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I
ONSOZz

Gelismekte olan teknoloji insan yasaminin vazgeg¢ilmez bir 6gesi haline
gelmistir. Yasanilan 21. ylizyilin teknolojisine ayak uydurabilmek ¢agin gereksinimi
anlayip gerisinde kalmamak i¢in teknolojinin dilinden anlamak 6nemli bir unsur haline
gelmistir. Teknoloji, modern yagamin her alaninda hizli bir sekilde gelistikce, gelecek
neslin rekabet edebilmesi i¢in tasarim, elektronik, programlama ve entegrasyon
hakkinda miimkiin oldugunca c¢ok bilgi birikimine ve beceriye sahip olmasi
gerekmektedir. Programlama, problem c¢o6zebilme, teknolojiye ayak uydurabilme
robotik uygulamalar ile miimkiin olmakla birlikte teknolojinin kullanilmasina da yol
gostermektedir. Bu nedenle, robotik, egitimin her kademesinde giderek Gnem
kazanmaktadir. Robotlar lizerinde caligsmak, 6grenciler i¢in oldukca tesvik edici olup,
okul yasantilarinda ve sonraki meslek edinme c¢aginda kendilerine yardimer olacak
onemli becerilerden bilimsel yaklasim, problem ¢ozebilme, yaraticilik, is birligi gibi

ozellikleri kazanmalarina olanak tanimaktadir.

Giliniimiizde adini siklikla duymaya basladigimiz “kodlama” egitimi kiigiik
yaslardan itibaren robotik uygulamalarla bireylere kazandirilmaya ¢aligilmaktadir ve
robotik uygulamalar artik teknolojinin tam ortasinda bulunmaktadir. Problem
cozebilme, kritik diislinebilme, biligsel diislinebilme yeteneklerini kazandiran,
sorgulamaya ve arastirmaya yonlendiren bu teknoloji 21. Yiizyilin bir¢ok alanina hitap
eden bir platform sunmaktadir. Bu nedenle arastirmada programlamaya giris dersinde
robotik uygulamalarin 6grencilerin basarilarina, tutum ve motivasyonlarina olan

etkisini belirlemek amaciyla arastirilmstir.

Arastirmanin robotik uygulamalarla programlama 6grenmek isteyen lisans

Ogrencilerine icerik olarak yardimei olmasi umulmaktadir.

Bu arastirmami gerceklestirmem de katkilar1 olan herkese minnettarligimi
belirtmek isterim. Degerli hocalarim, Prof. Dr. Hiiseyin Uzunboylu ve Prof. Dr. Hafize
Keser bana aktardiginiz tiim bilgiler i¢in sizlere ¢ok tesekkiir ederim. Arastirmam
stiresince bildiklerini esirgemeyen danigmanim Dog¢.Dr. Hiseyin Bicen ve her turlu
sorumda yardimini esirgemeyen Dog¢.Dr. Fezile Ozdamli’ya ¢ok tessekkiir ederim.
Doktora tez siirecinde benim yanimda olan yardimini, bilgisini esirgemeyen sevgili

arkadasim Feride Tabak desteklerin i¢in ¢ok tesekkiir ederim
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Bu c¢alismada robotik uygulamalarla gergeklestirilen programlamaya giris
dersini alan Miihendislik Fakiiltesi’ndeki Ogrencilerin derse yonelik basari,
motivasyon ve tutumlarina etkisinin belirlenmesi amaglanmistir. Arastirma nicel ve
nitel bir ¢alisma olup, nicel ¢alisma, deneyl ve deney2 grup On-test ve son-test
arastirma modeline gére desenlenmistir. Nitel calismada ise, ortama yonelik goriisleri

alabilmek i¢in goriisme yontemi kullanilmastir.

Arastirmada her iki grupta dersler bilgisayar laboratuvarinda yapilandirmaci
yaklasim modeli olan 7E 6grenme modeline uygun olarak gergeklestirilmistir. Buna
ek olarak deneyl grubu robotik uygulamalarla desteklenmistir. Derste kullanilan ders
materyalleri sinif ortaminda verilmistir. Robotik uygulamalar, dersin laboratuvar

saatlerinde uygulanmistir.

Aragtirma Kibris’ta 6zel bir {iniversitenin Mithendislik Fakiiltesi’deki birinci
sinif Programlamaya Giris dersini alan 100 6grenci ile gerceklesmistir. Ogrenciler 6n-
test olarak uygulanan basari testinde aldiklar1 puanlara gore deneyl ve deney2 grubu
olacak sekilde homojenlik saglanarak atanmistir. Her iki grupta 7E 6grenme modeli
ile laboratuvar saatleri uygulanmistir. Deneyl grubundaki Ogrenciler, deney?2

grubundaki 6grencilerden farkli olarak Lego robotik uygulamalarla desteklenmistir.

Ihtiya¢ duyulan verilerin toplanmasina ydnelik basari testi ve gdriisme formu
gelistirilmis ve derse yonelik motivasyon ve programlamaya yonelik tutum olcekleri
gerekli izinler alinarak uygulanmigtir. Bu aragtirmadan elde edilen bulgularla, her iki
grubun programlamaya giris dersinde basari puanlarinda artis oldugu, ancak
istatistiksel olarak robotik uygulamalarla desteklenen deneyl grubunun lehine anlaml

bir farklilik oldugu sonucuna varilmistir. Genel olarak 6grencilerin goriislerinden yola
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cikarak egitimin etkileyici, eglenceli ve yaratict olarak gegebilmesi icin robotik
uygulamalarla desteklenmesi gerektigi, derse yonelik motivasyon diizeylerinin arttig1
ve programlamaya yonelik tutumlarinda deneyl grubu lehine anlamli bir farklilik
oldugu sonucuna varilmistir. Arastirma sonuglar1 dikkate alinarak programlamaya

girig dersinin laboratuvar saatlerinin kullanilmasi 6nerilmistir.

Anahtar Kelimeler: Motivasyon, 7E 6grenme modeli, programlama, robotik

uygulama, yapilandirmaci yaklasim, tutum
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ABSTRACT
Does the Inclusion of Robots Affect Engineering Students’ Achievement in

Computer Programming Courses?
Ciftci Ozuorcun, Nilcan
Doctorate, Computer Education and Instructional Technolgy
Supervisor: Assoc. Prof. Dr. Hiseyin Bicen

July 2017

In this study, it was aimed to determine the effect of the students in
Engineering Faculty on the achievement, motivation and attitudes towards the course.
The study is a quantitative and qualitative study, quantitative study is designed
according to experimental and control group pre-test and post-test research model. In
the qualitative study, the interview method was used to obtain the opinions about the
orientation.

In the study, the lessons in both groups were performed in the computer
laboratory in accordance with the 7E learning model, which is a constructivist
approach model. In addition, the experimental group was supported by robotic
applications. The course materials used in Derste were given in class environment.

Robotic applications have been applied during the lab hours.

The research was conducted with a group of 100 students from a private
university in Cyprus who attended the first class Introduction to Programming at the
Faculty of Engineering. The students were assigned as homogeneous as the
experimentall and experimental2 groups according to the scores they had in the pre-
test success test. In both groups, 7E learning model and laboratory hours were applied.
Students in the experimental group were supported by Lego robotic exercises, unlike
students in the control group.

An achievement test and interview form for the collection of the required
data was developed and attitude scales for motivation and programming for the lessons
were applied with necessary permissions. Findings from this study showed that there
was a significant difference in favor of the experimentall group, which was
statistically supported by robotic applications, although both groups had an increase in
success scores in the introduction to programming. In general, it was concluded that

students should be supported with robotic applications in order to pass the education
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as impressive, amusing and creative by going out from the opinions of the students,
the level of motivation towards the lessons and the attitudes towards programming are
a significant difference in favor of the experimentl group. Taking into consideration
the research results, the introduction of the introduction of the program was proposed

using the laboratory hours.

Keywords: Motivation, 7E learning model, programming, robotic application,

constructivist approach, attitude
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BOLUM I
GIRIS
Bu boliimde aragtirmanin problemi, amaci, 6nemi, varsayimlari ve sinirliliklari

belirtilmistir. Ayrica arastirma kapsaminda gegen bazi kavramlarin tanimlarina da yer

verilmistir.

1.1 Problem

Teknoloji ¢agindaki hizli gelismeler insan hayatinin her alanin1 etkilemektedir.
Teknoloji kullanim1 insanlar icin vazgecilmez olurken etkiledigi alanlara da olumlu
ivmeler katmistir. Teknolojideki gelismeler egitim sektoriinii etkileyerek egitim
alanlarima farkli boyutlar katmaktadir. Teknoloji, egitimde 6grencilerin kazanmisg

olduklar1 bilgileri daha verimli kullanmalarina yardimci olmaktadir (Odabasi, 2005).

Bilim ve teknolojide yasanan hizli gelismeler giiclii bir gelecek olusturmak isteyen
tilkeler i¢cin 6nemli firsatlar sunmaktadir. Teknolojinin ve bilimin gelisimini yakindan
takip eden ve teknolojinin yasamin her alanindaki etkisinin farkinda olan tilkeler, bilim
ve teknolojideki gelismelerin gerisinde kalmamak icin Kkullanmakta olduklar
sistemleri degistirerek gunin teknolojilerine uyarlamaya calismaktadirlar (Kog ve
Boyik, 2013). Bilim ve teknoloji alanlarindaki gelismelerin takibi her alan igin 6nemli

oldugu kadar egitim alani1 i¢in de kaginilmaz bir gereksinim halini almistir.

Egitim teknolojilerinin egitim-6gretimde kullanilmasi dgrencilerin derslere olan
ilgilerini artirmakta ve konu anlatimlarinin teknoloji ile desteklenmesi &grencilere
daha kolay anlama olanagi sunmaktadir (Odabasi, 2005). Robotik uygulamalarin
egitimde kullanimu ile ilgili yapilan ¢aligmalarda, 6grenenlerin dersteki dikkatini ve
odaklanma suresini artirdigi ortaya ¢ikmaktadir (Curto ve Moreno, 2016). Robotik
uygulamalar 6grenenlerin, Teknoloji, Fizik, Matematik, gibi temel kavramlarda
ogrenmelerine katki saglarken aymi zamanda ¢ok yonlii diisiinebilme, U¢ boyutlu
sekillerle galisabilme imkanlar ile bircok yetenek ve zeka tiirtine destek olmaktadir.
Glinlimiizde hizla gelisen robotik bilimi, egitim alaninda da sik¢a kullanilmaya
baglanilmistir. Robot ile yapilan egitimlerin 6grencilerin 6grenmeye olan isteklerini
artirdig1, 6grencileri 6grenmeye motive ettigi, 6grenmeyi daha zevkli hale getirdigi

yapilan bilimsel ¢alismalarda ispatlanmistir (Panadero, Roman ve Kloos, 2010).



Gelisen bilgi teknolojilerinin egitimde kullanimi Ogrencilere gergek yasama
uygun olan, yaparak-yasayarak 6grenmelerini saglayan, yaraticiliklarinin artmasini ve
ezbere dayali olmayan eglenceli bir 6grenme ortami sunmaktadir. Insanlar gergek
yasantt deneylimleri ile Kkarsilastigi zaman Dbilgiyi kendi hafizalarinda
yapilandirabilmektedirler. insan yasaminda kalici bilgi igin, kisinin o bilgi ile ilgili
gercek deneylimlere sahip olmasi, bilgiyi daha iyi kavramasini ve hafizasinda
kalicilastirmasini saglamaktadir (Isman, 1999). Egitim alaninda 6grencilere gergek
deneyimler ancak, bilgi teknolojileri kullanimi ile saglanabilinmektedir. Bilgi
teknolojileri gogunlukla uygulama gerektiren ve 6grenimi daha zor oldugu diisiiniilen
Matematik ve Fen alanlarinda kullanilirken, 6grencilerin bilgi ve becerilerinin 6n
plana ¢ikarip 6grenmeyi kolaylastirdigi ve yapilan ¢alismalar sonucunda 6grencilerin
olumlu bir 6grenme gergeklestirdikleri goriilmektedir (Cavas, 2002). Egitimde, egitim
ortamini zenginlestirmek i¢in kullanilan ara¢ ve geregler giin gectikge artmaktadir.
Teknolojideki gelismeleri yakindan takip eden egitim alani, gelismelerin egitim
alanina sagladig1 avantajlardan faydalanmaktadir. Diinyada egitimde kullanimi yeni
olmayan, fakat Tiirkiye ve Kibris i¢in yeni bir teknoloji olan robot setlerinin kullanimi
her gegen giin artmaktadir (Kog¢ ve Boyuk, 2013). Robotik uygulamalarla yapilan
egitim, Ogrencilerin teknolojiyi ¢ekinmeden kullanmalarina, yaparak-yasayarak
O0grenmelerine, problem ¢ozebilme yeteneklerinin artmasina ve diger 6grenciler ile
birlikte grup icerisinde bilgi paylasimi, sorumluluk alabilme &zelliklerini
gelistirmesine olanak saglamaktadir (Webb, 2015). Egitimde teknolojinin
kullanilmasi denilince akla hemen bilgisayar ve Web teknolojileri gelmektedir. Ancak,
artik diinyada Fen ve Teknoloji egitimine bakildiginda karsimiza uygulanabilir yeni
bir teknolojik alan ¢ikmaktadir (Ko¢ ve Bdyuk, 2013). Robotigin, egitimin farkli
alanlarinda kullanimi artmakta olmasina ragmen Fen ve Teknoloji ve ozellikle
mihendislik alanlarinda kullanimi olduk¢a fazla oldugu ve artitk bu alanlarin
egitiminde vazgegilmez bir unsur oldugu goriillmektedir (Cameron, 2005). Robotik
uygulamalarla desteklenen egitim ortamlarinin, 6grencilerin yaraticilik yonlerini
ortaya koymalarinda etkili bir yontem olmakla birlikte Ogrenirken sorgulama,
diistinme, bulunan sonuglar1 yorumlama, arastirma ve deney yapma becerilerinin
gelistirilmesi beklenmektedir (Goldworthy, 2000). Robot setleri ile bu alanlarda
yapilan egitimler, 6grencilerden beklenen gelismeyi kolaylastirmakta ve dgrencilerin

ne yapmakta olduklarinin farkina varmalarini saglamaktadir.



Robotik kavrami 1940 yillarda ortaya c¢ikmis bir kavramdir. Robotik
kavraminin ilk olarak Amerikali bilim adami Isaac Asimov tarafindan kullanildig
bilinmektedir. Robotik, robot tasarlanmasi ile ilgilenen bir bilim dahdir ve
mihendislk, elektronik, mekanik alanlarinda kullanilan bir teknolojidir. Bilim ve
Miihendislik alaninda robotik ile yapilan arastirmalar glinlimiizde de devam
etmektedir. Robotik ile miihendislik alaninda 6zellikle programlama, yapay zeka,
mekatronik alanlarinda uygulanmaktadir (Cruz, Madrigal, Galindo, Jimenez, Daou ve
Claraco, 2012). Robotik uygulamalarin egitimde kullanilmasi bilginin daha kalici
olmasin1 saglamaktadir. Stirekli yenilik ile yaraticiligr tetikleyen robotik egitimi bilim
ve teknoloji diinyasinin vazgecilmezi haline gelmistir. Her gegen gun robotik
uygulamalar egitimdeki Onemini artirmaktadir (Ko¢ ve Boyiik, 2013). Robotik
uygulamalar ile yapilan egitimlerin maksadi; egitimcilerin teknolojiyle biitiinlesmis
egitim ortamlarm1 kullanmalarin1 artirmak ve bu sayede Ogrenenlere robotik
uygulamalar ile gerceklesen Ogrenmenin daha fazla anlamli ve kalict olmasini
saglayabilmektir (Wood, 2003). Robotik uygulamalarin egitimde kullanilmasi,
Ogrenenlere teknolojiyi kullanma, teknolojiden haberdar olma, yaratici ve arastirmaci
yonlerini ortaya ¢ikarma, grup icerisinde calisabilme becerilerini gelistirme gibi
avantajlar saglamaktadir (Sabanovi¢ ve Yannier, 2003).

Robotik uygulamalarla desteklenen egitim ortamlar1 her gegen gin
artmaktadir. Egitimcilerin robotlarin egitsel potansiyelinin farkina varmalar1 ve
uluslararas1 robot turnuvalarmin popiilerlik kazanmasinin robotlarin  egitsel
kullanimina katkist biiyiiktir. Yurtdisinda bulunan Universiteler ve okullar, yaz
okullarinda teknoloji ve robot kullanimiyla ilgili kurslar diizenlemektedirler (Ucgl,
2013). Diizenlenen yaz okullarinin amaci, 6grencilerin miithendislik alanlarina olan
egilimlerini artirmak ve robotik uygulamalarla 6grenmeyi daha eglenceli hale
getirmektir. Robotik uygulamalarla desteklenen yaz okulu kamplarinda kiz
ogrencilerin katilimina biiyiikk 6nem verilmekte ve kiz 6grencilerin ilgililerini bilim,
matematik teknoloji ve muhendislik alanlarina gekmek i¢in diizenlenmektedir (Burket,
Small, Rossetti, Hill ve Gattis, 2008). Robotik uygulamalrin mihendislik lisans
egitimde kullanimi giin gegtikce yayginlagsmaktadir. Miihendislik egitiminde
Ogrenenlerin teorik bilgilerin uygulamali olarak sonuglarini, gergek yasamla ilgili
problem c¢ozimlemelerini ve zorluklarini anlayabilmeleri beklenmektedir (Cruz,
Madrigal, Galindo, Jimenez, Daou ve Claraco, 2012). Ogrencilere, uygulayarak

o6grenme imkani taniyan robot setlerinin dgrencilerin dgrenmelerine katkisi yapilan



calismalarda ortaya ¢ikmustir (Panadero, Roman ve Kloos, 2010). Ogreneneler,
genellikle ekrandan yaptiklari igin simiilasyonunu gormektense “gercek robot” ile
uygulama yaparak 6grenmekten daha ¢ok keyif almaktadirlar (Gomez, 2011). Lego
Mindstorms EV3 robot setleri egitimde en yaygin kullanilan ve en popiiler olan
setlerdir. Lego Mindstorms ilk 6nce Lego Mindstorms Invetion System (RIS) olarak
1998 yilinda Lego ortaya ¢cikmistir. Amerikali bilim adamlar1 1980°1i yillarda ¢ocuklar
i¢in onlarin anlayabilecekleri seviye de kolay programlanabilen sisteme sahip robot
gelistirebilme dogrultusunda Lego Mindstorm (RIS) setini gelistirmislerdi. i1k gelistigi
yillardan itibaren uygun fiyatl ve basit programlanabilme 6zelligine sahip olan Lego
Mindstorm (RIS), buglnlere giiniimiiz teknolojilerine uygun bir teknikle gelistrilmis
ve popiilerliginin artirarak gelmistir (Kigukceylan, Yiksel ve Sezgin, 2007). Lego
Mindstorms EV3, ilkokul ¢agindaki bir gocugun bile robot gelistirip basit program
kodlamalar1 yapmasina olanak taniyan bir teknolojidir. Lego Mindstorms setinde,
Lego yapisinda bulunan teknikle ilgili tuglalar, mikroislemci, programlama
yapabilmek i¢in kullanici arayiizii, bilgisayara baglanarak yapilan programlarin USB
araciligla mikroigslemcisine aktarilabilmesini saglayan bir yapiya sahiptir. Lego
Mindstorms EV3 setinde robot gelistirmeyi ve programlamayi daha ¢ekici kilan renk,
dokunma, kizilotesi, ses, ultrasonik sensorleri ve motorlar1 da vardir. Lego
Mindstorms setleri gerek sinif ortaminda gerckse disinda 6grencilerin eglenerek,
yaparak, yasayarak Ogrenebilmelerini saglayan, bilgileri daha kolay zihinlerinde
biitiinlestirebilmelerini destekleyen yapiya sahiptir. Lego Mindstorms seti egitimde
kullanilarak yapilan bir ¢alismada, Ogrencilerin zihinsel, matematiksel diisiinme
becerilerinin gelistigi, probleme yaklasim ve ¢dzebilme yeteneklerinin artig1 ve ayni
zamanda miihendislik alan1 i¢in 6nemli olan programlama tekniginin ezber yontemi
ile degil de, mantigin1 6gretme-6gretme siirecinin kolaylastigi ortaya ¢ikmustir (Barak
ve Zadok, 2009).

Yapilandirmaci, teknoloji tabanli, isbirlik¢i, probleme dayali, yaparak-
yasayarak ve aktif 6grenme 6gretim modelleri siklikla robot ile yapilan egitimlerde
kullanilmaktadir (Alimiss ve Kynigos, 2011) . Robotik uygulamalar, uygulanacak
dersin amacina uygun bir 6gretim modeli ile 6grencilerin dersi daha iyi anlamalarina
kolaylagtirmaktadir. Miihendislik alaninda, 6grencilerin kullanacaklar robot setleri ile
pargalar1 yapilandirarak, programlama islemine geg¢meleri yaptiklarini daha kolay
kavramalarini saglamaktadir. Fiziksel bir nesne ile etkilesim veya deneylim

ogrenmeyi hizlandirir (Saygin, 2012). Robotik uygulamalarin egitimde kullanilmasi



ogrencilere kazanglar saglamaktadir. Robotik uygulamalar kullanilarak yapilan
caligmalar sonucunda 6grencilerin; 6zguivenlerinin arttigi, bilim ve teknolojiye olan
tutumlarmin olumlu y6nde degistigi, robot tasariminin Matematik, Fen, Teknoloji,
Miihendislik konulari ile iliskisini goriiniir kilarak derslerde islenen konularin gergek
hayatla iligkisinin anlasildig1, yaparak, yasayarak, kesfederek 6grenmelerini daha
kolay oldugunu, gercek hayattan problemler vererek 6grencilerin problem ¢ézme ve
analitik diistinme becerilerinin ve grup calismasi sayesinde Ogrencilerin birlikte
calisma becerilerinin gelistigi dogrulanmaktadir (Hacker, 2003).

Robotik uygulamalarin egitimde kullanimu ile ilgili diinya da yapilmis birgok
caligma vardir. Robotik uygulamalarin egitimde kullanilmaya 1998 yilinda Lego
firmasiin programlanabilir seti ¢ikarmasi ile baslanilmistir. Diinya da ¢ok yeni bir
teknoloji olmamasina ragmen Tiirkiye ve ozellikle Kibris’ta yeni popller olmaya
baslamistir. Dinyada robotik uygulamalar ile yapilan ¢aligmalar incelendiginde;
Ozellikle Amerika, Kanada, Avustralya, Yeni Zelanda ve Portekiz’de bu alandaki
calismalarin yogun oldugu goriilmistiir (Hacker, 2003). Fen ve teknoloji alaninda artik
robotik uygulamalarin mufredatlarda yeralmasi ve vazgegilemez bir pargasi olmasi
gerektigi goriisii olusmustur (Miglino, Lund ve Cardaci, 1999). Yapilan literatiir
arastirmasina gore, Diinyada ve Tiirkiye’ de robotik uygulamalar ile ilgili Mihendislik
alanindaki calisma sayisinin Egitim alanindaki ¢alisma sayisindan fazla oldugu
gorulmektedir (Ko¢ ve Boyuk, 2013). KKTC’de yapilan g¢alismalarin elektronik
ortamda bulunmamasindan dolay1 yapilan c¢alismalara ulasabilmek igin,
tiniversitelerin kiitiiphanelerine, enstitii miidiirliikkleri ve KKTC Milli Egitim Bakanlig1
argivi taramasi yapilarak KKTC’de robotik uygulamalar ile ilgili bilimsel ¢alismanin
olmadigini goriilmistiir. Bilim, Teknoloji, Muhendislik, Matematik konulariyla ilgili
caligmalar olmasina ragmen egitim alanlarinda da robotik uygulamalarin kullanimai ile
ilgili 6grencilerin derslere olan tutum degisiklikleri ve motivasyonlari konusunda
caligmalar yapilmistir (William, 2008). Robotik uygulamalar ile yapilan diger bir
calismada, 12 orta dereceli okulda 6grencilerin Fen, Matematik, Teknoloji, Bilim
alanlar1 hakkinda olan bilgi ve ilgileri arastirilmis ve arastirma sonucunda dgrencilerin
bilgi ve ilgilerinin anlamli diizeyde arttigi ortaya c¢ikmustir (Vollstedt, 2005).
Ogrencilerin Miihendislik alanlarina karst olan &nyargilarimi  olumlu  ydnde
degistirmek icin Lego Mindstorms EV3 robot setlerinin uygunlugu her gecen giin

yapilan ¢alismalarla ispatlanmaktadir (Panadero, Roman ve Kloos, 2010).



Robotik uygulamalarin egitim tizerindeki etkisinin incelendigi bir ¢aligmada 6.
siif 6grencilerinin fen ve miihendislik alanlarindaki 6grenmelerini nasil etkiledigi
arastirtlmis ve yapilan arastirma sonucunda, anlamli 6grenme kazanildigi ortaya
cikmistir (Hacker, 2003). Turkiye de robotik uygulamalarin egitim de kullanilmasi
giin gegtikce artmaktadir. Diinyada oldukca popdler olan ve 9-16 yaslar arasinda olan
cocuklarin yaraticilik yonlerini ortaya ¢ikarmalarina firsat sunan ve Diinya genelinde
yapilan “First Lego Lig (FLL)” yarismasinin her sene dizenli olarak diizenlenmesi
egitim kurumlarinin robotik alanina kayitsiz kalmamasina sebep olmustur. Robotik ile
ilgili, Tirkiye Milli Egitim Bakanlig1 tarafindan onbir kez diizenlenen uluslararasi
yarigsma bulunmaktadir (robot. meb, 2017).

Robotik uygulamalar ile ilgili yapilan galismalar sonucunda Ogrencilerin
ogrenmelerini  olumlu etkiledigi kanisma varilmistir (Eric ve Chun, 2010).
Programlamaya giris dersini alan lisans Miihendislik Fakiiltesi 6grencilerinin dersteki
basart ve derse yoOnelik motivasyon diizeylerinin diisiik olmasindan dolay1
programlamaya giris dersi arastirma i¢in se¢ilmistir. Literatiir aragtirmalarinda robotik
uygulamalar yapilandirmact 6grenme modeline gore tasarlanip uygulandigi
goriilmektedir. Yapilandirmact 6grenme tabanli olan 7E 6grenme modeli deneylsel
uygulamalar ile yapilan egitim i¢in uygun olabilmektedir (Kanli, 2009).
Programlamaya giris dersinin laboratuvar saatlerinde 7E 6grenme modeline uygun
olarak tasarlanip uygulanmasinin uygun olacag diisiiniilmektedir. 7E 6grenme modeli
7 asamadan olusan, her adiminin 6nceden tasarlandigi 6grenenlere merak etme, tesvik
etme, arastirma, gelistirme imkani veren bir egitim modelidir. Bu arastirma igin alinan
uzman goriisleri dogrultusunda 7E 6grenme modeli dersin laboratuvar saatlerinde
kullanilmak igin tercih edilmistir. Programlamaya giris dersini Miihendislik Fakdltesi
miifredatinda oldugu i¢in arastirma Miihendsilik 6grencileri ile sinirlidir ve arastirma
sonunda 6grencilerin bagar1 ve derse yonelik motivasyon diizeylerinin artmasina bir
¢oziim bulunulacagi diistiniilmektedir. Yapilan calismalar incelendiginde, robotik
uygulamalarin Tiirkiye ve Kibris’ta ¢cok az kullanildigi goriilmektedir. Bu nedenle
aragtirmanin amacini, Mihendislik fakiltesindeki 6grencilerin programlamaya giris
dersinde robotik uygulamalarin 6grenci basarisi, motivasyonu ve tutumuna etkisi

konusu olusturmaktadir.



1.2 Amag
Bu c¢aligmanin genel amaci, programlamaya giris dersinde robotik
uygulamalarin 6grenci basarisi, derse yonelik motivasyonu ve programlamaya yonelik

tutumuna etkisini belirlemektedir.
Genel amaca ulasabilmek icin belirlenen alt amaclar ise sunlardir:

1. Programlamaya giris dersinde robotik uygulamalarla desteklenen deneyl
grubu ile deney2 grubu 6grencilerin ders sonrasi basarilarinda farklilik var
midir?

2. Deneyl ve deney2 grubu o6grencilerinin derse yonelik motivasyonlarinda
farklilik var midir?

3. Deneyl ve deney2 grubu 6grencilerinin programlamaya yonelik tutumlarinda
farklilik var midir?

4. Deneyl grubu 6grencilerinin robotik uygulamalarla desteklenen derse yonelik
gortsleri nelerdir?

5. Deney2 grubundaki 6grencilerin derse yonelik goriisleri nelerdir?

1.3 Onem

Egitimde, uygulama yaparak 6grenmenin 6grencilerin kendi 6grenmelerini
kolaylastirdigir bilinmektedir (Resnick, 1996). Ginlmizde, egitimin daha etkili
olabilmesi igin, 6grenciler olusturmaya ve uygulama yapmaya yonlendirilmektedirler.
Teknolojinin Ogrenenlere yaratici olmalarini ve uygulama yaparak 0grenmelerine
olanak saglamas1 egitimde robotik uygulamalarin kullanilmasini artirmaktadir.
Egitimde kullanilan robotik uygulamalar hakkinda detayli bir literatiir taramasi
yapilarak egitimde kullanilmasima yonelik bir ihtiyacin oldugu gergegi ile
karsilagilmistir. Bulunan calismalarda robotik uygulamalarin 6grenciler i¢in olumlu
etkiler yaratabilecegine yonelik bulgular bulunmasmma ragmen egitimde
uygulanmasina yonelik az sayida ¢alismaya rastlanmistir (Kog¢ ve BOyulk, 2013). 21.
Yizyilin getirdigi teknolojiyi kullanabilme, anlayabilme, grup icerisinde birlikte
calisabilme ve yapilandirarak 6grenme becerilerine Ogrencilerin sahip olmasi
beklenilmektedir. Yapilacak bu arastirmada elde edilecek bulgular ile yapilandirmaci
yaklasim tabanli olan 7E &grenme modeli ile robotik uygulamalarin egitime yeni bir
yaklasim getirecegine inanilmaktadir. Robotik uygulamalarin programlamaya giris

dersinde kullanimi, 6grencilerin daha sonraki yasantilarinda gergcek yasamlarinda



problem c¢ozebilme becerilerini ve bilgilerini olumlu yonde etkilenecegine

inanilmaktadir.

Arastirma sonucunda elde edilen bulgulara dayali olarak gelistirilen 6neriler ile
21.Yiizyll egitim ortami tasarlanirken Ogrencilerin eglenerek dgrenmekten
hoslandiklart  gézoniinde bulundurularak robotik uygulamlarin  6grencilerin
ogrenmelerine kolaylastiracagi umulmaktadir. Robotik uygulamalarin programlamaya
giris dersinde 7E 6grenme modeli ile kullanilmasi, 6grencilerin programlama
mantigin1 anlamalarini, yasanilan teknoloji ¢aginin gerisinde kalmamalarini ve yeni
teknolojileri kullanabilme becerilerini sahip olacaklari umulmaktadir. Ozetle yapilan
calismada ortaya ¢ikan bulgular ¢ergevesinde robotik uygulamalarla 6grencilerin
O0grenme siireclerini nasil daha etkili, verimli ve ilgi cekici hale getirebilecegi

konusunda iilkemizde bilimsel taban olusturmaktadir.

1.4 Stmirhhklar

Bu arasgtirmada asagida belirtilen simirliliklar igerisinde yiirtitilmiistiir.

1. Arastirmanin ¢alisma grubunu Kibris’taki 6zel bir Universite’nin Milthendislik
Fakdiltesi, Programlamaya Giris (COMP117) dersini alan 1. Sinmif 6grencileri
ile,

Arastirmada kullanilan basari testi ¢calismasina katki koyan 100 6grenci ile,
Degisik boliimlerde 100 6grenci ile,

Aragtirma Programlamaya Giris dersinin laboratuvar uygulama saatleri ile

o~ w DN

Arastirma Programlamaya Giris dersinin akis diyagrami olusturma, algoritma
yazma, If/Else, Nested If/else, While, Repeat Until ve For konulart ile,
6. Arastirma Lego Mindstorms EV3 robotunun kullanimi veRobotC ve Visual

Studio 2013 yazilim programlari ile sinirhdir.

1.5 Tanimlar
Lego Mindstorms EV3: Yenilikci programlanabilen bir¢cok yazilim ile uyumlu LEGO
akill1 tuglasi.

Program: Bir hedef dogrultusunda yazilmis algoritmik komut dizisi.
Akis Diyagram: Algoritmalari ve islemleri baglayarak sembollerle gosteren sema.
Algoritma: Bir problemi ¢6zmek igin izlenen adimlar.

Egitim Robotlar1: Bilisim ¢aginin yeni akilli araglari.



BOLUM II

KAVRAMSAL TEMELLER VE ILGILi ARASTIRMALAR

Bu boliimde arastirmanin problemi ile iliskin kavramsal bilgiler verilmeye
calisgtlmistir. Bu amagla, egitim teknolojisi, yapilandirmaci yaklagim, 7E 6grenme
modeli, egitimde robotik uygulamalar, egitimde kullanilan robotlar, Lego Mindstorms

EV3 ile egitim, programlamaya giris gibi alt bagliklarda incelenmistir.

2.1 Kavramsal Temeller

2.1.1 Egitim Teknolojisi

Egitim teknolojisi, daha etkili 6grenme saglanmasi icin gerekli ara¢ ve
gereglerin  en 1yl sekilde tasarlanmasi, uygulanmasi, degerlendirilmesi ve
gelistirilmesidir (Alkan, 1995). Gelisen teknolojinin egitimde kullanimi kaginilmaz bir
hal almistir. Egitim ortamlarinda teknoloji kullanimi 6grenenlerin dikkatini daha kolay
cektigi i¢in tercih edilmektedir. Yeni teknolojilerin dgretim araglarina olumlu etkisi
oldugu goriilmektedir (Keser, Uzunboylu ve Ozdaml, 2011). Egitim-6gretim
stireclerine adapte edilmis yeni teknolojik materyaller egitim i¢in ihtiya¢ olmustur

(Uzunboylu ve Tugun, 2016).

Egitim i¢in ara¢ gereclerin etkili kullanilmasi egitim ortamlarim
zenginlestirmektedir. Yalin (2003), egitim teknolojisini, 6grenme 6gretme siirecinde
sistemli ve biitiinliik saglayan bir yaklasim ve stire¢ i¢erisinde bulunan arag ve gerecler
icin 6nemli unsurlardan birisidir. Egitimde kullanilan robotlar teknolojik bir arag
olmakla birlikte 6grenme ve Ogretme siiregleri i¢in tasarlanip uygulanabilmektedir.

Egitim robotlart egitim ortamlarina yeni girmis olmasa da kullanimi son
yillarda arttigindan dolay1 yeni bir teknoloji olarak bahsedilmektedir. Egitim robotlari
uygulama imkanin yaninda, ¢ekici ve eglenceli 6grenme ortami sunarak dgrencilerin
ilgi ve meraklarin1 ¢eken aragtir (Eguchi, 2010). Egitim robotlar1 farkli egitim
alanlarinda ve yas gruplarinda kullanilabilmektedir. Egitim robotlar1 bilim ve teknoloji
egitiminin dogasin1 dnemli derecede etkileme potansiyeline sahip olan, ana okuldan
universite seviyesine kadar olan her yas grubuna hitap ederek blylyen bir ara¢
olmaktadir (Alimisis, 2013).
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2.1.2 Yapilandirmaci Yaklasim

Yapilandirmaci yaklasim, 6grenenin merkezde oldugu ve 6greten tarafindan
yonlendirilmesi  sonucunda  kendi  ¢6zim  yolunu  bularak  6grenmeyi
gergeklestirmesidir (Keser, Uzunboylu ve Ozdamli, 2011).Yapilandirmacilik,
Ogrencinin bilgiyi yapilandirmasidir (Saban, 2000). Degismekte olan 21. Yiizyil diinya
teknolojilerinin farkina varabilen, sorgulayan ve kendi istlerine diisen sorumluluklarin
farkinda olan bireylere ihtiya¢ duyulmaktadir. Gliniimizde bilgiyi aynen verildigi gibi
kabul eden bireylerin yerine verilen bilgiyi yorumlayarak anlamli sonuglar elde
edebilen bireylere ihtiya¢ duyulmaktadir (Yildirnm ve Simsek, 1999). Bireylerin
verilen bilgiyi dogrudan ezberlemek yerine, bilgiyi anlamlandrima veya yapilandirma
ile 6grenim gerceklesebilmektedir (Keser, Uzunboylu ve Ozdamli, 2011).

Yapilandirmacilik onceleri 6grenenlerin bilgiyi nasil 6grendikleri iizerinde
duran bir kuram olarak baslamis olsada, zamanla dgrenenlerin 6grenmelerini nasil
kullanarak yapilandirdiklarina iliskin bir yaklasim olmustur (Erdem ve Demirel,
2002). Kalict 6grenme, dogrudan ezber yoluyla degilde, var olan bilgiyi yorumlayip
transfer ederek saglanabilir. Literatiirde yapilandirmacilik yaklasimi ile ilgili
aciklamalara bakilacak olursa farkli yapilan agiklamalarin temelinde ayni oldugunu
gortulmektedir. Asagida farkli ifade edilen agiklamalardan bazilar1 yeralmaktadir.
Yapilandirmacilikta  bilginin  tekrar1  degil, bilginin transferi ve yeniden
yapilandirilmasi s6z konusudur (Perkins, 1999). Yapilandirmacilik genel olarak dért
madde ile agiklanacak olursa; 1) bilgi tiim gergekgiligi ile diinyaya aittir, 2) bilgi
bireyin beyninde yapilanir, 3) anlamlar paylasilir, 4) bireyin katilimi ile anlam
yapilandirilir (Wilson, 1997). Smith (2013)” e gore yapilandirilmacilik aslinda genis
olarak tanimlanmis bilissel teorilerden biridir, 6grenenlerin 6grendikleri konunun
igerigini 6zgiirce yapilandirma firsatin1 bularak 6grenmelerini anlamlandirdiklar1 bir
yaklasimdir. Yapilandirmacilik, 6grencinin aktif olarak bilgi ile ilgili anlam olusturma
girisimidir (Areje, Jones, 2002). Yapilandirmact yaklasimda 6grenen bilgiyi dogrudan
ezberleyen degil, bilgiyi arastiran, elde ettigi yeni bilgilerle olgunlastiran, 6greneni
aktif olarak One c¢ikaran bir yaklasimdir. Yapilandirmaci yaklasiminda
uygulanabilecek etkinlikler arasinda; aragtirma yapmak, proje hazirlamak, sorgalama
ve tartigma igin ortam olusturmak, benzetim ¢aligmalar1 yapmak yer alabilir (Akar ve
Yildirim, 2004).
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Yapilandirmaci yaklasimda bulunan o6grenme ilkeleri ile literatiirde
tanimlamalar bulunmaktadir. Zoharik (1995) yapilandirmaci 6gretim yaklagiminin
eski bilginin kullanilmasi, yeni bilginin olusturulmasi, bilginin ne oldugunun
anlasilmasi, uygulanmasi ve bilginin ne oldugu ile ilgili farkinda olunmas1 gibi bes

temel ilkesi oldugunu ileri siirmektedir. Yapilandirmaci egitim durumlarinda bulunan

onemli ilkeler (Yurdakul, 2011);

1. Ogrenme etkinlikleri bir probleme bagli olarak diizenlenmelidir.

2. Ogrenme sorumlulugu dgrenenlere birakilmali, sorun ve ¢dziim yolunu
kendileri bulmalidir.

On bilgiler kullanilmalidir.

Sosyal etkilisim ortami olusturulmalidir.

Gergek yagsamla baglantili 6grenme ortamlari olusturulmalidir.

Teknoloji destekli ortamlar kullanilmalidir.

N oo g M w

Ogrenenlerin ¢dziime nasil ulastiklarini, nasil 6grendiklerini bilmeleri

saglanmalidir.

8. Ogrenenlerin hatalarim1  grup ile tartigmalari sonucunda anlayip
diizeltmeleri saglanmalidir.

9. Problem ile ilgili 6grenenlerin diisiincelerine 6nem verilerek 6zgiirce fikir

soyleyebilecekleri ortam yaratilmalidir.

Yapilandirmaci yaklagimin uygulanmasinda 6gretmen ve 6grencinin aldigi
roller geleneksel smif ortamlarindan farkli Gzelliklere sahiptir. Yapilandirmaci
yaklasimda Ogretmenin aldigi roller ile ilgili literatiirde yapilan ¢alismalar

bulunmaktadir (Jones, Gail, Laura ve Brader-Areje, 2002).

Brooks ve Brooks (1991) 6gretmenin, 6grenenlere uygun etkinlikler hazirlama,
Ogrenenlerin birbirleri ile ve 6gretmen ile iletisimi kurabilmesini kolaylastirma, is
birligi igerisinde ¢aligmaya tesvik etme, fikirlerin Ozgirce ifade edilecek ortamlar
olusturma, 6grenenlere ¢6ziim yolu bulma ile ilgili yol gosterici rehber olma ve
arastirmaya yonelik tesvik etme gibi rollerinin oldugunu ileri stirmektedir. Kisaca
Ozetleyecek olursak yapilandirmaci yaklagimda 6gretmen 6grencinin dogru sonuca
ulasabilmesi igin gerekli olan yolu gdsteren rehber konumundadir. Ogrenci ise,
aktarilmak istenilen bilgiyi gosterilen yollar dogrultusunda arastirma yaparak bulmaya

calismaktadir.
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Gilinlimiizde yapilandirmacilik yaklasimi teknoloji kullanimi ile 6n plana
cikmaktadir. Bilgiyi yapilandirmak, bireylerin kendi kurdugu bilgi tuglalar ile bilgiyi
kalicilastirabilmesidir. Egitim robotlar1 ile miithendislik alanlarinda yapilan egitimler
yapilandirmaci yaklasim ile kullanilmaktadir. Seymour Papert, Logo programini
cocuklarin problem ¢ozebilme, diislinebilme yeteneklerini ortaya ¢ikarmak
maksadiyla Jean Piaget’in ortaya ¢ikarmis oldugu yapilandirmaci yaklagima uygun
olarak hazirladig1 bilinmektedir. EZitim robotlarinin egitim ortamlarinda kullanilmasi
ile ilgili yapilandirmaci yaklasim baglantis1 kuramin ortaya siiriilmesinden sonra

uyumlu olarak kullanilmaktadir.

Egitim ortamlarindaki teknolojiler kendi baslarina 6grencilerin 6grenmelerini
saglayamazlar, fakat 6grenmenin egitim robotu gibi teknoloji ile gerceklesebilmesi

igin iyi hazirlanmig miifredat olmasi1 gerekmektedir (Alimiss ve Kynigos, 2011).

2.1.3 7E Ogretim Modeli

7E 6gretim modeli yapilandirmaci kuramini temel alan bir 6gretim modelidir.
7E ogretim modeli 5E 6gretim modelinin genisletilmis halidir (Bybee, 2003). 7E
ogretim modeli Ingilizce olan yedi asamanin bas harflerinden olusmaktadir (Elicit,
Engage, Explore, Explain, Extend, Elaborate, Evaluate). 7E 6gretim modelini
olusturan asamalarin Tiirkcesi tesvik etme/merak uyandirma, kesfetme, agiklama,
genisletme, degistirme ve degerlendirme olarak kullanilmaktadir. 5E 6gretim modeli
Ogrencilerin onceden kazanmis oldugu becerilerini ve bilgilerini ortaya c¢ikaran,
Ogrenciyi Ogrenirken aragtirma yapmaya, diisiinmeye tesvik ederek 6grendigi konu
hakkinda merakini artiran bir 6gretim modelidir. 5E 6gretim modelindeki agsamalar
genisletilerek 7E 6gretim modeli olarak tanimlanmistir (Bybee, 2003). 7E 6gretim
modeli 6grencilerin derslere aktif olarak katilmalarini, arastirma yapmalarini, fikir
aligverisinde bulunmalarini, iletisime tesvik edilerek is birligi igerisinde ¢aligmalarini
ve problemlere ¢oziim bulma yeteneklerini gelistirmelerinde oldukca etkili olmaktadir
(Ozmen, 2004). Ogrenciler 7E 06gretim modelinde, arastirmaya, sorgulamaya
yonlendirildiklerinden dolayr bu siiregte bilgiyi yapilandirarak 6grenmelerini
gergeklestirebilmektedirler. 7E 6gretim modelinin 6gretim kavramlarina olan etkisi
g6z onunde bulundurularak, olumlu yonde etkili oldugu sdylenebilir (Kaleli ve
Yilmaz, 2010).
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5E

o Kesfetme
*Girig

¢ Agiklama

¢ Derinlestirme
eDegerlendirme

7E

e Tesvik etme/Merak Uyandirma
o Kesfetme

e Aciklama

*Genisletme

Kapsamina Alma/iliskilendirme
e Degistirme

e Degerlendirme

Sekil 1. 5E ve 7E 6gretim modelleri

Cagdas egitimde kullanilan en etkili 6gretim modellerinden olan SE ¢ogunlukla

deneylsel calismalar gercken alanlarda kullanilmaktadir. 7E 6gretim modeli 7

asamadan olusmaktadir. Asamalar asagida anlatilmaktadir (Sadoglu ve Akdeniz,

2015):

Tesvik etme /Merak uyandirma: Ogretmen anlatacag konu ile ilgili
ogrencileri tesvik edebilmek oOgrencilerin konu ile ilgili varsa o©n
bilgilerinin hangi diizeyde oldugunu anlayabilmek igin sorular sorar.
Ogrenciler sorulan sorularla anlatilacak konu hakkinda fikir sahibi olmak
icin diisiinmeye yonlendirilirler.

Kesfetme: Ogretmen dinleme ve gozlemleme pozisyonuna gegmektedir.
Ogrenciler ise, verilen problemle ilgili sorgulamalar yapip, grup icerisinde
is birligi igerisinde ¢alisarak sorular iiretmeye ve incelemeler yapmaya
yonlenir.

Aciklama: Ogretmenin kavramlarla ilgili aciklama yaptig1 asamadir.
Ogrenciler, sorular ve kavramlarla ilgili 6gretmenin yapmis oldugu
aciklamalar1 dinleyerek kendileri de sorular sorar ve yorumlamaya
calisirlar.

Genisletme: Ogrenciler yeni sorular sorarlar, yeni sorulara ¢oziimler

Uretirler, kararlar alirlar, denemeleri yaparlar. Ogretmen ise, dgrencilerin
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kavramlari, tanimlamalar1 6grenmesi, arastirmasi ve agiklama yapabilmesi

icin tegvik eder.

[ 1.Tesfik etme  |Ogretmen sorular sorar.
*Ogrenci cevaplar ve konu ile diisiinmeye yonlenir.

[ 2. Kesfetme |Ogretmen 6grenciyi gozlemler.
+Ogrenci sorgulama yapar ve isbirligi i¢inde calisir.

[ 3. Aciklama  |Ogretmen kavramlarla ilgili agiklama yapar.
*Ogrenci agiklamalar1 yorumlar.

[ 4. Genisletme | Ogretmen yeni uygulamalarla dgrenciyi tesvik eder.

* Ogrenci yeni uygulamalar yapar.

Mevcut kavramlarla yeni kavramlar olusturur 6grenciye
[ 5. Kapsamina Alma |sorular sorar.

+Ogrenciler kavramlar arasinda iliski kurmaya calisirlar.

Ogretmen grup tartigmasiyla yeni kavramlar hakkinda bilgi
[ 6. Degistirme ~ |paylasimini saglar.
«Ogrenciler yeni kavrmlarla ilgili is birligi ve yeni denemeler yapar.

[ 7. Degerlendirme |Ogretmen 6grencilerin bilgilerini inceler.

+Ogrenciler agik uglu sorulara cevap verir.

Sekil 2. 7E 6gretim modeli basamaklari

5. Kapsamina alma/iliskilendirme: Ogretmen kullanilan kavramlarin baska
alanlarla iliskini hatirlatir, karsilastirir ve yeni kavramlar olusturur ve
sorular sorar. Ogrenciler kavramlar arasinda iliskilendirmeler yapar ve
orijinal kavramlarla iliski kurmaya calisirlar.

6. Degistirme/Paylasma: Ogrenciler is birligi yaparlar ve is birligi sonucunda
edindikleri farkli fikirler ile yeni deneyler yaparlar. Ogretmen ise,
ogrencileri grup tartismasina yonlendirir.

7. Degerlendirme: Ogretmen dgrencileri inceler. Yeni kavramalari ve bilgileri
nasil uyguladiklarini, grup calismalar1 sonucunda elde ettikleri sonuglar
nasil elde ettiklerini, ne diislindiiklerini ve sonu¢ i¢in kullandiklar
delillerini agik ucglu sorularla sorgular. Ogrenciler ise delillerini,
aciklamalarimi kullanarak ve onceki agiklamalar1 dikkate alarak agik uclu

sorulara cevaplar vermeye caligirlar.

7E 6gretim modeli ile 6grenciler 6grenirken, is birligi icerisinde ¢aligir, bilgiyi
arastirarak bulur, sorular sorar, 6gretmen tarafindan yonlendirilerek kendi bilgilerini

ve konu ile ilgili bilgi kapasitelerinin farkina varmalari saglanir.
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2.1.4 Egitimde Robotik Uygulamalar

Robotik uygulamalarla desteklenen dersler g¢ogunlukla Fen, Matematik,
Teknoloji ve Miihendislik alanlarindan tercih edilmektedir. Egitimde robotik
uygulamalar son yillarda ilkokul seviyesinden baslayarak {iniversite egitimine kadar
olan suregte 6grencilerin bilissel ve sosyal becerilerin gelistirilmesi ve fen, matematik,
teknoloji, bilisim ve diger okul konularindaki 6grenmelerini desteklemek igin
ogretmenlerin ve arastirmacilarin ilgisini cekmektedir (Alimisis, 2013). Ogrenciler
Ogrenirken ayn1 zamanda eglenebildikleri i¢in egitimde robotik uygulamalarin
kullanimi artmaktadir. Piyasada egitim amagli kullanilabilecek farkli markalarda robot
setleri bulunmaktadir. Bunlar; Lego Mindstorms, Dash&Dot, FischerTechnik vb. dir.
Egitim robotlari, genellikle ayarlanabilir, programlanabilir 6zelliklere sahip olmakla
birlikte deneylerek 6grenmeyi, 6grencilerin is birligi i¢erisinde ¢alismalarini ve derse
olan motivasyonlarini kolaylagtirmaktadir (Mataric, Koenig ve Feil, 2007). Robotik
uygulamalar ile yapilan egitim sinif ortamlarinda &grencilerin birbirleri ile fikir
aligverisi yapmalarima olanak saglamaktadir. Birlikte caligmak, fikir tiretmek ve
tiretilen fikirlerin sonuglarin1 hareket eden gergek uygulamalarla deneylimlemek
egitim ortamlarmi ¢ekici yapmaktadir. Robotik uygulamalrin egitimde kullanimu,
teknolojiyi tanima, teknoloji ile ilgili bilgi edinme, arastirma yapma ve kesfetme
istekliligi artirma, takim igerisinde calisabilme gibi 6nemli katkilar saglamaktadir
(Sabanovic ve Yannier, 2003). Robotik uygulamalarla desteklenen 6grenme ortamu,
ogrencilerin aktif olarak tasarim zorluklarina girmesine ve somut ve cogunlukla
hareket eden nesneleri insa etme ve test etmesine olanak tanimaktadir (Ayar, Yalvac,
Ugurdag ve Sahin, 2013).

Robotik uygulamalarla 6gretilen konu ile ilgili gercek uygulama yapmak
Ogrenenlere uygulamali deneylim kazanma imkani sunmaktadir. Sinif ortaminda
robotik uygulamalarin kullanimi, bilim ve mihendislik alaninda teorik olarak
Ogrenilen konu ile ilgili pratik uygulamalarla daha eglenceli ve ilgi ¢ekici olarak
gozlemlemelerini saglamaktadir (Moreno, Curto, 2016). Egitim robotlar
mithendislik alaninda egitim-6gretim ortamlar1 icin yenilik¢i bir ara¢ olarak

kullanilmaktadir.

Alimiss (2013) gore 21. ylizyilin egitim ortamlarinda gerekli olan baslica
kisisel oOzellikler egitim robotlar1 ile kazanilabilir. Bunlar: biligsel gelisimin

saglanabilme, meta-biligsel gelisimin olusabilmesi, sosyal olabilme, arastirma
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yapmaya yonelme, yaratict diigiinebilme, karar verebilme, problem ¢tzebilme, grup

icerisinde ¢alisabilme ve grup icerisinde iletisim kurabilmedir.
Egitim robotu ile ger¢eklesen egitimlerin 6grencilere sundugu avantajlari:

e Aktif olarak problem ¢ozebilme,

e Kendi 6grenmelerini olusturma,

e Diisiinebilme,

¢ Bilisimsel diisiinebilme,

e Kiitik ve yaratici olarak diislinebilme,

e Problemi iyi anlayip kaliteli sonug iiretebilme,
e Bagimsiz olarak proje yonetebilme,

e Grup ile is birligi icerisinde ¢alisabilme,

e Teknolojiyi kullanmalari olarak siralanabilir (Howe, 2013).

Egitimde robotik uygulamalar iki farkli sekilde kullanilmaktadir. Birincisi robot
ile ilgili miihendislik alanlarinda (yapay zeka, robot mekanizmasi, vb.) ¢alismay1
giiclendirmek i¢in kullanilmaktadir. Ikincisinde ise robotik uygulamalar egitim araci
olarak kullanilmaktadir. Egitim robotlar1 teknoloji destekli egitim i¢in kullanilirken
ogrenenlere miihendislik konu ve ozellikleri olan problem ¢dzebilme yetenegini

kazandirmaktadir (Gura, 2011).
2.1.5 Egitim Robotlar

Robotik kavrami; miihendislik, elektronik ve mekanik alanlarinda kullanilan
bir terimdir. Robotik robotlarin kullanimini ifade etmektedir. Robotik ilk olarak
1940’1 yillarda Isac Asimov tarafindan bulunmus ve robot teknolojisini kapsayan
alanlarda kullanilmaya baslanmistir. Robotik insanin yerini alabilecek islevlerde
diizeneklerin hazirlanmasiyla ilgili ¢alisma ve tekniklerin biitini olarak da
tanimlanmaktadir (Lego, 2011). Robotik ile ilgili mihendislik, bilim ve teknoloji
alanlarinda birgok ¢alismalar yapilmistir ve ¢alismalar genisletilerek robotik egitimi
olarak ortaya ¢ikmistir. Glnlimiizde ana okul ¢agindan {iniversite ¢cagindaki bireylerin
kullanabilecegi, programlayabilecegi egitim robotlar gelistirilmistir. Egitim alaninda
robotik ile yapilan projelerde amag; egitimcileri bilim ve teknolojiyi kullanmaya tesvik

etmek, teknoloji ile biitiinlestirmek ve 6gretimin daha anlamli olmasini saglamaktir
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(Wood, 2003). Teknoloji, modern yasamin her alaninda daha da hizli bir sekilde
gelistikce, gelecek neslin rekabet edebilmesi i¢in tasarim, elektronik, programlama ve
uyum hakkinda miimkiin oldugunca ¢ok sey bilmesi 6nemlidir. Bu nedenle, robotik

uygulamalarla desteklenen egitimin her kademesi giderek 6nem kazanmaktadir.

belirli

programlama dilleri kullanarak deney2 etmeyi ve onlara problem ¢6zebilme

Egitim robotlari, &grencilere somut modellerin davraniglarini
yeteneklerini kullanmaya tesvik eden, giiclii, esnek bir 6gretim ve 6grenme araci

olarak tanimlanmaktadir (Romero ve Dupont, 2016).

Gunimizde egitim maksadiyla kullanilan birgok egitim robot seti
bulunmaktadir. Bu setler hitap ettikleri yas gruplarina, donanimsal &zelliklerine,
destekledigi yazilim programlarina ve fiyatlarina gore gruplanmaktadirlar. Egitim i¢in
kullanilacak robot setlerinin kullanimlarinin kolay olmasi, genisletilebilir olmasi,
ger¢ek diinya uygulamalar i¢in uygun olmasi, ¢ok yonlii olmasi, giivenilir olmasi,
baska teknolojilerle uyumlu olmasi gibi 6zelliklere sahip olmasi beklenilmektedir.

(Tablo 1).

Tablo 1.
Robot setlerinin karsilastiriimasi
Robot  Seti Egitim Donanim Motor ve Yazilim Fiyat
Cesidi Seviyesi Algilayicilar:
Thymio Il ilkoluk 16 bit PIC24 7 IR yakinlik ASEBA 80
Robot Lise islemci 2 IR Zemin Script Language Euro
(fsvigre) Meslek 3 Eksen
Okulu ivmedlcer
Universite Mikro sicaklik
GoPiGo3 Lise ARM Cortex- 5 motor Python,Java,C/ 99%
(A.B.D) Universite M4 islemci, Pozisyon, C++,
USsB Hiz, Blockly
Is1
Carpisma
ArcBotics Tlkokul Arduino 8 gosterge Arduiono, C/C++, 149%
Sparki Lise Leonarda Istkk, Uzaklik, ArduBlock,
(A.B.D) Universite Atmega32U4  Hoparlor, Python
RC Renk,
Kenar bulma,
Ivmedlcer
Lego Tlkokul TI Sitara 3 Motor CIC#, RoloLab, 450
Mindstorms Lise AMB08 Dokunmatik LabView, Matlab, Euro
EV3 Universite @300MHz Isik RobotC,
(Danimarka) 64 MB RAM Renk BricxC,
16 MB Flash Kizilétesi Lejos,
Memory Gyro Ada...
USB Port
Wifi,

Bluetooth
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Yukaridaki Tablo 1’de hitap ettigi egitim seviyesi iniversite olan egitim
robotlari ile ilgili karsilastirilma yapilmustir. Universite de miithendislik fakiiltelerinde
egitim robotlar1 ile desteklenebilecek dersler bulunmaktadir. Miihendislik
miifredatlarinda bulunan yapay zeka, programlama, robotik gibi derslerde tercihen
kullanilmistir.  Literatiirde egitim robotlar1 ile ilgili yapilan tanimlamalar

bulunmaktadir. Tanimlamalardan bazilar1 asagida verilmistir.

Bir¢ok egitim robotlar1 en popiiler donemlerini yasamaktadirlar, 6rnegin Bilgisayar
Bilimleri, Bilgisayar Miihendisligi boliimlerinde olan dersler i¢in 6gretmenler uygun
olan robot setini secgip kullanabilmektedirler (Martin, Fernandez, Galindo, Jimenez,
Daou ve Claraco, 2012). Morgan (2014)’¢ gore egitim robotlari, egitim i¢in kullanilan
bir aractir. Programlanabilme 6zelligine sahip olan egitim robotlari, programlanabilme
ozelligi sayesinde cesitli gorevleri yerine getirebilmektedir ve egitim amach cesitli
uygulamalarda kullanilabilmektedir. Egitim amacli kullanilan egitim robotlar1 yararl
oldugu ve 6grencilerin motivasyonlarini arttirdigi vurgulanmaktadir (Ortiz, 2015).
Egitim robotu kullanilmaya kara verildiginde hangi egitim robotunun
kullanilacagina karar vermek i¢in kullanim amacina gore karar verilmelidir. Bir¢cok
arastirmaci tarafindan mekanik tasariminin kolay olusturulabilir oldugundan dolay1

Lego Mindstorms seti dnerilmektedir (Zhao, Tan, Wu ve Li, 2008).

2.1.6 Lego Mindstorms EV3 seti

Lego Mindstorms EV3 seti 2013 yilinda, Mindstorms NXT setinin yeni
versiyonu olarak ¢ikmistir. Lego Mindstorms seti ilk énce “Massachusetts Teknoloji
Enstitlisi” (MIT) arastirmacilari tarafindan 1998 yillinda Lego Sirketi i¢in tiretilmisti.
Ik dretilen robot seti “Robotics Invention System” (RCX) olarak iiretilmisti. Lego
sirketi tarafindan “First Lego Leagu” (FLL) adi altinda robotik yarigmalar
diizenlenerek, programlanabilir robotlarin kullanimi artirilmistir. 2006 yilinda

Mindstorms NXT, 2009 yilinda ise Mindstorms NXT 2.0 ve 2013 yilinda ise
Mindstorms EV3 seti tiretmisti (Lego, 2015).
2

< :
. o> \ L i
R '\E. ' “" <
EV3

Sekil 3. Lego Mindstorms setleri (RCX, NXT, EV3)

NXT
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1998 yilinda piyasaya ¢ikan Lego Mindstorms RCX egitim seti, egitimin
robotik uygulamalarla desteklenebilmesi i¢in biiyiik bir adim olmustu. Lego
Mindstorms RCX setinin kolay olusturulabilir, programlanabilir, uygun fiyatli olmasi
sebebiyle popiiler olmustu ve kullanicilarin memnuniyetinden dolay1 yenilenmeye
devam etmistir (Kucukceylan, Yiksel ve Sezgin, 2007). Yenilenerek gliniimuze gelen,
Lego Mindstorms EV3 seti ile igerisinde bulunan teknik tuglalar sayesinde farkli
modellerde robotlar olusturulabilmektedir. Lego Mindstorms EV3 egitim setinde 1
tane programlanabilir tugla, 3 tane motor (1 buyik boy,2 orta boy),
sensorler(dokunma, renk, 1sik, uzaklik 6lgme (Gyro)), ve lego kurulum pargalari

bulunmaktadir.

Programlanabilir

M Dokunma Senséri
Tugla

rEiE—
&
!ﬁﬁ

Blylk motor Orta motor

L =

Uzaklik 6lgme(Gyro)
Sensor

Sekil 4. Lego Mindstorms EV3 setinde bulunan parcalar
Programlanabilir tugla ARM9 islemci, 4 giris portu, 4 ¢ikis portu, 16MB
hafiza, 64 MB RAM ve yiiksek kaliteli hoparldrlere sahiptir. Renk/Isik sensorii 7 renk
tantyabilmekte ve 151k yogunlugunu algilayabilmektedir. Dokunma sensorii, dokunma,
birakma ve bastirma 6zelliklerine sahiptir. Uzaklik 6lgme sensorii uzakligi verilen
komutlara bagli olarak 6l¢ebilmektedir. Biiyiik motorlar robotun hareket etmesini, orta

motor ise komutlara yanit verme 6zelligine sahiptirler.

2.1.6.1 Lego Mindstorms EV3 robotu ile egitim.
Lego Mindstorms Ev3 robot seti diinyada egitim alanlarinda en fazla tercih

edilen settir. Tercih edilmesinin sebepleri arasinda robot modellerinin kolaylikla
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olusturulabilir olmasi, 6zelliklerine kiyasla bakilacak olursa fiyatinin uygun olmasi,
yazilim kullanma agisindan birgok yazilimla uyumlu olmasi gibi &zellikleri
siralanmaktadir. Lego Mindstorms Ev3’iin kullanildig1 egitim-68retim ortamlarinda
ogrencileri katkilar1 dort farkli konu basligi altinda toplanmistir. Bunlar (Education.
Lego, 2017);

1. Bilisimsel diisiinme
a. Yazilmin bilgisayar islemlerini deney etmek i¢in olusturuldugunun
anlamak.
b. Algoritmik olarak problem ¢zmenin temel adimlarini anlamak.
C. Algoritim gelistirebilmek.
2. Isbirligi
a. Akranlar, 6gretmenler ve diger grup iiyeleri ile birlikte is birligi igeresinde
caligabilmeyi 6grenmek.
b. Ekip c¢alismasinin ve is birliginin problem ¢6zme ve yeniligi
destekleyebilecek yollarini belirlemek.
3. Programlama uygulamasi
a. Sorun c¢ozme ve kendinden yoOnlendirmeli O6grenme ic¢in teknoloji
kaynaklar1 kullanmak.
b. Bir programi, harekete gecirilecek adim adim talimatlar dizisi olarak
olusturmak.

4. Kritik digiinebilme yetenegini gelistirmektir.

2.1.7 Programlamaya Giris

Program bilgisayara bir isi yaptirabilmek i¢in diizenlenen komutlar dizisidir.
Programlama kisaca tanimlanacak olursa, bilgisayara istenileni yaptirabilme sanatidir
(Cavus, 2010). Programlama becerisini gelistirmis birey, iist diizey diisiinme becerisini
de gelistirmis olur (Papert, 1991). Program becerisi icin bireyin problem ¢tzebilme
becerisinin de gelismis olmas1 gerekmektedir. Ust diizey diisiinme becerisinin
ozellikle problem ¢ozme becerilerinin gelistirilmesinde 6nemli bir role sahiptir

(Ambrosio, Costa, Almeida, Franco ve Macedo, 2011).

2.1.7.1 Problem Cozme Adimlar:
Program algoritmasi olusturmadan Once problemin ne oldugunu iyi
anlayabilmek icin analiz etmek gerekir. Programla dersinin ilk basamag1 olan problem

¢6zme adimlar1 dnemli bir asamadir. lyi analiz edilen problemin algoritmasinda hata
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olma olasilig1 azalmis olur. Problem ¢6zebilme adimlar sirasiyla asagida verildigi
gibidir.
1. Problemi belirleme: Problem nedir? Ne zaman olustu? Ne kadar siklikla
olusur? Gibi sorular sorularak problem anlamaya caligilan basamaktir.
2. Problemi anlama: Neden problem olustu? Sorusuna yanit aranan
basamaktir.
3. Alternatif sonuclar olusturma: Problem igin birden fazla ¢éztmler Gretilir.
4. En iyi ¢6zimi secme: Belirlenen alternatif ¢oztimlerden en iyi ¢6zimin
secilir.
5. Algoritma (komut dizisi) olusturma: Segilen ¢6zim yoluna uygun olarak
komut algoritma yazilir.

6. COzUmii dene: Olusturulan algoritma, ¢6ziim denenir.

Problem ¢6zme adimlar1 hayatin her alaninda 6nemli bir unsurdur. Karsilasilan
problemler karsisinda bireyler kendi alternatif ¢6ziim yollarini gelistirir ve kendileri

i¢in en iy1 ¢Oziimii bulup sonuglarina zaman kaybetmeden ulasabilirler.

2.1.7.2 Algoritma

Algoritma, bir ¢6ziim hedefine ulasmak i¢in izlenen yoldur. Algoritma belli bir
belirli bir amaca ulagmak veya problemin sonucuna ulagmak i¢in tasarlanan yola denir.
Kisacasi algoritma, bir problemi ¢dzmek i¢in iyi tasarlanmig sirali komutlar dizisine
denilmektedir. Cavus (2010)’a gore algoritma bilgisayar programlamanin en temel
yap1 taslarindan biridir ve program kodu yazmadan once algoritmanin ne kadar
probleme ¢6ziim buldugu énemli bir unsurdur.

Algoritma yazilirken uygulanmasi1 gereken adimlar vardir. Algoritma

yazilirken uygulanmasi gereken adimlar sirasiyla (Cavus, 2010):

e Akis baslar.

e Kaullanilacak degiskenlerin isimleri yazilir.

e Kullanilacak degiskenlerin atamalar1 yapilir.
e Eger gerekli ise, giris degiskenleri kullanilir.
e Gerekli hesaplamalarin formiilleri yazilir.

e (iktilar organize edilir.

e Akis bitirilir.
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Algoritma olustururken énemli unsurlar bulunmaktadir. Bunlar (Sprankle ve

Hubbard, 2011);

1
2
3.
4

Girisler ve ¢iktilar tam olarak tanimlanmalidir.

Algoritmadaki her basamak ac¢ik olmalidir.

Bir sorunu ¢d6zmek i¢in birgok farkli yolla en etkili olmalidir.

Bir algoritma bilgisayar koduna sahip olmamalidir. Bunun yerine
algoritma, benzer programlama dillerinde kullanilabilecek sekilde
yazilmalidir.

2.1.7.3 Akis Diyagrami

Akig diyagrami, problemin ¢6ziimii icin izlenecek yolun sembollerle

gosterilmesidir. Akis diyagramin ¢6ziim adimlarinin basindan sonuna kadar mantiksal

cerceve izlenmesini saglayan, birbirine oklarla baglanmis sembollerden olusan bir

diyagramdir. Akis diyagrami, giris ve cikis noktalarini, sistemdeki ¢esitli isleme

adimlarinin mantigin1 veya sirasini ve sistemin bir elemaninin sistemin diger

boliimlerine veya diger bilgi sistemleriyle olan iligkisini gosterir (Cavus, 2010). Akis

diyagraminda kullanilan semboller Sekil 5 de goriilmektedir.

Sembol Acklama

Baglangic ve bitig icin kullanilan semboldiir.

Islemler ve atamalar i¢in kullanilan semboldiir.

Klavyeden girilecek veri girigi icin kullanilan semboldiir.
Aym zaman da veri ¢ikist ieinde kullanilir.

Karar iglemi icin kullanilan semboldiir.

Diyagramin akig yoniinii gdsteren sembollerdir.

Dingii islemi igin kullanilan semboldiir.

Sekil 5. Akis diyagrami sembolleri (Sprankle ve Hubbard, 2011)
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Akis diyagrami bagka bir programcinin programda ne yapilmak istedigini
anlamasinda kolaylik saglayan degerli bir tasarim aracidir (Cavus, 2010).

2.2 ILGILI ARASTIRMALAR

Bu bdliimde alanla ilgili olarak yapilan ¢aligmalar, yapilandirmaci yaklagim ve
7E 6grenme modeli, robotik uygulamalar ve robotik uygulamalarin programlama
ogrenmeye olancetkisi ile ilgili arastirmalar dzetlenerek verilmistir.

2.2.1 Yapilandirmaci yaklasim ve 7E o6grenme modeli ile ilgili
arastirmalar

Pasztor, Szigeti ve Torik (2009) yapilandirmaci 6grenme yaklasimi ile
Ogrencilere yeni teknolojieri kullandirmay1r ve robot programalayr Ogretmeyi
denemisler. Caligmanin sonucunda dgrencilerin robot programlamay1 6grendiklerini

ve yeni aletleri kolay kullanabildikleri sonucuna varmislardir.

2.2.2 Robotik uygulamalar ile ilgili arastirmalar

Garcia, Gomez, Fernandez, Mandow, Munoz, Vidal ve Janschek (2008),
yilinda Mekanik ve Elektronik konularinin birlesmesinden meydana gelen mekatronik
konularinin 6gretilmesi i¢in yaz okulunda Lego Mindstorm NXT kullanilarak olumlu
sonuclar aldiklarini savundular.

William (2008), kendi bagina 6grenme modeli ile programlamaya giris
dersinde Lego Mindstorms robotunun &grencilerin motivasyon diizeyleri iizerine
etkisini arastirmistir. Arastirmada 6grencileri deneyl ve deney2 grubu olmak tizere iki
gruba ayirmig, deneyl grubu Lego Mindstorms kullanmig, deney2 grubu ise
geleneksel yontemle programlamayi 6grenmistir. Arastirmanin sonunda igsel hedef,
gorev degeri, 6grenme inanglarinin deney2ii, 6grenme ve performansi igin 6z yeterlilik
boyutlarinda son-test puanlarinda artis oldugu, fakat dissal hedef ve smav kaygisi
boyutunda son-test puanlarinda artis olmadig gibi tiim boyutlarda istatistiksel olarak

anlamli bir farkin bulunmadigin belirtti.

Alimiss (2012) yilinda yapmis oldugu ¢alismasinda robotik uygulamalar ile
ilgili Fen bilimleri 6gretmenlerine ve Bilisim teknolojileri 6gretmenlerine yonelik kurs
diizenlemistir.  Ogretmenlerin  miifredatlarinda  robotik  uygulamalari  nasil
kullanacaklari, yapilandrmaci 6gretim yaklasimi ve igbirlikli 6grenme yaklasimlari ile

nasil derslerin hazirlanacagi konulari {izerinde durmustur. Calisma sonucunda aldigi
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olumlu sonuglar dogrultusunda robotik uygulamalar1 Fen ve Bilisim alanlardaki

smiflarda 6gretmenlerin kullanmalarini 6nermektedir.

Ayar, Yalvac, Ugurdag ve Sahin (2013), yilinda yapmuis olduklar1 ¢alisma, lise
ogrencileri ve miihendislik fakiiltesi lisans &grencileri ile mezun Ogrencilerin iki
haftalik yaz kampinda robotik uygulamalar hakkinda deneylim kazanmalarini
kapsamaktadir. Yapilan ¢alismada, lise 68rencilerinin tiniversite Miihendislik fakiiltesi
Ogrencileri ile birlikte programla, temel elektrik gibi dersleri isleyerek ogrencilere
robotik uygulamarla birlikte Miihendislik alanina yonlendirme hedeflenmistir.
Calismanin sonunda, goriigme sorulart ve gozlemlemelerle elde edilen bulgular
Ogrencilerin kariyerlerine nasil devam edecekleri konusunda etkili olmus ve robotik

uygulamalardan olumlu yonde etkilenmislerdir.

Chaudhary, Agrawal ve Sureka (2016), yaptiklar1 deneylsel caismalarinda,
ilkokul ¢agindaki c¢ocuklarda robotik uygulamalarin olumlu yonde etkilerinin
oldugundan bahsettiler. Robotik uygulamalarla ¢zellikle Lego Mindstorms EV3 ile
cocuklarin biligsel diisiinme, kritik diisiinme, problem ¢ozebilme, el becerilerinde
gelisme oldugu ayni zamanda takim c¢alismasi igerisinde calisabilme 6zelligini de
kazanmalarina yardimeci oldugunu savundular. Yaptiklar1 calismada cocuklara,
robotun sensdrlerini, motorlarini kullanma imkan1 sunduklarini, robotla uygulana ders
icin materyaller hazirladiklarint ve ¢ok c¢ocuklarin hevesli 6grendikleri yoniinde
saptamalar yaptilar. Calismanin sonucunda ilkokul &grencilerinin programlamay1

Ogrenebildikleri sonucunu elde ettiler.
2.2.3 Robotik uygulamalarin programlama 6grenmeye olan etkisi

Bergin, Reilly ve Traynor (2005), 6grencilerin programlamaya giris dersinde
motivasyon diizeylerini belirleyebilmek deneyl ve deney2 grubu olmak tizere iki grub
olusturuldu. Deneyl grubunda kendi basina 6grenme modeli, deney2 grubunda ise
geleneksel 6grenme modeli kullanildi. Arastirmanin sonunda deneyl grubundaki
ogrencilerin i¢sel hedef, gorev degeri, 6grenme inanglarinin deney2ii, 6grenme ve
performansi icin 0z yeterlilik boyutlarinda olumlu yonde artis oldugu, fakat digsal
hedef ve sinav kaygis1 boyutundaki motivasyon diizeylerinde degisim goriilmedigi
bulgusu elde edilmistir.

Kim ve Jeon (2006), C programlama dilini 6gretimi i¢in Lego RCX 2.0 modeli

kullandilar. Yapmis olduklar1 robotik uygulamalarla 6grencilerin programlama dilini
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ogrendiklerini ayn1 zamanda robot programlama 6grenmelerine de katki sagladigini

belirtmisleridir.

Tassos ve Mikropoulos (2013) yilinda yaptiklart ¢alisamda fizik ve
programlama 6gretiminde robot kullaniminin yapilandirmaci model i¢in esas arag
oldugunu vurguladilar. Iki ¢aligma yaparak 6grencilerin robotu yapilandirarak Lego
robotunun kendi yazilimi ile programlama yapabildikleri ve fizik konularini da kolay

kavrayabildikleri bulgularina ulagsmaislar.

Major, Kyriacou ve Brereton (2014) yaptiklari ¢alismada programlamayi
Ogretebilmek i¢in simiilasyon robot kullanmislardir. Calismalarindaki amag
simiilasyon robot kullanimi 6grencilerin motivasyonlarini ve programlama 6grenme
basarilarint nasil etkileyecegidir. Arastirmanin sonucunda, istatistiksel bulgularina
gore Ogrencilerin  simiilasyon robotlarla yapilan programlama dersinde

motivasyonlarinin olumlu yénde degistigi ve basarilarinin arttigini belirtmislerdir.

Lykke, Coto, Mora, Vandel ve Jantzen (2014) de toplam 229 6grenci ile 3 grup
olusturarak Ogrencilerin programlama dersindeki motivasyon diizeylerini dlgmeye
caligmiglardir. Gruplardan bir tanesine programa dayali 6grenme modeli ile
programlama Ogretmeye ¢alismislar, ikinci gruptaki Ogrencilere probleme dayali
O0grenme modeli ile Lego Mindstorms robotu kullanmiglar ve {iiglincli grupda
geleneksel 0grenme modeli ile programlama ogretmeye calismiglar. Calismanin
sonunda motivasyon diizeyleri arasinda farkliliklar oldugunu en yiiksek motivasyon
diizeyinin probleme dayali 6grenme ve Lego robotu kullanan grupta elde ettiklerinin,
en diisiik ise, geleneksel 6grenme modeli uygulanan grupta elde ettiklerini ifade

etmislerdir.

Cukubasi ve Miibin (2016) yilinda yapmis olduklari ¢alismalarinda meslek
lisesi Bilisim Teknolojileri 6grencileri ile Lego-Logo uygulamalari ile algoritma
o0gretmeyi denemislerdir. Arastirmanin amaci Lego-Lego’nun 6grencilerin algoritma
O0grenimlerinin basar1 ve motivasyonlarina olan etkisini 6lgmekti. Calismaya 3 grupla
devam ettiler. Birinci grup yiiz yiize egitim ortaminda Lego-Logo ile algoritma
egitimi, ikinci grup ters yiiz egitim ile Lego-Logo algoritma egitimi ve Uglncu grup
Lego-Logo kullanmadan geleneksel sinif ortaminda algoritma egitimi almislardir.

Calismanin sonucunda yiiz ylize ve ters yiiz egitim ile Lego-Logo algoritma egitimi
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alan 6grencilerin motivasyonlarinda ve akademik basarilarinda geleneksel egitim alan

gruba gore olumlu yonde anlamli fark oldugu sonucuna varilmistir.

Demirer ve Sak’in yapmis olduklar1 arastirma, Diinya da hizla gelismekte olan
erken yasta cocuklara programlama mantiginin 6gretilmesi diisiincesinin Tiirkiye’deki
durumuna yonelik oneriler sunmuslardir. Onerileri arasinda, programlama dersinin
kiiciik yaslardaki 6grencilere verilmesi, bu dersle ilgili 6gretmenlerin hizmet i¢i egitim
almalari, diinyadaki uygulamalar gibi Tiirkiye’de de uygulamalarin gelistirilmesi

yeralmaktadir.



BOLUM III

YONTEM

Bu bolimde arastirma modeli, ¢alisma grubu, uygulama yontemi, veri
toplanma araglar, uygulama, gecerlik, gilivenirlik ¢alismasi, verilerin ¢oziimii,
yorumlanmasi, egitim ortaminin hazirlanmasi ve uygulamaya yer verilerek, her bir alt

baslikla ilgili yapilan ¢alismalar ayrintili bir sekilde agiklanmustir.

3.1. Arastirma Modeli

Bu arastirma, Lefke Avrupa Universitesi’nde bilgisayar laboratuvarlarinda
Lego EV3 robotu kullanilarak gergeklesmistir. Arastirma nitel ve nicel yontemler
kullanilarak yapilan deneylsel bir ¢alisma olup deneyl ve deney2 gruplu On-test ve

son-test arastirma modeline gore uygulanmistir.

3.2. Calisma Grubu

Bu arastirmanin ¢alisma grubunu, Kibris’taki 6zel bir (iniversitenin
Mihendislik Fakiltesi’nde lisans egitimi goren 6grenciler olusturmaktadir. Bunun
nedeni ise 6grencilerin programlamaya giris dersinde basarilarinin diisiikk olmasidr.
Deneyl ve deney?2 gruplarinda farkli programlardan 50’ser lisans toplam olarak 100
ogrenci olusturmaktadir. Calismaya katilan Ggrenciler ontest puanlart sonucunda
basar1 puan siralamasina gore esit olarak cinsiyet, yas, iilke, egitim durumu ve egitim
gordukleri programa gore deneyl ve deney2 gruplari olusturulmustur. Calismanin
basinda 6n-test olarak uygulanan basar1 testi sonucunda basari ve cinsiyet agisindan

homojen oldugu belirlenmistir.

Bu bolimde deneyl ve deney2 grubunda bulunan lisans &grencilerinin

demografik 6zelliklerine yer verilmistir.

3.2.1 Cinsiyet
Tablo 2’de deneyl ve deney2 grubunda bulunan lisans Ogrencilerinin

cinsiyetlerinin frekans (f) ve yuzdelik (%) degerlerine yer verilmistir.
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Tablo 2.
Cinsiyete yonelik dagilim
Deneyl Deney?2
Cinsiyet F % = %
Kadin 13 26 11 22
Erkek 37 74 39 78

Tablo 2’ de goriildiigii gibi, deneyl grubunda bulunan lisans 6grencilerin %26’ s1
kadin , %74 0 ise erkektir. Deney2 grubunda bulunan lisans 6grencilerin % 22°si
kadin, %78 ‘i ise erkektir. Elde edilen veriler dogrultusunda gruplar goriildiigii gibi

birbirine denk oldugu s6ylenebilir.

3.2.2. Yas
Deneyl ve deney2 grubunda bulunan lisans 6grencilerin yaslarinin frekansi (f)

ve yiizdelik degerlerine gore Tablo 3’de yer verilmistir.

Tablo 3.
Yas’a yonelik dagilim
Deneyl Deney?2
Yas
F % F %
16-18 10 20 9 18
19-21 25 50 24 48
22-24 11 22 10 20
25-27 4 8 7 14

Tablo 3’de goriildigi gibi, deneyl grubunda bulunan lisans 6grencilerinin
%20 16-18 yas araliginda, %50 19-21 yas aralifinda , %22 22-24 yas araliginda ve %8
25-27 yas araligindadir. Deney2 grubunda bulunan lisans 6grencilerinin %18 16-18
yas araliginda, %48 19-21 yas araliginda, %20 22-24 yas araliginda ve %14 25-27 yas
araligindadir. Tablo 3de goriildiigii gibi ¢alismaya katilan bireylerin gogunlugu 19-21

yas arasinda olan genglerdir.

3.2.3. Ulke
Tablo 4’de deneyl ve deney2 gruplarinda bulunan lisans &grencilerin

yasadiklar iilkelerin frekans (f) ve ylizdelik (%) degerlerine yer verilmistir.
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Tablo 4.
Yasadiklari tilkeye yonelik dagilim
) Deneyl Deney?2
Ulke = % = %
Zimbabwe 8 16 9 18
Turkiye 18 36 17 34
Nigeria 13 26 13 26
Uganda 1 2 0 0
Pakistan 8 16 10 20
Mongolia 2 4 1 2

Yukarida Tablo 4’ de goriildiigii gibi 6grencilerin biiyiikk bir ¢ogunlugu
Turkiye’den gelmektedir. Yukarida verilen verilerin yaninda lisans 6grencilerin

ilkelere gore dagilimi ile denk oldugu sdylenebilir.

3.2.4. Egitim Durumu
Tablo 5 de deneyl ve deney2 gruplarinda bulunan lisans 6grencilerinin lise

egitim programina yonelik durumlarinin frekans (f) ve yilizdelik (%) degerlerine yer

verilmigtir.
Tablo 5.
Lise egitim programina yonelik dagilim
) Deneyl Deney?2
Lise
F % F %
Matematik 4 8 8 16
Fen 27 54 25 50
Teknik 11 22 9 18
Sosyal Bilimler 5 10 8 16
Bos 3 6 0 0

Yukarida Tablo d de goriildiigii gibi deneyl grubunda %54 “U lise egitimde fen

egitimi alirken, deney?2 grubunda bulunan 6grencilerin %50°si fen egitimi almigtir.

3.2.5. Egitim Gordiikleri Program
Tablo 6 da deneyl ve deney2 gruplarinda bulunan lisans 6grencilerinin egitim

gordiikleri programa yonelik frekans (f) ve yiizdelik (%) degerlerine yer verilmistir.
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Tablo 6.
Egitim gordiikleri programa yonelik dagilim
Deneyl Deney?2
Program
F % F %
Elektrik Elektronik 9 18 9 18
Miihendisligi
Yazilim Miihendisligi 4 8 7 14
Bilgisayar 21 42 19 38
Miihendisligi
Ingaat Miihendisligi 16 32 15 30

Yukaridaki Tablo 6’da goriuldigi gibi ¢alismaya katilan ogrencilerin

tamaminin Miihendislik Fakiiltesine bagli programlarda egitim gordiigii soylenebilir.

3.2.6. Programlamaya Giris Egitimine Katilim Durumu
Asagidaki Tablo 7 de deneyl ve deney2 gruplarinda bulunan lisans
ogrencilerinin daha once programlama dilleri uygulamalarina katilim durumlarina

yonelik frekans (f) ve yuzdelik (%) degerlerine yer verilmistir.

gffglg?azﬁlama Dilleri Uygulamasina katilma durumuna yonelik dagilim
Programlamaya Giris Deneyl Deney?2
Uygulamasina F % F %
Katilma Durumu
Katilan 5 10 6 12
Katilmayan 45 90 44 88

Tablo 7°de goriildiigii gibi deneyl grubunda bulunan lisans 6grencilerin %90’1
(45 kisi) daha once programlama dilleri uygulamasina katilmadigini belirtirken,
deney? grubunda bulunan lisans 6grencilerin %88’i (44 kisi) daha dnce programlama
dilleri uygulamasina katilmamistir. Elde edilen bu bulgulara gére 6grencilerin biiyiik
bir c¢ogunlugunun oOnceden programlama dilleri uygulamasina katilmadigi

sOylenebilir.
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3.2.7. Robot Destekli Egitime Katilim Durumu
Tablo 8’de deneyl ve deney2 gruplarinda bulunan lisansiistii 6grencilerinin
daha once robot destekli egitime katilimlarina yonelik frekans (f) ve yiizdelik (%)

degerlerine yer verilmistir.

Tablo 8.
Robot destekli egitime katilma durumuna yonelik dagilim
Programlamaya Giris  Deneyl Deney?
Uygulamasina Katilma F % F %
Durumu
Katilan 1 2 0 0
Katilmayan 49 98 50 100

Tablo 8 de goriildiigii gibi deneyl grubun da 6grencilerin %98 ‘inin (49 kisi)
daha Once robot destekli egitime katilmadigi, deney2 grubunda bulunan lisans

ogrencilerin %100 niin (50 kisi) robot destekli egitime katilmadig: belirlenmistir.

3.2.8. Ders Takvimi

Ders hakkinda ilgili duyuru ilk asamada Lefke Avrupa Universitesi hem
Muhendislik Fakultesi’nde bulunan duyuru panolarinda hem de programlamaya giris
dersinde dersin 6gretmeni tarafindan duyurulmustur. Dersin baslangi¢ giiniinde ders
hakkinda bilgilendirme yapildiktan sonra daha 6énceden hazirlanmig programlamaya
giris dersi bagar1 testi uygulanarak, basar1 ve cinsiyet agisindan homojenlik saglanarak
50’ser kisilik iki grup olusturulmus ve bu gruplar On-test basar1 puanlar1 sonucunda
deney2 grubu digeri de deneyl grubu olarak belirlenmistir. Basari testinin yaninda

derse yonelik motivasyon ve programlamaya yonelik tutum 6lgegi uygulanmistir.



Tablo 9.
Deneyl ve Deney?2 grubu haftalik ders programi
Hafta Icerik Deneyl Deney2 Saat
Tamgma, On-test, gruplara o
Bilgisayar ve
ayrma ve robot egitim Lego EV3 ve ) )
1 Visual Studio 2
ortami  hakkinda  bilgi RobotC
2015
verme
Bilgisayar icin problem o
Bilgisayar ve
¢ozme asamalar, Akis Lego EV3 ve ) )

2 Visual Studio 2
Diagrami (Flowchart), RobotC 2015
Sahtekod(Pseudocode)

Programlama da Kosullar Bilgisayar ve
Lego EV3 ve ] ]
3 Donguler: IF-Else, Nested- Visual Studio 2
RobotC
If 2015
Bilgisayar ve
) Lego EV3 ve ] ]
4 Donguler: While Visual Studio 2
RobotC
2015
Bilgisayar ve
] Lego EV3 ve ] Iy ]
5 Repeat Until Visual Studio 2
RobotC
2015
Bilgisayar ve
Lego EV3 ve ] Jray ]
6 For Dongusu Visual Studio 2
RobotC
2015
. Basar testi ve gorislerin )

alinmasi

3.3 Veri Toplama Araclarn
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Veri toplama araci olarak ilk asamada lisans 6grencilerinin kisisel bilgilerini

O0grenebilmek icin 5 sorudan olusan kisisel bilgi formu hazirlanmistir. Arastirmada

veri toplama araci olarak, programlamaya giris dersine yoOnelik basari testi, derse

yonelik motivasyon Olgegi ve programlamaya yonelik tutum o6lgegi ve robotik

uygulamaya ve derse yonelik goriisme formu kullanilmistir. Bu araglara yonelik

bilgiler asagida sunulmustur.



3.3.1 Basari Testi
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Aragtirmaya katilan lisans 6grencilerinin ders 0ncesi ve ders sonrasi bilgilerini

O0lgme amagli olarak 35 ¢oktan se¢meli sorudan olusan ve 6 haftalik ders siiresinde

anlatilan konular1 kapsayan bir basar1 testi Miihendislik alaninda uzman olan 8 6gretim

gorevlisinin goriisleri alinarak gelistirilmistir. Gelistirilen test madde guclik

analizlerinin yapilabilmesi i¢in Programlamaya giris dersini alan 100 tane dgrenciye

uygulanmistir. Uygulama sonrasinda 5 soru madde giicliik indeksi ve madde ayirt

edicilik giicti indeksine bakilarak ¢ikartilmis ve basari testi 30 ¢oktan segmeli sorudan

olusturulmustur. Basar testinin madde gii¢liik indeksi ve madde ayirt edicilik giicli

indeksine ait bulgular asagidaki Tablo 10°da verilmistir.

Tablo 10.

Basari testi madde analizi sonuglari

Soru No Madde Madde Ayirt | Soru Madde  Madde Ayirt
Guclik Edicilik No Guclik  Edicilik

1 0.52 0.45 21 0.44 0.41
2 0.44 0.41 22" 0.16 0.85
3 0.57 0.48 23 0.43 0.40
4 0.54 0.46 24 0.44 0.41
5 0.38 0.39 25 0.52 0.45
6 0.48 0.43 26 0.54 0.46
7 0.15 0.78 27 0.48 0.43
8 0.65 0.54 28 0.57 0.48
9 0.16 0.85 29 0.52 0.45
10 0.54 0.46 30 0.48 0.43
11 0.43 0.40 31 0.51 0.44
12 0.45 0.42 32 0.48 0.43
13 0.82 0.18 33" 0.15 0.78
14 0.51 0.44 34 0.44 0.41
15 0.44 0.41 35 0.48 0.43
16 0.45 0.42

17 0.52 0.45

18 0.61 0.35

19" 0.12 0.82

20 0.57 0.48
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*Madde giicliik indeksi ve madde ayirt edicilik giicii indeksine gore ¢ikartilan
maddeler

Basan testinin deneme uygulamasi sonucu, madde giicliik indeksi ve madde
ayirt edicilik gilicii indeksleri incelenerek toplam 5 maddenin testten ¢ikarilmasina
karar verilmistir. Madde giigliik indeksi hesaplanirken sonug 1’e yaklastik¢a, soruyu
bilen sayis1 artar, dolayisiyla soru kolaylasir, sonu¢ 0’a yaklastikca soruyu bilen
Ogrenci sayisi azalir, dolayisiyla soru zorlasir. Madde gucliik degeri 0.00 ile 0.40
arasinda ise madde zor, 0.40 ile 0.60 arasinda ise orta giicliikte, 0.60 ile 1.00 arasinda
ise madde kolay, madde ayirt edicilik indeksi ise 0.40 ve {istii ise madde ¢ok iyi
maddedir, 0.30 ile 0.39 arasinda ise madde degisiklik yapilmadan kullanilabilir, 0.20
ile 0.29 arasinda ise madde diizeltilmeli ve gelistirilmeli veya c¢ikartilmalidir

(Buyukozturk, Cakmak, Akgilin, Karadeniz ve Demirel, 2014).

Tablo 11.

Basari testinin konu ve tiiriine gére madde dagilimi

Hedefler Test Maddesi Soru Tird

Bilgisayar icin problem ¢ozme  1-2-3-4 Coktan Secmeli

Akig Diyagrami(Flowchart) 5-9-10-11-12-13- Coktan Secmeli
14-15

S6zde Kod(Pseudocode) 7-8-28 Coktan Secmeli

Algoritima(Algorithm) 6-25-26-28 Coktan Secmeli

“If-Else” Kosulu 16-17-18-19- Coktan Secmeli

Icige “If-Else” 20-21-22 Coktan Segmeli

“While” Dongusi 23-24-25-26-27 Coktan Secmeli

“Repeat Until” Dongsu 26-27-28 Coktan Secmeli

“For” Dongust 28-29-30 Coktan Secmeli

Yukarida Tablo 11’ de konulara ve tlrline gére madde dagilimi verilmistir. Her
iki gruba 6n-test ve son-test olarak uygulanan basari testinin ders tizerindeki agirligi

%80 olarak belirlenmis ve basar testi 0rnegi ek 1’de verilmistir.

3.3.1.1 Uygulamaya Yonelik Calisma Sorulart Degerlendirmesi

Arastirmaya katilan o6grencilerle uygulanan programlamaya giris dersinin
laboratuvar uygulama saatlerinde 6grencilere 6nceden olusturulan gruplarla ¢6zmeleri
icin haftalik konu ile alakali problemler verilmistir. Toplam da 6 hafta uygulanan her

dersin sonunda 6grencilerin 6grenmisliklerini 6lgme maksadiyla her ders sonunda
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sorular verilmis ve ¢dzmeleri istenmistir. Her haftanin sonunda 6grencilerden alinan
coziimler dogrultusunda yapilan uygulamalara yonelik ¢aligma soru puanlari elde

edilmis ve 6grencilerin almis olduklar1 puanlar1 derslerini %20 etkilemistir.

3.3.2 Derse Yonelik Motivasyon Olcegi

Deneyl ve deney2 grubundaki dgrencilerin derse yonelik motivasyonlari ile
basar1 diizeyleri arasinda iliski olup olmadigin1 6lgmek icin “Motivated Strategies for
Learning Questionnaires” (MLSQ) motivasyon 6l¢egi kullanilmistir. Pintrich (1990)
tarafindan Ogrencilerin derse yonelik motivasyonlarin1 6lgmek i¢in kullanilan anket
toplam 31 sorudan ve 7 boyuttun olusmaktadir. “I¢sel Hedef” adinin verildigi boyut
altinda 4 madde; “Dissal Hedef” boyutunda 4 madde; “Goérev Degeri” boyutunda 6
madde; “Ogrenme Inanglarinin Deney2ii” boyutunda 4 madde; “Ogrenme ve
Performans igin Ozyeterlilik” boyutunda 8 madde ve “Smav Kaygis1” boyutunda 5
madde bulunmaktadir. Boyutlara gore giivenirlige bakilacak olursa Igsel Hedef
boyutunun Cronbach Alpha degeri 0.74, Dissal Hedef boyutunun Cranbach Alpha
degeri 0.62, Gorev Degeri boyutunun Cronbach Alpha degeri 0.90, Ogrenme
Inanclarmin Deney2ii boyutunda Cronbach Alpha degeri 0.68, Ogrenme ve
Performans icin Ozyeterlilik boyutunun Cronbach Alpha degeri 0.93 ve Smav Kaygisi
Cronbach alpha degeri 0.80°dir. Olgegin genelinin Cronbach Alpha degerine bakilacak
olursa 0.70’in tizerinde olmasi 6lgegin giivenirligini gostermektedir (Pintrich, 1990).
Olcgek her iki grupta on-test ve son-test olarak uygulanmustir ve dlgek ile ilgili gerekli

izin Ek4 de verilmistir.

3.3.3 Programlamaya Yénelik Tutum Olgegi

Deneyl ve deney2 grubundaki 6grencilerin programlamaya yonelik tutumlari
ile basar1 diizeyleri arasinda iliski olup olmadigimi 6lgmek igin “Computer
Programming Attitude Scale” CPAS tutum 6lgegi kullanilmistir. Cetin ve Ozden
(2014) tarafindan gelistirilen, tiniversite 6grencilerinin programlamaya yonelik tutum
Olcegi toplamda 18 maddeden ve 3 boyuttan olusmaktadir. “Etkime” adinin verildigi
boyutta 6 madde; “Biligsel” boyutunda 6 madde; “Davranissal” boyutunda 6 madde
bulunmaktadir. Tutum o6l¢eginin Etkime boyutunun Cronbach Alpha degeri 0.90,
Biligsel boyutunun Cronbach Alpha degeri 0.80 ve Davranigsal boyutunun Cronbach
Alpha degeri 0.90°dir. Olcegin genelinin cronbach Alpha degeri 0.93 olup, dlgegin
giivenirligini gdstermektedir (Cetin ve Ozden, 2014). Her iki gruba 6n-test ve son-test

olarak uygulanan 6lcek ve 6lcek icin gerekli izin Ek6da verilmistir.
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3.3.4 Uygulanan Egitim-Ogretim Siirecine Yonelik Goriisme Formu

Uygulamaya katilan 6grencilerin ders siirecindeki goriislerini almak i¢in her
iki gruba farkli sorular sorulmustur. Konrol grubundaki 6grencilere 4 soru, deneyl
grubundaki 6grencilere ise 8 soru sorulmustur. Deneyl grubundaki 68rencilerin soru
sayisinin fazla olmasinin sebebi, Lego EV3 robotunu kullanan grup olduklarindan
dolay1 goriislerinin alinmak istenmesidir. Goriisme formlari olusturulmasi agamasinda
6 uzmanin goriisleri alinmistir ve son diizenlemeler yapilmistir. Her iki gruptan 20’ser
kisiyle goriismeler gerceklestirilmistir ve yapilan goriismeler kayit altina alinmustir.
Veriler kodlanarak temalar olusturulmustur ve veriler betimsel analiz yoluyla

aciklanmistir. Her iki grubu sorulan sorular EK7 ve Ek8 de verilmistir.

3.4. Egitim Ortaminmin ve Materyallerin Hazirlanmasi ve Uygulanmasi

3.4.1. Egitim Ortaminin Hazirlanmasi

Programlamaya giris dersinin laboratuvar ders saatlerinde robot kullanima igin,
Mihendislik fakiltesine basvurulmus ve izin alinmistir. Daha sonra ders gruplari
olusturulabilmesi i¢in 6grenci bilgi sisteminden COMP117 dersine kayit yaptirmis
olan 6grencilerin listesi alinmistir. Yapilan basari 6n-test sinavinda 6grencilerin sinav
puanlarina, cinsiyet, uyruk ozelliklerine bakilarak deneyl ve deney2 olmak Uzere iki
gruba ayrilmiglardir. Grup listeleri Miihendislik Fakiiltesi duyuru panolarinda

ogrencilere duyurulmustur.

3.4.1.1 Lego Mindstorms EV3 Robotunun Hazirlanmasi

Lego Mindstorms EV3 ile yapilan programlamaya giris dersinin laboratuvar
saatlerini 7E 6grenme modeline uygun olarak hazirlanan laboratuvar saatleri uygulama
sorulari ile gergeklestirilmistir. 7E 6grenme modeli ile hazirlanan uygulamalar uzman
kisilerin onaylar1 alinarak hazirlanmistir. Lego Mindstorms EV3 ile yapilan ilk ders
haftasinda nasil robot kurulacagini ve Lego robotunun hangi yazilim ile
programlanacagi hakkinda bilgilendirilme yapildi. Robot kurulumu igin kurulacak bir
model secilerek secilen modelin nasil kurulacagi adimina gegilmistir. Segilen modelle

ilgili video gosterimi yapilmustir. Secilen model Sekil 7 de gorulmektedir.
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Sekil 6. Lego Robot modeli
Secilen robot modelinin nasil kurulacag ile ilgili bilgilendirme kitapgigi Lego
Mindstorms resmi sitesinde ve aym1 zamanda iriinle birlikte gelmektedir.
Programlamaya giris dersinde kullanilmak i¢in secilen Lego robot modelinin basit ve

kurulumu kolay bir model olmasina dikkat edilmistir.

Sekil 7. Lego programlanabilir tuglasi, sensér ve motor giris
Lego programlanabilir tuglast sayesinde lizerine ses, renk ve dokunma
sensorleri  eklenerek  dersin amacina uygun programlama kodlar1 ile
kullanilabilmektedir. Sekil 8 de goriildiigii iizere, programlanabilir tugla iizerinde

bulunan sayilarla gosterilmis olan giris birimleri sensorlerin takilabilecegi birimlerdir.
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Sekil 8. Lego programlanabilir tuglasi tizerindeki motor girig birimleri
Programlanabilir tuglanin {izerinde bulunan ve A,B,C,D harfleriyle gdsterilen

girigler ise orta Ve biiyiik motorlarin takilacagi birimleri gostermektedir.

Sekil 9. Lego programlanabilir tuglasi ve bilgisayar baglantisi
Bilgisayar ile programlanabilir Lego tuglasini birbirine baglayabilmek i¢in
iriinle birlikte gelen bir ucu USB girisi olan diger ucu ise programlanabilir tuglasina
uygun girisli ucu bulunan baglant1 kablosu ile baglant1 saglanabilir. Programlanabilir
tugla tizerinde bulunan PC ile gosterilmis giris birimi ile bilgisayarin USB giris
birimine ¢ift uglu kablo ile baglanti saglanabilmektedir (Sekil 9). Bilgisayar ve
programlanabilir Lego tuglas1 arasindaki baglanti tamamlandiktan sonra yazilan

programlama kodlar1 baglant1 sayesinde tuglaya aktarilabilir.
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3.4.1.2 RobotC Programinin Kurulmasi ve Tanitilmast
RobotC Windows ortamina uygun, ger¢ek zamanli program yazma ve hata
ayiklama 6zelligi sunan C tabanli bir programlama dilidir. Modern ara yiiz( sayesinde

Lego Mindstorms robot programlamay: kolaylastirmaktadir.

Welcome to the InstallShield Wizard for
ROBOTC for LEGO Mindstorms 4.X

The InstallShield(R) Wizard will install ROBOTC for LEGO
Mindstorms 4.% on your computer, To continue, dick Next.

WARNING: This program is protected by copyright law and
international treaties.

< Back | Next = | | Cancel |

Sekil 10. Robot C yiikleme ekrani
RobotC C tabanli bir program oldugundan robot programlama i¢in kullanilan
kodlar C dilinde yazilabilmektedir. RobotC programi internetten indirilip kolayca
yuklenebilen (Sekil 10) ticretli bir programdir.
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ROBOTC

Programming software for
LEGO® MINDSTORMS® and
MINDSTORMS with TETRIX™

Manufactured with intellectual properties
from Carnegia Mallon University

Sekil 11. Robot C agilig ekrani
Sekil 11°de yiikleme islemi tamamlandiktan sonra agilan pencere gorintisu
gorulmektedir. Kullanilacak olan Lego Mindstorms ¢esidi (Lego Mindstorms EV3)

program igerisinden segilerek gerekli ayarlamalar yapilabilmektedir (Sekil 12).

File Edit View | Robot | Window  Help
j New Fle = [} Compile and Download Program F3 E Mator and | Fimware = Compie | Dowrloadto
.Ifl Compile Program F ﬁ'"? Sensor Setup | | N Download| | =W Program a Robot

L ———— Compiler Target }

i ~Control Structu main()

i Battery & Power Debugger Windows 3

- Bluetooth .

i Math LEGO Brick 3

e Motors Platform Type »‘E LEGO Mindstorms NXT

- Sensors

Motors and Sensors Setup VEXIQ

- Servos

- Sound Download Firmware 3 VEX Robatics »

- Timi

o ming | LEGO Mindstoms ¥/ [ | LEGO Mindstorms hoT

LEGO Mindstarms EV3

Matural Language
External Motor/Servo Controllers

Sekil 12. Lego Mindstorms EV3 ¢esidinin se¢ilmesi
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Sekil 12’de goriildiigii gibi Lego Mindstorms EV3, se¢mek icin “Robot”
sekmesinin altinda bulunan “Platform Type” (Platform Cesidi) seceneginden “Lego
Mindstorms EV3” secilerek kullanilacak olan Lego cesidi ayarlamasi yapilabilir.
RobotC programinda Lego robotu ile kullanilacak olan motor ayarlarinin yapilmasi
gerekmektedir. Kullanilacak motor ayarlarinin yapilabilmesi i¢in RobotC programinin
“Robot” sekmesinden “Motors and Sensors Setup” (motor ve sensor ayarlari)
mendslnde a¢ilan yeni pencereden ayarlamalari yapabilmek ig¢in motorlarin hangi
portlara baglandigina bakilarak ‘“Name” boliimiine motorlara ayr1 ayri isimler
verildikten sonra “Apply” (Uygula) tusuna tiklayarak motor ayarlamalari yapilabilir
(Sekil 13).

Moators and Sensors Setup “
Standard Models | Motors | Sensars
Port Name Type Reversed ~ Encoder  PID Control Drive Motor Side
metorA | ER EV3 Mator (Large) v [l v Nore
motorB EV3 Motor (Large) v [} v None
motorC fright EV3 Motor (Large)  w O v Right
motorD) EV3 Motor (Large)  w O v Mone

Tamam iptal Uygula Yardm

Sekil 13. RobotC motor ve sensor ayarlari
Motor ve sensOr ayarlamalar1 yapildiktan sonra program kodunun yazilacagi
sayfayr agmak i¢in RobotC programinda bulunan “New File” (yeni dosya) tusundan
veya “File” (Dosya) sekmesinden “New” (Yeni) ve “New File” (Yeni Dosya) secilip

Sekil 14’de goriildiigi gibi acilabilir.
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File Edit View Robot Window Help
| 1 * ¥ Ry Motor and | Fmwee | | =2 Comple ' Downloadto
D New Fie .Open Fie HSaue / 4 Fomatting ﬂ'"i Sensor Setwp | | M Download| | =% Program ﬂ Robot

LEGO Start Page | SourceFile002.c | SourceFile003.c*

#- ~(ontrol Structures 1

7 BALED 2| |ask main()
1 Math 3 {

+ - Motors 4

+ - Sensars 5

+ -Sound é

= Timing 7

Sekil 14. RobotC program yazma ekrani
Yazilan program kodunu kaydedebilmek igin “Save” (kaydet) tusuna
tiklanarak kaydedilebilir. Kaydedilen kodun Lego EV3 programlanabilir tuglasina
aktarilabilmesi i¢in ilk 6nce program kodunda hatanin olup olmadigi kontrol edilir.
Daha sonra hata kontroliini yapabilmek icin “Compile” Program (Programi derle)
tusuna tiklanarak agilan yeni pencerenden “Start” (Basla) tusuna tiklanarak hata

ayiklama islemi yapilabilir (Sekil 15).

Program Debug < |

| b@:ug.é;r.us Refresh
Stat Step Into Continuous | «
Clear Al Show PL Show [atalog

Sekil 15. Programu galistirma penceresi
Hata ayiklama islemi tamamlandiktan sonra diizenlenmis program kodunun
Lego EV3 programlanabilir tuglasina aktarilmasi igin “Download to Robot” (Robota

indir) tusuna tikanilir ve aktarim yapilabilir.

3.4.1.3 Ders Siiresince Deney1 Grubuna Ogretilen Konular ve
Uygulamalar
Dersin baglamadan oOnceki hafta tanigma ve egitim ortami hakkinda bilgi

verilerek dl¢eklerin doldurulmasi ve 6n-test uygulamasi yapilmistir.
1.Hafta

Dersin birinci haftasinda deneyl grubunda bulunan 6grenciler kendi iglerinde
beserli ve altili gruplara ayrilmistir. Lego Mindstorm EV3 Grtintinden bir robot modeli

secgilerek ornek robotlar olusturulmustur. Robot kurulum asamasinda robot igin
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kullanilacak olan biiyiik motorlar ve orta motor tanitimi ve sensorlerle ilgili
bilgilendirmeler s6zli ve video destekli gosterimle yapilmistir. Lego robotun neden
kullanilacagi hakkinda bilgi verilmistir. Lego robotu programlayabilmek icin secilen
RobotC C tabanli yazilim paketi tanitilmis ve RobotC programinin kurulumu

yapilmustir.

Sekil 16. Lego Robot tanitimi

Lego robot ile ilgili tiim pargalar birlestirilip ve kurulum tamamlandiktan ve
RobotC programinin kurulumu asamasi ile devam edilip tiim kurulumlar tamamlandi.
Tamamlanan kurulumlarin adindan, ilk uygulama sorusu olan motorlar kullanilarak
robotu Ug saniye ileri hareket ettirecek program kodunun dersin amacina uygun olarak
hazirlanabilmesi i¢in gerekli olan adimlar uygulanmistir. Ogrencilere sorular sorularak
onlarin 6n bilgi seviyeleri hakkinda fikir sahibi olunmustur. Ogrencilere oncelikle
verilen problemle ilgili ¢6ziim tiretmeleri, gruplarindaki arkadaslar ile fikir paylagimi
yapmalar1 beklenmistir. Ogrencilerle soru cevap seklinde tartisma ortami olusturuldu.
Soru ve cevaplar tamamlandiktan sonra 6grencilerden verilen cevaplarla problemle ile
ilgili kendi ¢6zlimleri uygulamalari istendi. Daha sonra ¢6ziim ile ilgili gereken temel
bilgiler, aciklamalar, 6rneklerle 6grencilere aktarildi ardindan RobotC programinda

uygulama asamasina ge¢ildi.
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mah [E EV3 Morer Lage) ] v v e ¥
matord] | EViMdor{lage] = O 4 = Mee
ot e EiMocriagy » [ v ¥ At
mated) I EVO Motor (Lame)  w O v i More  w
Tamam | -1 Yardm

Sekil 17. RobotC motor ayarlar1 penceresi
RobotC kullanirken her yeni uygulama da kullanilacak olan motor ve sensorin
tanitilmasi gerekmektedir (Sekil 17). Uygulanan adimlar Sekil 18’de goriildiigii gibi
problem ¢d6zme adimlari, algoritma, akis diyagrami (flowchart) diizenlenmesi sirasiyla

uygulanmustir.
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Sekil 18. Lego EV3 robot 1. Hafta uygulamasi

Birinci hafta programlamaya giris dersinin laboratuvar uygulamasinin ikinci
calisgma sorusunun deneyl grubu ogrencileri tarafindan ¢oziilmesi istenmistir.
Buradaki hedef 6grencilerin 6grendikleri konuyu pekistirip 6grenimi kalicilagtirmakti
ve oOgrencilerin &grenimleri ile ilgili degerlendirmenin yapilabilmesidir. Ikinci
problem sorusu olarak ilk yapilan uygulama mantiginin aynisi kullanilarak deneyl

grubunda bulunan 6grencilerden Lego robotunu iki saniye ileriye sonra da iki saniye
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geri gotiirecek problemin akis semasmi (flowchart), algoritmasini yazmalari
istenmistir.
2. Hafta

Problem ¢6zme adimlar1 programlaya giris dersinin ilk adimi oldugu igin ikinci
haftanin uygulanmasinin da ilk adiminda yer almaktadir. ikinci hafta laboratuvar
uygulamasinda If/else kosulunun uygulanabilecegi Ornek ¢alismasi yapilmistir.
Yapilan ¢alismada Lego programlanabilir tuglasina dokunma sensorsu eklenerek
yapilmistir. Sekil 19’da Dokunma sensorsunlin nasil takildigi goriilmektedir. Takilan
dokunma sensdrsunin  RobotC programimin da ayarlamasinin  yapilmasi
gerekmektedir. Gerekli sensor ayarlamasi yapilabilmesi i¢in RobotC’ den Robot
sekmesinde bulunan “Motors and Sensors Set up” (Motorlar ve Sensorlar Ayari)
secenegini secilerek agilan yeni pencereden “Sensors”(sensorler) boliimiinden takilan
“Sensor Index” boéliminden kullanilacak isim “Name” boélimine yazilip uygula

tusuna basilarak ayarlamasi yapilabilmektedir ( Sekil 20).

4

Sekil 19. Dokunma Sensdriiniin programlanabilir tuglaya takilmasi
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Motors and Sensors Setup
Standard Models | Motors | Sensars
Sensor Index Name Sensor Type Sensor Mode
s1 frouch Touch [EV3) v Touch -
2 [ No Sensor - Not Applicable -
53 ,7 No Sensor A Not Applicable -
sa [ No Sensor - Not Applicable -

iptal Uyqula Yardm

Sekil 20. Dokunma algilayisinin RobotC programinda ayarlanmasi
Ikinci hafta uygulamasinda deneyl grubunun laboratuvar saatinde If/else
kosulu kullanilmistir. Verilen problem sorusunda 6grencilerden dokunma sensérsinin
tusuna basildiginda Lego robotu geriye hareket ettirecek dokunma sensoriinlin tusuna
basilmadiginda ise Lego Robot “No object” sesini ¢ikartmasi saglayacak akis

diyagraminin ve algoritmasinin olusturulmasi istenmistir. (Sekil 21).
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Sekil 21. Ikinci hafta If/Else laboratuvar uygulamasi

Ogrencilere verilen problem sorusunda hedeflenen ¢oziim ile ilgili kendi

gruplarindaki arkadaglar ile is birligi icerisnde fikir aligverisi yapip sonug iiretmeye
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caligmalaridir. Lego robotu EV3 ile olusturacaklari akis diyagraminin ve algoritmanin

nasil bir sonug iiretecegini, problemin ¢ozimiinl gercek uygulama ile denemislerdir.

Birinci uygulama bittikten sonra Ogrencilere If/else kosulunu dokunma
sensoril ile kullanabilecekleri degerlendirme sorusu olacak baska bir uygulama
yapmalari istenmistir.

3. Hafta._

Uglincii hafta ikinci hafta 6grenilen If/else kosulunun i¢ ice (nested If/else)
kullanilan modeli ile ilgili uygulamalar yapilmistir. Yapilan uygulama da dokunma
sensoriiyle birlikte renk sensorsu da kullanilmistir. Renk sensorii programlanabilir
Lego tuglasina takildiktan sonra RobotC programinda kullanilabilmesi i¢in RobotC
programindan Robot sekmesinde bulunan “Motors and Sensors Setup” (motorlar ve
sensorlar ayarlar1) segenegine tiklandiginda agilan pencere “Sensors” se¢eneginden
takilan sensor hangi sensor girisine (Sensor Index) takilmis ise Sekil 22’de goriildiigii

gibi isimlendirme yapilarak ayarlama yapilabilmektedir.

Motors and Sensors Setup
Standard Models | Motors | Sersors
Sensor Index Name Sensar Type Sensor Mode
§1 fouch Touch (EV3) - Touch -
52 feoor Color (EV3) -
s [ No Sensor - Nt Applcable -
s« [ No Sensor - Not Appicable -

ol Uygula Yardm

Sekil 22. Renk sensoriiniin RobotC programinda ayarlanmasi

Ugiincii haftanm uygulama sorusunda akis diyagrami verilerek dgrencilerden
verilen akis diyagramini yorumlamalar1 ve verilen akis diyagramina uygun program
algoritmasimi olusturulmasi istenmistir. Uciincii ders haftasinda verilen problemin

¢cOzlimu Lego EV3 robot uygulamasi ile desteklenmistir.
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Birinci uygulama sorusunun ¢éziimii tamamlandiktan sonra ikinci uygulama
sorusu 6grencilere kendileri grup arkadaglariyla birlikte ¢6ziim bulmalari ve bir 6nceki
calismada yapilan uygulama manti@in1 pekistirmeleri igin verilmistir. Verilen ikinci
uygulama sorusu Ogrencilerin 6grenimlerini degerlendirme maksadiyla da verilmistir.
4. Hafta

Dordiincii hafta laboratuvar uygulamasinda 6grencilere “While” dongusu ile
ilgili problem verilmistir. Verilen problemde Lego EV3 robotunun (¢ kez “Lego”
sesini ¢ikarmasi istenmistir. Bununla ilgili 6nceden hazirlanmis olan program kodu
Lego EV3 robot ile 6grencilere gosterilmistir. Bunun ¢6ziimii igin 6grenciler gerekli
adimlar1 uygulayarak kendi ¢6ziimlerine ulasmalar1 saglanmistir. Sekil 23’de 4.

haftanin problemi ile ilgili RobotC program kodu goriilmektedir.

#pragma configlSenser, 51, touch, sensorEV3_Touch)

#pragma configlSensor, 52, color, sensorEV3_Color, modeEV3Color Color)

#pragma config(Motor, motord, right, tmoto _

#pragma config(Motor, motoxC, left, tmotorEV3_Large, PIDContrel. encoder)
//*!1'Code automatically generated by 'ROBOTC' configuration wizard tr f

V3_Large, PIDControl, encoder)

task maini)
{ Program Debug ?

int counter=0;

while(counter<s) Debug Status Refresh
{ Suspend Step Into Continuous |v
motor[left]=50;
Clear All Show PC Show Datalog

waitiMsec (500) ;
counter = counter + 1;
playSoundFile ("LEGO") ;
waitiMsec (1000} ;

Sekil 23. While dongiisiiniin kullanilmasi (RobotC)

Onceki laboratuvar uygulamalarinda yapildig1 gibi benzer baska bir problem
ogrencilere ¢ozmeleri i¢in verilmistir. Verilen ikinci problem sorusunda “While”
dongiisii ile ilgili akis diyagrami verilmis ve 6grencilerden Lego robotu verilen akis
semasina gore programlanmasi istenmistir. Dordiincli haftadaki hedef 6grencilerin
“While” dongiistiniin nasil kullanildigin1 anlamalarin1 saglamakti ve ikinci uygulama
ile degerlendirme yapabilmektir.
5.Hafta

Dersin besinci haftasinda, “Repeat Until” konusu ile ilgili 6n anlatim yapilmas,
ogrencilerin soru-cevap seklinde konu ile ilgili ve verilen problem sorusu ile ilgili
tartisma ortami olusturulmustur. Besinci haftanin konusu olan “Repeat Until” dongiisii
kullanilarak Lego EV3 robotunun ¢ kez ileriye gidip “Hello” sesini ¢gikarmasi igin
gerekli olan akis diyagramini, algoritmasini olusturmalar1 ve C kodunu yazmalar

istenmistir.
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Window  Help

e H SE“‘ ‘* ¥ Fix Motor and 1 Fimware = Compie Download to
/ ‘s Formatting ) Sensor Setup | | N Download ' Frogram Robot
LolStartlEGO.him | SourceFiled06.c |
1 #pragma config(Sensor, 51, touch, sensorEV3_Touch)
2 #pragma config(Sensor, 52, coler, sensorEV3_Color, modeEV3Color Color)
3 #pragma config(Motor, motork, rigat, tmotorEV3_Large, PIDControl, encoder)
] #pragma config(Motor, motorC, left, tmotorEV3 Large, PIDControl, encoder)
5 //*!!Code automatically generated by 'ROBOTC' configuration wizard 1w/
&
7 task main()
8 {
9 int counter=0;
10 repeatlintil (counter==3)
11 4
12 motor[left]=50;
13 motor[right]=50;
14 waitlMsec (500) ;
1s counter = counter + 1;
16 playSoundFile ("Hello") ;
17 waitlMsec (1000) ;
18 j
19
20 H

Sekil 24. Repat Until Déngiisiiniin kullanilmasi (RobotC)

Sekil 24’de besinci haftada yapilan uygulamanin RobotC ile yazilmis program
kodu yeralmaktadir. Besinci haftanin konusu olan “Repeat Until” dongii konusu ilgili
ikinci uygulama sorusunun &grenciler tarafindan yapilarak konu daha da
pekistirilmistir.
6.Hafta

Altinct hafta uygulamasinda “For” dongiisii ile ilgili uygulama yapilmistir.
Problemde algoritma verilmis ve verilen algoritmaya uygun akis semasinin ¢izilmesi
ve program kodunun yazilmasi istenilmistir. Yazilacak olan program kodunun, Lego

robotu ileriye ve geriye iki kez hareket ettirmesi istenmistir.

Sekil 25. Lego Ev3 robotu hareket ederken

Sekil 25’de yapilan uygulamanin ¢oztimi ile ilgili Lego EV3 robotu ile

denenirken alinan goriintli yeralmaktadir. 6. Haftanin ikinci uygulamasi yine “For”
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dongiisii kullanimiyla ilgili bir problemdir. Ikinci uygulama &grenciler tarafindan

tamamlanip 6grenimleri degerlendirilmistir.

7.Hafta

Basar1 testinin son-test olarak uygulandigi haftadir. Ogrenciler sinif ortaminda
siav diizeninde oturarak sorular1 cevaplamislardir. Aragtirmanin diger boyutlar1 olan
motivasyon ve tutum anketlerinin son-test uygulamalar1 yine yedinci hafta

uygulanmustir.

3.4.1.4 Ders Suresince Deney2 Grubuna Ogretilen Konular ve
Uygulamalar
Dersin baglamadan oOnceki hafta tanigma ve egitim ortami hakkinda bilgi

verilerek Olgeklerin doldurulmasi ve dn-test uygulamasi yapilmastir.

1.Hafta

Dersin birinci haftasinda deney2 grubunda bulunan 6grenciler laboratuvar
saatlerinde uygulanacak uygulamalar i¢in kendi i¢lerinde de begerli ve altili gruplara
ayrilmistir. Kullanilacak program tanitilmis ve 6 haftalik laboratuvar saatlerinde
islenecek konular hakkinda bilgilendirme yapilmis ve problem ¢ézme adimlar ile
ilgili problemlere ge¢ilmistir. 7E O6grenme modeline uygun olarak hazirlanan
laboratuvar uygulamalar1 6grencileri yoOnlendirerek verilen problemlere ¢6zUm
bulmalar1 saglanmaya ¢aligilmistir. Her hafta uygulanan deney2 grubu uygulamalari

Ek3 de verilmistir.

2.Hafta

Ikinci haftanin konusu olan If/else konusu icin hazirlanan problemler
Ogrencilere sirayla verildi. Problem verildikten sonra 6grencileri soru cevap yontemi
ile 6gretmenin 6grencilerin konu hakkinda bildikleri 6grenilmis oldu. Daha sonraki
adimlar uygulanarak ¢oziimler 6grenciler tarafindan bulundu. Dersin sonunda ¢alisma
sorularina cevaplar Ogrenciler tarafindan verildi ve Ogretmen tarafindan
degerlendirilmeye alind1.
3.Hafta

Deney?2 grubunda 6grenciler tiim uygulamalarini bilgisayar {izerindeki Visual
Studio programinda gergeklestirmislerdir. Program laboratuvardaki bilgisayarlara
onceden kurulmus oldugu icin 6grencilerin program kurulumu ile ilgili higbir iglem

yapmasina gerek kalmamistir. 3. Haftanin konusu olan igige If/else kullanimi igin
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ogrencilere dnceden hazirlanan materyaller verilmistir. Verilen materyallerde konu ile
ilgili problem sorular1 yeralmaktadir. Ogretmenin yonlendirmesi dogrultusunda
ogrenciler kendi baslarina ve grup arkadaslari ile ¢6ziim bulmaya calismislardir.
4. Hafta

4. Hafta dongiiler konusunun alt bagliklarindan While dongiisii ile ilgili
problem ¢oziimii icin Ogrenciler ve laboratuvar Ogretmeni laboratuvarda hazir
bulunmuslardir. Tartisma ortamlari olusturularak probleme ¢6ziim bulunmaya
calisilmistir. 7E 6grenme modeline uygun olarak gerekli adimlar uygulanmstir.
5.Hafta

Dongiiler konusunun diger bir alt baslig1 olan “Repeat Until Statement” ile
ilgili problemler ¢dziimlenmek iizere Ogrencilere verilmistir. Ogrenciler gerekli
adimlar1 uyguladiktan sonra laboratuvar 6gretmeni tarafindan agiklanan Onemli
noktalar dogrultusunda c¢oziimlerini tamamlamiglardir. Her haftanin sonunda
uygulanan ¢alisma sorularina da gerekli cevaplar verilerek 5. hafta deney2 grubu
tarafindan tamamlanmustir.
6.Hafta

Arastirmanin son haftast olan 6. Haftada 6grenciler “For” dongiisii ile ilgili
problemler ¢ézmiislerdir. Dersin sonunda ¢alisma sorularini cevaplayip 6. Haftayida
tamamlamislardir.
7.Hafta

Basar1 testinin son-test olarak uygulandigi haftadir. Ogrenciler sinif ortaminda
siav diizeninde oturarak sorular1 cevaplamislardir. Aragtirmanin diger boyutlar1 olan
motivasyon ve tutum anketlerinin son-test uygulamalar1 yine yedinci hafta

uygulanmustir.



BOLUM IV

BULGULAR VE YORUMLAR

Bu bélimde, belirlenen amag ve alt amaclara ait veri toplama araglari ile elde
edilen verilerin ¢oziimlenmesiyle ulasilan bulgular ve bu bulgulara dayali yorum yer

almaktadir.
4.1 Deney1 ve Deney2 Grubu Ogrencilerinin Basarilarinin Degerlendirilmesi

Robotik uygulamalar ile desteklenen deneyl grubu 6grencileri ile deney?2
grubu Ogrencilerinin basarilarin1 belirleme amagli yapilan basar1 testi %80 ve
uygulama ¢alismasi %20 olarak hesaplanmis ve iki grup arasinda anlamli farklilik olup
olmadigin1 belirleme amagh bagimsiz t-testi analizi yapilmuistir. Ogrencilerin
programlamaya giris dersindeki basarilarina bakildiginda deneyl ve deney?2 gruptaki
Ogrencilerin son-test basar1 puanlarinda 6n-test basar1 puanlarina gore artis oldugu ve
bunun yaninda robotik uygulamalarla desteklenen deneyl grubundaki 6grencilerin
basarilarinin istatistiksel olarak lehine anlamli bir farklilik oldugu Tablo 12 de
gorulmektedir.

Tablo 12.

Deneyl ve Deney2 grubundaki 6grencilerin basari testi puanlari
Deneyl Deney?2

Basari Testi N X SS X SS F p  Aciklama

Son-test 50 0.84 0.77 057 0.138 146,5 0,000 P<0.05

Programlamaya giris dersinde robotik uygulamalarla desteklenen deneyl
grubunda bulunan dgrencilerin son-test basari puan ortalamasi X = 0.84, robotik
uygulamalarla desteklenmeyen deney2 grubundaki 6grencilerin son-test basari puan
ortalamas1 X = 0.57 olarak belirlenmistir. Robotik uygulamalarla desteklenen deney1
grubunun son-test basari puan ortalamasi, deney2 grubunun son-test basar1 puan

ortalamasina gore daha yiiksek oldugundan dolay:1 bu yonde anlamli bir fark vardir.
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Basari testi

0,8
0,6
0,4
0,2

Deney Grubu Kontrol Grubu

Grafik 1. Ders sonunda yapilan bagari testi
Elde edilen bulgular dogrultusunda, programlamaya giris dersinde
robot kullanan 6grencilerin bagar1 puan ortalamasini olumlu etkiledigi sdylenebilir. Bu
calisma sonuglariyla tutarli sonuglarin literatiirde de oldugu goriilmektedir. Cukubasi
ve Miibin (2016) da yapmis olduklar1 Lego-Logo ile algoritma 68renen 6grencilerin
dersteki basarilarinin robotik uygulama kullanan deneyl grubunun kullanmayan
deney?2 grubana gore daha yiiksek ¢iktig1 bulgusu elde etmisglerdir.

4.2 Deneyl ve Deney2 Grubu Ogrencilerinin Derse Yonelik Motivasyon
Duzeyleri

Calismaya katilan 6grencilerin ders Oncesinde ve sonrasinda “derse yonelik
motivasyon diizeylerinde” gruplara gore farklilik olup olmadigini belirlemek ig¢in
bagimsiz t-testi uygulanmistir. On-test ¢alismanin basinda son-test ise c¢alismanin

sonunda uygulanmistir. Elde edilen sonuglar asagidaki tabloda verilmektedir.

Tablo 13.
Deneyl ve Deney2 grubunun derse yonelik motivasyon diizeyleri(MSLQ)
MSLQ Deneyl Deney?
Deger N X SS X SS F p Aciklama
Bilesenleri
On- 50 4.68 0.9 458 0.76 0.785  0.000 P<0.05
, test
I¢csel hedef
Son- 50 491 073 401 071
test

Digsal On- 50 4.94 0.5 474 0.6 0.58 0.18 P>0.05
hedef test
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Son- 50 455 042 478 054

test

On- 50 544 047 428 087 13.94 0.000 P<0.05
Gorev test
degeri Son- 50 562 042 388 081

test
3 On- 50 4.82 048 3.8 05 7.75 0.000 P<0.05
Ogrenme
test
inanc¢larinin
Son- 50 509 047 369 0.77
deney2ii
test
Ogrenme On- 50 5 052 435 0.67 842 0.000 P<0.05
Ve test

performans Son- 50 529 051 397 081

icin 6z test

yeterlik

On- 50 431 066 425 068 0.62 0.66 P>0.05
Sinav test
kaygist Son- 50 358 064 383 0.68

test

Toplam alt1 boyuttan olusan derse yonelik motivasyon 6lgeginin her boyutu
icin deney2 ve deneyl gruplarinin On-test ve son-test ortalamalari Tablo 13 de

verilmigtir.

Programlamaya giris dersinde deneyl grubundaki 6grencilerin derse yonelik
icsel hedef On-test son-test puanlarinda olumlu yonde degisim oldugu, deney2
grubundaki d6grencilerin ise son test puanlarinda diisiis oldugu bununla beraber deneyl
ve deney2 grubu arasinda anlamli bir farkliigin oldugu belirlenmistir (F =0.785,
p<0.05). Bunun yaninda deneyl grubu o6grencilerinin ders oncesindeki ortalama
puanlart X= 4.68 (SS= 0.90) iken, ders sonrasinda X= 4.91 (SS=0.73) olmustur.
Deney2 grubundaki 6grencilerin i¢sel hedef boyutun da, ders Oncesi ve sonrasi
ortalama puanlarina bakildiginda farkliligin oldugu goriilmektedir. Deney2 grubu
ogrencilerinin ders 6ncesindeki ortalama puanlar1 X = 4.58 (SS=0.76) iken, ders
sonrasimda X = 4.01 (SS=0.71) olmustur.
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Grafik 2. igsel hedef 6n-test son-test puanlari (MSLQ)

Programlamaya giris dersinde derse yonelik uygulanan MSLQ motivasyon
Olgeginden elde edilen bulgulara gore robotik uygulamalarla desteklenen deneyl
grubu Ogrencilerin ders sonrasinda i¢sel hedef boyutu agisindan motivasyonlarinda
olumlu y6nde yiikselis oldugu belirlenirken deney2 grubundaki &grencilerin icsel
hedef motivasyon boyutunda diisiis oldugu belirlenmistir.

Programlamaya giris dersinde derse yonelik digsal hedef boyutunda on-test
son-test puanlarinda deneyl grubundaki Ggrencilerin son test puanlarinda diisiis
oldugu, deney?2 grubundaki 6grencilerin son test puanlarinda yiikselis oldugu bununla
beraber deneyll ve deney2 grubu arasinda anlamli bir farkliligin olmadigi
belirlenmistir (F =0.58, p>0.05). Deneyl grubu ogrencilerinin ders Oncesindeki
ortalama puanlar1 X= 4.94 (SS= 0.50) iken, ders sonrasinda X= 4.55 (SS=0.42)
olmustur. Deney2 grubundaki 6grencilerin dissal hedef boyutunda da, ders 6ncesi ve
sonrasi ortalama puanlarina bakildiginda farkin oldugu goriilmektedir. Deney2 grubu
ogrencilerinin ders dncesindeki ortalama puanlar1 X = 4.74 (SS=0.60) iken, ders
sonrasinda X = 4.78 (S5=0.42) olmustur.
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Grafik 3. Digsal hedef 6n-test son-test puanlari (MSLQ)

Programlamaya giris dersinde derse yonelik uygulanan MSLQ motivasyon
Olgeginden elde edilen bulgulara gore robotik uygulamalarla desteklenen deneyl
grubu ve robotik uygulamalarla desteklenmeyen deney2 grubundaki 6grencilerin ders
sonrasinda digsal hedef boyutu agisindan motivasyonlarinda degisikligin olmadigi

belirlenmistir.

Programlamaya giris dersinde derse yonelik gorev degeri boyutunda deneyl
grubundaki 6grencilerin uygulama sonrasi son test puanlarinda artis oldugu, deney?2
grubundaki 6grencilerin son test puanlarinda diisiis oldugu bununla beraber deneyl ve
deney?2 grubu arasinda anlamli bir farkliligin oldugu belirlenmistir (F =13.94,p<0.05).
Bunun yaninda deneyl grubu égrencilerinin ders ncesindeki ortalama puanlar1 X=
5.44 (SS= 0.47) iken, ders sonrasinda X = 5.62 (SS=0.42) olmustur. Deney2
grubundaki 6grencilerin gorev degeri boyutunda, ders Oncesi ve sonrasi ortalama
puanlarina bakildiginda, son-test puanlarinda diisiis oldugu goriilmektedir. Deney?2
grubu 6grencilerinin ders dncesindeki ortalama puanlar X = 4.28 (SS=0.87) iken, ders
sonrasinda X = 3.88 (S5=0.81) olmustur.
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Grafik 4. Gorev degeri hedef 6n-test son-test puanlar1 (MSLQ)
Programlamaya giris dersinde derse yonelik uygulanan MSLQ motivasyon
Olgeginden elde edilen bulgulara gore robotik uygulamalarla desteklenen deneyl
grubu 6grencilerin ders sonrasinda goérev degeri boyutu agisindan motivasyonlarinda
olumlu yonde yiikselis oldugu belirlenirken deney2 grubundaki 6grencilerin gérev

degeri motivasyon boyutunda diisiis oldugu belirlenmistir.

Programlamaya giris dersinde 6grenme inanglarinin deney2l boyutunda 6n-
test son-test puanlarinda deneyl grubundaki 6grencilerin son test puanlarinda yiikselis
oldugu, deney2 grubundaki 6grencilerin son test puanlarinda diisiis oldugu bununla
beraber deneyl ve deney2 grubu arasinda anlamli bir farkliligin oldugu belirlenmistir
(F =7.75, p<0.05). Deneyl grubu 6grencilerinin ders dncesindeki ortalama puanlari
X= 4.82(SS= 0.48) iken, ders sonrasinda X= 5.09 (SS=0.47) olmustur. Deney2
grubundaki Ogrencilerin 6grenmeye yonelik deney2 inanci boyutunda ortalama
puanlar1 X = 3.80 (55=0.50) iken, ders sonrasinda X = 3.69 (S5=0.77) olmustur.
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Grafik 5. Ogrenme inanglar1 deney2ii boyutunda on-test son-test puanlar1 (MSLQ)
Derse yonelik uygulanan MSLQ motivasyon 6l¢eginden elde edilen bulgulara
gore robotik uygulamalarla desteklenen deneyl grubu 6grencilerin ders sonrasinda
O6grenme inanglarinin kontrolii boyutu agisindan motivasyonlarinda olumlu y6nde
yiikselis olurken, deney2 grubundaki Ogrencilerin 6grenme inanglart kontrolu

motivasyon boyutunda diisiis oldugu belirlenmistir.

Programlamaya giris dersinde derse yonelik 6grenme ve performans igin 6z
yeterlik boyutunda deneyl grubundaki ogrencilerin uygulama sonrasi son test
puanlarinda artis oldugu, deney2 grubundaki 6grencilerin son test puanlarinda diisiis
oldugu bununla beraber deneyl ve deney2 grubu arasinda anlamli bir farkliligin
oldugu belirlenmistir (F =8.42,p<0.05). Bunun yaninda deneyl grubu 6grencilerinin
ders dncesindeki ortalama puanlar1 X=5.00 (SS= 0.52) iken, ders sonrasinda X= 5.29
(SS=0.51) olmustur. Deney?2 grubundaki 6grencilerin 6grenme ve performans i¢in 6z
yeterlik boyutunda, ders Oncesi ve sonrasi ortalama puanlarina bakildiginda, son-test
puanlarinda diisiis oldugu goriilmektedir. Deney2 grubu ogrencilerinin ders
oncesindeki ortalama puanlar1 X = 4.35 (55=0.67) iken, ders sonrasinda X = 3.97
(SS=0.81) olmustur.
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Grafik 6. Ogrenme ve performans icin 6z yeterlik boyutunda dn-test son-test puanlari
(MSLQ)

Derse yonelik uygulanan MSLQ motivasyon 6l¢eginden elde edilen bulgulara
gore robotik uygulamalarla desteklenen deneyl grubu 6grencilerin ders sonrasinda
O0grenme ve performans i¢in 6zyeterlilik boyutu acgisindan motivasyonlarinda olumlu
yonde yiikselis olurken, deney2 grubundaki 6grencilerin 6grenme ve performans igin

Ozyeterlilik motivasyon boyutunda diisiis oldugu belirlenmistir.

Programlamaya giris dersinde sinav kaygisi boyutunda On-test son-test
puanlarinda her iki gruptaki 6grencilerin son test puanlarinda diisiis oldugu bununla
beraber deneyl ve deney2 grubu arasinda anlamli bir farkliligin olmadig
belirlenmistir (F =0.62 p>0.05). Deneyl grubu Ogrencilerinin ders Oncesindeki
ortalama puanlari X= 4.31(SS= 0.66) iken, ders sonrasinda X= 3.58 (SS=0.64)
olmustur. Deney?2 grubundaki dgrencilerin sinav kaygist boyutunda ortalama puanlari
X = 4.25 (SS=0.68) iken, ders sonrasinda X = 3.83 (S5=0.68) olmustur.
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Grafik 7. Sinav kaygis1 boyutunda 6n-test son-test puanlar1 (MSLQ)
Programlamaya giris dersinde derse yonelik uygulanan MSLQ motivasyon
Olgeginden elde edilen bulgulara gore robotik uygulamalarla desteklenen deneyl
grubu ve robotik uygulamalarla desteklenmeyen deney?2 grubundaki 6grencilerin ders
sonrasinda sinav kaygist boyutu acgisindan motivasyonlarinda degisikligin olmadig

belirlenmistir.

Literatirde 6grencilerin derse yonelik motivasyonlarini belirlemek icin benzer
¢slismalar yapilmigtir. Bergin, Reilly ve Traynor (2005) yilinda yapmis olduklar
calismada, 6grenci merkezli 6grenme modeli kullanarak dgrencilere programlamayi
Ogretmislerdir ve ¢alismanin sonunda Ogrencilerin ankete verdikleri cevaplar
dogrultusunda igsel hedef boyutunda olumlu yonde artis, digsal hedef boyutunda
motivasyonlarinda degisimin olmadigi, gorev degerleri, O6grenme inanglarinin
deney2ii, 6grenme ve performans igin 6z yeterlilik boyutlarinda olumlu yonde
motivasyonlarinda ylikselme olurken sinav kaygisi boyutunda istatistiksel olarak
anlamli bir fark bulmadiklarini belirtmislerdir. William (2008)’in yapmis oldugu
calisma Lego robotik aktiviteleri ile kendi basina programlama dgrenmeye c¢alisan
deneyl grubundaki ogrencilerin ig¢sel hedef, gorev degerleri, 6grenme inanglari
deney2ii, 6grenme ve performans i¢in 6z yeterlilik boyutlarinda son-test puanlarinda
yiikselme olurken digsal hedef ve sinav kayis1i boyutunda son-test puanlar1 6n-test
puanlarina gore degismemistir ve tiim boyutlarda istatistiksel olarak anlamli bir fark
bulmadigini belirmistir. Literatlirde bulunan iliskili diger bir ¢alisma ise, Lykke, Coto,
Mora, Vandel ve Jantzen (2014) yilinda 229 6grenci ile probleme dayali 6grenme,
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probleme dayal1 ve robotik uygulama kullanimi, geleneksel 6grenme modeli olmak
tizere U¢ grup ile calisarak Ogrencilere programlama dersindeki motivasyon
diizeylerini 6lgmeye calismislardir. Caligmanin sonunda probleme dayali ve robotik
uygulama kullanan grubun motivasyon dizeyinin en yiksek, geleneksel ydntem
uygulanan grubun ise en diisiik motivasyon diizeyine sahip oldugu bulgusuna

varmislardir.

4.3 Ogrencilerin Programlamaya Yénelik Tutumlar:

Bu bolimde deneyl ve deney2 grubunda bulunan 6grencilerin programlamaya
yonelik tutumlarmin gruplara gore karsilastirma sonuglarina yer verilmistir. ki grup
arasinda farklilik olup olmadigini belirlemek igin bagimsiz t-testi uygulanmustir.
Calismanin basinda On-test ve sonrasinda son-test olarak uygulanmistir. Arastirma

sonunda elde edilen verilen agagidaki tabloda sunulmustur.

Tablo 14.
Deney1 ve Deney?2 grubu programlamaya yonelik tutum puanlari
Programlamaya Giris Deneyl Deney?
Dersine Yonelik N ¥ SS ¥ SS F p Agiklam
Tutum a
Etkime On-test 5 2.50 06 245 075 175 0.000 P<0.05
0 5
Son- 5 3.61 03 233 0.75
test 0 5
Davranigsa On-test 5 2.57 05 299 0.76 6.08 0.002 P<0.05
I 0 4 6
Son- 5 3.59 06 292 088
test 0 9
Biligsel ~ On-test 5 2.45 0.7 240 080 2.07 0.000 P<0.05
0 1
Son- 5 3.08 05 227 0.75
test 0 4

Tablo 14’de gortldigi gibi, 3 boyuttan olusan programlamaya yonelik tutum
6lgeginin her boyut i¢in deney2 ve deneyl gruplarinin 6n-test ve son-test ortalamalari

verilmigtir.
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Programlamaya yonelik etkime boyutunda, deneyl grubunun son-test
puanlarinda olumlu yonde degisim oldugu, deney2 grubu son-test puanlarinda diisiis
oldugu ve bununla beraber istatistiksel olarak iki grup arasinda anlamli bir farkliligin
oldugu goriilmektedir (F=17.5, p<0.05). Bunun yaninda deneyl grubu 6grencilerinin
ders dncesi ortalama puanlar1 X= 2.50 iken (SS= 0.65) , ders sonrasinda X= 3.61 (SS=
0.35) olmustur. Deney?2 grubundaki 6grencilerin etkimeye boyutunda da ders dncesi
ve ders sonrasi ortalama puanlarina bakildiginda farkin oldugu goriilmektedir. Deney2
grubu dgrencilerinin ders dncesindeki ortalama puanlar1 X= 2.45 iken (SS= 0.75), ders
sonrasinda X= 2.33 (SS=0.75) olmustur.
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Grafik 8. Etkime boyutunda 0n-test son-test puanlari1 (CPAS)
Programlamaya yonelik uygulanan CPAS tutum o6lceginden elde edilen
bulgulara goére robotik uygulamalarla desteklenen deneyl grubu 6grencilerin ders
sonrasinda etkime boyutu acisindan tutumlarinda olumlu yonde degisiklik olurken,
deney?2 grubundaki dgrencilerin etkime boyut tutumlarinda olumsuz yonde disiis

oldugu belirlenmistir.

Programlamaya yoOnelik davranigsal boyutunda, deneyl grubunun son-test
puanlarinda olumlu yonde degisim oldugu, deney2 grubu son-test puanlarinda diisiis
oldugu ve bununla beraber istatistiksel olarak iki grup arasinda anlamli bir farkliligin
oldugu goriilmektedir (F=6.086, p<0.05). Bunun yaninda deneyl grubu 6grencilerinin
ders dncesi ortalama puanlar1 X= 2.57 iken (SS= 0.54) , ders sonrasinda X= 3.59 (SS=

0.69) olmustur. Deney2 grubundaki dgrencilerin davranigsal boyutunda da ders dncesi
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ve ders sonrasi ortalama puanlarina bakildiginda farkin oldugu goriilmektedir. Deney2
grubu dgrencilerinin ders dncesindeki ortalama puanlar1 X= 2.99 iken (SS=0.76), ders
sonrasinda X= 2.92 (55=0.88) olmustur.
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Grafik 9. Davranigsal boyutunda 6n-test son-test puanlar: (CPAS)
Programlamaya yonelik uygulanan CPAS tutum o6lceginden elde edilen
bulgulara gore robotik uygulamalarla desteklenen deneyl grubu 6grencilerin ders
sonrasinda davranigsal boyutu agisindan tutumlarinda olumlu yonde degisiklik
olurken, deney2 grubundaki 6grencilerin davranigsal boyut tutumlarinda olumsuz

yonde diisiis oldugu belirlenmistir.

Programlamaya yoOnelik uygulanan CPAS anketi biligsel boyutunda, deneyl
grubunun son-test puanlarinda olumlu yonde degisim oldugu, deney2 grubu son-test
puanlarinda diisiis oldugu ve bununla beraber istatistiksel olarak iki grup arasinda
anlamli bir farkliligin oldugu goriilmektedir(F=2.07, p<0.05). Deneyl grubu
ogrencilerinin ders 6ncesi ortalama puanlar1 X=2.45 iken (SS=0.71) , ders sonrasinda
X=3.08 (SS= 0.54) olmustur. Deney2 grubundaki 6grencilerin bilissel boyutunda da
ders Oncesi ve ders sonrasi ortalama puanlarmma bakildiginda farkin oldugu
gorilmektedir. Deney2 grubu 6grencilerinin ders dncesindeki ortalama puanlar1 X=
2.40 iken (SS= 0.80), ders sonrasinda X= 2.27 (SS=0.75) olmustur.
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Grafik 10. Biligsel boyutunda 6n-test son-test puanlar1 (CPAS)
Programlamaya yonelik uygulanan CPAS tutum o6lgeginden elde edilen
bulgulara goére robotik uygulamalarla desteklenen deneyl grubu 6grencilerin ders
sonrasinda bilissel boyutu agisindan tutumlarinda olumlu yonde degisiklik olurken,
deney?2 grubundaki 6grencilerin biligsel boyut tutumlarinda olumsuz yonde disiis

oldugu belirlenmistir.

Literatiirde  Ogrencilerin  robotik uygulamalarla programlama yapma
tutumlarinin olumlu yonde degistigi ile ilgili ¢alismaya rastlanmistir. Chaudhary,
Agrawal ve Sureka (2016) yilinda yapmis olduklari c¢aligmalarinda robotik
uygulamalarla programlama 6grenen 6grencilerin bilissel boyutta, kritik diisiinebilme,

PR

el berecileri, davranigsal boyutlarinda olulu yonde degistigi bulgusuna ulasmiglardir.

4.4 Deneyl Grubu Uygulamaya Yonelik Goriisleriyle ilgili Bulgular
Deneyl grubundaki 6grencilerin uygulamaya yonelik goriiglerini belirleme
amagh 20’ser 6grenciyle goriismeler yapilmis ve goriismelerden elde edilen bulgular

asagida agiklanmistir.

4.1 Deneyl Grubunda Bulunan Ogrencilerin Uygulamaya Yonelik Gériisleri

4.4.1 Robotik ugulamalarla desteklenen dersin, 6grencilerin egitim

hayatina katkilarina yonelik goriisleri.

Deneyl grubu 6grencileri robotik uygulamalariin kullanmigliligi, gercekliligi
dersin egitim silirecine olumlu yonde katki sagladigi iizerinde durmuslardir.

Teknolojiyi kullanmalar1 dersin igerigini daha iyi anlamalarinda 6nemli katkilar
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sagladig1 iizerinde durmusglardir. Daha 6nce bdyle bir uygulamaya katilmadiklarin
belirtmislerdir. Dersin basinda programlama ve robotik uygulamalart birlikte
kullanmaktan ¢ekinseler de dersin robotik uygulamalarla ilgi ¢ekici, eglenceli, akilda
kalici, tiretme istegini ve konu anlasilirligi artirici bulduklarini belirtmislerdir. Bu
derste 6grendikleri robotik uygulamalar egitim hayatlarin1 olumlu yonde etkileyecegi
ve kullanmayr tercih edeceklerini belirtmislerdir. Derste kullanilan robotik
uygulamalar sayesinde program kodu yazmaya baslamadan once nelere dikkat
edilmesi gerektigi ve nasil bir planlama yapacaklari konusunda fikir sahibi olduklarini

belirtmislerdir.

Tablo 15.

Deneyl grubu 6grencilerin gergeklestirilen dersin egitim hayatlarina
sagladigi katkilara yonelik gorisleri

Deneyl grubu dgrencilerin goriigleri (n=20) f

Robotik uygulamalarin kullanigh olmasi 19

Robotik uygulama ve teknoloji kullanimu ile ilgili olumlu diisiince 19

Problem ¢6zebilme yetenegine katki sagladigi 19
Akis diyagrami olusturabilmeye katki sagladigi 19
Dongiilerin ¢alisma mantigin1 anlamada katki sagladig 20

Tablo 15 de goriildiigii tizere Lego EV3 robotu ile desteklenen deneyl
grubunda bulunan o6grencilerin biliyiik bir cogunlugu “gercekilestirilen robotik
uygulamali dersin egitim hayatlarina sagladigi katkilara yonelik” olumlu goriis
bildirmislerdir. “Robotik uygulamalarimin kullanish oldugunu” 19 kisi, “Robotik
uygulamaya ve teknoloji kullanimi ile ilgili olumlu diisiince” 19 kisi, “Problem
¢cOzebilme yetenegine katki sagladigr ile ilgili” 19 kisi, “Akis diyagrami
olusturabilmeye katki sagladig ile ilgili” 19 kisi, “Dongiilerin ¢aligma mantigini
anlamada katki sagladig: ile ilgili” 20 kisi belirtmistir. Baz1 dgrencilerin goriisleri

asagida verilmistir.

“... Ik olarak teknolojiyi kullanmak baslica bir katki
oldugunu diisiiniiyorum. Dersin basinda robotik uygulamanin nasil
olacagi konusunda kafam karisikt1 ve acik¢ast hem heyecanli hem de
endiseli hissetmistim ama uygulama saatlerinde verilen soru igin

problem ¢6zme adimlarini, akis diyagramimin nasil bir sonug
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verecegini  robot iizerinde denedigimizde aslinda dogru
diistindiigiimiiziin yanlis oldugunu anladim ve Lego robotu ile yapilan

uygulama eglenceli oldu.” (Goriisme Kaydi: O5)

“... Benim i¢in yeni bir ders olan programlamaya giris dersini
ancak bu kadar akilda kalict olmasi saglanabilirdi. Programlama
mantiginin ilk adimlar1 olan analiz etme, analize gore akis diyagrami
olusturma ve olusturulan akis diyagramina gore program kodunu
yazma tiim adimlarin birebir Lego robotla uygulandigini gérmek
heyecan vericiydi. Lego robotu ile yaptigimiz laboratuvar derslerinde
programlama mantigini yerlestirdigime inaniyorum. Bana sagladigi

katkilar bunlar. (Gériisme Kaydi: O10)

“...Oncelikle robot ile programlama denildiginde c¢ok
korkutucu gelmeyecegini soyleyebilirim. Bana kattiklarina gelecek
olursam, iist smiflara gecti§imde projelerde kullanabilecegimi
diisiiniiyorum ve bu konuda kendimi gelistirmeyi diisiiniiyorum.
Programlama dersi i¢in ise, Lego robot kullanilarak yaptigimiz
konular gergekten benim i¢in akilda kaliciydi ve 6rnek vermem
gerekirse donguler konusunu iyi anladigimi sdyleyebilir. (Goriisme
Kaydi: O18)

4.4.2 Lego EV3 egitim setini egitim hayatinda kullanmaya yoOnelik

Ogrenci goriisleri.
Deneyl grubunda bulunan 0&grenciler programlamaya giris dersinin

laboratuvar saatlerinde Lego EV3 robotu kullanmanin akilda kalici, kaliteli ve
eglenceli bir 6grenme ortami olusturduguna inandiklarini belirtmislerdir. Lego EV3
robotu sayesinde kendilerini Miihendislik alaninda yaratici olma yolunda
heveslendirdigini ve ilk bagslarda robot ile yapilacak dersi anlayamama kaygisi
yasadiklarin1 ama daha sonra diistindiikleri gibi olmadigini ifade ettiler. Lego EV3
robot ile uygun olarak hazirlanacak baska derslerde yine kullanmak istediklerini ifade
ettiler. Dersin laboratuvar saatlerinde Lego EV3 robotu kullanilarak islenen konularin
gercek uygulamalar oldugundan 6grenimin akilda kalici oldugunu ve eglenerek

ogrendiklerini belirtmislerdir.
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1222053'3 robot Egitim Setini Egitim Hayatinda Kullanmaya Yénelik Ogrenci Goriisleri
Deneyl grubu 6grencilerin goriisleri (n=20) f
Ilgi cekici 20
Eglenceli 19
Akilda kalict 18
Gergek uygulama 20

Tablo 16 da gorildigi tizere Lego EV3 ile yapilan programlamaya giris
dersinde 6grencilerin tamamina yakini “Lego EV3 egitim setini egitim hayatinda
kullanmaya yonelik” olumlu goriis bildirmislerdir. 20 kisi ilgi ¢ekici oldugunu, 19 kisi
eglenceli, 18 kisi akilda kalic1 ve 20 kisi gergek uygulama olarak goriis belirtmistir.
Ogrencilerin goriislerinden bazilar1 asagida verilmistir.

“...Evet, kendime bir tane alarak kullanmay1 diisliniiyorum.
Programlamaya olan ilgim azalmadan 0Once bu yénimu
gelistirebilmem ve ayni sekilde ilgi ¢ekici olarak kalmasini istedigim
icin kullanmaya devam edecegim.”

“...Aslinda kullanmak isterim fakat okumakta oldugum
boliimle ilgili neler yapabilirim bunun arastirmak istiyorum. Eger
gercekten boliimiimle ilgili kendimi gelistirmemde faydali olacaksa
egitimimde daha kalici 6grenmemi saglamasi i¢in kullanabilirim.”

(Gériisme Kaydi: 012)

“...Lego ile yapilan her sey bana ¢ocukluk yillarimdan beridir
hep heyecan vermekteydi ama Lego EV3 ile ilk deneylimimi
yaptigimiz laboratuvar saatlerinde sahip oldum. Egitimime gergek
uygulamalarla ¢ok sey katacagini diisiinliyorum. ” (Goriisme Kaydi:
016)

4.4.3 Robotik uygulamalarla yapilan programlamaya giris dersinin
program yazabilme yeterliliklerini artirmaya yonelik 6grenci
goriisleri.

Deneyl grubundaki ogrenciler yapilan robotik uygulamalarla problem

¢Ozebilme adimlarim1 anlamalarini, akis diyagrami ¢izebilmelerini, algoritma
yazabilme yeteneklerini gelistirmelerine ve dongiiler konusunda yeterliliklerini

artirmaya yardimet oldugunu diistindiiklerini bildirmiglerdir. Birinci sinif ilk donem
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dersi oldugundan 6grenciler yeni derste robotik uygulamalar konusunda olumsuz
diisiinseler de daha sonra olumsuz diisiincelerinin yerini olumlu disiincelerle
degistigini belirtmislerdir. Robotik uygulamalar sayesinde verilen probleme nasil
¢Oziim iiretilebilecegini anlamada kolaylik sagladigini, ¢6ziimiin akis diyagrami olarak
cizilirken gergek robot hareketleri ile akis diyagraminin akilda kaliciligini ve kullanim
amacinin anlasilmasini artirdigini, yazilan algoritmanin igerisindeki dongtlerin hangi
siralama ile ¢alistiginin anlagilmasinda ilgi ¢ekicilik kattigini ifade etmislerdir.
Tablo 17.

Robotik Uygulamalarla Yapilan Programlamaya Girig Dersinin Program Yazabilme Yeterliligi
Artirmaya Yonelik Ogrenci Goriigleri

Deneyl grubu 6grencilerin goriisleri (n=20) f

Problem ¢6zebilme adimlari yeterligini artirdigi 18
Akis diyagrami ¢izme yeterligini artirdigi 19
Algoritma yazma yeterligini artirdigi 17
Dongiileri anlama yeterligini artirdigi 18

Tablo 17 de goriildiigii gibi robotik uygulamalara katilan ogrencilerin
tamamina yakini “Robotik uygulamalarla yapilan programlamaya giris dersinin
program yazabilme yeterliligini artirmaya yonelik” olumlu goriis bildirmislerdir. 18
kisi problem ¢6zebilme adimlar1 yeterliligini artirdigi, 19 kisi akis diyagrami ¢izme
yeterligini artirdigi, 17 kisi algoritma yazma yeterligini artirdigi ve 18 kisi dongiileri
anlama yeterligini artirdigi belirtmistir. Ogrencilerin goriislerinden bazilar1 asagida

verilmigtir.

“...Robotik uygulamalarla yaptigimiz laboratuvar saatlerinde
yazmaya calistifimiz kodlarin hangi siralamaya gore calistigini
anlamam konusunda yardimci oldugunu diisiiniiyorum.” (Goriisme

Kaydi: O8)

“...Acikcas1 akis diyagrami ¢izmeye c¢alismak ilk baslarda
bana ¢ok karisik gelmisti. Akis diyagraminda kullanilan sekiller,
sekillerin her birinin bir anlaminin olmasi karigiktr. Benim i¢in akis
diyagramindaki sekiller robot hareketleri ile anlam kazandi ve

temelini kurdum gibi diisiiniiyorum.” (Gériisme Kaydi: 013)
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“...Programlama yapabilmek icin ogrendigimiz ilk sey
oncelikle problemi ¢ézebilmemiz ve iyi analiz etmemiz gerektigiydi
ve 1yl analiz ettikten sonra segtigimiz ¢6ziim yolunun gergek robot
iizerinde uygulanmasit program yazma yeterligimi gelistirdigini
diisiiniiyorum.” (Gériisme Kaydi: 019)

4.4.4 Deneyl grubu Ogrencilerine gore robotik uygulamalarla(Lego

EV3) islenen derslerin avantajlar: ve sSitmirhiliklari.

Avantajlari: Robotik uygulamalarla desteklenen derslerin avantajlar1 arasinda
en cok gercek uygulama olmasi, gelistirilebilir olmasi, ilgi ¢ekici ve eglenceli olmasi
olarak ifade etmislerdir. Yazilan programlarin gercek bir robot iizerinde hareketlerinin
takip edilmesi, yazilan program kodlarinin nasil sonug¢ verdigini gérmek konularin
pekistirilmesinde dnemli etken oldugunu belirtmislerdir. Robotik uygulamalarin Lego
EV3 robotunun gelistirilebilir 6zelligi dersleri ilgi ¢ekici, eglenceli ve kendilerini daha

yaratici hissetmelerini sagladigina dair diisiincelerini belirtmislerdir.

Dezavantajlari: ilk olarak yeni bir dersle birlikte yeni teknolojinin birlikte
kullanilmaya c¢alisilmas1 konusunda biraz tedirgin olduklarini belirtmislerdir.
Teknolojinin iyi bilinmesi ve kullanilmasinda zorluk olacagi konusunda 6n yargilari,
kaygilar1 oldugunu ve bunun yaninda programlamanin zaten karmasik oldugunu
robotla bunun daha da karmasik olacagi yoniinde diisiinceleri oldugunu fakat zamanla
bunun bdyle olmadigini gordiiklerini ifade etmislerdir. Robotik uygulamalar i¢in Lego

EV3 ile c¢alisilirken, pil giiciiniin hemen tiikenmesi de dezavantaj olarak

belirtmislerdir.
Tablo 18.
Robotik uygulamalarla(Lego EV3) desteklenen derslerin avantajlari ve sinirhiliklart
Deneyl grubu dgrencilerin goriigleri (n=20) f
Gergek robot kullanimi 20
'z Gelistirilebilir olmasi 20
; Ilgi Cekici olmasi 19
Eglenceli 20
Yeni teknoloji olmasi 8
Pil giiciinii hizl1 tiikketmesi 17

Sinirlilik
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Tablo 18’de gore robotik uygulamalarla yapilan programlamaya giris dersinin
deneyl grubundaki 6grencilerin “Lego Ev3 ile desteklenen derslerin avantajlari ve
sinirliliklaria” yonelik goriislerini icermektedir. Goriisme yapilan 6grencilerin
tamami avantaj olarak gercek robot kullanimini, kullanilan robotun gelistirilmeye agik
ve eglenceli oldugunu belirtmistir. 19 kisi avantaj olarak eglenceli oldugunu ifade
etmistir. Sinurlilik olarak ise, 8 kisi yeni teknoloji kullanmak gerektigini, 17 kisi Lego

Ev3 pil gucd ile ilgili sorunlari ifade etmistir.

“...Bana gore Lego Ev3 ile yapilan laboratuvar derslerinde
dezavantaj olarak sdyleyecek bir sey bulamiyorum ancak pil giiciiniin
hemen tlkenmesini soyleyebilirim. Avantaj olarak ise, ¢ok
eglenceliydi ve bana kendimi miihendis gibi hissetmeme sebep oldu.”
(Gériisme Kaydi: 02)

“...Avantaj olarak teknoloji kullanmak diyebilirim ama ayni
zamanda ilk baglarda dezavantaj gibi de gelmisti bana ¢iinkii benim
icin yeni olan programlama dersi ve yeni bir teknolojik robot kisacasi
ilk basta korktugumu sdyleyebilirim ama sonra korktugum konu ilgi

alanim oldu” (Goriisme Kaydi: O11)

“...Lego Ev3 avantaji olarak yaraticithigimi artirdigini
diginliyorum ¢iinkii hem programlamayr o6grendim hem de
gelistirilebilmeyi. Dezavantaj olarak kullanilan pil giiclinlin hemen
bitmesini sdyleyebilirim > (Gériisme Kaydi: 020)

4.4.5 Robotik uygulamalarla yapilan dersin avantajlari ve
dezavantajlarina yonelik deneyl grubu 6grencilerin goriisleri.

Avantaj: Deneyl grubundaki &grencilerin genel olarak goriislerine bakacak
olursak, dersin islenisinden memnun olduklarin1 anlatilan konularin daha iyi
kavrayabildiklerinden bahsettiler. Egitim hayatlarinda robotik uygulamalarla
yapabilecekleri bir¢ok konunun oldugunu, kullanmaya devam etmeyi diigiindiiklerini
ve programlama konusunu robotik uygulamalar sayesinde sevdiklerini ifade ettiler.
Lego Ev3 robotu ile yapilan uygulamalarin dersin ilgi ¢ekici, eglenceli olmasina katki
sagladigini diisiindiiklerinden sz ettiler. Dersin i¢eriginden 6grendikleri konularin iist
simiflarda da islenecek konularin zemini oldugunun farkina vardiklarini ve iyi

O0grenmenin faydasini olumlu goérecekleri diisiincesi olduklarini ifade ettiler.
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Dezavantaj: Dezavantaj olarak ders islenirken Lego EV3 robotunun sinirh
sayida olmas1 ve grubun biraz kalabalik olmasin1 belirtmiglerdir. Bunun yaninda Lego
Ev3 robotu ile ilgili pil glclnln erken tikenmesinden ve Lego Ev3 ile uygulanan
programlamaya giris dersinin tiim konularimin kapsamamasi robot ile Ogretilen
konularin sinirlandirilmis oldugundan, daha fazla hafta ile tiim konular1 kapsamasi

gerektigi ile ilgili goriiglerini ifade etmislerdir.

Eaekr)l?nlag\./antajlarl ve dezavantajlarina yonelik deneyl grubu 6grencilerin goriisleri
Deney! grubu 6grencilerin goriisleri (n=20) f
Egitim hayatinda Lego Ev3 robotunu kullanmak 18
g Programlamaya 6nem verecek 19
S
g: Teknolojiyi kullanacak 19
Derste Lego Ev3 smurli sayida olmasi 11
‘g Lego Ev3 Pil giiciniin erken tikenmesi 17
§ Tim konularin robotik uygulamalarla islenmemesi 16
)

Yukaridaki verilen Tablo 19 da robotik uygulamalarla desteklenen deneyl grubundaki
ogrencilerin “dersin avantaj ve dezavantajlarina” yonelik goriislerine yer verilmistir.
Avantaj olarak 18 kisi Lego Ev3 robotunu egitim hayatinda kullanmaya devam
edecegini, 19 kisi program yazmaya 6nem verecegini ve teknolojiyi kullanmay1 derste
edindigi programlama teknikleriyle destekleyecegini belirtmistir. Dezavantaj olarak
ise, 11 kisi derslerde kullanilan Lego Ev3 robotunun sinirli sayida olmasi, 17 kisi Lego
Ev3 robotunun pil giiciliniin erken tilkenmesini ve 16 kisi Lego Ev3 robotu ile yapilan

ders konularmin sinirlandirilmis olmasi olarak ifade etmislerdir.

13

. Benim zayif yanlarim programlama hakkinda hicbir
bilgim yoktu ama robotik uygulama duyunca teknolojiye karst 6n
yargili olmadim. Robotik uygulamalarla yapilan dersin programla
mantifini ve Onemi anlamama sebep oldugunu ve bu derste
ogrendiklerimi iist smiflara gectigimde de faydali olacagini
diistinliyorum. Programlama dersinde 6grendigimiz konulardan
problem ¢ozebilme ve ¢oziimde kullandigimiz dongiilerin mantigini

anlamam da Lego robotu c¢ok faydali oldu. Calisma esnasinda
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yaptigimiz kiigiik degisikliklerin robot ile nasil da degistigini gormek
cok etkileyiciydi. Ders i¢in hazirlanan uygulama materyalleri sinif
konulariyla bire bir ortiistiigii i¢in sinif konularinda da daha mantigini
anlayarak 6grenmemi sagladi. Aslinda dersin zayif yam ile ilgili
sOyleyecek pek bir sey yok ama daha fazla kullanilabilecek Lego

robotun olmasini isterdim.” (Gériisme Kaydi: O1)

“...Ders oncesini diisiinecek olursam aslinda pek de giiglii
yanim yoktu. Ders sonrasini diisiinecek olursam okudugum boliimii
sevmeme Lego Ev3 robotu neden oldugunu sdyleyebilirim. Ciinkii
edindigimiz programlama bilgisinin bire bir robotun (zerinde
uygulanmasi bana program yazmanin boliimiim i¢in ne kadar gerekli
oldugunu hatirlatt1 ve bunu gelistirmeye devam edebilirim. Ders her
yoniiyle gliclilydii zayif yani olarak tiim ders konularimmi Lego

robotuyla islenmemesi olarak soyleyebilirim.” (Goriisme Kaydi: O6)

4.4.6 Robotik uygulamalarla yapilan derslerden en etkileyici konuya

iliskin 68renci goriisleri.

Deneyl grubundaki dgrenciler robotik uygulamalarla yapilan programlamaya
giris dersinin laboratuvar saatlerindeki uygulamalarla ilgili, problem ¢6zim bulurken
akig diyagrami olusturmay1 akis diyagraminin iizerinden robot hareketlerini takip
etmeyi, kosullar konusunu islerken dokunma sensdrsini kullanmayi, dongiiler ile
dokunma, renk sensorlarini birlikte kullanmay1 etkili bulduklarini ifade ettiler.

Kullandiklar1 sensorlarin yazdiklari programlarla ¢alismasini eglenceli ve ilgi ¢ekici

bulduklarini belirttiler.

Tablo 20.
Deneyl grubu 6grencilerin Robotik uygulamalarla yapilan dersin en etkileyici konusuna
yonelik goriisleri

Deney! grubu 6grencilerin goriisleri (n=20) f
Kosullar konusunun sensoérlarla uygulanmasi 15
Déongiiler konusunun sensorlarla uygulanmasi 17

Akis diyagrami konusunun ve Robot hareketleri 14
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Tablo 20 de goriildiigii lizere robotik uygulamalara katilan deneyl grubundaki
ogrenciler “robotik uygulamalarla yapilan dersin en etkileyici konusuna yonelik
goriisleri” ti¢ konu baslhigi altinda vurgulanmistir. “Kosullar konusunun sensorlarla
uygulanmasi” 15 kisi, “Dongiiler konusunun sensorlarla uygulanmasi1” 17 kisi ve
“Akis diyagrami konusunun ve robot hareketleri” 14 kisi belirtmistir.

Ogrencilerin goriislerinden bazilar1 asagida verilmistir.

“...Aslinda robotik uygulamalarla yaptigimiz tiim konulardan
etkilendim. En ¢ok hangi konudan etkilendigimi s6yleyecek olursam
algilayicilarla  (sensorlerle) isledigimiz  “If/felse” , ve yine
algilayicilarla isledigimiz “For ” dongiisii konular1 benim i¢in

eglenceli ve etkileyiciydi. (Goriisme Kaydi: O3)

“...Algilayicilarla calismak ¢ok etkileyiciydi. Gergegi
sOylemek gerekirse, motorlarin ¢alismasindan onlarla birlikte
algilayicilarin kullanilmas1 da kendimi arkadaslarimla birlikte bir

seyler olusturmak ¢ok etkileyiciydi. (Goriisme Kaydi: O14)

“...Simifta 6grendigimiz kis diyagrami olusturmanin 6nemli
oldugunu laboratuvar saatlerinde uygulamaya baslayinca anladim.
Lego robotunu olusturulan akis diyagramina gore hareket ettirmek
etkileyiciydi ¢linkii akis diyagramindaki sembollerin ne anlama
geldigini daha iyi anlama sebep oldu diye disiiniiyorum. Birde

algilayicilar kullanmaktan ¢ok etkilendim. (Gériisme Kaydi: O19)
4.4.7 Derse yonelik 6grenci goriis ve Onerileri.

Deneyl grubundaki ogrenciler Lego EV3 robotu ile yapilan robotik
uygulamalarin derse 6grenmede olumlu katki sagladigini belirtmislerdir. Robotik
uygulamalarla yapilan laboratuvar saatlerinde 6grenmenin akilda kalici oldugundan,
birlikte caligmaya miisait oldugundan fikir aligverisi yapabildiklerinden, birlikte
diistinerek daha yaratict olmalarma olanak sagladigindan bahsettiler. Bunlarin
yaninda, Ogrenciler laboratuvarda beser altisar gruplar halinde ¢alismanin aslinda
kendilerini daha iyi motive ettiginden, Lego Ev3 robotunun ilgili ¢ekiciligi sayesinde
yeni problemler ¢6zmeyi eglenceli bulduklarini ifade ettiler. Robotik uygulamalarin
gercek robot ile uygulanmasindan olduk¢a memnun olduklarini, kendileri i¢in yeni

olan programlamaya giris dersinin Lego Ev3 robot teknolojini kullanarak 6grenmis
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olmaktan ¢ok memnun olduklarin1 ve bu 6grenmenin kendileri i¢in akilda kalici
oldugunu belirttiler.

Uygulamaya katilan 6grencilerden alinin 6neriler dogrultusunda 6zetleyecek
olursak, robotik uygulamalarin sinirli konular yerine tiim konularda uygulanmasi ve
ilerleyen donemlerinde baska derslerde de robotik uygulamalar1 kullanmak istedikleri

yonunde Onerilerde bulunmuslardir.

Tablo 21.
Derse yonelik 6grenci goriis ve onerileri
Deneyl grubu 6grencilerin goriisleri (n=20) f
Akilda kalict 16
Yaraticiligr artirici 17
- Eglenceli 19
q) .
%‘ Ilgi Cekici 19
:8 Birlikte caligmaya musait 15
Motive edici 17
Gergek uygulama olmasi 20
E Konularin tiimiinde uygulanmast 19
&
5 Baska derslerde robotik uygulamalar uygulanabilir 18

Tablo 21 de goriildiigii tizere robotik uygulamalara katilan deneyl grubundaki
ogrencilerin “derse yonelik goriis ve onerilerine” yonelik goriislerine yer verilmistir.
16 kisi akilda kalici, 17 kisi yaraticiligr artirie, 19 kisi eglenceli ve ilgi ¢ekici, 15 kisi
birlikte caligmaya miisait, 17 kisi motive edici, 20 kisi ise ger¢ek uygulama olmasi
yoniinde goriis belirtmislerdir. Oneri olarak ise, 19 kisi dersin tiim konularmnda
uygulanmasini1 ve 18 kisi baska derslerde robotik uygulamalar uygulanabilecegini
ifade etmislerdir. Ogrencilerin goriislerinden bazilar1 asagida verilmistir.

“...Robotik uygulamalarla laboratuvar uygulamalarina daha
sonra bagladik ve belli basli konular1 isledik. Bence daha fazla konuyu
robotik uygulamalarla isleseydik katkisi daha da fazla olabilirdi.
(Gériisme Kaydi: O7)

“...Cok keyifli uygulamaydi. Benim 6nerim Lego Ev3 robotu
ile yapilan bu ders gibi daha sonra alacagimiz derslerde de

kullanilmasidir. (Gériisme Kaydi: O14)
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Tablo 22.
Ogrencilerin Lego Ev3 hakkindaki diisiinceleri

Deney! grubu 6grencilerin goriisleri (n=20) f
Programlayarak kalic1 6grenme saglamasi 17
Ilgi gekici, keyifli §grenme ortamini saglamasi 18
Teknolojinin kullanilmas1 20
Yaraticiligin desteklemesi 17

“...Laboratuvar saatlerinde gruplara ayrilmistik ve grup icerisinde
arkadasglarimla birlikte calismak beni ¢ok motive etmisti cilinkii
birlikte diisiinerek daha etkili ¢oziimler buldugumuzu diistiniiyorum.
Dersin tiim konularint robotik uygulamalarla uygulamadik tiim
konular1 kapsamasini1 6neri olarak soyleyebilirim. (Goriisme Kaydi:

020).
4.4.8 Ogrencilerin Lego Ev3 hakkindaki diisiinceleri.

Deneyl grubundaki o6grencilerin Lego Ev3 robotu ile ilgili genel olarak
diisiinceleri, ilk kargilagsmalarinda olumsuz yonde 6nyargili olduklar1 ve ¢ekindiklerini
belirtmislerdir. Cekinmelerinin nedeni kendileri i¢in yeni bir ders olan programlamaya
giris dersinin bir de yine kendileri i¢in yeni olan robotik uygulamalarla islenecek
olmast bilmedikleri iki konunun islerinin zorlastiracagini diisiindiiklerini ifade
etmislerdi.

Robotik uygulamalarla islenen laboratuvar saatlerinden sonra kaygilarinin ve
Onyargilarinin yerinin eglenceli, ilgi ¢ekici ve akilda kalici ders saatlerine biraktigini
belirttiler. Gruplar igerisinde birlikte calisarak verilen problemlere birlikte ¢oziim
Uretmeye c¢alismak motivasyonlarini artirdigini belirtmislerdir. Bunun yaninda grupla
birlikte iirettikleri ¢dziimiin program kodlarimi Lego Ev3 robotu ile uygulayabilmeleri
derse olan ilgi ve 6grenme isteklerini artirdigini ifade ettiler. Lego Ev3 robotunun
uygun olacag1 baska derslerde de kullanilirsa ilgi cekici, eglenceli 6grenme ortami

olusabileceginden bahsettiler.

Tablo 22 de goriildiigii lizere robotik uygulamalara katilan deneyl grubundaki
Ogrencilerin tamamina yakiniin Lego Ev3 ile ilgili diisiinceleri olumlu yondedir. 17
kisi programlayarak kalic1 6grenme sagladigini, 18 kisi ilgi c¢ekici, keyifli 6grenme
ortami sagladigini, 20 kisi teknolojinin kullanilmasinin énemli oldugunu ve 17 kisi

yaraticiliklarini ortaya ¢ikardigini ifade etmislerdir.
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“...Lego Ev3 robotu ilgi ¢ekici oldugu i¢in 6grenme istegimi
artirdi. Hazirlanan uygulamalarla, grup i¢inde yaptigimiz fikir alis-
verisi hem beni hem de grup arkadaglarimi diisiinmeye yonlendirdigi
icin kendimi yaraticilik yOniimiiziin gelismesine sebep oldugunu

diisiiniiyorum” (Gériisme Kaydi: 09)

“...Kullandigimiz robot teknolojiye ilgi duymama sebep oldu.
Korktugum Lego Ev3 robotunun aslinda nasilda keyifle 6grenmeme
sebep oldugunu ilk baslarda hayal edemezdim. Program kodunu
kagida yazdik sonra bilgisayarda robotu programladik ve istenilen

sonucu robot ile inceledik, ¢ok keyifliydi.” (Goriisme Kaydi: O12)

“...Lego Ev3 ile programlamaya giris dersi ¢cok giizeldi ¢iinkii
ne yapmaya calistifimizi anladim, anlatilan konular1 anladim.”
(Goriisme Kaydi: O17)
4.2. Deney2 Grubunda Bulunan Ogrencilerin Uygulamaya Yonelik Goriisleri
Bu boliimde, programlamaya giris dersine katilan deney2 grubu 6grencilerinin

ortama ve egitime yonelik goriisleri sunulmaktadir.

4.2.1 Dersin, 0grencilerin egitim hayatlarina sagladig1 katkilari ve
robotik uygulamalara yonelik goriisleri.
Deney?2 grubundaki dgrencilerin dersin, egitim hayatlarina sagladig: katkilara

yonelik goriigleri alinmistir. Burada belirlenen amag, dgrencilerin programlamaya
giris dersinin, 6grencilerin egitim hayatlarina nasil yansidigini, ne katkilar sagladigin
ve etkisini belirlemek. Ogrencilerle yapilan goriismelerden elde edilen sonuglar
Ozetleyecek olursak, ogrenciler programlamaya giris dersinin kendileri ve egitim
gordukleri bolim igin 6nemli oldugunu ve bu derste 6grendiklerinin onlarin egitim
hayatlarina olumlu katki saglayacagimi belirtmislerdir. Laboratuvar saatlerinde
ogrendikleri programlama tekniklerinin daha gorsel programlarla veya baska
programlanabilecek makinelerle uygulansa etkisini artiracagini ifade ettiler. Robotik
uygulamalar yapilirsa laboratuvar saatlerinin daha etkili olabilecegi yoniinde olumlu

gorls belirtmislerdir.
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Tablo 23.
Deney2 grubunda 6grencilerin dersin egitim hayatlarma sagladigi
katkilara ve robotik uygulamalara yonelik goriisleri

Deney?2 grubu 6grencilerin goriisleri (n=20) f
Egitim ortaminin kullanisl olmas1 4

Robotik Uygulamalarla desteklenmesi 15
Program yazmanin énemi 10

Tablo 23 de goriildiigii deney2 grubundaki Ogrencilerin “dersin egitim
hayatlarina sagladigr katkilara ve robotik uygulamalara yonelik” farkli goriis
bildirmislerdir. 4 kisi “Egitim ortaminin kullanish oldugunu” , 15 kisi “Robotik
uygulamalarla desteklenmesi” ve 10 kisi “Program yazmanin 6nemini” ifade etmistir.

Ogrencilerin goriislerinden bazilar1 asagida verilmistir.

“...Program yazmay1 6grenmek icin daha farkli bir egitim
ortami olmasi gerektigini diisiiniiyorum. Acikg¢asi program yazmak
bana karmasik geldi ve 6grenmem gerektigini de biliyorum. Robotik
uygulamalar nasil olur bilemiyorum ama kullanilandan daha etkili

olabilecegini diisiiniiyorum.” (Goriisme Kaydi: O2)

“...Egitim ortam1 ¢ok siradandi ve bence temel olan bu dersin
daha farkli akilda kalici olarak bize Ogretilmesi gerekiyordu.”

(Gériisme Kaydi: 09)

“...Bence robotik uygulamalar harika olurdu. Yazdigimiz
program kodunu robotta uygulamak heyecan verici olurdu sanirim.
Bilgisayarda yazdigimiz program kodlarin1 da anladim ama
mihendislik 68rencisi oldugumuz i¢in yeni teknolojileri kullanmak

giizel olurdu.” (Gériisme Kaydi: 016)

4.2.1 Yapilan programlamaya giris dersinin program yazabilme
yeterliliklerini artirmaya yonelik 6grenci goriisleri.

Deney2 grubundaki Ogrenciler programlamaya giris dersinde islenen konu
bagliklar1 {izerinden programla yazabilme yeterlilikleri {iizerine diisiincelerini
bildirmislerdir. ilk kez programlama dersi aldiklarini anlatilan ders konularindan,

problem ¢6zme adimlarim1 ve akis diyagrami ¢izme yoOniinde yeterliliklerini
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artirdiklarin1 ~ fakat Dbilgisayarda algoritma yazma ve dongller konusunda
yeterliliklerini gelistiremediklerini ifade ettiler.
Tablo 24.

Yapilan Programlamaya Giris Dersinin Program Yazabilme Yeterliligi Artirmaya
Yonelik Ogrenci Goriisleri

Deneyl grubu dgrencilerin goriigleri (n=20) f

Yeni terimlerin zorlugu 14
Karmasik 15
Kosullar1 anlama gii¢liigii 15
Dongiileri anlama gii¢liigii 18

Tablo 24 de goriildigi gibi deney2 grubundaki Ogrenciler “Yapilan
programlamaya giris dersinin program yazabilme yeterliligini artirmaya yonelik”
genel olarak olumsuz goriis bildirmislerdir. 14 kisi yeni terimlerin zor oldugu, 15 kisi
karmasik, 15 kisi kosullar1 anlama gii¢liigii ve 18 kisi dongiileri anlama gii¢liigii

cektiklerini belirtmistir. Ogrencilerin goriislerinden bazilar1 asagida verilmistir.

“...Ders benim program yazabilme yeterliligimi artirmadi sadece
program ile ilgili bir¢ok yeni terimin oldugunu anlamami sagladi. Bu
yeni terimlerde benim karmasaya ve olumsuz goriis igerisine
dismeme neden oldu. Kisacasi, ders benim igin zordu ve

programlama yeterliligimi artirmadi.”

“...Benim icgin yeni bir konu olanlar iceren programlamaya
girig dersinde, akis diyagrami ¢izme, problem ¢ézme konulari kolaydi
fakat kosullar ve dongiiler konularim1 anlamakta zorlandim.”

(Gériisme Kaydi: O5)

“...Program yazma zor ve karmasiktt anlayamadim.”

(Gériisme Kaydi: O19)

4.2.2 Dersin avantajlari ve dezavantajlarina yonelik 6grencilerin

goriisleri

Dersin Avantajlari: Deney2 grubundaki 6grenciler genel olarak dersin gok
faydali ve gerekli bir ders oldugu kanisinda olduklarini ifade etmislerdir. Avantajlar
konusunda programlamaya giris dersinin laboratuvar saatleri dersin sinif saatlerinde

anlatilan teorinin pekistirilmesini sagladigini, ileride alacakli derslerin tabanini
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olusturacagr ve ne kadar iyi Ogrenirlerse iist siniflarda alacaklari derslere iyi
hazirlanmis olacaklarini diisiindiiklerini belirtmislerdir. Laboratuvar saatlerinde
programlama yaparken bilgisayar ve C tabanli program kullanmalarini, verilen
problemlerde grup arkadaslari ile fikir aligverisi yaparak ¢0ziim {iretmeye
caligmalarini, laboratuvar ortaminda kullanilan bilgisayar sayisinin her kisiye bir tane
diisecek sekilde ayarlanmasini, ortak bulduklari program kodlarini kendilerinin de
deneme imkanina sahip olmalarini yine avantaj olarak belirtmislerdir. Bunun yaninda
hazirlanan laboratuvar dersinin materyallerinin agik, kolay anlasilan 6rnek sorulardan
olusmasindan ve kendilerine uygulama imkani verilmesinin dgrenmenin
gerceklesebilmesi igin faydali oldugunu ifade etmislerdir.

Dersin Dezavantajlari: Deney2 grubundaki 6grencilerin genel goriisii dersi
ilgi ¢ekici bulmadiklar, ilgilerini ¢ekebilecek gorsellerin, gergek yasamla ilgili video
gosterimlerinin  olmamasi, dersin igeriginin ger¢ek yasamla baglantisinin nasil
kurulacagmin bilmediklerini ve dersin konularimi1 anlama giigliik ¢ektiklerini ifade
ettiler. Bunun yaninda, 6nemli olan programlamaya giris dersinin daha farkli
teknolojilerde kullanilarak islenmemesini yine dezavantaj olarak gordiiklerini

belirttiler.

Tablo 25.
Dersin avantajlar1 ve dezavantajlarina yonelik deney2 grubu &grencilerin
goriisleri

Deney?2 grubu 6grencilerin goriisleri (n=20) f
Derste edinilen bilgileri egitim hayatinda kullanma 12

= Grup i¢inde ¢alismay1 6grenme 15
g Her kisiye bir bilgisayar kullanma ortami 20
Uygulayarak 6grenme sanst 15

Dersi ilgi ¢ekici degildi 19

= Ders konularmin anlamada giigliik 15
% Yeni teknolojilerin kullanilmamasi 18
g Programlanin  gergek  yasamda nasil  kullamlacaginin 15

aktarilmamasi

Tablo 25 de caligmaya katilan deney2 grubundaki 6grencilerin “dersin avantaj
ve dezavantajlarma” yonelik goriislerine yer verilmistir. Avantaj olarak goriigme
yapilan Ogrenciler, 12 kisi derste edindikleri bilgileri egitim hayatinda

kullanacaklarini, 15 kisi grup iginde ¢calismay1 6grendiklerini, 20 kisi her kisinin bir



82

bilgisayar kullanma ortaminin olusturulmasini ve 15 kisi uygulayarak o6grenme
sansilarinin oldugunu ifade etmisilerdir. Dezavantaj olarak ise, 19 kisi derin ilgi ¢ekici
olmamasini, 15 kisi ders konularin1 anlamada gii¢liik ¢cekmesini, 18 kisi yeni
teknolojilerin kullanilmamasin1 ve 15 kisi programlamanin ger¢ek yasamda nasil
kullanilacagmin aktarilmamasi olarak belirtmistir. Ogrencilerin goriislerinden bazilari

asagida verilmistir.

“...Programlamaya girig dersinin teori anlatim saatlerin ders
bana daha zor geliyordu fakat laboratuvar saatlerinde arkadaslarla
fikir {iretim ¢6ziim bulmaktan keyif aldim. Birlikte calismak, kendi
bilgisayarimda uygulamak giizeldi ama yine de ¢ok da ilgi ¢ekici

degildi.” (Gériisme Kaydi: O3)

“...Derste 0grendigimizin konular1 {ist simiflarda da
kullanacagimizi biliyorum ama ger¢cek anlamda o6grenemedigimi
diisiiniiyorum. Ogrenmemi kolaylastiracak baska teknolojiler
kullanilsaydi bence daha iyi olurdu. Kisacasi programlama ilerideki
meslegimizde nerede olacak onu 6grenseydik, 6grenmeye daha istekli

olabilirdim.” (Gériisme Kaydi: O11)

“...Programlamaya giris dersi benim icin zor bir dersti. i1k kez
programlama Ogrendigim igin agikcasi anlatilan konular1 anlamada

zorlandim .” (Gériisme Kaydi: 020 )

4.2.3 Derse yonelik 6grenci goriisleri ve onerileri.

Deney2 grubundaki 6grencilerin programlamaya giris dersinin laboratuvar
saatlerinde yapilan uygulamalara yonelik goriislerinin = olumsuz  oldugunu
belirtmislerdir. Dersi 6grenilmesi zor, ders konularmi karmasik ve ilgi cekici
bulmadiklarin1 vurgulamiglardir. Derste grup iginde calismayr sevdiklerini, grupla
birlikte ¢6ziim iiretmeye ¢alismaktan ve herkese bir bilgisayar diisecek sekilde

laboratuvar ortaminin hazirlanmasindan memnun olduklarini ifade etmislerdir.

Ogrenciler derse yonelik dnerileri genel olarak ders ortamu ile ilgili olmustur.
Programlamaya giris dersi Oonemli bir ders oldugundan kalici 6grenmenin

saglanabilmesi i¢in farkli teknolojilerin kullanilmasi, gergek hayat ile ilgili drneklerin
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verilmesi ve yapilacak olan drneklerin ger¢ek yasamda nasil uygulandigiyla ilgili bilgi

verilmesi olarak belirtmislerdir.

Tablo 26.
Derse yonelik 6grenci goriis ve Onerileri

Deney?2 grubu 6grencilerin goriisleri (n=20) f
. Ogrenilmesi zor 14

S .

%« Ilgi ¢ekici olmamasi 15
8 Grup ¢alismasinin kullanisli olmasi 16
_ llgi cekici olabilir 17
% Yeni teknolojiler kullanilabilir 17
5 Gergek ornek uygulamalar yapilabilir 16

Tablo 26 da deney2 grubundaki Ogrencilerin “derse iligkin goriis ve
Onerilerine” yonelik goriislerine yer verilmistir. 14 kisi dersin 6grenilmesinin zor, 15
kisi ilgi ¢ekici olmamasi ve 16 kisi grup ¢alismasinin kullanislh oldugunu belirtmistir.
Oneri olarak ise, 17 kisi ilgi ¢ekici olabilir ve yeni teknolojilerin kullanilabilir, 16 kisi

gercek uygulamalar yapilabilecegini ifade etmislerdir.

“...Uygulamalar gercekle baglantili olabilirdi. Yazilan
program kodlarini sadece bilgisayarda degil de daha farkli ortamlarda

gorebilirdik .” (Goriisme Kaydi: O6)

“...Aslinda dersle ilgili ilk goriisiim dersin zor olmasi, konular
benim icin yeniydi ve yeni terimler de bana gore zorluk derecesini
artirdi. Onerim, ders nasil kolaylastirilabilir bilmiyorum ama belki
ilgi ¢ekici olursa anlasilmasi kolaylasabilir diye diisiiniiyorum.”

(Gériisme Kaydi: O14)

“...Laboratuvar saatlerinde grupla birlikte cevaplar bulmak
gercekten eglenceliydi ¢linkii anlamadigim noktalar1 anlayan
arkadaglarim sayesinde kolayca gecebildik ve anlamadigim
noktalarda kendimi yalniz hissetmemi sagladi. Dersin daha teknolojik

ortamda yapilmasini nerebilirim. ” (Goriisme Kaydi: 014)



BOLUM V

SONUCLAR VE ONERILER

Bu béliimde, arastirmanin siirecinde saptanan bulgulara dayali olarak ulasilan

sonuclara ve gelistirilen onerilere yer verilmistir.

5.1 Sonuglar

Arastirmada elde edilen sonugclar, alt amag ve bulgularla tutarli olacak sekilde

strastyla agiklanmustir.

Calisma sonunda deneyl ve deney2 grubundaki 6grencilerin basarilarinin
arttig1 ve Lego Ev3 robotu ile desteklenen deneyl grubu lehine anlamli bir farklilik
oldugu saptanmistir. Elde edilen bulgular dogrultusunda her iki grubun programlama
dersinde basar1 diizeyi artarken, Lego Ev3 ile desteklenen egitimin Ogrencilerin
basarisina daha olumlu etkisi oldugunu sdyleyebiliriz. Ogrenciler Lego Ev3 robotunu
programlama dersinin laboratuvar saatlerinde kullanilabilecegini, gerceklestirilen
egitimin daha 1ilgi ¢ekici, eglenceli, akilda kalict ve Kkaliteli 6grenmeler

saglayabilecegini belirtmislerdir.

Deneyl ve deney2 grubu O6grencilerinin ¢alisma sonunda calisma sorulari
degerlendirme puanlarinda artis oldugu ancak Lego Ev3 robotu ile desteklenen deneyl
grubu lehine anlamli bir farklilik oldugu saptanmistir. Elde edilen basar1 ve ¢alisma
sorular1 degerlendirme puan toplamlarinda deneyl grubunda bulunan &grencilerin
basar1 puan ortalamalarinin deney2 grubundaki 6grencilerin ortalama puanlarindan
daha yiiksek oldugu saptanmistir. Bulunan bulgular sonucunda, Lego Ev3 ile
desteklenen laboratuvar saatlerinin, anlatilan konuya iliskin anlama diizeylerinin
yiiksek oldugu ve olumlu yonde etkiledigini sdyleyebiliriz. Derste islenen konular
dogrultusunda, problem ¢6zme adimlari, algoritma yazma, akis diyagrami
sembollerini tanima ve akis diyagrami olusturma, kosullar ve dongiilerle ¢alisma
performanslarint Lego Ev3 robotu ile desteklenen deneyl grubunun, deney2 grubuna

gore daha c¢ok arttig1 goriilmektedir.
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Deneyl grubundaki Ogrencilerin motivasyonlarina yonelik icsel hedef
boyutunda son-test puanlarinda olumlu yonde yiikselis olurken, deney2 grubundaki
Ogrencilerin son-test puanlarinda diisis oldugu ve iki grup arasinda anlamli bir
farkliligin oldugu sonucuna ulagilmistir. Programlamaya giris dersinde i¢sel hedefler
boyutunda deneyl grubundaki 6grencilerin dersin igeriginden keyif aldiklarini,
ogrenirken eglendiklerini ve anlatilan konulardan tatmin olduklarindan dersi
o0grenmeye yonelik isteklerinin arttig1r gériilmiistiir. Deney2 grubundaki 6grencilerin

i¢gsel hedef dogrultusunda motivasyonlarinin azaldigi goriilmiistiir.

Her iki gruptaki ogrencilerin digsal hedef boyutunda dersten yiiksek not
alabilme, diger 6grencilerle yaris halinde olma yoniindeki hedeflerinde 6n-test ve son-
test puanlar1 sonucunda anlamli bir farkliligin olmadigr goriilmiistiir. Gorev degeri
boyutunda Lego Ev3 robotu ile desteklenen deneyl grubundaki Ggrenciler derste
ogrendikleri konular hakkinda bir gorlise sahip olduklarini, neden bu konularin
islendigini ve daha sonraki derslerinde bu derste 6grendikleri konular1 kullanacaklar
yoniinde olumlu goriisleri oldugu son-test puanlarindaki artis ile goriilmektedir.
Deney?2 grubundaki 6grencilerin ise, son-test puanlarinda On-test puanlarina gore

diisiis oldugu goriilmektedir.

Deneyl ve deney2 grubundaki 6grenciler bu arastirma kapsaminda toplam 6
hafta laboratuvar uygulamasina katilmislardir. Deneyl grubundaki 6grencilerin her
hafta anlatilan konular1 deney2 grubundaki 6grencilerden daha iyi anladiklart ve
pekisirdikleri haftalik degerlendirme basar1 puanlariyla ortaya c¢ikmistir. Deneyl
grubundaki 6grencilerin dersin sonunda verilen sorulara verdikleri dogru cevap oran
ortalamasi deney2 grubundaki 6grencilerinkine kiyasla olumlu yonde daha yiiksek

oldugu goriilmektedir.

Calismanin sonunda, Lego Ev3 robotu ile desteklenen deneyl grubundaki
Ogrencilerin 6grenme ¢abalarinin olumlu sonuglara neden olacagina dair inanglarinda
olumlu yonde yukselme olurken, deney2 grubundaki 6grencilerin dersi 6grenmeye
yonelik inanglarinda diisiis oldugu ve iki grup arasinda anlamli bir farkliligin oldugu
belirlenmistir. Calismadan elde edilen bir diger sonug ise, 6grencilerin basariya ve
kendi yeterlilikleri ile ihtiya¢ boyutunda deneyl grubundaki &grencilerin iyi not
alacaklar1 yoniindeki inanglarinin deney2 grubunda bulunan &grencilerden daha

yiiksek oldugu ve iki grup arasinda anlamli bir farkliligin oldugu saptanmustir.
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Her iki gruptaki 6grencilerin programlamaya giris dersi ile ilgili sinav kaygisi
diizeyinde dersten Once sinav kaygilarinin daha yiiksek oldugu dersten sonra ise diisiis
oldugu. Deneyl grubundaki 6grencilerin son-test puanlarinda daha fazla diisiis oldugu

fakat iki grup arasinda anlamli bir farkliligin olmadig1 saptanmustir.

Calismadan elde edilen bir diger sonug¢ ise, dersin sonunda derse
yonelik tutumlarin deneyl grubunda bulunan 6grencilerde olumlu yonde yiikseldigi,
deney2 grubunda ise diistiigii saptanmistir. Deneyl grubundaki 6grenciler dersin
basinda programlama yapmay1 karmasik, gereksiz, sikici bulduklar1 yoniinde olumsuz
goriislere sahipken, dersin sonunda uygulanan son-test puanlarinda goriislerinin
olumlu yonde degistigi goriilmiistiir. Deney2 grubunda ise, etkime tutumuna yonelik
olumsuz bir diisiis oldugu goriilmiistiir. Tutum Ol¢eginin bir diger boyutu olan
davranigsal boyutunda, deneyl grubundaki 6grenciler olumlu tutum degisimlerini
derse yonelik davraniglarina yansitmiglardir. Deney2 grubundaki 6grenciler ise,
davranigsal tutumlarimda olumsuz yonde diisiis oldugu ve her iki grup 6n-test son-test
puanlar1 arasinda anlamli bir farkliligin oldugu belirlenmistir. Lego EV3 robotunu
kullanan deney2 grubundaki 6grenciler programlama yapmanin 6nemli oldugunu ve
problem ¢Ozebilme becerilerinin arttig1 yoniindeki olumlu tutum degisimleri son-test
puanlari ile saptanmistir. Deney?2 grubundaki 6grencilerin ise son-test puanlarinda ise

diisiis oldugu ve gruplar arasinda anlamli bir farkliligin olustugu sonucuna ulasilmistir.

5.2 Oneriler

Bu boliimde arastirma sonucunda elde edilen bulgular dogrultusunda 6neriler
getirilmistir.

Yapilan aragtirmanin sonuglarindan yola ¢ikalarak, 21. Yiizyil egitim ortami
tasarlanirken Ogrencilerin  eglenerek Ogrenmekten hoslandiklar1  g6zoniinde
bulundurularak  robotik uygulamalarin  egitim ve Ogretim  kurumlarinda

yayginlastirilmasi ve diger derslerde de kullanilmasi dnerilmektedir.

Robotik uygulamalarla desteklenen Ggrencilerin  programlamaya — giris
dersindeki artmig olan basarilar1 puanlar1 g6zOninde bulundurularak, derste
kullanilmasi 6nerilmektedir. Robotik uygulamalarla desteklenen derste 6grencilerin
derse yonelik motivasyon dizeylerinde ve programlamaya yonelik tutumlarin da
olumlu yonde artis olmasinda dolay1 programlamaya giris dersinde kullanilmasi

onerilmektedir. Ogrencilerin ders igeriginde bulunan, problem ¢dzme basamaklarini
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anlamlandirarak kavramalari, akig diyagrami olusturma konusundaki hakimiyetleri ve
algoritma yazabilme yeteneklerinin gelismesinde robotik uygulamalar sebep olarak

gosterilebilir ve kullanilmasi igin 6nerilmektedir.

Gergeklestirlen ¢alismanin sonucunda, robotik uygulamalarin, 6grencilerin
kendilerini bu alanda gelistirebilmeleri i¢in donanimli laboratuvar kurulmasini ve
Miihendislik Fakiiltesindeki ogrencilerin  bu laboratuvardan derslere yonelik
faydalanmalar firsat verilebilir. Arastirma sonucunda, elde edilen 6grencilerin basari
puanlarindaki artis Ogrencilerin anlatilan konular1 iyi anladiklar1 ve robotik

uygulamalarin uygun olacak baska derslerde de kullanilmasi onerilebilir.

Yapilan bu aragtirma KKTC de robotik uygulamalarla ilgili eksikligin biiyiik
oldugu gercegini de ortaya koymustur ve robotik uygulamalarla ilgili
bilgilendirilmelerin, ¢alismalarin, kurslarin yapilmasi 6nerilebilir. Calisma siiresince
yapilan arastirmalarda robotik uygulamalarin KKTC tiniversitelerinde kullaniimadigi,
bu konuyla ilgili Diinyada baslatilan robotik uygulamali egitim ortamlarinin KKTC
egitim kurumlarinda da kullanilmaya baslatilmasi i¢in gerekli destegin KKTC Milli

Egitim Bakanlig1 tarafindan saglanmasi onerilebilir.

Bu ¢aligma Miihendislik Fakiiltesi programlamaya giris dersi ile sinirlidir ve

baska derslerde de uygulanmasi faydali olacaktir.
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EKLER

EK1. Basar Testi
Dear students,

At the below questions are given you to measure your achievement score.Please

answer questions carefully.

1.

What are the six steps of problem solving in respectively?

a. Identify problem, Understand the problem, Identify alternative solutions,
Select the best solution, List instructions, Evaluate the solution

b. Identify problem, Identify alternative solutions, Understand the problem,
Select the best solution, List instructions, Evaluate the solution

c. Understand the problem, Identify problem, Identify alternative solutions,
Select the best solution, List instructions, Evaluate the solution

d. Understand the problem, ldentify problem, List instructions, ldentify
alternative solutions, Select the best solution, Evaluate the solution

The Problem-solving techniques enable you to

a. Waste a time and other resources.

b. Be confused

c. look at a problem logically and unemotionally, saving time and other
resources.

d. find a solution without do anyting.

If the problem-solving process is incomplete,

a. the solution will produce the desired result.

b. the solution will not produce the desired result.

c. start to do instructions.

d. try to find alternative solutions on your mind.

According to given knowledge base, which answer is best solution for “Make

a cup of cocoa”?

Knowledge Base: cup, milk, cocoa mix, spoon, microwave, how to pour liquid

into a cup

a. Open cocoa mix, pour cocoa mix into a cup, fill cup with milk to 1 inch of
top, stir with spoon until dissolved, heat in microwave for 2 minutes

b. Open cocoa mix, pour cocoa mix into a cup, fill cup with milk to 1 inch of
top, stir with spoon until dissolved, heat on oven

c. Open cocoa mix, pour cocoa mix into a cup, fill cup with water to 1 inch
of top, stir with spoon until dissolved, heat in microwave for 2 minutes

d. None of them

Flowchart,

a. develop sets of instructions for the computer.

b. Itissimilar to the algorithm without the numbers and somewhat condensed.

c. which are graphic representations of the algorithms and pseudocode, which
represents a language like solution.

d. the interactions are represented as messages in the diagram.

Algorithm,

a. develop sets of instructions for the computer.
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Itis similar to the algorithm without the numbers and somewhat condensed.
which are graphic representations of the algorithms and pseudocode, which
represents a language like solution.

the interactions are represented as messages in the diagram.

7. Pseudocode,

a.
b.
C.

d.

develop sets of instructions for the computer.

Itis similar to the algorithm without the numbers and somewhat condensed.
which are graphic representations of the algorithms and pseudocode, which
represents a language like solution.

the interactions are represented as messages in the diagram.

8. Which one is true algorithm to display “Hello world”?

a.

Stepl: Start b. Stepl: Display c. Stepl: Start d. Stepl:
Start

Step2: Display “Hello World” Step2: Display

Step2: Enter Hello

“Hello World” Step2: Stop Step3: “Hello World”

Step3: Stop

Step3: Stop

9. Which one is true flowchart to display “Hello world”?

10. What is the shape of decision making in flowchart?
a.

e:. .‘( °

"Helle
World”

Enter
“"Hello

World”

“Hello Message

World”

|

FL “\
<::::) ﬁ+_ {.

[
0

D C.

11. Which one is not a flowchart symbol name?

a. Start b. Stop c. Look d. Process

12. What is the general name of shape “process™ in flowchart?

a. D b.D C.O d.o
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At the Flowchartl Robot do some actions. Answer questions 13 to 15 according to
Flowchartl.

Start
- 13. What is the first action in given flowchart1?

a. Move Forward b. Start c. Stop d. Turn 180°

Mowve Forward

14. Which one can be the possible senario of flowchart1?

¢ a. Robot decided move or stop then start to turn 180
degrees.
Turn 180° b. Robot start to turn 90 degrees then again 90 degrees it
makes 180 degrees.
v c. Robot move forward than turn 180 degrees then move

forward and get start position.

Move Forward d. None of them
15. At the Flowchartl how many process exist?
‘* a. 6 b.2 c.3 d.4
Turn 180°

Stop

Flowchartl

16. Stepl: If green light on THEN
Step2: car go
Step3: End If

According to given Algorithm above, Which flowchart is true answer?

a. bl cl d.

U '.

If Light
Gresn

If Light If Light -
Gresn Green [
Car go Car go

If Light
Gresn
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At the Flowchart2 Robot do some actions. Answer questions 17 to 22 according to

If towch YES

EEMNS0T

pressed

!

Say “Goodbye”™

NO

¥

Mowve Forward

Say “Green”

MO [
h J

Sav “Mo object”

v
Flowchart2. - J

17.

18.

19.

20.

21.

22.

23.

How many IF statement used in Flowchart2?

a. 3 b.4 c.2 d.1l

At the Flowchart2, what will happen if Robot touch sensor is pressed?

a. Robot will say “No Object”

b. Robot will say “Goodbye”

c. Robot will move forward and try to find green path

d. Robot will say “Goodbye” and stop.

According to Flowchart2, which statement is true?

a. Its an example Flowchart for nested IF..ELSE statement

b. Its an example Flowchart for IF statement

c. Its an example Flowchart for Until statement

d. Its an example Flowchart for Loop statement

How many process(s), will be used if the Robot’s touch sensor pressed?

a. 3 b.4 c.2 d.l

According to Flowchart2, continue with the ELSE part(s) and How many
process(es), will be used?

a. 3 b.4 c.2 d.l

According to Flowchart2, continue with the ELSE part(s) and How many
process(es), will not be used?

a. 3 b.4 c.2 d.l

Robot move constantly forward and back as a guardian (see Figurel). Which
statement can not be used to design a flowchart?
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e )
Figurel
a. While statement c. If.. Else Staement
b. Repeat..Until Statement d. For Statement

24.

— If condition(s) According to given algorithm which flowchart is true
| Then design with While Statement?

Instruction

Instruction

Go to 100
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True
) If Condition(s) Faize
‘4}.
L True
W
Instruction Instruction
Instruction Instruction

) 07

True
False

If Condition{s)

Instruction :
‘ Instruction

Flowchart3 is about Robot’s actions. Answer questions 25 to 27 according to
Flowchart3.




start

0

counter =0

While
Courter<2

e

Flowchart3

|

Say “Hello World™

h

Counter=counter+1

25. According to Flowchart3, which statement is true?
a. If Robot counter =0, Robot stop action.
b. If Robot counter = 1, Robot stop action.
c. If Robot counter =2, Robot will say “Hello World”, increment counter by

one and go to condition statement.
d. If Robot counter =1, Robot will say “Hello World”, increment counter by

one and stop.

26. According to Flowchart3, which algorithm is true?

a.
Step1: Start

Step 2: |Initialize
counter to zero

Step 3: Create While
Loop to execute if the
value of count is less
than 2

Step 4: Make Robot
to say “Hello World”

Step 5: Increment by
one the value of
count

Step 6: Go to Step 3

Step 7: Stop

b.
Stepl: Start

Step 2: Create While
Loop to execute if the
value of count is less
than 2

Step 3: Make Robot to
say “Hello World”

Step 4: Increment by
one the value of count

Step 5: Go to Step 3

Step 6: Stop

C.

Stepl: Start

Step 2: Initialize counter
to zero

Step 3: Create While
Loop to execute if the
value of count is less
than 2

Step 4: Make Robot to
say “Hello World”

Step 5: Go to Step 3

Step 6: Stop

100

Step1: Start

Step 2: Initialize
counter to zero

Step 3: Create While
Loop to execute if the
value of count is less
than 2

Step 4: Make Robot
to say “Hello World”

Step 5: Increment by
one the value of
count

Step 6: Go to Step 2

Step 7: Stop
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27. According to Flowchart3, if redraw flowchart and remove the process which is
“counter = counter + 1”,then which statement will be true?
a. Nothing will be changed at the Lego Robot actions.

b. Robot will say infinite time “Hello World”.

c. Counter will initialize to 2 all time.
d. Counter process is not important in that flowchart.

28.

29.

Select an true algorithm to make Robot say “Hello” six times using Repeat

Until statement.
a.

Step1: Start
Step 2: If counter<6

Step 3: Create Repeat
loop(counter<6)

Step 4: Robot say
“Hello”

Step 5: Increment by
one the value of
count

Step 6: If counter not
equal to 6 go to Step3

Step 7: Stop

b.

Step1l: Initialize
counter to zero

Step 2: Robot say to
“Hello”

Step 3: Create Repeat
loop

Step 4: Robot say
“Hello”

Step 5: Increment by
one the value of
count

Step 6: If counter not
equal to 6 go to Step3

Step 7: Stop

C.
Step1: Start

Step  2: |Initialize
counter to zero

Step 3: Create Repeat
loop (counter<6)

Step 4: Robot say
“Hello”

Step 5: Increment by
one the value of
count

Step 6: If counter not
equal to 6 go to Step3

Step 7: Stop

d.
Step1: Start

Step 2: If counter<6

Step 3: Robot say
“Hello”

Step 4: Create Repeat
loop

Step 5: Increment by
one the value of
count

Step 6: If counter not
equal to 6 go to Step3

Step 7: Stop

Pseudocode is about Robot’s actions. Answer questions 29 to 30 according
to given pseudocodel.

Stepl: Start

Step2:
Step3:
Step4:
Step5:
Step6:
Step7:

For counter=0to 2
Process Move
Process Turn 180°
Process Move
Process Turn 180°
counter = counter + 1
Step8: End For

Step9: Stop

Pseudocodel

According to given pseudocodel, which statement is not true?
a. Begining of the pseudocode counter initialize to zero.

b. Robot do actions two times.

c. Robot do actions three times.

d. Given pseudocode, flowchart should has four processes.



30. According to given pseudocodel which flowchart is true

Statement?

@

Counter =0,2,1

hnwe

K

Turn 1800

o

MMowe

!

Turn 1200

Start

Counter =0,1,1
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design with For

Mowve

Mowe

oH

Turn 180°

o

Maowve

o

Turn 1200

L

Move
.

Mawve

T

o

Turn 1800

Turn 1800

T

T

Move

Move

o

25

Turn 1800
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EK2. Deneyl Grubu Alti Haftahk Laboratuvar Dersi Uygulamalar

LAB -1-

Discovery # 1

Problem: Let’s start with a few simple actions in Lego Robot’s knowledge base.
Action 1: Go Forward one second.
Action 2: Go Backward one second.

With these two actions in Lego Robot’s knowledge base, let’s solve the following problem:
Write a set of numbered step-by-step instructions to make Lego Robot go three seconds
forward and then stop. Use six problem-solving steps to develop the solution.

Learning outcomes: Start to use flowchart, write algorithm to programming robot . We
will use EV3 Mindstorms Robot, and RobotC for programming.

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

1. What are the steps of problem solving?

B-Demonstration of movement of robot

C- Work with group for solution (Try to wirte problem solving steps and program algorithm)
D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write algorithm to intended problem.

a. Problem: go three steps and then turn back and stops. (new knowledge).

F- Answer questions below:

At the end of the Discovery # 2.
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LAB -1-

Discovery # 2

Problem : : Let’s start with a few simple actions in Lego Robot’s knowledge base.
Action 1: Go Forward one second.
Action 2: Go Backward one second.

With these two actions in Lego Robot’s knowledge base, let’s solve the following problem:
Write a set of numbered step-by-step instructions to make Lego Robot go two seconds
forward and then two seconds backward and stop. Use six problem-solving steps to develop
the solution.

Learning outcomes: Start to use flowchart, algorithm for programming robot . We will use
EV3 Mindstorms Robot, and RobotC for programming.

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

2. What are the steps of problem solving?

B-Demonstration of movement of robot

C- Work with group for solution (Try to wirte problem solving steps and program algorithm)
D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write algorithm to intended problem.

F- Answer questions below:

1. What are the steps of problem solving?
2. State a reason why each of the six problem-solving steps is important in developing
the best solution for a problem. Give one reason for each step.
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LAB -2-
Discovery # 1

Problem: We attach the touch sensor to Lego Robot and If the touch sensor not
pressed Lego Robot say “Lego”, If touch sensor pressed Lego Robot move forward
two second.

Actions: Let’s start with a few simple actions in Lego Robot’s knowledge base.
Action 1: Move backward two second

Action 2: Press Touch Sensor

Action 3: Say “Lego”

According to given problem try to draw a flowchart.

/ Move forward

Yes
Is the touch Sensor Pressed?

No

N

Say “Lego”

Learning outcomes: Start to use flowchart, pseudocode for programming robot. We
will use conditions, IF... ELSE statement with Lego EV3 Mindstorms Robot, and
RobotC for programming.

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

1. What are the steps of problem solving and how do you write algorithm?
2. How many If clause(s) do you need while programming?

B-Demonstration answer of problem with Lego Robot (Teacher).

C- Work with group for solution (Try to wirte problem solving steps and program
algorithm)

D- Explanation of critcal points.
E- Write answer, draw flowchart and write algorithm to intended problem.
F- Answer questions below:

At the end of the Discovery # 2.
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LAB -2-
Discovery # 2

Problem: We attach the touch sensor to Lego Robot and If the touch sensor pressed
Lego Robot say “Lego”, If touch sensor not pressed Lego Robot move backward two
seconds.

Actions: Let’s start with a few simple actions in Lego Robot’s knowledge base.
Action 1: Move backward two seconds

Action 2: Press Touch Sensor

Action 3: Say “Lego”

According to given problem try to draw a flowchart.

« Move backward

Is the tauch Sensor Pressed?

"
Say “Lege”

Learning outcomes: Start to use flowchart, pseudocode for programming robot. We
will use conditions, IF... ELSE statement with Lego EV3 Mindstorms Robot, and
RobotC for programming.

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

3. What are the steps of problem solving and how do you write algorithm?
4. How many If clause(s) do you need while programming?

B-Demonstration answer of problem with Lego Robot (Teacher).

C- Work with group for solution (Try to wirte problem solving steps and program
algorithm)

D- Explanation of critcal points.
E- Write answer, draw flowchart and write algorithm to intended problem.

F- Answer questions below:

Flowchart

1. According to given flowchart write an algorithm.

2. According to given flowchart, if we change true and false position, what will change at the
algorithm?
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Problem: According to given flowchart try to write an algorithm and make Lego

Robot to do actions.

Actions: Let’s start with a few simple actions in Lego Robot’s knowledge base.

Action 1: Touch sensor

Action 2: Say “Hello”

Action 3: Move forward three seconds

Action 4: Find green colour with Colour Sensor
Action 5: Say “Green”

Action 6: Say “Lego”

Learning outcomes: Use the nested If... Else condition.

Flowchart

Start

YES

Touch

Sensor —
pressed
J NO Say “Hello”

Move Forward [

|

YES

Say “Green” ‘

Steps to follow in laboratory
hours:

A-Questions : (Discussion,
Brainstorming)

1. How do you write an
algorithm according to
given problem?

2. How do you draw a
flowchart according to
given problem?

B-Demonstration  answer  of
problem with Lego Robot
(Teacher).

C- Work with group for solution
(program algorithm)

D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart
and write algorithm to intended
problem.

F- Answer questions below:

At the end of the Discovery # 2.
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LAB -3-
Discovery # 2

Problem: If Lego robot find Blue color it will move forward two seconds else if Lego
robot find red color move backward two seconds.

Actions: Let’s start with a few simple actions in Lego Robot’s knowledge base.
Action 1: Move forward one second

Action 2: Move backward one second

Action 3: Find blue colour with Colour Sensor

Action 4: Find red colour with Colour Sensor

Learning outcomes: Use the nested If...Else condition.

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

1. How do you write an algorithm according to given problem?
2. How do you draw a flowchart according to given problem?

B-Demonstration answer of problem with Lego Robot (Teacher).

C- Work with group for solution (program algorithm)

D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write algorithm to intended problem.

F- Answer questions below:

(a)

False 7 PayTipe = True
. "Hourdy"
r
False .~ i ~~._Tre
Pay = Salary lf- Hours = 40 \l
= Py - Fato: |
Rate * Hours (40 + 1.5+
| (Hours — 40))

. B ;II

1. Write an algorithm according to given flowchart.
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Problem : According to given flowchart below, make Lego Robot to say “Lego” until

counter equal to three.
Action 1 : Say “Lego”

Learning outcomes : Use the While statement.

Start

Counter=0

While

counter<3

Say ‘Lego’

Counter=counter+1

Stop

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

3. What will be output of this
flowchart?

B-Demonstration of movement of robot

C- Work with group for solution (Try to wirte
problem solving steps and program
algorithm)

D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write
algorithm to intended problem.

a. Problem: counter =2 (hew
knowledge).

F- Answer questions below:

At the end of the Discovery # 2.



LAB -4-

Discovery # 2

110

Problem : According to given flowchart below, make Lego Robot to turn around itself

and say “Lego” until counter equal to two.
Action 1 : Say “Lego”
Action 2 : Turn

Learning outcomes : Use the While statement.

Start

Counter=0

While

counter<2

Turn around

Say ‘Lego’

Counter=counter+1

Stop

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

4. What will be output of this
flowchart?

B-Demonstration of movement of robot

C- Work with group for solution (Try to wirte
problem solving steps and program
algorithm)

D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write
algorithm to intended problem.

F- Answer questions below:

1. Why we need to use While
statement?



111

LAB -5-

Discovery # 1

Problem : Write an algorithm, pseudocode and also draw a flowchart to make Lego
Robot to go forward and say “Hello” three times using Repeat Until statement.

Actions : Let’s start with a few simple actions in Lego Robot’s knowledge base.
Action 1 : Say “Hello”
Action 2 : Go forward

Learning outcomes : Use the Repeat Until Statement.

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

1. How do you use repeat until statement?
2. What is the aim of using repeat until statement?
3. Try to write algorithm.

B-Demonstration answer of problem with Lego Robot (Teacher).

C- Work with group for solution (Try to write program algorithm, flowchart)
D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write algorithm to intended problem.
F- Answer questions below:

At the end of the Discovery # 2.
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LAB -5-
Discovery # 2

Problem : Write an algorithm and also draw a flowchart to make Lego Robot to go
forward until counter=5 with using Repeat Until statement.

Actions : Let’s start with a few simple actions in Lego Robot’s knowledge base.
Action 1 : Go forward

Learning outcomes : Use the Repeat Until Statement.

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

4. How do you use repeat until statement?
5. What is the aim of using repeat until statement?
6. Try to write algorithm.

B-Demonstration answer of problem with Lego Robot (Teacher).

C- Work with group for solution (Try to write program algorithm, flowchart)
D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write algorithm to intended problem.
F- Answer questions below:

1. According to given problem write another algorithm and make counter
increment by 2 then how many times Lego Robot go forward?
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Problem : According to given psedocode write an algorithm and also draw a flowchart
to make Lego Robot move constantly forward and back as a guardian

Actions : Let’s start with a few simple actions in Lego Robot’s knowledge base.

Action 1 : Go forward

Action 2 : Turn

Learning outcomes : Use For Statement.

Pseudocode

Stepl : Start

Step2 : For counter=0to 2
Step3: Process Move

Step4 : Process Turn right
Step5 : Process Move

Step6 : Process Turn right
Step7 : counter = counter + 1
Step8 :End For

Step9: Stop

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

1. What do you know about For
statement?

2. How can we write algorithm given
problem?

B-Demonstration answer of problem with
Lego Robot (Teacher).

C- Work with group for solution (Try to write
program algorithm, flowchart)

D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write
algorithm to intended problem.

F- Answer questions below:

At the end of the Discovery # 2.
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Problem : According to given psedocode write an algorithm and also draw a flowchart
to make Lego Robot go constantly forward and say “Hello”.

Actions : Let’s start with a few simple actions in Lego Robot’s knowledge base.

Action 1 : Go forward

Action 2 : Say “Hello”

Learning outcomes : Use For Statement.

Pseudocode

Stepl : Start

Step2 : For counter=0to 3
Step3 : Process Go Forward
Step4 : Say Hello

Step5 : counter = counter +1
Step6 :End For

Step7: Stop

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

3. What do you know about For
statement?

4. How can we write algorithm given
problem?

B-Demonstration answer of problem with Lego
Robot (Teacher).

C- Work with group for solution (Try to write
program algorithm, flowchart)

D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write
algorithm to intended problem.

F- Answer questions below:
A

1 1.

Counter

According to given
flowchart, which shape

(a) { Begin End
., StepValue

used for “For”
statement?

2.  Put the numbers into
the For statement shape
as increment value=2,

o start value =0 and end
: l value=50.
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EKS. Deney2 Grubu Alti Haftalik Laboratuvar Dersi Uygulamalari
LAB -1-

Discovery # 1

Problem : Let’s start with a few simple actions in Otto Robot’s knowledge base.
Action 1 : Go Forward one second.
Action 2 : Go Backward one second.

With these two actions in Otto Robot’s knowledge base, let’s solve the following problem:
Write a set of numbered step-by-step instructions to make Otto Robot go three seconds
forward and then stop. Use six problem-solving steps to develop the solution.

Learning outcomes : Start to use flowchart, write algorithm.

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

5. What are the steps of problem solving ?

B-Demonstration of movement of robot (On Computer)

C- Work with group for solution (Try to wirte problem solving steps and program algorithm)
D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write algorithm to intended problem.

b. Problem : go three steps and then turn back and stops. (new knowledge).

F- Answer questions below:

At the end of the Discovery # 2.




116

LAB -1-

Discovery # 2

Problem : : Let’s start with a few simple actions in Otto Robot’s knowledge base.
Action 1 : Go Forward one second.
Action 2 : Go Backward one second.

With these two actions in Otto Robot’s knowledge base, let’s solve the following problem:
Write a set of numbered step-by-step instructions to make Otto Robot go two seconds
forward and then two seconds backward and stop. Use six problem-solving steps to develop
the solution.

Learning outcomes : Start to use flowchart, algorithm.

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

6. What are the steps of problem solving ?

B-Demonstration of movement of robot (on computer screen).

C- Work with group for solution (Try to wirte problem solving steps and program algorithm)
D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write algorithm to intended problem.

F- Answer questions below:

3. What are the steps of problem solving?
4. State a reason why each of the six problem-solving steps is important in developing
the best solution for a problem. Give one reason for each step.




117

LAB -2-
Discovery # 1

Problem : Write a program that ask user “Are you pass?” If answer is “Yes” write on
screen “Well done” else “Study hard!”.

According to given problem try to draw a flowchart.

Well done

/'

Yes

Are you passed?

No

\

Study Hard !

Learning outcomes : Start to use flowchart, pseudocode and algorithm . We will use
conditions, IF...ELSE statement.

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

1. What are the steps of problem solving and how do you write algorithm?
2. How many If clause(s) do you need while programming?

B-Demonstration answer of problem with computer (Teacher).

C- Work with group for solution (Try to wirte problem solving steps and program
algorithm)

D- Explanation of critcal points.
E- Write answer, draw flowchart and write algorithm to intended problem.
F- Answer questions below:

At the end of the Discovery # 2.
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LAB -2-
Discovery # 2

Problem : Write a program that ask the user “What is light color?”” If answer not Green
write on screen “It is not Green” else write screen “It is Green”

It is not Green

/'

What is light color?

No

N

Learning outcomes : Start to use flowchart, pseudocode and algorithm. We will use
conditions, IF...ELSE statement.

It is Green

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

7. What are the steps of problem solving and how do you write algorithm?
8. How many If clause(s) do you need while programming?

B-Demonstration answer of problem with computer (Teacher).

C- Work with group for solution (Try to wirte problem solving steps and program
algorithm)

D- Explanation of critcal points.
E- Write answer, draw flowchart and write algorithm to intended problem.

F- Answer questions below:

Flowchart

3. According to given flowchart write an algorithm.

4. According to given flowchart, if we change true and false position, what will change at the
algorithm?
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Problem : According to given flowchart try to write an algorithm and programming

code.

Learning outcomes : Use the nested If...Else condition.

h

v Write “Hello”

Write“Go next” |

Color=Gree
| | {

Write “Bye” Write “Green

color”
Y
‘

Steps to follow in laboratory
hours:

A-Questions :  (Discussion,
Brainstorming)

5. How do you write an
algorithm according to
given problem?

6. How do you draw a
flowchart according to
given problem?

B-Demonstration  answer  of
problem on computer (Teacher).

C- Work with group for solution
(program algorithm)

D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart
and write algorithm to intended
problem.

F- Answer questions below:

At the end of the Discovery # 2.
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LAB -3-
Discovery # 2

Problem : Write a program that if user enter “Blue” write on screen “Blue and | like
Blue” if user enter “Red” write on screen “Your choice is red”.

Learning outcomes : Use the nested If...Else condition.

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

9. How do you write an algorithm according to given problem?
10. How do you draw a flowchart according to given problem?

B-Demonstration answer of problem on computer (Teacher).

C- Work with group for solution (program algorithm)

D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write algorithm to intended problem.

F- Answer questions below:

( A /;

T

False s True

.\’/ ’/PayType = \
Hourly
False .~ ~_ True
Pay = Salary l— Hours 40 \—J

Pay = Pay = Rate *

2 (40 + 1.5 *

Rate * Hours (Hours — 40))
F i 7‘\
( 8 )
J

1. Write an algorithm according to given flowchart.
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Problem : According to given flowchart below, make program to write “Hello” until

counter equal to three.

Learning outcomes : Use the While statement.

Flowchart
Start
\
Counter=0
P
While
counter<3
Write “Hello”
Counter=counter+1
Stap ‘

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

7. What will be output of this
flowchart?

B-Demonstration on computer.

C- Work with group for solution (Try to wirte
problem solving steps and program
algorithm)

D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write
algorithm to intended problem.

b. Problem : counter =2 (new
knowledge).

F- Answer questions below:

At the end of the Discovery # 2.
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Problem : According to given flowchart below write a program code.

Learning outcomes : Use the While statement.

Flowchart

Start

Counter=0

y

While

counter<2 y ‘

Write “Welcome”
Write “Programming” ‘

L

Counter=counter+1
Stop

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

8. What will be output of this
flowchart?

B-Demonstration on computer.

C- Work with group for solution (Try to wirte
problem solving steps and program
algorithm)

D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write
algorithm to intended problem.

F- Answer questions below:

2. Why we need to use While
statement?
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LAB -5-
Discovery # 1

Problem : Write an algorithm, pseudocode and also draw a flowchart to make program
to say “Hello” three times using Repeat Until statement.

Learning outcomes : Use the Repeat Until Statement.

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

1. How do you use repeat until statement?
2. What is the aim of using repeat until statement?
3. Try to write algorithm.

B-Demonstration answer of problem on computer (Teacher).

C- Work with group for solution (Try to write program algorithm, flowchart)
D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write algorithm to intended problem.
F- Answer questions below:

At the end of the Discovery # 2.
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LAB -5-
Discovery # 2

Problem : Write an algorithm and also draw a flowchart to write program to calculate
summation of numbers start from 1 until counter=5 with using Repeat Until statement.

Learning outcomes : Use the Repeat Until Statement.

Steps to follow in laboratory hours:
A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

1. How do you use repeat until statement?
2. What is the aim of using repeat until statement?
3. Try to write algorithm.

B-Demonstration answer of problem on computer (Teacher).

C- Work with group for solution (Try to write program algorithm, flowchart)
D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write algorithm to intended problem.
F- Answer questions below:

2. According to given problem write another algorithm and make counter
increment by 2 then how many times repeat until will used?
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LAB -6-
Discovery # 1

Problem : According to given psedocode write an algorithm , draw a flowchart and
write programming code.

Learning outcomes : Use For Statement.

Steps to follow in laboratory hours:

Pseudocode A-Questions : (Discussion, Brainstorming)

Step 1 : Start 5. What do you know about For
statement?

Step 2.: For count=110 6 6. How can we write algorithm given

Step 3: Display “Programming Funny” problem?

Step 4 : End For B-Demonstration answer of problem on

computer (Teacher).
Step 5 : Stop

C- Work with group for solution (Try to write
program algorithm, flowchart)

D- Explanation of critcal points.

E- Write answer, draw flowchart and write
algorithm to intended problem.

F- Answer questions below:

At the end of the Discovery # 2.
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LAB -6-
Discovery # 2

Problem : According to given psedocode write an algorithm draw a flowchart and
write program code.

Learning outcomes : Use For Statement.

Pseudocode Steps to follow in laboratory hours:
Stepl: Start A-Questions : (Discussion, Brainstorming)
Step 2 : sum=0 7. What do you know about For
Step 3 : For count=1to 5 statement? o

8. How can we write algorithm given
Step 4 : Display “Enter a number =" problem?
Step 5 Read number B-Demonstration answer of problem on

Step 6 : suUM=sum-+num computer (Teacher).

C- Work with group for solution (Try to write

Step 7 : End For program algorithm, flowchart)

Step 8 : Display “Summation” D- Explanation of critcal points.

Step 9 : Display sum. E- Write answer, draw flowchart and write
algorithm to intended problem.

F- Answer questions below:

a 1. According to
B given flowchart,

Counter

which shape

(a) { Begin End
v, StepValue

used for “For”
statement?

2. Put the numbers
into the For
statement shape

’ as increment

l__ value=2, start
value =0 and end
value=50.
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EK4. (MLSQ) Motivasyon 6l¢egi izin yazisi
Hi Nilcan,

You have permission to use the MSLQ questionnaire, please just cite it
appropriately. Please find additional information about the MSLQ here.

Best,
Katie

Katie Schmitt

Program Coordinator

Combined Program in Education and Psychology
University of Michigan

(734) 763-0680


http://www.soe.umich.edu/faqs/tag/education+and+psychology/
callto:(734)%20763-0680

EKS.

Motivasyon Olcegi
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1: Very true of me, 2: Untrue of me, 3: Somewhat untrue of me, 4: Neutral, 5: Somewhat true

of me,

6: True of me, 7: Very true of me

MLSQ Questionnaire

1.

In a class like this, I prefer course material that
really challes me so | can learn new things.
(Yeni seyler 6grenebilmem igin beni zorlayan
ders materyalini tercih ederim.)

In a class like this, I prefer course material that
arouse my curiosity, even if it is difficult to
learn.(Ogrenme zor olsa bile, merakimi
uyandwran ders materyalini tercih ederim.)

The most satisfaying thing for me in this
course is trying to understand the content as
thoroughly as possible.(Bu derste benim igin
en tatmin edici sey, icerigi olabildigince
eksiksiz anlamaya ¢alismaktir.)

When | have the opportunity in this class, |
choose course assignments that | can learn
from even if they don’t guarantee a good
grade. (Bu simiftaki firsata sahip oldugumda,
iyi not almayr garanti etmese de
ogrenebilecegim ders odevleri secerim.)

Getting a good grade in this class is the most
satisfying thing for me right now. (Bu sinifta
iyi bir derece almak su an benim igin en tatmin
edici seydir.)

The most important thing for me right now is
improving my overall grade, point average, so
my main concern in this class is getting a good
grade.(Su anda benim icin en 6nemli sey, genel
notum, puan ortalamamin iyilestirilmesidir,
bu nedenle bu siniftaki ana kaygim iyi bir not
almaktir.)

If 1 can, | want to get better grades in this class
than most of the other students.(Mimkiinse, bu
sinifta diger ogrencilerin ¢ogundan daha iyi
not almak istiyorum.)

I want to do well in this class because it is
important to show my ability to my family,
friends, employer, or others. (Bu sinifta iyi
yapmak istiyorum ¢uinkl yeteneklerimi aileme,
arkadaslarina, igsverene veya digerlerine
gostermek 6nemlidir.)

I think 1 will be able to use what | learn in this
course in other courses. (Bu derste
ogreneceklerimi diger derslerde
kullanabilecegimi diistiniiyorum.)
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10.

It is important for me to learn the course
material in this class. (Bu swufia ders
materyali 6grenmem benim icin onemlidir.)

11.

I am very intereted in the content area of this
course. (Bu dersin icerigine olduk¢a ¢ok ilgi
duyuyorum.)

12.

I think the course material in this class is useful
for me to learn.( Bu sinifiaki ders materyalinin
benim igin ogrenmem igin faydali oldugunu
diistiniiyorum.)

13.

I like the subject matter of this course.(Bu
dersin konusunu begendim.)

14,

Understanding the subject matter of this
course is very important to me. (Bu dersin
konusunu anlamak benim igin cok 6nemlidir.)

15.

If | study in appropriate ways, then | will be
able to learn the material in this course.
(Uygun yollarla ¢alisirsam, o zaman bu dersin
materyalini 6grenebilirim.)

16.

It is my own fault if | don’t learn the material
in this course.(Bu derste materyali
ogrenmezsem kendi hatam olur.)

17.

If 1 try hard enough, then I will understand the
course material. (Eger yeterince c¢alisirsam
ders materyalini anlayacagim.)

18.

If | don’t understand the course material, it is
because | didn’t try hard enough.

19.

| believe | will receive an excellent grade in
this class. (Ders materyalini anlamadiysam,
yeterince ¢alismadim demektir.)

20.

I’m certain | can understand the most difficult
material presented in the readings for this
course. (Bu derste sunulan en zorlu materyali
anlayabilecegimden eminim.)

21.

I’m confident | can understand the basic
concepts taught in this course. (Bu derste
ogretilen temel kavramlar
anlayabilecegimden eminim.)

22.

I’m confident | can understand the most
complex material presented by the instructor
in this course. (Bu dersin ogretim iiyesi
tarafindan sunulan en karmasik materyali
anlayabilecegimden eminim.)

23.

| expect to do well in this class. (Bu sinifia iyi
yapmayi umuyorum.)

24.

I’m certain | can master the skills being taught
in this class. (Bu swifta ogretilen becerilere
sahip oldugumdan eminim.)

25.

Considering the difficulty of this course, the
teacher, and my skills, I think 1 will do well in
this class. (Bu dersin zorlugunu, dgretmeni ve
becerileri goz oniine alindiginda sanirim bu

swifta iyi is yapacagim.)
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26.

When | take a test | think about how poorly |
am doing compared with other students.
(Stnava  girdigimde, diger dgrencilerle
karsilastirlddiginda ne kadar kotii oldugumu
diistintiyorum.)

27.

When | take a test I think about items on other
parts of the test | can’t answer. (Swava
katildigimda, simavin diger boliimlerinde
ogrendigim seyleri cevaplayamiyorum.)

28.

When | take a tests | think of the consequences
of failing. (Smmav olurken basarisizligin
sonuglarim diigtintiyorum.)

29.

I have an uneasy, upset feeling when | take an
exam. (Swmava girdigimde hiiziinlii, sinirli
duygular icerisinde oluyorum.)

30.

| feel my heart beating fast when | take an
exam. (Swmava girdigimde kalbimin ¢ok hizli
atildigint hissediyorum.)

31

I’m confident | can understand the most
complex material presented by the instructor
in this course. (Bu dersin ogretim iiyesi
tarafindan sunulan en karmagsik materyali
anlayabilecegimden eminim.)
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EKG6. (CPAS) Tutum Olcegi izin yazisi

Nilcan Hanim,

Olcegi calismalarinizda kullanabilirsiniz. Umarim olcek calismanizda
faydali olur. Doktoranizda basarilar.

Ibrahim Cetin
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EK7. Tutum Olgegi

Computer Programming Attitude Scale

This study aims to reveal university students’s attitudes towards computer-programming.
Below are attitudinal statements regarding computer-programming, each with five answers
that read ‘strongly disagree’, ‘disagree’, ‘neutral’, ‘agree’, and ‘strongly agree’. Please read
carefully each statement, and answer that best describes your opinion. The survey does not
aim to test your knowledge, nor do the items have right or wrong answers. Your answer will
be used solley for the purposes of this study and will by no means be shared with other
parties. Thank you for your contribution.

Strongly
disagree Disagree Neutral Agree

Strongly
agree

1. I find programming frustrating. (Programlamayr sinir
bozucu buluyorum.)

2. Programming is a distinguishing skill. (Programlama
ayirict bir beceridir.)

3. I think program-writing is unnecessary. (Program yazmanin
gereksiz oldugunu diigiintiyorum.)

4. Programming has no significance in daily life.
(Programlama giinliik yasamda gerekli degildir.)

5. lalways strive to write a better program. (Daha iyi bir
program yazmak i¢in her zaman gayret gosteririm.)

6. Program-writing is boring. (Program yazmak sikicidir.)

7. Programming makes human life easier. (Programlama
insan yasamun kolaylastirir.)

8. If I encounter a problem that I cannot solve in the short term
while writing a program, I do not give up until solve it. (Bir
programi yazarken kisa stirede ¢ozemedigim bir sorunla
karsilaswrsam, ¢ozene kadar vazgegmem.)

9. | feel nervous while writing programs. (Program yazarken
sinirli hissediyorum.)

10. I take part in programming projects if | get the chance.(
Sansim olursa programlama projelerine katilirim.)

11. Programming-related activities make me nervous.
(Programlama ile ilgili aktiviteler beni heyecanlandirir.)

12. 1 do research in order to be a good programmer.( fyi bir
programci olmak i¢in arastirma yapryorum.)

13. I get really bored when | start writing a program. (Program
yazmaya basladigimda ¢ok sikilirim.)

14. Programming improves your problem-solving skills.
(Programlama problem ¢ozme becerilerini gelistirir.)

15. Once | start working on a computer program, I try to finish
it before anything else. (Bir bilgisayar programinda
calismaya basladiktan sonra, onu baska herhangi bir
seyden once bitirmeye ¢alistyorum.)

16. The very idea of code-writing makes me nervous. (Kod
yazma fikri beni sinirlendiriyor.)

17. 1 think that many problems that remain unsolved in our age

will be solved thanks to advances in programming.
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(Cagimizda ¢oziilemeyen bir¢ok sorunun programdaki
gelismeler sayesinde ¢oziilecegini diisiiniiyorum.)

18. I follow the developments in programming.
(Programlamadaki gelismeleri takip ediyorum.)
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EKS. Uygulanan Egitim-Ogretim Siirecine Yonelik Goriisme
Formlar
Deneyl Grubu Goriisme Formu Sorulari

1.

What do you think will contribute to introduction to programming supported

by robotic application? (Robotik uygulamalarla desteklenen programlamaya

giris dersinin size ne tiir katki saglayacagini diisiiniiyorsunuz?)

Do you intend to use the Lego Ev3 robot, which is used for robotic

applications, in your future education life? (Robotik uygulamalar icin

kullanilan Lego EV3 robotunu bundan sonraki egitim hayatinizda kullanmay1

diistiniiyor musunuz?)

Does robotic practice help improve the ability to write programs? (Robotik

uygulamalarla yapilan egitimin program yazabilme yeterliligi artirmaya

yardimci oldu mu?)

What were the advantages and limitations of the lessons learned in robotic

exercise? (Robotik uygulamalarla (Lego EV3) islenen derslerin avantajlari ve

siirliliklar1 nelerdi?)

Considering before and after lessons(Ders oncesi ve sonrasi goz oniinde

bulundurarak);

a) What are your strengths and weaknesses?( Sizin giiclii ve zayif yanlariniz
nelerdir?)

b) What are strengths and weaknesses of course?(Dersin giiglii ve zay1f
yanlar1 nelerdir?)

Which was the most impressive topic of lessons made with robotic

applications? (Robotik uygulamalarla yapilan derslerden en etkileyici konu

hangisiydi?)

What are your suggestions for the course? (Derse yonelik 6nerileriniz

nelerdir?)

What do you think about the Lego EV3 used in robotic applications?
(Robotik uygulamalarda kullanilan Lego EV3 hakkinda ne diistiniiyorsun?)
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Formlar
Deney2 Grubu Goriisme Formu Sorulart

1.

What kind of contribution do you think the introduction to programming will

contribute to you? You did not want to use robotic applications?

(Programlamaya giris dersinin size ne tiir katki saglayacagini

diisiniiyorsunuz? Robotik uygulamalarin kullanilmasini istemiydiniz?)

Did the learners in the introductory course increase the ability to write

programs? (Programlamaya giris dersinde 6grendiklerin program yazabilme

yeterliligini artirdi m1?)

Considerin before and after lessons (Ders Oncesi ve sonrasi géz dniinde

bulundurarak);

a) What are your strengths and weaknesses?( Sizin gii¢lii ve zayif yanlariniz
nelerdir?)

b) What are strengths and weaknesses of course?(Dersin guglii ve zayif
yanlari nelerdir?)

What are your suggestions for the course? (Derse yonelik énerileriniz

nelerdir?)

What do you think about the Lego EV3 used in robotic applications?

(Robotik uygulamalarda kullanilan Lego EV3 hakkinda ne diistintiyorsun?)
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