilastirilmalar1 i¢in yapilan tekrarli 6l¢iimler i¢in Tek Yonlii Varyans

Analizi sonucunda anlamli (P=0,003 <0,05) derecede fark tespit edilmistir. (F=7.21;

p<.05).

Ogrencilerin akademik basari puanlari arasindaki farkin hangi etkinlik tiiriinde oldugunu

belirlemek amaciyla, Scheffe testi gerceklestirilmis olup, Scheffe testi sonuglar1 Tablo

3.27.’de sunulmustur.

Tablo 3. 27. Ogrencilerin Robotik Egitimi Akademik Basar1 Testi Sonuglarmin

Hoslandig1 Etkinlik Tiiriine Iliskin Scheffe Ikili Karsilastirma Testi Sonuclari

Olgiimler (i) | Olgiimler (j) Xi—Xj P
Bilimsel Sanatsal -27,74° 0,01
Sportif 0,06 1,000
Sanatsal Bilimsel 27,74 0,01
Sportif 27,80" 0,01
Sportif Bilimsel -0,06 1,000
Sanatsal -27,80" 0,01

Tablo 3.27°de 6rneklemdeki katilimcilarin hoslandiklar: etkinlik tiirii ile akademik basar1

puanlarmin karsilastirilmalar: icin yapilan Scheffe Ikili Karsilastirma Testi sonunda

sanatsal etkinliklerden hoslanan katilimcilarin akademik basar1 Puanlarinin hem bilimsel
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hem de sportif etkinliklerden hoslanan katilimcilarin akademik basar1 puanlarindan

anlamli derecede daha yiiksek oldugu belirlenmisken diger etkinlik tiirleri arasinda

farklilik tespit edilmemistir.

Tablo 3. 28. Ogrencilerin Robotik Egitimi Akademik Basar1 Testi Sonuglarmin

Ogrencilerin Etkinligi Kiminle Yapmak Istedigine iliskin Tek Yonlii Varyans Analizi

Sonuglar1
Varyanslarin Kareler sd Kareler F P
Kaynagi Toplam1 Ortalamasi
Olgiim 2488,73 2 1244,36 2,379 0,111
Hata 14643,45 28 522,98

Tablo 3.28’de 6rneklemdeki katilimcilarin egitim etkinligini kiminle yapmak istedigi ile

akademik basar1 puanlarinin karsilastirilmasi i¢in yapilan tek yonlii Varyans analizi

sonucunda katilimcilar arasinda istatistiki agidan anlamli farklilik tespit edilmemistir

(F=2.38; p>.05).

Tablo 3. 29. Ogrencilerin Robotik Egitimi Akademik Basar1 Testi Sonuclarmnin Giinliik
Hayatta Bilgisayar Kullanim Diizeylerine iliskin Bagimsiz Grup T-Testi Sonuglar

Giinliik Bilgisayar n X ss t sd p

Kullanim Diizeyleri

24,55

0 — 3 Saat 21 57,50

-1,54 29 0,27

4+ Saat 10 71,30 20,53

Tablo 3.29°da 6rneklemdeki katilimcilarin giinliik hayatta bilgisayar kullanim stireleri ile
akademik basar1 puanlarinin karsilastirilmasi i¢in yapilan t testi sonunda giinliik hayatta
bilgisayar kullanim siiresi 4+ saat olan katilimcilarin akademik basar1 puanlarinin ( X =
71,30) giinliik hayatta bilgisayar kullanim siiresi 3 saat ve daha az olan katilimcilarin
akademik basar1 puanlaria (x=57,50) gore daha yiiksek oldugu ancak bu farkin anlamli

olmadig tespit edilmistir (t=-1,54; p>.05).
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Tablo 3. 30. Ogrencilerin Robotik Egitimi Akademik Basar1 Testi Sonuglariyla
Motivasyon Diizeyleri Arasindaki iliskiyi Belirlemek Uzere Yapilan Pearson

Korelasyon Analizi Sonuglari

Degisken N r p
Akademik Basar1

31 0.744 0.00
Motivasyon

Tablo 3.30’da sunulan bulguya gore, 6grencilerin robotik egitimi akademik basarilar ile
motivasyon diizeyleri arasinda istatistiksi acidan pozitif yonde yiiksek diizeyde bir iligki

oldugu belirlenmistir (r=.74; p<.01)
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4. SONUCLAR

Calisma kapsaminda ele alinan otuz bir adet drnekleme ait egitim Oncesinde uygulanan

demografik bilgi formlar1 incelendiginde elde edilen bilgilere gore;

Orneklemi olusturan kisilerin 14’iiniin kiz, 17 sinin erkek oldugu,

Orneklemi olusturan kisilerin 17’sinin ortaokul, 13’iiniin ilkokul ve 1’nin okul
Oncesi egitim diizeyine sahip oldugu,

Orneklemi olusturan kisilerin 20’sinin okul éncesi egitim aldigi, 11°nin ise okul
oncesi egitim almadig,

Orneklemi olusturan kisilerin gogunun okul diginda zamanlarmi bilgisayar ile
gecirdikleri,

Orneklemi olusturan kisilerin robotik terimler olan sensdr, algoritma, batarya,
dongii kavramlar1 egitim oncesinde bildikleri fakat karar yapisi, servo motor gibi
terimleri bilmedikleri,

Orneklemi olusturan kisilerin cogunun kodlama deyince akillarma ile bilgisayar
geldigi,

Orneklemi olusturan kisilerin 17’sinin daha &nce kodlama yaptigi 14’niin ise
kodlama yapmadig,

Orneklemi olusturan kisilerin 15°nin robotik hakkinda bilgi sahibi oldugu 16’sinimn
robotik hakkinda bilgi sahibi olmadig;,

Orneklemi olusturan kisilerin 19’nun okullarindaki dersleri robotik kullanarak
yapabileceklerini,  12’sinin  okuldaki  derslerini  robotik  kullanarak
yapamayacaklarini diistindiiklerini,

Orneklemi olusturan kisilerin 21’1 daha dnce bir sey icat etmeyi diisiindiigiinii,
10’unun daha once bir sey icat etmeyi diisiinmedigini,

Orneklemi olusturan kisilerin ¢cogunun robot aktivitelerini bir grup ile birlikte
yapmak istedigini,

Orneklemi olusturan kisilerin ¢ogunun yapilacak aktivitelerde uygun robotu
tasarlamakta kararsiz olduklari,

Orneklemi olusturan kisilerin gogunun robotlarm programlanmasi konusunda

kararsiz olduklari,
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»  Orneklemi olusturan kisilerin biiyiik bir kisminin giinliik hayatlarinda 0-3 saat

arasinda bilgisayar veya tablet kullanim1 gergeklestirdikleri tespit edilmistir.

Calisma kapsaminda verilen egitim sonunda katilimcilara robotik memnuniyet anketi
uygulanmistir. Egitim sonrasinda robotik memnuniyet anketinden elde edilen bilgilere
gore;
» Orneklemi olusturan kisilerin biiyiik bir kismi aktiviteleri gerceklestirirken
robotlarin kullaniminin veri toplamada kolaylik sagladigini,
* Orneklemi olusturan Kisilerin biiyiik bir kismi Fen Bilimleri deneyleri igin
gelistirilen robot uygulamalarindan memnun olduklarini,
* Orneklemi olusturan kisilerin 18’i robotik uygulamalar1 baska smiflarda ve
derslerinde de kullanmay1 onerdigi, 13’liniin robotik uygulamalar1 baska siniflarda
ve derslerinde de kullanmay1 6nermedigi,
= Katilimcilarin robotik uygulamalar1 yapmadan onceki diistinceleri ile yaptiktan
sonraki disiinceleri karsilastirildiginda, katilimcilarin - ¢ogunlugunda anlaml
diizeyde ilgi artis1 oldugu goziikmektedir. Robotik uygulamalara olan bu ilgi artisi

Fen Bilimlerine olan ilgiyi de arttirdig1 anlagilmaktadir.

Calismada gergeklestirilecek egitim i¢in on adet 6grenme ¢iktisi belirlenmis, belirlenen
ogrenme ¢iktilari, egitim sonrasinda uygulanacak yedi sorudan olusan akademik basari
testinin sorular1 ile eslestirilmistir. Bu eslestirme tablosu ile akademik basar1 testinin

hangi sorusunun hangi 6grenme ¢iktisini 6l¢tiigii ortaya konmustur.

Akademik basar1 testinin sorularinin puan veya igerik olarak uygun olup olmadigi ve
sorularin 6grenme ¢iktilar1 ile iligkilerinin kurulabilmesi i¢in dort adet bilgisayar
mithendisinden uzman goriisii alinmistir. Uzman goriisleri eklerde, uzmanlardan elde
edilerek hazirlanan “Tablo3.18. Ogrenme Ciktilar1 ile Uzman Goériisii ve Akademik
Basar1 Testi Sorularinin iliski Tablosu” ise Bulgular ve Tartisma boliimiinde

bulunmaktadir.

Otuz bir adet denekten veri araglar ile toplanan verilerin SPSS analizinde; katilimcilarin
akademik basar1 puanlar1 ile demografik bilgi formlarindaki bilgileri ve robotik
memnuniyet anketinden elde edilen robotik memnuniyet puanlar1 T-Testi, Tek Faktorli
Varyans Analizi, Scheffe ikili Karsilastirma Testleri kullanilarak P=0,05 anlamlilik

diizeyinde analiz edilmistir. Bu analize gore;
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Ortaokul egitim seviyesindeki katilimcilarin akademik basar1 puanlar ile
Ortaokul Oncesi egitim seviyesindeki katilimcilarin akademik basari puanlari
arasinda anlamli derecede fark bulunmaktadir.

Egitim sonunda uygulanan akademik basar1 test puanlari incelendiginde
erkeklerin daha basarili oldugu fakat bu farkin anlamli diizeyde olmadig: tespit
edilmistir. Sonug olarak cinsiyet ile akademik basar1 test puanlar1 arasinda anlaml
bir fark olmadig1 anlasilmstir.

Okul oncesi egitim alip almama durumlar: ile akademik basar1 test puanlar
karsilastirildiginda okul oncesi egitim alan katilimcilarin daha basarili oldugu
sonucuna ulasilmig fakat bu farkin anlaml diizeyde olmadig tespit edilmistir.
Hobi olarak bilgisayar veya tablet kullananlar ile kullanmayanlarin akademik
bagsar1 test puanlar1 karsilastirildiginda hobi olarak bilgisayar veya tablet kullanan
katilimcilarin daha basarili oldugu goziikmekte fakat bu farkin anlamli diizeyde
olmadig1 anlagilmaktadir. Benzer bir sekilde okul disinda zamanlarini bilgisayar
veya tablet ile geciren katilimcilarin akademik basar1 test puanlarinin okul disinda
bilgisayar veya tablet ile zaman gecirmeyen katilimcilara gére daha yiiksek
oldugu fakat bu farkin anlamli diizeyde olmadig1 tespit edilmistir.

Katilimcilarin egitim 6ncesinde robotik kavramlari bilmelerinin akademik basar1
test puanlarina anlamli diizeyde etkisinin bulunmadigi tespit edilmistir.
Katilimcilarin  hoslandiklar1 etkinlik tiirii ile akademik basar1 test puanlar
arasinda anlamli derecede fark tespit edilmis, yapilan karsilagtirma sonucunda
sanatsal etkinliklerden hoslanan katilimcilarin akademik basari test puanlarinin
hem bilimsel hem de sportif etkinliklerden hoslanan katilimcilarin akademik

basar1 test puanlarindan anlamli derecede daha yiiksek oldugu anlasiimistir.

Katilimcilara uygulanan robotik memnuniyet anketi ile akademik basar1 test puanlari

arasindaki iligki incelendiginde robotik egitimi akademik basarilar1 ile motivasyon

diizeyleri arasinda istatistiksi ac¢idan pozitif yonde yiiksek diizeyde bir iliski oldugu

belirlenmistir.

Katilimcilarin okuldasinda zamanlarini bilgisayar veya tablet ile gecirdikleri ve calisma

kapsaminda gergeklestirilen egitim Oncesinde robotik terimler hakkinda bilgi sahibi

olduklar1 tespit edilmistir. Robotik terimler hakkinda bilgi sahibi olmalar1 son yillarda

ozellikle ilkogretim diizeyinde robotik egitiminin popiiler hale gelmesinin etkisi

86



bulunmaktadir. Yapilan ¢alismada 6rneklem olarak 6-12 yas skalas1 alinmig gerek egitim
asamasinda gerekse de egitimin degerlendirilmesi igin yapilan akademik basar1 testi
asamasinda okuldncesi yas seviyesindeki katilimcilarin zorlandigi tespit edilmistir.
Katilimeilarin akademik basar1 testi sonuglarinda bakildiginda, ortaokul diizeyindeki
katilimcilarin ilkokul ve okul 6ncesi diizeyindeki katilimcilara gore anlamdi diizeyde
basarili olduklar1 anlasgilmaktadir. Son yillarda 6zellikle robotik alaninda c¢ocuklara
yonelik bir¢ok kurs diizenlenmektedir. Bu kurslarin bircogunda yas gruplamasinin
yapilmadigi bilinmektedir fakat bu ¢alisma gostermektedir ki 6 ile 12 yas aras1 cocuklarin
robotik ara¢ ve gerecleri kullanarak gergeklestirdikleri kodlama egitimi i¢in ortaokul ve

ortaokul dncesi olmak tizere en az iki siniflandirma yapilmasi yararl olacaktir.

Otuz bir katilmciya uygulanan demografik bilgi formu ve akademik basar1 testi
sonucunda katilimcilardan elde edilen verilerin SPSS programi kullanilarak yapilan

analizleri sonucunda asagidaki sonuclara ulasilmistir.

1- Okul 6ncesi egitim alan 6grenciler ile okul dncesi egitim almayan 6grenciler arasinda
okul 6ncesi egitim alan katilimcilarin lehine fark olustugu fakat bu farkin anlami diizeyde

olmadig tespit edilmistir.

2- Giinliik hayatta bilgisayar/tablet kullaniminin derecesi, robotik ile kodlama egitiminin

basaris1 arasinda iliski oldugu fakat bu iligkinin anlam1 diizeyde olmadig: tespit edilmistir.

3- Sanatsal etkinliklerden hoslanan Ogrencilerin, bilimsel ve sportif etkinliklerden
hoslanan Ogrencilere gore kodlama egitiminde anlamli diizeyde daha basarili oldugu
tespit edilmistir. Bu sonucun ortaya ¢ikmasinda katilimcilarin kodlama islemini kod

bloklari ile gorsel olarak gerceklestirmelerinin etkili oldugu diisiintilmektedir.

Literatiir incelendiginde robot kitleri ile ilgili bir¢ok ulusal ve uluslararasi diizeyde
caligmanin yapildigr goéziikmekte fakat bu calismalarin birgogunun robot kitleri
kullanimin ¢ocuklarin fen derslerine olan katkilarinin ve memnuniyetlerinin irdelendigi
goriilmekte robot kitlerinin kodlama egitiminde kullaniminin arastirilmasin ve analizinin
ise siirhi diizeyde kaldigi anlasilmaktadir. Literatiirde daha once bu tarz yapilan
caligmalar olsa bile degisik zaman periyotlarinda bu ¢aligsmalar yinelenmelidir. Cok hizli
degisen bir alan oldugu i¢in zamana bagh alandaki gelismeler ve degisimler incelenmeli

ve takip edilmelidir.
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EK-1 AKADEMIK DEGERLENDIRME FORMUNDAKI SORULARIN

OGRENME CIKTILARI iLE ESLESME TABLOSU

Uzmanin;
Ad ve Soyadi:
Uzmanlik Alani:

NO OGRENME 1. 2. 3. 4. 5. 6. 7.
CIKTILARI SORU | SORU | SORU | SORU | SORU | SORU | SORU
1 Algoritma calisma
bilgisini bilir.

Sensor bilgisini bilir ve
2 |uygulama i¢in dogru
sensorii segebilir.

Problem ¢6zme
becerisine sahiptir.

Gorevleri tamamlamak
4 |ic¢in analitik diisiinme

becerilerini kullanabilir.

Fiziksel biiytikliikleri
5 |(hiz, yon...)
tanimlayabilir.

Kod bloklar ile servo
6 | motor kontroli
yapabilir.

Gorev igin uygun robot
7 |ekipmanlarii bilir ve
secebilir.

Bilgisayarda yazdigi
kod bilgisini robota
8 |aktarmak i¢in
kullanilan baglanti
yontemlerini bilir.

Yaraticilik ve tasarim
becerisine sahiptir.

Is boliimii yapma ve
10 |isbirlik¢i calisma
yontemlerine sahiptir.
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EK-2 SORULARIN PUANLARININ ve iICERIKLERININ
UZMANLAR TARAFINDAN DEGERLENDIRILMESI TABLOSU

Uzmanin;
Ad ve Soyadi:
Uzmanlik Alani:

SORULAR

PUANLAR

UYGUN

UYGUN DEGIL

ONERINiz

1. SORU

10

2. SORU

10

3. SORU

10

4. SORU

10

5. SORU

20

6. SORU

10

7. SORU

30

TOPLAM

100

iCERIK

UYGUN

UYGUN DEGIL

ONERINiz

KOD BLOGU BILGISI

KOD BLOGU BILGiSi

BILGISI

FizIK BUYUKLUKLERI

SENSOR BILGISI

SENSOR BILGISI

BILGISI

Ev3 TEKNOLOJISI

ALGORITMA BiLGiSi ve
KOD BLOGU BILGISI
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EK-3 AKADEMiK DEGERLENDIRME FORMUNDAKI SORULARIN
OGRENME CIKTILARI iLE ESLESME TABLOSU

Uzmanin;

Ad ve Soyadi: Sezer Yildiz

Uzmanlik Alani: Bilgisayar Mihendisi / Yazilhim

NO

OGRENME
CIKTILARI

SORU

SORU

SORU

SORU

SORU

SORU

SORU

Algoritma calisma
bilgisini bilir.

Sensor bilgisini bilir
ve uygulama i¢in
dogru sensorii
secebilir.

Problem ¢6zme
becerisine sahiptir.

Gorevleri
tamamlamak icin
analitik diisiinme
becerilerini
kullanabilir.

Fiziksel biiytikliikleri
(hiz, yon...)
tanimlayabilir.

Kod bloklar ile servo
motor kontroli
yapabilir.

Gorev i¢in uygun
robot ekipmanlarini
bilir ve segebilir.

Bilgisayarda yazdigi
kod bilgisini robota
aktarmak i¢in
kullanilan baglanti
yontemlerini bilir.

Yaraticilik ve tasarim
becerisine sahiptir.

10

Is boliimii yapma ve
isbirlik¢i ¢calisma
yontemlerine sahiptir.
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EK-4 SORULARIN PUANLARININ ve iICERIKLERININ
UZMANLAR TARAFINDAN DEGERLENDIRILMESI TABLOSU

Uzmanin;
Ad ve Soyadi: Sezer Yildiz
Uzmanlik Alani: Bilgisayar Mihendisi / Yazilhim

SORULAR | PUANLAR UYGUN UYGUN DEGIL ONERINiz
1. SORU 10 *
2. SORU 10 *
3. SORU 10 *
4. SORU 10 *
5. SORU 20 *
6. SORU 10 *
7. SORU 30 *
TOPLAM 100
ICERIK UYGUN UYGUN DEGIL | ONERIiNiz
KOD BLOGU BILGISI *
KOD BLOGU BILGiSi *
FiZiK BUYUKLUKLERI .
BILGISi
SENSOR BILGISi ¢
SENSOR BILGISi ¢
Ev3 TEKNOLOJIiSi .
BILGIiSi
ALGORITMA BiLGiSi ve .
KOD BLOGU BILGISI
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EK-5 AKADEMIK DEGERLENDIRME FORMUNDAKI

SORULARIN OGRENME CIKTILARI ILE ESLESME TABLOSU

Uzmanin;
Ad ve Soyadi: Gozde Mihran Altinsoy
Uzmanlik Alani: Bilgisayar Mihendisi / Yazilhim

NO OGRENME 1. 2. 3. 4, 5. 6. 7.
CIKTILARI SORU | SORU | SORU | SORU | SORU | SORU | SORU
1 A'lg(')r‘itr‘na' gahsma % « " %
bilgisini bilir.
Sensor bilgisini bilir
o |Ve uygulama i¢in « * " "

dogru sensorii
secebilir.

Problem ¢6zme
becerisine sahiptir.

Gorevleri
tamamlamak icin
analitik diisiinme
becerilerini
kullanabilir.

Fiziksel biiytikliikleri
(hiz, yon...)
tanimlayabilir.

Kod bloklar ile servo
motor kontroli
yapabilir.

Gorev i¢in uygun
robot ekipmanlarini
bilir ve segebilir.

Bilgisayarda yazdigi
kod bilgisini robota
aktarmak i¢in
kullanilan baglanti
yontemlerini bilir.

Yaraticilik ve tasarim
becerisine sahiptir.

10

Is boliimii yapma ve
isbirlik¢i calisma
yontemlerine sahiptir.
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EK-6 SORULARIN PUANLARININ ve iICERIKLERININ
UZMANLAR TARAFINDAN DEGERLENDIRILMESI TABLOSU

Uzmanin;

Ad ve Soyadi: G6zde Mihran Altinsoy
Uzmanlik Alani: Bilgisayar Mihendisi / Yazilim

SORULAR | PUANLAR UYGUN UYGUN DEGIL ONERINiz
1. SORU 10 *
2. SORU 10 *
3. SORU 10 *
4. SORU 10 *
5. SORU 20 *
6. SORU 10 *
7. SORU 30 *
TOPLAM 100
ICERIK UYGUN UYGUN DEGIL | ONERIiNiz
KOD BLOGU BILGISI *
KOD BLOGU BILGiSi *
FiZiK BUYUKLUKLERI .
BILGISi
SENSOR BILGISi ¢
SENSOR BILGISi ¢
Ev3 TEKNOLOJIiSi .
BILGIiSi
ALGORITMA BiLGiSi ve .
KOD BLOGU BILGISI

96




EK-7 AKADEMiK DEGERLENDIRME FORMUNDAKI SORULARIN
OGRENME CIKTILARI iLE ESLESME TABLOSU

Uzmanin;
Ad ve Soyadi: Ahmet Alp Sayin
Uzmanlik Alani: Bilgisayar Mihendisi / Yazilim

NO

OGRENME
CIKTILARI

1.
SORU

SORU

SORU

SORU

SORU

SORU

SORU

Algoritma calisma
bilgisini bilir.

Sensor bilgisini bilir
ve uygulama i¢in
dogru sensorii
secebilir.

Problem ¢6zme
becerisine sahiptir.

Gorevleri
tamamlamak icin
analitik diisiinme
becerilerini
kullanabilir.

Fiziksel biiytikliikleri
(hiz, yon...)
tanimlayabilir.

Kod bloklar ile servo
motor kontroli
yapabilir.

Gorev i¢in uygun
robot ekipmanlarini
bilir ve segebilir.

Bilgisayarda yazdigi
kod bilgisini robota
aktarmak i¢in
kullanilan baglanti
yontemlerini bilir.

Yaraticilik ve tasarim
becerisine sahiptir.

10

Is boliimii yapma ve
isbirlik¢i ¢alisma
yontemlerine sahiptir.
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EK-8 SORULARIN PUANLARININ ve iICERIKLERININ
UZMANLAR TARAFINDAN DEGERLENDIRILMESI TABLOSU

Uzmanin;
Ad ve Soyadi: Ahmet Alp Sayin
Uzmanlik Alani: Bilgisayar Mihendisi / Yazilhim

SORULAR | PUANLAR UYGUN UYGUN DEGIL ONERINiz
1. SORU 10 *
2. SORU 10 *
3. SORU 10 *
4. SORU 10 *
5. SORU 20 *
6. SORU 10 *
7. SORU 30 *
TOPLAM 100
ICERIK UYGUN UYGUN DEGIL | ONERIiNiz
KOD BLOGU BILGISI *
KOD BLOGU BILGiSi *
FiZiK BUYUKLUKLERI .
BILGISi
SENSOR BILGISi ¢
SENSOR BILGISi *
Ev3 TEKNOLOJISI BiLGiSi ¢
ALGORITMA BiLGiSi ve .
KOD BLOGU BILGISI
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EK-9 AKADEMiK DEGERLENDIRME FORMUNDAKI SORULARIN
OGRENME CIKTILARI iLE ESLESME TABLOSU

Uzmanin;
Ad ve Soyadi: Oguzhan Kocatepe
Uzmanlik Alani: Bilgisayar Muhendisligi / Yazilim

NO

OGRENME
CIKTILARI

1.
SORU

2.
SORU

3.
SORU

SORU

SORU

SORU

SORU

Algoritma calisma
bilgisini bilir.

Sensor bilgisini bilir
ve uygulama icin
dogru sensorii
secebilir.

Problem ¢6zme
becerisine sahiptir.

Gorevleri
tamamlamak icin
analitik diisiinme
becerilerini
kullanabilir.

Fiziksel biiytikliikleri
(hiz, yon...)
tanimlayabilir.

Kod bloklar ile servo
motor kontroli
yapabilir.

Gorev i¢in uygun
robot ekipmanlarini
bilir ve segebilir.

Bilgisayarda yazdigi
kod bilgisini robota
aktarmak i¢in
kullanilan baglanti
yontemlerini bilir.

Yaraticilik ve tasarim
becerisine sahiptir.

10

Is boliimii yapma ve
isbirlik¢i ¢calisma
yOntemlerine sahiptir.
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EK-10 SORULARIN PUANLARININ ve iCERTKLERININ
UZMANLAR TARAFINDAN DEGERLENDIRILMESI TABLOSU

Uzmanin;

Ad ve Soyadi: Oguzhan Kocatepe
Uzmanlk Alani: Bilgisayar Muhendisligi / Yazilim

SORULAR | PUANLAR UYGUN UYGUN DEGIL ONERINiz
1. SORU 10 *
2. SORU 10 *
3. SORU 10 *
4. SORU 10 *
5. SORU 20 *
6. SORU 10 *
7. SORU 30 *
TOPLAM 100
ICERIK UYGUN UYGUN DEGIL | ONERIiNiz
KOD BLOGU BILGISI *
KOD BLOGU BILGiSi *
FiZiK BUYUKLUKLERI .
BILGISi
SENSOR BILGISi ¢
SENSOR BILGISi ¢
Ev3 TEKNOLOJIiSi .
BILGIiSi
ALGORITMA BiLGiSi ve .
KOD BLOGU BILGISI
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EK-11 DEMOGRAFIK BiLGi FORMU

ADINIZ ve SOYADINIZ:

DOGUM YILINIZ:

OKUL ONCESI @)

EGITIM SEVIYESINiZ  ILKOKUL (@) KIZ (o)
ORTAOKUL O CINSIYETINIZ ERKEK QO
OKUL TURUNUZU DEVLET OKULU O OKUL ONCESI EGITIM  EVET O
i ALDINIZ MI?
SECINizZ OZEL OKUL 0 HAYIR O
MARMARA BOLGESI o
IC ANADOLU BOLGESI @) YASADIGINIZ L1
GUNEY ANADOLU BOLGESI O YAZINIZ:
YASADIGINIZ 3 . .
. DOGU ANADOLU BOLGESI O
BOLGE
EGE BOLGESI (@)
AKDEN(Z BOLGESI R
KARADENIZ BOLGESI

HOBILERiINiz EVET O |mEEp|CEVABINIZ EVET iSE LUTFEN BOSLUGA

VARM  HAYR Q HOBILERINIZI YAZINIZ
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BILGISAYAR / TABLET

OKUL DISINDA ZAMANINIZI EN COK ~ SPOR (FUTBOL, BASKETBOL ...
HANGISI ILE GECIRIYORSUNUZ? KiTAP

OYUNCAK

YANDAKIDERSLERI  TURKCE 1 2 3 4 5 FENBILGISI 1 2
SEVME DUZEYINIZE
SOSYAL BEDEN

GORE . . 1 2 3 4 5 o 112
NUMARALANDIRINIZ. CIFGILER EGITIMI
YABANCI
DIL

En cok sevdiginiz =5 MUZIK 1 2 3 4 5
Cok Sevdiginiz = 4
Sevdiginiz= 3
RESIM 1 2 3 4 5 MATEMATIK 1 2

Sevmediginiz= 2

Hi¢ Sevmediginiz= 1

Daha once asagidaki kelimeleri duydunuz mu? Liitfen duyduklarinizi isaretleyiniz.

O O O O

(9]

Evet O Evet |O Evet | (O
Sensor Servo motor Dongii

Hayir O Hayrr | (O Hayir |

Evet O Evet | Evet | (O
Algoritma Batarya Karar yapisi

Hayir O Hayir | Haywr | ()
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SORULAR SECENEKLER
Daha Once bilgisayar veya tablet ile Evet @)
‘?

kodlama yaptiniz m? Hayr O

Evet
Robotik hakkinda bilginiz var m1?

Hayir O
Okuldaki baz1 derslerin robotlar1 Evet O
kullanarak ogrenebilecegini
diisiiniiyor musunuz? Hayir O
Daha o6nce yeni bir sey icat etmeyi Evet O
diistindiinliz mii? R O
Robotlar1 kullanarak cesitli  Tek Basima O
akt%v%teler' gergeklestlrecel‘(smlz‘. Bu Bir Arkadagimla o
aktiviteleri nasil yapmay1 istersiniz?

Grupla Birlikte O

Sanatsal O
Hangi tur etkinliklerden Bilimsel O
hoslanirsiniz?

Sportif O
Yapacaginiz aktivitelerde uygun Evet O
r(.).b(jtl?rl tasarlayabileceginizi Hayir o
diistiniiyor musunuz?

Kararsizim O

Cok kolay O

Kolay O
Rf)b"ot'l‘arm programlanmasi i¢in ne Kararsizim O
diistiniiyorsunuz?

Zor O

Cok zor O
Giinliik hayatinizda bilgisayar veya 0-1 2-3 4-5  6-8 9-12
tablet basinda ka¢ saat zaman  Saat Saat  Saat Saat Saat
geciriyorsunuz? O O O O O
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Kodlama deyince akliniza ilk gelen cihaz nedir? Yaziniz.

Gelecekte segmek istediginiz meslek nedir? Yaziniz.

Neden kodlama 6grenmek istiyorsunuz? Kisaca yaziniz.
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EK-12 ROBOTIK MEMNUNIYET ANKETI

NO SORULAR SECENEKLER
Cok Memnunum O
F Bilimleri d leri ici listiril b Memnnum O
en Bilimleri deneyleri igin gelistirilen robot
1 Y ¢ Jells Biraz Memnunum O
uygulamalarini nasil buldunuz?
Memnun Degilim O
Hi¢ Memnun Degilim O
Gok Memnunum O
Memnunum O
Deneysel aktivitelerde robotlarin kullanimi ilginizi |
2 o Biraz Memnunum O
cekti mi?
Memnun Degilim O
Hi¢c Memnun Degilim O
Cok Memnunum O
Memnunum O
Deneysel aktivitelerde robotlarin  kullanimi veri |
3 Biraz Memnunum O
toplamada kolaylik sagladi m1?
Memnun Degilim O
Hi¢c Memnun Degilim O
4 Bize robotigi diger siniflarda ve derslerde uygulama | EVet O
onerisinde bulunur musunuz? Hayir 0O
Robotik projeleri yapmadan énceki dustincelerinizle Daha ok O
5 | karsilagtirdiginizda, su anda robotikle ne kadar | Ayni O
Qoo
ilgilisiniz~ Daha az O
Robotik projeleri yapmadan énceki distncelerinizle DElE 608 O
6 | karsilastirdiginizda, su anda Fen Bilimleri ile ne kadar | Ayni O
A FFafie
ilgilisiniz~ Daha az O
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EK-13 AKADEMIK BASARI TESTI

1- Yandaki kod blogunu hiz, tur, derece, ileri, geri, port
bilgisi vb. bilgileri kullanarak agiklayiniz. [10 Puan]

2- Yandaki kod blogunu hiz, tur, derece, ileri,
geri vb. bilgileri kullanarak agiklayiniz. [10
Puan]

3- 540° donen bir tekerlek kag turluk yol yapmistir? [10 Puan]
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4- Asagida gormus oldugunuz sensorleri dogru bir sekilde gorselleri ile eslestiriniz. [10Puan]

Co-
-
s o

v - ® Touch (Dokunma) Sensori

Wy s e ®  Ultrasonik (Mesafe) Sensorii
me ||

5- Asagida anlatilan gorevi basarili bir sekilde tamamlamamiz igin robotumuzda hangi sensor
tarlerini kullanmamiz gerekir? [20 Puan]

Gorev:1.Adim: Siyah cizgiyi gorene kadar ilerle,
2.Adim: Siyah cizgiye geldiginde hizini azaltarak 90 derece sola don,
3.Adim: Medium (yardimci, kii¢lik) motoru yarim tur déndur ve ileri yonde hareket et,

4.Adim: Karsina engel ciktiginda, engele 10 cm kala dur.
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6- Asagida bazi baglanti cesitleri verilmistir.
I. Kizilotesi ﬁ
1. Wireless
I11. Bluetooth
IV. USB

Yukaridaki baglanti cesitlerinden hangisi ya da hangileri robot ile Ev3

Mindstoms programi arasinda baglanti kurmamizi saglar? [10 Puan]
A-) Yalniz |
B-) 111 ve IV
C-) I, 1 ve IV
D-) Hepsi

7- Asagidaki kod blogunu hiz, tur, derece, ileri, geri vb. bilgileri kullanarak adim adim
aciklayiniz. [30 Puan]

.jQ;@ 1 @ @ bl -
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1. Adi Soyadi: Ersin SAHIN
2. Dogum Tarihi: 1985
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6. Akademik Unvanlar

Ogretim Gorevlisi Beykoz Universitesi 2011- ...

Ogrenci Asistan Yildiz Teknik Universitesi 2007-2009
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yapisi)

> Noétron Bakimindan Zengin Atom Cekirdeklerinde PDR ve GDR, YTU,
2009
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2018- Devam Ediyor), Marmara Universitesi

8. Yayinlar
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Baku, 2018, ISBN: 978-605-68882-4-3
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9. Projeler
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takibi ve uygun olanlar i¢in proje tretmek.

» Alternatif Enerijiler Laboratuar Kurulumu_2013
> Konvansiyonel Enerji Laboratuar Kurulumu (MEPSAN, TABGIS) 2013
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belgesi,2014.
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