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0z
Bu calismada bilgisayar programlama 6gretiminde egitsel robot kullanimi ile ilgili dinamikler
belirlenerek robotlarin 6grenme ortamlarina butlnlestiriimesi igin tasarim, gelistirme ve
uygulama ilkelerini ortaya c¢ikarmak amaclanmaktadir. Bu kapsamda tasarim tabanli
arastirma yéntemiyle U¢ durum calismasi gerceklestiriimistir. ilk durum c¢alismasinda
Hacettepe Universitesi Bilgisayar ve Ogretim Teknolojileri Egitimi (BOTE) bélimi 2012-
2013 bahar déneminde “BT0O202-Programlama Dilleri II” dersine kayith 67 égrenci, ikinci
durum ¢alismasinda 2013-2014 giiz déneminde “BT0O201-Programlama Dilleri I” dersine
kayith 65 6grenci, tglincli durum cgalismasinda 2014-2015 bahar déneminde “BT0O216-
Gorsel Programlama” dersine kayith 28 o6grenci calisma gruplarini olusturmaktadir.
Baslangigta robot tanitim ve kurulumlari gergeklestirildikten sonra dersin teorik kismina
paralel olarak robot uygulamalari yapilmistir. Alan notlari tutularak yapilan uygulamalarda
dgrencilerden dénem boyunca yansima raporlari alinmistir. ilk iki durum galismasinda
ayrica gonullu 6grencilerle gérusmeler gerceklestirilmigtir. Arastirmanin sonugclari robotlarin
ogrencilerin ilgisini cekerek derse karsi motivasyonlarini yikselttigini ve en uygun 6grenme
ve 6gretme yaklasiminin proje tabanli 6grenme oldugunu ortaya koymustur. Yansima,
gbrisme ve alan notlarinin nitel analizleri sonucunda isbirlikli takim calismalar ile robot
etkinliklerini gerceklestiren &grencilerin rekabet ve yarismadan ziyade paylasma ve
yardimlagsmayi tercih ettikleri belirlenmistir. Kolaydan zora ve iyi tanimlanmamis problemler
temelinde ders igeriginin kisa teorik bilgi ve daha fazla uygulamaya dayali olmasinin dnemi
ortaya ¢cikmigtir. Ogrenme ortami, robot donanim ve yazilhimi, takim yapisi, robot etkinlik ve
projeleri ile ilgili bazi zorluk ve problemlerin oldugu da ortaya ¢ikmistir. Ayrica 6grencilerin
cinsiyet ve bilgisayar programlama deneyimine gére egitsel robotlari kullanmanin onlarin
motivasyonlarini etkilemedigi ortaya gikmistir. Son olarak bir uygulama programi ve modeli

onerisine yer verilmigtir.

Anahtar sozcukler: programlama 6gretimi, egitsel robot kullanimi, 6grenme ve 6gretme

yaklasimlari, motivasyon, uygulama programi ve modeli.



Abstract

In this study, it is aimed to reveal the design, development and implementation principles
for the integration of robots into learning environments by determining the dynamics related
to the use of educational robots in computer programming teaching. In this context, three
case studies were conducted with the design-based research method. In the first case
study, 67 students enrolled in the "BTO202-Programming Languages II" course in
Hacettepe University Computer and Instructional Technologies Education (CEIT)
department in the spring term of 2012-2013, in the second case study, 65 students enrolled
in the "BTO201-Programming Languages I" course in the fall semester of 2013-2014, in the
third case study, 28 students enrolled in the "BTO216-Visual Programming" course in the
spring term of 2014-2015 constitute the study groups. At the beginning, after the
introduction and installation of the robot, robot applications were made in parallel with the
theoretical part of the course. In the applications made by keeping field notes, reflection
reports were received from the students throughout the semester. In the first two case
studies, interviews were also conducted with volunteer students. The results of the research
revealed that robots attract students' attention and increase their motivation towards the
lesson, and that the most appropriate learning and teaching approach is project-based
learning. As a result of the qualitative analysis of reflection, interview and field notes, it was
determined that the students who carried out cooperative teamwork and robot activities
preferred sharing and cooperation rather than rivalry and competition. On the basis of
problems from easy to difficult and not well defined, the importance of the course content
being based on short theoretical knowledge and more practice has emerged. It has also
been revealed that there are some difficulties and problems related to the learning
environment, robot hardware and software, team structure, robot activities and projects. In
addition, it was revealed that using educational robots according to students' gender and
computer programming experience did not affect their motivation. Finally, an

implementation program and model proposal is given.
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Bolim 1
Girig
Bu bolimde calismanin problem durumu, kuramsal gergevesi, 6nemi, amaci,

arastirma sorulari, sinirliliklari ve tanimlar ele alinacaktir.

Problem Durumu

Yirminci yuzyil sonlarina kadar bireylerden geleneksel okuma-yazma becerilerine
sahip olmalari beklenirken, giinimuzde artik teknoloji okur-yazari olmanin yaninda elestirel
ve yaraticl disinme, problem ¢ézme ve karar verme gibi Ust dlizey disinme becerilerine
sahip olmalari istenmektedir. Bu 6zelliklerin kazandirilabilmesi icin okulda verilen egitimin
sosyal yasamla daha ¢ok i¢ ice olmasi ve 6grencilerin edlenceli bir ortamda yaparak-
yasayarak o6grenmelerini gerceklestirebilecek nitelikte olmasi dusundlebilir. Gelismekte
olan Ulkeler egitim sistemlerinde 6gretmen merkezli geleneksel yaklagsimdan uzaklasip,
ogrenen merkezli, yapilandirmaci, isbirlikli 6grenme strateji, ydontem ve tekniklerine dayal
yeni 6grenme-6gretme yaklagimlarini kullanmaya baslamiglardir. Bu yeni yaklagimlar
icerisinde egitimde teknoloji kullanimi gok blyik dnem kazanmistir. Ulkemizde de 6gretim
programlari yeni 6grenme yaklasimlarina gére glincellenmekte ve teknolojinin derslerle
batunlestiriimesiicin calismalar yapilmaktadir. Burada dikkat edilmesi gereken dnemli nokta
egitimde teknoloji kullaniminin sadece Bilgi ve lletisim Teknolojileri (BiT) olarak
distndlmemelidir. Bunlarin yaninda birgcok teknolojik arag-gere¢ egitim ortamlarinda

kullaniimaktadir.

STEM (Science, Technology, Engineering, Mathematics) ile birlikte bilgisayar
bilimleri egitimi okullarda giderek daha fazla kabul gérmekte ve artik egitim teknolojisi
topluluklarinin ayrilmaz bir parcasi haline gelmektedir. Bugun égrencilere program yazmayi
ogretme nedenlerinin aslinda programcilarin endustri taleplerine veya 6grencilerin dijital
dinyamizi anlamalari gerekliliginden daha fazlasi oldugu sdylenebilir. Ozellikle K-12

egitimcilerinin  Seymour Papert'in fikirlerine odaklanmasi ve &drencilere her gseyi



6grenmelerine yardimci olmak i¢in bilgisayar programlamayi 6gretmesi (ISTE, 2014) faydal
olabilir. Yirmi birinci ylzyilda teknolojinin her an ve her yerde yanimizda bulunur
(ubiquitous) bir yapida oldugu acik bir sekilde ortadadir. Boylelikle insanlar teknolojinin
getirdigi bu modern rahatliktan fayda saglamaktadir. GUnUmuzde bireylerin gunlik
hayatlarinda basta bilgisayar okur-yazarligi olmak tGzere glincel teknolojileri kullanabilecek
seviyede teknoloji okur-yazari olmasi lizumlu gérilmektedir. Ozellikle bilgisayar bilimi
acisindan teknoloji okuryazari olmanin yaninda programlamayi égrenmek énemini hala
korumaktadir. Programlama becerilerini kazanmis bir birey, bilgisayar okur-yazari olan
bireylerin dniine ge¢mis durumdadir. Bu ylzden programlama becerisi diger bilgisayar ve
teknoloji becerilerinden farkli olarak ele alinmasi gereken bir konudur. Bilgisayar alaninin
ana bilegeni olan programlamayi 6grenme teknoloji okuryazarligini gelistirmede halen
dnemli bir rol oynamaktadir (Lau ve Yuen, 2011). lyi bir programlama becerisi, dzellikle
muhendislik ve bilgisayar alani égrencilerinin gelistirmeleri beklenen ana yeterliklerden bir
tanesidir (Law, Lee ve Yu, 2010; Verdu, Regueras, Verdu, Leal, Castro ve Queirds, 2012).
Bilgisayar biliminde egitim géren bireylerin bilgisayar programlama performanslarinin dnemi
agikardir. Elli yili gegkin bir suredir bilgisayar bilimi egitimcileri ve aragtirmacilari bilgisayar
programlama basarisini etkileyen faktorleri, bu faktorleri ortaya ¢ikaran degiskenleri ve bu
degiskenler arasindaki iligkileri ortaya g¢ikarmak icin ¢caba sarf etmektedirler. Bilgisayar
programlama bagsarisini etkileyen bireysel etmenlere, 6grenme ortami kosullarina,
ogrenme-06gretme stratejilerine ve kullanilan egitim teknolojilerine iligkin cesitli bulgular

bulunmaktadir.

Son yillarda gelismis Ulkelerin 6zellikle bilgisayar bilimine verdikleri Gnem giderek
artmaktadir. ilkégretimden baslayarak okullarinda bilgisayar bilimini ve daha &zelde
programlama becerilerini tanitmak ve gelistirmek icin c¢esitli projeler gelistirmekte ve
etkinlikler dizenlemektedirler. Ulkemizde de bu tir etkinlikler yayginlagmaktadir. Bu
etkinliklerde okullardaki yoneticiler, 6gretmenler ve égrenciler; ¢esitli devlet kurumlari, 6zel

kuruluglar ve sivil toplum kuruluglariyla bir araya gelmektedirler. Bireylerin bu bilgisayar



programlama becerilerini 6grenmeleri sadece kendi gelecekleri icin degil Glkemizin gelecegi
icin de 6nemlidir. Glincel teknolojilerin ve bilgisayar 6zellikli teknolojik araglarin ginimuzin
ve gelecegin c¢ok blylk bir pargasi olacagi disunuldiginde bireylerden bunlari
kullanmaktan ziyade bunlarin tasarimini yapma, bunlari Gretme ve programlama gibi
niteliklere sahip olmasi istenmektedir. Ozdemir, Celik ve Oz’e (2009) gére cagimizda
teknolojinin ilerlemesi hem donanim hem de yazilim alaninda hizla devam etmektedir.
Boylelikle teknolojinin agirlikla kullanildigi hemen hemen her sektérde daha hizli ve nitelikli
drtnler elde edebilmek icin gelismis yazilimlara ihtiya¢ vardir. Bu nedenle programlama
becerileri gelismig insan gucune giderek daha fazla gereksinim duyulmaktadir. Bu ihtiyaci
gidermek icin ogrencilere etkili programlama yetenegini kazandiracak sekilde bilgisayar
egitimi verilmelidir. Bu nedenle gunimuz 6grenme-6gretme yaklasimlari gercevesinde
guncel 6grenme araglari kullanilarak programlama 6gretiminde bir 6gretim programi onerisi
ve uygulama modelinin ortaya c¢ikariimasinda fayda oldugu goérilmektedir. Teknoloiji
baglaminda daha 6zelde ise guincel edilimler dogrultusunda egitsel robotlarin programlama

ogretiminde kullanimi ile ilgili dinamiklerinin ortaya ¢ikariimasi énemlidir.

Kuramsal Cerceve

Bilgisayar Programlama Ogretimi

Bilgisayar bilimi egitimi sadece 6gretmen veya ogretimle ilgili olan bir bilim dah
degildir. Bilgisayar bilimi egitimi tasarim yaraticiligini, problem ¢6zmeyi, bir probleme,
isbirligine ve sunum becerisine yonelik gesitli olasi ¢ozUmleri analiz etmeyi icerdiginden,
Bloom'un biligsel taksonomisinin daha Ust katmanlarina dayalidir (CSTA, 2008).
Ogrencilere bilgisayar bilimi becerilerinin nasil dgretilecedi konusunda egitimciler buyiik
¢aba harcamakta ve bununla ilgili yapilan c¢alismalara énem vermektedirler. Seymour
Papert (1971; 1980), bilgisayar bilimini 6grenmenin; 6grenmeyi 6grenmenin bir yolu

oldugunu savunmaktadir.



Bilgisayar bilimi alaninda yer alan hemen her bélimde degisik seviyelerde bilgisayar
programlama dersleri verilmektedir. Bunlarin i¢erisinde programlamaya giris dersleri bu
derslerin en 6nemlilerinden birisidir. Clinkl bu derste 6grencilere programlamanin mantigi,
temel kavramlari ve becerileri kazandiriimaya ¢ahgilir. Bu yuzden Ogrencilerin
programlamaya karsi bakis agilari bu derste sekillenmektedir. Programlamayi 6grenmek;
program kavrami, bilgisayar donanimi ve yazihmi arasindaki iliski, programlama dillerinin
mekanigi, sarth yapilar ve donguler gibi genel yapilar ile problem ¢ézme ve hatalari giderme
gibi konularda ustalasmayi gerektiren karmasik bir strectir. Tim bu konulari baslangig
dizeyindeki bir programlama dersinin kisith zamanina sigdirmak ¢ok gugtir. Bu nedenle
programlama o6grenirken arastirmaya yonelik firsatlarin 6grenciye sunulmasi gereklidir
(TUzun, 2007). Geleneksel olarak Universitelerde bilgisayar programlama dersleri iki ddnem
olarak verilmektedir. Bilgisayar Programlama 1 ve 2 olarak isimlendirilen bu derslerde
bilgisayar programlamanin ve program yazmanin temelleri ile bir programlama dili
Ogretilmektedir. Bilgisayar programlama 1 dersinde program yazma ve gelistirmenin
odaginda algoritmalar yer almaktadir. Algoritma adim adim bir problem ¢dézme sureci olarak
ele alinmaktadir. Ayrica algoritma program gelistirme igin bir taslak olarak rol oynamaktadir.
Ayrica bu derste degiskenler, karar yapilari ve donguler gibi temel programlama
kavramlarina giris yapilmaktadir. Bu dersin devami olarak verilen Bilgisayar Programlama
2 dersi kapsaminda belirlenen bir programlama dilinde program tasarimi ve gelistirme
surecine agirlik verilmektedir. Bu derste ayrica veri yapilari, dosyalar ve hata ayiklama
(debugging) gibi daha ileri dizey programlama yapilarina yer verilmektedir. Benzer sekilde
Tew ve Guzdial (2011) programlama kavramlarini; ifadeler, denetim yapilari,
fonksiyonlar/metotlar, veri tlrleri ve yapilari ve nesne yonelimli programlama basgliklar
altinda gruplandirmigtir. Ayrica, 6zel bir baslik altinda gruplandiriimayan degisken, basit
giris/cikis ve 6zyinelemeyi de kavramlar icerisine dahil etmistir. Goldman, Gross, Heeren,
Herman, Kaczmarczyk, Loui ve Zilles (2008) dediskenleri ve 6zyinelemeyi programlamaya

giris dersi icin bir konu olarak belirtmektedir.



Bilgisayar programlama sadece kod yazma olarak dusundlmemeli ve genis bir
perspektiften ele alinmalidir. Amaca uygun, dogru ve verimli bir program yazmak igin
surecin iyi anlasilmasi ve planlamasi gerekir. Bilgisayar programlama problemi anlama,
uygulanabilir bir algoritma olusturma, bu algoritmayi insanlar ve bilgisayar igin agiklama,
kodlardaki hatalari diizeltme gibi bilissel becerileri gerektirmektedir. Programlama; eldeki
gbrevleri anlamayi, yéntemleri bulmayi, kodlamayi, test etmeyi ve program hatalarini
dizenlemeyi igceren karmasik goérevler butinudur (Brooks, 1999). Winslow'a (1996) gore
programlama dort asamadan olusur: (a) problemi anlama, (b) problem igin ¢6zimi
tanimlama - bunu ilk énce kagit Ustinde daha sonra bilgisayar i¢in uygun sekilde (akis
diyagrami ve sahte kod gibi) tanimlama, (c) ¢6zim segilen programlama diline aktarma ve
(d) test etme ve program sonuglarini dizenleme. Hauswirth ve Adamoli'ye (2013) goére,
herhangi bir dilde programlamayi 6grenmek bir takim birbiriyle iligkili becerileri 6grenmek
anlamina gelmektedir. Bu beceriler; sdzdizimi cesitleri (syntax types), akis diyagrami ve
kodlamadir. Ozetlemek gerekirse, bilgisayar programlama, farkli Gst diizey becerilerin ayni
anda kullanilmasini gerektiren bir problem ¢6zme, planlama, tasarim, kodlama, test etme

ve urln ortaya koyma surecidir.
Programlamada basariyi etkileyen faktoérler

Programlama basarisini etkileyen faktérleri ortaya ¢ikarmak igin birgok arastirma
yapiimigtir. Lau ve Yuen'e (2011) gore yillar boyunca programlama performansini kestirmek
icin bircok model gelistirimis ve degisik faktorler ortaya c¢ikariimistir. Programlama
deneyimi, 6z-yeterlik, bilgi organizasyonu, cinsiyet, 6grenme stilleri, zihinsel modeller,
akademik geg¢mis, bilgisayar ilgisi ve 6gretim ortami bunlardan bazilaridir. Bu faktorlerin
programlama performansini dogrudan ya da dolayl olarak etkiledigi yapilan ¢alismalarla
ortaya c¢ikariimigtir. Ayrica programlama ogretiminde Ozellikle acemi ogrencilerin
performans ve memnuniyetlerini etkileyen bazi faktorler bulunmaktadir. Gegmis bilgisayar

deneyimi ve cinsiyet bunlarin basinda gelmektedir (Hwang, Shadiev, Wang ve Huang,



2012; Wiedenbeck, LaBelle ve Kain, 2004; Law, Lee ve Yu, 2010; Pillay ve Jugoo, 2005;

Verdu ve digerleri, 2012).

Programlama &greniminde o6grenciler dedisik problemlerle karsi karsiya
kalmaktadirlar. Ozellikle gogu 6grenci alan disindan geldigi igin ¢cok az alan bilgisine
sahiptir. Bundan dolayi bilgisayar terimlerini kullanarak problemin ¢6zimini anlatma
yetenekleri zayif kalmaktadir (Winslow, 1996). Ayrica bazi 6grenciler programlama dilinin
s6zdizimi kurallarini ve yapisini bilmelerine ragmen bu 6zellikleri birlestirerek uygun bir
program yazimini yapamamaktadir. Bazi égrenciler ise problemin ¢ézUmunu bulduktan
sonra genellikle algoritma tasarimini atlayarak program yazimina ge¢mektedir (Kordaki,
2010). Programlama o6gretiminde siklikla karsilasilan bu tiir problemleri ¢ézmek icin ¢ok
sayida arastirma yapilmaktadir. Ozetle bilgisayar programlama egitiminde basarili bir
programci olmay! etkileyen bircok faktor karsimiza ¢ikmaktadir. Motivasyon, Ust dizey
disinme becerilerini kullanabilme, mantiksal didslinme, problem ¢ézme, algoritma
olusturma, programlamaya karsi tutum ve olumsuz bakis, ingilizce ényargisi gibi

degiskenler bunlardan bazilaridir.
Programlama 6gretiminde kullanilan yéntem ve teknolojiler

Programlamaya giris dersine kayith o6grencilerin 6grenmelerini arttirmak icin
6grenme-6gretme yontem ve yaklasimlarinin nasil gelistirilecegi konusu olduk¢a dnemlidir.
Programlamay! o6grenmek icin diger onemli bir konu da, kullanilacak &63renme
materyalleridir. Programlamanin dogasi, programlamayi ogrenmede zorluk yaratan
faktorlerden birisidir. Geleneksel sinif ortamindaki 6grenmede 6ncelikli yaklagimlardan birisi
olan anlatim yontemi, agirlikli olarak sunum niteligindeki bilgiyi kazandirmaya odaklanir
(Fetaji, Loskovska, Fetaji ve Ebibi, 2007). Bu 6grenme ortami, ginimuiz programlama
dgrencileri igin uygun olmayabilir ve programlama 6grenimini engelleyebilir (Hsieh, Lee ve
Su, 2013; Jadzgeviciene ve Urboniene, 2013; Yang, Hwang, Yang ve Hwang, 2015). Ayrica

anlatim yénteminin égrenen merkezli yaklasima uygun olmadi§i (Moons ve De Backer,



2013) ve bilgisayar programlama alaninda uygulanmasinin zor oldugu kabul edilmektedir

(Queiros, 2015).

Yildirm ve Ansal'a (2006) goére Turkiye'nin yazilim sektéri alaninda pek cok
eksiklikleri bulunmaktadir. Bu eksikliklerin gideriimesi i¢in egitim kurumlarindaki ve
sektordeki miufredat ve uygulamalarin gelistirilerek yayginlastirimasi 6nerilmektedir.
Ozdemir, Celik ve Oz (2009) bunun yapilabilmesi icin programlama egitiminde yeni ydntem
ve tekniklere ihtiya¢ duyuldugunu belirtmislerdir. Programlama egitiminde farkli 6gretim
yontem ve stratejileri kullanilmaktadir. Programlama egitiminde kullanilan yontemler
¢ogunlukla gelenekseldir, ancak dgrenciler yeni ve ilgi ¢ekici ydontemlere ¢ok daha olumiu
tepkiler vermektedir (Tuzin, 2007). Bilgisayar programlama uzun yillar geleneksel olarak
bireysel bir etkinlik olarak distunilmis ve uygulanmistir. Bununla birlikte son yillarda
bilgisayar bilimi egitimcileri ciftli calisma (pairs) ve takim projeleri gibi degisik isbirlikli
6grenme etkinliklerini derslerinde uygulamaya baslamiglardir. Bu isbirlikli etkinlikler
suresince o6grenciler 6zglvenlerini arttirmiglar, daha iyi programlar ortaya ¢ikarmislar,
performanslarini ve programlama becerilerini gelistirmislerdir (McDowell, Werner, Bullock

ve Fernald, 2006; Mckinney ve Denton, 2006; Verdu ve digerleri, 2012).

Egitim alaninda yasanan paradigma degisimlerinin etkisi programlama 6gretiminde
de kendisini géstermektedir. Bireysel 6grenmenin yaninda égrencilerin takimlar halinde ve
isbirligi icinde calismasini saglayan 6grenme ortamlarinin olusturulmasi programlama
egitiminde kullaniimaktadir. Problem-tabanli 6grenme, proje-tabanli 6grenme ve takim
¢alismasi baslica kullanilan igbirlikli 6grenme yontemleri olarak karsimiza g¢ikmaktadir.
Amatdr bir programcinin usta bir programci haline gelmesinin uzun yillar aldigini ifade eden
Thzin (2007), okulda kisit sirelerde verilen egitimin olumsuzluklarindan kurtulmak igin
programlama egitiminde, o0gretim elemaninin 6gretmesi yerine ogrencinin 6grenmesinin
temel odak noktasi olmasi gerektiginin alanyazinda belirtildigini ifade etmektedir. Thomas,
Fernandez ve Manjon'a (2009) goére programlama egitiminde geleneksel dersler

ogrencilerin teknik bilgi edinmesi Uzerine odaklanirken yeni yaklagimlar 6grencilerin takim



galismas! becerilerini gerektirir. Universitede verilen bilgisayar programlama dersleri
genellikle 6grencilere teknik bilginin yaninda gercek is ortamlarinda yazilim projeleri igin

gerekli becerileri saglamaya odaklanmaktadir.

Programlamanin temelinde problem ¢6zme bulunmaktadir. Bu ylzden problem-
tabanli 6grenme programlama d6gretiminde siklikla kullanilan bir 6grenme yontemi olarak
karsimiza ¢ikmaktadir. Thomas, Fernandez ve Manjon'a (2009) gore problem-tabanli
6grenme, problemin anlamlandirildigi veya ¢dzildiga calisma slrecleri sonucunda olusan
6grenmedir. Problemler kiguk takimlar halinde ve igbirlikli strecler boyunca ¢ézultr. Bu
baglamda, dgretmen bilgiyi paylasarak ve é6drenme surecinde gruplara rehberlik ederek
kolaylastirici rol oynar. Bu ortam tartismayi ve isbirlikli kesfetmeyi saglar. Ayrica lrin yerine
surece odaklanmaktadir. Bdylece problem-tabanli 6grenme, 6grencilerin otantik dunya
problemlerini kuglk takimlar halinde igbirlikli olarak ¢o6zdukleri 6grenme ortamliari
saglamaktadir. Ogretmenler genellikle gruplar olusturmayi iki sekilde yapmaktadir.
Birincisinde 6grenciler takimlari olusturmak igin serbest birakilirlar. Ikincisinde ise
ogretmenler takimlari 6grencilerin uyumluluklarini distinerek kendileri olustururlar (Deibel,

2005; Thomas, Fernandez ve Manjén, 2009).

Programlama 06gretiminde son zamanlarda kullanilan diger bir ara¢ da egitsel
robotlardir. Robotlar, teknoloji ve programlama Uzerine 6drenme konusunda ¢ok sey
kazandirdig1 gibi, belli bir alanin egitiminde de verimli sekilde kullaniimaktadir. Robot
programlama dinyada ve son yillarda Turkiye’de de farkli amaglarla yapilan etkinliklerdir
(Ersoy, Madran ve Gilbahar, 2011). Egitimin cesitli kademelerinde egitsel robotlarin
kullanimi son yillarda giderek artan bir egilim gostermektedir. Egitsel robotlar 6grencilerin
isbirlikli takim c¢alismasi yapmalarina, ilgi ¢ekici ortamlarda anlamli 6grenmeler
gerceklestirmelerine olanak saglamaktadir. Moreno’ya (2009) gére son yillarda, egitim
ortamlarinda 6grenme ve bilgi aktarmaya yardimci olmak amaciyla egitsel robotlar ortaya
¢ikmaya baslamistir. Bu robotlardan bazilari 6zerk bir sekilde dolasabilir ve ses ¢ikarabilir.

Dahasi, bazilari uzaktan programlamaya izin verir. Bu robotlar, fiziksel niteliklerinden dolayi



programcilara, yalnizca goérsel geribildirim saglamakla kalmayip, dokunmatik ve sesli
geribildirim saglayarak, programcilarin basarisinin veya basarisiziginin belirgin  bir
gostergesi olabilirler. Bu sekilde geribildirim, acemi 6grenciler icin bilissel yiki azaltmaya

yardimci olabilir.

Programlama dili 6gretilirken ¢ogu islem ve kavramin égrenciler agisindan soyut
kaldigini ve o6grencilerin 6grendikleri bilgileri somutlastirmakta zorlandiklarini ifade eden
Ersoy, Madran ve Gilbahar (2011) robot programlamanin bu surecin somutlastiriimasini
saglayacak bir yaklagim olabilecegini ifade etmektedir. Ozellikle son yillarda birgok égrenci
icin erisimi kolaylasan ve ucuzlayan robotlarin programlama alaninda gerekli becerilerin
kazaniimasina dnemli katkilar saglayacagi diistinilmektedir. Ozdemir, Celik ve Oz’e (2009)
go6re robotlar gibi yeni teknolojiler, programlama egitiminin niteliginin arttirilmasina ve

ulkemizin yazilim sektorandeki nitelikli insan gucu ihtiyacini kargsilamaya yardimci olacaktir.

Robot programlama konusunda farkl boyutta robotlardan ve uyumlu dillerden
bahsedilebilir. Robotlar, bir ortami kesfetmek, engelleri ve 1siklar tespit etmek ve basit
problemleri ¢ézmek icin programlanabilir (Koller ve Kruijff, 2004). Robotlar, mekanik
sistemleri ve bunlarla iligkili kontrol ve algilama sistemleri ile bilgisayar algoritmalarina bagl
olarak akilll davranan makinelerdir. Robot; sensorleri ile gevresini algilayan, algiladiklarini
yorumlayan, bunun sonucunda karar veren, karar sonucuna goére davranan, eylem olarak
eyleyicilerini harekete geciren bir aygittir. Egitsel robotlar tipki bir bilgisayar gibi donanim
ve yaziimdan olugmaktadir. Donanim parcgalari sensorler, mikrodenetleyiciler ve
eyleyicilerden olusmaktadir. Ayrica her egitsel robotun kendine has bir yazilimi
bulunmaktadir. Donanimsal olarak sensdrler ve eyleyicilerin bir araya getirilmesi ile olusan
egitsel robot donanimi, yazilim araciligiyla programlanir. Olusturulan program bilgisayar
araciligiyla robotun mikrodenetleyicisine aktarilir ve olusturulan program cercevesinde
cevresiyle etkilesime gegerek eyleyicilerini harekete gegcirir. Boylece bir robot kendi otonom

yapisi ¢gergevesinde hareket eder.
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Egitim ortamlarinda kullanilan degigik boyutta ve cesitte robotlardan bahsetmek
mumkindir. Bu noktada Lego Mindstorms robot setleri egitimde en ¢ok kullanilan robotlar
olarak karsimiza c¢cikmaktadir. LEGO Mindstorms Sistemi, geleneksel Lego tuglalari ile
merkezi bir kontrol Gnitesi (RCX) yani sira motorlari ve gesgitli sensorleri icermektedir (Koller
ve Kruijff, 2004). LEGO Mindstorms robot setleri RCX, NXT 2.0 ve EV3 olmak Uzere 3
nesilden olusmaktadir. Bu c¢alismada kullanilan Lego Mindstorms NXT 2.0 robot Kiti,
dinyaca bilinen standart lego sisteminin sinirsiz ¢ok yonlaliguni akill bir mikrobilgisayar
tuglasi ve surukle-birak programlama yazilimi ile birlegtirmektedir. Lego Mindstorms robot
setleri kodlama igcermeyen surukle-birak mantigina dayali kendi resmi yazilimi ile
programlanabildigi gibi resmi olmayan bazi yazilimlar ile kodlama yapilarak da
programlanabilmektedir. Lego Mindstorms robot kitleri ile sadece belirli sabit bir tirde degil
farkh turlerde robotlar olusturmak muimkindir. Olusturulan bu robotlarla ¢ok sayida
program yazarak robota farkli gérevler yaptirilabilmektedir. Bununla birlikte diger robot
kitlerine nazaran maliyet agisindan daha yuksektir. Bu olumsuzlugun yaninda sadece robot
kiti icinden cikan parcalarin 6zellikleri cercevesinde robotlar gelistirilebildigi icin tasarimda

da bazi sinirhiliklari bulunmaktadir.

Bilgisayar programlama &grenmenin zorlugu, gunumiz 06grenme-6gretme
yaklagimlarindaki degisimler, genel olarak teknoloji ve 6zelde egditim teknolojilerindeki
ilerlemeler dikkate alindiginda bilgisayar programlama derslerinde 6grenme ve 6gretmeye
katki saglayacak, bilgisayar programlamanin mantigini ve kavramlarini 6grencilerin daha
kolay 6grenmelerine yardimci olacak ddrenme araglarinin kullaniminin gerekliligini
sdylemek mimkindir. Ulkemizde ve diger Ulkelerde bilgisayar programlama 6gretimini
daha nitelikli hale getirmek i¢in birgok ¢alisma yapilmaktadir. Bu ¢alismalarda ¢esitli araglar,
farkli yontem ve yaklasimlarla birlikte kullaniimaktadir. Bu ¢aligmalarin bazilarinda robotlar
farkh sekillerde kullaniimaktadir. Gunden gine maliyetlerinin azalmasi ile ilkokuldan
Universiteye tim egitim seviyelerinde robot kullaniminin arttiy1 gérilmektedir. Sadece okul

zamaninda dedil okul disi zamanlarda da siklikla kullanilmaya baslanan bu yeni
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teknolojilerin bilgisayar programlama 6gretiminde de kullaniminin etki yapacagi ve fark
yaratacagi diustnulmektedir. Sik kullanimindan ve ¢ok cesitli robot tasarimlarinin ortaya
¢lkarilabilmesinden dolayi bu ¢alismada Lego Mindstorms robot setleri tercih edilerek
yuksekdgretimde bilgisayar programlama &gretiminde nasil kullaniimasi gerektigi

arastiriimigtir.

Arastirmanin Onemi

GlnUmuzde egitim alaninda teknolojinin etkin bir sekilde kullanimi ile niteligin
arttirilabilecegi ve firsat esitliginin saglanabilecegdi digsinilmektedir. Ulkemizde de bu
cercevede Ozellikle egitimin niteligini arttirmak icin ¢esitli projeler gelistiriimekte ve bunlara
yatinmlar yapmak icin blyuk batceli kaynaklar ayrilmaktadir. Ancak egitim ortamlarina
guncel teknolojileri donanim ve yazilim olarak getirmek tek basina yeterli olmayacaktir. Bu
teknolojilerin ne zaman ve nasil kullaniimasi gerektigi daha énemli bir konu olarak karsimiza
¢cikmaktadir. Son yillarda egitsel robotlarin bir égretim teknolojisi ve materyali olarak
kullanimi giderek artis gdstermektedir. Robotlarin egitsel potansiyelinin ve motivasyon
etkisinin farkina varan egitimciler bu teknolojileri ilkokuldan Universiteye her seviyede
kullanmaya baglamiglardir. Daha 6zelde ise bilgisayar bilimi alaninin temel tagi niteliginde
olan bilgisayar programlama 6gretiminde de teknoloji kullanimi agisindan yeni yaklasimlara
ihtiyac duyulmaktadir. Gincel bir teknoloji olarak karsimiza g¢ikan robotlarin bilgisayar
programlama o&gretiminde nasil kullanilacagi konusunda bir yol haritasinin g¢ikariimasi

ihtiyac duyulan bir husustur.
Bu g¢alisma;

. Universite seviyesinde bilgisayar programlama égretiminde robotlarin nasil

kullanilabilecegini gostermesi,

. Teknolojik arag olarak robot kullanimi i¢in temel ilke ve yaklagimlarin neler

olacagini ifade etmesi,
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. Alandaki egitimcilere bir rehber olmasi ve uygulama igin yol gdstermesi

acisindan énemlidir.

Arastirmanin Amaci

Bu galismanin amaci bilgisayar programlama 6gretiminde egitsel robotlarin basarili
bir sekilde kullanilmasini saglayan unsurlari ortaya ¢ikarmaktir. Daha 6zelde ise ortaya
¢ikarilan bu unsurlar gergevesinde bilgisayar programlama o6gretiminde egitsel robot
kullanimi ile ilgili temel ilke ve yaklasimlari belirlemektir. Ayrica programlama 6gretiminde
egitsel robotlarin uygun 6grenme-6gretme yaklasimlariyla basarili  bir sekilde
batinlestiriimesine ydnelik 6grencilerin motivasyon durumlari ve bu araglarin etkililigi
hakkindaki goruslerini arastirmaktir. Son olarak bilgisayar programlama 6gretiminde robot

kullanimi igin bir 6gretim programi ve uygulama modeli 6nerisinde bulunmaktir.

Arastirma Problemi

Problem Ciimlesi

Universite seviyesinde bilgisayar programlama 6gretiminde giincel bir teknoloji

olarak egitsel robotlar nasil kullaniimalidir?
Arasgtirma Sorulari

Universite seviyesinde bilgisayar programlama égretiminde egitsel robot kullanimi

ile ilgili;
1. Ogretim strateji ve ydntemleri nelerdir?
2. Ogrenme igerigi nasil dizenlenmelidir?
3. Ogrenme ortami kosullari nasil olmalidir?
4. Ogrenme ortami altyapisi igin teknik konu ve stratejiler nasil olmalidir?
5. Karsilasilan problemler ve ¢6zim yollari nelerdir?

7. Ogrencilerin takim dinamikleri nelerdir?
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8. Ogrenciler igin motivasyon unsurlari nelerdir?

Sinirhliklar

Bu calismada gtincel bir teknoloji olarak karsimiza ¢ikan egitsel robotlarin tniversite
seviyesinde bilgisayar programlama dersinde kullanimi birbirini takip eden G¢ durum
Uzerinden incelenmistir. Calismada butin verilerin toplanmasi arastirmaci tarafindan

gerceklestiriimistir. Ayrica ¢alisma;

. Hacettepe Universitesi Bilgisayar ve Ogretim Teknoloji Egitimi (BOTE)

bélimUinde bilgisayar programlama dersine kayitl ikinci sinif dgrencileri ile

. 3 dénem ve 14’er haftalik egitim sureci ile

. Bolumun derslik ve laboratuvar imkanlari ile

. Egitsel robot seti olarak Lego Mindstorms NXT robot setleri ile

. ingilizce diline sahip robot yazilimlari ile

. Veri toplama sireci igin 1 tane arastirmaci ile sinirhidir.
Tanimlar

Bilgisayar Programlama Dersi: Bilgisayar bilimi icin temel bir bilesen olan
bilgisayar programlama 0Ozellikle lise ve Universite seviyesinde cesitli egitim kurumlarinda
verilen bir derstir. Dersin iceriginde algoritmaya girig, akis semalari ile problem ¢dzme,
programlama dilleri igin atom, nesne, ifade, deyim, bildirim, tanimlama, degisken ve sabit
kavramlari gibi temel kavramlar, sayi sistemleri, fonksiyonlar; aritmetik, mantiksal,
karsilastirma, goésterici (pointer) gibi operatorler; kontrol deyimleri ve i¢ ice kullanimlari;
dongu deyimleri; sonsuz dongl kavrami ve kullanim alanlari; i¢ ice dénguler gibi konular

yer almaktadir.

Robot: Robot, mekanik sistemleri ve bunlarla iligkili kontrol ve algilama sistemleri

ile bilgisayar algoritmalarina bagh olarak hareket eden makinedir. Bir bagka deyisle robot;
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duyargalari (sensor) ile gevresini algilayan, algiladiklarini yorumlayan, bunun sonucunda
karar alan, aldigi karar sonucuna goére davranan, eylem olarak hareket organlarini ¢alistiran

veya durduran bir aygittir.

Lego Mindstorms NXT: Lego firmasi tarafindan 2. nesil olarak gelistirilen,
icerisinde 1 adet merkezi islem birimi (tugla), 4 adet sensor (isik, dokunma, ses ve
ultrasonik), 3 servo motor ve kablo, tekerlek, birlestirme elemanlari gibi birgok parcadan
olusan robot setidir. Bluetooth baglanti noktasina sahip olan tugla tzerinde 32 Bit Arm7

islemci, 4 giris portu ve 3 ¢ikis portu bulunmaktadir.

Robot Yazilimi: Robotlarin otonom sekilde calismalarini saglayabilmek ve onlari

surukle-birak yontemi veya kod yazarak programlayabilmek icin kullanilan yazilimlardir.
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Boliim 2

ilgili Aragtirmalar

Bu calismada bilgisayar programlama o6gretiminde egitsel robotlarin basarili bir
sekilde kullaniimasini saglayan unsurlarin ortaya ¢ikariimasi amaglanmistir. Bu nedenle bu
boélimde egitsel robotlarin Gniversite seviyesinde programlama 6égretiminde kullanimlari ile
ilgili alanyazin taramasi sonucu elde edilen arastirmalar incelenerek yapilacak tez
calismasina temel olusturmasi igin ilgili arastirmalarda ele alinan yaklasim, yontem, strateji,
sonug ve Oneriler ele ainmistir. EGitsel robotlarin programlama egitiminde kullanimi ile ilgili
alanyazin taramasindan sonra segcilerek incelenen arastirmalar genel uygulama pratikleri,

etkileri, motivasyon unsurlari gibi durumlara gére sunulmustur.

iigili arastirmalar belirlenirken ulusal ve uluslararasi dergiler taranmig, dergi
makaleleri, konferans, kongre ve sempozyum bildirileri, ulusal ve uluslararasi tezler, kitaplar
gibi farkli kaynaklar incelenmigtir. Ayrica erigilen kaynaklarin referanslari arasinda yer alan
ilgili calismalara da g6z atiimistir. Ulasilan batin kaynaklardan tez ¢calismasi ile ilgili olanlar

belirlenerek incelemeye alinmistir.

Egitsel Robotlarin Bilgisayar Bilimi Alaninda Genel Kullanimi ile ilgili Aragtirmalar

Williams (2003), Lego Mindstorms robotlarinin uygulamali (aktif katilimli - hands-on)
bir egitim teknolojisi olarak bilgisayar muhendisligi icin nasil kullanilacagini agiklamis ve bu
robotlari kullanmanin etkililigini dlgcmek icin 6grencilerden geri donatler almistir. Yapilan
calismada, robotlar, amaci C programlamayi ve géomulu sistem tasarimini 6gretmek olarak
ifade edilen “Computers in Engineering” lisans dersinin uygulama kismi olan laboratuvar
galismalarinda kullaniimistir. Laboratuvar ¢alismalarinda kullanilan Lego Mindstorms robot
projelerinin hedefi, takimlar halinde ¢alisan 6grencilerin basit bir gérevi yerine getirmek igin
iki farkli robotu isbirligi yaparak programlamasidir. Ogrencilerin programlamasi gereken
robotlar, gizgi izleyen robot ve kiguk bir topu yakalayip birakan robot koldur. Calismaya

dort farkh muhendislik bolimane devam eden 29 kiz ve 15 erkek 6grenciden olugan toplam
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44 o6grenci katilmigtir. Gergeklestirilen robot projelerinin etkililigini degerlendirmek igin
ogrencilere anketler verilmistir. 44 6gdrenci robot projelerinin etkililigini kendi algilari
cercevesinde degerlendirmistir. Ogrencilere sorulan sorular; kurstan dnceki ve sonraki
programlama becerileri, Lego Mindstorms robot projelerinin C programlama ve gomalu
sistem tasarimindaki etkililigi ve égrencilerin robot projeleri hakkindaki genel distincelerini
kapsamaktadir. Ogrencilerin %76’s1 programlama becerilerinin dersten dnce zayif ile orta
seviye arasinda oldugunu belirtmigtir. Ayrica 6grencilerin %81’i gdbmulu sistem tasarimi
bilgisini az veya sinirli olarak belirtmistir. Bununla birlikte donemin 2/3’lik boélumune
gelindiginde dgrencilerin %63’U programlama becerilerini glgli ve ¢ok gigli olarak, %44’G
Lego Mindstorms robot laboratuvar projelerini C programlama 6gretiminde etkili olarak
degerlendirmistir. Diger %44’0 Lego Mindstorms robot laboratuvar projelerini C
programlama o6gretiminde orta olarak degerlendirmistir. Sonug olarak, 6grencilerin %60’
Lego Mindstorms Robot laboratuvar projelerinin gelecekte kullaniimasini blyuik oélglide
tavsiye etmiglerdir. Diger %32’si bu dersin geri kalan kisminda robot projelerinin devam
etmesini istemistir. Williams (2003), o6grencilerin Lego Mindstorms robotlarinin C
programlama ve gémull sistem tasariminda kullaniimasi konusunda olduk¢a olumlu geri
donutler verdigini belirterek Lego Mindstorms gibi robotlarin kullaniminin yalnizca robotik
egitimi i¢in degil bilgisayar bilimi igin niteliksel olarak etkili bir egitim teknolojisi olabilecegini

ifade etmistir.

Jung (2013), disiplinler arasi lisans seviyesindeki robotik dersinin dgrencilere bir
robotik sistem kurarak muhendislik egitimleri boyunca 6grendikleri bilgilerini butlinlegstirme
(birlestirme) sansi sagladigini belirtmigtir. 15 hafta suren ¢alismada “Creative Robot
Design” dersi kapsaminda her hafta 2 saat anlatim, 2 saat laboratuvar etkinligi
bulunmaktadir. Sinif béliminde 6grenciler robotik ile ilgili bilgileri 6grenmekte ve bunlar
simulasyon uUzerinde pratige dokmektedirler. Buna paralel olarak laboratuvarda robotik
etkinlikleri gercgeklestirmektedirler. Laboratuvar etkinlikleri robot sistemleri ile ilgili

uygulamali deneylere odaklanmaktadir. Her sene 10 ile 30 arasi 6grencinin derse kayit
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yaptirdigi belirtilen ¢calismada 6égrencilerin dénem boyunca birka¢ ¢esit robotu laboratuvar
etkinliklerinde kullandiklari ifade edilmistir. 2008’de 19, 2009'da 12, 2010’da 24 6grenci
derse kayit yaptirmistir. Robot sistemleri bir deney kiti, Lego Mindstorms robotlari,
humanoid robotlar, endiistriyel robotlar ve ev hizmet robotlarini igermektedir. Ornegin 9.
hafta islenen derste “lagrange formull” islenirken, laboratuvar etkinliginde Lego Mindstorms
robotlar kullanilarak “gizgi izleyen robot” etkinligi yapimistir. Ayrica yarigma-tabanli
o6grenme icin boks yapan robot projesi 6grencilere etkinlik olarak verilmistir. Calismanin son
bdliminde robotikle ilgili sosyal yardim uygulamalarina yer verilmis ve yerel okuldaki
6grenci ve 6gretmenlerle uygulama gergeklestirilmistir. Jung (2013), robotik dersi mifredati
ve projelerini belirlerken cesitli ilkeler (izerinden hareket etmistir. Robotik dersi mufredati
icin uygulamali etkinliklerin zorunlu oldugunu, robotik laboratuvar etkinliklerinin derste
Ogretilenleri pratiJe dokmek icin gerekli oldugunu ve &grencilerin farkli deneyimleri
kazanmak igin farkli robotlarla ¢alismalarinin uygun oldugunu distinmektedir. Ayrica robot
projelerinde 6grencilerin yaraticiliklarini tegvik etmek igin yarisma-tabanli projelerin yararli
olacag@ini ve takim calismasi tabanl projelerin dgrencilerin birbirleriyle iletisim kurmasini ve

isbirligi yapmasini tesvik edecegini belirtmigtir.

Jung (2013) ders hakkinda 6grencilerin degerlendirmelerini analiz etmigtir. 2008-
2010 wyillari arasinda “Creative Robot Design” dersini alan o6grenciler bu dersi
degerlendirmistir. Ogrencilere verilen ankette yer alan degerlendirme sorularini égrenciler
5 Uzerinden degerlendirmiglerdir. Ogrencilerin degerlendirme puani ortalamalari 2008
yilinda 4,4, 2009 yilinda 4,3 ve 2010 yilinda 4,8 olmustur. Ogrenci yorumlari 6grencilerin
robot laboratuvar etkinliklerini zaman alici ve yogun bulmalarina ragmen begdendiklerini
ortaya cikarmistir. Jung (2013) 6grenme igin bir ¢ok firsat sunmak igin kullanilan gesitli

tirden robotlarin 6grencileri oldukga motive ettigi sonucuna ulagmistir.
Jung (2013) robotik kursu gelistirme ile ilgili su 6nerilerde bulunmustur:

. Sinif anlatimiyla birlikte ilerleyen laboratuvar etkinlikleri pratik eksikliklerini

gidermek icin gereklidir.
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. Ogrencilere verilen uygulamal etkinlikler miihendislik egitimi icin gereklidir.

. Yarisma-tabanli 6grenme, robotik siniflarinda égretim icin etkili bir yoldur.

. Robotik dersleri yerel okuldaki 6grenci ve 6gretmenlere sosyal yardim igin
kullanilabilir.

Lego Mindstorms robot setlerinin son zamanlarda lisans seviyesinde bilgisayar bilimi
mufredatinda ginimuz 6grenme araci olarak degisik derslerde kullanildigini ifade eden
Cliburn (2006), calismasinda kisisel deneyimlerini paylasmakta ve Lego Mindstorms
projelerinin bir lisans dersinde basarili bir sekilde kullanimi ile ilgili pratik oneriler
sunmaktadir. Cliburn (2006) Lego Mindstorms projelerini 5 derste kullanmistir. Bu dersler;
Bilgisayar Biliminin Temel Kavramlari, Programlama I, Programlama Il, Genel Programlama
Dilleri Uygulamalari ve Programlama Dilleri dersleridir. Bilgisayar Biliminin Temel
Kavramlari dersinde ¢ok basarili bir uygulama gerceklestirdigini belirten Cliburn (2006), bu
dersin basliklarinin Dijital mantik tasarimi (digital logic design), Bilgisayar organizasyonu
(computer organization), isletim sistemleri, aglar (networks) ve bilgisayar yazilimi (computer
software) oldugunu belirtmistir. Ders programlamaya giris ile sonlanmistir. Robotlarin
Bilgisayar Biliminin Temel Kavramlari dersinde ¢ok basarili bir sekilde kullanildigini belirten
Cliburn (2006) Lego Mindstorms projelerini programlamaya giris dersine de dahil etmistir.
Ozellikle, Lego Mindstorms projelerinin nesne yonelimli programlama kavramlarini
o0gretmede yardimci olacagini umut eden Cliburn (2006) Lego Mindstorms robotlarinin
derste anlatilan ornekleri aciklayici, otantik dinya icin mikemmel bir somut 6rnek

olabilecegini ve dersin final programlama édevi i¢in temel saglayabilecegini diglinmustar.

Calisma yapilan okulda Programlama | dersleri igin geleneksel olarak Visual C++
kullanildigini belirten Cliburn (2006), derste arayiz olarak Daniel Berger tarafindan
gelistirilen Win32 araytzinu kullanmigtir. Dersin final 6devinde, 6drenciler 3 kisilik gruplar
halinde c¢alisarak bir robot kurulumu gerceklestirdikten sonra labirent problemini ¢6zmeye
c¢alismiglardir. Cliburn (2006) Lego Mindstorms robotlarinin bu derste olduk¢a basarili

oldugunu belirtmistir. Bununla birlikte Lego Mindstorms robotlarinin tutarsizliklarindan
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dolay! birgok 6grencinin de hayal kirikhgina ugradigini ifade etmistir. Ornegin 1sik
sensoOrinidn ayni renk icin farkh degerler tretmesi, pil glcunin robot performansini
etkilemesi gibi durumlar 6grenciler tarafindan sikayet konusu olmustur. Bu olumsuzluklara
ragmen ¢ogu 6grenci labirent etkinligini eglenceli bulmustur. Cliburn (2006) Programlama |
dersini alan 6grencilerle Programlama |l dersinde de Lego Mindstorms robotlarini
kullanmigtir. Bazi nesne ydnelimli programlama kavramlarini (encapsulation, inheritance,
and polymorphism) iceren etkinlikler gelistirmistir. Ayrica égrenciler Microsoft Foundation
Classes (MFC) kullanarak grafik kullanici arayizi (Graphical User Interface, GUI)
gelistirme deneyimi kazanmiglardir. Cliburn (2006) Programlama |l dersinin ¢ogu
boliminde Lego Mindstorms robotlarinin basarih  bir sekilde kullanilamadigini

belirtmektedir.

Cliburn (2006) daha sonra Lego Mindstorms robotlarinin kullanildigi 1 saatlik bir
ders acmistir. Dersin amaci 6grencilerin grup c¢alismasi, planlama ve problem g¢ézme
deneyimi kazanirken yeni bir programlama araytzinid 6grenmelerini saglamaktir. Anlatim
kismi olmayan bu derste dgdrencilerin kiiguk takimlar halinde ¢alisarak robot kurmalari ve
bazi zorluklari agmalari istenmistir. ilk derste 6grenciler istekliyken daha sonra siire azligi
ve is yuku yuzinden bu istekleri azalmigtir. Cliburn (2006) Lego Mindstorms kullaniminin
bu derste butliin 6grencilerde pozitif etki olusturmadigini belirtmistir. Cliburn (2006) son
olarak acgtiyi Programlama Dilleri dersinde bazi 6grencilerin Lego Mindstorms ile galismayi
eglenceli bulurken, cogu 6grencinin robot kurmayi eglenceden ¢ok yik olarak gorduklerini
ifade etmektedir. Aslinda &grencilerin etkinlikler Gzerinde daha ¢ok zaman gegirmek
istediklerini belirten Cliburn (2006), bundan dolay! Lego Mindstorms robotlarinin 6grenciler

icin ekstra is getirmemesi gerektigini sdylemistir.

Bu dersler serisi sonucunda Cliburn (2006) basari saglamak icin su 3 ilkenin

6neminden bahsetmistir:

. Uygun programlama araylzi ve projeler dikkatlice secilmelidir.

Programlama arayuzu dersin amaglarini desteklemelidir.
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. Grup buyukligu 2 veya 3'ten fazla olmamalidir.
. Ogrencilere robot kurulumu igin siire verilmelidir.

Cliburn (2006) Lego Mindstorms robotlarinin her ders igin uygun olmadigini ve
o6gretmenlerin bunlari derslerinde kullanip kullanmama konusunda ¢ok dikkatli disinmeleri
gerektigini belirtmektedir. Ayrica calismada Lego Mindstorms robotlarinin ¢coju égrenci igin
edlenceli olabilecegi ama hepsi igin bunun mimkin olmadigi ifade edilmektedir. Ayrica
calismada Lego Mindstorms ile desteklenen gorsel programlama dilleri, 6grencilerin
herhangi bir kod yazmadan algoritma tasarimina odaklanmasini saglamada ¢ok uygun

oldugu séylenmektedir.

Robotlarin ucuzlamasi ve yayginlagsmasi ile birlikte, robotlarla kisisel etkilesimlerin
olagan hale geldigini ifade eden Butler, Raj ve Kwon (2013) robotlarin ylksekokul ve
Universite seviyesinde hem programlamaya giriste pedagojik bir platform olarak hem de
daha ileri seviyedeki robotik derslerinde kullanildigini belirtmektedirler. Butler, Raj ve Kwon
(2013) calismalarinin, bilgisayar alanindaki lisans &grencilerine temel bilgisayar
kavramlarini robotik baglaminda arastirmalarina firsat sunan bir pozisyonda oldugunu ifade
etmektedirler. Arastirmacilar 6grencilere takim ¢alismasi yapabilecekleri yiksek kapasiteli
ve kolay programlanabilir robotlar vermiglerdir. Bilgisayar biliminde yer alan hesaplamaya
giris (Bilgisayar bilimine giris - CS1), aglar (networking) ve veri ydnetimi derslerine robotlari
dahil etmek icin moduler bir yaklasim izlemiglerdir. Boylece 6grencilerin robotlarin ¢oklu
baglamlarda kullanimini gérmesine firsat saglanmistir. Butler, Raj ve Kwon (2013)
¢alismalarinda gelistirdikleri robot altyapisini ve bunun bilgisayar bilimi mifredatinda yer
alan farkh derslerde nasil kullanilacagini aciklamiglardir. Calismada corobotics olarak
isimlendirilen altyapi sistemi iki ana pargadan olugsmaktadir: robot (donanim ve yazilim) ile
sunucu ve Uygulama Programlama Arayuzu (API). Butler, Raj ve Kwon (2013) temel robot
fonksiyonlarini uyguladiklarini ve donanimin test asamasinda oldugunu belirterek
sunucunun gerekli fonksiyonlara sahip oldugunu ve égrenci sayisina gore kullanilabilir hale

getirmek igin galismalarinin devam ettigini ifade etmiglerdir. Arastirmacilar dersler igin 6rnek
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uygulama gelistirmeye basladiklarini ve kisa slre sonra sistemin derslerde uygulanacagini

belirtmektedirler.

Summet, Kumar, O’Hara, Walker, Ni, Blank ve Balch (2009) programlamaya giris
konularinin 6gretimi icin robotlarin kullanildigi bir Bilgisayar Bilimi 1 (CS1) dersi mufredati
gelistirmiglerdir. Yaklasimlarinin merkezine her 6grencinin kendi robotunu kullanmasini
oturtan arastirmacilar kullandiklari robot ve yazilimin CS1 miufredatinin ihtiyaglarini
desteklemek Uzere 6zel olarak gelistirildiginden bahsetmektedirler. Pilot uygulamanin, bu
yaklagsimin basarili ve uyarlanabilir oldugunu gdsterdigini belirtmektedirler. Arastirmacilar
yazilan programin somut ¢iktisini saglayan ve 6grencileri 5grenmede motive eden robotlari
kullanarak gelistirdikleri Bilgisayar Bilimi 1 (CS1) dersi mifredati ile farkli enstitlilere kayitli,
yedi farkl sinifta 6grenim goren sayilari 12 ile 104 arasinda degisen toplam 250 &grenci ile
calismayi gerceklestirmiglerdir. Ders kitabi, 6devler, robot donanimi ve yazilimi iceren bu
yaklagsimin tekrarli olarak gelistirildigi belirtiimektedir. Arastirmacilar c¢alismalarinin ¢
yonden farklilik gésterdigini belirtmektedirler. ilk olarak her égrencinin kendi kisisel robotuna
sahip olmasi gerektigi ifade edilmektedir. ikincisi robotlarla yiritilen mifredatin geleneksel
programlama kavramlarina kargi oldugu belirtimektedir. Son olarak robotlarin aptal ¢cevre
birimi (dumb peripheral) olarak hareket ettikleri ve bilgisayarda bulunan etkilesimli gelistirme
ortaminda o6grencilerin hazirladiklari programlarin c¢alistirildig1 ifade edilmektedir.
Galismada kullanilan robot piyasada bulunabilen Scribbler robotudur. Her 6grencinin
kullandid1 robot kitinin igeriginde ayrica bir gamepad kumandasi (gamepad controller), USB
Bluetooth dongle, bir cep feneri, renkli kalem, Myro yazilimi, metin ve tasima kutusu
bulunmaktadir. Caligmada programlama dili olarak Python yaziliminin kullanildigini belirten
arastirmacilar bunun nedeni olarak égrenciler igin sézdizimi zorluklarini en aza indiren
dinamik bir dil oldugunu gdéstermektedirler. Ogrencileri motive etmek igin robotlari kullanan
arastirmacilar bu sayede igbirlikli grup calismalarinin sosyal iligkileri daha erken
olusturdugunu savunmaktadirlar. Bilgisayar biliminin yaratici ve isbirlikli bir alan oldugu

konusunda 6grencilerde dogru algi olusturmaya c¢alisan arastirmacilar bunu saglamak icin
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yaratici grup galismalarini bir yol olarak sunmaktadirlar. Bilgisayar bilimi alaninda, yaratici
ve aclk uclu 6devlerin 6grenilen programlama becerilerini ortaya cikarabilecek yaratici bir
arac oldugu belirtiimektedir. Ayrica arastirmacilar isbirligi saglamak ve 6grencilerin karsi
karsiya gelmelerini engellemek icin siniflarda robot yarismalarindan kacgindiklarini ifade
etmektedirler. D6nem sonunda robot kullanilan ve kullanilmayan siniflardaki égrencilerin
notlarini kargilastirdiklarinda robot kullanilan siniflarda yer alan 6grencilerin daha basgarih
oldugu arastirmacilar tarafindan ifade edilmektedir. Pilot uygulama sonuglarinin umut verici
oldugunu belirten arastirmacilar bu yaklasimin Bilgisayar Bilimi 2 (CS2) dersinde
ogrencilerin performanslari ile kalicilik ve derse ¢ekim (recruitment) etkilerini incelemek igin

boylamsal bir calismaya basladiklarini ifade etmektedirler.

Cielniak, Bellotto ve Duckett (2013) lisans dlizeyinde Bilgisayar Bilimi mifredatina
robotik egitiminin butunlestiriimesi ile ilgili yaptiklari ¢alismalarinda onerdikleri yaklasimla
mobil robotlar bilgisayar goérintileme (Computer Vision) alaninda kullanmanin uygun
oldugunu belirtmislerdir. Calismada modul iceriginin ve degerlendirme stratejilerinin
detaylari ile Rovivo mobil robotlarinin kullanimina ait bilgilere yer verilmigtir. Ayrica secilen
mobil platform, yaziim kutiphaneleri ve laboratuvar ortami ile ilgili bilgilerden de
bahsedilmistir. Arastirmacilar sadece robotik egitiminden ziyade diger disiplinlerle de siki
bir sekilde buttnlesik olan robotik konusunun lisans diizeyinde Bilgisayar Bilimi mufredati
ile nasil bitlnlestirilecegine odaklandiklarini belirtmiglerdir. Onerdikleri robotik yaklagimi
kuramsal ve pratik ¢caligsmalarin buttncul bir sekilde 6gretilmesini icermektedir. Calismanin
pratik calismalari popller RoboCup futbol turnuvalarina dayali acik uglu 6édevleri ve mobil
robotlarin programlanmasini icermektedir. Arastirmacilar bu g¢alismanin bagh olduklari
enstitinin “Uretken 6gdrenci” politikasini yansittigini ifade etmiglerdir. Hazirlanan modulin
mobil robotlara odaklanmasi ve ileri seviye bir icerige sahip olmasindan dolayi hedefinin
dguncu sinif veya son sinif lisans 6grencileri oldugunu belirten arastirmacilar bu yizden
ogrencilerin dnemli derecede programlama becerisine sahip olmalarini istemiglerdir. Bunun

icin daha dnceki yillarda programlama ve yapay zeka ile ilgili temel bilgileri iceren derslerin
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dgrencilere verildigi sdylenmistir. Ogrenciler C# dilini daha énceki yillarda 6grendiklerinden
bu dil verilecek derse adapte edilmistir. Robotlari programlamak icin Rovivo API eklentisi
kullanilmigtir. Alternatif olarak Player/Stage, ROS veya Microsoft Robotics Developer
Studio robot suite programlarinin oldugu da belirtilmistir. iki ddnemde verilen “Computer
Vision and Robotics” isimli dersin ilk ddneminde bilgisayar goérintilemenin temelleri, ikinci
doéneminde robotik konulari yer almaktadir. Toplam 23 &3drencinin katildidi ¢alismanin
robotik bdlimi 12 hafta strmustir. Ogrencilerin her hafta 2 saat robotlara erigiminin
saglandidi calistaylar yapiimistir. Ayrica égrenciler ¢galistay saatleri disinda laboratuvarlar
baska bir ders icin kullaniimiyorsa robot ¢alismalarina devam etme imkani bulmuslardir.
Ornegin ilk dort hafta temel robot bilesenleri, ilgili yazilim kitiiphaneleri ve programlama
ilkelerini iceren etkinlikler dizenlenmigtir. Bu gérevler engel tanima algoritmalari, gorsel
donut kontrolleri, basit davranis uygulamalari gibi uygulamalari icermektedir. Arastirmacilar
¢alismalarinda kullanmak tzere Rovivo, Roomba ve Lego Mindstorms NXT robotlarini
karsilastirmiglar ve Rovivo robotlarini kullanmanin en uygun olduguna karar vermiglerdir.
Rovivo robotlarini se¢gmelerinin en dnemli nedeni olarak video kaydi igin renkli kameranin
oldugu belirtiimistir. Ayrica uygun fiyat ve yedek parga imkanini da bu robotu se¢gmenin
nedenleri olarak belirtmislerdir. Arastirmacilar hazirladiklari modulin &grencilere ¢ok
onemli bir deneyim kazandirdigina inanmaktadirlar. Ornegin programlama ydntemlerinin
pratije dokilmesi dgrencilerin kazandi§i deneyimlerden bir tanesidir. Ogrenciler ddevier
icin gerekli robot futbol gdrevini gézmek igin dnemli miktarda zaman harcamislar ve derse
yuksek seviyede ilgi gostermislerdir. Cogu 6gdrenci zaman yonetimi, teknik konular ve
platform noksanliklarindan sikayet¢i olmustur. Baglanti ve bant genigligi problemleri,
hareket komutlarinin taneli olmasi (granularity of the movement commands), sinirh
odometri, 1s1k kosullarinin degismesi gibi durumlar platform noksanliklar arasinda yer
almaktadir. Arastirmacilar laboratuvar ortaminin bireysel ¢ézUmler gelistirmede igbirligi,
destek ve yarismayi tesvik ettigini ifade etmislerdir. Gelecekte yapilacak calismalar igin
pedagojik olarak uygulamali 6devlerin ¢ézimunde gerekli zamanin verilmesi ve RoboCup’a

alternatif planlamalarin yapilmasi énerilmigtir.
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Kim ve Jeon (2009) yeni baglayan 6grencilere gémulu sistemleri tanitmak amaciyla
Lego Mindstorms robotlarini bir ANSI-C programlama ortami altinda kullanmislardir.
Calismada o6grenciler kendi Lego robotlarini kurmuslar, ANSI-C’yi kullanarak program
yazmiglar ve bunlari robotlar izerinde galistirmiglardir. Ug kredilik olarak agilan derse 80
yari-iletken sistem muihendisligi bolimi 6grencisi katiimistir. Ogrencilere her dersin
basinda Lego Mindstorms ile alakali ANSI-C komutlari ile ilgili bilgiler verilmigtir.
Ogrencilerden dénem boyunca 3 tane ev ddevi ve 3 tane de proje yapmalari istenmistir.
Calismada ev 6devleri igin Flip, Guardbot ve Artbot olmak Uzere 3 gesit robot kullaniimistir.
Projeler igin ise Labirent ¢dzen robot (maze), tarama yapan robot (Scanner) ve sumo robot
kullaniimistir. Uygulama sonunda égrencilere anket verilmistir. Ogrencilerin %63’tniin Lego
Mindstorms robotlarinin  gédmull sistemleri 6drenmek igin etkili bir ara¢ oldugu
dusuncesinde oldugu belirtilmistir. Ayrica Lego Mindstorms robotlarinin gomula sistemlerin
bilesen ve dzelliklerini anlamada égrencilere yardimci oldugu ifade edilmistir. Arastirmacilar
ogrencilerin zaman icinde robotlara karsi bakis acilarinin degistigini belirtmislerdir.
Ogrencilerin baslangicta yazilim Uzerine (program yazma) odaklanip donanimin sadece
basit bir robot oldugunu disindudklerini belirten arastirmacilar 6édev ve projelerin
tamamlandiktan sonra égrencilerin donanimin éneminin farkina vardiklarini sdylemiglerdir.
Lego Mindstorms basit bir oyuncak gibi goériinse de bu calismada bunlarin gomuli
sistemlerin kullaniminda etkili bir sistem olacag:i ortaya cikariimistir. Ders boyunca
ogrencilerin hem gomullu sistemlerin karakteristik 6zelliklerini ddrendikleri hem de
programlama becerilerini geligtirdikleri belirtiimistir. Dersin asiri is ylkiune sahip olmasina
karsin 6grencilerin dersten oldukga keyif aldiklari ve ders boyunca aktif katilim gosterdikleri
ifade edilmistir. Lego robotlarin olusturulmasi vasitasiyla égrencilerin daha fazla motive
olduklari, gomulu sistemlere ait temel kavramlari 6grendikleri ve bu kavramlari otantik

diinya problemlerinde nasil kullanacaklarini 6grendikleri ifade edilmistir.

Soto, Espinace ve Mitnik (2006) lisans dgrencileri igin bilgisayar bilimi mifredatinin

bir bolimandn dgretiminde mobil robotlari kullanmisglardir. Deneysel bolimunun zor oldugu
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bu derste amacg otantik mobil robotlari kullanarak uygulama yapmalarini ve deneyimler
kazanmalarini saglamaktir. Arastirmacilar basit mobil robotlarin ve disik maliyetli gorsel
sensorlerin nasil kullanilacagini gostermek amaciyla yaptiklari bu calismada ilgili konu
basliklarini 6grencilere 6gretmeye calismiglardir. Basit hareketler, engel tanima ve hedefi
izleme gibi uygulamalar ile baslayan etkinlikler daha sonra daha Ust diizey uygulamalar olan
yer belirleme ve haritalama etkinlikleri ile devam etmistir. Burada yapilandiriimis bir labirent
etkinligi gerceklestiriimistir. Calismaya 3. ve 4. sinif 6grencileri katilmistir. Bir donem boyu
devam eden galisma 2 saat anlatim ve 2 saat laboratuvar uygulamalari olmak Gzere haftada
4 saatten olusmustur. Ogrenciler laboratuvar etkinliklerini gruplar olarak yerine
getirmislerdir. Arastirmacilar bu dersin 6grencileri oldukga motive ettigini ifade etmislerdir.
Calismada dgrenciler bilgisayar bilimi mufredatindan birkag konu ile ilgilenme firsat
bulurken ileri seviyedeki galismalar icin temel olusturmus; arastirma yapmayi, robotik ve
yapay zeka gibi alanlarda uygulama gelistirmeyi dgrenmiglerdir. Algoritmay! uygulayarak
bilgisayar programlamayi gerceklestirmek ve bunu gercek uygulamalarda c¢alistirmak
ogrencilerin odaklanmasi gereken konulardan bir tanesidir. Dersin c¢iktilarinin oldukca
basari oldugunu beliten arastirmacilar 6grencilerin yaparak o6grendiklerini ve
arastirmacilar tarafindan gelistirilen otantik alan problemleri ile ¢alistiklarini ifade

etmigslerdir.

Chen ve Mahadev (2012), lisans o6gretimini ilerletmek ve bilgisayar biliminde
arastirma yapmak igin robotlarin kullanildigi bir ¢alisma gergeklestirmislerdir. Sadece
mikroislemcileri kullanan robotlarin aksine arastirmacilar PCRob ismini verdikleri ve
bilgisayar goruntileme ve konugsma tanima gibi bazi gelismis fonksiyonlari igletmek igin mini
bilgisayar kullanan bir robot kullanmiglardir. Robot gelistirirken ileri algoritmalari uygulama
gucune sahip, kurulumu kolay ve pahall olmayan bir robot olmasini ana amag edinmiglerdir.
Intel-tabanli bir bilgisayarin gug ve bellek kapasitesine sahip olan robot Windows ve Linux
gibi standart igletim sistemleri altinda yer alan ¢ogu uygulamayi desteklemektedir. PCRob

bilgisayar bilimi mifredatinda yer alan bazi etkinlikleri yerine getirmek igin tasarlanmistir.
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Arastirmacilara gére PCRob lisans arastirmalari igin bir robotik platform ve bilgisayar bilimi
dersleri icin bir laboratuvar aracidir. PCRob ile dgrenciler orinti yakalama ve sesli
komutlar algilama etkinliklerini gerceklestirmislerdir. Arastirmacilar egitsel etkinlikler olarak
benzer yapidaki diger kurumlarla paylagsmak igin proje belgeleri olusturmustur. Bilgisayar
Bilimi | ve 1l (CS1, CS2) gibi derslerde robot programlama igin bu materyallerin
batinlestiriimesini yapmiglar ve son siniflar igin ders konulari gelistirmek icin kurs ve
degerlendirme moddullerinin tasarimini yapmiglardir. Arastirmacilar bu alanda bagka
calismalara devam etmeyi ve bu projeyle ilgili ¢cevrim-igi birgok belgeyi paylasmayi

planladiklarini ifade etmislerdir.

LEGO Mindstorms robotlarinin, 6grencilerin bilgisayar programlama ve robotik
derslerini kesfetmeleri igcin mukemmel bir tanitim platformu sagladigini belirten Meyer ve
Burhans (2007) bununla birlikte, 6@rencilerin laboratuvar disinda robotlara erisimlerinin
olmamasinin buyuk bir dezavantaj oldugunu dile getirmiglerdir. Bu dezavantajin Gstesinden
gelmek icin bir sistem gelistirmiglerdir. Gelistirdikleri sistem, 2 boyutlu bir grafik simUlatéri
ve Lejos kodu Ureten Robolang olarak adlandirilan ve metin tabanli olan blok yapili basit bir
dil icermektedir. Sistem, programlamaya yeni baglayanlara daha basit bir dil ile baslayip
gercek bir dile ilerleme olanag! saglarken, gercek robota programlari yuklemeden 6nce
simulatord  kullanarak test etme imkani sunmaktadir. Meyer ve Burhans (2007)
calismalarinda gorevleri basitlestirmek igin, “penbot” olarak isimlendirdikleri ve CS1 dgrenci
laboratuvari igin olusturduklari standart bir robot yapisi kullanmiglardir. Gelistirdikleri
sistemin similatéri sadece “penbot” yapisini gortntilemektedir. Olusturulan penbot, basit
bir hareket eden robot (roverbot) mimarisine dayanan, bir dizi farkli programlama
etkinliklerinde kullanilabilen ve Uzerinde bir kalem bulunan bir robot olarak tanimlanmistir.
Penbot izerinde 2 tane dokunmatik sensor, 1 tane i1sik sensorl, hareket icin her iki tarafta
birer adet olmak Uzere 2 tane motor ve robot Uzerine yerlestirilen bir kolu hareket ettirmek
icin 1 tane motor bulunmaktadir. Bu sistemde, 6grencilerin Robolang veya Lejos'ta

dogrudan program yazabildigi, béylece sistemin daha uzun bir mufredat émrine sahip



27

oldugu ifade edilmistir. Robolang'da cesitli ifade tdrlerinin oldugunu belirten yazarlar
bunlarin kontrol ifadeleri, robot kontrol komutlari ve degistiriimemis orijinal Lejos kodlari
oldugunu belirtmislerdir. Robolang loop, while, repeat, for, if then, if then else, when ve
define gibi komutlari icermektedir. Calismada dgrenciler 6ncelikle laboratuvar ortaminda
robotu kullanarak kendilerine verilen etkinlikleri yapmiglardir. Laboratuvar saati sonrasinda
ise 6grenciler simulatorid kullanarak kendi yazdiklari kodlari test etmislerdir. Ayrica yazarlar
robotlarin, 6grencilere yapay zeka (Al) dersini tanitmaya yardimci oldugunu, Robolang’in
da yapay zeka (Al) dersinde dgrencilerin LEGO platformunu kullanarak ilging reaktif robot
ajanlar gelistirmelerine olanak tanidigini dile getirmislerdir. Calisma sonucunda genel
olarak, dgrencilerin robotlardan hoslandigini ve robotlarla ¢alismanin algoritmalar ve Java
programlama anlayiglarini arttirdigini belirtmiglerdir. Ek olarak, ¢alismada belirli kavramlar
veya belirli programlama vyapilariyla ilgili olarak ogrencilerin 6drenme sdreci
incelenmemigtir. Calisma sonunda Robotran'in veya Robolang'in hangi bdlimlerinin
6grencinin 6grenmesine yardimci oldugunun veya engellediginin belirlenmesinin, 6zellikle
sistemin daha genis kullanimi ile gelecekte ele alinmasi gereken ilging ve dnemli bir konu

oldugu ifade edilmigtir.

Bilgisayar Biliminde Robot Uygulamalarinin Siirdiirulebilirlige (Persistency-Devam

Etme) Etkisi ile ilgili Aragtirmalar

Mihendislik bolumune yeni baglayan o6grenciler i¢in programlamanin zorunlu
oldugunu belirten Mota (2007) ¢ogu 6grencinin algoritma olusturmada ve yuksek seviyeli
bir dil 8grenmede zorluk yasadigindan dolayi bu ders igin dersi birakma ve basarisizhigin
oldukca yuksek oldugunu belirtmektedir. Ayrica 6grencilerin hesaplama bilgilerinin cok az
olmasi, yeterince ingilizce bilmiyor olmalari ve gelir seviyesi disiik ailelerden geliyor
olmalari gibi handikaplarinin oldugu ifade edilmektedir. Programlama derslerinde
ogrencilerin basarilarini saglamak igin problem ¢ézme yontemleri ile algoritma 6gretimini
kapsayan bir programlamaya giris dersi acan arastirmaci Lego Mindstorms ve Robolab

kullanarak bu handikaplarin Ustesinden gelmeyi amaglamistir. 35 6grencinin katildigi pilot
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uygulamada toplam 7 adet Lego Mindstorms robot kiti ile 2 tane Robolab baglangi¢ seti
kullanilmistir. Ders birer saat anlatim ve calistay boélimlerinden olusturulmustur. Dersin
baslangicinda o6grencilerin bazi demografik bilgileri alinmistir. Buna gére o6grencilerin
programlama ve ingilizce bilgilerinin az oldugu ve disiik gelir diizeyine sahip ailelerden
geldikleri gortlmustir. Robot kiti azligindan dolayi derste 6grencileri iki gruba ayiran
arastirmaci bir grup robot kitleri ile calisirken diger grubun internet (izerinden dersle ilgili
arastirmalar yapmasini saglamistir. Ogrencileri 4 ya da 5 kisilik takimlara ayiran arastirmaci
robot kurma Uzerine degil 6grencilerin programlama becerilerini gelistirmeye odaklandigini
belirtmistir. Bu ¢ergevede 6grencilerin programlama kavramlari ve becerilerini gelistirecek
etkinlikler dizenlenerek dgdrencilerin robot kitleri ile bunlari gergeklestirmesi istenmistir. Bu
etkinlikler dogrusal programlar, dénguler, matematiksel islemler ve sayaglar gibi konulari
icermektedir. ilk degerlendirme icin yapilan sinav sonucunda 6égrencilerin cogunun akis
diyagrami olusturma, algoritma kurallari ve so6zel problemi yorumlama konularinda

basarisiz oldugunu belirten arastirmaci ¢alismanin devam etmekte oldugunu ifade etmigtir.

Bilgisayar bilimine yeni baglayan 6grencilerin derse devam etmemesinin bir problem
oldugunu belirten Anderson, McKenzie, Wellman, Brown ve Vrbsky (2011) dgrencilerin
bilgisayar biliminde basarili olmasini etkileyen bir¢ok etken oldugunu ifade etmislerdir.
Arastirmalar égrencilerin bu alandaki yetenek algilarindaki olumsuz distincelerin etkisini de
bir faktér olarak goéstermektedir. Bundan dolayi arastirmacilar égrencilerin 6zellikle kendi
yeteneklerini degerlendirmelerini gelistirmek icin bir 6grenme deneyimi olusturmuslardir.
Ogrencilerin robotlari programlayarak kontrol edecekleri Alice tabanl grafik kullanici
arayuzli ve sdzdiziminden badimsiz bir programlama ortami arastirmacilar tarafindan
ogrencilere sunulmustur. Bilgisayar Bilimi | (CS1) dersini alan 60 6grencinin katildigi
calismada 30 robot kullanilmistir. ikili gruplar halinde bir robot (izerinde galisan égrenciler
mufredat gergevesinde hazirlanan etkinlikleri gerceklestirmiglerdir. Her hafta 2 saat islenen
derste oncelikle 6grencilere dersin baslangicinda kisa bir anlatim yapilmistir. Ardindan

ogrencilerden etkinlikleri robotlari programlayarak yapmalari istenmistir. Dersin sonunda
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Ogrencilere dersi degerlendirmeleri icin anketler verilmistir. Sonuclara gére 6grenciler
kendilerini orta seviyeli bir programci olarak goértrken gelistirilen 6grenme ortaminin
ogrencilerin yilginlik (intimidation) seviyesini pozitif olarak etkiledigi gérilmustar. Ek olarak
kiz 6grenciler de seviyelerini orta veya dusuk olarak puanlandirmiglardir. Ayrica ¢alismanin
sonucunda o6grencilerin Bilgisayar Bilimi Il (CS2) dersini almaya yonelik olumlu davranis

geligtirdikleri izlenmigtir.

Fagin ve Merkle (2003) bilgisayar bilimini 6gretmek igin robotlarin kullanimiyla ilgili
bir yil siren bir galisma yapmiglardir. Bu ¢calismada 800'den fazla 6grencinin hem robotik
hem de robotik olmayan laboratuvar oturumlarinin sonuglari karsilastiriimistir. Ayrica,
ogrencilerin bilgisayar bilimi veya bilgisayar mihendisligi alanlarini secmelerini tesvik etmek
icin robotlarin etkilerini incelemislerdir. Calisma sonuglarinin olumsuz oldugunu ifade eden
yazarlar robotik bolumlerindeki test puanlarinin, robotik olmayan boéliumlere gbére daha
disuk oldugunu; robotlarin kullaniminin, égrencilerin alan segimi Uzerinde Ol¢ulebilir bir
etkisi olmadigini belirtmislerdir. Bunun en dnemli nedeni olarak, robotik programlama
sistemi icin bir simulatorin bulunmamasi gosterilmistir. Boylelikle robotik bolimlerindeki
ogrencilerin, laboratuvar sireleri boyunca robotlardaki programlari ¢alistirmasi ve hata
ayiklamalarini gerceklestirmesi gerektigi; dolayisiyla 6grencilerin, 6grenme sulrecinin
onemli bir pargasi olan hem yansima suresi hem de hizli derleme-calistirma-hata ayiklama

dongusunden yoksun olduklari ifade edilmigtir.

Bilgisayar bilimine giris derslerinde robotlarin kullaniimasini savunan Kay (2010),
ogrencilerin bilgisayar bilimine ilgisini ¢ekmek ve bu ilgiyi slrdirmek igin derslerde
robotlarin nasil kullanilabileceginin Uzerinde ciddi manada dusunudlmesinin zamaninin
geldigini belirtmistir. Yapilan g¢alismanin odagi her ne kadar bilgisayar bilimine girig
derslerinde robotlarin kullanimi olsa da, hem lisans hem de K-12 egitiminde somut ya da
degil her turli yeni teknolojinin kullanimi hakkinda daha genel bir tartisma baglatmak
amaglanmistir. Bu teknolojilerin dgrencileri bilgisayar bilimi konularinda ¢calismaya basariyla

cektigi ifade edilmekle birlikte dersler sona erdiginde ve galismalarin geri kalani baglarken
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nelerin yapilmasi gerektiginin tartisiimasi dile getirilmistir. Herhangi bir alan igin ilgi ¢ekici
bir giris dersinin, sadece ilgili alanda ileri arastirmalara giris noktasi olarak hizmet etmesi
gerektigini ifade eden Kay (2010) bilgisayar bilimine giris derslerinde robot kullaniminin hem
egitimciler hem de 6grenciler i¢in heyecan verici, ilging ve eglenceli oldugunu belirtmistir.
Zamanla bu yaklasimin, yalnizca égrencilerin ilgisini cekmekten ziyade, onlarin derslerdeki
performansini gelistirecegi dile getirilmistir. Ancak bir lisans égrencisinin kendi bilim dalini
secerken bu tir yaklasimlari dikkate almadigi sdylenirken egitimcilerin eksik yaptigi seyler
oldugu ve robotlarin mufredata tam olarak entegrasyonunun ¢6zim olmadigl ifade
edilmektedir. Robotlardan heyecan duyan bazi 6grencilerin bu yaklasima ilgi duyabilecedi,
ilgi alanlarini korumaya ve gelistirmeye devam edebilecegi ifade edilirken ¢ok daha fazla

6grenciyi destekleyen daha iyi ¢ézimlerin bulunmasinin énemi dile getirilmistir.
Programlama Ogretiminde Robot Kullanimi ile ilgili Aragtirmalar

Kullanilan dilden bagimsiz olarak programlama becerisi, mantiksal disinme ve
algoritma olusturma gibi birgok alanda problem ¢ézmeye ydnelik becerilerin ve hatta analitik
disinme becerisinin de kazandirabilecegini belirten Ersoy, Madran ve Gilbahar (2011)
yaptiklari ¢alismada, programlama becerisi kazandirmak, bir programlama dilinin
ogrenimini kolaylastirmak, motivasyonu yukseltmek ve basariyr arttirmak icin 6gretim
surecinde robot programlama tekniklerini kullanan bir model énermislerdir. Arastirmacilara
gore robot programlama etkinlikleri, programlama surecini daha ilgi ¢ekici hale getirmekte,
yapilan dgretim etkinliklerinin 6grenciler tarafindan daha anlamli algilanmasini saglamakta,
rekabet ve takim calismasi gibi yeni 6grenme kuramlarina dayanan ydntemlerin
kullaniimasina olanak saglamaktadir. Ozellikle son vyillarda birgok égrenci igin erigimi
kolaylasan ve ucuzlayan robotlarin programlama alaninda gerekli becerilerin kazanilmasina
Onemli katkilar saglayacagi arastirmacilar tarafindan ifade edilmektedir. Programlama dili
ogretilirken gogu iglem ve kavramin 6grenciler agisindan soyut kaldigini ve 6grencilerin
ogrendikleri  bilgileri somutlastirmakta zorlandiklarini  belirten arastirmacilar robot

programlamanin bu sirecin somutlastiriimasini saglayacak bir yaklasim olabilecegini
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savunmaktadirlar. Bu galigmada temin edilmesi kolay bir platform olan Arduino robot
drtnlerinin érnek olarak kullanildigi belirtilmistir. Arduino IDE kod editérii ve derleyici olarak
gbrev yapan, ayni zamanda derlenen programi karta yikleme islemini de yapabilen, her
platformda calisabilen Java programlama dilinde yazilmis bir uygulamadir. Tasarim ve
uygulama asamalarindan kisaca bahsedilen calismada arastirmacilar bir 6rnek uygulama
ile fiziksel platformlarin ¢alisma prensibini 6zetlemislerdir. Calisma sonucunda,
arastirmacilar programlamaylr 6grenmenin farkli bir disince vyapisi gelistirmeyi
gerektirdigini ve bu sirecin kolaylastirimasinin ancak o6gretilen kavram ve sureglerin
somutlastirilmasi ile olanakli oldugunu belirtmiglerdir. Programlama dilleri dgretiminde
surekli olarak soyut kavramlar ile calisiimasinin neden oldugu olumsuzluklarin
giderilmesinde Arduino ve benzeri platformlarin dnemli bir ¢6zim sundugunu dile getiren
Ersoy, Madran ve Gllbahar (2011) énerdikleri yaklagsimda dgrencilerin yazdiklari kodun
calisir halini fiziksel olarak gozlemleyebilmelerinin programlama ile ilgili kavramlarin

somutlagsmasina yardimci olacagini disinmektedirler.

Ozdemir, Celik ve Oz (2009) robot kullaniminin égrencilerin programlama becerileri,
Oz-yeterlik dusunceleri ve motivasyonlari Uzerine nasil bir etkide bulundugunun
arastirilmasini amaclamislardir. Calismada deneysel etki olarak robot kullaniimasini
planlayan arastirmacilar bu amagla doért eklemli, bilgisayara bagh ya da bagimsiz
caligabilen, kendi islemcisine sahip ve programlanabilen elektromekanik bir cihaz
kullanmisglardir. Calismaya Erzincan Universitesi Meslek Yiiksekokulu Bilgisayar Teknolojisi
ve Programlama Programina kayith 1. sinif 6grencileri arasindan “Algoritma ve
Programlamaya giris” dersine kayitl 3’0 kiz, 22’si erkek olmak uzere toplam 25 6grenci
katilmistir. iki hafta siiren calismada ilk hafta égrencilere dn-test uygulanmis sonra robot
kolla ilgili yapacaklari uygulama hakkinda bilgiler verilmigtir. Ayrica ogrencilere temel
rsBasic kodlari ile ilgili iki sayfalik belge dagitiimigtir. Arastirmacilar uygun bir sinif
ortaminda &grencileri tek tek uygulamaya almiglardir. Uygulama esnasinda 6grencilere

bazi sorular sormuslar ve o6grencileri gozlemleyerek gerekli notlari tutmuslardir.
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Uygulamanin ikinci haftasinda égrencilere son-test uygulayarak ve uygulama hakkindaki
goruslerini yazmalari istenerek uygulamayi tamamlamiglardir. Calismada veri toplamak igin
arastirmacilar tarafindan gelistirilen basari testleri ve acik uclu goérisme sorulari
kullanilmigtir. Arastirmacilara goére ¢alismada kullanilan robotkol uygulamasi 6grencilerin
algoritma olusturma becerilerini gelistirmistir. Ozellikle yapilan uygulamalardan yiiksek
puan alan égrencilerde daha ileri diizey bir gelisim tespit edildigi belirtiimistir. Robotkol
uygulamasi sayesinde Ogrencilerin yaptiklari hatalari es-zamanl olarak gordukleri,
hatalarini zamaninda dizeltme firsatini bulduklari ifade edilmistir. Arastirmacilar
uygulamanin gundelik hayatla ilgili oldugu igin &grencilerin ilgisini ¢ektigini ve
motivasyonlarini arttirdigini ifade etmislerdir. Ayrica gorsel olarak geribildirim verilmesinin
ogrenmeyi kolaylastirdigina deginilmistir. Arastirmacilar daha genis bir galisma grubuyla ve

g¢alismayi daha uzun zamana yayarak yapmanin daha yararli olacagini belirtmislerdir.

McWhorter (2008) yaptigi doktora tez calismasinda Universite seviyesindeki
programlamaya giris dersinde yer alan kavramlarin égretiminde 6z-dizenleme becerileri ile
Lego Mindstorms robot etkinlikleri arasindaki muhtemel baglantilari incelemistir. Ogrenci
motivasyonu, égrenme stratejileri ve dersin amagclarindaki uzmanlik incelemeye alinan
alanlar olarak ifade edilmistir. Texas A&M Universitesinde C++ programlamaya giris
dersinde yapilan g¢alisma 6n-test son-test yari-deneysel desende hazirlanmistir. Kontrol
grubu 31 erkek, 9 kiz olmak uzere toplam 40 6grenciden olusurken deney grubu 35 erkek
ve 8 kiz olmak Uzere 43 6grenciden olusmaktadir. Arastirmaci calismasini 3 haftada
tamamlamistir.  Ogrenciler robotlari programlamak icin The Not Quite C dilini
kullanmiglardir. Calismada toplam 10 adet Lego Mindstorms robot seti kullaniimistir.
Ogrenciler 2 ya da 3 kisilik gruplar halinde robot etkinliklerini laboratuvar ortaminda
gergeklestirmislerdir. Geleneksel olarak derse devam eden d6grenciler C++ ile program
yazmiglardir. incelenen U¢ durumda da geleneksel grup ile Lego Mindstorms kullanan
deney grubu arasinda Ogrenmede Motivasyon Stratejileri 6lcegi (Motivated Strategies for

Learning Questionnaire — MSLQ) ve ders sinavlari ile élgllen dederler bakimindan anlamli
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farklilik bulunmamistir. Lego Mindstorms sistemlerinin teknik problemleri ve sinirhliklari,
sinif disi robot kullaniminin sinirli olmasi, dénem boyunca robot etkinlikleri igin zamanin
sinirll olmasi ve cinsiyete bagl etkililikteki muhtemel farklar arastirmaci tarafindan bu
durumun ortaya ¢ikmasinin muhtemel nedenleri olarak gésterilmistir. Bununla birlikte bazi
ogrenciler Lego Mindstorms etkinliklerinden olduk¢a hoslandiklarini ifade etmiglerdir. Her
ogrenme araci ve etkinligi gibi Lego Mindstorms robotlarinin bircok degisik yolla 6grenmede
kullanilabilecegini ifade eden arastirmaci calismasinin Lego Mindstorms robotlarinin
Universite seviyesinde programlama &gretiminde etkisi olsun ya da olmasin bu durumu
inceledigini belirtmigtir. Bazi 6grenciler robot etkinliklerinin U¢ hafta degil de tim déneme
yayilarak verilmesinin daha etkili ve daha az caydirici olacagdini belirtmislerdir. Ayrica

arastirmaci bu sistemlerin en iyi nasil yararli hale getirileceginin aragtirilmasini énermigtir.

Motivasyon Etkisi ile ilgili Aragtirmalar

Ogrenme stirecinin etkililiginde aktif grenmenin diger ydntemlere gére daha blyuk
etkisinin oldugunu ifade eden Panadero, Roman ve Kloos (2010) en etkili 6grenme
tekniklerinin, uygulamali ve alan ¢alismalari gibi dogrudan ve amacli 6grenme deneyimlerini
gerektirdigini belirtmektedir. Daha 6zelde ise programlama, yapay zeka ve robotik
kavramlarinin 6gretiminde bilgisayar kontrolli modellerin yararli bir destek araci oldugunu
belirtmektedir. Panadero, Roman ve Kloos (2010) calismalarinda Lego Mindstorms
robotlarini programlamaya Qgirig, ileri seviye yapay zeka ve Robotige giris derslerinde
kullanmiglardir. Caligsmalarinin odagini Lego kitlerinin bu derslerde kullaniminin diger
yontemlere gore daha iyi oldugu Uzerine oturtmadiklarini belirten Panadero, Roman ve
Kloos (2010) laboratuvar ortaminda isbirligi, yarisma ve akran 6greniminin 6grencilerin
motivasyonunu arttirmaya ve problem ¢ézme, takim g¢alismasi ve liderlik gibi becerilerini
gelistirmeye nasil yardimci olacagini ¢caligmalarinda gostermek istediklerini belirtmislerdir.
Arastirmacilar Lego kitlerini ilk dnce bir yapay zeka dersinde basarili bir sekilde
uyguladiktan sonra 4 farkli muahendislik béliminde ayni akademik dénemde verilen

programlamaya giris dersinde toplam 127 6grenci ile bir uygulama gercgeklestirmiglerdir.
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Algoritma ve veri yapilari konularini iceren programlama dersini alan égrenciler daha 6nce
temel programlama yapilari ve nesne-yonelimli programlama kavramlarini bir énceki
dénem o6grenmiglerdir. Arastirmacilar Lego kitlerini kullanarak ve yarismaci, isbirlikli bir
ortam hazirlayarak 6grencilerin motivasyonlarini arttirmak istediklerini ifade etmislerdir.
Robot etkinlikleri olarak sumo robot, ¢op toplayan robot ve c¢izgi izleyen robot
uygulamalarini gergeklestirmiglerdir. Bu etkinliklere ek olarak dersin baslangicinda ders
saatleri disinda 3 giin Uger saatlik katilimi zorunlu olmayan bir ¢calistay gerceklestirmislerdir.
Uygulamalarin sonunda ¢alismanin égrencilerin motivasyonuna etkisini, 6grencilerin kendi
6grenme algilarini ve Lego kitlerinin diger derslerde kullanimi hakkindaki gérislerini 6lgmek
icin ogrencilere 40 soruluk bir anket uygulanmistir. Anketlerin Lego kitlerinin basarili bir
sekilde kullanimini saglamak igin bir cok detay verdigini ifade eden Panadero, Roman ve
Kloos (2010), anket sonuglarinin en uygun takim elemani sayisinin 3, oturum suresinin 3
saat, zamana gore etkinlik ayarlanmasi gerektiginin ve 6grencinin bilgi seviyesine gore
etkinlik guglugunun ayarlanmasi gerektiginin ortaya c¢ikardidini belirtmiglerdir. Ayrica
ogrencilerin bagimsiz ve akran 6grenmesini tercih ettiklerini, teknik destegi 6gretmen yerine
arkadaslarindan almayi tercih ettiklerini de belirtmiglerdir. Yarisma ve sosyal etkilesimin
ogrencilerin programlama 6grenme icin motivasyonunu arttirmada anahtar konular oldugu
da ifade edilmektedir. Lego kitlerini son olarak bir robotik dersinde basarili bir sekilde
kullanan Panadero, Roman ve Kloos (2010) yarismaci bir gevre ile isbirlikli ve akran
o6grenmesinin, dgrencilerin motivasyonlarini ve anlamli 6grenmelerini gelistiren olgular

oldugunu ifade etmislerdir.

Lego Mindstorms NXT robotlarinin lisans derslerinde, ¢cogunlukla robotik ile alakali
konularda kullaniminin giderek arttigini belirten Cruz-Martin, Fernandez-Madrigal, Galindo,
Gonzalez-Jiménez, Stockmans-Daou ve Blanco-Claraco (2012), veri edinimi (data
acquisition), kontrol ve gercek zamanli sistemler gibi muhendislik konularinda yer alan
kavramlarin sadece iyi bir sgekilde duzenlenmig laboratuvar uygulamalari ile

anlasilabilecegini sdylemektedir. Cruz-Martin ve digerleri (2012) bu laboratuvar
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uygulamalarinin diguk maliyetli, ayarlamasi ve kullanimi kolay, ¢ok amacli ve 6grencileri
motive edici fiziksel egitim araclarini gerektirdigini ifade ederken butin bu 6zellikleri tek bir
aragla basarmanin zor oldugunu belirtmistir. Bundan dolay1r c¢alismalarinda Lego
Mindstorms robotlarini  laboratuvar uygulamalarinda 6gretim platformu olarak
kullanmiglardir. Belirlenen mihendislik konularinda alistirmalar gelistirerek laboratuvarda
ogrencilerin bunlari uygulamasini saglamislardir. Standart Lego Mindstorms robot setini
kullandiklari ¢alismalarinda c¢izgi izleyen robot gibi yiksek seviyeli kontrol gorevleri
uygulamalardan bir tanesidir. Ogrencilerin laboratuvar alistirmalarini yerine getirmeleri
konusunda robot kullanmalarinin onlar icin ilgi ¢ekici oldugunu belirtmektedirler. Ayrica
lojistik agidan, baska bir yazilim yerine robotun kendi yerlesik yaziliminin kullanildigini ifade
etmektedirler. Ogrencilere calismada kullanilan egitsel robot setinin kullanimi hakkinda ne
hissettiklerini ortaya ¢ikarmak i¢in anket uygulayarak ve 6gretim elemaninin deneyimlerini
alarak veri toplamiglardir. Calisma bulgularinda 6grencilerin robot kullanimindan memnun
olduklarini ve oldukga motive olduklarini belirtmektedirler. Bundan dolayi, bir égretim
perspektifinden bakildiginda Lego Mindstorms robotlarinin iyi bir se¢im oldugu sonucuna
ulasmislardir. Ogretim Uyesi deneyimi tarafindan bakildiginda dersin amaglari igin Lego
Mindstorms robotlarini kullanmanin faydalarinin eksikliklerinden ¢ok daha fazla oldugunu
belirtmislerdir. Sonu¢ olarak ¢alismada robot kullaniminin oldukg¢a pozitif oldugunu ifade
eden Cruz-Martin ve digerleri (2012) 6grencilerin laboratuvar kismini daha ilgi gekici
buldugunu ve alistirmalari daha hevesli ¢ozduklerini belirtmiglerdir. Ayrica 6grenci anket
sonuglarindan hareketle, derste robot kullaniminin geleneksel yaklasimlara gére daha

motive edici oldugunu ifade etmektedirler.

Lisans duzeyindeki mihendislik derslerinin kuramsal kavramlarina odaklanmanin
glc olmasi siklikla 6grencilerin motivasyonu Uzerinde olumsuz etki olusturmaktadir.
Behrens, Atorf, Schneider ve Aach (2011) bunun otantik diinya problemleri i¢in gorsel
uygulamalarin eksikliginden kaynaklandigini belirtmektedir. Calismalarinda bu problemi

tanimlamak ve uUstesinden gelmek icin bilgisayar bilimindeki ilk donem o6grencileri igin
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Matlab ve Lego Mindstorms robotlarini kullanarak egditimsel anahtar unsurlari ortaya
¢cikarmak icin laboratuvar uygulamalari tasarlamislardir. Calisma sonucunda birinci sinif
ogrencilerine sadece ilk temel kavramlar ogretiimesine karsin yaratici uygulamalar ve
cozumler geligtirdikleri ifade edilmektedir. Matlab programini, Lego Mindstorms NXT
robotlarini ve RWTH — Mindstorms NXT ara¢ kutusunu kullanip uygulamalar yaparak
ogrencilerin programlama ve muhendislik becerilerini hizlica ve sezgisel bir yolla geligtirdigi
belirtiimektedir. Laboratuvar calismalarinin iceriginin su G¢ temel amaci yansittigi
belirtiimektedir: Matematiksel ydntemler, Matlab programlama ve muihendislik pratigi.
Ardisik gorevler vermenin ve yaraticilik igin yeterince oda (alan) saglamanin final
sunumlarinda ve yarismalarda o6grenci takimlari tarafindan gelismis projeler rapor
edilmesini sagladigini ifade eden Behrens ve digerleri (2011) bdylece 6grencilerin kendi
motivasyonlarini arttirdigini ve gelecek calismalar icin ilgi duyduklarini belirtmektedir.
Ogrencilere verilen anketlerin sonucuna gore kavramlari égretmede istenen hedeflere
ulasildigi, 6grencilerin motivasyonunun arttiyi ve akran 6grenme sirecinin gelistigi ifade
edilmektedir. Behrens ve digerleri (2011) o&grencilerin proje genel degerlendirme
puanlarinin oldukg¢a ylksek oldugunu ve dgrencilerin Matlab becerilerindeki gelismelerin
hayli fazla oldugunu belirtmektedir. Aragtirmacilar proje yeterince karmasik olmasina kargin
motivasyon seviyesi, takim calismasi ve yaraticilik firsatlarinin da olduk¢a ylksek
puanlandidini ifade etmektedirler. Calismalarinin doért yil boyunca surdiuguni ifade eden
arastirmacilar bu deneyimlerinin ve c¢alismalarinin sonucunda 6grenme hedeflerini
gerceklestirecek ve 6grencilerin motivasyon ve ilgilerini arttiracak temel egitimsel bakis
acilarini tanimlamiglardir. Arastirmacilara gore ortam gelistirme, proje zamanlamasi ve
suresi, alistirma tasarimi ve yaraticilik kapsami, denetim ve destek, takim calismasi ve
akran 6grenmesi, sunum ve yarisma anahtar unsurlar olarak ortaya ¢ikmigtir. Bu unsurlar
dikkate alinarak verilecek bir egitimin birinci sinif Agrencilerinin motivasyonlarini

yukseltecegi ve programlama becerilerini arttiracagi ifade edilmektedir.
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Wakeling (2008) 6grencilerin ilgisini cekmek ve onlari motive etmek igin fonksiyonel
programlama dillerini kullanan bir robot modiline bilgisayar programlama, bilgisayar
organizasyonu ve bilgisayar aglari gibi bazi giris seviyesindeki materyalleri eklemistir.
Arastirmaci Lego Mindstorms robotlarini kullanarak hazirladigi laboratuvar etkinlikleri ile
problem-tabanli 6grenmeye dayal olusturulan modulin ders ile laboratuvar arasinda bir

kopru oldugunu ve oOgrencilerin “makine” ve “dil”den ziyade bilgisayar bilimine

yogunlastiklarini belirtmistir.

McWhorter ve O’Connor (2009) Lego Mindstorms robot etkinliklerinin lisans
dizeyinde verilen programlamaya giris dersinde &grencilerin motivasyonlari Gzerindeki
etkisini incelemek icin 3 hafta siren bir ¢calisma yapmistir. Arastirmacilar égrencilerin
motivasyonlarini élgmek igin farkli bakis agilarini gésteren bir model kullandiklarini ifade
etmistir. Sectikleri model deger, beklenti ve kaygi gibi motivasyon unsurlarina
odaklanmistir. Bu unsurlari 6lgmek igin Pintrich (1991) tarafindan gelistirilen Ogrenmede
Motivasyon Stratejileri Olgegini (Motivated Strategies for Learning Questionnaire - MSLQ)
kullanmislardir. Bu olgek icsel motivasyon, dissal motivasyon ve gorev degeri bilesenlerini
Olcmektedir. Calismaya 2005-2006 akademik yilinda GlUz ve Bahar donemlerinde Texas
A&M Universitesinde egitim géren ve C++ programlamaya giris (CS1) dersini alan toplam
78 ogrenci katilmigtir. Calismada iki adet kontrol ve iki adet deney grubu bulunmaktadir.
Kontrol grubu 38 ve deney grubu 40 6drenciden olugan galismanin dntest-sontest kontrol
gruplu yari-deneysel bir calisma oldugu belirtiimektedir. Calismada bir grup Lego
Mindstorms robotlari ile dersi alirken diger grup geleneksel yéntemle derse devam etmistir.
On adet Lego Mindstorms robotu kullanilan galismada deney grubundaki 6grenciler 2-3
kisilik gruplar halinde laboratuvar etkinliklerini gerceklestirmislerdir. Lego Minstorms
robotlari programlanirken Not Quite C dili kullanilirken programlama 6devleri igin de C++
programlama dili kullaniimigtir. Arastirmacilar test sonuglarinin igsel motivasyon, goérev
degeri, 6grenme inanglari kontrolli, 6z-yeterlik ve test kaygisi bakimindan anlamh farklhk

olusturmadigini belirtmislerdir. Calismada sadece digsal motivasyon ydéninden gruplar
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arasinda farklilik oldugu ifade edilmigstir. Ayrica ders sonunda bazi égrencilere agik uglu
sorular sorulmustur. Bu sorular cercevesinde oOgrencilerin Lego Mindstorms robot
etkinliklerinden oldukga etkilendikleri arastirmacilar tarafindan belirtilmistir. Arastirmacilar
Lego Mindstorms robotlarinin programlama kavramlarini 6gretmede bazi de@erler kattigini
ifade etmiglerdir. Lego Mindstorms robotlarinin c¢esitli yénlerden etkisi incelenen
arastirmada pozitif sonuclarin azligi ortaya ¢ikmistir. Arastirmacilar bunun nedeni olarak
teknik problemler, Lego Mindstorms robotlarinin sinirliliklari, sinif disi robot kullanim
eksikligi, ddnem boyunca robot etkinlikleri icin zaman azligi ve cinsiyete bagh muhtemel
farkliliklari gostermektedir. Pozitif sonuglarin azhiginin Lego Mindstorms robot etkinliklerinin
programlama o6gretiminde surdlridlmemesi anlamina gelmeyecegini ifade eden
arastirmacilar  6grencilerin  bu etkinliklerden hoslandiklarini  da  belirtmislerdir.
Arastirmacilara goére diger butun 6grenme ara¢c ve etkinliklerinde oldugu gibi Lego
Mindstorms robotlari da ¢ok sayida yolla 6grenmede kullanilabilir. Calismada 3 hafta
kullanilan robotlarin  bir donem boyunca kullaniimasinin daha etkili olabilecegi
arastirmacilar tarafindan énerilmektedir. Lego Mindstorms robotlarinin Universite icin en iyi
secim olmadigini belirten McWhorter ve O’Connor (2009) bu robot etkinliklerinin ortaokul

ve lise 6grencileri igin daha uygun goriindigunu de ifade etmiglerdir.

Robotigin, pek ¢ok mihendislik ve bilgisayar bilimi giris dersinin populer bir bileseni
oldugunu belirten Hall ve Munger (2011) robotikle Universitenin birinci sinif giris dersini
butlnlestirme amagli bir calisma gergeklestirmislerdir. Calismada robotik entegrasyonunun,
ogrencileri problem ¢dzme slreci ile tanistirdigi ve bilgisayar alanindaki 6grencilere
uygulama olanagi sundugu ifade edilmistir. Buna ydnelik olarak birinci sinif giris dersi igin
cok diisiik maliyetli, “SouthernBot 2.0” olarak isimlendirilen bir robot kiti gelistirilmistir. ilk
defa kullanilan robot kiti ile ilgili, grenciler genel olarak robot tasarim projelerinin oldukga
ilgilerini gektigini belirtmiglerdir. Calismada 06grenciler SouthernBot 2.0 robot Kitini
lehimleme yaparak kendileri olusturmusglardir. Robot kitinin olusturulmasi sirasinda havya

kullanimi ve parcalarin lehimlenmesi sirasinda bir takim sorunlar yasanmistir. Bazi
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ogrenciler robot kurulumu sirasinda kaybolmus ve montaj sirasini belirlemekte zorluk
cekmislerdir. Ogrenciler, robotun yapimi i¢in adim adim bir kilavuzun olmasinin daha iyi
olabilecegini  belirtmislerdir.  Yazarlar 6grencilerin  problem ¢6zme becerilerini
engellememek icin adim adim bir kilavuzdan ziyade robot kurulumunu ayrintili olmadan
aciklayan bir liste olusturmanin daha faydali olacagdini belirtmiglerdir. Bazi 6grencilerin
robottan ziyade dersin igerigi ve derste basarili olmaya odaklandigini ifade eden yazarlar
robot kurulumu ile ilgili bazi kicuk degisiklikler ve ders planlamasinin iyilestiriimesi ile

bilgisayar bilimine giris dersinin daha ilgi ¢ekici olacagini dile getirmislerdir.

Lisans Egitimi Oncesindeki Egitim Siirecinde Robot Kullanimi ile ilgili Arastirmalar

ABD ve diger birgok Ulkede fen, teknoloji, mihendislik ve matematik (STEM) egitimi
uzerine 6nemin arttigini ifade eden Barker, Nugent ve Grandgenett (2014) bu konudaki
galismalarla hem okulda hem de okul digi 6gretim programlari ile bu alanlarda énemli
ciktilar almanin hedeflendigini belirtmiglerdir. Arastirmacilar ABD’de 20’den fazla eyalette
uygulanan ve NSF (National Science Foundation) tarafindan desteklenen egitsel robotlar
ve STEM kavramlari 6gretimi programini incelemislerdir. GEAR-Tech-21 isimli bu program
ortaokul 6grencilerinin 1 hafta boyunca katilacagi ve uygulamah STEM etkinliklerini
gerceklestirecekleri bir programdir. 9-14 yas arasi herkese agik olan bu program Lego
Mindstorms NXT ile robot kurma ve programlama etkinliklerini igermektedir. Programi
degerlendirmek i¢in 23 sorudan olugan ¢evrim-igi bir anket gelistiriimistir. Calisma sonuglari
ogrencilerin mihendislik (digli ve sensor v.b.), robot programlama (déngu ve kosullu ifadeler
v.b.) ve geospatial kavramlari (koordinat tahmini) konusundaki bilgilerinin oldukga arttigini
gOstermektedir. Bununla birlikte Lego Mindstorms NXT robotlarla giris yapilan bilgisayar
programlama kavramlari hem o&grenciler hem de &gdretmenler igin yeni oldugu igin
ogretmenlerin bu tur caligmalara katiimadan 6nce yeterince bilgisinin olmasinin gerektigi

arastirmacilar tarafindan belirtilmistir.
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Ucgiil ve Cagiltay (2014) egitsel robot kamplari icin énemli tasarim konularini
kesfetmek ve bu kamplarin gelistirimesinde bu faktorlerin nasil uygulanabilecegini
tanimlamak amaciyla “Gen¢ Mucitler Robot Gelistiriyor, Bilimi Kesfediyor Projesi”
kapsaminda ilkdgretim &grencilerinden olusan iki robot kampi dizenlenmislerdir. 10 gun
devam eden egitsel robot kampinda, 6grenciler Lego Mindstorms NXT setleri ile robot
kurmuglar ve matematik ve fen uygulamalari gergeklestirmiglerdir. Sémestr tatilinde
dizenlenen ilk kampa 6. sinif seviyesinde 19 erkek ve 9 kiz olmak lGzere toplam 28 6grenci
katiimistir. Bahar tatilinde gercgeklestirilen ikinci kampa 6., 7. ve 8. sinif seviyelerinde 11
erkek ve 11 kiz olmak Uzere toplam 22 &grenci katilmistir. Arastirmacilar tarafindan
hazirlanan matematik ve fen uygulamalarini iceren robot etkinliklerini égrenciler gruplar
halinde gerceklestirmislerdir. Calismada gérisme, gbzlem, alan notlari ve kamp
degerlendirme formlari veri toplama araci olarak kullaniimistir. Toplanan nitel verilerin
analizleri sonucunda arastirmacilar tarafindan su 7 tema ortaya cikariimistir: Ogretim
(instruction), Grup konulari (group issues), Yarisma (competition), Kog¢luk-Antrenorlik
(coaching), Teknik konular (technical issues), Zorluklar (challenges) ve Kamp stresi (camp
duration). Kamplarin en dnemli 6grenme ciktisinin, 6égrencilerin robotlari programlamayi
o6grenmelerinin oldugu belirtilen ¢alismada programlamayi 6gretirken robotlarin kendine
has firsat sunduklari ifade edilmistir. CinkU 6grenciler programi ¢alistirdiklarinda sonugclar
ekranda degil, otantik hayattadir. Fen, matematik, teknoloji ve muhendislik (STEM)
mufredati incelendiginde, bu derslerde o6grencilerin sorgulama, elestirel disinme ve
problem ¢6zme becerilerini kullanmalarinin énemli oldugu gérulmustur. Birgok robotik
calismanin, robot etkinliklerinin 6grencilerin elestirel dUginme ve problem ¢6zme becerileri
Uzerindeki etkilerini inceledigini dile getiren arastirmacilar robot etkinliklerinin 6grencilerin
kesfederek O6grenme ve elestirel dusinmeleri becerilerini olumlu ydnde etkiledigini
belirtmiglerdir. Clnkl robotlar 6grencilere ilgili becerilerde pratik yapma sansi vermektedir.
Ayrica robotlarin égrencilerin sosyal becerilerini de etkiledidi belirtiimigtir. Arastirmacilara
gore sosyal 6grenme robot galismalarinin en yararl bakis agisi olup bu ¢alisma 6grencilerin

grup calismalari ile bazi sosyal becerileri kazandigini géstermektedir. Literatiire benzer
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sekilde bu calismada &grencilerin en ¢ok programlama ve mekanikte zorluk cektigini
belirten arastirmacilar bundan dolayi bu iki kavramin robot kamplarinda en ¢ok zorlanilan
kisimlar oldugunu ve bu ylzden égrencilerin bu problemlerle karsilastiklarinda kolaylikla
kafalarinin karistigini ifade etmiglerdir. Ogrencilerin programlama yaparken ve pargalari
birlestirirken 6gretmenlerden gerekli yardimlari almalarinin énemine de deginmiglerdir.
Arastirmacilar robot kampi1 mifredati dizenlemenin tek adimlik bir stiire¢ olmadigini ve en
iyi tek bir mifredat seklinde bir durumun olamayacagini belirtmislerdir. Tasarimin devam
eden bir stre¢ oldugu sdylenerek bu ¢alismanin sadece standart bir robot kampi1 mifredati
olusturmak igin bir adim oldugu ifade edilmistir. Bu yizden, bu calismanin sonuclarinin
robot kamplarinda uygulanmasinin ve degerlendiriimesinin gerektigi savunulmustur. Tekrar
tasarim, uygulama ve degerlendirme déngusinin daha iyi bir mifredat olusturmak igin takip
edilmesi gereken adimlar oldugunu ifade eden arastirmacilar ayrica robot kamplarinin

etkililigi Gzerine boylamsal bir galismanin yapiimasinin gerekli oldugunu belirtmiglerdir.

Martin, Scribner-MacLean, Christy, Rudnicki, Londhe, Manning ve Goodman (2011)
uygulamali 6grenme materyalleri ve web kaynaklarini kullanarak mikrodenetleyici-tabanli
uygulama projeleri igeren bir calisma gergeklestirmislerdir. Ug yili agkin diizenledikleri okul
sonrasi ve yaz okulu ¢aligsmalarina yetersiz hizmet alan bdlgelerde yasayan 200’den fazla
ortaokul ve lise 6grencisi katilmistir. Program igerigini Massachusetts Lowell Universitesi
ve Machine Science Inc. Sirketi tarafindan gelistirilen robot ve elektronik kitleri Gzerine
geligtiren arastirmacilar ¢alismalarinda bu kitlerle birlikte ¢evrim-ici dgretim, web-tabanli
programlama araglari ve elektronik portfolyolari kullanmiglardir. Calismaya katilan
odrenciler dgretmenleri ve lisans 6grencisi bir danisman ile birlikte bir dizi projeyi
tamamlamak igin calismislardir. Her yil robot sergisi ve sumo robot yarigsmalari
gergeklestirilmistir. Ogrenme giktilari ve davranis degisiklikleri degerlendirilmistir. Davranig
degisiklikleri gozlemler, grup gorigmeleri, program oncesi ve sonrasi 6grenci anketleri ve
dgretmen doéndtlerini icermektedir. Ogrencilerin 6zellikle uygulamali teknoloji projelerini

birlikte tamamlamaktan ve bir lisans 6grencisi ile ¢alismaktan olduk¢ca hoslandiklari
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belirtiimistir. Ayrica neredeyse butun o6grencilerin bilgisayar programlama ve elektronik
araclar konusunda bilgilerinin arttigini ifade etmiglerdir. Calismanin etkili bir sekilde
ogrencilerin ilgisini ¢ektigini belirten arastirmacilar 6grencilere otantik muihendislik ve
programlama becerisi verdiklerini; fen, teknoloji, muhendislik ve matematik (STEM)
konularina karsi tutumlarini gelistirdiklerini ve bu alanlara kargi 6grencilerin ilgilerinin

arttigini ifade etmislerdir.

Sullivan ve Bers (2013) TangibleK Robotics Programini kullanarak okul dncesi erkek
ve kiz ¢ocuklarinin bir dizi kurma ve programlama goérevlerini basari ile ve esit dizeyde
tamamlayip tamamlamadiklarini tespit etmek icin bir galisma yapmislardir. Farkh okullardan
28 erkek ve 25 kiz olmak Uzere toplam 53 6grenci ile gerceklestiriien calisma 6 haftalik
robotik ve programlama muifredati icermektedir. Ogrenciler robotlarini kurmak ve
programlamak icin CHERP (Creative Hybrid Environment for Robotic Programming)
programini, Lego Mindstorms kitinde yer alan Lego tuglasini (brick) ve degisik materyalleri
kullanmiglardir. Bilgisayar bilimi temel alinarak hazirlanan c¢aligmaya ait mufredat
muhendislik tasarim slrecleri, robotik, akis kontroli (donguller, dallanmalar ve
parametreler) ve sensorleri icermektedir. Daha 6nce yapilan c¢alismalarda robotik ve
programlama ile ilgili alanlarda ergen erkeklerin kizlara goére daha basarili oldugunun ortaya
¢ikariimasina karsin katilimcilarin yasinin kiigiik olmasi ve cinsiyete dayali yanhs kultirel
algilarin ¢ok sinirli olmasindan dolayr bu programda erkek ve kizlarin egit basari
saglayabilecegi arastirmacilar tarafindan savunulmustur. Goérevlerin gogunda erkekler
kizlardan daha ylksek puan alsalar da ¢ok az goérevde anlamli farklihk bulunmustur.
Erkekler sadece robot pargalarini dogru birlestirme ve karar yapilari (“Eger” yapisi ile
program yazma) konularinda kizlara gére daha basarili oimuslardir. Sonug olarak, erkekler
ve kizlarin programi ve final projesini basarili bir sekilde tamamladiklari ifade edilmistir.
Arastirmacilar kizlarin erken ¢ocukluk déneminde dikkat ve ilgilerinin bu alana gekildiginde

sonraki yillarda bu alana yonelebilecekleri ve basarili olabileceklerini belirtmiglerdir.
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Alanyazinda ilkokuldan universiteye butun egitim kademelerinde egitsel robot
kullaniminin yer aldigi birgcok arastirma yer almaktadir. Bu arastirmalarin gogu 6rgin egitim
icerisinde ele alinmakla birlikte okul digi veya sonrasi yapilan arastirmalar da mevcuttur. Bu

arastirmanin odak noktasini Gniversite seviyesinde yapilan arastirmalar olusturmaktadir.

Sonug olarak bitlncul bir cerceveden bakildiginda programlama d&gretiminde
Ozellikle egitsel robot kullanimi ile ilgili yapilan ¢caligmalarda temel dinamiklerin ve uygulama
ilkelerinin neler olacagi, uygulanabilecek 6gretim programinin nasil olacagi ve nasil
uygulanacagi konularinin birlikte alindigi ¢galisma eksikligi bulunmaktadir. Calismada bunlar
ortaya ¢ikarilarak alanda gérilen bu eksikligi bir nebze de olsa giderebilecek sonugclar

ortaya ¢ikarmaya calisilacaktir.
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Bolim 3

Yontem

Arastirmanin Yoéntemi

Bu arastirmada tasarim tabanl aragtirma yontemi kullaniimigtir. Wang ve
Hannafin’e (2005) gore, yeni bir egitim arastirmasi paradigmasi olan tasarim temelli
arastirma teknoloji ile zenginlestiriimis 6grenme ortamlarinin arastirma ve tasariminin her
ikisi igin de uygundur. Yani tasarim tabanh arastirmanin egitim arastirmalari ve tasarim
uygulamalari arasindaki kopuklugu giderecek blylk bir potansiyele sahip oldugunu
belirtmiglerdir. Wang ve Hannafin (2005), tasarim tabanli arastirmayi egitim uygulamalarini
otantik dinya dizeninde arastirmacilar ve uygulayicilar arasinda isbirligine dayali olarak
sistematik, esnek ve tekrarlamali gézden gecirmeler, analiz, tasarim, gelistirme ve
uygulama ile gelistirmeyi amaclayan ve tasarim ilke veya kuramlarina énculik eden bir

arastirma yontembilimi olarak tanimlamistir.

Tasarim tabanli arastirma slreci tekrarlamall bir tasarim, tesis etme veya
uygulama, analiz etme ve tekrar tasarlama dongusu olarak da tanimlanmaktadir (Design-
Based Research Collective, 2003). Barab ve Squire'a (2004) gbre tasarim tabanli
arastirma; o6grenme ve Ogretmeyi kendi dogal durumu iginde agiklama ve etkileme
potansiyeline sahip; yeni olgular, uygulamalar ve kuramlar Gretmeyi hedefleyen; tek degil,
seri bir yaklagim olarak tanimlanabilir. Kuzu, Cankaya ve Misirh (2011) tasarim tabanli

arastirmanin alanyazinda tanimlanan genel 6zelliklerini Tablo 1’deki gibi 6zetlemiglerdir.
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Tasarim Tabanli Arastirmanin Genel Ozellikleri

Ozellikler

Aciklama

Faydaci

Tasarim tabanl arastirma kuram ve uygulamayi ayirir.

Kuramin degeri uygulamaya olan katkisiyla belirlenir (Cobb ve

digerleri, 2003).

Belirli bir temeli

olan

Tasarim kuram temelli olup ilgili arastirma kuram ve uygulamaya

dayali olarak yapilir (Cobb ve digerleri, 2003).

Etkilesimli, kendini

tekrarlayan, esnek

Tasarimcilar tasarim sirecinde yer alip katihmcilarla birlikte

calisirlar.

Kendini tekrarlayan analiz, tasarim, uygulama ve yeniden tasarim

suregleri vardir.

Ana plan yeteri kadar detaylandiriimaz; bdylece tasarimcilar

tasarimda degisiklikler yapabilirler.

Butiinleyici Arastirmanin  guvenirligini artirmak i¢cin karma arastirma
yontemleri kullaniimaktadir.
Kullanilan arastirma yontemi arastirmaninin farkli asamalarinda
ortaya c¢ikabilecek ihtiyaca gore degisebilir.
igeriksel Aragtirma slreci, arastirmanin bulgulart ve ana plan Uzerinde

yapilan degisiklikler dokiiman haline getirilir.
Arastirma sonuglari tasarim sureciyle baglantilidir.

Gelistirilen ilkelerin uygulanmasinda rehberlige ihtiya¢ vardir.
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Tasarim Tabanli Arastirma Birligi (Design Based Research Collective, 2003) iyi bir

tasarim tabanli arastirmanin su bes 6zellige sahip olmasi gerektigini dnermistir:

1. Ogrenme cevresi tasarimina ve égrenme kurami gelistirmeye ait amaglar

birbiri ile i¢ ice gecer.

2. Gelistirme ve arastirma; tasarim, tesis etme (enactment), analiz ve tekrar

tasarima ait tekrarl dongulerden meydana gelir.

3. Tasarim arastirmalari, uygulayicilar ve diger egitim tasarimcilari igin

paylasilabilir kuramlar ile sonuglanmalidir.

4, Arastirma, tasarim fonksiyonunun dogal ortamda nasil oldugunu g6z éniine
almalidir. Sadece basari veya basarisizliga degil ayni zamanda ilgili 5grenme konularindaki

anlamlandirmalari gelistiren etkilesimlere de odaklaniimalidir.

5. Sirec ve ciktilarini birbiri ile belgeleyebilen ve birlestirebilen yontemlere

dayanir.

Tasarim tabanh arastirmada arastirmaci, arastirmayi katiimcilarla birlikte
yuraturken arastirma sireglerinin énemli bir pargasidir (Cobb, Confrey, diSessa, Lehrer ve
Schauble, 2003). Arastirmaci sistematik olarak madahaleler tasarlayip uygulamaya gegirir,
uygulama sonuglarina gore ilk tasarimi gézden gegirip gelistirerek tekrar uygular ve faydaci
bir bakis agisi ile yapilan uygulamanin uygulamay: yeterince gelistirdigi kanisina varana

kadar bu iglemi déngusel olarak devam ettirir (Kuzu, Cankaya ve Misirli, 2011).

Tasarim tabanli arastirmanin baslica amaci dogal kogullardaki 6gretme-6grenmeyi
etkileyecek yeni kuramlari ve uygulamalari ortaya koymaktir (Brown, 1992; Collins, 1992).
Bu yontem degisik 6grenme bigimleri tasarlamay1 ve bu 6grenme bicimlerini ¢aligmayi
gerektirir. Tasarlanan yapi devamli olarak tekrar eden testlere ve yeniden
degerlendirmelere tabi tutulur. Bu nedenle tasarim tabanl olarak yurutulen arastirmalarin
organik bir yapiya sahip olduklarindan ve kendilerini duruma gore yenilediklerinden

bahsedilebilir. Bu yapisi ile tasarim tabanli arastirma yontemi klasik tasarim yéntemlerinden
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ayriimaktadir. Klasik tasarim yontemlerinde bir Grine ait tasarim ortaya konulup
geligtirildikten sonra test edilir, kullanicilara sunulur ve tasarim bitmis olur (Kuzu, Cankaya

ve Misirli, 2011).

Tasarim tabanli arastirmacilar kendi yontemlerinin guvenilirlik ve uyarlanabilirligini
arttirmak igin karma yontemleri kullanirlar. Tasarim tabanl arastirmada birden ¢ok ydntem
vardir. Bunlar anket, uzman goérusu, degerlendirme (evaluation), durum c¢alismasi,
gbrisme, sorgu yontemi, gecmisi kapsayan analiz ve bicimlendirici degerlendirme gibi
yontemlerdir (Richey, Klein ve Nelson, 1996; van den Akker, 1999; Edelson, 2001; Cobb

ve digerleri, 2003; McCandliss, Kalchman ve Bryant, 2003).

Bu galismada gerceklestiriien 3 uygulamanin her birisi bir durum ¢alismasi olarak
ele alinmigtir. Durum galismasi, sosyal bilimlerde arastirma yaparken kullanilan birgok
yontemden bir tanesidir (Yin, 2009). Durum calismalari nicel veya nitel yaklasimla
yapilabilir. Her iki yaklasimda da amag belirli bir duruma iliskin sonuglari ortaya koymaktir.
Nitel durum calismasinin en temel O6zelligi bir ya da birka¢ durumun derinligine
arastirilmasidir. Yani bir duruma iliskin etkenler (ortam, bireyler, olaylar, surecler, vb.)
batincul bir yaklagimla arastirilir ve ilgili durumdan nasil etkilendiklerine odaklanilir

(Yildinnm ve Simsek, 2011).

McMillan'a (2000) goére, durum c¢alismalari bir ya da daha fazla olayin, ortamin,
programin, sosyal grubun ya da diger birbirine bagh sistemlerin derinlemesine incelendigi
yontemdir. Arastirmalarda durum c¢alismalari, bir olayi meydana getiren ayrintilari
tanimlamak ve goérmek, bir olaya iliskin olasi acgiklamalari gelistirmek ve bir olayi
degerlendirmek amaciyla kullanilir (Gall, Borg ve Gall, 1996). Baxter ve Jack (2008), durum
¢alismasi yonteminin arastirmacilara karmasik olgulari kendi baglami icinde ¢alismak igin

araclar sagladigini ifade etmektedir.

Yin'e (2009) gore, durum galismasi genel olarak su durumlarda tercih edilen bir

yontemdir:
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. “Nasil” ve “Nigin” sorularina cevap arandiginda,
. Arastirmacinin olaylar tzerinde ¢ok az kontroll oldugunda,
. Calismanin odagi, otantik hayat baglami ile ilgili giincel bir olgu oldugunda.

Bu sartlar, durum calismalarini diger sosyal bilim arastirmalarinda kullanilan
yontemlerden ayirmaktadir. Bununla birlikte arastirmalarda kullanilan yoéntemler birgok
yénden birbiri icine ge¢cmis olup bunlari keskin bir sekilde ayiran bir sinir yoktur. Yin (2009),
durum calismasinin Sekil 1’deki gibi slreclerden olustugunu ifade etmistir. Yin’e (2009)
g6re durum galismasi dogrusal ve tekrarli bir stregtir. Durum galismasi; planlama, tasarim,

hazirlama, toplama, analiz etme ve paylasma asamalarini icermektedir.

Yin’e (2009) gore durum calismalarinin bes dnemli bileseni vardir. Bunlar;

. Arastirma sorulari
. Varsa 6nermeler
. Analiz dgeleri
. Verileri Bnermelere mantiksal olarak baglama
. Bulgulari yorumlamak igin olgitler
Sekil 1

Durum g¢alismasi sdreci (Yin, 2009).

L

Planlama

Tasarim x @
Paylasma .
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Bu baglamda, bu ¢alismada egitsel robotlarin bilgisayar programlama 6gretiminde
nasil kullaniimasi gerektigini ortaya ¢ikarmak, bir ders mufredati ve uygulama modeli 6nerisi
olusturmak icin 3 uygulama yapilmistir. Yapilan uygulamalar durum calismasi olarak ele
alinmigtir. Bir donem suren ilk uygulama gergeklestirildikten sonra toplanan veriler 1s1ginda
gerekli dizenlemeler yapilarak ikinci uygulamaya gecilmistir. Benzer sekilde bir dénem
suren ikinci uygulamadan toplanan veriler ¢cercevesinde tekrar dizenlemeler yapilarak yine

bir dénem slren tglincl uygulama gerceklestirilmistir.

Durum Calismasi |

Calisma Grubu

Bu arastirmada Hacettepe Universitesi Bilgisayar ve Ogretim Teknolojileri Egitimi
bolimiinde 6grenim géren ve 2012-2013 Bahar déneminde “BT0O202 - Programlama Dilleri
II” dersini alan 67 6drenci 1. durum ¢alismasinin ¢alisma grubunu olusturmaktadir. 2. sinif
dgrencileri igin zorunlu alan dersi olan “BT0202 - Programlama Dilleri I1” dersi 5 kredi olup
3 saat kuramsal, 2 saat de uygulamali olarak gergeklestiriimektedir. iki subeye ayrilan

calisma grubu dgrencilerinin subelere ve cinsiyete gére dagilimi Tablo 2’de verilmigtir.

Tablo 2

Calisma grubu égrencilerinin dagilimi

Subeler Cinsiyet Toplam
Kadin Erkek

Sube 1 14 18 32

Sube 2 19 16 35

Toplam 33 34 67

Calisma grubu o6grencileri egitsel robot etkinliklerini takim calismalari seklinde,
bélimde bulunan iki bilgisayar laboratuvarinda gergeklestirmistir. Sube 1’de 5 takim, Sube
2'de 6 takim olmak Uzere toplam 11 takim &grencilerin bilgisayar kullanim tecribesi,

uygulama yazilimlari ve bilgisayar programlama gibi deneyimlerini igceren demografik
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bilgileri ¢ercevesinde olusturulmustur. Tablo 3'te iki subede yer alan takimlara ait bilgiler

bulunmaktadir.

Tablo 3

Subelere goére takimlarin dagilimi

Sube 1 Sube 2

Takim Uye Sayisi Takim Uye Sayisi

Takim 1 7 Takim 6 5

Takim 2 6 Takim 7 6

Takim 3 6 Takim 8 6

Takim 4 6 Takim 9 6

Takim 5 7 Takim 10 6
Takim 11 6

Veri Toplama Araclari

Durum calismalarinda genellikle birden fazla veri toplama ydntemi ise kosulur. Bu

yolla zengin ve birbirini teyit edebilecek veri cesitliligine ulasilmaya calisilir (Yildirnm ve

Simsek, 2011). ik uygulamada kullanilan veri toplama araglari sunlardir:

. Demografik bilgi formu

. Alan notlar

. Yari-yapilandiriimis gértiisme formlari

. Ddénem sonu yansima raporlari

. Ogretim materyalleri motivasyon anketi (OMMA)

Demografik Bilgi Formu

Arastirmaya katilan o6grencilerin demografik bilgileri arastirmacilar tarafindan

gelistirilen demografik bilgi formu ile toplanmistir. Hazirlanan demografik bilgi formu

icerisinde O0grencilerin sahip oldugu yazilim bilgi ve tecrubesi, sahip oldugu programlama
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bilgi ve tecribesi, programlama seviyesi, ders igin kisisel amag ve hedefleri ile dersten

beklentileri gibi sorular yer almaktadir. Demografik bilgi formu Ek A'da verilmistir.
Alan Notlan

Haftalik robot etkinlikleri sirasinda takimlar gézlemlenerek alan notlari tutulmustur.
Yapilan gézlemlerde takimlarin robot etkinliklerini nasil ele aldiklari, nasil bir siire¢ takip
ettikleri, karsilagtiklar zorluklarin neler oldugu, bu zorluklarin Gstesinden nasil geldikleri,
takim ici ve takimlar arasi iletisimin nasil oldugu gibi durumlar dikkate alinmistir. Bu alan

notlari gergevesinde ilerleyen haftalara ait etkinlikler dizenlenmigtir.
Yari-Yapilandirilmis Gériisme Formlari

Ddénem sonunda o6grencilerden veri toplamak icin yari yapilandiriimis gorisme
formu hazirlanmistir. iki dgrenci ile pilot uygulama gerceklestirilerek gériisme formuna son
sekli verilmigtir. Pilot uygulamadan sonra 16 6grenci ile gérisme gerceklestirilmistir. Yari
yapilandiriimis gérisme formu dénem boyunca 6grencilerin hosuna giden ve gitmeyen
hususlar, olusturulan robotun mekanik yapisi, kullanilan gérsel programlama yazilimi, robot
etkinliklerinin igerikleri, takim g¢alismasi hakkindaki gorusleri, uygulamanin gercgeklestirildigi
laboratuvar ortaminin durumu ve robotlarin programlama 6égretimindeki etkileri gibi sorulari

icermektedir. Yari-Yapilandiriimis gérisme formu Ek B’de verilmistir.
Yansimalar

Yansima, performans deg@erlendirmesinde kullanilan bir 6lgme ydntemidir.
Uygulamali 6grenme tiirlerinde 6grenmenin gerekliligi icin dnemli bir bilesendir. Ogrencilere
ogrenmelerini yorumlama, analiz etme ve elesgtirme firsati saglamaktadir (Esgin, 2009).
Doénem sonunda o6grencilerden talep edilen dersle ilgili genel degerlendirmeleri iceren
yansima raporu igerisinde de egitsel robot etkinlikleri ile ilgili sorular bulunmaktadir. Bu
donem sonu yansima raporu igerisinde ogrencilerin programlama oOgretiminde robot
kullanimi konusunda genel degerlendirmeleri ile birlikte donem boyu devam eden bu

surecte memnun olduklari ve olmadiklari durumlar, kullanilan robot ve yazilim hakkindaki
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gorigleri, takim calismasi hakkindaki distnceleri, 6§grenme ortami hakkindaki gérusleri gibi

sorular yer almaktadir. Donem sonu yansima raporu Ek C’'de gosterilmistir.
Ogretim Materyalleri Motivasyon Anketi (OMMA)

Kutu ve Sozbilir (2011), Keller (1987) tarafindan geligtirilen “Instructional Materials
Motivation Survey [IMMS] - Ogretim Materyalleri Motivasyon Anketi [OMMA]’ni Tirkceye
uyarlayarak gecerlik ve guvenirlik calismasini yapmiglardir. Anket doért faktoérll bir yapida
(dikkat, uygunluk, given ve tatmin) toplam 36 maddeden olusmaktadir. Anket Tlrkceye
cevrilmis ve daha sonra Turkge ve yabanci dil uzmani 15 6gretim Uyesinin gorusleri
dogrultusunda dil ve anlam butlnligu agisindan degerlendirilmistir. Degerlendirme sonrasi,
anketin egitim sistemi acisindan kultarel uygunlugu ve Tlrkge dil gecgerligi birer uzman
tarafindan yeniden incelenmis ve ankete son hali verilmigstir. Anketin Turkg¢e formu Atatirk
ve Erzincan Universiteleri Egitim Fakiltelerinde toplam 262 6grenciye uygulanmistir.
Madde gecerligine kanit olarak madde toplam test korelasyonlari hesaplanmis, anket
puanlariyla negatif veya ¢ok dusik korelasyona sahip olan (r<.30) maddeler ¢ikartiimistir.
Anketin yapr gecerligi acimlayici faktér analizi ile incelenmistir. Faktér analizi
uygulamasinda anketin ilisiksiz faktorlere ayrilmasi nedeniyle varimax dik dondirme teknigi
kullaniimistir. Analiz sonucunda anket iki faktérlli ve 24 madde olarak bulunmustur. Anketin
Cronbach Alpha i¢ tutarlik katsayisi toplam anket icin 0.83, alt faktorler igin sirasiyla 0.79

ve 0.69 olarak bulunmustur. OMMA Ek C’de gdsterilmistir.
Lego Mindstorms NXT Robot Seti (9797)

Lego Mindstorms NXT robot setleri ginimuizde egitim amaciyla en ¢ok kullanilan
robot setlerinden birisi olarak karsimiza ¢ikmaktadir. Bu robot seti igerisinde bir NXT tugla
(brick), 2 adet dokunma sensori, 1’er adet i1sik, ses ve uzaklik (ultrasonik) senséri ile 3
adet servo motor bulunmaktadir. Bunlara ek olarak USB ve baglanti kablolari ile batarya da

paket icerisinde yer almaktadir. NXT tuglaya ait teknik ozellikler ise sunlardir:

. 32-bit ARM7 mikroislemci



53

. 256 Kb FLASH, 64 Kb RAM
. Kablosuz bluetooth iletisim
. 12 Mbit/s USB port

. 4 girig portu

. 3 ¢ikis portu

. 100 x 64 piksel LCD ekran
. Hoparlér — 8 kHz ses kalitesi
. Guc¢ kaynagi : Batarya veya 6 adet AA pil

Takimlarin standart kurulum kilavuzu gergevesinde olusturduklari robot Sekil 2'de

sunulmustur.

Sekil 2

Kurulum kilavuzu gergevesinde olusturulan robot

—

NXT 2.1. Yazilimi

NXT 2.1 yaziimi sirlkle-birak mantigi Gzerine kurulu bir yazihmdir. Lego
Mindstorms robot seti ile olusturulan robotlari programlamak icin gerekli araclarin
bulundugu yazilimda programlamanin temelini iceren butiin kavramlar icin gerekli nesneler

yer almaktadir. Sekil 3'te NXT 2.1 yazilimina ait araylz sunulmustur.
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Sekil 3

NXT 2.1 yazilimina ait arayliz

Robot Educator

Commion Palette a
% 0
Complete Palette

®8

Data Logging

Select:

Veri Toplama (Uygulama) Siireci

Bu durum galismasinda veriler Hacettepe Universitesi Bilgisayar ve Ogretim
Teknolojileri Egitimi (BOTE) béliminde 2012-2013 dgretim yili Bahar ddneminde 6grenim
géren 67 dgrenci ile birlikte toplanmistir. Veri toplama siireci “BT0202 - Programlama Dilleri
II” dersi kapsaminda gergeklestiriimistir. Robot kullanimi ile ilgili her trll etkinlik dersin 2

saatlik uygulama bolimunde bilgisayar laboratuvarlarinda gergeklestirilmistir.

Dénemin ilk haftasinda &grencilere robot tanitimi yapiimistir. Robot kavrami,
Ozellikleri, kullanim alanlari, robotu olusturan parcalar, sensérler (algilayicilar) ve motorlar
gibi konular ayrintili olarak ele alinmistir. Daha 6zelde ¢alismada kullanilan robot seti olan
Lego Mindstorms NXT temel robot seti (9797) hakkinda bilgiler verilmigtir. Ayrica dersin
sonunda 6grencilerden demografik bilgi formlarini doldurarak e-posta ile teslim etmeleri de
istenmistir. ikinci haftada ise Lego Mindstorms NXT temel robot seti (9797) ile birlikte gelen
NXT 2.1 yaziimi ayrintili olarak tanitilmistir. Programin arayiziinde bulunan nesneler,
bunlarin nasil kullanilacagi, programlarin nasil olusturulacag! ve robota nasil yuklenecegi

ile ilgili bilgiler bu derste verilmigtir.
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Dénemin 3. haftasinda 2 subeye ayrilan 6grenciler takimlar halinde robot
kurulumunu yapmaya baslamiglardir. ki subede ve takim c¢alismasi seklinde
gerceklestirilen uygulamada ilk subede 5 takim, ikinci subede 6 takim yer almaktadir.
Takimlar, égrencilerin teslim ettigi demografik bilgi formlari ¢cercevesinde olusturulmustur.
Takimlar icerisinde bilgisayar, programlama ve yazilim tecribesi farkli seviyelerde
ogrencilerin bulunmasina dikkat edilmigtir. Takimlar ilk olarak kendilerine teslim edilen Lego
Mindstorms NXT temel robot setini (9797) teslim alarak robot kurulumuna baslamiglardir.
Robot kurulumu robot seti igerisinde gelen kurulum kilavuzu gergevesinde olusturulmustur.
Kurulum kilavuzu c¢ergevesinde takimlar tarafindan olusturulan robot S$ekil 2’de

sunulmustur.

Robot kurulumunun ardindan dénemin 4. haftasindan itibaren 6grenciler takimlar
halinde robot etkinliklerini gerceklestirmeye basglamiglardir. Dersin kuramsal kisminda ele
alinan konular bilgisayar programlamanin temelini olusturan algoritma, akis diyagramlari,
degisken ve sabitler, karar yapilari, dongl yapilari gibi bagsliklari icermektedir. Kuramsal
bolimde bu kavramlar gorsel bir programlama dili olan Visual Basic baglaminda ele
alinmistir. Bu programlama konulari ¢ergevesinde dersin uygulama bolimu igin robot
etkinlikleri olusturularak 6grencilerin haftalik olarak takim galigmalari seklinde bu etkinlikleri
gerceklestirmeleri istenmigtir. Haftalik robot etkinlikleri ile 6grencilerin hem robotu tanimasi
hem de programlama kavramlarini 6grenmesi hedeflenmistir. Dersin uygulama saatinde
takimlar robot etkinliklerine ek olarak kuramsal bdlimde paylasilan Visual Basic
programlama dili drneklerini de yapmiglardir. Hazirlanan haftalik robot etkinlikleri Tablo 4’'te

sunulmustur.



Tablo 4

Haftalik robot etkinlikleri

Haftalar Konular ve Etkinlikler
Hafta #1 - Robot tanitiminin yapiimasi
- Robot nedir?
- Robot dzellikleri
- Robotlarin kullanim alanlari
- Sensdrler (Dokunma, Isik, Ses, Ultrasonik)
- Eyleyiciler (Motorlar)
Hafta #2 - Lego Mindstorms NXT Software 2.1 program gelistirme
ortaminin tanitiimasi
- Lego Mindstorms NXT Software 2.1’in &grencilere
dagitiimasi
Hafta #3 - Robotun yapimi (kurma, olusturma, building)
- YansiRobo#03 génderilmesi
Hafta #4 - Robot etkinlik: Display, Wait, Move ve Sound bloklari
- YansiRobo#04 gonderilmesi
Hafta #5 - Robot etkinlik: Loop ve Switch bloklari
- YansiRobo#05 génderilmesi
Hafta #6 - Robot yapimi: Sensdrler
- YansiRobo#06 génderiimesi
Hafta #7 - Robot yapimi: Variable ve Constant bloklari
- YansiRobo#07 génderilmesi
Hafta #8 - Tatil nedeniyle ders yapilmadi
Hafta #9 - Robot yapimi: Veri baglanti noktalari (Data Hub Wiring)
- YansiRobo#09 génderilmesi
Hafta #10 - Robot yapimi: Loop ve Nested Loop

- YansiRobo#10 génderilmesi
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Hafta #11 - Robot yapimi: Switch ve Random bloklari

- YansiRobo#11 génderilmesi

Hafta #12 - Ders yapiimadi

Hafta #13 - Robot yapimi: Cizgi izleyen robot

- YansiRobo#13 génderilmesi

Hafta #14 - Ders yapiimadi

Her hafta robot etkinlikleri sirasinda takimlar gézlemlenerek alan notlari tutulmustur.
Alan notlar tutulurken takimlarin problemi nasil ele aldiklari ve sirecte nasil ilerledikleri,
karsilastiklari zorluklar ve bunlarla nasil basa ¢iktiklari, takim igi ve takimlar arasi iletisimler
gibi durumlar dikkate alinmistir. Ayrica takimlarin problem ¢dzme slreglerine zorunlu
olmadikga egitimciler tarafindan midahale edilmemesine de dikkat edilmistir. Haftalik robot
etkinliklerinin bitiminde ogrencilerden bireysel olarak etkinlikle ilgili duslncelerini iceren
yansimalarini 3 gun icinde e-posta yoluyla gondermeleri istenmistir. Yansima raporlarinda
ogrencilerden ilgili haftada gerceklestirdikleri robot etkinlikleri sirasinda yasadiklari sireci
anlatmalari istenmistir. Ogrenciler robot etkinliklerinin igerikleri, dersin kuramsal kisminda
anlatilanlar ile uyusma durumu, karsilastiklari zorluklar, takim igi iletisim durumlari, yardim
alma konusu, fiziksel kosullar gibi durumlar dikkate alarak yansima raporlarini
hazirlamiglardir. Ayrica takimlardan NXT 2.1 yazilimi ile yazdiklari programlari dersin
sonunda kaydederek saklamalari ve daha sonra teslim etmeleri de istenmigtir. Takimlarin
yazdiklari bu programlarin, takimlarin gegirdikleri siire¢ sonunda haftalik robot etkinliklerini
ne derece yaptiklarini ve programlama kavramlarini bir problem Uzerinde ne kadar

uygulayabildiklerini gostermeleri agisindan 6nemli oldugu diasunulmustar.

Dénem sonunda her takimdan en az 1 tane olmak Uzere gonulli toplam 18 6grenci
ile gérisme gerceklestiriimistir. Bu gérismeler i¢in hazirlanan yari yapilandirilmis gérisme
formlar icerisinde dénem boyunca 6grencilerin hosuna giden ve gitmeyen hususlar,
olusturulan robotun mekanik yapisi, kullanilan gérsel programlama yazilimi, robot
etkinliklerinin igerikleri, takim ¢alismasi hakkindaki gorisleri, uygulamanin gerceklestirildigi

laboratuvar ortaminin durumu ve robotlarin programlama 6gretimindeki etkileri gibi sorular
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yer almaktadir. Ayrica dénem sonunda final sinavlari haftasinda tim sinifa Ogretim

Materyalleri Motivasyon Anketi (OMMA) uygulanmistir.

Son olarak dénemin sonunda final sinavlarindan sonra bireysel olarak yaptiklari
robot etkinliklerini batincil olarak degerlendirmeleri icin ddrencilerden dénem sonu
yansima raporu hazirlamalari istenmistir. Bu dénem sonu yansima raporu igerisinde
ogrencilerin programlama 6gretiminde robot kullanimi konusunda genel degerlendirmeleri
ile birlikte ddnem boyu devam eden bu slre¢te memnun olduklari ve olmadiklari durumlar,
kullanilan robot ve yazilim hakkindaki gérusleri, takim calismasi hakkindaki dustnceleri,

odgrenme ortami hakkindaki gorusleri gibi sorular yer almaktadir.

Durum Galigsmasi Il

Calisma Grubu

Bu arastirmada Hacettepe Universitesi Bilgisayar ve Ogretim Teknolojileri Egitimi
bélimiinde 6grenim gdéren ve 2013-2014 Giiz déneminde “BTO201 - Programlama Dilleri
I” dersini alan 65 dégrenci 2. durum calismasinin ¢alisma grubunu olusturmaktadir. ikinci
sinif égrencileri igin zorunlu alan dersi olan “BTO201 - Programlama Dilleri I” dersi 5 kredi
olup 3 saat kuramsal, 2 saat de uygulamali olarak gerceklestiriimektedir. iki subeye ayrilan

calisma grubu 6grencilerinin subelere ve cinsiyete gore dagihmi Tablo 5’te sunulmustur.

Tablo 5

Calisma grubu égrencilerinin dagilimi

Subeler Cinsiyet Toplam
Kadin Erkek

Sube 1 24 19 43

Sube 2 13 9 22

Toplam 37 28 65

Calisma grubu 6grencileri egitsel robot etkinliklerini takim caligmalari seklinde,

boélimde bulunan bilgisayar laboratuvarinda gerceklestirmislerdir (Onceki dénemde
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bélimde 2 bilgisayar laboratuvari mevcutken bu iki lab fiziksel olarak birlestiriimis ve bolim
laboratuvar sayisi bire dismdustir). Sube 1'de 3 kisilik 13 grup ve 4 kisilik 1 grup olmak
Uzere toplam 14 grup, Sube 2’de 2 kisilik toplam 11 grup bulunmaktadir. Genel toplamda

25 grup, 6grencilerin kendi istekleri cercevesinde olusturulmustur.

Bu calisma “BT0O201 - Programlama Dilleri I” dersinin 3 saatlik kuramsal ve 2 saatlik
uygulama bdliminde gercgeklestiriimistir. Programlama dillerinin temelini olusturan
algoritma, akis diyagramlari, degisken ve sabitler, karar yapilari, déngu yapilari gibi konulari
icine alan robot etkinlikleri olusturularak &grencilerin haftalik olarak grup c¢alismalari
seklinde bu etkinlikleri gerceklestirmeleri istenmistir.  Etkinlikler sirasinda gruplar
g6zlemlenerek alan notlari tutulmustur. Ders sonrasinda ise 6grencilerden etkinlikle ilgili
dusuncelerini igceren yansimalari e-posta yoluyla alinmistir. Dénem sonunda tim sinifa

Ogretim Materyalleri Motivasyon Anketi (OMMA) uygulanmistir.
Veri Toplama Araglari

ikinci durum calismasinda da 1. durum galismasinda kullanilan veri toplama araglari

kullanilmigtir. Bu veri toplama araclari sunlardir:

. Demografik bilgi formu

. Alan notlar

. Yari-yapilandiriimis gértiisme formlari

. Ddénem sonu yansima raporlari

. Ogretim materyalleri motivasyon anketi (OMMA)

Veri Toplama (Uygulama) Siireci

Bu durum galigmasinda veriler Hacettepe Universitesi Bilgisayar ve Ogretim
Teknolojileri Egitimi (BOTE) bélimiinde 2013-2014 dgretim yili Gliz déneminde 6grenim
goOren 65 6grenciden toplanmistir. Veri toplama sireci 2. sinif 6grencileri igin zorunlu alan

dersi olan “BT0201 - Programlama Dilleri |” dersi kapsaminda gergeklestirilmistir. 5 kredi
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olan bu ders 3 saat kuramsal, 2 saat de uygulamali olarak gergeklestirimektedir. Robot
kullanimi ile ilgili her tirli etkinlik dersin 2 saatlik uygulama boéliminde bilgisayar

laboratuvarinda gergeklestiriimistir.

Durum Gahsmasi lli

Calisma Grubu

Bu aragtirmada Hacettepe Universitesi Bilgisayar ve Ogretim Teknolojileri Egitimi
(BOTE) bélimiinde 6grenim goren ve 2014-2015 Bahar déneminde “BT0216 - Gérsel
Programlama” dersini alan 28 6grenci 3. durum c¢alismasinin ¢alisma grubunu
olusturmaktadir. “Goérsel Programlama” dersi egitsel robotlar kullanilarak programlama
ogretimine odaklanan alan secgmeli bir ders olarak bolim mufredatinin dérdinci déneminde
acllmigtir. Ders acgilmadan 6nce o6grencilere duyuru yapilmis ve robot programlama

konusunda ilgili 6grencilerin bu dersi almalari tavsiye edilmistir.

Calisma grubunu olusturan 6grencilerin tamami Hacettepe Universitesi BOTE
bolumu ikinci sinif 6grencisi olup daha 6nce robot programlama deneyimi olmayan
bireylerden olugsmustur. Calisma grubundaki bu &grenciler mufredatlarinin  Gglncl
déneminde verilen “BTO201 - Programlama Dilleri I” dersini almiglardir. Katilimcilarin
cinsiyet, programlamaya iliskin én deneyim, BTO 201 “Programlama Dilleri I” not ortalamasi

ve genel akademik ortalamalarina iliskin demografik bilgiler Tablo 6’da sunulmustur.

Tablo 6

Calisma grubuna ait demografik bilgiler

Sayr Deneyimli Deneyimsiz BTO 201 Ortalama Akademik Ortalama

Kadin 22 11 11 3,05 3,02
Erkek 6 5 1 2,79 2,9

Toplam 28 16 12 3,0 3,0
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Veri Toplama Araclari

Calismada kullanilan demografik bilgi formu, alan notlari, dénem i¢i ve dénem sonu
yansima raporlari, haftalik robot programlari ve 6gretim materyalleri motivasyon anketi

(OMMA\) diger iki durum g¢alismasinda da kullanilan veri toplama aragclaridir.
Veri Toplama (Uygulama) Siireci

Bu durum calismasinda veriler Hacettepe Universitesi Bilgisayar ve Ogretim
Teknolojileri Egitimi (BOTE) baliimiinde 2014-2015 dgretim yili Bahar déneminde 6grenim
gbren 28 dgrenci ile birlikte toplanmistir. Veri toplama sureci 2. sinif 6grencileri icin alan
segcmeli olarak agilan “BT0O216 - Gorsel Programlama” dersi kapsaminda
gerceklestiriimistir. Bu ders 3 kredi olup, 2 saat kuramsal, 2 saat de uygulamali olarak
gerceklestiriimistir. Diger 2 durum g¢alismasi bdlimde agilan zorunlu alan dersleri olan
“BTO202 - Programlama Dilleri II” ve “BTO201 - Programlama Dilleri I” derslerine robotun
bir 6grenme araci olarak eklenmesi seklinde gerceklestirilmistir. Bu iki alan dersi 3 saat
kuramsal, 2 saat uygulamali seklinde gergeklestiriimektedir. ilk 2 uygulamada bu derslerin
sadece uygulama kisminda robotlara yer verilmistir. Robotlara dersin hem kuramsal hem

de uygulama bélimlerinde yer vermek igin “BT0O216 - Gérsel Programlama” dersi agilmigtir.

Glz doénemi sonunda daha 6nceden robot programlama ile ilgili bir deneyimi
olmayan 2. sinif 6grencilerine Bahar dénemi igin robot programlamayi igeren alan se¢gmeli
bir ders acilacagi, dersin icerigi ve kontenjaninin 30 kisi oldugu belirtildiginde c¢ogu
ogrencinin istekli ve ilgili oldugu gézlemlenmistir. Ders kayit ve ekle-sil haftasindan sonra

toplam 28 dgrenci derse kayit olmustur.

Doénemin ilk dersinde 6grencilere bu alan segmeli dersin amacinin egitsel robotlari
kullanarak programlama 6gretimini gerceklestirmek oldugu acgiklanmistir. Dersin kapsami,
icerigi ve sureci ayrintili bir sekilde ilk derste paylasiimistir. Programlama dillerinin temelini
olusturan algoritma, akis diyagramlari, veri turleri, degisken, sabit ve diziler, karar yapilari,

donguler ve alt prosedir ve fonksiyonlar gibi konulari igine alan robot etkinlikleri
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olusturularak 6grencilerin haftalik olarak takim galismalari ve final robot projesi seklinde bu
etkinlikleri gerceklestirecekleri belirtiimistir. Bu bilgilendirmelerden sonra 6grencilere robot

tanitimi yapilmistir.

ikinci hafta robot kurulumu igin égrencilerin kendi istedikleri sekilde takimlarini
olusturmalar istenmistir. Ogrencilerin takimlari olusturmalarinin ardindan robot setleri
takimlara dagitiimis  ve takimlar kilavuz  dogrultusunda robot  kurulumunu
gerceklestirmislerdir. Ogrenci takimlar tarafindan toplam 13 adet robot kurulmustur.
Arastirmaci tarafindan bir tane de yedek robot kurulumu yapilarak toplam 14 tane robot

ders icin kullanima hazir hale getirilmistir.

Doénemin 3. haftasinda 6grencilerin demografik bilgi formunu doldurarak teslim
etmeleri istenmistir. BoIUmUn bilgisayar laboratuvari ve bir dersliginde 2 saat kuramsal, 2
saat uygulamali seklinde gergeklestirilen derste once ilgili programlama konusunun anlatimi
yapildiktan sonra &grencilerin takimlar halinde kendilerine verilen robot etkinliklerini
gerceklestirmeleri istenmistir. Onceki iki durumda gergeklestirilen uygulama deneyimleri
sonucu kisa konu anlatimi ve daha uzun robot etkinlik uygulamalari benimsenmistir. Robot
kurulumundan sonraki ilk hafta takimlar robotu ¢alistirmak icin strlkle-birak mantigi ile
program yazarken daha sonraki tim haftalarda kod yazarak programlarini olusturmuslardir.
Sirikle-birak mantigi ile program olusturup robotu programlamak igin Lego Mindstorms
NXT robot setinin resmi yazilimi olan NXT 2.1 yazilimi kullanilmigtir. Sartkle-birak yontemi
disinda bu robot setini kod yazarak programlayabilmek icin resmi olmayan yazilimlar da
ayrica mevcuttur. Robotu kod yazarak programlamak igin C programlama dilinin temeline

dayali ve onun kod yapisini kullanan RobotC programi kullaniimigtir.

4 saatlik olan dersin ilk 2 saati bilgisayar laboratuvarinda gergeklestirilirken son iki
saati derslikte gerceklestirilmigtir. Bundan dolayi hem bilgisayar laboratuvari hem de derslik,
ilgili haftadaki robot etkinliklerine uygun sekilde dizenlenmistir. Robotlarin rahat bir sekilde

hareket edebilecedgi uygun alanlar ve parkurlar olusturulmustur. Parkurlarin hem
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laboratuvarda hem de derslikte kullanilabilmesi igin parkurlar tasinabilir gsekilde

olusturulmustur.

Uc haftallk dersten sonra ogrencilerden o haftaki robot etkinlikleri ile ilgili
deneyimlerini bir yansima raporu seklinde hazirlamalari istenmigtir. Hazirlayacaklari bu
yansima raporlarini 3 gun icerisinde teslim etmeleri belirtiimistir. Bu 3 hafta arastirmacilar
tarafindan kritik Gneme sahip oldugu dusundlen robot kurulumu, surikle-birak ile program

yazma ve kod ile program yazma deneyimlerinin oldugu haftalardir.

ilk 11 hafta 6grenciler kendi olusturduklari takimlarla haftalik robot etkinliklerini
gerceklestirmiglerdir. ilk haftalarda takimlarin gergeklestirdigi robot etkinlikleri iyi
tanimlanmis problemlerden olusurken sonraki haftalarda iyi tanimlanmamis problemlerden
olusacak sekilde olusturulmustur. Son 5 haftada ise (3 hafta ders, 2 hafta sinav haftasi)
arastirmacilar tarafindan olusturulan 4’er Kkisilik 7 takim halinde robot projesi
gerceklestirmiglerdir. Takimlara, arastirmacilar tarafindan kendilerine sunulan robot
projeleri arasindan sec¢im yapma imkani ya da kendi karar verecekleri bir robot projesini
gergeklestirme imkani sunulmustur. Yedi takimdan 5 tanesi halihazirda kullandiklari
robotlari sbékerek ve ekstra robot parga setlerini kullanarak farkl robotlar olustururken bir
takim dénem boyunca galigtiklari robot ile ¢calismayi tercih etmistir. Bir takim ise donem
boyunca calistiklari robota kilavuz cergevesinde ekleme yaparak proje c¢alismalarini

gerceklestirmistir.

Doénem boyunca tum robot etkinlikleri sirasinda takimlar gozlemlenerek alan notlari
tutulmustur. Robot etkinlikleri sirasinda alan notlari tutulurken takimlarin robot
etkinliklerinde yer alan problemleri nasil ele aldiklari, nasil bir sure¢ takip ettikleri,
karsilastiklari zorluklarin neler oldugu, bu zorluklarin Ustesinden nasil geldikleri, takim ici ve
takimlar arasi iletisimin nasil oldugu gibi durumlar dikkate alinmistir. Ayrica ilgili haftadaki
dersin ardindan takimlardan yazdiklari robot programlarini e-posta ile gondermeleri

istenmisgtir.
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Dénemin 16. haftasinda &gretim materyalleri motivasyon anketi (OMMA)
uygulanmistir. Dénemin 16. haftasinda takimlar hazirladiklari robot projelerini 15’er
dakikallk sure icerisinde tim sinifa sunmuslar ve projede olusturduklari robot
uygulamalarini gergeklestirmiglerdir. Proje sunumlarindan sonra d6grencilerden 5 gln
icerisinde kendilerine sunulan yansima raporu sablonu g¢ergevesinde yansima raporlarini
bireysel olarak géndermeleri istenmigtir. Son olarak takimlardan uygun bir zamanda
olusturduklari robotlari sékmeleri ve robot pargalarini dénem basinda kendilerine verilen

kutulara yerlestirmeleri istenmistir.

Verilerin Analizi

Nicel Verilerin Analizi

Durum calismalarinin hepsinde dénem sonunda 6grencilere uygulanan 6gretim
materyalleri motivasyon anketi (OMMA) verilerinin analizleri igin cinsiyet ve o©nceki
programlama deneyimlerine gére bagimsiz gruplar t testi yapilmigtir. Uglincli durum
calismasinda ise dénem sonunda uygulanan OMMA’ya ek olarak dénemin baginda ve
sonunda o6grencilere uygulanan akademik basari testi, programlamaya iliskin 6z yeterlik
Olcedi, 6zduzenleyici 6grenme stratejileri dlgegdi, bilgisayar programlamaya karsi tutum
Olcedi uygulanmig ve analizleri icin bagimli gruplar t testi yapilmistir. Ayrica bu degiskenler

arasindaki korelasyonlar analiz edilmistir.
Nitel Verilerin Analizi

ilk iki durum galismasinda gériigmeler, alan notlari ve dénem sonu égrenci yansima
raporlarindan elde edilen nitel verilerin analizinde igerik analizi yapilmigtir. Uglincli durum
c¢alismasinda ise donem i¢i ve donem sonu 6drenci yansima raporlarindan elde edilen nitel
verilerin analizinde igerik analizi yapilmigtir. Yildinm ve Simsek (2011) goérusme, gozlem
veya dokumanlar yoluyla elde edilen nitel aragtirma verilerinin islenmesindeki analiz

asamalarinin asagidaki sekilde listelemiglerdir:

. Verilerin kodlanmasi,
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. Temalarin bulunmasi,
. Kodlarin ve temalarin diizenlenmesi,
. Bulgularin tanimlanmasi ve yorumlanmasi.

Arastirmada elde edilen nitel veriler analiz edilirken bu dort asama takip edilmigtir.
Gecerlik ve Giivenirlik

Hem nicel hem de nitel aragtirmalarda gecerlik ve guvenirlik konulari karsimiza
¢ikan iki énemli olgudur. Arastirma sonugclarinin inandiriciigi bilimsel arastirmanin en
onemli dlgutlerinden birisi olarak kabul edilir. “Gegerlik” ve “gulvenirlik” bu acgidan
arastirmalarda en yaygin olarak kullanilan iki élguttiir. Her arastirmacidan, kullanilan veri
toplama araglarinin ve arastirma deseninin gecerligini ve guvenirligini cok dikkatli bir sekilde
test etmesi ve sonuclari okuyucuya rapor etmesi beklenir (Yildirrm ve Simsek, 2011).
Gecerlik, bir araci hazirlarken veya secerken géz 6nune alinmasi gereken en onemli
konudur. Arastirmacilar, her seyden ¢ok, amaclarina hizmet edecek bilgiyi uygun bir ara¢
kullanarak elde etmek isterler. Gegerlik, arastirmacilarin topladiklari verilere dayali olarak
yaptiklari 6zel c¢ikarimlarin uygunlugu, dogrulugu, anlamliigi ve kullanighhdina atifta
bulunmak olarak tanimlanmigtir. Glvenirlik ise, elde edilen puanlarin tutarhgi anlamina
gelir; her bir kisi icin bir aracin bir yonetiminden digerine ve bir takim maddelerden digerine

olan tutarligidir (Fraenkel ve Wallen, 2003).

Fraenkel ve Wallen (2003) arastirmada kullanilan araglarin kalitesinin énemli
oldugunu belirtmiglerdir. CUnkl arastirmacilarin gizdigi sonuglar, bu araglarla elde ettikleri
bilgilere dayanmaktadir. Buna goére, arastirmacilar, verdikleri verilere dayanarak cgizdikleri
cikarimlarin gegerli ve guvenilir olmasini saglamak icin bir dizi yontem kullanmaktadir.
Gecerlik ve glvenirligi saglamak igin cesitli tanim, yontem ve istatistikler kullaniimaktadir.
Maxwell (2009) nitel arastirmalarda gecerligi saglamak icin 7 maddelik bir kontrol listesi

tavsiye etmistir. Bunlar;
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1. Tekrarlanan gbzlem ve gérisme yapma firsati da dahil olmak Uzere saha
durumlarinin tam ve derin bir sekilde anlasiimasini saglamak icin yogun uzun streli (alan)

katilimi,

2. Detayli ve cesitli verilere dayali alan gozlemleri ve gorugmeleri kapsayan

"zengin" veriler,

3. Kendilerinin bildirdigi davraniglarin ve goéruslerin yanlis yorumlanmasini

engellemek igin arastirmaya katilan kisilerden geribildirim alma,
4. Farkli gorusleri test etmek icin farkli kanitlar ve negatif vakalar arama,
5. Farkl kaynaklardan kanit toplamak i¢in tggenleme (coklama) yapma,

6. Bir sey ifade etmek icin "tipik", "nadir" veya "yaygin" gibi sifatlar yerine

rakamlari kullanmak igin istatistiklere yer verme,

7. Farkl durumlar, gruplar veya olaylardaki sonuglari agik¢a karsilastirmak igin

karsilastirmalar kullanma.

Dogasi geregi nitel arastirmalarda ele alinan gegerlik ve guvenirlik konulari nicel
arastirmalardakine goére farklilik géstermektedir. Yildirrm ve Simsek (2011) gegerlik ve
guvenirlik olcutlerini Erlandson, Harris, Skipper ve Allen’ dan (1993) uyarlayarak nitel
arastirmanin  dogasina uygun olabilecegini dusunduikleri alternatif kavramlarla
yapmaktadirlar. Bu cergevede “i¢ gegerlik” yerine “inandiricilik”, “dis gecerlik” (ya da
“genelleme”) yerine “aktarilabilirlik”, “ic guvenirlik” yerine “tutarlik” ve “dig guvenirlik” (ya da

“tekrar edilebilirlik”) yerine “teyit edilebilirlik” kavramlarini kullanmay:i tercih etmektedirler.

Arastirmaci tarafindan arastirmanin gecerlik ve gtvenirligini saglamak igin cesitli
dnlemler alinmistir. inandiricilik igin Gig durum galismasi igeren bu arastirmada, aragtirmaci
hem arastirmadan 6énce hem de arastirma sirasinda robot kamplarina egitimci olarak
katilmis ve robot yarismalarinda juri Uyesi olarak gorev almigtir. Arastirmaci durum
calismalari surecinde ders gunlerinde o6grencileri, takimlari ve ortami dikkatlice

gbzlemlemistir. Bu gdzlemlerini baska arastirmacilar ile paylasmistir. Aktarilabilirlik igin
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durum c¢alismalarinin baglami, 6zellikleri ve arastirma sireci ayrintili olarak paylasiimistir.
Bunlar arasindaki benzerlikler ve farklliklar ortaya konulmustur. Tutarlik baglaminda
benzer arastirmalari yapacak arastirmacilar i¢in arastirmada yer alan durum ¢alismalarinin
tasarim ve uygulama sureci, verilerin nasil toplandigi ve analiz edildigi, bu veri analizi
neticesinde kategorilerin ve kodlarin nasil elde edildigi ayrintili bir sekilde agiklanmistir. Veri
analizi sirasinda ikinci bir arastirmaci ile de analizler yapilmigtir. Arastirmada teyit
edilebilirlik icin veriler gézlem, gérisme, dlgek ve yansima raporlari gibi ¢coklu yontemlerle
toplanmistir. Gériisme ve yansima raporu igin sorular hazirlanirken uzman olan baska bir
arastirmacidan goérus alinmis ve uygun hale getirilmigtir. Ayrica ulagilan arastirma sonuglari

baska galismalarin sonuglari ile karsilastirilarak sunulmustur.
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Boliim 4

Bulgular ve Yorumlar

Bu bélimde calismada gercgeklestirilen t¢ adet durum galismasina ait nicel ve nitel
verilerin analizlerine ait bulgular yer almaktadir. Calismaya ait bulgular aciklanirken birinci

ve ikinci durum calismasi birlikte verilirken Ggtinci durum c¢alismasi ayri ele alinmistir.
Durum Calismasi | ve ll

Nicel Verilere Ait Bulgular
Durum Calismasi |

Ogrencilerin cinsiyete gére OMMA toplam puanlarinin anlamli bir sekilde farkhlagip
farkhlasmadigini anlamak icin bagimsiz gruplar t testi yapilmis ve sonuglar Tablo 7’'de
gOsterilmistir.

Tablo 7

Cinsiyete gére OMMA toplam puanlarinin karsilastirimasi

N X SS t sd p
Erkek 33 88,45 12,824 1,619 64 0,11
Kadin 33 82,33 17,524

Tablo 7°de géruldugu gibi erkek égrencilerin aritmetik ortalamasi 88,45 iken, kadin
dgrencilerin aritmetik ortalamasi 82,33'tir. Erkek ve kadin égrencilerin OMMA toplam
puanlari arasinda fark olup olmadigini saptamak icin yapilan t testi sonucunda P degerinin
0,11 oldugu gorilmektedir. Bu sonuca gére erkek ve kadin dgrencilerin OMMA puanlari

arasinda anlamli bir farkhlik yoktur diyebiliriz.

Ogrencilerin 6nceki programlama deneyimlerine gére OMMA toplam puanlarinin
anlamli bir sekilde farklilasip farklilagsmadigini anlamak igin bagimsiz gruplar t testi yapiimig

ve sonuglar Tablo 8’de gdsterilmigtir.
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Tablo 8'de goruldugu gibi deneyimli 6grencilerin aritmetik ortalamasi 85,49 iken,
deneyimsiz oOgrencilerin aritmetik ortalamasi 85,29'dur. Deneyimli ve deneyimsiz
dgrencilerin OMMA toplam puanlari arasinda fark olup olmadigini saptamak icin yapilan t
testi sonucunda P degerinin 0,96 oldugu goértulmektedir. Bu sonuca goére deneyimli ve
deneyimsiz 6grencilerin OMMA toplam puanlari arasinda anlamh bir farklihk yoktur
diyebiliriz.

Tablo 8

Programlama deneyimine gére OMMA toplam puanlarinin karsilastiriimasi

N X SS t sd p
Deneyimli 35 85,49 14,236 0,01 64 0,96
Deneyimsiz 31 85,29 17,143

Durum Calismasi Il

Ogrencilerin cinsiyete gére OMMA toplam puanlarinin anlaml bir sekilde farklhlasip
farkhlasmadigini anlamak icin bagimsiz gruplar t testi yapiimis ve sonuglar Tablo 9'da

gOsterilmistir.

Tablo 9

Cinsiyete gére OMMA toplam puanlarinin kargilastiriimasi

N X SS t sd p
Erkek 33 88,45 12,824 1,619 64 0,11
Kadin 33 82,33 17,524

Tablo 9'da goérildigi gibi erkek égrencilerin aritmetik ortalamasi 88,45 iken, kiz
dgrencilerin aritmetik ortalamasi 82,33'tir. Erkek ve kadin égrencilerinOMMA toplam
puanlari arasinda fark olup olmadigini saptamak icin yapilan t testi sonucunda P degerinin
0,11 oldugu gérilmektedir. Bu sonuca gére erkek ve kadin égrencilerin OMMA puanlari

arasinda anlamli bir farkhlik yoktur diyebiliriz.
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Ogrencilerin énceki programlama deneyimlerine gére OMMA toplam puanlarinin
anlaml bir sekilde farklilagip farklilasmadigini anlamak igin bagimsiz gruplar t testi yapiimis

ve sonuglar Tablo 10’da gosterilmistir.

Tablo 10’da géruldaga gibi deneyimli dgrencilerin aritmetik ortalamasi 85,49 iken,
deneyimsiz oOgrencilerin aritmetik ortalamasi 85,29'dur. Deneyimli ve deneyimsiz
dgrencilerinOMMA toplam puanlari arasinda fark olup olmadigini saptamak igin yapilan t
testi sonucunda P degerinin 0,96 oldugu goértlmektedir. Bu sonuca gére deneyimli ve
deneyimsiz 6grencilerin OMMA toplam puanlari arasinda anlamh bir farklik yoktur
diyebiliriz.

Tablo 10

Programlama deneyimine gére OMMA toplam puanlarinin karsilastiriimasi

N X SS t sd p
Deneyimli 35 85,49 1423 6 0,01 64 0,96
Deneyimsiz 31 85,29 17,13

Gériismelere ait Bulgular

Ogrenci gérismelerinin kodlanarak analiz edilmesi sonucunda yedi kategori ortaya
cikarilmigtir. Ayrica bu yedi kategorinin alt kategorileri de bulunmaktadir. Ortaya ¢ikarilan
kategoriler sunlardir: (")grenme—(")gretme Stratejileri, Robot, Etki, Problemler, Programlama,

Takim Hususlari, ve Uygulama Ortami Kosullari. Bu kategoriler Tablo 11’de sunulmustur.
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Tablo 11

Gorigsmelerden ortaya cikarilan kategori ve alt kategoriler

Kod Toplam Kod
Kategori Alt Kategori
Sayisi Sayisi
) ) isbirlikli Problem Cézme 142
Ogrenme-Ogretme
Kuramsal-Pratik Uyumu 93 276
Stratejileri
Yarisma ve Rekabet 41
Mekanik Yapi 168
Robot 247
Yazihm 79
Duygu ve Dislince 146
Etki i 209
Ogrenme Araci 63
Takimla ilgili Problemler 60
Problemler Robotla ilgili Problemler 47 145
Etkinliklerle ilgili Problemler 38
Programlama Yapilari 96
Programlama Programlama Mantigi 22 132
Program Yazma 14
Takim Yapisi 65
Takim Hususlari 112
Etkilesim 47
Uygulama Ortami  Laboratuvar-Derslik Altyapisi 54
107
Kosullari Laboratuvar-Derslik Kullanimi 53

Ogrenme-Ogretme Stratejileri.

Programlama o6gretiminde robotlarin kullanimi ile ilgili 6grenci gorismelerinden
ortaya cikarilan kategorilerden bir tanesi 6grenme-dgretme stratejileri kategorisidir.
Ogrenme-6gretme stratejileri kategorisi altinda isbirlikli problem ¢ézme, kuramsal-pratik

uyumu ile yarisma ve rekabet olmak Uzere (¢ alt kategori bulunmaktadir.
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isbirlikli Problem GCézme.

Gorismeye katilan 6grencilerin tamami kendilerine verilen problemleri takim olarak
isbirlikli bir ortamda ¢6zmenin en uygun yéntem oldugunu belirtmislerdir. Boylelikle birlikte
fikir Uretip paylasarak, farkh ¢ézim yollarini deneyip sonuca ulagsmanin mimkin oldugunu
belirten bircok 6grenci vardir. Verilen etkinlikleri takim olarak ¢dézmekten bahseden bir

ogrencinin gorugleri sunlardir:

Aragtirmaci: Haftalik robot etkinliklerinden hangisini tercih edersin?
01-202-K2: Ben soru verilip ¢6zme taraftariyim ¢linkd dlisiinmek
lazim. Grup olarak beyin firtinasi yapmak lazim. Oylesi daha
mantikli ¢linkli oradaki yazani slrlkleyip biraktigin zaman bir

anlami kalmiyor. O cidden adindaki lego gibi olur.
Bagska bir 6grencinin dusutnceleri su sekildedir:

Arastirmaci: Hangi tiir etkinligi tercih edersin?
01-202-K4: Benim disinmem gerektigini digtintiyorum. Sorular
verilsin, ben ¢bziimini disineyim. Nasil yapilacagini. Hazir bir sey

istemiyorum.
Benzer diglinceye sahip diger bir 6grenci de sunlari ifade etmistir:

Aragtirmaci: Bir haftaki etkinlikte her seyi hazir vermistim. Bu uygun
mu? Hangisini tercih edersin?

01-202-K5: Digerini tercih ederim. Clinkii bence bakarak her seyi
ayni yerine koymakla hi¢c bir sey anlasiimaz. Yani kendimiz o
problemi ¢bzmeye c¢alismadiktan sonra o problemi bakarak

yapmanin hi¢ manasi yoK.

Ogrenciler kendilerine cevabi verilmis hazir etkinlikler yerine kendilerinin problemi
gozebilecedi robot etkinliklerini tercih etmektedirler. Ogrenciler takim halinde problemleri

¢ozerken fikir paylasimi yaptiklarini, gbéziime ulasmak igin basarisiz olduklarinda denemeye
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devam ettiklerini ve bu sekilde sonuca ulastiklarini ifade etmislerdir. Bu durumla ilgili bir

o6grenci sunlari séylemistir:

Aragtirmaci: Etkinlikleri nasil yapiyordunuz?

02-201-K14: Aslinda her hafta degisiyordu. 2 tane laptop
getirmigsek birimiz orada, birimiz orada. Sonra fikir alisverisinde de
bulunuyorduk. Ama genel anlamda mesela "birinci soru nasil
olmali?", "nasil yapmaliyiz?". Onu tartisiyorduk. Mesela
kullaniyorduk robotu, yanhs oluyordu. Herkes bir fikir sbyliiyordu.
"Acaba burada mi yanlig yaptik, surada mi yanls yaptik?" falan

diye.
Baska bir 6grenci de sunlari ifade etmistir:

Arastirmaci: Sorulari nasil ¢6zdlinliz?

01-202-K5: Bakiyorduk, anlamaya c¢alisiyorduk. Herkes fikirlerini
soyliyordu. Ben diyordum "sbyle su sekilde olmali”, ébdiri diyordu
"su sekilde olmali" ya da "switch kullanabilirsin, loop kullanabilirsin”
seklinde. Ondan sonra yerine koyuyorduk, oldu mu, olmadi mi, diye
deniyorduk. Olmadi ise tekrardan basa doénliyorduk. Tekrardan

uygulamaya geciyorduk.
Diger bir 6grencinin dusunceleri sunlardir:

Arastirmaci: Etkinliklerin sana hazir olarak verilmesini mi istersin
yoksa soru geklinde verilip ¢6zmek mi istersin?

02-201-K1: Soru seklinde verilmesini tercih ederim. Hazir olduktan
sonra benim yapmamin ne manasi var? Keyifli yani kalmaz.
Aragtirip, su oldu mu, olmadi mi, denemek, sonra bir daha ayni

programi agip yiklemek, denemek daha iyi.

Benzer sekilde bagka bir 6grenci sunlari belirtmigtir:



Arastirmaci: Sorulari nasil ¢ézdiiniiz? Herkes katki sagladi mi?

02-201-K10: Sorular ¢bzerken hep bir arada oluyorduk ama sessiz
kalan 1-2 kisi oluyordu. Bir ka¢ ciimle de olsa séyliiyordu. Herkesin
diusiincesine saygi duyarak deniyorduk. Zaten ilk baglangi¢ta
yapamiyoruz. Herkesin fikrini deneye deneye bir ortak sonuca

ulagiyorduk.
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Ogrenci goriismelerinden anlagilacagi tizere dgrenciler takim halinde ve isbirlikli bir

ortamda robot etkinliklerini yerine getirdiklerini ve bu gesit bir uygulamanin uygun bir

¢alisma sekli oldugunu ifade etmektedirler.

Yarisma ve Rekabet.

Ogrenci gérismelerinden karsimiza gikan diger bir kategori yarisma ve rekabet

kategoridir. Ogrencilerin ¢cogunlugu uygulama sirasinda yarisma ve rekabet olmasinin

uygun oldugunu distnmektedir. Yarisma hakkinda olumlu distinen bir 6grenci sunlari ifade

etmistir:

Aragtirmaci: Cizgi izleyen robot yarismasi hakkinda ne
disdndyorsun?

01-202-K18: Olmasi bence ¢ok glizel bir seydi. Ve eglenceliydi ayni
zamanda. Clinku bir rekabet ortami, tatli bir ortam oldu. Giizel oldu
bence. Hem 6grencileri tesvik etti. Bu dénem sonunda degil de ara

ara da yapilabilir.

Yarigsma ile ilgili diger bir 6grencinin gorusleri su sekildedir:

Arastirmaci:  Cizgi izleyen robot yarismasi hakkinda ne
disiiniyorsun?

01-202-K5: Yarisma c¢ok heyecanli ve glizeldi. Sadece biraz biz
hirsli davrandik. O yiizden hiz sinirini 65 iken 70'e gikarttik. Ornekte

sorun ¢tkarmadi ama uygulamada sorun ¢ikti.
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Arastirmaci: Yarisma olmasi hosuna gitti mi?
01-202-K5: Yarisma gayet eglenceliydi. Bence dersin en glzel

kismiyal.

Yarismada basarisiz olan ama buna karsin olumlu goris bildiren bir égrenci ise

sunlari ifade etmistir:

Aragtirmaci: Peki ¢izgi izleyen robot yarismasi hakkinda ne
dlsiiniiyorsun?
01-202-K6: Yarisma ¢ok glzeldi. Bayagdi glizeldi. Bizim robotumuz

patlasa da.

Ayni takimda yer alan ve rekabetten hoglanan diger bir 6grencinin gorusleri

sunlardir:

Arastirmaci: Peki c¢izgi izleyen robot yarismasi hakkinda ne
disdndyorsun?

01-202-K7: Robotumuz param parga oldu, nazara geldi :) Cok
tzdldiik. Ama olsun 3 hata ile bitirdik. Glizeldi. Tiim etkinlikler icinde
en glzeli oydu. Clinki toplu bir etkinlikti ve en glizeliydi. Sonucta
isin sonunda bir 6diil olmasa da bizim arkadaslarimiz arasinda

rekabet, en az hata ile en hizli sekilde gitmesi.

Doénem sonunda yaplilan ¢izgi izleyen robot yarismasi takimlar arasinda rekabeti 6n
plana ¢ikaran tek etkinlik olmustur. Dénem igerisinde yapilan tim etkinlikler yarisma ve
rekabetten uzak tutulmustur. Ogrenme-6gretme agisindan bakildiginda yarisma ve rekabet
ortami olmadan takimlarin problem ¢ézmeye odaklanacagi uygun ortamlar saglamak daha

faydalidir.
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Kuramsal-Pratik Uyumu.

Ogrenci goriismelerinden ortaya cikarilan baska bir durum &égrencilerin dersin
kuramsal boliminde anlatilanlari uygulama kisminda pratige dokmek istemeleridir. Bir

6grencinin gorisi su sekildedir:

Arastirmaci: Robot etkinlikleri sana hangi programlama becerilerini
kazandirdi?

02-201-K10: Hoca derste anlatiyor. Robotta uyguladigimizda daha
iyi anlhiyoruz. Mesela degiskenlerin ne anlama geldigini uygularken
daha iyi anliyoruz. Sartli yapilar 6zellikle, mantigini kavriyoruz, bu
robot NXT programi ile. Déngiileri mesela ben anlamamistim
[derste]. Robot etkinliginde daha iyi anladim. Dénglintin mantigini

kavradim.
Baska bir 6grenci sunlari ifade etmistir:

Aragtirmaci: Robot etkinlikleri hosuna gidiyor mu? Hosuna gidiyorsa
neler hosuna gidiyor?

01-202-K15: Baglarda gitmiyordu. Clink(i daha adapte olamamistik.
Anlayamamigtik. Ben kendi adima konugayim. Ama daha sonralari
daha bir agina olduk sizin de anlatmanizla dersten 6nce. Daha asina
olunca daha bir zevkle yapmaya basladik. Séyle bir sey var:
Programlama mantigini yansitiyor ama orada sunu yapiyoruz.
Program yazmasak da mantigini anlayabiliyoruz. Loop dbnguisii

olsun, switch olsun. Daha sonraki asamalarda daha zevk aldim tabi.
Baska bir 6grencinin dusinceleri su sekildedir:

Aragtirmaci: Robot etkinliklerini sana sagladigi programlama

kavramlari, becerileri bakimindan nasil degerlendiriyorsun?
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02-201-K9: Kazandirmasi acgisindan gayet iyiydi. Hoca teorikte bilgi
veriyor, pratikte vermiyor. O teorikteki bilgileri uygulamak igin robot
etkinligi iyiydi.
Ogrencilerin  kuramsal derste anlatilanlari uygulamada pratije dékmesini
saglayacak etkinliklerin diizenlenmesi gerekir. Dersin kuramsal kisminda anlatilan konunun
robot Uzerinde uygulamasini saglayacak ve kuramsal-pratik uyumunu ortaya ¢ikaracak

ortamin hazirlanmasi 6grenciler igin en faydali olacak durumdur.
Robot.

Ogrenci gérismelerinden ortaya gikarilan bir bagska kategori ise Robot kategorisidir.
Ogrenciler programlamanin yaninda robotlar hakkinda da bilgi sahibi olmuslar ve bu konuda
bazi 6grenmeler gerceklestirmiglerdir. Robot kategorisi altinda mekanik yapi ve yazilim

olarak iki alt kategori karsimiza gikmaktadir.
Mekanik Yapi!.

Programlama &gretiminde bir robotu kullanabilmek icin &ncelikle robotun
olusturulmasi gerekmektedir. Bu galismada 6grenciler bir kurulum kilavuzu ¢ergevesinde

robotu olusturmuslardir. Olusturduklari robot hakkinda bir 6grencinin gorisi su sekildedir:

Arastirmaci: Robot etkinliklerini diisiindiigiinde seni mutlu eden,
heyecanlandiran, begendigin 6zellikler, durumlar nelerdir?

01-202-K12: Yaptigimizda bir tiriiniin ortaya ¢ikmasi. Somut bir sey
gérdiigiimiizde zaten mutlu oluyorsunuz. llk etapta pargalari
birlegtirerek, bir kere birlestirilecek en son sayfaya hi¢ bakmiyoruz
kullanim kilavuzunda. Bir seyler birlesiyor. Once arka tekeri
birlestiriyoruz. 2 kere bastan yaptik, séktiik. Bunun siniri zaten var.
Ama birlestiginde bdéyle bir sey ortaya cikiyor. Artik o sizin
gocugunuz oluyor :) Konusuyorsunuz onunla. Herkes resim

cektiriyor.  Sonra  yaptiginiz  etkinlik, programlamayi ona
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ylklediginizde mesela sensérlerden bahsedeyim. Somut olarak bir
sey gériiyorsunuz. Oniine engel koyuyorsunuz, duruyor. Veya bir
program yikliyorsunuz belli bir stireden sonra konuguyor. Siz ne
yliklediyseniz onu konusuyor, séyliyor. Bir kéti yani istedigimiz ses

dosyasini ylikleyemememiz oldu. Bunlar mutlu ediyor.
Benzer sekilde bir diger 6grenci de sunlari ifade etmigtir:

Arastirmaci: Birlestirdigimiz robotun yapisi ile ilgili disiincelerin
nedir?

02-201-K7: Kurdugumuz zaman c¢ok glizeldi. Hep beraber
kurmustuk. Parcalarini birlestirdigimizde glizeld.

Aragtirmaci: Pargalarini birlestirdiginizde hosuna gitmisti yani.

02-201-K7: Evet.

Gordldugu tzere 6grencilerin geneli kendi emekleri sonucunda olusan ve somut bir
sekilde karsilarinda duran robotu sahiplenerek robota oldukca fazla dnem vermislerdir.
Ayrica olusturulan robot hakkinda olumlu ve olumsuz dustnen dgrenciler bulunmaktadir.
Olusturulan robot hakkinda olumlu distinen cogu 6grenciden biri distncelerini su sekilde

ifade etmistir:

Aragtirmaci: Birlegtirdigimiz robotun yapisi ile ilgili disdncelerin
nedir? Ders igin uygun muydu? Bagka bir robot olsa daha uygun
olabilir miydi?

01-202-K18: Bizim olusturdugumuz robot, biz pargalarini kendimiz
bir araya getirip caligtirdigimiz icin bence bu c¢ok glizel bir
uygulamaydi. Bizim birlestirmemiz parcalari. Hem &grenciyi daha
tesvik edici, sanki onu eliyle yapmis hissi verdigi i¢in daha iyi
olacakti. lyiydi yani bizim igin. Bagka bir robot tabiki de olabilirdi ama

kullandigimiz robottan ben memnundum.
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Robot olusturmayi seven hem derste olusturulan robotla ¢alisgan hem de farkl

sekilde robotlarla ¢calismak isteyen bir 6grencinin gorusleri su sekildedir:

Arastirmaci: Birlestirdigimiz robotun yapisi ile ilgili dlsiincelerin
nedir? Ders igcin uygun muydu? Baska bir robot olsa daha uygun
olabilir miydi?

02-201-K4: Robot iyiydi de sensérler falan da gayet iyiydi. Ama biz
birinci ve ikinci sube bayagi bir grubuz. Farkli tarzda robotlar da
olsaydi, bu maliyet agisindan imkanli bir sey dedil ama Internetten
gordiik yilan seklinde falan robotlar var. Onlar belki daha ilging
gelebilirdi, daha tegvik edebilirdi.

Arastirmaci: Robot kurmak zaten zahmetli bir sey biliyorsun. Ikinci
bir robot igin onlari sbkiip tekrardan yapmak gerekir. Ama dedigin
yapllabilir.

02-201-K4: Bizim en ¢ok zevk aldigimiz robotu kurma kismiydi.
Programlamadan ¢ok bir seyleri alip bir seye dénlistiirmek en zevkli

kisimdi. O ¢ok zevkliydi. Ben Oyle isleri seviyorum.

Burada dikkat edilmesi gereken nokta o6grencilerin programlama 6grenmekten
ziyade robot olugturmaya odaklanmalarinin dntine gegcmektir. Bunun icin gerekli dnlemleri
alarak 6grencilere robotun bir 5renme araci oldugunu ve bu arag araciligiyla programlama

6grenmenin amaglandidi belirtiimelidir.

Ayrica mekanik yapi olarak robotlarda kargimiza ¢ikan dnemli bir donanim elemani
olan sensdrlere odaklanan dgrenciler de vardir. Ogrencilerden bir tanesi olugturulan robot

ve sensorler hakkinda sunlari dile getirmistir:

Aragtirmaci: Birlegtirdigimiz robotun yapisi ile ilgili disdncelerin
nedir? Bagka bir robot olsa daha uygun olabilir miydi?
01-202-K8: Lego Mindstorms’un bagka robotlarini gérdiim. Mesela

biraz daha gérsel agidan hos robotlar var. Ama igeriklerini, tam
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olarak neler yapabildiklerini bilmiyorum. Mesela bazi sensérler var
bizim kullanmadigimiz. Digerlerini tam bilmedigim icin su anki
robotumuzdan memnunum. Robotun kurulumunu yapmamiz
isleyisini anlamamiz agisindan énemliydi. Sensérlerin nerelerde
oldugu, hangi sensérii nerede kullanacagimiz gérmemiz agisindan.
Mesela yerde bir ¢izgi ilerleyecekse 151k sensériiniin yerini bildigim
icin "demek ki bu sensérii kullanacak” deyip o sensére gbre islem

yapiyorduk.

Ogrenci gorismelerinden derste kullanilan robotun mekanik yapisi hakkinda
ogrencilerin tamaminin memnun oldugu ortaya ¢ikariimistir. Farkl robotlari olusturmak ve
kullanmak isteyen 6grenciler olmakla birlikte cogu égrenci olusturulan robotun ders igin

uygun oldugunu dile getirmiglerdir.
Yazilim.

Robotun olusturulmasindan sonra robotu programlamak, caligir hale getirmek ve
kullanabilmek igin bir yazilmin kullaniimasi gerekmektedir. Bu ¢alismada kullanilan robotlar
ile birlikte gelen yazilim surukle-birak mantidi ile ¢caligan bir yazihmdir. Yazilim kategorisi
altinda arayiiz ve kullanim alt kategorileri yer almaktadir. Ogrencilerin gogu yazilim ile ilgili
kullanimin kolay oldugunu ifade ederek robotu programlamanin rahat oldugunu
distnmektedirler. Surtkle-birak mantigina dayah bu yazilimi kullanma ile ilgili bir 6grenci

sunlari ifade etmistir:

Arastirmaci: Kullanilan robot yazilimi ile ilgili distincelerin nedir?

02-201-K2: Arayliz zaten basit. Bence basariyi yiikselten en 6nemli
etkenlerden birisi. Clinkli sonucta sadece slirtikle-birak yapiyoruz.
Onun disinda ekstra bir sey yapmiyoruz. Kendimiz kod yazmiyoruz.
Kod yazilmaya baslansa ilk asamasi zaten sikinti oluyor. O kodun

bir standardi olustuktan sonra kullanici eger yazabiliyorsa ondan
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sonra belki gelistirilebilir ama bu gsekilde siiriikle-birak ile iyi bir sey

yapmiglar.
Kullanilan yazilimin etkili oldugunu disinen bir baska 6grenci sunlari belirtmistir:

Aragtirmaci: Bu yazilm ile yapilan bir dbéngiide, tecriibesi
olmayanlar agisindan bakiyorsun, anlasilabilir diye dlisiinliyorsun.
01-202-K18: Clnki oradaki gérsel araylizdeki butonlari ve
nesneleri kullanarak direk ¢cekip programi hazirliyorduk. Bence bu

daha etkili bir ey uygulamaya.

Kullanilan yazilimin yapisindan dolayr kullaniminin zor oldugunu ifade eden

ogrenciler vardir. Bunlardan bir tanesi sunlari belirtmistir:

Arastirmaci: Kullanilan robot yazilimi (NXT) ile ilgili diigiincelerin
nedir? Kullanimi kolay mi, zor mu?

02-201-K12: Zordu. Mesela su hublari baglarken. Bir kere sorun o
cizgiyi takip edecek. Aslinda biz dogru yapiyormusuz gibi oluyor
ama baglanmiyor. O baglamakla bir kere 15 dakika harcadik.
Arastirmaci: O baglantilarda bir sikinti var.

02-201-K12: Kesinlikle. Sonradan bir ekleme yaptiginizda, bir
degistirme yapmak istiyoruz diyelim. En bastakini degistireceksek
sorun oluyor. Ayriliyor oradan. Silip tekrar bagtan yapmaniz
gerekiyor. NXT'de béyle bir problem vardi.

Aragtirmaci: Bastan yapmak zorunda kaldiginiz oldu.

02-201-K12: Evet.

Arastirmaci: Halbuki bir pargayi degistireceksin, tim programi
degistirmek zorunda kaliyorsun.

01-202-K12: Evet o6yle oluyor. Belli bir ¢izgideyse (st baglanti

eklemeye basladi. O sorun oldu.
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Ayni zorlugu yasayan bir baska 6grenci de sunlari ifade etmigtir:

Arastirmaci: Robot etkinlikleri icin verilen stire yeterli oldu mu?
01-202-K1: Sire yeterliydi ancak mesela sonlara dogru kaginci
hafta, dokuzuncu hafta galiba mesela o haftaki ilk kullandigimiz
arayliz degil bir sonraki arayilize gecmistik. Robotun &zelliklerini
aciyorduk. Orada birazcik zorlandim diyebilirim. O baglantilari
yaparken. Clnkii sunumda pek iyi anlayamamistim onu agikgasi
nasil yapmamiz gerektigini falan.

Aragtirmaci: Data hublarla ilgili olan.

01-202-K1: Evet orada biraz zorlandik. O etkinlikte birazcik
zorlanmigtik.

Arastirmaci: Ama anlayinca...

01-202-K1: Anlayinca sonradan yapabildik. Zaten eksik kalan bir

seyimiz kalmadi. O biraz zorlamisti agikg¢asi.

Yazilim igerisinde bloklar surUkle-birak mantiginda sira ile birbirlerine
baglanmaktadir. Program olusturulan bu sirada c¢alisarak robotun tepki vermesini
saglamaktadir. Programin bu sekilde kullaniminda o6grenciler pek fazla sikinti
yasamamiglardir. Bu bloklar arasinda veri akisini saglamak icin ayrica data hub olarak
isimlendirilen veri baglantilari kullanmak gerekmektedir. Ogrencilerin geneli bu noktada

zorluk yasamislardir. Bu noktanin daha ayrintili agiklanmasinda fayda vardir.
Etki.

Ogrenci gérismelerinden ortaya ¢ikarilan diger bir kategori de etki kategorisidir.
Ogrencilerin programlama égretiminde robot kullaniminin etkisi ile ilgili diisiincelerini iceren
bu kategori altinda duygu ve dugunce yonunden etkileri ile 6grenme araci olarak etkileri alt

kategorileri bulunmaktadir.
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Duygu ve Diisiinceler Yéniinden Etkileri.

Bu kategori altinda 6grencilerin programlamada robot kullanimi ile ilgili duygu ve
distnceleri yer almaktadir. Ogrencilerin geneli robot kullanimi ile ilgili olumlu diistincelere
sahip iken olumsuz distncelere sahip olan 6grenciler de bulunmaktadir. Robot kullanimi
ile ilgili olumlu dustincelere sahip 6grenciler robot kullaniminin kendilerinde eglenceli, mutlu
edici, heyecan verici, ilgi ve dikkat c¢ekici, tesvik edici, motive edici v.b. duygular
uyandirdigini ifade etmiglerdir. Olumlu disinceye sahip 6grencinin duslnceleri su

sekildedir:

Aragtirmaci: Robot etkinliklerini didsindiginde seni mutlu eden,
heyecanlandiran, begendigin 6zellikler, durumlar nelerdir?

01-202-K1: Oncelikle gok farkl bir deneyimdi benim igin. Bayagi
egdlenceliydi robotu kurma olayi beraber olarak arkadaslarimizia
oturup bir seyler ortaya ¢ikartmak glizeldi hakikaten. Onun disinda
programlama asamasi gayet eglenceliydi. Sonugta bize bir yénerge
verildi. Yénerge dahilinde birkag sey yaptik. ilk basta biraz zorlandik
acikgasi ¢linki program ¢bézme olayi bizim igin biraz problemdi.
Genel programlama mantigina uygundu ama igte sekiller goérsel
agirlikliydi, biraz onu ¢bzdiikten sonra yaparken eglenmeye
basladik hep beraber. Her hafta bir sey yapiyorduk bu konuda genel

olarak. Glizeldi.
Robotlarin ilgi ¢ekici oldugunu diastinen diger bir 6grenci sunlari ifade etmistir:

Arastirmaci: Robot etkinliklerini diisiindiigiinde seni mutlu eden,
heyecanlandiran, begendigin ézellikler, durumlar nelerdir?
02-201-K6: En ¢ok ilgimi ¢ceken robot projesinin olmasiydi. Bizim
béliimde, bizim ders kapsaminda, o kadar eski seyler gériirken bir
anda yeni teknoloji gérmek gercekten ¢ok giizeldi.

Arastirmaci: Robotun olmasi mi ilgini ¢ekti?



02-201-K6: Oyunlara karsi ilgim yoktur ama robot yapmak igin
birinci dénem gelmislerdi. Orada dikkatimi c¢ekmigti. Calismak
istemistim. Yapmak istemistim. Daha sonra gelmesi gergekten ¢cok
mutlu etti. ik bagladigimizda ¢izgi izleyen robot mu yapacagiz, robot
buradan gidecek diyorduk. Ama yaptik, gercekten cok glizeldi.
Yansimalarda yazdigim gibi en ¢ok eglendigim ders, en ¢ok
ogrendigim ders bu yil, bu dersin laboratuvariydi. Yani robotta

6grendim. Genel anlamda bakarsak sadece burada égrendim.
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Robotlari kullanirken mutlu oldugunu ifade eden bagka bir édrencinin goérugleri

sunlardir:

Aragtirmaci: Robot etkinliklerini didsindiginde seni mutlu eden,
heyecanlandiran, begendigin 6zellikler, durumlar nelerdir?

01-202-K12: Yaptigimizda bir tiriiniin ortaya ¢ikmasi. Somut bir sey
gérdiigiimiizde zaten mutlu oluyorsunuz. Ilk etapta parcalar
birlestirerek, bir kere birlestirilecek en son sayfaya hi¢c bakmiyoruz
kullanim kilavuzunda. Bir seyler birlesiyor. Once arka tekeri
birlegtiriyoruz. 2 kere bagtan yaptik, s6ktiik. Bunun siniri zaten var.
Ama birlestiginde bdéyle bir sey ortaya cikiyor. Artik o sizin
gocugunuz oluyor :) Konusuyorsunuz onunla. Herkes resim
cektiriyor.  Sonra  yaptiginiz  etkinlik, programlamayi ona
yliklediginizde mesela sensérlerden bahsedeyim. Somut olarak bir
sey goriiyorsunuz. Oniine engel koyuyorsunuz, duruyor. Veya bir
program yikliyorsunuz belli bir stireden sonra konuguyor. Siz ne
yliklediyseniz onu konusuyor, séyliyor. Bir kéti yani istedigimiz ses

dosyasini yiikleyemememiz oldu. Bunlar mutlu ediyor.

Robotlar ile heyecan verici etkinlikler yapildigini sdyleyen bir 6grenci sunlar

belirtmistir:



Aragtirmaci: Robot etkinliklerini disindiginde seni mutlu eden,
heyecanlandiran, begendigin 6zellikler, durumlar nelerdir?
01-202-K10: Oncelikle robotun pargalari ayri ayriydi. Onlari grup
arkadaslarimizla birlestirmek bir heyecan verdi bize.

Arastirmaci: Hosuna gitti yani.

01-202-K10: Evet. Bir de grup grup oldugumuz igin diger gruplarla

yarisiyormus hissi daha da heyecanlandirdi bizi.
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Yine heyecan verici duygular hissettigini ifade eden diger bir 6grencinin goérusleri su

sekildedir:

Arastirmaci: Robot etkinliklerini diisiindiigiinde seni mutlu eden,
heyecanlandiran, begendigin 6zellikler, durumlar nelerdir?
02-201-K5: Robotta uygulama oldugu igin uygulama her zaman
égrenciyi heyecanlandirir ya da giizel gelir. Ozellikle son kismi gok
heyecanli ve glizeldi. Gergi biraz fazla basarisiz olduk ama. 12 ¢ikis
yapmigtik.

Aragtirmaci: Yarigma igin diyorsun.

02-201-K5: Evet. Yarismada &6yle olmustu. Onun diginda bence
glizeldi. Biraz programlama kavramlari (izerinde diisiinmiis olduk.
En azindan kavramlar konusunda daha bilgili oldugumuzu
distintiyorum. Loop nedir, bunlar nasil kurulur, mantigi nedir, bir
sekilde bunlar hakkinda gdérsel olarak bilgi sahibi oldugumuzu

distintiyorum.

Programlamada robot kullanimi ile ilgili olumlu dusiunceye sahip 6grencilerin

yaninda az da olsa olumsuz dusinceye sahip 6grenciler de bulunmaktadir. Olumsuz

dugunceye sahip olan dgrenciler robot kullaniminin kendilerini zorladigini, sikinti yaratan,

sinir bozucu, stres yaratici oldugu v.b. duygulari kendilerinde olusturdugunu ifade
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etmiglerdir. Robot kullaniminda sikinti yasadigini ifade eden bir 6grencinin gorusleri

sunlardir:

Arastirmaci: Robot etkinliklerini diiglindigiinde seni mutsuz eden,
begenmedigin 6zellikler, durumlar nelerdir?

01-202-K5: Legonun kendi programi ile ilgili sikintilar vardi. Cdnkii
her zaman ayni tepkiyi vermiyordu. Bir bagkasi ayni geyi
eklediginde veya tekrar ekledigimizde farkl seyler gériintliliiyordu.
Wait ya da baska bir sey ekledigin zaman farkli sonuglar
¢lkartabiliyordu. Biraz dedgerler giinliik hayatta benzer degildi.
Mesela i1sigin 50'dan fazla olmasi ya da az olmasi biz bunun neye
denk geldigini bilmiyoruz. Kafadan veya deneme yanilma ile yaptik.

Bu ylizden sikinti yaratti.

Benzer distinceye sahip diger bir 6grenci sunlari ifade etmistir:

Aragtirmaci: Robot etkinliklerini disindiginde seni mutlu eden,
heyecanlandiran, begendigin 6zellikler, durumlar nelerdir?

02-201-K13: Programi yazinca en ¢oKk seviniyorduk. Program
yazma asamasinda bir kargasa oluyordu aslinda. Ne yapacagiz, ne

edecegiz? O asamada biraz sikinti oluyordu.

Ogrenci gérismelerinden programlamada robot kullanimi konusunda dgrencilerin

biaylk ¢ogunlugunun olumlu duygu ve dustncelere sahip oldugu gorulmektedir.

Ogrenme Araci Olarak Etki.

Bu calismada robotlar programlama &gretiminde bir 6grenme araci olarak

kullaniimigtir. Ogrencilerin duygu ve disiincelerinde oldudu gibi codu 6grenci robotlarin

etkili bir 8grenme araci oldugunu ifade etmistir. Robotlarin programlama 6gretiminde etkili

bir 6grenme araci oldugunu dusinen 6grencilerden bir tanesinin gorusleri su sekildedir:



Aragtirmaci: Robot etkinliklerini disindiginde seni mutlu eden,
heyecanlandiran, begendigin 6zellikler, durumlar nelerdir?

01-202-K14: Robotlar eglenceli bir kere. Yaptigimizi gériiyoruz.
Deniyoruz. Yanlis seyler oluyor. Robotlar birbiriyle ¢arpisiyor, falan.
Bu konuda eglenceli. Ve bir de mantigini anliyoruz.
Programlamanin mantigini robot bize gérsellestirdi. Somutlagtirdl.

Bence iyi bir materyaldi. Bu yénden glizeldi.
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Robotlarin etkili bir 8grenme araci oldugunu disinen baska bir 6grenci sunlari ifade

etmistir:

Arastirmaci: Robot etkinlikleri sana hangi programlama becerilerini
kazandirdi?

01-202-K4: Robot lstiinden gideyim. Mesela bir tane etkinlik yazili.
Once onu okuyordum. Sonra kafamda toparliyordum. Ondan sonra
bilgisayarda yapiyordum. Biz c¢ogu zaman O6nce Kkagitta da
disiindiik. Mesela bu algoritma, hemen akigini falan ¢iziyoruz. Ya
gunlik hayatimda c¢ok c¢ok etkisi oldu mu? Olmadi. Kullanan
arkadaslarim vardi, duyuyorum ama. Ben glnlik hayatimda pek
kullanmiyordum bunu.

Arastirmaci: Programlama becerilerini diiglind(igiin zaman mesela
switch yapisini égrenebildin mi? If yapisini kazandirabilir mi bu?
Loop yapisi mesela. I ice déngiiler.

01-202-K4: Ya evet evet. if yapisini mesela 6grendim kesinlikle.

Katkisi kesinlikle var. Bu yadirganamaz da. Etkisi var.

Olumlu dusunen diger bir 6grencinin gorusleri sunlardir:

Aragtirmaci: Robot etkinlikleri sana hangi programlama becerilerini

kazandirdi? Veya bunlari kazandirabiliyor mu?
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02-201-K5: Bir sekilde bir yere kadar evet. Loop yapisini, switch
yapisini, degisken bunlar bir sekilde oturuyor. Ne ise yaradiklarini
daha rahat kavriyorsun. Ciinkli gbrsel sonugta. Gérsel her zaman
icin daha faydalidir diye ddglintiyorum.

Arastirmaci: Etkisi oldugunu diisdiniliyorsun yani.

02-201-K5: Evet. Etkili oldugunu ddigtiniiyorum.
Benzer sekilde duslinen baska bir 6grencinin ifadeleri sunlardir:

Aragtirmaci: Robot etkinlikleri sana hangi programlama becerilerini
kazandirdi? Ya da bunlari sana kazandirdi mi? Etkili oldu mu?

01-202-K6: Bence c¢ok etkili. Bir, gérsel olarak yapiyorsun. Her sey
senin elinde. Iki, elinde bir yénerge var. Ug, sonug da veriyor. Yani
her geyi bir arada gériiyorsun aslinda. Biitiin 6grenme igslemlerini
uyguluyorsun. Hangisi sana uyarsa yani. Bence ¢ok glizel bir

o6gretme ortami robot.

Programlama kavramlarini kazandirmada robotlarin etkili oldugunu dustnen bir

6grencinin gorusleri su sekildedir:

Arastirmaci: Robot etkinliklerini sana sagladigi programlama
kavramlari, becerileri bakimindan nasil degerlendiriyorsun?

01-202-K8: Bu agidan bence faydali oldugunu diistintiyorum. Ayrica
bizim siirekli {stliinden gectigimiz semayi gérmemiz agisindan da
6nemliydi. Adim adim yapmamiz. Hepsinin i¢ igce olmasi.
Karisikligin olmasi, adim adim ilerlemesi. Onu gérmemiz agisindan

gulizeldi. Switch yapisini gok rahat verdigini ddisdiniiyorum.

Robotlarin kuramsal derste anlatilanlari uygulamaya donustirmede etkisine

deginen diger bir 6grenci sunlari ifade etmistir:



89

Arastirmaci: Robot etkinlikleri sana hangi programlama becerilerini
kazandirdi?

02-201-K10: Hoca derste anlatiyor. Robotta uyguladigimizda daha
iyi anliyoruz. Mesela degiskenlerin ne anlama geldigini uygularken
daha iyi anliyoruz. Sarth yapilar ézellikle, mantigini kavriyoruz, bu
robot NXT programi ile. Déngliileri mesela ben anlamamigtim
[derste]. Robot etkinliginde daha iyi anladim. Déngliniin mantigini

kavradim.

Robotlarin programlama 6égretiminde etkili bir 6grenme araci olmadigini distinen

nadir 6grenciler de vardir. Bunlardan bir tanesinin gorusleri su sekildedir:

Aragtirmaci: Robotlar programlama kavramlarini veya becerilerini
kazandirdi mi1 sana? Bunlarla ilgili bilgi edinebildin mi?
01-202-K13: Yok. Ben liseden Meslek ¢ikisli oldugum igin temelim
vardi. Ustiine bir sey ekleyemedim.

Aragtirmaci: Loop'un, Ifin ne oldugunu biliyordun.

01-202-K13: Aynen.

Aragtirmaci: Peki o bilgilerinin robot etkinliklerini yapmana katki
sagladi mi?

01-202-K13: Cok fazla degil aslinda.

Arastirmaci: Ikisi birbirinden farkli seyler miydi?

01-202-K13: Ben lisede Pascal gérmdigtim. Onu yazaraktan. Bu
biraz farkli aslinda. For dénglilerinde érnek vermistiniz. Onlar bence
azdi. Baslangigta robot diiz gidiyor, yén yok. Onlar ¢ogunluktaydi
uygulama yaptigimizda.

Arastirmaci: Ama son haftalarda loop'lu, switch'li yapilar artti.
Mesela ¢izgi izleyen robotta. Sen gelmedigin igin bilemeyebilirsin.

Cok da birbirini saglamadi diyorsun.



01-202-K13: Yok. Bir etkisi olmadi bana. Belki olan olmustur.

Benzer sekilde duslinen bagka bir 6grencinin goérusleri sunlardir:

Arastirmaci: Robot etkinlikleri programlama ile ilgili kavram ve
becerileri sana kazandirdi mi?

02-201-K15: Ben zaten bunlar hakkinda az ¢ok temele sahibim
“temele” ) ama burada asiri derecede kazandirdigini
distinmdiyorum.

Aragtirmaci: Temele sahip oldugun i¢in daha énceden...
02-201-K15: Kendi adima da konusmuyorum  sadece
gbzlemlerimden de yararlaniyorum. Asiri  derecede fayda
saglamad!i. Aslinda saglardi. Cok giizel bir program. Ama dedigim
gibi zaman sikintisi, belli bir hazir bulunugslugumuz yoktu. Zaman
stkintimiz vardi. Biraz daha zamanimiz olsaydi belki fazla vakit
ayrilabilseydi, saglardi kesinlikle. Clinkii orada somut olarak
gértiyorsun. Kod yazmiyorsun ama somut olarak goriiyorsun.
Arastirmaci: Sen Meslek lisesi mezunu musun?

02-201-K15: Evet.

Arastirmaci: Biraz bilgin var programlama ile ilgili.

02-201-K15: Evet.

Arastirmaci: Peki oradaki bilgilerin bunu etkiledi mi? Robot
etkinliklerini yapmani?

02-201-K15: Tabi ki, dbéngli yapisi, etkiliyor tabi.

Aragtirmaci: Bilmis olman daha mi iyi.

02-201-K15: Temel oluyor, gbz asinaldi oluyor. Hi¢ bilmesen
korkarsin yani. Baglayamazsin bile belki de. Tabi gbz asinaligi

oluyor.
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Robotlarin etkisiz oldugunu, kendisini hayal kirikligina ugrattigini ve programlamayi

6grenemedigini ifade eden baska bir 6grencinin gorusleri su sekildedir:

Arastirmaci: Robot etkinliklerini diiglindigiinde seni mutsuz eden,
begenmedigin 6zellikler, durumlar nelerdir?

01-202-K17: NXT programini kullandik. Orada bana bir sey kattigini
dusinmiyorum. Hig alt yapim yoktu. Switch nedir hi¢ bilmiyordum.
Bir seyler égretti mi? Hayir. Hi¢ bir sey égretmedi. Sadece yap-boz
gibi bir seyler yaptik. Cogunu zaten ben yapmaya c¢aligtim. Olmadi
arkadaslarim yapti. Programlama bilenler yapti.

Arastirmaci: Senin deneyimin var miydi programlama ile ilgili?
01-202-K17: Hayir. Hig deneyimim yoktu.

Aragtirmaci: Sifir yani.

01-202-K17: Evet. Programlama Dilleri 1'i aldik. Onun haricinde

yoktu. Gene bir sey 6grenemedim.

Gorismelerden robotlarin programlama égretiminde kullaniminin etkili bir 6grenme
aracli oldugunu dusunen égrencilerin gogunlukta oldugu gérilmektedir. Buradan hareketle

robotlarin programlama 6gretiminde kullaniimasinin uygun oldugunu soyleyebiliriz.
Problemler.

Ogrenci gérusmelerinde dgrenciler uygulama sirasinda farkli problemlerle karsi
karsiya kaldiklarini ifade etmiglerdir. Bu problemler t¢ kategori altinda toplanmistir. Bunlar

takimla, robotla ve etkinliklerle ilgili problemlerdir.
Takimla ilgili problemler.

Ogrenciler  robot  etkinliklerini  laboratuvar  ortaminda takim  halinde
gerceklestirmiglerdir. 5, 6 veya 7 kisiden olusan takimlar igerisinde bazi problemlerin ortaya
ciktigr gérulmastir. Ogrenci gorlismelerinde takim igi problemler olarak etkinligi ayn

kisilerin yapmasi, takim ici etkilesimin zayif olmasi, takim calismasina katilmayan, fikir
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Uretmeyen, paylasmayan ve geride kalan kisilerin olmasi 6n plana ¢ikmaktadir. Robot

etkinliklerini hep ayni kisilerin yaptigini ifade eden bir 6grenci sunlari dile getirmistir:

Arastirmaci: Robot etkinliklerini diiglindigiinde seni mutsuz eden,
begenmedigin 6zellikler, durumlar nelerdir?

02-201-K3: Grupga yapiliyordu robot ve herkese diismiiyordu.
Genelde ayni kigiler yapiyordu etkinligi. Mesela bizim grupta pasif
olanlar vardi. Mesela ben de onlardan biri olabilirdim. O sekilde hi¢

robotla ugrasmamis olabilirdim.
Benzer problemi yasayan baska bir 6grenci sunlari ifade etmistir:

Arastirmaci: Takim g¢alismalarina herkes katki sagladi mi?
01-202-K5: Saglayamayan oluyordu. Fikir liretemiyordu. O sekilde.

Genelde 3 kisi gevresinde dénliyordu.

Takimin kalabalik olmasindan ve alanin dar olmasindan sikayet eden bir égrenci

takim galismalarina katilim ile ilgili sunlari sGylemistir:

Arastirmaci: Sorulari nasil ¢6zdiinliz? Herkes katki sagladi mi?

01-202-K6: ik zamanlar 3 kisi yapiyorduk. Sonra ben
katilmayanlara laf sbéyleyerek tartismalarimiz oluyordu. Soyle
oluyordu aslinda: Biri yapmak istiyor, ama bir bilgisayarda
calistigimiz igin 6bdri bu defa olmuyor. Yapamiyor, yapamayinca
kenara cekiliyor. Kalabalik olmasi ve alanin dar olmasinin verdigi bir
sey. Mesela béyle genis bir alan olsa, surada bilgisayar olsa.

Rahatlikla 6 kigi de ¢alisir. Ama bizim alan dar ve 6 Kigi olmuyor.

Donemi verimsiz bir sekilde gegirdigi ifade eden bir 6grencinin goérusleri ise

sunlardir:

Arastirmaci: Robot etkinliklerini diisiindiigiinde seni mutlu eden,

heyecanlandiran, begendigin 6zellikler, durumlar nelerdir?
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02-201-K7: Hig¢ bir sey. Ciinkii genelde mutlu degildim. Grup
seklinde yaptigimizda 1-2 kisi yapardi. Herkes uygulama alanini
gbéremiyordu. Bir makineden yapiyorduk. Herkesin yapma olanagi
olmuyordu. Birini ben yaparken digeri yapamiyordu ya da o
yaparken ben yapamiyordum. Iki kisi genelde yaptigi zaman onlarin
yaptiklarini gériyorduk. Nasil yaptiklarini gdésteriyordu. Robota
ylkliiyorduk. Robot c¢aligtirildigi  zaman... Ben ¢ogunlukla
yapamadigim igin biraz da geri kaldim gruptan. Onlar programi
kurup robotu dénddrdiikleri zaman hareketi yaptirdiklarinda haz
duymus olabilirler ama ben bunlarda ¢ok geri kaldigim icin bir
mutluluk ya da haz duymadim.

Arastirmaci: Senin igin olumsuz seyler var aslinda.

02-201-K7: Evet. Biraz 6yle oldu bu dénem.
Takimda katki saglamayanlarin oldugunu sdyleyen bir 6grenci sunlari ifade etmigtir:

Arastirmaci: Etkinlikleri yaparken grup olarak nasil caligtiginiz
hakkinda bilgi almak istiyorum. Kag kigiydiniz takimda ?
01-202-K17: 6 kisiydik sonra 5'e dlistik.

Aragtirmaci: Sayr uygun mu?

01-202-K17: Herkes sesini c¢ikarsa uygundu. Ama sesini
¢lkarmayanlar olunca biz bazen 4, 3 kigiye diisliyorduk béyle.
Aragtirmaci: Sayinin daha az olmasi mi uygun olur, daha ¢ok olmasi
mi?

01-202-K17: Daha az.

Arastirmaci: Kag kigi daha uygun olur?

01-202-K17: 3 kigi daha net yapilabilir. Herkes bir sey yapmis olur.

Arastirmaci: Peki sorulari nasil ¢6zdiiniiz takim olarak?
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01-202-K17: Hepimiz okuyorduk. Herkes anladigini sunuyordu.
Kendi diigtincesini savuna savuna bir ¢ikar yol buluyorduk.
Aragtirmaci: Herkes katki sagladi mi? Yoksa geride kalan oluyor
muydu?

01-202-K17: Oluyordu illa ki 5 kisinin olmasindan dolay!.
Aragtirmaci: Her hafta ayni kisi mi yoksa degdisiyor muydu?

01-202-K17: Genelde ayni Kigilerdi.

Takimla ilgili problemler kategorisinde genelde takim ici iletisim ve Kkisisel
Ozelliklerden dolayr problemlerin c¢iktigi soylenebilir. Takimda yer alan kisi sayisi
azaltildiginda bu problemler en aza indirilebilir. Ayrica takimda yer alan 6grencilerin iletisim
ve etkilesimlerini arttirmak igin robot etkinlikleri sirasinda rehberlik yapilarak onlara bu

konuda yol gosterilebilir.
Robot ile ilgili problemler.

Robot ile ilgili problemler kategorisi altinda 6grenciler ézellikle robotun donanim
boyutu ile ilgili sorunlar yasadiklarini ifade etmislerdir. Robotun donanim boyutunda yer alan
problemlerin baslicalari robotu olustururken parcgalarin karismasi ve etrafa disip
kaybolmasi seklinde karsimiza c¢ikmaktadir. Robot kurulumu sirasinda parcalarin

karismasindan sikayet eden bir 6grenci sunlari dile getirmigtir:

Arastirmaci: Hem robotu birlegtirirken hem de robotu programlarken
robot etkinlikleri icin laboratuvar ortamini degerlendirir misin?
Ornegin masa sayisi yeterli miydi?

01-202-K15: Tabi ki yeterli degil. Ozellikle robotun kurulumunda.
Bizim pargalarimiz karigmisti. Bayadgi udgrasmigtik. Hatta ben
robotla ugragsmak yerine pargalari vermekle ugrasmistim. O agidan

sikintiliydi. Ama sonraki asamalarda ¢ok sikinti yasamadik.

Benzer problemi belirten bagka bir 6grencinin gorugleri sunlardir:
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Aragtirmaci: Hem robotu birlestirirken hem de robotu programlarken
robot etkinlikleri icin laboratuvar ortamini degerlendirir misin?

01-202-K14: Robotu birlestirmede yoktum ama bditiin ayrintilari
aldim. Ortam uygun degil. Mesela ben ilk gin katilamadigim igin
parcalarda karismalar olmus. Clinkli bu fiziksel yetersizlikten dogan

bir sonug.
Bu problemin yasandigini belirten baska bir 6grenci sunlari belirtmistir:

Aragtirmaci: Hem robotu birlestirirken hem de robotu programlarken
robot etkinlikleri i¢in laboratuvar ortamini degerlendirir misin?

02-201-K3: Laboratuvar sartlari bence pek uygun olmadi. Robotu
kurarken burasi yetmemisti. Siz derslik a¢gmigtiniz bize. O iyi
olmustu bizim igin ama digerleri igin kéti olmugtu. Burada ¢cok Kisi

ayni anda yapiyordu. Hatta pargalari karisanlar oluyordu.
Robot pargalari ile ilgili problemi dile getiren diger bir 6grenci sunlari séylemistir:

Arastirmaci: Hem robotu birlegstirirken hem de robotu programlarken
robot etkinlikleri i¢in laboratuvar ortamini degerlendirir misin?

01-202-K18: Sanirim o laboratuvarda 4 grup vardi. Masa sayisi
yeterli ikiserli ikiserli. Ama masalarin nasil diyeyim pargalar ¢ok ufak
oldugu igin diisme ve kaybolma ihtimali ¢ok fazla. O yiizden daha
farkli uygulama yapilabilir miydi? Yapilamazdi. Clnkl fiziksel

sartlarimiz belli.

Robotun kurulumu sirasinda robotun parcalari ile ilgili yasanan problemler icin
odrenciler bunun nedenini laboratuvar ortaminin yetersizligi olarak dile getirmislerdir. Daha

uygun bir laboratuar ortaminda bu tur sorunlarin ortadan kalkacagi soylenebiliriz.
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Robot Etkinlikleri ile ilgili problemler.

Robot etkinlikleri ile ilgili problemler kategorisi altinda slrenin yetmemesi ve
yetistrememe basliklari ana problemler olarak ortaya cikariimistir. Robot etkinlikleri
sirasinda sure yeterligi konusunda farkli diguncelere sahip 6grenciler bulunmaktadir. Sire

konusunda sikinti yasadiklarini belirten bir 6grenci sunlari sdylemistir:

Aragtirmaci: Etkinlikler igin sdre yeterli miydi?
02-201-K10: Siire sikintiydi biraz.
Aragtirmaci: Yetigtiremediginiz haftalar oldu o zaman.

02-201-K10: Yetistirdigimiz de oldu, yetistiremedigimiz de.
Yine sure yetersizliginden sikayet eden bir 6grencinin gorusleri sunlardir:

Arastirmaci: Sire yeterli miydi?
01-202-K5: Hayir. Cogu etkinlikte ilk 2 uygulamayi yapabildik. Son

uygulama hep kaldi. Yapamadigimiz etkinlikler vardi. Sire

yetersizdi.

Sure problemi yasayan baska bir 6grenci sunlari dile getirmistir:

Aragtirmaci: Etkinlikler icin sdire yeterli miydi?
01-202-K6: Hayir.
Aragtirmaci: Stire yetmiyor diyorsun.

01-202-K6: Siire yetmiyor.
Benzer digunceye sahip bagka bir 6grencinin goragleri sunlardir:

Aragtirmaci: Etkinlikler icin sdire yeterli miydi?
02-201-K7: Sire yetersizdi. Bazi haftalar oldu ki biz sadece 2 tane

uygulama yaptik. Ugiinciiyii yetigtiremedigimiz haftalar da oldu.

Robot etkinlikleri i¢in verilen sure konusunda ¢ogu 6grenci surenin yeterli oldugunu

distinmekle birlikte slre sikintisi yasadiklarini belirten 6grenciler de olmustur. Sire
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konusunda sikintilari en aza indirmek icin etkinliklerin zorluk durumuna gore etkinlik sayisini

belirlemek bir ¢cdzim olabilir.
Programlama.

Gorusmeler sonucunda 6grencilerin, robot etkinlikleri ile programlama mantigini ve
programlama yapilarini 6égrendikleri, bu etkinlikler ile programlama dillerine baglanti
kurduklari ve program yazmaya dogru bir ilerleme kaydettikleri ortaya c¢ikariimistir.

Boylelikle robot etkinliklerinin bilgisayar programlamayi 6grenmeye etki ettigi sdylenebilir.
Programlama Yapilari.

Robot etkinliklerinin Programlama kategorisi altinda yer alan bir bashigl da
programlama vyapilari olarak karsimiza ¢ikmaktadir. Ogrenci gériismeleri sonucunda
programlama yapilari bashigi altinda karsimiza g¢ikan kodlar sunlardir: Temel kavramlar,

algoritma, akis semasi, veri yapilari, dongu ve karar yapilari.
Ornegin bir 6grenci programlama yapilari ile ilgili sunlari ifade etmistir:

Aragtirmaci: Robot etkinliklerini didsindiginde seni mutlu eden,
heyecanlandiran, begendigin ézellikler ve durumlar nelerdir?
01-202-K5: Robotta uygulama oldugu igin uygulama her zaman
égrenciyi heyecanlandirir ya da giizel gelir. Ozellikle son kismi gok
heyecanli ve glizeldi. Gergi biraz fazla basarisiz olduk ama. 12 ¢ikis
yapmistik.

Aragtirmaci: Yarigma igin diyorsun.

01-202-K5: Evet. Yarismada &6yle olmustu. Onun diginda bence
glizeldi. Biraz programlama kavramlari (izerinde dlisiinmUis olduk.
En azindan kavramlar konusunda daha bilgili oldugumuzu
dustniyorum. Loop nedir, bunlar nasil kurulur, mantigi nedir, bir
sekilde bunlar hakkinda gbérsel olarak bilgi sahibi oldugumuzu

disdndyorum.
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Yine ayni Ogrenci ile yapilan goérusmede Ogrenci, temel kavramlar konusunda

dusuncelerini su sekilde dile getirmistir:

Aragtirmaci: Haftalik robot etkinliklerinde yer alan sorular zor
muydu, kolay miydi senin igin?

01-202-K5: Programlama igin uygun sorulardi. Programlamada,
Visual Basic'te de yapmig olsak ayni tir sorular olacakti zaten.

Temel kavramlar (izerinden gidildigi icin bence uygundu.

Temel kavramlari kazandirmada robot etkinliklerinin etkili oldugunu ifade eden diger

bir dgrenci de sunlari sdylemigtir.

Arastirmaci: Robot etkinlikleri sana hangi programlama becerilerini
kazandirdi?

02-201-K4: Robot lstiinden gideyim. Mesela bir tane etkinlik yazili.
Once onu okuyordum. Sonra kafamda toparliyordum. Ondan sonra
bilgisayarda yapiyordum. Biz ¢ogu zaman O6nce Kkagitta da
disiindiik. Mesela bu algoritma, hemen akigini falan ¢iziyoruz. Ya
gunlik hayatimda c¢ok c¢ok etkisi oldu mu? Olmadi. Kullanan
arkadaslarim vardi, duyuyorum ama. Ben glnliik hayatimda pek
kullanmiyordum bunu.

Arastirmaci: Programlama kavramlarini diglindigin zaman
mesela switch yapisini 8grenebildin mi? if yapisini kazandirabilir mi
bu? Loop yapisi mesela. i¢ ice déngiiler.

02-201-K4: Ya evet, evet. if yapisini mesela égrendim kesinlikle.

Katkisi kesinlikle var. Bu yadirganamaz da. Etkisi var.

Kullanilan robotun ders i¢in uygun oldugunu ifade eden bagka bir 6grencinin

dusunceleri su sekildedir:
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Arastirmaci:  Laboratuvar etkinliklerinde  kullandigimiz  robot
hakkinda ne dlisiinliyorsun?

01-202-K6: Programlama dilleri dersi kapsamina bakarsak kodla
ilgili bir sey yoktu. Ama ilk programlama baglangici, algoritma yapisi

olarak bakarsak, evet uygundu. Zaten tamamen algoritma temelli.

Ogrenci gériismelerine bakildiginda robot kullaniminin programlamada yer alan

temel yapilarin 6grenilmesinde etkili oldugu gorilmektedir.
Programlama Mantigi.

Burada programlama mantigini anlamak ve anlamamak olmak Uzere iki durum
karsimiza ¢ikmaktadir. Bazi 6grenciler dersin kuramsal kisminda verilen bilgileri dersin
pratik kisminda yapilan robot etkinlikleri ile uygulama firsati bulduklarini belirtmiglerdir. Bu
durumun programlamanin mantigini anlamada faydal oldugunu dile getirmislerdir. Ornegin

bir grenci sunlari ifade etmistir:

Arastirmaci: Robot etkinlikleri sana hangi programlama becerilerini
kazandirdi?

01-202-K10: Hakan hoca derste anlatiyor. Robotta uyguladigimizda
daha iyi anliyoruz. Mesela degiskenlerin ne anlama geldigini
uygularken daha iyi anhyoruz. Sartli yapilar 6zellikle, mantigini
kavriyoruz, bu robot NXT 2.1 programi ile. Dénglileri mesela ben
anlamamigtim Hakan hocada (derste). Robot etkinliginde daha iyi

anladim. Déngiiniin mantigini kavradim.
Bir diger 6grenci ise diglncelerini su sekilde ifade etmistir:

Aragtirmaci: Robot etkinliklerini diisiindiigiinde seni mutlu eden,
heyecanlandiran, begendigin 6zellikler ve durumlar nelerdir?
02-201-K14: Robotlar eglenceli bir kere. Yaptigimizi gériyoruz.

Deniyoruz. Yanhs seyler oluyor. Robotlar birbiriyle ¢arpisiyor, falan.
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Bu konuda eglenceli. Ve bir de mantigini anliyoruz.
Programlamanin mantigini robot bize gérsellestirdi. Somutlagtirdi.

Bence iyi bir materyaldi. Bu yénden glizeldi.
Benzer sekilde bir diger 6grenci de sunlari sdylemigtir.

Aragtirmaci: Robot etkinlikleri hosuna gidiyor mu? Hosuna gidiyorsa
neler hosuna gidiyor?

01-202-K14: Baglarda gitmiyordu. Ciinkli daha adapte olamamistik.
Anlayamamigtik. Ben kendi adima konugsayim. Ama daha sonralari
daha bir agina olduk sizin de anlatmanizla dersten 6nce. Daha agina
olunca daha bir zevkle yapmaya basladik. Séyle bir sey var:
Programlama mantigini yansitiyor ama orada sunu yapiyoruz.
Program yazmasak da mantigini anlayabiliyoruz. Loop ddnguisii

olsun, switch olsun. Daha sonraki asamalarda daha zevk aldim tabi.

Gordldugu Gzere bazi dgrenciler robot etkinliklerinin programlama mantigini
yansittigini, bunu gorsellestirdigini ve programlama mantigini 6grenmeye katki sagladigini
ifade etmiglerdir. Bununla birlikte robot etkinliklerinde yer alan programlama mantigini

anlayamadiklarini ifade etmislerdir. Ornegin bir 6grenci sunlar dile getirmistir:

Aragtirmaci: Robot etkinliklerini diislindiigiinde seni mutsuz eden,
begenmedigin 6zellikler, durumlar nelerdir?
01-202-K13: Eger mantigini anlayamadiysam o benim canimi

Sikiyordu aslinda program yazarken.
Diger bir 6grenci ise;
Arastirmaci: Bir haftaki etkinlikte her seyi hazir vermistim. “Bunlari

robota aktarin bakalim ne géreceksiniz” seklinde. Hangisini tercih

edersin?



101

02-201-K9: Ben sorularin verilip kendim ¢b6zmeyi tercih ederim.
Clnkii orada verdiginiz seyi birebir eglestirmeye baktik, direk yaptik.

Soru ne demek istiyor, mantigi ne, onu anlamadik.
seklinde dustincesini ifade etmistir.

Ayrica yapilan sinif gézlemlerinin birinde veri baglanti noktalarinin  kullanim
mantiginin dgrenciler tarafindan anlasilimadigi gortlmistir. Ozellikle sensérlerden elde
edilen verilerin bir degiskene atanmasi veya bu verilerin diger sensér ve nesnelere
aktariimasinda kullanilan veri baglanti noktalarinin programlama acgisindan ne ifade ettigi
ve programlama mantiginda nasil kullanilabileceginin 6grenciler tarafindan guglikle

kavrandigi sdylenebilir.
Program Yazma.

Bu baslikta program yazma ve yazamama durumlari karsimiza cikmaktadir.
Ogrencilerin gogunlugu program yazmayi kodlama yapma olarak disiinmektedir. Boyle
olunca c¢ogu 6grenci arastirmada kullanilan surdkle-birak tabanli robot programlama
yazilimi ile yaptiklar etkinlikleri program yazma olarak gormemektedir. Ancak bu sekilde

distinmeyen &grenciler de bulunmaktadir. Ornegin bir éJrenci program yazma ile ilgili

olarak sunlari ifade etmistir:

Aragtirmaci: Robot etkinliklerini didsindiginde seni mutlu eden,
heyecanlandiran, begendigin 6zellikler, durumlar nelerdir?
02-201-K13: Programi yazinca en ¢ok seviniyorduk. Program
yazma asamasinda bir kargasa oluyordu aslinda. Ne yapacagiz, ne
edecegdiz? O asamada biraz sikinti oluyordu.

Arastirmaci: Peki yapinca?

02-201-K13: Yapinca mutlu oluyorduk. Havalara uguyorduk.

Benzer dlislinceye sahip baska bir 6grenci de sunlari ifade etmistir:
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Aragtirmaci: Robot etkinliklerini sana sagladigi programlama
kavramlari, becerileri bakimindan nasil degerlendiriyorsun?

01-202-K14: Robot, programlamanin goérselligini artirdi  benim
gbziimde. Ben programlama bilmedigim icin mantigim almiyordu.
Biri bir kod yaziyor, bir seyler yapiyor, o éyle hareket ediyor. Bana
¢ok mantiksiz geliyordu. Ama bunun mantiginin ofurmasini sagladi
robot. Clinkii gériiyoruz. Biz bir dbéngii yapiyoruz, o ona gére
hareket ediyor. Ona gére bir yol ¢giziyor. Yapmayinca baska bir yol

¢iziyor. Bunun farkini ¢ok glizel bir sekilde anladim.
Kodlama yapmama ile ilgili diger bir 6grencinin gorusleri ise sunlardir:

Aragtirmaci: Birlegtirdigimiz robotun yapisi ile ilgili disdncelerin
nedir? Ders igin uygun muydu?

01-202-K15: Aslinda uygun ama dogru ayarlayabilmek gerekiyor.
Biraz daha programi bize anlatmasi gerekiyor. Mesela yaptik ama

kod yazmayi sonugta 6grenemedik. Tam birlestiremedik.

Program yazmadigini ancak programlama mantigini iyi bir sekilde anladigini

belirten ayni 6grencinin gorusleri su sekilde devam etmektedir:

Aragtirmaci: Robot etkinliklerini didsindiginde seni mutlu eden,
heyecanlandiran, begendigin O6zellikler, durumlar nelerdir? Yani
robot etkinlikleri hosuna gidiyor mu? Hosuna gidiyorsa neler hosuna
gidiyor?

01-202-K15: Baslarda gitmiyordu. Clinkii daha adapte olamamisgtik.
Anlayamamigtik. Ben kendi adima konusayim. Ama daha sonralari
daha bir agina olduk sizin de anlatmanizla dersten énce. Daha asina
olunca daha bir zevkle yapmaya basladik. Séyle bir sey var:

Programlama mantigini yansitiyor ama orada sunu yapiyoruz.
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Program yazmasak da mantigini anlayabiliyoruz. Loop dbéngusi
olsun, switch olsun. Daha sonraki asamalarda daha zevk aldim tabi.
Arastirmaci: Anladikga hogsuna gitti.

01-202-K15: Yani, evet.
Benzer dislinceye sahip baska bir 6grencinin goérisleri de su sekildedir:

Aragtirmaci: Baska bir robot olsa daha uygun olabilir miydi?

02-201-K6: Baska robotlarin neler yaptigini bilmiyorum. internette
sadece videolar izledim. Biz hi¢ bir sey yapmamisiz yani. Bir sdirti
sey yapmiglar. Yine lego ile yapiyorlar. Cok glizel seyler yapiliyor
lego ile. Programlama dilleri dersi kapsamina bakarsak kodla ilgili
bir sey yoktu. Ama ilk programlama baslangici, algoritma yapisi

olarak bakarsak, evet uygundu. Zaten tamamen algoritma temelli.

Ogrencilerin geneli sirikle-birak manti§i ile yazdiklari programlarda kodlama
yapilmadidi icin program yazmadiklarini distinmekle birlikte yaptiklari robot etkinlikleri ile
programlamanin temellerini 6grendiklerini dile getirmektedirler. Bu noktada ogrencilere
program yazmanin sadece kodlama yaparak olmayacagini, surtkle-birak ile de program

yazilabilecegini ifade etmek gerektidi ortaya ¢ikmaktadir.
Takim Hususlari.

Bu calismada o&grenciler takimlar halinde calisarak robot etkinliklerini yerine
getirmislerdir. Bundan dolay1 dgrenci gorusmeleri sonucunda ortaya ¢ikarilan bir diger
kategori de takim hususlaridir. Bu kategori altinda takim yapisi ve takim ici etkilesim alt

kategorileri bulunmaktadir.
Takim Yapisi.

Takim yapisi kategorisi altinda takim buyuklugu ve takimdaki 6grencilerin durumu
karsimiza c¢ikmaktadir. Robot etkinliklerini gerceklestirmek icin takimlar ders &gretim

elemani tarafindan olusturulmustur. Ogrencilerin demografik bilgileri gergevesinde
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olusturulan bu takimlar 5, 6 ve 7 Kisiliktir. Takimda yer alan 6drenci sayisi hakkinda farkli
dusuncelere sahip 6grenciler bulunmaktadir. Takiminda bulunan égdrenci sayisi hakkinda

olumlu gorus bildiren bir 6grenci sunlari ifade etmistir:

Aragtirmaci: Takiminizda kag kisi vardi?
01-202-K10: 6 kisiydik.
Aragtirmaci: Peki bu kisi sayisi uygun mu? Fazla mi, az mi? Kag kigi
olsa uygun olur?
01-202-K10: Sayr uygun. Bir Kkigi daha olsa gereksizdi. 7. kisi fazla
olur.

Takimdaki 6grenci sayisini fazla bulan bir 6grencinin gorusleri ise su sekildedir:
Aragtirmaci: Takiminiz kag kigiden olusuyordu?
01-202-K11: 6 kisi.
Aragtirmaci: Peki bu kisi sayisi uygun mu? Fazla mi, az mi? Kag kigi
olsa uygun olur?

01-202-K11: Aslinda uygun. Ama 5 kigi olsaydi daha iyi olurdu.

Benzer sekilde kisi sayisinin fazla oldugunu duslinen bagka bir 6grenci sunlari
sOylemistir:

Aragtirmaci: Takiminiz kag Kigi vardi?
01-202-K13: 6 kisi.

Aragtirmaci: Peki bu Kigi sayisi uygun mu?
01-202-K13: Sayi fazla bence.
Arastirmaci: Kag kisi olsa uygun olur?

01-202-K13: Maksimum 4 Kigi.

Ogrenci gérismelerine bakildiginda takimdaki 6grenci sayisi hakkinda égrencilerin
cogunlugu olumsuz géris ifade etmislerdir. Ogrenci gériismelerinden takimdaki 6grenci

sayisinin en az 3, en fazla 5 olmasinin uygun oldugu ortaya cikariimigtir.
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Takimlar icerisinde farkli programlama o6nbilgi seviyesine sahip 6gdrenciler
bulunmaktadir. Bu durum &grencilerin robot etkinliklerinde takima katki seviyelerini
etkilemistir. Programlama onbilgisi ylksek olan 6grenciler etkinliklerde daha aktif rol alirken
onbilgisi dusuk olan 6grenciler daha pasif kalmaktadirlar. Bu durum ile ilgili bir 6grencinin

gorusleri sunlardir:

Aragtirmaci: Etkinlikleri yaparken takim olarak nasil ¢alistiniz? Bilgi
verebilir misin?

01-202-K9: Hocam bizim takim biraz fazla esitsiz bir sekilde
dagitilmig. 6 kigiydik ama icimizde VB bilen yok.

Arastirmaci: Programlama bilgisi olan az miydi?

01-202-K9: Ben liseden biliyorum. Biraz da ben onunla ugrasmaya
calisiyorum tasarim kismiyla. Arkadaglarla paylastik ama keske
birkagimiz bilsek, etkin olsak daha iyi olurdu. Bir de iletisim
kuramiyoruz bir arkadagla. Biraz sikintimiz var. O biraz geride
kaliyor.

Aragtirmaci: Herkes katki sagliyor mu diye soracaktim.

01-202-K9: lletisim kuramiyoruz birbirimizle. O yiizden geride

kaliyoruz. Sikintimiz o yizden.
Diger bir 6grenci sunlari ifade etmistir:

Arastirmaci: Etkinlikleri yaparken grup olarak nasil ¢alistiniz? Bilgi
verebilir misin?

01-202-K4: 6 kisiydik. 3 kiz, 3 erkek. Bence kalabalikti. Tamam
takim ¢calismasi. Herkesin bir sey sunmasi lazim ama Kkalabalikti. 4
kisi bence daha uygun. Clink( sey oluyor, bir taraf is yapiyor, bir iki
kisi bogta kaliyor. Zaten onlar pek yapmayi sevmeyen insanlar

oluyor. O ylizden bizim (stliimlizden geginme gibi bir sey oluyor.

Bagka bir 6grencinin gorugsleri de su sekildedir:
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Aragtirmaci: Robot etkinliklerini diigiindiigiinde seni mutsuz eden,
begenmedigin 6zellikler, durumlar nelerdir?

01-202-K3: Takimca yapiliyordu robot ve herkese diismdiyordu.
Genelde ayni kigiler yapiyordu etkinligi. Mesela bizim grupta pasif
olanlar vardi. Mesela ben de onlardan biri olabilirdim. O sekilde hi¢

robotla ugrasmamis olabilirdim.

Takimlar igerisinde robot etkinlikleri sirasinda bazi 6drenciler ¢cok etkin gorev alirken
bazilari ise pasif kalmaktadirlar. Takimda yer alacak kigi sayisi ogrenci gorugleri

cercevesinde 3, 4 veya 5 kisi olarak ayarlandiginda bu olumsuz durum ortadan kalkabilir.
Takim l¢i Etkilesim.

Robot etkinlikleri gerceklestirilirken takim hususlari igerisinde karsimiza ¢ikan diger
bir durum takim i¢i etkilesimdir. Etkilesim durumu ile ilgili olarak 6égrenciler, takim olarak
etkinlikleri yaparken fikir paylagimi tGzerinde durmuslardir. Bir etkinligin gerceklestiriimesi

sirasinda fikir paylasimi konusunda bir 6grencinin goértsleri sunlardir:

Arastirmaci: Etkinlikleri nasil gerceklestirdiniz? Herkes katki sagladi
mi? Herkes fikrini sbyliiyor mu?

01-202-K14: Aslinda her hafta degisiyordu. 2 tane Ilaptop
getirmigsek birimiz orada, birimiz orada. Sonra fikir alisverisinde de
bulunuyorduk. Ama genel anlamda mesela "birinci soru nasi/
olmali?", "nasil yapmaliyiz?". Onu tartigiyorduk. Mesela
kullaniyorduk robotu, yanhs oluyordu. Herkes bir fikir sbyliiyordu.
"Acaba burada mi yanhs yaptik, surada mi yanhg yaptik?" falan

diye.
Fikir paylasimi konusunda benzer sekilde baska bir 6grenci de sunlari séylemistir:

Arastirmaci: Robot etkinliklerini nasil gergeklestirdiniz?
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02-201-K17: Hepimiz okuyorduk. Herkes anladigini sunuyordu.

Kendi diigtincesini savuna savuna bir ¢ikar yol buluyorduk.

Robot etkinliklerini yerine getirirken takimlar icerisinde fikir paylasiminin éne ciktigi
gorulmektedir. Ancak takimlar igerisinde aktif katilim saglayip fikirlerini sdyleyen 6grenciler
oldugu gibi pasif olarak geride kalan ve fikrini séylemeyen 6grenciler de bulunmaktadir.
Takimdaki kisi sayisi 6grenciler arasi etkilesimi saglayan en 6énemli etmen olarak karsimiza

¢lkmaktadir.
Uygulama Ortami Kosullari.

Ogrenci gorlismeleri gercevesinde ortaya cikarilan kategorilerden bir digeri
uygulama ortami kosullaridir. Calismada bdliime ait iki bilgisayar laboratuvari ve bir derslik
kullanilmigtir. Dersin kuramsal bolimu derslikte gerceklestirilirken, robot etkinliklerinin
yapildigi uygulama bolumu ise laboratuvarlarda gercgeklestirilmistir. Bu kategoriye ait iki alt
kategori vardir. Bunlar, laboratuvar-derslik altyapisi ve laboratuvar-derslik kullanim durumu

alt kategorileridir.
Laboratuvar-Derslik Altyapisi.

Ogrenciler robot etkinliklerini gergeklestirmek igin her hafta takimlar halinde
bilgisayar laboratuvarlarina dagiimigtir. Her takim her hafta ayni laboratuvarda c¢alisma
yapmistir. Bundan dolay!r takimlarin calisma yaptigi laboratuvara gére o&grencilerin
memnuniyet durumlari degismektedir. Laboratuvar ortaminin uygun oldugunu duasinen bir

o6grenci sunlari ifade etmistir:

Aragtirmaci: Calisma ortami rahat miydi? Yoksa rahatsiz edici bir
ortam mi vardi?

01-202-K1: Séyle, bizim bulundugumuz laboratuvarda 2 grup vardi.
Diger tarafta 3 ya da 4 grup vardi. O ylizden biz sansliydik agik¢asi.
Kalabalik olunca gtizel olmuyor. Sonugta énce sen yaptin, ben

yaptim gibi bir rekabet ortami olsa da ben bunu mesela herkesin tek



108

olmasini isterdim ¢linki kendi hatami kendim gbreyim mesela biz
burada arkadaslarla yapinca onlar giiliiyordu falan. Onun disinda
masalar yeterliydi. Cok da problem yasamadik. Lab ortami bizi ¢cok
zorlamadi.

Arastirmaci: Uygun oldugunu mu dlisiiniiyorsun?

01-202-K1: Uygundu.

Laboratuvar ortaminin uygun oldugunu distinen baska bir 6grenci sunlari ifade

etmigtir:

Aragtirmaci: Hem robotu birlestirirken hem de robotu programlarken
robot etkinlikleri icin laboratuvar ortamini degerlendirir misin?

01-202-K2: Laboratuvarlar normal ders igin uygun degil ama robot
etkinligi icin uygun. Clinkii masalar genis. Bizim masada bir grup

calisiyoruz sadece. Robot etkinligi icin uygun.

Laboratuvar ortaminin uygun olmadigini distinen baska bir 6grencinin gorugleri de

su sekildedir:

Aragtirmaci: Hem robotu birlestirirken hem de robotu programlarken
robot etkinlikleri icin laboratuvar ortamini dedgerlendirir misin? Sence
calisma ortami ve altyapisi yeterli miydi?

01-202-K15: Tabi ki yeterli degil. Ozellikle robotun kurulumunda.
Bizim parcalarimiz karismisti. Bayadi udgrasmistik. Hatta ben
robotla ugrasmak yerine pargalari vermekle ugrasmigtim. O agidan
sikintillydi. Ama sonraki asamalarda ¢ok sikinti yasamadik.
Arastirmaci: Bir kurulum sirasinda masayi tamamen kullanmak
gerektigi igin.

01-202-K15: Sonraki haftalarda biraz yasadik aslinda robotu
hareket ettirme falan. Ama yerine oturdu bilemiyorum sonraki

haftalarda ben hi¢ yasamadim.
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Arastirmaci: ilk haftalarda sikinti oldu diyorsun.

01-202-K15: Bence yerine oturdu zamanla.

Aragtirmaci: Laboratuvar 1'i digtindliginde. Ortamin genigligi
uygun mu? Ortama diigen kigi sayisi uygun mu?

01-202-K15: Degil tabi ki ama ona kaldiysa laboratuvarlarimiz

uygun degil.

Benzer sekilde laboratuvar ortaminin uygun olmadigini ve rahatsizlik yarattigini

sdyleyen diger bir 6grenci bunu su sekilde ifade etmistir:

Aragtirmaci: Robot etkinlikleri i¢in laboratuvar ortamini degerlendirir
misin? Ornegdin ortamin genisligi, kisi sayisi v.b. yénlerden.
01-202-K6: Ortamin genigligi uygun degildi. Ortama diisen kigi
sayisi fazlaydi.

Aragtirmaci: Calisma ortami rahat miydi? Ne ddgtintiyorsun?
01-202-K6: Bizim laboratuvarlar kigik oldugu igin ¢alisma
ortamimiz ¢ok dardi. Bir masada iki takim calisiyorduk. Oyle bir sey
olabilir mi? Zaten su tarafta bilgisayarlar var, burada biz variz. Arada
su kadarcik kliclik bir alan.

Arastirmaci: Rahatsiz miydi?

01-202-K6: Cok rahatsizdi.
Ortamin rahat olmadidini belirten bagka bir 6grenci sunlari dile getirmistir:

Aragtirmaci: Hem robotu birlestirirken hem de robotu programlarken
robot etkinlikleri icin laboratuvar ortamini degerlendirir misin?

01-202-K3: Bence rahatsizdi. Mesela ¢izgi izleyen robot icin bile ne
kadar sey cektik kagitlar lizerinde. Daha giizel bir alan yapip onlar
daha glizel sartlarda yapilabilirdi. Laboratuvar gartlari bence pek
uygun olmadi. Robotu kurarken burasi yetmemisti. Siz derslik

acmistiniz bize. O iyi olmustu bizim igin ama digerleri igin kétii
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olmusgtu. Burada c¢ok kigi ayni anda yapiyordu. Hatta pargalari
kariganlar oluyordu. Programlarken de mesela ben burada robotu
yuritmeye kalkarken sirayla digeri geliyordu "ben de orada
yuriitecegim". Burada mesela olmuyordu, su tarafta yapacagiz. O
zamanda sirayla yapiyorduk. Disariya da ¢ikamiyorduk. Teneffiis

oluyordu, digarida ¢ok kisi oluyordu.

Ogrencilerin  diistincelerinden goruldiigi Uzere laboratuvar ortaminin  robot
etkinliklerini yerine getirmek igin ¢cok uygun olmadigi ortaya ¢cikmigtir. Bolumin laboratuvar
imkanlari ¢ercevesinde gergeklestirilen calismada 6grencilerin ve takimlarin en ylksek
seviyede rahat edebilmeleri saglanmaya calisilsa da dgdrenciler laboratuvarlarin uygun bir
¢alisma ortami olmadigini distinmektedirler. Robot etkinliklerini istenilen sekilde yerine
getirebilecek uygun laboratuvar ortami saglanarak 6grencilerin rahat bir sekilde galismalari

ve ortamdan memnun olmalari saglanabilir.
Laboratuvar-Derslik Kullanim Durumu.

Ogrenciler takimlar halinde c¢alisirken hem robotu kurarken hem de robotu
calistirirken laboratuvarlari kullanmislardir. Laboratuvar ortamini kullanirken takimlarin

karsilastigi durumlar ile ilgili bir 6grencinin gorusu su sekildedir:

Aragtirmaci: Hem robotu birlestirirken hem de robot programlarken
robot etkinlikleri igin laboratuvar ortamini degerlendirir misin?
01-202-K14: Ben robot birlestirmenin yapildigi giin yoktum. Ama
bdatin ayrintilarr aldim.

Arastirmaci: Ortamin genigligi uygun mu? Ortama dlisen kigi sayisi
uygun mu?

01-202-K14: Yok, degil. Mesela ben ilk giin katilamadigim igin
pargalarda karigsmalar olmus. Clnki bu fiziksel yetersizlikten dogan
bir sonug. Biz robotu diiz bir zeminde ilerletmek isterken diimdiiz

gitmeyebiliyor. Sapabiliyor. Bunlar hep fiziki nedenlerden dolay!.
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Ortam kosullarinin yetersiz oldugunu digtinen ve koridorlari kullanmak durumunda

kaldiklarini belirten bir baska 6drenci sunlari ifade etmistir:

Arastirmaci: Robot etkinliklerini diisiindiigiinde seni mutsuz eden,
begenmedigin 6zellikler, durumlar nelerdir?
02-201-K12: Beni mutsuz eden durumlardan bir tanesi ortam

kogullari oldu. Koridorda biz bu etkinligi yapiyoruz.

Benzer sekilde yer sikintisi ¢ekildigini sdyleyen bagka bir 6grencinin goérusleri su

sekildedir:

Aragtirmaci: Robot etkinliklerini diisiindiigiinde seni mutsuz eden,
begenmedigin ézellikler, durumlar nelerdir? Bu da nereden ¢ikti gibi.
01-202-K18: O tarz degil de daha ¢ok laboratuvarlarin fiziksel olarak
kosullarindan sikintilar vardi. Mesela 3-4 grup ayni anda

uygulamamizi deneyemedik yer sikintisindan dolay!.

Takimlar ¢alismalari yaparken laboratuvarlarin genis olmamasi nedeniyle robotu
calistirirken bos alanlarda sira ile c¢alistirma, diger takimin uygulamasinin bitmesini
bekleme, ayni anda robotlari ¢alistirma, laboratuvar diginda koridorda robotu hareket
ettirme gibi durumlarla kargi karsiya gelmiglerdir. Bu rahatsizliklari gidermek icin 6grenci
sayisina gére masa, bilgisayar ve robotu calistiracak yeteri kadar bos alani olan laboratuvar

imkanlari saglanmalidir.
Durum Galigmasi Il

Nicel Verilere Ait Bulgular

Ogrencilerin cinsiyete gére OMMA toplam puanlarinin anlamli bir sekilde farkllagip
farklilasmadigini anlamak icin nonparametrik testlerden Man Whitney-U testi yapiimis ve

sonuglar Tablo 12'de gosterilmigtir.
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Tablo 12

Cinsiyete gére OMMA toplam puanlarinin karsilastiriimasi

Sira
N Sira Toplami U P
Ortalamasi
Erkek 6 16,92 101,50
51,5 0,416
Kadin 22 13,84 304,50

Tablo 12’de géruldiugu gibi erkek 6grencilerin sira ortalamasi 16,92 iken, kiz
dgrencilerin sira ortalamasi 13,84'tiir. Erkek ve kadin dgrencilerin OMMA toplam puanlari
arasinda fark olup olmadigini saptamak igin yapilan Man Whitney-U testi sonucunda P
degerinin 0,416 oldugu gorilmektedir. Bu sonuca gore erkek ve kadin égrencilerin OMMA

toplam puanlari arasinda anlamli bir farkhlik yoktur diyebiliriz.

Ogrencilerin énceki programlama deneyimlerine gére OMMA toplam puanlarinin
anlaml bir sekilde farklilasip farklilasmadigini anlamak igin bagimsiz gruplar t testi yapiimis

ve sonuglar Tablo 13’te gdsterilmigtir.

Tablo 13

Programlama deneyimine gére OMMA toplam puanlarinin karsilastiriimasi

N X SS t d p
Deneyimli 15 104,07 7,86
1,943 26 0,63
Deneyimsiz 13 97,38 10,36

Tablo 13’te gorildigi gibi deneyimli 6grencilerin aritmetik ortalamasi 104,07 iken,
deneyimsiz Ogrencilerin aritmetik ortalamasi 97,38'dir. Deneyimli ve deneyimsiz
dgrencilerin OMMA toplam puanlari arasinda fark olup olmadigini saptamak icin yapilan t
testi sonucunda P degerinin 0,63 oldugu gorulmektedir. Bu sonuca gore deneyimli ve
deneyimsiz 6grencilerin OMMA toplam puanlari arasinda anlamh bir farkhlik yoktur

diyebiliriz.
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Ogrenci Yansima Raporlarina Ait Bulgular

Doénem sonu 6grenci yansima raporlarinin kodlanarak analiz edilmesi sonucunda
bes kategori ortaya c¢ikariimistir. Bu bes kategorinin alt kategorileri de bulunmaktadir.
Ortaya cikarilan kategoriler sunlardir: Ogrenme ve Ogretme Yaklagimlari, Ogrenme
Ciktilari, Ogrenme Ortami Kosullari, Takim Hususlari ve Zorluklar. Bu kategoriler Tablo

14’te gosterilmigtir.

Tablo 14

Yansima raporlarindan ortaya ¢ikarilan kategori ve alt kategoriler

Kategori Alt Kategori

Takim Calismasi

Proje Hazirlama

Diger stratejiler

Bilgisayar Programlama
Robot ve Robot Programlama

Ogrenme ve Ogretme
Yaklasimlari

Ogrenme Ciktilari

Ogrenme Ortami Laboratuvar ve Derslik Altyapisi
Kosullari Robot Calisma Alani Altyapisi
Takim Hususlari Tak_|m _Yapls! .
Etkilesim ve lletisim
Takimla ilgili
Etkinliklerle Ilgili
Zorluklar Ogrenme Ortami ile ilgili
Robotla llgili

Ogrenme ve Ogretme Yaklasimlari.

Calismada ele alinan ilk arastirma problemi “Universite seviyesinde bilgisayar
programlama o6gretiminde egitsel robot kullanimi ile ilgili 6grenme-6gretme yaklagimlari
nelerdir?” seklindedir. Ogrencilerin yansima raporlarindan elde edilen nitel verilerin
analizinden sonra 6grenme ve Ogretme yaklasimlari ile ilgili ¢ alt kategori ortaya

cikarilmigtir. Bunlar takim ¢aligmasi, proje hazirlama ve diger stratejiler kategorileridir.
Takim Calismasi.

Yansima raporlarinda ogrenciler robot uygulama ve etkinliklerini igbirlikli takim
calismasi seklinde gergeklestirmenin dogru bir uygulama oldugunu ifade etmislerdir.
Doénem iginde verilen problemleri ve dénem sonuna dogru ele alinan final projesini takim

olarak birlikte yerine getirmenin ilgi cekici oldugunu dile getiren ve bunun heyecanini
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yasayan dgrenciler bulunmaktadir. Verilen uygulama ve etkinlikleri takim olarak yapmaktan

memnun olan, hoslanan ve bu ¢alismalardan zevk alan édrencilerin gorusleri su sekildedir:

Soru: Haftalik robot etkinliklerindeki takim calismasi hakkindaki
distincelerin nelerdir?

03-216-K1: Takimlardaki kisi sayisinin 2 olmasi idealdi. Takim
arkadaslarini kendimizin segiyor olmasi ve etkinliklerin takim olarak
yapilmasi gayet glizeldi.

Soru: D6nem bagindan sonuna kadar yapmis oldugun bditiin robot
etkinliklerini dlsiindidgiinde (takim olarak robot kurulumu, haftalik
robot etkinlikleri, final robot projesi v.b.) seni mutlu eden,
heyecanlandiran, ilgini ¢ceken, begendigin &ézellikler ve durumlar
nelerdir?

03-216-K2: Dénem basglar baslamaz daha robot kurulumundan
arkadasimla iyi bir ekip oldugumuzun farkindaydik. Hirslydik. Her
zaman diger takimlardan daha 6nce bitirmek gibi bir amacimiz vardi
ve fazlasiyla egleniyorduk.

Soru: Haftalik robot etkinliklerindeki takim calismasi hakkindaki
disiincelerin nelerdir?

03-216-K19: Takim olmamiz iyi oldu ¢linkii benim aklima gelmeyen
takim arkadagsimin aklina geliyordu.

Soru: Haftalik robot etkinliklerindeki takim c¢alismasi hakkindaki
disiincelerin nelerdir?

03-216-K26: 2 kisilik bir takimdik. Bence 2 kigi yeterliydi. 2 kisi ile

etkinliklerimizi kolayca ve ikimiz de égrenerek ve eglenerek yaptik.

Ogrenciler dénem sonu yansima raporlarinda takimlar seklinde ve igbirligine
dayanan bir ortamda robot uygulama ve etkinliklerini yerine getirdiklerini ve bu tir bir

uygulamanin dogru bir yaklasim oldugunu ifade etmiglerdir.
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Proje Hazirlama.

Ogrenci yansimalarindan ortaya cikarilan diger alt kategori proje hazirlama
kategorisidir. Bilgisayar programlama 6gretiminde robot kullanimi sirasinda proje ¢alismasi
yapmaktan memnun olan bir¢ok 63drenci bu dusincelerini yansima raporlarinda dile
getirmislerdir. Ancak proje takimlarinin kendileri tarafindan degil de arastirmacilar
tarafindan belirlenmesi birgok 6grenciyi olumsuz etkilemis ve derse kargi motivasyonlarini
dusurmustir. Bu durum sinifin genelinde bagli basina olumsuzluk olarak ortaya ¢ikmistir.

Bununla ilgili bazi 6grencilerin gorusleri sunlardir:

Soru: Son 1 ayda 4 kigilik takimlar halinde gergeklestirdiginiz robot
projesi hakkindaki dlisiincelerin nelerdir? Aciklayin.

03-216-K4: Takimlar kendimizin olugturamamasi ¢ok ¢ok koti bir
durumdu. Zaten ne kadar anlasamadigim kisi varsa benimle ayni
gruptaydi. Bunlar da yetmiyormus gibi konu d(izerinde en ufak
yetilerinin olmayisi benim bu dénemki yiikiimi kat ve kat arttirdl.
03-216-K2: Faydali olacak bir stire fakat bireylerin daha istekli, daha
hirsli ve daha moralli bir sekilde ¢alismalari igin ekipleri kendileri
olugturmalilardir.

03-216-K7: Takimimizi hocamiz degil de kendimiz belirleseydik bu
takimla calismazdim. Ama c¢ok iyi anlastigim insanlar oldu. Daha
once higbir projede yer almamistik. Herkes projenin hemen bitmesi
ve son dakikaya birakilmamasinda hem fikirdi. Hepimize mantiki
gelen yapabilecegimiz bir proje segimi yaptik.

03-216-K8: Takimlarin hocalar tarafindan olusturulmasi biraz
zorlayiciydi. Clnkl sinif arkadaslarimiz olmalarina ragmen pek
muhabbete dahil olmayan kisiler vardi gruplarda. Ama bunun
sonucunda hem birbirimizi daha iyi tanima hem de birlik iginde

calisabilme gibi olumlu yanlari vardi.
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03-216-K13: Ben takimlari kendimizin olusturmasi taraftariydim
¢linkii anlagabilecegim kisilerle grup olusturmak daha fazla motive
olmami saglar. Ote yandan eger takimlari kendimiz olustursaydik
adaletsizlikler de c¢ok olabilirdi. Ciinkii kod yazma konusunda iyi
olanlar bir takim olup digerleri bir grup olursa dengesizlikler

olabilirdi.

Buradan 6grencilerin tamamina yakini proje takimlarini kendileri olusturmadigi igin
memnun olmasalar da bir sekilde kendileri icin olumsuz olarak dusundukleri bu durumdan
siyrilarak proje calismalarina siki sikiya galismiglardir. Proje hazirlama fikrine dénem
basindan itibaren sicak baktiklari ve heyecanla bekledikleri icin takim arkadaslarini
benimseyerek final projesine odaklanmiglardir. Final projesinin slresini kisa bulmakla
birlikte ellerinden gelen cabayi gostermislerdir. Donem sonu oldugu igin 6grenciler bagka
derslerine de agirlik vermek durumunda kaldiklarindan proje igin bir miktar daha fazla sire
vermek onlar igin faydal olacaktir. Ancak égrencilere robota erisimleri konusunda sadece
ders zamani degil ders disinda da olanak verilmistir. Boylelikle 6grencilerin proje hazirlama
sure sikintisi en aza indirilmistir. Sonug olarak 6grenciler tim olumsuz durumlara ragmen

proje hazirlamaktan oldukga keyif alarak dersi tamamlamiglardir.
Diger Stratejiler.

Bilgisayar programlama ogretiminde robot kullanimi ile ilgili 6grenme ve 6gretme
yaklagimlari icerisinde uygulanabilecek farkli stratejiler de karsimiza ¢ikmaktadir. Bunlar

asagida sira ile ele alinmigtir.
Teorikten Uygulamaya Cabuk Gegis:

Calismada ydurutulen ders kuramsal ve uygulama olarak iki bélimden olugsmaktadir.
Haftalik ders isleme sureci kisa ve hizli kuramsal bélimun ardindan daha uzun ve yavas
ilerleyen uygulama olarak devam etmistir. Kuramsal bolumde ilgili konular yeterince ele

alinmistir. Uygulama bélim0 ise kuramsal bdlimde ele alinan konularin pratige
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dénustirilmesi seklinde islenmistir. Ogrencilerin geneli bu yaklasimdan oldukga memnun
olduklarini dile getirirken ¢cok az sayida 0Ogrenci ise bu yaklasimdan vyeterli verimi
almadiklarini ifade etmislerdir. Bu yaklasimdan memnun olan 6grencilerin goérisleri

sunlardir:

03-216-K3: Ders baglangicinda robotlar hakkinda genel bilgi ve
ardindan yapacagimiz robotun anlatimi 6z ve uzatiimadan
anlatilmasit iyi bir izlenimdi.

03-216-K7: Ders c¢ogunlukla etkinlikler lzerinden ilerlediginden
etkinliklere daha fazla zaman ayiriimasi daha iyiydi. Konu
anlatiminin stresi de yeterliydi.

03-216-K16: Robot etkinliklerinden énce konunun kisa ve 6z bir
sekilde anlatiilmasi bizim agimizdan iyiydi. Bence ders kapsaminda
olan etkinlikler yeterli ve uygundu. Konu anlatimlarinin siiresi, robot
etkinlikleri iyiydi.

03-216-K13: Konu anlatimlari ¢cok sikici gegmedi, en 6nemli bilgiler
bize verildi, fazla sayfa yoktu.

03-216-K27: Hocalar tarafindan konu anlatimlari ¢ok avantajli bir
seydi. Biliyorum belki bazilarina sikici gelebilir ama bence orda
6grenmek icin ¢ok iyi bir sansti.

03-216-K22: Konu anlatimlari, sliresi ve etkinlik streleri iyi
ayarlanmisgti.

03-216-K6: Konuya uygun anlatimlarin gergeklesgtirildigini, ilgili hafta
uygulanacak maddelerin nasil yapilacagina dair hazirlanan
sunumlar oldukga etkili ve yerindeydi. Dersin teori kisminda yapilan
sunumlar yeterli stirede ve 6l¢iilii bir sekilde yapild..

03-216-K11: Konu anlatim sdresinin robot etkinlik siiresine gore

kisa olmasi iyi oldu. Yaparak 6grenmek daha kalici.
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03-216-K25: Bilgi sahibi olduktan sonra 6grendigimizi uygulatan
etkinliklerin olmasi sirecin tutarll olmasini sagladi. Konularin
uzunlugu ve karmasikligina gbre konu anlatim sliresi degiskenlik
gosterdi.

03-216-K4: Konu anlatimi ve robot etkinlik strelerinin gayet orantili
oldugunu dlistinliyorum. Her ne kadar biliyor olsam bile anlatilanlari

oturup zevkle dinledim.

Bu konuda olumlu dasinen égrencilerin yaninda az da olsa bazi ddrenciler konu
anlatiminin yeterli olmadigini, igerigin biraz daha zengin tutulabilecegini ifade etmislerdir.

Bununla ilgili iki 6grencinin dusunceleri su sekildedir:

03-216-K1: Konu anlatimlarinin sdresi azdi. Kodlarin égrenilmesi
acisindan yeterli degildi.

03-216-K20: Programlama konularinin anlatiimasi daha iyi oldu.
Kafamizda en azindan bazi geyler belirlenmis oldu. Konu anlatim

stiresi daha uzun ve daha ayrintili olabilirdi.

Gordldugu Gzere 6grencilerin baylk bir cogunlugu robot etkinliklerine daha fazla
zaman ayirmanin yararli oldugunu ve bu uygulamadan memnun olduklarini dile
getirmislerdir. Bu tur uygulamali derslerde konu anlatimi fazla uzun tutulmadan égdrencileri

uygulamaya yonlendirmek daha yararl olacaktir.
Kolaydan Zora Dogru ilerleme:

Uygulama sirasinda robot etkinlikleri planlanirken kolaydan zora dogru bir ilerleme
s6z konusudur. Bu uygulamadan &6grencilerin memnun olduklari ortaya cikariimistir.

Bununla ilgili bazi 6grencilerin gorusleri su sekildedir:

03-216-K23: Her hafta etkinliklerin zorluk seviyesinin biraz daha
artmasi daha ¢ok duglinlip kod yazmamizi sagladi, bizi gelistirdi.

03-216-K15: Zorluk seviyesinin giderek artmasi giizel bir seydi.
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03-216-K1:Robot  etkinlikleri  6zellikle son haftaki  olanlar
ugrastiriciydi, hatta bazi etkinlikleri anlamakta glicliik ¢ektim. Bence
robot etkinligi sayisi maksimum & olmall. Bitirilemeyen etkinliklerin
sonrasinda bitirilmeye caligiimasi iyi oldu. Son haftalardaki robot
etkinlikleri daha zordu. Ama kolaydan zora dogru siralama olmasi
iyi oldu.

03-216-K5: Etkinlikler yerindeydi. Acgiklayici ve égreticiydi. Kolaydan
zora dogru olan akig anlamamizi kolaylastiriyordu.

03-216-K4: Haftalik etkinliklerin kolaydan zora sirali gelmesi dersin
en ¢ok begendigim &zelliklerinden bir tanesidir.

03-216-K18: Sorularin kolaydan zora dogru ilerlemesi motive edici
idi. Etkinlikler ve érnekler agiklayici, é6gretici, arastirmaci yaklasimla
hazirlanmig 6grendiklerimizi pekigtirici diizeyde idi. Kolaydan zora
dogru motive edici idi.

03-216-K26: Kolaydan zora dogru gittigi icin bence gayet glizel

ilerledi.

Goruldugu Uzere robot etkinliklerinin kolaydan zora dogru ilerlemesi 6grencilerin
neredeyse tamaminda olumlu etki yaratmis ve o6grenciler bu uygulamadan memnun
kalmiglardir. Genel anlamda haftalik robot etkinlikleri planlanirken etkinliklerin kolaydan
zora dogru siralanmasinin yaninda her gegen hafta zorluk derecesinin bir dnceki haftaya

g6re artmasi da uygulamada fayda gértlen bir durum olarak karsimiza ¢ikmaktadir.
Etkinlik Havuzu Olusturma:

Haftalik islenen konularla ilgili her hafta égrencilere belirli sayida robot etkinlikleri
verilmistir. Takimlara bu etkinlik havuzundan yetistirebildikleri kadarini yapmalari, hepsini
tamamlamak zorunda olmadiklari belirtiimistir. Bu yaklagsima 6grencilerin cogu olumlu gorus
bildirirken az sayida da olsa o6grenci olumsuz doénut vermiglerdir. Etkinlik havuzu

olusturulmasi yaklasimini destekleyen 6grenciler disitncelerini su sekilde agiklamistir:



03-216-K15: Robot etkinlikleri arasindan yapabildiklerimizin hocaya
gbénderilmesi, hepsi bu ders bitecek seklinde dayatiimamasi
o6grenmenin kisiye ybénelik olmasini sadladi. Sonucta herkesin
6grenme hizi farklidir. Bu gekilde daha verimli bir siire¢ elde
edildigini disdntyorum.

03-216-K2: Etkinlik sireleri gayet uygun ve yeterli, siniftaki
arkadaslar etkinlik sayisindan ve stirenin yetersizliginden yakinmak
yerine kendilerini algoritma ve akis diyagramlarini olusturmada
gelistirmeli, pratikler yapmalilardir.

03-216-K26: Bazi haftalar blitiin etkinlikleri yapmaya zamanimiz
yetmedigi icin yetistiremedik. Bu nedenle etkinligin kolay ya da zor
olmasi durumuna goére sayisi degistiriimeliydi. Eger erken bitiren
olursa onlar igin 2-3 tane etkinlik bulunan yeni etkinlikler
olusturulabilirdi.

03-216-K6: Robot etkinligi sayisi her hafta degisebiliyordu, fakat bu
streci etkilemiyordu, ¢linkii sayilar degisse bile zorluk dereceleri de
ona gb6re degistigi icin yine ayni sdre igerisinde etkinlikler
tamamlanabiliyordu. Grup olarak hicbir etkinligi tamamlayamama
durumu yasamadik. Dolayisi ile etkinliklerimiz hi¢cbir zaman

aksamad.
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Etkinlik havuzu olugturarak 6grencilere fazla sayida etkinlik vermek bazi 6grencilerin

moralini bozarak motivasyonlarini dugsturmektedir. Bu 6grencilerden bazilarinin gorusleri su

sekildedir:

03-216-K1: Bazi etkinliklerin fazla olugu ve onlari yetistiremeyigimiz
de moralimi bozan bir durumdu.
03-216-K7: Ders sliresi igerisinde etkinliklerin yetismemesi

motivasyonumu disdrdi.
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03-216-K10: Haftalik robot etkinliklerinde grup arkadaslarimia
beraber calistik. lyi tanimlanmis problemleri ¢6zmek kolay gelirken
iyi tanimlanmamis problemleri ¢6zmek vakit aliyordu. Bazi gruplar
daha kolay anlayarak yaparken kendi grubumuz ¢ogu zaman geri
kalabiliyordu. Geri kaldigimiz etkinlikleri de diger hafta yapiyorduk.
Fakat, onlarin bitirmis olmasi, bizim hala ugrasiyor olmamiz biraz

sinir bozucuydu.

Etkinlik havuzu olusturma yaklagsimindan memnun olan dgrenciler oldugu gibi daha
az sayida da olsa memnun olmayan &égrenciler de bulunmaktadir. Ogrencilere haftalik
olarak verilen etkinlik sayilarinin fazla olmasi ve yapabildikleri kadarini yapabileceklerinin
aciklanmasi durumunda memnun olmayan o6grenci kalmayacaktir. Haftalik etkinlikleri
gorduklerinde sayisinin ¢coklugundan dolayi 6grencilerin demoralize olmalarini engellemek

ilk olarak dikkat edilmesi gereken bir durumdur.
Robota Erisim Kolayhgi:

Takimlara hem dénem ici robot etkinliklerinde hem de final robot projesinde ders
disinda istedikleri zaman robotlara erisim olanagi sunulmustur. Bu uygulama ders disinda
robotu alip kullanmasa bile butin 6égrencilerin memnun oldugu bir uygulama olarak

karsimiza ¢ikmaktadir. Robota erisimle ilgili d§rencilerin gortsleri sunlardir:

03-216-K15: istedigimiz zaman robotlari alip calisabilmemiz de
bizim igin bir art oldu.

03-216-K28: Dersi almadan o&énce siiphelerim vardi, acaba
hocalarim sakinacak mi materyalleri heves verip robotlara
dokundurmayacaklar mi acaba diye, ilk derse girdigimde bditiin
bunlarin yersiz oldugunu anladim.

03-216-K1: Robotlari dersin basinda teslim alip dersin sonunda
teslim ediyorduk, ayrica istedigimiz zaman hocadan ¢alismak igin

alabiliyorduk, bu uygulama sekli glizeldi.
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03-216-K7: Ders disinda robotlari alabilmemiz ve robotlari okul
disina ¢ikarabilmemiz ¢ok iyi bir imkand.

03-216-K22: Robotlari okul digina gétiirebilmemiz bizim agimizdan
¢ok glzel bir durumdu. Clinkii okulda oldugumuz zamanlar
kisitlydi, eve gétiiriip istedigimiz kadar kod denemesi yapabildik.
03-216-K9: Robotlart kullanma konusunda oldukga esnekti, proje
zamaninda evde c¢alisma imkani bile saglandi, bu bizim projeyi

zamaninda teslim edebilmemiz i¢in ¢ok énemliydi.

Dénem boyu 6grencilerin robotlara istedikleri anda erisim olanagi bulmalari onlarin
derse karsi ilgisini daha da arttirmistir. Ders suresinin donem ici robot etkinliklerinde ve final
projesinde yeterli gelmedigi zamanlarda dgrencilerin ders disinda robota erigsmeleri ¢ok

hosa giden uygulamalarin basinda gelmektedir.
Ogrenme Ciktilar.

Ogrencilere ait yansima raporlarindan ortaya ¢ikarilan bir diger tema da égrenme
ciktilari temasidir. Ogrenciler ders sonunda &drenme kazanimlarini  “bilgisayar
programlama” ve “robot ve robot programlama” olmak Uzere iki alt kategoride ifade

etmiglerdir.
Bilgisayar Programlama.

Yansima raporlarindan ortaya c¢ikan dersle ilgili en 6nemli ve belirgin 6grenme
ciktilarindan birisi bilgisayar programlamanin 6grenciler tarafindan bir kazanim olarak
gorilmesi ve 6grenilmesidir. Ogrencilerin tamamina yakini dénem sonunda bilgisayar
programlamayi, ilgili kavramlari ve mantigini égrendiklerini ifade etmiglerdir. Ozellikle
problem ¢bzme, algoritma olusturma ve akis diyagrami g¢izme becerilerini kazandiklari
gOzlemlenmistir. Bircogu temel duzeyde programlama bilgi seviyesine sahip olan

ogrencilerin tamami ders sonunda bilgisayar programlama seviyelerinin arttigini
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belirtmiglerdir. Bilgisayar programlama kategorisinin altinda programlama kavramlari ve

program yazma olmak Uzere iki alt kategori bulunmaktadir.
Programlama Kavramlari:

Ogrenciler yansima raporu dénitlerinde programlama 6gretiminde robot
kullanmanin programlama kavramlarini daha rahat kazandirdigini ve robotun ilgili
kavramlari somut olarak kendilerine gésterdigini belirtmiglerdir. Ogrenciler yazdiklari
programlari somut bir sekilde goérdiklerini ve robot kullanmanin programlamada bakis

agisini oldukca yuksek derecede arttiran bir durum oldugunu belirtmislerdir:

Soru: Dbénem boyunca gerceklestirmis oldugun bdtin robot
etkinliklerini ~ dlsindiginde (robot kurulumu, haftalik robot
etkinlikleri, final robot projesi), sana programlama kavramlarini
kazandirma etkililigi yéniinden bu robot etkinliklerini degerlendirir
misin?

03-216-K6: Yazilan uygulamayi ‘canli’ olarak izlemek, problem
¢b6zme konusunda farkli bir bakis acgisi kazandirdi. Siirekli
uygulamayir dogru bir bigimde calisana kadar canli olarak
deneyebilmek glizel bir his. Bazi robot etkinliklerinde sirali bir yapi
(parkur uygulamalari) olusturmak gerekiyordu. Dolayisi ile bir plan
bir algoritma olusturulmasi gerekiyordu. Kisi algoritmanin ne demek
oldugunu bilmese bile, bu ‘plani’ aklinda ister istemez olusturacagi
icin algoritma becerilerini ger¢cek anlamda deneyimleyebiliyordu.
Déngli yapilarinin sdrekliligini, calisma araliklarini canli olarak robot
kullanarak test edebilmek, programlamaya 3 boyutlu bakis acisi
kazandirdi.

Soru: Lego Mindstorms NXT 2.1 yaziimindan sonra dénem
boyunca kod yazarak robotu ¢aligtirmak igin kullandigimiz RobotC

yazilimi hakkindaki dlistincelerin nelerdir? Agiklayin.
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03-216-K13: Kod yazma seklini, hata ayiklamalari ve dbngdi, karar
yapilarini égrendim. Ve bu kodlarla hayatimin ¢ogu yerinde

kargilasma ihtimalim oldugu igin iyi ki 6grendim.

Programlama &gretiminde robot kullanimi olumlu etkiler yaratmis, yazilan kodlarin
bir robot Gizerinde gerceklestigini gérmek 6grencileri heyecanlandirmis, ilgilerini cekmis ve
bdylelikle &grencilerde motivasyonu arttirarak daha fazla etkinlik yapma istegi
olusturmustur. Boylece robotlarin programlama kavramlarini 6dretme konusunda

6grencilerde olumlu dustnceler ortaya ¢gikmistir:

Soru: Robot etkinlikleri programlama kavramlarini ne élglide
kazandirmaktadir?

03-216-K22: Kesinlikle ok bliyiik bir katkisi oldu. Oncelikle
algoritma ve akis diyagrami konusunda daha sonra ise kod yazma
asamasinda beni programlamada bir (st seviyeye ¢ikardi
diyebilirim.

Soru: Dénem boyunca gercgeklestirmis oldugun bditiin robot
etkinliklerini  disdnddginde (robot kurulumu, haftalik robot
etkinlikleri, final robot projesi), sana programlama kavramlarini
kazandirma etkililigi yéniinden bu robot etkinliklerini degerlendirir
misin?

03-216-K5: Problem ¢bzme, algoritma olusturma, akis diyagrami,

karar yapilari ve déngller konusunda bayagi katki sagladi.

Robot kullaniminin farklh bir bakis agisi sagladigini, kullaniminin da uygun oldugunu
disunen ve robotlarin programlama dgretiminde 6zellikle problem ¢dézme becerisini blylk
Olgude kazandirdigini belirten birgok 6grenci programlama kavramlarinin 6grenilmesinde

robotlarin katkisinin yadsinamaz oldugunu dusinmektedir:

Soru: Robot etkinlikleri programlama kavramlarini ne O6lgiide

kazandirmaktadir?



03-216-K16: Algoritma ve akis diyagraminin da ayni sekilde blytik
élgiide oldugunu diisiiniiyorum. If-else yapilarini ve déngiileri daha
kalici bir sekilde 6grenmeme katki sagladigini diigindyorum. Alt
yordamlarin da ayni gekilde oldugunu disiniyorum. Hata
aylklamada da bliylik etkisi var.

Soru: Dbénem boyunca gercgeklestirmis oldugun bdtin robot
etkinliklerini  dlsinddginde (robot kurulumu, haftalik robot
etkinlikleri, final robot projesi), sana programlama kavramlarini
kazandirma etkililigi yéniinden bu robot etkinliklerini degerlendirir
misin?

03-216-K18: Sdregte bir problemi tanimlayip buna uygun araglari
segip algoritmasini yazarak gerceklestirebilirim. Ayni zamanda akis
diyagramini  kullanarak da  sadelegtirebiliim.  Programda
kullandigimiz veri tiirlerini kavradim. Yine etkinlikler icindeki karar
yapilarini, dénglyd, sdreklilik kavramlarini  anlayabildim. Bir
programi alt fonksiyonlari kullanarak da yazabilirim. Program
stirecinde yazdigim kodlamay: hata dlzeltme segeneklerini
kullanarak hatalari yakalayip programin dlizgin ¢alismasini
saglayabilirim.

03-216-K10: Robot etkinliklerini yapmaya bagsladik ve etkinliklerdeki
sorulari yaptikga mutlu oldum. Robot, problem ¢ézmeyi bagli bagina
ogretiyordu. Clnkl  etkinliklerde ~ bazi  problemler iyi
tanimlanmamigti. Algoritmayir ve akig diyagramini etkinliklerde
kullanmaktan ¢ok grup projesinde kullanarak kavradim. Dedisken,
sabit, dizi kullanimlarinda yanhs o6grenmelerimi  diizelttim.
Etkinliklerde karar yapilari, i¢ ice kullanimlar, déngii deyimleri, alt
yordam kullanimi  yer aldigindan problem (lizerinden nasil

kullanilacagini kavradim. Hata ayiklamada bilmedigim bazi bilgilerin
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oldugunun farkina vardim. Robotun programlamayi égrenmeme
gercekten biiyiik katkisi oldu. Ogrenmekten c¢ok bilginin kalici

olmasini da sadladi. Bu yiizden bu dersi almam yararima oldu.

Anlasilacagr Uzere yansima raporlari sonucunda robotlarin programlama
kavramlarini 6grenmede oldukca etkili oldugu ve programlama &gretiminde robot

kullanmanin uygun oldugu ortaya ¢ikariimigtir.
Program Yazma:

Bilgisayar programlama kategorisi altinda yer alan diger alt kategori program
yazmadir. Ogrencilerin tamami daha &énce farkli platformlarda program yazdiklarini ancak
robot kullanarak program yazdiklarinda kodlama becerilerinin daha da arttigini ifade
etmislerdir. Bu derste en ¢ok sevilen ilk iki etkinlik robotun kurulumu ve kod yazarak robotu
calistirmaktir. Ogrenciler bu siirecte ¢ok yorulduklarini, RobotC kodlarinin yaziimasinin
uzun zaman aldigini ve adim adim gidilirse egitici bir sure¢ oldugunu belirtmiglerdir. Robot
uygulamalarini en ¢ok sevilen etkinlikler olarak belirten 6grenciler kodlamay! 6grendikleri
icin robotlara karsi ilgilerinin arttigini ifade etmislerdir. Ayrica takim olarak c¢alismanin

faydali oldugu ve program yazmada bunun etkisinden séz edilebilir:

Soru: Programlama égretiminde robot kullanimi hakkindaki genel
gorislerin (olumlu veya olumsuz) nelerdir?

03-216-K3: Robotun olmasi kod kisminda ne yapip yapmadigimiz
hakkinda bizim olacaklari gérmemizi sagladi.

Soru: Robot kurulumundan sonra robotu ¢aligtirdigimiz ilk program
olan ve stlirtikle-birak mantigi ile ¢alisan Lego Mindstorms NXT 2.1
yazilimi hakkindaki diisdincelerin nelerdir?

03-216-K26: Biraz karigikti, ¢linki kod yoktu. O yiizden ben biraz

sikinti yagsadim. RobotC’de program yazmak daha eglenceliydi.
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Soru: 8 hafta boyunca 2 ya da 3 kisilik takimlar halinde
gerceklestirdiginiz haftalik robot etkinlikleri hakkindaki diigtincelerin
nelerdir?

03-216-K23: 2 ya da 3 kigilik gruplarda calistigimizda bazi
durumlarda ¢ok iyi oluyordu. Bazi zamanlar kod yazmakta
zorlaniyordum, yeterince dlgtinemiyordum. Fakat arkadagimin
destegiyle zorlanmiyordum. Her hafta etkinliklerin zorluk seviyesinin
biraz daha artmasi daha ¢ok diistnip kod yazmamizi sagladi, bizi
gelistirdi.

03-216-K20: Robotlarin bana ¢ok katkisi oldugunu séyleyebilirim.
Tim programlama asamalarini daha iyi kavramamiza ve
uygulamamiza neden oldu. Bence robot etkinlikleri programlama
kavramlarini  bdylik O&lglide kazandirmaktaydi. Clnkd tim bu
asamalari robotta yazdigimiz kodlarda uyguladik.

03-216-K20: Robot kurmak, onlarla ugrasmak hosuma gitti. Cok (ist
diizey kod yazamadigim halde yazdigim kig¢lik kodlarla robotu

oynatmak hosuma gitti.

Ogrenciler robotlari kullanarak program yazmanin kendilerini daha ¢ok motive
ettigini, daha mutlu olduklarini, derse ilgilerinin arttigini ve bu konuda robotlarin kendi

gelisimlerini daha da arttirdigini ifade etmislerdir.
Robot ve Robot Programlama.

Doénem sonunda dersi alan 6grencilerin robot ve robot programlama kavramini
olduke¢a igsellestirdikleri ve bundan oldukga memnun olduklari gériimustir. Ders dncesinde
robotlarla caligmig nadir sayida 6grenci olsa da Lego Mindstorms NXT robotlarini kullanan
ogrenci bulunmamaktaydi. Robot etkinlikleri ile 6grencilerin robot ve robot programlamaya

ait 6grenmeleri gerceklestirmeleri ve kazanimlar elde etmeleri kaginilmaz ve istenen bir



128

sonug olarak ortaya ¢ikmistir. Bu kategori altinda Mekanik Yapi ve Yazilim olmak Gzere ikKi

alt kategori ortaya cikarilmistir.
Mekanik Yapi:

Dénem sonu &grenci yansimalarindan robotla ilgili ortaya c¢ikarilan énemili
durumlardan birisi de robotun mekanik yapisi ve kurulumudur. Ogrenciler robotun
parcalarini birlestirerek robotu olusturmayi severek yaptiklarini ve neredeyse en ¢ok
hoslandiklari konunun robotu olusturmak oldugunu belirtmiglerdir. Bir Lego Mindstorms
NXT robot seti; tugla, motorlar, sensoérler, tekerlekler, kablolar, birlestirme pargalari gibi
yaklasik bin parcadan olusmaktadir. Ogrenciler bu robot setini kullanarak dénem basinda
kurulum kilavuzu cgercevesinde temel robot setini olusturmuslardir. Donem sonu robot
projesinde ise kendi 6zguin robot tasarimlarini yine bu setleri kullanarak tasarlamislardir.

Ogrenciler bu robot setini ve kurulumunu bir grenme ¢iktisi olarak ifade etmislerdir.

Soru: Kurulan robotun gériiniisii, mekanik yapisi (tugla, 4 tane
sensér, 2 tane motor ve tekerlek v.b.) hakkindaki diigtincelerin
neler?

03-216-K4: ik baslarda oldukca karisik geliyordu ama dersler
ilerledikge aslinda ¢ok basit bir tasarim oldugunu kavradim.

Soru: D6nem basindan sonuna kadar yapmis oldugun bditiin robot
etkinliklerini digtinddgiinde (takim olarak robot kurulumu, haftalik
robot etkinlikleri, final robot projesi v.b.) seni mutlu eden,
heyecanlandiran, ilgini ¢eken, begendigin &zellikler ve durumlar
nelerdir?

03-216-K6: Cok asiri olmasa da robotlara her zaman merakim
olmusgtur. Dersin adi gbrsel programlama oldugu igin icerigi
konusunda siipheye distigimden dolayi dersi almamigtim, fakat
daha sonralari dersin igerigini &grenince hemen alma geregi

duydum. Her hafta verilen uygulamalari gergeklestirmek, o sdreci



yasamak bambagka bir duygu idi. Programlama derslerinde kodlari
yine bilgisayarda deniyorduk, fakat bu derste tamamen gercgek, 3
boyutlu bir sekilde canli canli ne kodladigimizi gériiyoruz, bundan
daha Otesini diigiinemiyorum bile.

03-216-K6: Derste yeni oldugumuz icin ve daha baslarda
oldugumuz igin robotun basit gérinimi bizim gibi baglangi¢
seviyesindekiler icin yeterliydi. Zaten proje kapsaminda isteyenler
yaraticihgini  konusturarak sensér, motor sayilari ve dizaynda
degisime gittiler.

Soru: Dénem basindan sonuna kadar yapmis oldugun biitiin robot
etkinliklerini disiinddigiinde (takim olarak robot kurulumu, haftalik
robot etkinlikleri, final robot projesi v.b.) seni mutlu eden,
heyecanlandiran, ilgini ¢ceken, begendigin ézellikler ve durumlar
nelerdir?

03-216-K9: Robot kurulumunu bizim yapmamiz ilgi ¢ekiciydi, ilk
derste bunu yapmamiz gidzel bir durum oldu. Robotu kendimiz
kurdugumuz igin hangi porta hangi sensér veya motor bagli, bunlari
daha iyi kavradim, kodlamada sensér tanitma ve motorlara glic
verme komutlarinda zorlanmadim.

Soru: Dénem basindan sonuna kadar yapmis oldugun bditiin robot
etkinliklerini dlsiindigiinde (takim olarak robot kurulumu, haftalik
robot etkinlikleri, final robot projesi v.b.) seni mutlu eden,
heyecanlandiran, ilgini ¢ceken, begendigin ézellikler ve durumlar
nelerdir?

03-216-K12: Robot dersine ¢ok heyecanli bir sekilde basladim.
Programlamaya olan ilgim sayesinde dénem boyunca yaptigimiz
etkinliklerden zevk aldim. Robotun kurulumu, kodladigimiz ve

calistirdigimiz kisimlar gok eglenceliydi.
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Soru: Programlama &gretiminde robot kullanimi hakkindaki genel
gorislerin (olumlu veya olumsuz) nelerdir?

03-216-K1: Robot kullanmak yazdigimiz kodlarin ¢iktisini daha net
gbrmemizi saglamaktadir. Bagka dillerde yazdigimiz programlarin
da ciktisini gérebiliyorduk, ancak robottaki kadar etkili bir sekilde
gbremiyorduk.

Soru: Sensorleri ilk kullandigin zaman neler hissettin?

03-216-K12: ik basta nasil kullanacagimi anlamadim ama
kullanmaya baslayinca keyifli isler ortaya ¢ikmaya bagladi ve ben
de yaptigimiz isten keyif almaya bagladim.

Soru: Ik robot kurulumu sirasindaki duygu ve diisiincelerin nelerdi?
03-216-K7: Robot kurmanin zor bir sey olacagini distinmdiiyordum.
Hatta kutunun lzerinde +7 yazisini gériince 7 yasindaki ¢ocuklar
kuruyormus, biz mi zorlanacagiz falan diye diiglindiim. Ama ¢ok da
kolay olmadigini anlamam uzun sdrmedi. Déndirme yetenegim
azdi. Bu dersle farkll agilardan gérebilme yetenegimi gelistirdim.
Biitiin pargalari kullanarak bir robot gelistirmek istedim. Robotu ilk
calistirdigim zaman yeni bir sey kesfetmis gibi sevindim. Benim
verdigim komutlarla hareket eden bir varlik beni mutlu etti.
Sensorleri ilk kullandigimda nerede kullanabilirim, robot tasarimini
nasil etkiler diye diigtindiim.

03-216-K20: Robotumuzu kurarken ¢ok heyecanliydik. Pargalari bir
araya getirmek, onlari bir araya getirirken yavas yavag robotun
olustugunu gérmek ¢cok muhtesem bir duyguydu. Robotumuzu énce
¢irkin bulmustum. Ben dersi ilk kodladigimda insan gseklinde bir
robot olusturacagimizi diisiinmiistiim, fakat sonra ¢irkin bir robot
¢Ikti ortaya. Ama kendimiz olusturdugumuz igin gok hosumuza gitti,

isim verdik robotumuza. Robota ilk komutu yaptirdigimizda hem
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sasirmigtik hem de kendi olugturdugumuz bir yapiyr kendimizin
yazdigi bir kod bloguyla ¢alistirmak cok mutluluk vermigti. Sensériler
ilk basta cok ilging gelmisti bana ama kullandik¢a ¢ok faydali bir sey
oldugunun farkina vardik. Projemiz kapsaminda biz de sensérleri

devreye sokarak onlar kullandik.

Ogrenci yansimalarindan égrencilerin kullanilan robot setinden, olusturulan robottan
ve daha sonra olusturduklari kendi 6zguin tasarimlarindan memnun olduklari ortaya
cikarilmigtir. Final robot projesinde bazi takimlar temel robot seti ile galismalarina devam
ederken ¢ogu takim baska bir robot yapmayi ve bu robotlarla galismayi tercih etmislerdir.
Lego Mindstorms NXT robot seti ¢ok ¢esitli robot tasarimlari ortaya ¢cikarmaya uygun oldugu

icin dgrenciler tarafindan kabul géren bir yapi olmustur.
Yazilim:

Ogrenci yansimalarindan ortaya cikarilan diger bir alt kategori ise yazilimdir.
Ogrenciler robotla galismaktan ve robotu programlamaktan oldukga memnun olduklarini
ifade etmislerdir. Lego Mindstorms NXT robotlarini programlayabilmek icin iki adet yazilim
kullaniimigtir. Bunlardan ilki kendi yazilimi olan ve surukle-birak mantigi ile galisan NXT
2.1. yazihmi, digeri ise C programlama dili tabanli ve kod yazma tabanli RobotC yazilimidir.
Ogrencilerin  gogunlugu  surlikle-birak mantigindan ziyade kod yazarak robotu

programlamayi tercih ettiklerini belirtmislerdir:

Soru: Robot kurulumundan sonra robotu ¢alistirdigimiz ilk program
olan ve sdrlikle-birak mantigi ile ¢alisan Lego Mindstorms NXT 2.1
yazilimi hakkindaki disiincelerin nelerdir?

03-216-K7: Cok kolay geldi. Kolay olmasi bende acaba bununla
neler yapabiliriz diye dislindirdi. Ortaya gtizel projeler ¢ikacagini
dusinmiyordum. Final projesi icin gbsterilen robotlari gériince bu

fikrim degisti.
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Bazi 6grenciler RobotC yazilimiigin asina oldugu bir platform oldugunu, Visual Basic
ve Visual Studio gibi yazilimlari kullandigi icin yabanci gelmedigini belirtmislerdir. NXT 2.1
yaziliminin goérsel araylize dayali bir program oldugunu ve bireylerin kod bilgisine sahip

olmadan rahatlikla robotu kontrol edebilecegini ifade etmiglerdir:

03-216-K2: C diline yabanci degildim. Akis diyagramlari ve
algoritma konusuna hakim oldugum igin kodlamada higbir sikinti
yasamadim.

03-216-K13: Kullanimi ilk basta ¢ok kolay gelmisti. Kod yazmaya
gerek duymadan alip yerlestirebiliyorduk, istersek de onu kaldirip
yerine baska bir parca da yerlestirebiliyorduk. Gayet kullanigh bir
programdi.

03-216-K20: RobotC bana Lego Mindstorms NXT 2.1 yazilimindan
daha teknik gibi geldi. Slrekli kod yazarak uyguladik. Fakat

kullanimi zor degildi.

Ogrenci yansimalarindan égrencilerin kullanilan yazilimlardan ve bunlar ile robotu
programlamaktan hoglandiklari ve olduk¢a memnun olduklari ortaya cikariimistir. Final
robot projesinde sadece bir takim NXT 2.1 yaziimini kullanirken diger takimlar RobotC
yazilimini kullanmiglardir. Ayrica bir takim RobotC yazilimi ile birlikte yine sirtkle-birak
mantigi ile calisan Android programlama yazilimini kullanmistir. Robotlar programlanirken
ogrenciler tarafindan genelde kod yazma temelli yazilimlar tercih edilmekle birlikte strukle-

birak temelli yazilmlar da kullanilabilmektedir.
Ogrenme Ortami Kosullari.

Donem sonu 6grenci yansima raporlarindan ortaya cikarilan diger bir tema 6grenme
ortami kosullaridir. Bu tema altinda iki kategori yer almaktadir. Bunlar, “laboratuvar ve

derslik altyapisi” ve “robot calisma alani altyapisi” kategorileridir.



Laboratuvar ve Derslik Altyapisi.
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Dersin bir kismi bilgisayar laboratuvarinda gercgeklestirilirken bir kismi ise bolimde

yer alan bir derslikte gerceklestiriimistir. Batin takimlar ayni ortamlari kullanarak ¢alismalari

yapmislardir. Bu ortamlarla ilgili 6grencilerin gorusleri su sekildedir:

03-216-K2: Béliimimiiziin zemini yamuk oldugu icin her hafta
sikinti ¢ekiyorduk, ama hep (stesinden geldik. Hizli bir ekip
oldugumuz igin parkurlari énce kullanma gsansina sahiptik. Ve bu
nedenle ¢ogu sorunu ¢6zlip asama asama tiim engelleri astik.
Fakat bu ders igin uygun bir faklltede uygun bir derslik ayarlanirsa
¢ok daha basarili sonuglar alinabilir.

03-216-K6: Laboratuar ortami bu siiregte uygun bir ortam olarak
kabul edilebilirdi, ancak derslik icin maalesef ayni seyi
séyleyemeyecegim. Derslikte yer alan oturaklarin da getirdigi
sikisikliktan dolayr robotlar (zerinde uygulamalari test etme
stiregleri biraz sikintili bir hal aliyordu.

03-216-K16: Laboratuvar ortami hem kod yazma isimizi
kolaylastiriyor masalarin yapisi ve daha fazla bilgisayar bulunmasi
acisindan, hem de robotlari ¢alistirma acisindan daha rahat bir
ortam sagliyordu.

03-216-K4: Kurulum igin kesinlikle elverigli olan tek yer laboratuvar
ortamiydi. Derslikte kii¢lik pargalarla kolgakli sandalyeler (izerinde
yapilamadigini bir takimin devrilen kutusunu gériince emin oldum.
Ama haftalar ilerledik¢e laboratuvarin dar ve materyal agisindan
yogun olmasi kodlama agsamasinda elverissiz ortam sundu.
03-216-K11: Fiziki olarak pek iyi bir ortam saglanamadi. Clnkdi
robotlar ¢ok hassas olduklarindan ufacik bir takintida hataya sebep

oluyordu. Kod yazma bakimindan sikinti  yoktu. Clnkdi
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bilgisayarlarimiz gayet iyiydi. Bir kere sadece elektrik kesildiginde

sorun yagsamigtik.

Ogrenci yansimalarindan laboratuvar ve derslik ortamlarinin robot kullanimi ve
calistirimasi agisindan ¢ok da uygun ortamlar olmadidi ortaya ¢ikarilmigtir. Laboratuvar
ortaminin derslige goére daha uygun oldugu belirtiliyor olsa bile robotlarin kullanimi igin ayri

bir ortam kurulmasinin gerekliligi 6grenciler tarafindan dile getirilmistir.
Robot Calisma Alani Altyapisi.

Bu baslik altinda robotu programlandiktan sonra ¢aligtirabilmek igin uygun alan ve
parkurlarin olusturulmasi ele alinmaktadir. Ogrenci yansimalarinda robotu programladiktan
sonra yazilan programlarin somut bir sekilde sonucunu goérebilmek i¢in uygun parkur ve
alanlarin olusturulmasinin énemi ortaya cikmistir. Haftalik olarak gerceklestirilen robot
etkinlikleri cercevesinde her hafta farkli bir calisma alani ve degisik parkurlar hazirlanmistir.

Bunlarla ilgili olarak égrenciler distincelerini su sekilde ifade etmiglerdir:

03-216-K15: Calismalarimizda kod yazimi igin laboratuvardaki
bilgisayarlarimizi kullanirken ¢alistirmak icin miisait olan fazlaca bol
alanimiz vardi ve hazirlanan parkurlarda rahatca ¢aligabildik.

03-216-K7: Bos alan ve parkur ¢aligsmalari her iki ortam icin de

Sikintiliydi.

Robotlarin c¢alismalarini goézlemlemek icin parkur olusturulmasi sadece proje
oncesini kapsayan bir durum degildi. Cogu takim gelistirdikleri robot projeleri igin parkur da
hazirlamiglardir. Bazi takimlar igin parkur hazirlamak bir zorunluluk iken bazilari i¢in bir

parkur hazirhgina ihtiya¢ duyulmamigtir:

03-216-K16: Projenin basindan beri arkadaslarima yardim etmeye
calistm. Proje igcin bir takim fikirler sundum. Robotun
olugsturulmasinda gérev aldim. Proje igin ikinci bir parkur olugturup

bu parkur i¢in kodlar yazmaya calistim.
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Sonu¢ olarak bakildiginda programlanan robotlarin nasil dénutler verdigini
gbzlemlemek icin laboratuvar ve derslik ortaminda uygun alanlarin veya parkurlarin
olusturulmasi bir zorunluluk olarak karsimiza c¢ikmaktadir. Haftalik etkinliklere veya
hazirlanan robot projelerine gbre parkurlarin ve bos uygulama alanlarinin dersten veya

proje calismalarindan énce hazir hale getiriimesi gerekmektedir.
Takim Hususlari.

Ogrenci yansima raporlarindan ortaya cikarilan diger bir tema takim hususlaridir.
Ogrenciler robot etkinliklerinin tamamini olusturulan takimlarda arkadaglari ile birlikte
gerceklestirmislerdir. Takim hususlari temasinin altinda takim yapisi ile etkilesim ve iletisim

olmak Uzere iki alt kategori bulunmaktadir.
Takim Yapisi.

Takim yapisi ile ilgili takimdaki kisi sayisi, takimda yer alan kisilerin programlama
bilgi seviyeleri ve takimin olusturulma sekli gibi faktérler karsimiza c¢ikmaktadir. Bu
calismadaki takimlar robot projesi o©ncesi ilk haftalarda &grenciler tarafindan
olusturulmusgken, final projesi takimlari ders 6gretim elemani tarafindan olusturulmustur.
Takimlarin bu sekilde olusturulacagdi hususu dénem baginda égrencilere bildiriimistir. Takim
calismasindan memnun olan, birlikte galismayi ve paylasmayi seven ve arkadaslarindan
aldiklan destekleri dile getiren bazi &drencilerin takim, takimin olusturulma sekli ve

takimdaki kisi sayisi v.b. durumlar hakkindaki goérusleri su sekildedir:

03-216-K28: Robotlarin kurulumu gtizel bir takim ¢alismasi oldu ve
takim arkadasimin desteklerini gérdim. Robotu olusturma
asamasinda iki kisi oldukca makuldi, fazlasinin robotu olusturma
konusunda dogru olmadigi kanaatindeyim. Robotlari kendimizin
olusturmasi onlara biraz da bizden bir seyler katmis oldu, onlari
benimsedik bu sayede, ¢ok glizel diglinmlissiiniiz hocam. Bu

asamadan sonra iki kisinin az olacagini digtndyorum. Clnki



robotlara bir ybnerge hazirlamak, onlari yénlendirmenin, onlara bir
seyler katmanin ekKip isi daha karmasik bir ig oldugunu dlsiiniip
daha carpit fikirlere ihtiya¢ duyulacagini ddsiintiyorum.

03-216-K4: Takimlar konusunda ise her takimdaki liye sayisi sinirli
tutulmali (max. 3 kisi). Béylelikle (lyelerin yapim asamasina
katiimasi artacaktir. Takim arkadasimizla birbirimizi
degerlendirerek  bu etkinligi tamamladik. Yardim isteyen
arkadaslarimiz oldu, bununla da sliremiz yettigince ilgilenmeye
calistik. Ayrica ilerleyen zamanlarda olusturulacak takimlari kisiler
kendisi belirlemeli, ¢linkii bilgi bakimindan siniftaki herkes ayni
diizeyde ve sinif iginde ¢etin kutuplasmalar mevcut, homojen bir
dagitim &dgrencinin inisiyatifine dahi birakilsa istenilen sonug¢
alinacaktir. Zit kutuplarda olan kigilerle yapilacak projelerde gruplar
motive olamayip verimleri diigsecektir.

03-216-K1: Benim grubumun kisi sayisi 3'ti, fakat grubun 2 kisi
olmasini tercih ederdim. Ciinkli 2 Kigilik gruplarda olaya hakim
olmak daha kolay ve uygulamalar daha rahat yapilabilir. Coklu
gruplarin uygulamalarinda karigsan ¢ok kisi olacagi icin verim
azalabilir. Ve ¢oklu gruplar kurmak isteyenler genellikle is yliklerini
azaltmak igin istiyorlar, ancak bence is ylki ikiye béliinse daha
rahat c¢aligilmis olunur. Derste yaptigimiz uygulamayi daha énce
higbir derste gerceklestirmedigimiz igin motivasyonum yliksekti,
sadece grup sayisinin 3 olusu pek hosuma gitmedi, ¢linki iki Kigi
yapmaya c¢aligsirken Uglincl kisi bogta kaliyordu, bu ilerleyen
zamanlardaki uygulamalarda daha sikinti yaratabilir.

03-216-K13: Bundan sonra robot lizerine yapacagimiz etkinliklerde
siniftakiler 4 ya da daha fazla kisilik gruplar olmak istediler. Clnkdi

sinifta bazi gruplasmalar var, herkes sevdigi ve c¢alisan
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arkadaslarini gruba almak istiyor, ama benim anlagabilecegim,
emek sarf edecegini diisiindiigim, sinifta birkag arkadasim var.
Benim grubuma mecburen acikta kalan, pek caba sarf etmeyecek
kisiler gelecek ve grup ¢alismasinin bliytk bir gogunlugunu iki kisi
ustlenmek durumunda kalacadiz, digerleri engelden bagka bize bir
yarar getirmeyecek. Beyin firtinasi konusunda ise evet birkag kisinin
olmasi daha mantikli. Clink(i daha farkli fikirler ortaya ¢ikabilir ama
adaletli olmasi agisindan. Mesela ben ve arkadasim bu derse karsi
ilgiliyiz ama programlama konusunda yeterli degiliz. Bunun igin
yanimiza programlama konusunda biraz olsun bilgisi olan bir ya da
iki kigi verilse daha iyi sonuglar ortaya ¢ikar diye diigtinliyorum.
03-216-K16: Kurulum asamasinda pargalari birlestirmek igin iki Kigi
yeterliydi, ancak yasanilan sorunlar nedeniyle grup (yesinin ikiden
fazla olmasi daha iyi olabilirdi. Bu sayede diger gruplardaki
kisilerden yardim almak yerine grup arkadagslarimiza sorabilirdik.
Bundan sonraki asamalarda kisi sayisinin artmasi iyi olur diye
digtiniiyorum. Calismalar sonucunda iyi bir projenin ortaya
¢lkmasinda kigi sayisinin etkili olacagini diglinliyorum. Ne kadar
kisi olursa o kadar farkli fikir olur. Farklr fikirlerin bizleri bu ¢alismada
iyi bir sonuca ulagtiracagini distniiyorum. Fakat gruptaki kisi
sayisinin artmasi grup igerisinde anlasmazliga (fikir ayriligina) ve
calismalara katilim eksikligine de neden olabilir.

03-216-K9: Takimimiz iki kisi oldugu igin esit olarak is bélimdii
yaptigimizi disdiniyorum. Diger takim arkadaglarimizdan yardim
alacagimiz bir sorun olmadi. Takimlar igcin kigi sayilari iki olarak
kalmasi disiincesindeyim, ne kadar beyin firtinasi desek de Kkisi
sayisi arttikga anlagsmazliklar artacaktir, ortak paydada bulusmak

zorlagacaktir.
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Goruldigu Uzere takim yapisi ile ilgili olarak dgrenciler farkli fikirlere sahiptir. iki
kisilik takimda calismak isteyen dgrenci oldugu gibi daha kalabalik takimlarda calismak
isteyen 6grenciler de mevcuttur. Ogrencilerin genelinin sahip oldugu genel gériis takimlarin
ogrenciler tarafindan olugturulmasidir. Bu noktada takimlar ders 6gretim elemani tarafindan
olusturulabilecedi gibi égrencilere de birakilabilir. Ogrencilere birakildiginda égrencilerin

genelinin bu durumdan memnun olacagi agikga gérulmastar.
Etkilesim ve lletisim.

Takim hususlari temasinin altinda yer alan diger bir kategori etkilesim ve iletigsim
kategorisidir. Yansima raporlarindan égrencilerin etkilesim ve iletisimlerini iki baslik altinda
toplamak muamkdandur. Bunlar takim ici ve takimlar arasi etkilesim ve iletisim olarak
siniflandirilabilir. Ayrica dénem boyunca etkinlikler sirasinda 6grenciler ve takimlar ders
dgretim elemani ile de siirekli etkilesim ve iletisim halinde olmuslardir. Ogrenciler etkili ve
basaril etkilesim ve iletisim ile daha ileri derecede paylasim ve yardimlagsma

gerceklestirdiklerini belirtmislerdir.

Takim ici etkilesim ve iletisime bakildiginda bunu basarili bir sekilde uygulayan ve
bundan dolayi mutlu olan takim ve 6grenciler oldugu gibi etkilesim ve iletisimde zayif kalan
takim ve ogrenciler de olmustur. Takim c¢alismalarindan memnun olan 6grencilerin ilgili

soruya verdigi cevap ve takim ile ilgili dislncesi su sekildedir:

Soru: Bu derste en ¢ok sevdigin 3 etkinlik ya da sey neydi?
03-216-K18: Diger grup arkadaslarimiz arasindaki paylagim ve
yardimlasma.

03-216-K18: Ayni zamanda bir takim arkadas grubumuz vardi.
Stireg¢ icinde birbirimizden ¢ok yardim aldik. Bir problemi ¢6zerken
5 kisi bir araya gelip ‘nasildi? Nerede hata yaptik?” diye
dusinddgimiizi biliyorum. Yardimlasma ve paylagsma glizeldi.
Soru: Bu derste en ¢ok sevdigin 3 etkinlik ya da sey neydi?

03-216-K3: Yardimlasma ve paylasima acgik bir ortamin olmasi.
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Soru: Robot projesinde takimda ve projede iyi giden olaylar
nelerdi?:

03-216-K27: Her sey iyi gitti, grup ici anlasma, gbérev dagilimi,
yardimlasma hepsi iyiydi.

03-216-K10: iki kisi beraber c¢alistik. Ikimiz de esit sekilde zevk
alarak robotu tamamladik. Benim kacgirdigim yerleri arkadasim
tamamladi.  Onun  kacirdigi  yerleri  ben  tamamladim.
Ogretmenlerimiz sadece rehberlik ettiler, biz kilavuz sayesinde

robotu bitirdik.

Takimlar arasinda etkilesim ve iletisim kendiliginden gelisen bir durum olarak
karsimiza ¢cikmistir. Bagska takimlarda yer alan arkadaslarindan da yardim aldiklarini ve
onlarla da paylasimda bulunduklarini ifade eden bazi 6grencilerin bu konudaki goérusleri

asagida yer almaktadir:

03-216-K6: Derste kimsenin bos bos durdugunu ddigiinmiiyorum,
¢clinkd ilgi maksimum noktada idi. Her gruptaki kisiler birbirlerine
yardimci ve yanlis adimlarda birbirlerinin hatalarini diizeltiyorlardi.
03-216-K3: Grubumuzda li¢ kigi vardi. Herkesin esit olarak yaptigini
disiiniiyorum. Ugiimiiziin de fark etmedigi hatalarda yardim aldik.
Ve bagkalarina da yardim ederek paylasimda bulunmak glizeldi.
Soru: Bu derste en gok sevdigin 3 etkinlik ya da sey neydi?
03-216-K26: Yapamadigimiz etkinliklerde arkadaslarimizdan

yardim alabilmek.

Ogrenci yansimalari sonucunda robot caligmalari sirasinda hem takim i¢i hem de
takimlar arasi etkilesim ve iletisimin gok énemli oldugu ortaya gikariimistir. Ogrenciler ve
takimlar etkilesim ve iletisimde bulunarak problem yasadiklar yerlerde birbirlerine ve diger

takimlara yardim etmigler ve onlarla bilgi paylasiminda bulunmusglardir.
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Zorluklar.

Ogrencilere ait yansima raporlarindan ortaya gikarilan baska bir tema da zorluklar
temasidir. Ders slrecinde 6grencilerin ve takimlarin yasadigi bazi zorluklarin meydana
gelmesi ve bunlarla mucadele edilmesi dersin ve genel anlamda egitimin dogasi geregidir.
Bu tema altinda dért tane kategori bulunmaktadir. Bunlar takimla ilgili zorluklar, etkinliklerle

ilgili zorluklar, 6grenme ortami ile ilgili zorluklar ve robot ile ilgili zorluklardir.
Takimla ilgili Zorluklar.

Ogrenciler dénem igerisinde takimla ilgili bazi zorluklar yasasalar da asil zorlugu
final projesi sirasinda yasamiglardir. Bunun temel nedeni final proje takimlarinin ders
ogretim elemani tarafindan olusturulmus olmasidir. Donem igerisinde istedikleri kisilerle
takim olusturan 6grenciler bu durumdan memnun kalip pek zorluk yasamazken final
projesinde bagka ogrencilerle takim olusturduklarindan dolayi bazi zorluklar yasamislardir.

Final projesinde takimla ilgili zorluk yasayan bazi 6grencilerin gérusleri sunlardir:

03-216-K7: Takimimizi hocamiz degil de kendimiz belirleseydik bu
takimla ¢alismazdim. Daha 6nce higbir projede yer almamistik.
03-216-K5: Gruplarin istemsiz olusturulmasi bazen iletisim
kopukluguna sebep oldu.

03-216-K22: Takimimizda bulugsmalara katilmayan arkadagslarimiz
oldu. Takimlar biz belirleseydik katilacak olan glivenli arkadaslari
segebilirdik, bu yénden olumsuzluklar yasadik.

03-216-K2: Final proje gruplarini kendimizin belirleyememesi
moralimi bozdu. Faydali olacak bir siire fakat bireylerin daha istekli,
daha hirsli ve daha moralli bir sekilde calismalari icin ekipleri
kendileri olusturmalilardir.

03-216-K16: Final robot projesinde yasadigimiz sikintilar iyi
olmayan durumlardi. Kigi sayisi yeterliydi, ancak kisiler arasindaki

iletisim iyi degildi.
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03-216-K18: Final projesinde konuyu segerken nasil bir sey ortaya
clkaracagimizi kestiremedigimiz igin biraz sikinti yasadik. Bir
arkadasimin fazla rahathdi ylzinden projemizi yetistirememe
korkusu vardi. Bir dahaki sefere grup arkadaglarimizi kendimiz
belirlemeliyiz. Sizin ag¢inizdan disindiigimiizde siz her gruba
etkinlikleri basaran bir kisi yerlegtirmeyi amacladiniz, fakat biz zaten
iki  kigilik gruplari hem anlattigimiz arkadaslardan hem de
birbirimizin eksiklerini tamamlayacak sekilde olusturmustuk. Tim
gruplari dagitmadan ikili ikili 4’ Iii gruplari yeniden olugturabilirdiniz.
iletisimsiz bir stire¢ yasadik ve kopukluk oldu.

03-216-K21: Takimlari hocanin olusturmasi ¢ok koétiydi. Cdnkd
grup arkadaglari olarak hi¢ anlagsamadik. Projeleri bizim se¢memiz
de kéti oldu. Ciinkii aklimiza proje gelmedi. Aramizda sorunlar
¢cIkti. “Yok benim istedigim olacak, yok senin istedigin olmayacak”
gibi. Takim c¢alismasi hakkinda Kkéti seyler disdindyorum.
Takimdaki bir arkadasimizla hi¢ anlasamadik. Bu yiizden de birkag
sorun ortaya ¢iktl. Projemizi tamamlayamadik ve baska

arkadaslardan yardim aldik.

Goruldugu Uzere o6grenciler donem igerisinde olusturduklari takimlarla robot
etkinliklerini gergeklestirirken neredeyse hi¢ sorun yasamazken final projesi takimlarinda
oldukga fazla sorun yasamiglardir. Ders 6gretim elemani tarafindan olusturulan takimlarda
yer alan oOgrenciler arasinda iletisim kopuklugu ve anlasamama en ¢ok karsilagilan
sorunlardir. Robot etkinliklerinde o6grencilerin istedikleri kisilerle takimlari olusturarak

calisma yapmasina firsat vermek faydali olacaktir.
Etkinliklerle ilgili Zorluklar.

Bu baslik altindaki zorluklar hem dénem icinde haftalik olarak yapilan etkinlikler

sirasinda hem de robot projesinde yasanan zorluklari kapsamaktadir. Hem ddénem iginde
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hem de dénem sonundaki final projesinde yasadigi zorluklari dile getiren iki 6grencinin

yasadiklari sunlardir:

03-216-K10: Bir de robot etkinliklerinde bazi haftalar ¢ok fazla
robotu takip ¢ikarma ve denemeyle ugrastik. Iki kisi olmamiza
ragmen gercekten yorucu bir hal aliyordu. Bu yiizden etkinliklerde
robotun ekraninda gésterileceklerle robotu caligtirarak yapilacak
etkinlikler esit olmall. Bu sayede dersten c¢ikip baska derse
gittigimizde zihinsel ve fiziksel olarak daha az yorulmus oluruz.
03-216-K10: Robot projelerinin son bir ayda yapilmasi gergekten
bizim i¢in blylk bir sorundu. Ciinkii son iki haftasinin final haftasina
gelmesi ve finallerden iki hafta dncesinden derslere ¢alismaya
baslamamdan dolayi benim igin kétii oldu. ilk iki hafta sadece robot
kurulumu ve robota karar verme slreciyle gecti. Geriye kalan iki
haftada robotu kodlamamiz ve parkuru hazirlamamiz istendiginden
zorla yetistirdik. Denemek istedigimiz birgok durumu deneyemeden
projeyi teslim ettik. Bu ylizden hi¢ icime sinen bir proje olmadi.
03-216-K22: Etkinliklerin ¢ok olmasi ve yetistiremememiz bizim
motivasyonumuzu olumsuz etkiliyordu. Ancak diger hafta kalan
etkinliklere bazen devam ederken bazen etmedik. Zaten etkinliklerin
zor olmasi ve yapamamamiz bizi Uziiyor, ders hakkinda
olumsuzluga gétiriyordu.

03-216-K22: Robot igin proje segerken ilk bagta yapamayacagimiz
bir proje sectigimiz icin tekrar karar degistirmek zorunda kaldik,
diusiinmek igin biraz daha zaman olsaydi daha isabetli bir karar

verebilirdik.
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Donem igerisinde haftalik olarak kendilerine verilen etkinliklerin fazla olmasindan
dolay surenin yetersizliginden ve etkinlikleri yetistirememekten sikayet eden dgrencilerin

gérisleri su sekildedir:

Soru: D6nem bagindan sonuna kadar yapmis oldugun bditiin robot
etkinliklerini dlsindigiinde (takim olarak robot kurulumu, haftalik
robot etkinlikleri, final robot projesi v.b.) seni mutsuz eden, moralini
bozan, begenmedigin ézellikler ve durumlar nelerdir? Aciklayin.
03-216-K13: Moralimi bozan durumlar olarak diglinlirsek haftalik
olarak verilen gérevierin hepsini tamamlayamamamiz. Zaman
yeterli gelmedidi icin ya da biz yavas yaptigimiz igin.

03-216-K1:  Final robot projesinde  gruplari  kendimizin
belirleyememis olmasi beni mutsuz eden bir durumdu. Bir de bazi
etkinliklerin fazla olusu ve onlari yetistiremeyisimiz de moralimi
bozan bir durumdu. Robot etkinlikleri, 6zellikle son haftaki olanlar
ugrastiriciydi, hatta bazi etkinlikleri anlamakta glicliik cektim. Bence
robot etkinligi sayisi maksimum 5 olmall. Bitirilemeyen etkinliklerin
sonrasinda bitiriimeye caligiimasi iyi oldu.

03-216-K20: Etkinlik sayilari bazi haftalarda ¢ok fazlaydi, aslinda
daha az olsa daha glizel olabilirdi. Cilnki sonraki hafta énce
eksiklerimizi tamamlayip sonra diger etkinlige geg¢memiz
gerekiyordu.

03-216-K7: Robot etkinliklerini  yetistiremememiz —moralimizi

bozuyordu.

Ogrenciler hem dénem igindeki robot etkinliklerinde hem de final projesi sirasinda
bazi zorluklar yasadiklarini dile getirmislerdir. Bunlarin baginda sure yetersizligi
gelmektedir. Sire yetersizligi hem dénem igcinde hem de dénem sonu final projesi igin

gecerlidir. Etkinliklerin kolaydan zora dogru gitmesinden memnun olan &égrenciler bunun
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yani sira etkinliklerin fazla olmasindan dolayi verilen surede hepsini tamamlayamamaktan

sikayet etmislerdir.
Ogrenme Ortamu ile ilgili Zorluklar.

Ogrencilerin kargilastigi zorluklardan bir digeri 6grenme ortami ile ilgili zorluklardir.
Ders dénem boyunca bilgisayar laboratuvari ve bir derslikte gerceklestiriimistir. Bilgisayar
laboratuvarinda bulunan masalarda 40 adet bilgisayar bulunurken Uzerinde bilgisayar
bulunmayan bos masalar da yer almaktadir. Derslikte ise yaklasik 60 adet kolgcakl sandalye
bulunmaktadir. Takimlar laboratuvarda masalar etrafinda bir araya gelerek caligirken,
derslikte kolgakli sandalyeleri bir araya getirerek galismiglardir. Ogrenciler genel olarak
laboratuvarin yetersiz de olsa derslige oranla daha uygun bir ¢calisma ortami oldugunu

belirtmiglerdir. Ogrenme ortami ile ilgili 5grencilerin gérisleri asagida siralanmigtir:

Soru:  Robot  kurulumu ve haftallk robot etkinliklerini
gerceklestirdiginiz (bilgisayarda kod yazma ve robotu bos bir alanda
calistirma, parkur ¢alismalari v.b.) bilgisayar laboratuvari ve D1
dersliginin fiziki yapisi hakkindaki disiincelerin nelerdir? Aciklayin.
03-216-K2: Béliimimiiz zemini yamuk oldugu icin her hafta sikinti
cekiyorduk ama hep (istesinden geldik. Hizli bir ekip oldugumuz igin
parkurlan énce kullanma sansina sahiptik. Ve bu nedenle ¢ogu
sorunu ¢bzlp asama asama tim engelleri astik. Fakat bu ders igin
uygun bir fakiltede uygun bir derslik ayarlanirsa ¢ok daha bagarili
sonuclar alinabilir.

Soru:  Robot  kurulumu ve haftallk robot etkinliklerini
gerceklestirdiginiz (bilgisayarda kod yazma ve robotu bos bir alanda
caligtirma, parkur g¢alismalari v.b.) bilgisayar laboratuvari ve D1

dersliginin fiziki yapisi hakkindaki ddgiincelerin nelerdir? Agiklayin.



03-216-K9: Bazi etkinlikler icin D1 dersliginde calisirken zorlandik,
alan dar ve sandalyeler oldugu igin. Bazi etkinliklerde ise
laboratuvar zemininden dolayi zorlanmalar yasadik.

03-216-K4: Fiziksel ortam bakimindan laboratuvar genel anlamda
iyiydi ama yine de eksikleri vardi. Bilgisayarlarin olmadigi masa
sayisi arttirilirsa bu sorunun ¢éziilebilecegini disdndyorum, ¢lnkii
dar alanda klig¢lik pargalarla ¢alismak bazen sorun yaratabiliyor
(parca kaybolmasi, bulundugumuz konum ve pozisyondan rahatsiz
olma vs.). D1de bu isi yliriitmek ise laboratuvara gére neredeyse
imkansiz. Dar alan, c¢aligilabilecek herhangi bir masanin olmayigi
hem siire hem de efor kaybina sebep oldu.

03-216-K6: Bagta dersin ilk iki saati laboratuvar kisminda ge¢misti.
Calisma alani olarak ¢ok rahat ve elverigliydi. Daha sonra bagka bir
sinifin dersi oldugundan normal bir sinifa gectik ve orada alan biraz
kisitl oldugu icin siralarin lzerinde calistik. Bu durum beni pek
etkilemese de bazi arkadaslarin etkilendigini, hatta sinif ortaminda
oldugumuz ve calisma alanimiz dar oldugu igin yere parcgalari
sacilan arkadaglar gérdim.

03-216-K17: Ama ders sinifta degil sadece laboratuvarda olmaliydi,
¢linkd sinifta masalar kiiglik oldugu igin yere diigme ihtimali vardi
ve zaten diglirdiik de yani.

03-216-K1: Laboratuar ortaminda daha rahat ¢alisma ortami vardi,
ancak D1 dersliginde bogta kalan siralarin fazlaligindan, bir de
Siralarin kolgakli olmasindan dolayi pek rahat ortam yoktu.
03-216-K13: Bu konuda ilgim, merakim da oldugu igin gayet cabuk
gecti, hatta laboratuvar saatinde bitiremedik ve teorik derste devam
etmek durumunda kaldik. Ama robotun birgok pargasi oldugu igin

derslikte yapmak pek cazip gelmedi, ¢lnki birka¢ kere kiiglik
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parcgalarini yere diiglirdiik ve bulmakta zorluk ¢ektik, bu da ekstra
zaman kaybiydi. Tabi sinifin kalabalik olmasi da burada bir etken.
Laboratuvar dersinde bu uygulamayi yapmak daha mantikli ama
orada da bilgisayarlar baginda degdil de ortada kalan bos masalarda
calismak daha uygun, ama yeterince bos masamiz yok maalesef ki.
03-216-K10: Dersin olumsuz yanina geldigimiz zaman ders ortami
gercekten blylik bir sorundu. Laboratuvarda zeminden kaynakli
hatalarin olusmasi ve laboratuvarin yeterli biiylikliikte olmamasi
robot g¢alistirdigimizda bliyiik sorun teskil ediyordu. D1 dersliginde
robotlari ¢alistirdigimizda zeminden kaynakli hatalar ve yeterli
genigligin saglanamamasi yine sorunlardan bir tanesidir. Robotlarin
D1 dersliginde calistirildiginda birbirine girmesi ve cgarpismasina
neden olup sinifta bir gdriilti  yaratiyordu. Laboratuvarda
bilgisayarlarin olmasi dizisti bilgisayarlarimizi kullanmayi gereksiz
kildigindan  bilgisayar dusti  digsecek diye panik halinde
olmuyorduk. D1 dersliginde ise robotlari ve diziistii bilgisayarlari
nereye yerlestirecegimize karar veremiyorduk. Gruplar belli bir
dlizende otursalar bile bilgisayarlara ve robotlara carpma meydana

geliyordu. Bu durum derse olan dikkatimizi dagitiyordu.

Laboratuvar ortamindan memnun olan ancak derslik ¢galisma ortamindan memnun

olmayan bir 6grenci derste yasadiklarini su sekilde agiklamistir:

03-216-K15: Laboratuvar ortaminin ¢alisma agisindan daha uygun
oldugunu disiiniiyorum. D1 dersliginde c¢alisirken sikinti ¢ektik.
Sandalyeler bizi devamli engelledi. Kigisel bilgisayarlarimizi her
hafta yanimizda getirmek zorunda kaldik ve sandalyelerin masa
kismi ¢ok kuglktd, bilgisayarlarimizi  yerimizden ¢ikarken

digtirecegiz diye korka korka galistik. Sarj igin sinifta priz sayisi
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kisithydr ve her hafta priz kenarinda bir yere oturabilmek igin
birbirimizle yaristik. Robotlari ¢alistirmak icin parkurlara giderken
adeta bir labirentten gecer gibi sandalyelerin arasindan gectik.

Uygun bir ortam yaratamadik.

Yansima raporlarina gore 6grencilerin 6grenme ortami olarak bélimin imkanlari
OlcUstinde ayarlanan laboratuvar ve dersligin robotlarla ¢alisiimasi hususunda pek uygun
olmadigini dile getirdikleri gérilmektedir. Robotlarin kurulumu, haftalik robot etkinliklerin
yapillmasi ve proje calismalarini gerceklestirebilmek igin daha uygun bir mekanin

olusturulmasi 6grencilerin etkinlikleri yerine getirebilmeleri icin faydali olacaktir.
Robotila ilgili Zorluklar.

Ders surecinde yasanan zorluklardan bir tanesi de robotla ilgili olan zorluklardir.
Ogrenciler 6zellikle ilk haftalarda robotun kurulumu sirasinda robotu ve parcalarini
tanimadiklari ve bu konuda tecribe sahibi olmadiklari igin bazi sorunlar yasamiglardir.
Robotu ve robotun parcalarini tanidiktan sonra robotla ilgili pek sorun yasamadiklari hem
gbzlemlenmis hem de o6grenciler tarafindan dile getirilmistir. Bu konuda o6grencilerin

yansima raporlarina yansiyan disunceleri asagida sira ile verilmistir:

03-216-K4: Yapim asamasinda yasadigimiz tek zorluk baslarda
yapilan bir parga montajini yanhs yapmis olmamizdi. Ancak bunun
tistesinden kolaylikla geldik. Genel olarak kilavuz ¢ok iyi yénlendirdi
ama ilerleyen zamanlarda kilavuzdan koparak 6zgilin tasarimlar
yapacak hale gelmeyi bekliyorum.

03-216-K4: Robota ait tuglanin bir kaza sonucunda distip
bozulmasi sadece en ufak sorun olarak goértilebilir.

03-216-K17- Yasgadigim zorluklardan en ©6nemlisi pargalari
birlegtirirken ¢ok zorlandik. Bir de mavi ve siyah renkte olanlardan
hangisini alacagimizda, parcgalari bulmakta sikinti yasadik. Ayni

zamanda tamamladigimiz pargalari diiz tutacagimiz yerde ters
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tutuyorduk ilk baslarda, ama d&grendikten sonra dogru tutmaya
bagladik.

03-216-K18: Robot calisirken sikintilar yasandi, robottan kaynakili.
03-216-K1: Kitaptaki ybnergelerde agikti, fakat tecriibesizligimizden
dolayi bir pargayi yanhs kullandigimizi sonradan fark ettik. Bu da
uygulamada yagsadigimiz zorluklardan biriydi. Bir de ilk bagladigimiz
zaman adapte olmada, ybnergeleri takip etmede biraz zorlandim,
sonra olayi kavrayinca rahat bir sekilde tamamladim.

03-216-K10: Yasgadigim zorluk kilavuzda bir kag bilgi eksikti.
Parcalari birlegtirirken kilavuzda net gésterilmediginden gbzden
kacti. Ilk pargalara alismak da tuhafti. Ama zevk alarak ilerledigimiz
icin gcabuk agabildim.

03-216-K13: Biz bu robotu 3 kisi yaptik. Birimiz kutudan dogru
parcalari ararken diger ikimiz pargalari birlestirmekle mesguldu,
ama pargalari birlestirme isini sirayla gerceklestirdik, herkese esit
bir is dagilimi diigtii. Bayagi bir adim ilerledikten sonra ilk baslarda
taktigimiz yanhg bir parga tekrar basa dénmemize neden oldu.

Parcalari s6kiip tekrardan temelini dlizeltip devam ettik.

Ogrenci yansima raporlarindan gorildigu Gzere takimlar derste kullanilan robot
setleriyle bazi sorunlar yasasalar da genel anlamda ¢ok buyUk problemler ortaya ¢cikmamis
ve yasadiklari sorunlari kisa strede ¢é6zmuslerdir. Robot ile yasanan sorunlarin buyik bir
bolimU donemin baginda robotu ve pargalarini tanimadiklarindan dolayi ortaya ¢ikmistir.

Robotu ve parcgalarini tanidik¢a robot ile ilgili fazlaca sorun yasanmamistir.
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Bolim 5

Tartisma, Sonug ve Oneriler
Tartisma

Bu galisma ile bilgisayar programlama 6gretiminde robot kullaniminin nasil olmasi
gerektigi ile ilgili G¢ durum calismasi yapilmis, bu durum ¢alismalari sonucunda bilgisayar
programlama &gretiminde robot kullanimi ile ilgili temel ilke ve dinamikler ortaya
cikarilimistir. Ogretim strateji ve yontemlerinin neler oldugu, ddrenme iceriginin nasil
dizenlenmesi gerektigi, 6grenme ortami kosullarinin nasil dizenlenecegi, 6grenme ortami
altyapisi i¢in teknik konu ve stratejilerin nasil olusturulacagi, ne tir problemler ile
karsilasildigi ve bunlara ait ¢ézim yollarinin neler oldugu, 6grencilerin takim dinamiklerinin
neleri kapsadigi ve égrenciler icin motivasyon unsurlarinin neler oldugu ortaya c¢ikarilmis
ve incelenmistir. Elde edilen bulgular ve sonuglar i1siginda bilgisayar programlama

6gretiminde robot kullanimi ile ilgili bir model éneri sunulmustur.
Ogrenme-Ogretme Stratejileri.

Bilgisayar programlama ogretiminde robot kullanimi ile ilgili 6grenme ve 6gretme
stratejilerinin neler olacagl konusu karsimiza c¢ikan éncelikli konulardan bir tanesidir.
Ogrenme-Ogretme stratejilerinin sunus yoluyla, bulus (kesfetme) yoluyla ve arastirma-
inceleme yoluyla olmak Uzere (g farkli stratejiden olustugu sdylenebilir. Ogrencilerin aktif
katilimlarinin dnemli oldugu bu stratejide onlarin problem ¢ézme, karar verme, elestirel
dusunme ve igbirlikli calisma gibi Ust duzey dusunme becerilerini gelistirmelerine olanak
saglanabilir. Ogrencilerin bir sorun ile karsilastiklarinda bunu ¢dziime kavusturmak igin
dzellikle problem ¢dzme becerilerini etkin kullanmalari istenir. Ogretmen, égrenci, dgretim
materyalleri ve 6grenme ortaminin iletisim ve etkilesimlerinin maksimum dizeyde olmasini
gerektiren bu stratejide yol goOsterici ve rehber rolinde olan o6gretmen, Ogrencilere
takildiklari ve ilerleyemedikleri noktalarda destek vermektedir. Ayrica ogrencilerin ders

sadece ders zamani degil ders zamani diginda da etkin olmasini gerektiren ve buna imkan
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saglayan bir stratejidir. Bu acilardan bakildijinda programlama &égretiminde egitsel robot
kullanimi ile ilgili en uygun 0ogretim stratejisinin arastirma-inceleme yoluyla oldugu

soylenebilir.

Calismada problem/proje tabanli 6grenme yaklasimlari 6n plana ¢ikmaktadir. Bu tir
6grenme ve Ogretme yaklasimlari 6grencilerin takimlar halinde isbirlikli bir sekilde
calismalarini gerektirmektedir. isbirlikgi metodolojiler, dgrencileri 6grenme siirecine dahil
etmeyi ve motive etmeyi, onlara kavramlarini ve fikirlerini dizenleme ve bu fikirlerin
dogrulugunu akran tartigmalar ve pratik deneyimlerle gosterme firsati sunmalarini saglar.
Ek olarak, yeni mesleki ve sosyal beceriler tesvik edilebilir: isbirlikli galisma, takim ve gérev
yonetimi ve sentez ve karar alma (Alorda, Suenaga, & Pons, 2011). Boylelikle 6grencilerin
isbirlikli bir ortamda takimlar halinde c¢alismasinin gerekliligi ¢cok énemli bir durumdur.
Durum calismalarinda o6grencilere isbirlikli takim c¢alismalarini saglayacak firsatlar
sunulmustur. Ogrenciler de bu tir takim calismalarini benimsemiglerdir. Elde edilen
bulgular 6grencilerin bireysel olmaktan ziyade diger égrencilerle takim halinde ¢alisarak
problemleri ¢dzmeyi ve program yazmayl benimsedigini godstermektedir. Mitnik,
Recabarren, Nussbaum ve Soto’ya (2009) goére robotik uygulamalar égrenciler i¢in oldukga
motive edici bir etkinlik olmakla birlikte &grencilerin kendi aralarindaki igbirligini
gelistirmektedir. Bilgisayar destekli 6gretim araglari, bugun 6égrenciler icin uygun olan ilgi
cekici 6grenme ortamlarinin en populer olanlaridir. Bu araglar, 6grencilerin farkl sekillerde
ve farkh duyularla 6grenme deneyimleri yagsamaya tesvik edildigi yapilandirmaci 6grenme
kavraminin érnekleridir. Teknolojik 6grenme araclari, 6grencilerin kendi 6grenmelerini aktif
bir sekilde kontrol etmelerini saglar (Cassell, 2002), kendi 6grenme sureglerini
planlamalarini ve izlemelerini destekler (Kafai, 1996), 6drenmenin yeni durumlara
uygulanabilecegi bir ortami tesvik eder ve igbirlikgi 6grenme etkinliklerini gergeklestirmeye
yardimci olur (Cassell, 2002; Druin ve digerleri, 2003). Ayrica Mitnik ve digerleri (2009)
robotik etkinliklerin, sadece elektronik, programlama ve yapay zeka gibi robotik ile ilgili

konulari 6gretmek icin robotlarin kullaniimasina yoénelik geleneksel yaklagimdan ziyade
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egitimde yeni bir uygulama firsati sundugunu belirtmektedirler. Benetti (2012) gelecekteki
arastirmalar icin 6zellikle robotigin bazi becerilerin (dlistinme becerileri, problem ¢ézme
becerileri ve takim calismasi becerileri v.b.) gelistirimesinde bir arac olarak kullaniimasini
degerlendirmeyi bir dneri olarak sunmaktadir. Bers, Flannery, Kazakoff ve Sullivan’a (2014)
gore bir robotik uygulamasi, yasa uygun teknolojiler, mifredatlar ve pedagojiler ile birlikte
verildiginde, 6grencilerin aktif olarak robotik alanina uygulanan bilgisayar programlarindan
o6grenmeye katilabileceklerini gostermektedir. Hatta daha sonra bilgisayimsal dusiinceyi
gelistirmek icin ilk adimlarini atabilirler. Genel anlamda robot kullaniminin sagladigi faydalar
iletisim ve igbirligi becerilerindeki gelismeler, problem ¢dzme ve yaratici dislnmedir
(Alimisis, 2013; Bers, 2008; Mitnik ve digerleri, 2009). Bilgisayar biliminde basarili olabilmek
ve bu isi yapmak igin istek, teknik bilgi, teknoloji araglarini kullanabilme, pratik stratejiler ve
sabir gerekiyor. Proje tabanli 6grenme, bilgisayar bilimlerinin icerik alanlarinda en iyi sekilde
entegre olabilen tasarim ve arastirma uygulamalarindandir (ISTE, 2017). Boylelikle igbirlikli
takim calismalarinin desteklendigi basarili uygulamalar proje g¢alismalaridir. Proje tabanli
ogrenme yaklasimlari ile bilgisayar programlama o6gretiminde kullanilan robotlar daha
uygun bir sekilde kullanilan teknolojik 6grenme araglari haline gelmektedir. Dénem iginde
derse ait teorik bilgilerin verilmesinin ardindan donem sonuna dogru 6grencilerin takimlar
halinde robot projeleri gelistirmeleri saglanmistir. Bu proje ¢alismalarina 6zellikle tglncu
durum galismasinda daha ¢ok dnem verilerek tUzerinde daha siki bir sekilde durulmustur.
Bu proje c¢alismalarina &grenciler oldukca O©Onem vermisler ve bu uygulamayi
benimsemiglerdir. Robot kullanilarak verilen programlama &gretimi  ¢alismasinda,
muhendislik alani lisans birinci sinif égrencileri tam olarak “robot donanimi kullanarak
uygulamali programlama” dersine devam etmisler ve hatta bunu geleneksel
programlamaya tercih etmiglerdir (Collier, Duran ve Ordys, 2012). Proje caligmalar
gercgeklegtirilirken ogrencilerden projenin nasil ilerledigi konusunda donutler almak ve
bunlara gére takimlara geri bildirimlerde bulunmak ¢alismada dikkate alinmistir. Bu sekilde
takim ve proje takibi 6grenciler tarafindan begenilmis ve desteklenmistir. Ogrencileri

gercekten ilgilendiren ve onlari kodlamaya ydnlendirmek igin onlara kendi projelerini
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yapmalari saglanmalidir. Bunun anlami, basitce Ornek bir projeyi degistirmeyi veya bir
bulmacayi ¢dzmeyi iceren - bir robotu bir labirentle hareket ettirmek gibi - projeler vermek
yerine, 6grencilerin gercekten dnem verdikleri sey icin kod yazmalarina izin verilmesi daha
uygundur (ISTE, 2014). Robotlarin kullanildigi programlama dilleri dersinin son ayinda,
ogrenciler derste 6grendikleri herhangi bir robotu kullanarak daha blylk bir projeyle
ugrastilar. isbirlikli takim calismasi ile yuritecekleri projeler icin dgrenciler zamanla da
mucadele etmiglerdir. Takimlar ilgilendikleri bir konuda proje hazirladiklari igin bu durum
onlarin motivasyonlarini yuksek tutmasina, ders zamani i¢inde ve disinda saatlerce ders
¢alismasina, robotu olusturmak ve calistirmak icin yazdiklari programlari paylasmanin

birgcok yolunu bulmalarina neden olmustur.

Genel itibariyle 6grencilerin ¢cok biylk bir kismi takimlar halinde rekabet etmek ve
yarismaktan ziyade paylasmayi ve yardim etmeyi tercih etmektedirler. Ogrenciler sadece
kendi takim arkadaslariyla degil diger takimlarla da paylasim ve yardimlasma halinde
olmayi tercih etmiglerdir. Kendi ifadelerinde de bunu dile getirirken paylasma ve
yardimlasmanin kendi gelisimlerini daha ileri gotirdiguna belirtmislerdir. Yarisma ve
rekabet ortamina pek sicak bakiimadigi, bu durumun 6grencileri strese soktugu ve
gelisimlerini engelledigi ortaya cikariimistir. Ancak genel olarak yarismalar ayni zamanda
robotik aktivitelere ilgi duyan birgok égrenci igin populer bir baglam olusturmaktadir (Altin
ve Pedaste, 2013). Ayrica 6grenciler 6gretmenden sadece gerektiginde yardim almiglardir.
Ogretmen genel itibariyle rehber roliindedir. Ogretmen, o6grencilerin karsilastiklari
problemleri ¢dzmekten ziyade onlari ¢ézime gdétirecek yollari gostererek yardimda
bulunmaktadir. Ayrica 6gretmen 6grencileri sadece zorluklarinin Gstesinden gelmeleri ve
dgrenmeleri konusunda yonlendirilmeleri igin tesvik etmis ve desteklemistir. Ogrencilerin
basaril bir sekilde program yazmalari ve basariya ulagmalari her zaman o kadar kolay
olmayabilir. Ogrenciler, kodlama becerileri, yaratici fikirleri ile uyugmadigini fark ettiklerinde
hayal kirikligina ugrayabilirler. Bu nedenle, bir 6gretmenin, projenin yonlendiriimesine ve

gerektigi gibi yapilan yénlendirmelerle 6grencilerin projeden vazgegmeden dnce rehberlik
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icin adim atmasi ve bodylece o6grencilerin anlamh bir sey yaparken motivasyonlarini
surdirmelerine yardimci olmasi ¢ok énemlidir (ISTE, 2014). Benzer sekilde Fessakis, Gouli
ve Mavroudi (2013) calismalarinda égrencilerin bir planlama stratejisini veya bir deneme-
yanilma modelini problem c¢bézme igin takip ettiklerini ve ilgilerini korumalarina ve
o6grenmelerini uygun bir sekilde gelistirmelerine yardimci olan bir rekabet ve isbirligi dahil
cesitli sosyal etkilesim iginde bulunduklarini ortaya ¢ikarmiglardir. Calismada isbirlikli takim
calismasi yaklasimin ¢ok etkili oldugu tespit edildi. Boylelikle 6gretmenlerin izlemeleri igin
daha az proje olmakta, égrenciler birlikte daha fazla problem ¢dézmekte ve her sey yolunda

gitmektedir.

Calismada urin degerlendirmeden ziyade slire¢ degerlendirme o6n plana
cikariimaya calisiimistir. Bu ylzden degerlendirmeler 6grencilerin dénem boyunca
yaptiklar tim calismalar dikkate alinarak yapilmistir. Sadece vize ve final sinavlari degil,
kisisel proje raporlari, dénem igi ve dénem sonu yansima raporlari dikkate alinarak
degerlendirmeler yapiimistir. Kodlamayi 6grenmek zorlu bir stregtir, ¢linkd iyi bir programci
olmak igin zaman ve tutarlilik gerekir. Zaman konusu 6gretmen ve ogrenciler icin daima
yetersiz olan bir sey. Ayrica, yetkin bir kodlayici olabilmek icin yalnizca bir kod yazmanin
degil, bir Granun nasil geligtirilecegini 6grenmek de kritik 5nem tasir (ISTE, 2017). Bdylece
ogrencilerin yazmis olduklari ve Uriin olarak degerlendirilen kodlardan ¢ok bu Grind elde

ettikleri surece odaklanmak daha onemlidir.

Calisma sonunda ortaya ¢ikarilan baska bir durum da 6grencilerin yanlis yapmayi
bir firsat olarak gérmeleridir. Ogrenciler yanlis yapmaktan korkmadan siirekli deneyerek
dogru sonuca ulasmak icin c¢aba harcamaktadirlar. Basarinin, sonuca ulagsmak igin
bikmadan ve usanmadan devamli surette deneyerek gelecegini ¢ogu o6grenci dile
getirmistir. Ogrenciler birlikte calistiklarinda, gok daha zorlu bir hata ayiklama miicadelesi
surdirirler. Cogunlukla ders sonrasi bunun (izerinde galigirlar. Ogrenciler kiigik bir hatay!
dizelterek basaril olduktan sonra mutlu olduklarini disa vurarak bundan g¢ok buyuk bir

heyecan duyabilirler (ISTE, 2014).
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Ogrenme igeriginin Diizenlenmesi.

Calismalar sirasinda teorik ve pratik ders arasindaki uyuma dikkat edilmesinin
yaninda uygulamaya daha fazla imkani verilmeye c¢alisiimistir. Bununla birlikte bilgisayar
bilimi igin temel derslerden olan zorunlu veya se¢meli ¢esitleri olan programlama dilleri dersi
mufredati icerisine egitsel robotlarin entegrasyonu saglanabilir. Béylece 6zellikle bilgisayar
bilimi ile yeni tanigmig 6grencilerin robotlar araciligi ile bilgisayar programlamaya karsi ilgi
ve motivasyonlari arttirabilir. Robotlar, 6grencilerin gézlemci olmalarini, belirli bir alan veya
gorevle ilgili olan kendi bilgilerini etkilesimli hale getirmelerini ve olugsturmalarini saglar. Bazi
¢alismalarda, robotlarin, dgrencilerin deneyimlerinden genellestirmelerine, deneyimlerini ve
mufredatlarina koépri kurmalarini saglayarak yapilandirmaciligi destekledikleri iddia
edilmistir (Jadud, 2000). Robot etkinliklerini uygulamak, deneyimi zenginlestirir ve
ogrenciler igin icerik ve gergcek dinya uygulamalari arasindaki baglantiyr guclendirir.
Uygulamali etkinliklerin tamamlanmasiyla, 6grenciler aktif 6grenmenin tum avantajlarini
iceren aktif bir stire¢ olarak anlamli bir anlayis gelistirir (Dopplet, Mehalik, Schunn, Silk &
Krysinski, 2008). Derslerde kisa ve 6zli konu anlatimi yapilirken uygulamalara maksimum
sureler verilmistir. Yeteri uzunluktaki konu anlatimi ve daha fazla sure robot ile uygulama
firsati vermek o6grencilerin hosuna gitmektedir. Ayrica 6grenciler ders suresi dikkate
alinarak robot etkinliklerinin  sayisinin  belirlenmesinin  énemine deginmektedirler.
Ogrenciler, etkinlik ile ilgili ydnergelerin acik, anlagilir ve farkli anlamalara firsat vermeyecek
nitelikte olmasinin 6nemine isaret etmektedirler. Bunlara ek olarak &grenciler iyi
tanimlanmis problemlerden ziyade iyi tanimlanmamis problemlerin kendilerini daha
zorladigini, daha ¢ok ¢aba sarf ederek daha ¢ok zaman harcadiklarini belitmektedirler.
Whitehead’a (2010) goére robot etkinlikleri, dgrencilerin bilgileri ezberlemelerine ve basarili
olmalarina izin verecek sekilde tasarlanmamalidir. Etkinlikler, ogrencilerin bagimsiz
dusunmelerini saglamak, gercek dunyayla iletisim kurmalarini saglamak ve kendi fikirlerini
ifade etmeye zorlamak igin tasarlanmistir. Ogrencilerin ¢ogu icin bu, olumlu bir sekilde yanit

verdikleri yeni bir deneyimdir.
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Robot etkinliklerinin kolaydan zora dogru gitmesinin uygun oldugunu belirten
ogrenciler kendilerine verilen tim etkinlikleri bitirme egiliminde olmuslardir. Bununla birlikte
basladiklari ve yarim kalarak bitiremedikleri robot etkinliklerini bir sonraki hafta
tamamladiktan sonra diger etkinliklere devam etme duslincesindedirler. Ek olarak bazi
ogrencilerin haftalik robot etkinlikleri ile ilgili dersten sonra kendilerine déndtlerin verilmesi
icin talepleri bulunmaktadir. Kendilerine verilen robot etkinliklerini olasi ¢dzlUmleri ile birlikte
vermek ogrenciler tarafindan pek ragbet gérmeyen bir durumdur. Ancak 6grenciler ders
sonunda ¢O6zimun kendilerine verilmesinin uygun oldugunu dugtunmektedirler. CS1
ogrencileri, iyi yapilandiriimig, kompakt programlar olusturmanin énemini tam olarak
anlamadan kod yazma egilimindedir. Robot laboratuarinda verilen hizli geri bildirimler,
Ogrencilere problemi iyice analiz etmekten ve gerekli eylemlerin bir akis semasini
olustururken kazanilan avantajlari daha iyi anlamalarini saglamaktadir (Imberman ve

Klibaner, 2005).

ik iki uygulamada derste robotu programlamak icin siiriikle-birak mantigina dayali
olan Lego’nun kendi yazilimi NXT 2.1 Software programi kullanildi. Daha sonraki tGglncl
uygulamada ise buna ek olarak kod yazmaya dayali bir yazilim olan RobotC programi
kullanildi. Bilgisayar programinin temellerini ve kavramlarini 6grenmek icin 6grencilere
isbirlikli takim ¢alismasina dayali etkinlikler sunuldu. Bu etkinliklerde 6grenciler sirikle-
birak mantigiyla veya kodlayarak cesitli programlar yazdilar. Ogrenciler siriikle-birak
yontemi ile programlamadan ziyade kod yazarak robot etkinliklerini gerceklestirmeyi tercih

etmektedirler.
Takim Dinamikleri.

Takimlarin olusturulmasi 6grencilere birakilacagi gibi égrencilerin bilgi, beceri ve
yetenekleri gercevesinde 6gretmen tarafindan da yapilabilir. Takimlarin olusturulmasini
ogrencilere birakmak onlarin istek, ilgi ve motivasyonlarini olduk¢a yuksek tutmaktadir.
Takimlarini  kendileri olusturan &grenciler ilk olarak anlasabildikleri Kisilerle takim

olusturmayi tercih etmektedir. Bdyle olunca derse ve uygulamalara kargi daha yodun bir
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odaklanma durumunda olmaktadirlar. Ogretmen tarafindan olusturulan takimlarda
baslangigta takim arkadaslarini se¢cememenin verdigi bir moral ve motivasyon bozuklugu
yasasalar da daha sonra takimi benimseme ve takima uyum durumlar artarak devam
etmektedir. Bilgisayar bilimi hizla zorlasabilir. isbirlikli bir ortamda diger égrencilerle birlikte
calismak, hayal kirikligina ugrama ile bir projeyi basarili bir sekilde bitirmek arasindaki farki
olusturacak kadar biyik bir ilerleme saglayabilir. isbirligi ayrica, kodlamayi ve
programlamayi daha eglenceli hale getirebilir. Grup projeleri bunu, kadinlar da dahil olmak
Uzere tim &grencilere yonelik bir toplumsal etkinlige dénistirir. Ogrenciler mimkiin
oldugunca birlikte calistiklari arkadaslarini segtiklerinde dersten daha g¢ok hosnut
olacaklardir (ISTE, 2014). Bircok isbirlikli 5grenme calismasinda, grup buyukligu etkilesim
konusunda daha fazla arastirma gerektiren énemli bir faktér olarak tanimlanmistir (Strijbos,
Martens ve Jochems, 2003). Takimdaki 6grenci sayisi ne ¢ok az, ne de ¢ok fazla olmalidir.
Ug ya da dort kisilik takimlar olusturmak en ideal olanidir. Ogrenciler bes ve (izeri kisi iceren
takimlarla galistiklarinda takim ruhu olusmamakta, bazi 6grenciler cok 6n plana ¢ikarken
bazilari arka planda kalmaktadir. Ogrenciler, takimlar icerisinde bazi égrencilerin etkinlikler
sirasinda anlamadiklarindan veya bagka sebeplerle geride kaldidini ifade etmektedirler.
Takimlarin bazilari bu durumu takim icerisinde mini gruplar kurma, sirayla yapma, takim
icinde konuyu tekrar anlatma gibi stratejilerle ¢ézmeye c¢alismiglardir. Takim igerisinde
iletisim kopuklugu ve etkilesim azli§i da yasanabilmektedir. Boyle bir durumda da etkili ve
verimli bir 6grenme gerceklesmeyebilir. Kalabalik takimlarin aksine iki kisiden olusturulan
takimlarda iletisim oldukga iyi olmakla birlikte bazi haftalarda takim Uyesinden birisinin
devamsiz olmasi durumunda takim olma niteligi kaybolmaktadir. Bdyle bir durumda
o6grencinin bireysel calismasi tercih edilmedigi icin 6grenci bagka takimlarla birlikte
calismaya tesvik edilmektedir. Lindh ve Holgersson (2007) galisma gruplarinin ¢ok buyuk
olmamasi gerektigi ifade etmislerdir. Takimlar her robot i¢in en fazla iki veya t¢ 6grenciden

olusmalidir.
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isbirlikli takim galismasi seklinde uygulamalara katiimalari beklenen &grenciler
etkinlikler Gzerinde tartisarak, mantigini kavrayarak, deneyerek ve adim adim gitmeyi tercih
etmektedirler. Boylelikle bireysel calismadan ziyade birlikte ¢alisarak bir seyleri basarmanin
mutlulugunu yasayan Ogrenciler takim calismalarini benimseyerek, isteyerek ve severek
derse devam etmislerdir. isbirlikli dgrenme ortamlarindaki égrenciler kendi bakis acilarini
ifade etmeli ve birlikte bilgi ve anlam yaratmak igin baskalarinin goruslerini dinlemelidir
(Neo, 2003). Gruplar halinde birlikte calisan &grenciler, bireysel grup Uyelerinin
yeteneklerine ve katkilarina saygi gésterir ve bunlari vurgularlar. igbirlikli 6grenme, grubun
eylemleri icin bireyler arasinda yetki ve sorumluluk paylasimini vurgulamaktadir. isbirlikli bir
durumda olan 6grenciler ayni hedefi paylastiginda, odaklanmis grup tartismasi yoluyla
birbirlerinden égrenebilirler. isbirlikli 6grenmenin asil amacinin bireysel ve ekip Uyeleri
arasindaki etkilesimdir ¢unki farkl bakis agilariyla bilgi paylasimina izin verilmektedir

(Puntambekar 2006).
Ogrenme Ortami ve Karsilasilan Problemler.

Ogrenciler birlikte ¢alistiklarinda, cok daha zorlu bir problem ¢ézme, program yazma
ve hata aylklama mucadelesi verirler. Cogunlukla ders slresi yetmedigi i¢cin ders sonrasi
da bunun (izerinde galsirlar. Ogrenciler kiigiik bir hatay! diizelterek bir problemi ¢6ziip
robotu hareket ettirdiklerinde ¢ok blytk heyecan duyabilirler. Ders zamaninin ¢ok ¢abuk
gectigi ve dersin bittigini bile fark etmedikleri zamanlar olmustur. Bu gibi durumlarda isteyen
odrencilere ders sonrasi zamanlarda da robotlara erigim firsatlari sunulmustur. Ayrica ilk iki
durum calismasinda &drenciler robot setleri icinde bulunan kurulum kilavuzlari
dogrultusunda robotlarini olusturmus ve c¢alismalarini bu robotlarla gergeklestirmislerdir.
Ancak Gglncu durum galismasinda 6grenciler sadece bu robotla degdil bagka robotlarla da
calisma imkani bulmuslardir. Bu durum égdrencilerin oldukga hosuna gitmistir. Ogrenciler
doénem boyu sadece bir gesit robot ile galismak yerine kurduklari robotlari sékerek farkli

robotlar kurmayi ve bunlarla ¢calismayi istemektedirler.
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Ogrencilere ders zamani diginda da robotlara erigim olanaklari saglanmistir. Cogu
takim sadece ders zamani degil ders sonrasinda da robotlarla galismayi tercih etmislerdir.
Robotlara okul disinda erisim imkani vermek o&grencilerin oldukga hosuna giden bir
durumdur. Ogrencilerin bireysel veya takim olarak sahip olmalari oldukga zor olan robotlarin
her an ellerinin altinda oldugunu bilmeleri onlarin derse karsi ilgi ve alakalarini da artirmistir.
McWhorter (2008) calismasinda robotlarin kullaniminin genellikle sinifta mevcut
laboratuvar suresiyle sinirli oldugu igin robotlarin tam anlamiyla etkili bir 6grenme araci
olarak kullanilamadigini belirtmistir. Bu olumsuzlugu bertaraf etmek icin robotlara istedikleri

an ogrencilerin erigsimine agmak etkili bir uygulama yéntemi olarak kargimiza ¢ikmaktadir.

Ogrenciler takim calismasi sirasinda kendileri igin uygun bir calisma alaninin
olmasini istemektedirler. Bunlar; uygun bir masa, program yazacaklari bilgisayarlar ve
programi yukledikten sonra robotu calistiracaklari uygun buyuUklUkte bir alandir. Ayrica
ogrencilerin geneli kisisel bilgisayarlarini ¢alisma ortamina getirerek etkinlik yapma
konusunda istekli degillerdir. Imberman ve Klibaner (2005) robotik dersi i¢in ideal bir alanlar
olsa da, robot projelerini daha geleneksel bir laboratuar ortaminda uygulamislardir.
Laboratuardaki bilgisayarlara robot panosu icin konektoérler yerlestirmigler ve etkilesimli C
yazilimi kurmuslardir. Robotlar mobil arabalarda Kkilitli bir depoda tutulur. Sinifta bu el
arabalari laboratuara yodnlendirilir. Bunlar geleneksel laboratuvarlarda az yer kaplarlar.
Bununla birlikte, bu robot projeleri fazla yer de gerektirmez. Ayrica 6grenciler galisma
ortamindaki kisi sayisinin ¢gok olmamasini, kalabalik olmayan bir ortamda calisiimasini
istemektedirler. Ogrenciler bos bir alanda galismaktan ziyade parkur (izerinde caligmayi
daha cok tercih etmektedirler. Ayrica parkur Uzerinde galismak gesitli zemin problemlerini
de ortadan kaldirmaktadir. Calisma ortami ve zemin problemlerinden dolayi ézellikle sensér
kullanilan robot etkinliklerinde robotun dizgun ¢alismadigi veya her seferinde farkl galistigi
konusunda 6grencilerden gikayetler gelmigtir. Bu gikayetler mumkun oldugu kadar aza

indirilse de tamamen ortadan kaldirilamamistir.



159

ik iki durum galismasinda dénem boyunca égrenciler ayni robotlar ile galigirken
dclinci durum calismasinda bu robota ek olarak farkh robotlarla calisma firsatlar
sunulmustur. Ogrencilerden bir kismi dénem igerisinde sadece bir robot tasarimi degil de
farkh robot tasarimlari yapmak igin istekte bulunmuslardir. Bunun igin takimlara dénem
icerisinde farkl robot tasarimlari yapabilmeleri igin iki farkli robot seti temin edilmigtir.
isteyen takimlara bu setler verilmistir. Bu setleri kullanarak ¢ok degisik robot tasarimi yapan
takimlar memnuniyetlerini dile getirmislerdir. Farkh robotlarla c¢alismak onlarin
motivasyonlarini daha da artirmistir. Bazi takimlarda yer alan égrenciler dénem igerisinde
kullandiklari robotlarin 6zellikle de elektronik kisimlarinin arizalandidi veya dizgun
calismadigindan dolayi dersten geri kaldiklari konusunda sikayetgi olmuslardir. Bu olumsuz
durumun 6nline gegcmek igin yedek robot veya robot parcalari hazirlanarak takimlarin
kullanimina sunulmustur. Robotlarin ve diger pargalarinin (kutu, sarj cihazi, kablolar gibi)
ders zamani disinda muhafazasi i¢in uygun bir ortam hazirlanmistir. Her hafta ders
zamanindan 6nce robotlarin bataryalari kontrol edilerek, sarj seviyesi disik olan robotlar
sarj edilmistir. Boylelikle takimlarin dersten geri kalmalari 6nlenmistir. Robotlarin muhafaza
edildigi ortamdan &grencilere istedikleri zaman robotlara erisim olanaginin sunulmasi
ogrencileri oldukca memnun etmistir. Takimlarin ¢cogu okul diginda robot ile galismaya
istekli davranmiglardir. Bu imkanin sunulmasindan olduk¢a mutlu olduklarini dile
getirmislerdir. Takimlara okul disinda robotlarla sikinti yasamadan ¢alismalari icin robot ile
birlikte diger pargalari da (kutu, sarj cihazi, kablolar gibi) teslim edilmistir. isleri bittiginde de
teslim alinmistir. Ayrica galismamizda dénem sonunda takimlardan kurulmus haldeki
robotlarini sokmeleri ve kutularina dizgince yerlestirmeleri istenmistir. Robotlari bu sekilde
bundan sonraki ¢galismalar icin kullanima hazir hale getirmek amaciyla bdyle bir uygulama

gerceklestirilmistir.
Motivasyon unsurlari.

Calisma sirasinda ayrica o6grencilerin cinsiyet ve programlama deneyimi

bakimindan robot kullaniminin motivasyonlarini etkileyip etkilemedigi ortaya c¢ikariimaya
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calisiimistir. Elde edilen bulgular genel olarak batiin 6grencilerin motivasyonlarinin yiksek
oldugunu goéstermekle birlikte robot kullaniminin cinsiyet ve programlama deneyimi
bakimindan égrencilerin motivasyonlarinda anlamh bir farkliik olmadigini gostermektedir.
Benzer sekilde McWorthy (2008) calismasinda motivasyon alanlari, 6grenme stratejileri ve
kurs hedeflerine ulasilma derecesini incelemistir. Her ¢ durumda da istatistiksel analiz,
Motive Edilmis Ogrenme Anketi Stratejileri ve kurs sinavlari ile dlgllen geleneksel kontrol
grubu ile robot kullanan deney grubu arasinda anlamli bir fark gostermedigi sonucuna
ulasmistir. Bununla birlikte yapilan bilimsel galismalarin genelinde robot kullaniminin
ogrencilerin motivasyonunu olumlu yénde etkiledigi ve ylkselttigi goériimektedir. Fridin’e
(2014) gore yaptiklari calisma sonucunda, robotlarin ¢ocuklarin 6grenme surecine
duygusal katiimini basariyla destekledigini gdstermektedir. Ayrica gergek bir robotla olan
etkilesimlerin sanal bir ajanla olan etkilesimlerden daha fazla zevk urettigi ve daha fazla
dogal gizli egitim sagladigi dne sartlmastir (Wainer, Feil-Seifer, Shell ve Mataric, 2006,
2007). Bu durumun zittina, Mitnik ve digerleri (2009) yaptiklari ¢alismanin egitimsel
yonleriyle ilgili olarak, gercek robot temelli etkinliklerin ve simule edilen etkinliklerin her
ikisinde de 6grenmeyi tesvik ettigini kanitlamislardir. Her iki uygulamadaki etkinliklerin, her
bir 6grencinin 6n bilgisinden bagimsiz olarak 6grenciler arasinda énemli 6grenme ciktilari
elde ettigini sonucuna ulagmiglardir. Ayrica sinif ortamindaki robot, 6grencileri 6grenmeye
motive eden ve dogal olarak 6grenme performansini ortaya ¢ikaran pratik bir 6grenme
partneridir (Chang, Lee, Wang ve Chen, 2010). Cruz-Martin v.d.'ye (2012) gbre derste
robotlari kullanma tecriibeleri gergekten olumludur. Ogrenciler laboratuar oturumlarini daha
¢ekici bulmuslar ve onerilen pratik alistirmalari daha coskulu bir sekilde ¢ézmuslerdir. Bu
algl, farkli konularda yapilan anketlerin sonuglariyla ve geleneksel yaklasimlarla
karsilastirildiginda motivasyonlari daha yuksektir. Ayrica NXT'nin muhendislik konulari igin
maliyet, saglamlik ve cok yonlulik agisindan neredeyse en uygun platform oldugunu
dusunmektedirler. Robotlar, deneyime dayali ve uygulamali oldugundan dolayi 6grenmeyi
tesvik eden motive edici bir 8grenme aracidir (Mataric, Koenig, Nathan ve Feil-Seifer, 2007,

Nugent, Bradley, Grandgenett, Adamchuk, 2010; Osborne, Thomas ve Forbes, 2010).
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Imberman ve Klibaner (2005) CS1 dersi igin uygun bir robotik projesi tanimlamislar ve bu
proje ile hem 6grencileri hem de fakiilteyi motive etmede ¢ok basarili olmuslardir. Ek olarak
ders 6gretimi web tabanli oldudu icin proje égrencilerinin izlemesi ¢ok kolay olmustur.
Motivasyon, katiimin temeli oldugu i¢in (Martin, 2012), bu nedenle robotlar, programlama

ogretimi icin bir arag olarak kullanilabilir.

Bilgisayar programlama derslerini hem erkek hem de kadin égrenciler almaktadir.
Programlama dilleri dersinde robot kullanimi 6zellikle kadin égrenciler icin dikkat cekici
sonuglar elde edilmesini saglamigstir. Bilgisayar programlamayi beceremeyecedini dislnen
bircok kadin égrenci yaptiklari ve kesfettiklerine kendileri bile sasirmistir. Her 6grenciye bu
beceriyi denemek igin bir sans taniyan robotlar bilgisayar biliminde yer alan cinsiyet ayrimini

ortadan kaldiracak potansiyele de sahip olabilirler.

Sonug

Calismada odncelikle programlamanin temellerininin 6gretilmesine odaklanildi.
Bunlarin baginda sirali yapilar, karar yapilari ve doénguler gelmektedir. Her gecen glin
ogrenciler hem robot hem de programlama konusunda daha bilgili oldular ve yeni becerileri
robotlar Gzerinde uyguladilar. Durum ¢alismalarinin hepsinde 6grencilerin tamamina yakini
robotlar ile bilgisayar programlamada yer alan terim ve kavramlari daha iyi bir sekilde
o6grendikleri, bunlarla ilgili yapilan etkinliklerle robot tizerinde somut bir sekilde gérdukleri ve
fazla bir zorluk yasamadan daha kolay bir sekilde dersi anladiklar ortaya cikariimigtir.
Lawhead, Duncan, Bland, Goldweber, Schep, Barnes ve Hollingsworth’e (2002) gére robot,
tam anlamiyla hareket ve ses gibi fiziksel davraniglar sergilemektedir. Bu tir davraniglarin
dogrudan uygun siniflardaki yontem acgiklamalarina dogrudan eslenmesi muhtemeldir.
Fiziksel bir modelde gobzlemlenen ve tarif edilen davranis ile programlama dili
uygulamasinda uygun sekilde adlandiriimig yontem tanimlari arasindaki somut baglanti,
dgrencinin 6grenme sureci i¢in gugli bir destek saglar. Benitti (2012), robotlarin egitim

surecine dahil edilmesine iliskin son arastirmalarin bir 6zeti olarak, bu alandaki ¢alismalarin
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gogunun, robotlarin kendilerini yakindan ilgilendiren konularin égretilmesi igin bir platform
olarak kullandiklarini belirtmektedir. Bunlar robot yapisi (mekatronik ve elektronik) ve
programlama gibi robotik alanlari kapsamaktadir. Yeni baglayan 6grencilere bilgisayar bilimi
kavramlarini ve uygulamalarini tanitmadan 6nce, hangi 6grenme hedeflerine erigilmek
istendigi konusunda ¢ok net olmak gereklidir. Bunu akilda tutarak, LEGO Mindstorms ve
VEX 1Q Kkitleri gibi robot setleri ders programinda basarili bir sekilde entegre edilebilir.
Boylece 6grenciler program yazarak robotlarini kontrol edebilir ve digli, motor ve sensor gibi
farkh bilesenlerin nasil calistigini 6grenebilirler (ISTE, 2017). Robotlarla, bilgisayar bilimine
ait birgok temel unsur ele alinabilir. Robot kitleri programlama temelleri, elektronik, donanim
tasarimi / uygulamasi, yapay zeka (Al), isletim sistemi ve makine 6grenmesi Uzerine
odaklanmis siniflara rahatlikla entegre edilebilir (Weiss ve Overcast, 2008). Ogrencilerin
¢ok buyuk bir cogunlugu programlama ile ilgili kavramlari robotlar araciligiyla daha rahat bir
sekilde 6grenseler de bazi 6grenciler icin bazi kavramlarin 6grenilmesi yine bir zorluk olarak
karsimiza ¢ikmaktadir. Sartatzemi, Dagdilelis ve Kagani’ye (2005) gdre 6grenciler robotlar
ile programlama kavramlarini kolayca anliyor goérinmektedir. Bununla birlikte, acemi
programcilarin belirli programlama yapilarinin i¢gsel zorluguna bagh olan diger ortamlarda

karsilastigi zorluklarin, robot ortaminda da mevcut oldugu goérulmastar.

Programlamayi ddrenme silreci, yeni sembol, kavram, terim ve sistemlerinin
ogrenilmesine iliskin 6nemli miktarda ¢aba gerektiren bir sudrectir. Farkli kurumlarin
programlama &gretimi igin farkli yaklagimlar benimsedikleri gorultr. Ancak genel olarak
atama, se¢me, yineleme, parametreler, 6zyineleme gibi genel konulari ile daha ylksek
dizeyde, nesneler, siniflar, yontemler v.b. programlama o&gretimi icerisinde yer alan
konulardir. Bu konularin timuane robotlar ile ulagilabilir (Lawhead ve digerleri, 2002). Lisans
CS1 dersinde 6gretilen kavramlarin 6grenilebilirligini artirmak igin LEGO tabanli robotlarin
kullaniimasi hem 6grenci hem de 6gretim Uyeleri igin olumlu bir deneyimdir. Oncelikle
geleneksel metin tabanli programlama uygulamalarinin yerini "gercek hayat" uygulamalari

almistir (Imberman ve Klibaner, 2005). Sonug¢ olarak programlama &6gretiminde robot
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kullanilarak ogrenciler agisindan etkili bir 6grenme gerceklestirilebilir. Algortima, akis
diyagramlari, veri tirleri ve yapilari, dedisken ve sabit kavramlari, dizi kavrami, dogrusal
yapilar, karar verme ve dallanma yapilari, dénguler, prosedtr ve fonksiyonlar, hata giderme
v.b. programlama ile ilgili kavram, terim ve konularin robotlar araciligiyla 6gretilmesi yapilan

durum calismalari sonucunda uygun gorilmustir.

Bu calismada, robotlar programlama &gretiminde fiziksel model gbrevi goéren
nesnelerin somut érnekleri olarak sunulmaktadir. Sonug olarak, giris seviyesi programlama
ogrencilerine, geleneksel olarak soyut kavramlar kullanilarak 6gretilen konulari veya fikirleri
gorsel olarak gostermek icin fiziksel bir model sunulmustur. Bununla birlikte, robotlari
programlamaya giris derslerinin 6gretiminde kullanmanin en énemli yarari, programlama
dillerinden badimsiz olarak programlamaya ait zorlu kavramlari 6grenmeye
odaklaniimasidir. Robotlar genel olarak programlama kavramini etkilesimli olarak kolayca
gbsterme potansiyeline sahiptirler. Robotlar, fiziksel bir 6grenme araci ve nesne olarak,

6grencilere programlamanin tim yoénlerini somut olarak gdsterebilirler.

Beceri, yetenek ve bilgilerinin yasadigi ¢agin gereklerini karsilayabilecek duzeyde
ogrenciler yetigtirebilmek i¢in bulunulan zaman diliminin teknolojik gelismeleri ve 6grenme-
o6gretme yaklasimlarinin uygun bir sekilde kullanilmasinin gerekliligi ortadadir. Ayni sekilde,
bilgisayar bilimi egitimi, 6grencileri yasam boyu 6drenmeye hazirlamali ve bugunin
teknolojisinin 6tesine gegmelidir. Bunun i¢in programlama bilgi ve becerileri, 6grencilerin
gelecegin zorluklarini kargilayabilmeleri icin duragan olmanin gok 6tesinde yeterince aktif
ve dinamik olmalidir. Bu g¢alismada robotun, 6gretmenlere yeni kavramlarin ve becerilerin
ogretilmesinde problem/proje tabanli igbirlikli takim c¢alismasi yoluyla &grenciler igin
yapilandirmaci bir 6grenme sirecini kolaylastirmasinda yardimci olabilecegini géstermeye
calistik. Sonug olarak, bilgisayar bilimi alanindaki uzamanlar ve egitimciler, égrencilerin
bilgisayar bilimi alaninda devam etmelerini saglamak, nitelikli mezunlar yetigtirmek ve
mifredatlari igcin dogru teknoloji ve pedagoji karisimini bulmak icin calismalarina ara

vermeden devam etmektedirler.
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Bu calismada programlama 6gretiminde robot kullaniminin etkili bir 6grenme araci
oldugunun ortaya cikarildi§i séylenebilir. Programlama 6gretiminde robot kullaniminin etkili
oldugunu &grencilerin gogunun bilgisayar programciligina ve robotlara yénelik olumlu
duguncelerinden g¢ikariimistir. Bununla birlikte 6grenmedeki asil etkinin 6grenme-6gretme
stratejilerinden daha ¢ok robotlar oldugu sdylenebilir. Clinkl 6grenciler arastirma-inceleme
yoluyla &gretim stratejilerini daha 6nceki bazi derslerinden dolaylr asina olduklari igin
robotlarin béyle bir stratejinin uygulandigi ortama eklenmesi onlarin daha ¢ok ilgisi cekmis
ve motivasyonlarini yUkseltmigtir. Ayrica program yazmaya ait temel bilgilerin onlara
yalnizca cevrelerindeki dijital dunyayr anlamayi degil, gelecekleri hakkinda okulda ve

Otesinde kararlar verdiklerinde daha bilingli olmasini saglayabilir.

Oneriler

Bu bdélumde programlama o6gretiminde robot kullanimi ile ilgili onerilere yer

verilmistir.
Aragtirma ve Uygulamaya Déniik Oneriler

. Programlama 6gretiminde robot kullanimi ile ilgili 6grenme ve o6gretme
stratejileri konusunda proje tabanli 6grenme yaklasimi en uygun olan ydntem olarak
karsimiza c¢ikmaktadir. Donem ortasindan itibaren o6grencilerin takimlar halinde proje
¢alismalarina gegmesi saglanabilir. Donem ortasina kadar dersin teorik ve pratik uyumuna
dikkat edilerek kisa ve 0zli konu anlatiminin ardindan daha uzun sureli robot
uygulamalarina imkan saglanabilir. Bu asamadaki robot uygulamalari kisa ve net iyi
tanimlanmis etkinliklerden ziyade, birden fazla ¢ézim yolu igeren ve iyi tanimlanmamis

problemlerden olusturulabilir.

. Robot projeleri hazirlanirken 6grencilerin  igbirlikli takim caligmalar
yapmalarina imkan saglanmak yerinde bir uygulama olabilir. Takimlarin 6grenciler
tarafindan olusturulmasi onlarin derse ve projeye kargi motivasyonlarini yuksek tutacagi

dikkate alinarak takimdaki 6grenci sayisi U¢ veya dort olarak planlanabilir. Eger imkanlar
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buna elvermiyor ise takimdaki 6grenci sayisi en fazla alti veya yedi olabilir. Her takimin en
az bir bilgisayarinin olmasi uygun olabilir. Takimdaki édrenci sayisina gbére bu durum
belirlenebilir. iki veya (g kisilik takimlar sadece bir bilgisayar kullanirken, (i¢ kisiden fazla
kisiden olusan takimlar birden fazla bilgisayar kullanabilirler. Takim igerisinde goérev
paylasimlari yapilabilir. Bilgisayari bir ddrenci kullanirken diger 6grenciler ydnergeleri

kontrol etme, kod okuma ve hatalari bulma gibi olaylari bulmak gibi sorumluluklari alabilirler.

. Genellikle 14 hafta suren 6gretim donemi baslamadan dnce her hafta ele
alinacak konular ve bunlara iligkin robot uygulamalari ayrintil bir sekilde planlanabilir. Bu

planlamalar yapilirken resmi tatil glinleri dikkate alinarak planlamalar yapilabilir.

. Ddénem basinda robot uygulamalarinin yapilacag! derslik ve laboratuarlar
uygun hale getiriimesi i¢in gerekli ¢alismalar dnceden yapilabilir. Bilgisayarlara gerekli
yazilimlar yuklenebilir ve dizgin calistiklari kotrol edilebilir. Ayrica 6grencilerden kendi
bilgisayarlarini kullanmak isteyenler igcin uygun masalar temin edilebilir. Robotlarin
programlandiktan sonra c¢alistirilip hareket edebilecedi uygun alanlar veya parkurlar
hazirlanabilir. Laboratuar ortaminin zemin, ses, isik v.b. 6zellikleri uygulamanin igerigine

gore kontrol altina alinmasi gerekebilir.

. Dénem basinda ise kosulacak robot setleri kontrol edilebilir ve varsa
eksikliklerin giderilmesi icin gerekli 6zen gdsterilebilir. Robot da tipki bir bilgisayar gibi
donanim ve yazilimdan olustugu icin hem donanim kismi hem de yazilim kismi dikkatle
incelenebilir ve uygulamalar sirasinda bir sorun yasanmamasi igin gerekli tedbirler vaktinde
alinabilir. Robot setlerinin donem igerisinde teslim alinmasi ve teslim edilebilmesinin saglkli
bir sekilde yapilabilmesi igin robotlarin muhafaza edilebilecegi yerler ayarlanabilir. Bu teslim
alma ve verme sirasinda zaman kaybi1 olmamasi icin énlemler alinabilir. Dersin ardindan
teslim alinan robotlarin eksiksiz alindigi kontrol edilerek sonraki derse kadar hazir hale
getirilebilir. Burada dikkat edilmesi gereken en dnemli konu robot setlerine ait pillerin sarj
edilmesi olabilir. Robotlar sarj edilmedigi takdirde bir sonraki derste aksamalar meydana

gelebilir. Ayrica ders sirasinda karsilagilabilecek her tlrli mekanik sorun distnulerek
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yedekte yeterince robot, sensor, kablo, sarj aleti v.b. pargalar mutlaka bulundurulabilir.
Ogrencilerin sadece bir gesit robot ile calismalarindan ziyade istedikleri ¢esit, tiir ve sayida

robotlar ile calismalarinin éni agilabilir.

. Bu c¢alisma Universite seviyesinde programlama &égretimi icin yapilmigtir.
iIkdgretim ve ortadgretim seviyelerinde de bu tir calismalar yapilarak benzerlik ve
farkliliklari ortaya konulabilir. Ayrica bu ¢aligsmada ele alinan durum calismalari 14 hafta
suren bir donemi kapsamaktadir. Daha kisa sireli ve daha 6zel konulara egilerek daha farkl

calismalar yapilabilir.

. Bu calismada sadece ylzylze 6grenme yaklasimlari kullaniimistir. Bagka bir
galismada ¢evrimigi durumlar da ise kosan karma 6grenme yaklasimlari benimsenebilir.
Ayrica galismada benzer sekilde sadece fiziksel robotlar kullaniimistir. Fiziksel robotlarla

uyumlu simulasyon ortamlari da eklenerek yeni bir calisma yapilabilir.
Dénemlik Uygulama Programi

Tablo 15

Dénemlik Uygulama Programi

Hafta Konular Ogrenciler igin
Gorevler & Lab Etkinlikleri

Hafta #1 - Tanisma
- Ders Tanitimi
Hafta #2 - Robot tanitimi - Lego Mindstorms NXT Software 2.71’in

- Takimlarin olugturulmasi ogrencilere dagitiimasi
- Robot pargalarinin  -RobotC yaziliminin égrencilere dagitilmasi
takimlara verilmesi ve robot

yapimi

Hafta #3 - Lego Mindstorms NXT -Lab3 etkinliklerinin gerceklestiriimesi
Software 2.1 ¢alisma
ortami, érnek bir program
yukleme, calistirma ve

robotu gbézlemleme

Hafta #4 - RobotC calisma ortami, -Lab4 etkinliklerinin gergeklestiriimesi

Ornek bir program yukleme,
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calistirma ve robotu

g6zlemleme.
Hafta #5 -STAIR Problem ¢ézme -Lab5 etkinliklerinin gergeklestiriimesi
sureci, Algoritma, Akis
diyagrami.
Hafta #6 Pseudocode yazma, SPA -Lab6 etkinliklerinin gergeklestiriimesi
(Sense, Plan, Act)
RobotC program yazma
kurallari
Hafta #7 - Veri Tipleri, Degiskenler -Lab7 etkinliklerinin gergeklestiriimesi
ve sabitler.
Matematiksel ve mantiksal
ifadeler, Ozel fonksiyonlar
Hafta #8 Karar verme ve Dallanma -Lab8 etkinliklerinin gergeklestiriimesi
yapllari
Hafta #9 Doéngu yapilari -Lab9 etkinliklerinin gerceklestiriimesi
Hafta #10 Alt yordamlar (Prosedir ve  -Lab10 etkinliklerinin gergeklestirimesi
fonksiyonlar).
Derleme, debugging (hata
giderme)
Hafta #11 Robot Projesi -Robot Projesi
Hafta #12 Robot Projesi -Robot Projesi
Hafta #13 Robot Projesi -Robot Projesi
Hafta #14 Robot Projesi -Robot Projesi
Hafta #15 - Final haftasi 1 - Final Sinavi
Hafta #16 - Final haftasi 2 -Robot Proje Sunumlari

Tablo 15te programlama o6gretiminde robot kullanimi ile ilgili bir déneme ait

uygulama programi énerisi sunulmustur. Robot uygulamalarinin yogun bir sekilde yer aldigi

bu takvimde ddénemin basinda robotlarla tanisan dgrenciler dénem boyunca robotlarla

oldukga fazla bir uygulama yapma firsati bulabilirler. Her hafta derste ilgili teorik konu ile

ilgili yeteri sayida uygulama yapacaklardir. Dénemin sonuna dogru 6grencilere robot

projeleri hazirlamalari i¢in yeterince zaman verilmelidir. Dénemin sonunda hazirladiklari

robot projelerini bitlin sinifa anlatarak sunumlarini gergeklestireceklerdir. Béylece tim

ogrenciler o derste yapilan tim robot projeleri hakkinda bilgi sahibi olabilirler.
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Uygulama Modeli Onerisi

sun

asa

Sekil 4'te programlama o6gretiminde robot kullanimi ile ilgili bir model Onerisi
ulmustur. Dinamik bir yapiya sahip olan bu model dért agamadan olugsmaktadir. Bu

malar su sekilde siralanmistir:
e Ogrenme-6gretme yaklasimlarini belirleme ve ders igerigini hazirlama
o Fiziksel altyapiy1 hazirlama ve teknik destek saglama
¢ Uygulamayi gerceklestirme

o Degerlendire sureci ve geri bildirim

Sekil 4

Uygulama Modeli Onerisi

(

-

+ Ogrenme ortaminin fiziksel\

altyapisinin olusturulmasi
+ Ogrenme materyallerinin
temin edilmesi (donanim
ve yazilim)

» Uygulama strecinde

ihtiyag duyulabilecek

o - teknik destek biriminin
Ogrenme- Fiziksel 2\ olusturuimas

Ogretme altyapiyl

+ Ogrenme-dgretme
yaklasimlarinin
belirlenmesi
Ders igeriginin belirlenen
6grenme-0gretme
yaklasimlari gergevesinde
hazirlanmasi

kiyilestirmelerin yapilmasi

yaklagimlarini WEVAEINERYS
belirleme ve teknik destek

icerik hazwlamm saglama

Uygulamayi
gerceklestirme

Gerekli diizenlemeler igi
Urtin ve sureg
degerlendiriimesinin
yapilmasi

Uriin ve siireg
degerlendiriimesinden
sonra gerekli

» Ogrenme-6gretme
-/ yaklagimlari cercevesinde
y hazirlanan ders
iceriklerinin uygulanmasi

J/
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Ogrenme-6gretme yaklasimlarini belirleme ve ders igerigini hazirlama.

Programlama 6gretiminde robot kullanimi ile ilgili ilk yapiimasi gereken 6grenme-
o6gretme yaklasimlarinin belirlenmesidir. Bunun igin en uygun olanin proje tabanli 6grenme
(PTO) oldugunu rahatlikla sdyleyebiliriz. Ogrencilerin isbirlikli takimlar seklinde
calisabilecedi baska ©grenme yaklasimlari da benimsenebilir. Ogrenme-6gretme
yaklagsiminin belirlenmesinden sonra ders igeriginin belirlenen bu yaklagimlar ¢ergevesinde
hazirlanmasi gerekir. Kuramsal ve uygulama boélimlerinin birbiri ile uyumlu olacak sekilde
hazirlanmasinin énemi acgikga ortadadir. Dersin, teorik kisminin daha az zaman, uygulama
kisminin daha fazla zaman alacak sekilde planlanmasi yapilabilir. Boylelikle édrenciler

robotlarla daha fazla ¢alisma imkani bulabilirler.
Fiziksel altyapiyr hazirlama ve teknik destek saglama.

Programlama 6gretiminde robot kullanimi ile ilgili 6grenme ortaminin hazirlanmasi
da 6nemli bir konudur. Derslik veya laboratuvarlarda yeterince masa, bilgisayar, robot
calisma alanlari ve parkurlar bulunmaldir. Ogrenci sayisina gére 6grenme ortaminin
durumuna dikkat edilmelidir. Robotlarin programlanmasi ve calistiriimasi aktif bir sire¢
oldugu icin ortamda surekli bir hareketlilik olacaktir. Bu yuzden ortamin kalabalik olmamasi
cok dnemlidir. Ayrica 6zellikle robotlar ile ilgili kargilasilabilecek donanimsal veya yazilimsal
her turl durum icin teknik destek saglayacak durumlar gozetilerek gerekli onlemler
alinabilir. Yedek robot, batarya, pil, kablo, sarj aleti v.b. saglanabilir. Ayrica robotlarin teslim

edilmesi ve alinmasinda uygun ortam saglanarak robotlar guivenli bir yerde depo edilmelidir.
Uygulamayi gergeklestirme.

Ogrenme-6gretme yaklagimlari belirlenip, ders igerigi hazirlanip, fiziksel altyapi ve
teknik unsurlar saglandiktan sonra robotlar kullanilarak programlama 6gretimi
gercgeklestirilebilir. Her hafta farkli konular ve kazanimlar ele alinarak robot uygulamalari
yapilir. Onemli olan &grencilerin takimlar halinde ve igbirlikli bir ortamda robotlarla

calismalarinin saglanmasidir. Uygulamalar gercgeklestirilirken takimlarin hem kendi icinde
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hem de diger takimlarla yardimlagsma ve paylasimda bulunmalarina olanak saglanabilir.
Uygulamalar sirasinda 6gretmen bir rehber rolinde olmali ve 6grencilere gerektiginde yol

gOstermelidir.
Degerlendire siireci ve geri bildirim.

Programlama &gretiminde robot kullanimi ile ilgili son asama slrecin
degerlendirilmesidir. Uygulamanin sirekliligi ve iyilestiriimesi igin elzem bir agsamadir. Bu
asamada baslangictan itibaren bltliin asamalar ve uygulamalar gézden gegirilir. Gerekli
dizenlemelerin yapilabilmesi igin geri bildirimlerin uygun bir sekilde kontrol edilmesi gerekir.
Her asamada karsilasilan problemler belirlenir ve ¢dzim O&nerileri sunularak asamalar

yeniden dizenlenebilir. Duragan olmayan bu stireg bu sekilde aktif olarak devam ettirilebilir.



171

Kaynaklar

Alimisis, D. (2013). Educational robotics: Open questions and new challenges. Themes in

Science & Technology Education, 6(1), 63-71.

Alorda B., Suenaga, K., and Pons, P. (2011). Design and evaluation of a microprocessor
course combining three cooperative methods: SDLA, PjBL and CnBL. Computers &

Education 57, 1876-1884.

Altin, H., & Pedaste, M. (2013). Learning approaches to applying robotics in science

education. Journal of Baltic Science Education, 12(3), 365-377.

Anderson, M., McKenzie, A., Wellman, B., Brown, M., & Vrbsky, S. (2011). Affecting
attitudes in first-year Computer Science using syntax-free robotics programming.

ACM Inroad, 2(3), 51-57.

Barab, S. A. & Squire, K. (2004). Design-based research: Putting a stake in the ground. The

Journal of the Learning Sciences, 13(1), 1-14.

Barker, B.S., Nugent, G., & Grandgenett, N.F. (2014). Examining fidelity of program
implementation in a STEM-oriented out-of-school setting. International Journal of

Technology and Design Education, 24(1), 39-52.

Baxter, P. and Jack, S. (2008) Qualitative Case Study Methodology: Study Design and

Implementation for Novice Researchers. The Qualitative Report, 13, 544-559.

Behrens, A., Atorf, L., Schneider, D., Aach, T. (2011). Key Factors for Freshmen Education
Using MATLAB and LEGO Mindstorms. In: Jeschke, S., Liu, H., Schilberg, D. (eds),
Intelligent Robotics and Applications (pp. 553-562). Springer.

https://doi.org/10.1007/978-3-642-25486-4 55

Benitti, F. B. V. (2012). Exploring the educational potential of robotics in schools: A

systematic review. Computers & Education, 58(3), 978-988.


https://doi.org/10.1007/978-3-642-25486-4_55

172

Bers, M. U. (2008). Blocks to robots: Learning with technology in the early childhood

classroom. New York, NY: Teachers College Press.

Bers, M.U., Flannery, L., Kazakoff, E.R., and Sullivan, A. (2014). Computational thinking
and tinkering: Exploration of an early childhood robotics curriculum. Computers &

Education, (72), 145-157.

Brooks, R. (1999). Towards a theory of the cognitive processes in computer programming.

International Journal of Human Computer Studies, 51, 197-211.

Brown, A.L. (1992). Design experiments: Theoretical and methodological challenges in
creating complex interventions in classroom settings. Journal of the Learning

Sciences, 2(2), 141-178.

Butler, Z., Raj, R.K. & Kwon, M. (2013). Integrating highly-capable corobots into a
computing curriculum. IEEE Frontiers in Education Conference, 23-26 October.

Oklahoma City, OK, USA.

Cassell, J. (2002). "We have these rules inside": The effects of exercising voice in a
children's online forum. In S. L. Calvert, A. B. Jordan, & R. R. Cocking (Eds.),
Children in the digital age: Influences of electronic media on development (pp. 123—

144). Praeger Publishers/Greenwood Publishing Group.

Chang, C-W, Lee, J-H, Wang, C-Y and Chen, G-D. (2010). Improving the authentic learning
experience by integrating robots into the mixed-reality environment. Computers &

Education, (55), 1572-1578.

Chen, X., & Mahadev, N.V.R. (2012). Enhancing the undergraduate teaching and research
using robotic programming. Journal of Computing Sciences in Colleges, 28 (2), 57-

64.

Cielniak, G., Bellotto,N. & Duckett, T. (2013). Integrating Mobile Robotics and Vision With

Undergraduate Computer Science. IEEE Transactions On Education. 56(1), 48-53.



173

Cliburn, D.C. (2006). Experiences with the LEGO Mindstorms throughout the
undergraduate computer science curriculum. 36th ASEE/IEEE Frontiers in

Education Conference, 28-31 October, San Diego, CA, USA.

Cobb, P., Confrey, J., diSessa, A., Lehrer, R. ve Schauble, L. (2003). Design experiments

in educational research. Educational Researcher, 32(1), 9-13.

Collier, G., Duran, O., & Ordys, A. (2012). Technology-centred teaching methods to
introduce programming and robotic concepts. International Journal of Technology,

Knowledge & Society, 8(6), 121-129.

Collins, A. (1992). Towards a design science of education. In E. Scanlon & T. O’Shea (Eds.),

New directions in educational technology (pp. 15—-22). Berlin: Springer.

Cruz-Martin, A., Fernandez-Madrigal, J.A., Galindo, C., Gonzalez-Jiménez, J., Stockmans-
Daou, C., & Blanco-Claraco, J.L. (2012). A LEGO Mindstorms NXT approach for
teaching at Data Acquisition, Control Systems Engineering and Real-Time Systems

undergraduate courses. Computers & Education, 59, 974-988.

CSTA. (2008). Ensuring exemplary teaching in an essential discipline: Addressing the crisis

in computer science teacher certification. ACM.

Deibel, K. (2005). Team formation methods for increasing interaction during in-class group
work. In Proceedings of the 10th annual SIGCSE Conference on Innovation and

Technology in Computer Science Education (291-295).

Design-Based Research Collective (2003). Design based research: An emerging paradigm

for educational inquiry. Educational Researcher, 32(1), 5-8.

Dopplet, Y., Mehalik, M., Schunn, C., Silk, E., & Krysinski, D. (2008). Engagement and
achievements: A case study of design-based learning in a science context. Journal

of Technology Education, 19(2), 21-38.



174

Druin, A., Revelle, G., Bederson, B. B., Hourcade, J. P., Farber, A,, Lee, J., et al. (2003). A
collaborative digital library for children: A descriptive study of children’s collaborative

behaviors and dialogue. Journal of Computer-assisted Learning, 19, 239-248.

Edelson, D.C. (2001). Design research: What we learn when we engage in design. Journal

of the Learning Sciences, 11(1), 105-121.

Ersoy, H., Madran, R.O. ve Giilbahar, Y. (2011). Programlama Dilleri Ogretimine Bir Model
Onerisi: Robot Programlama. Akademik Bilisim’11 - XlIl. Akademik Bilisim

Konferansi Bildirileri, 2-4 Subat, indnl Universitesi, Malatya.

Fagin, B. & Merkle, L. (2003). Measuring the effectiveness of robots in teaching computer

science. SIGCSE Bulletin, 35(1): 307-311.

Fessakis, G., Gouli, E., and Mavroudi, E. (2013). Problem solving by 5-6 years old
kindergarten children in a computer programming environment: A case study.

Computers & Education, (63), 87-97.

Fetaji, M., Loskovska, S., Fetaji, B., and Ebibi, M. (2007). Combining virtual learning
environment and integrated development environment to enhance elLearning.
International Conference on Information Technology Interfaces, 25-28 June, Cavtat,

Croatia.

Fridin, M. 2014. Storytelling by a kindergarten social assistive robot: A tool for constructive

learning in preschool education. Computers & Education, (70) 53—-64.

Gall, M. D., Borg, W. R., & Gall, J. P. (1996). Education research, an introduction. Longman

Publishers.

Goldman, K., Gross, P., Heeren, C., Herman, G., Kaczmarczyk, L., Loui, M. C., & Zilles, C.
(2008). Identifying important and difficult concepts in introductory computing courses

using a Delphi process. ACM SIGCSE Bulletin, 40(1), 256-260.



175

Hall, T.S. & Munger, P.W. (2011). Integrating Robotics into First-Year Experience Courses.
ASEE Southeastern Section Annual Conference and Meeting, 10-12 April,

Charleston, South Carolina, USA.

Hauswirth, M. & Adamoli, A. (2013). Teaching Java programming with the Informa clicker

system. Science of Computer Programming, 78, 499-520.

Hsieh, T.C., Lee, M.C., and Su, C.Y. (2013). Designing and implementing a personalized
remedial learning system for enhancing the programming learning. Educational

Technology & Society, 16 (4), 32—-46.

Hwang, W., Shadiev, R., Wang, C. & Huang, Z. (2012). A pilot study of cooperative
programming learning behavior and its relationship with students’ learning

performance. Computers & Education, 58, 1267-1281.

Imberman, S.P., & Klibaner, R. (2005). A robotics lab for CS1. Journal of Computing

Sciences in Colleges, 21(2), 131-137.

ISTE, 2014. 3 ways to get every student coding. International Society for Technology in
Education. https://www.iste.org/explore/In-the-classroom/3-ways-to-get-every-

student-coding?articleid=207.

ISTE, 2017. Teach kids computer science through design and inquiry. International
Society for Technology in Education.
https://www.iste.org/explore/articleDetail?articleid=2105&category=Computer-

Science&article=Teach-+kids+computer+science+through+design+and-+inquiry.

Jadud, M., (2000). Teamstorms as a theory of instruction. In Proceedings of the IEEE
Systems, Cybernetics and Man 2000 (SMC2000) 712-717.

https://doi.org/10.1109/ICSMC.2000.885079

Jadzgeviciene, V., and Urboniene, J. (2013). The possibilities of virtual learning
environment tool usability for programming training. Innovative Infotechnologies for

Science, Business and Education, 1(14), 3-9.


https://doi.org/10.1109/ICSMC.2000.885079

176

Jung, S. (2013). Experiences in developing an experimental robotics course program for

undergraduate education. IEEE Transactions on Education, 56 (1), 129-136.

Kafai, Y. (1996). Gender differences in children’s constructions of video games. In P. M.
Greenfield, & R. R. Cocking (Eds.), Interacting with video games (pp. 39-66).

Norwood, NJ: Erlbaum.

Kay, J.S. (2010). Robots as Recruitment Tools in Computer Science: The New Frontier or
Simply Bait and Switch? Twenty-Fourth AAAI Conference on Artificial Intelligence,

11-15 July, Atlanta, Georgia, USA.

Kim, S.H., & Jeon, J.W. (2009). Introduction for freshmen to embedded systems using Lego

Mindstorms. IEEE Transactions on Education, 52(1), 99-108.

Koller, A. & Kruijff, G-J. M. (2004). Talking robots with LEGO Mindstorms. In Proceedings
of the 20th international conference on Computational Linguistics (COLING04) 336-

342.

Kordaki, M. (2010). A drawing and multi-representational computer environment for
beginners’ learning of programming using C: Design and pilot formative evaluation.

Computers & Education, 54, 69-87.

Kuzu, A., Cankaya, S. ve Misirli, S.A. (2011). Tasarim Tabanli Arastirma ve Ogrenme
Ortamlarinin Tasarmi ve Gelistirimesinde Kullanimi. Anadolu Journal of

Educational Sciences International, 1(1), 19-35.

Lau, WW.F. & Yuen, A.H.K. (2011). Modelling programming performance: Beyond the

influence of learner characteristics. Computers & Education, 57, 1202—-1213.

Law, K.M.Y., Lee, V.C.S. & Yu, Y.T. (2010). Learning motivation in e-learning facilitated

computer programming courses. Computers & Education, 55, 218-228

Lawhead, P.B., Duncan, M.E., Bland, C.G., Goldweber, M., Schep, M., Barnes, D.J.,

Hollingsworth, R.G. (2002). A road map for teaching introductory programming using



177

LEGO® mindstorms robots. ACM SIGCSE Bulletin, 35(2), 191-201.

https://doi.orq/10.1145/782941.783002

Lindh, J., and Holgersson, T. (2007). Does lego training stimulate pupils’ ability to solve

logical problems? Computers & Education, (49), 1097-1111.

Martin, A. (2012). Handbook of Research on Student Engagement. In S. L. Christenson, A.
L. Reschly, & C. Wylie (Eds.), Part II Commentary: motivation and engagement:

conceptual, operational, and empirical clarity (pp. 303-311). Springer.

Martin, F.G., Scribner-MacLean, M., Christy, S., Rudnicki, I., Londhe, R., Manning, C., &
Goodman, F. (2011). Reflections on iCODE: using web technology and hands-on
projects to engage urban youth in computer science and engineering. Autonomous

Robots, 30(3), 265-280.

Mataric, M. J., Koenig, N., & Feil-Seifer, D. (2007). Materials for enabling hands-on robotics
and STEM education. In Proceedings of AAAI Spring Symposium on robots and

Robot Venues: Resources for Al Education, 07-09.

McCandliss, B. D., Kalchman, M., & Bryant, P. (2003). Design experiments and laboratory
approaches to learning: Steps toward collaborative exchange. Educational

Researcher, 32(1), 14-16.

McDowell, C.,Werner, L., Bullock, H., & Fernald, J. (2006). Pair programming improves
student retention, confidence, and program quality. Communications of the ACM,

49(8), 90-95.

Mckinney, D., & Denton, L. F. (2006). Developing collaborative skills early in the CS
curriculum in a laboratory environment. ACM SIGCSE Bulletin 38(1), 138-142.

http://dx.doi.org/10.1145/1124706.1121387

Mcmillan, J. H. (2000). Educational Research: Fundamentals for the Consumer. Addison

Wesley Longman Inc.


https://doi.org/10.1145/782941.783002
http://dx.doi.org/10.1145/1124706.1121387

178

McWhorter, W.l. & O’Connor, B.C. (2009). Do LEGO® Mindstorms® Motivate Students in
CS1?. 40th ACM Technical Symposium on Computer Science Education, 3-7

March, Chattanooga, Tennessee, USA.

McWhorter, W.I. (2008). The effectiveness of using Lego Mindstorms robotics activities to
influence self-regulated learning in a university introductory computer programming

course. (Doctoral dissertation). University of North Texas, Texas, USA.

Meyer, R.M. & Burhans, D.T. (2006). Robotran: A programming environment for novices
using LEGO Mindstorms robots. In Proceedings of the twenty-first AAAI Conference

on Artificial Intelligence, 349-350.

Mitnik, R., Recabarren, M., Nussbaum, M., and Soto, A. (2009). Collaborative robotic

instruction: A graph teaching experience. Computers & Education, (53), 330-342.

Moons. J., and De Backer, C. (2013). The design and pilot evaluation of an interactive
learning environment for introductory programming influenced by cognitive load

theory and constructivism. Computers & Education, 60(1), 368-384.

Moreno, R. (2009). Cognitive load theory: More food for thought. Instructional Science,

38(2), 135-141.

Mota, M.1.G. (2007). Work In Progress - Using lego mindstorms and robolab as a mean to
lowering drop out and failure rate in programming course. 37th ASEE/IEEE Frontiers

in Education Conference, 10 — 13 October, Milwaukee, W1, USA.

Neo, M. (2003). Developing a collaborative learning environment using a web-based

design. Journal of Computer Assisted Learning, 19(4), 462—473.

Nugent, G., Bradley, B., Grandgenett, N., & Adamchuk, V. I. (2010). Impact of robotics and
geospatial technology interventions on youth STEM learning and attitudes. Journal

of Research on Technology in Education, 42(4), 391-408.



179

Osborne, R. B., Thomas, A. J., & Forbes, J. (2010). Teaching with robots: a service-learning
approach to mentor training. In Proceedings of the 41st ACM Technical Symposium

on Computer Science Education, 172-176.

Ozdemir, D., Celik, E. ve Oz, R. (2009). Programlama egitiminde robot kullanimi. 9.
Uluslararasi Egitim Teknolojileri Konferansi (IETC 2009), 6-8 Mayis, Ankara,

Tarkiye.

Panadero, C.F., Roman, J.V. & Kloos, C.D. (2010). Impact of learning experiences using
Lego Mindstorms® in engineering courses. IEEE EDUCON Education Engineering

2010, 14-16 April, Madrid, Spain.

Papert, S. (1971). Teaching children to be mathematicians versus teaching about
mathematics. International Journal of Mathematical Education in Science and

Technology, 3(3), 249-262. https://doi.org/10.1080/0020739700030306

Papert, S. (1980). Mindstorms: Children, computers, and powerful ideas. New York, NY:

Basic Books.

Pillay, N., & Jugoo, V. R. (2005). An investigation into student characteristics affecting

novice programming performance. SIGCSE Bulletin, 37(4), 107-110.

Puntambekar, S. (2006). Analyzing collaborative interactions: divergence, shared
understanding and construction of knowledge. Computers & Education, 47(3), 332—

351.

Queiros, R. (2015). Design a computer programming learning environment for massive
open online courses page. In Ricardo.Q. (Ed.), Innovative Teaching strategies and
new learning paradigms in computer programming (pp. 256-275). USA: Information

Science Reference.

Richey, R.C., Klein, J.D. ve Nelson, W.A. (2003). Development research: Studies of

instructional design and development. In D.H. Jonassen (Ed.), Handbook of


https://doi.org/10.1080/0020739700030306

180

research for educational communications and technology (pp. 1099-1130).

Mahwah, NJ: Lawrence Erlbaum Associates.

Sartatzemi, M., Dagdilelis, V., Kagani, K. (2005). Teaching Programming with Robots: A
Case Study on Greek Secondary Education. In: Bozanis, P., Houstis, E.N. (Eds),
Advances in Informatics. PCI 2005. Lecture Notes in Computer Science, 3746, 502-

512. Springer. https://doi.org/10.1007/11573036 47

Soto, A., Espinace, P., & Mitink, R. (2006). A mobile robotics course for undergraduate
students in computer science. In Proceedings of the 3rd IEEE Latin American

Robotics Symposium, 187-192.

Strijbos, J. W., Martens, R. L., & Jochems, W. M. G. (2003). Designing for interaction: six
steps to designing computer-supported group-based learning. Computers &

Education, 41, 1-22.

Sullivan, A. & Bers, M.U. (2013). Gender differences in kindergarteners’ robotics and
programming achievement. International Journal of Technology and Design

Education, 23(3), 691-702.

Summet, J., Kumar, D., O’Hara, K., Walker, D., Ni, L., Blank, D., & Balch, T. (2009).
Personalizing CS1 with Robots. SIGCSE’09, 3—7 March, Chattanooga, Tennessee,

USA.

Tew, A.E., & Guzdial, M. (2011). The FCS1: A Language Independent Assessment of CS1

Knowledge. SIGCSE’11, March 9-12, 2011, Dallas, Texas, USA.

Thomas, P.S., Fernandez, R.F. & Manjon, B.F. (2009). Learning teamwork skills in

university programming courses. Computers & Education, 53, 517-531.

Tdzan, H. (2007). Programlama 2.0: Programlama egitiminde yenilikgi internet
teknolojilerinin kullaniimasi. Akademik Bilisim, 31 Ocak- 02 Subat, Dumlupinar

Universitesi, Kitahya, Turkiye.


file:///C:/Users/EBE/Downloads/.%20https:/doi.org/10.1007/11573036_47

181

Ucgll, M. ve Cagiltay, K. (2014). Design and development issues for educational robotics
training camps. International Journal of Technology and Design Education, 24 (2),

203-222.

van den Akker, J. (1999). Principles and methods of development research. In J. van den
Akker, N. Nieveen, R.M. Branch, K.L. Gustafson ve T. Plomp (Eds.), Design
methodology and developmental research in education and training (pp 1-14). The

Netherlands: Kluwer Academic Publishers.

Verdu, E., Regueras, L.M., Verdu, M.J., Leal, J.P., Castro, J.P. & Queiros, R. (2012). A
distributed system for learning programming on-line. Computers & Education, 58,

1-10.

Wainer, J., Feil-Seifer, D. J., Shell, D. A., & Mataric, M. J. (2006). The role of physical
embodiment in human-robot interaction. In IEEE Proceedings of the International

Workshop on Robot and Human Interactive Communication, 117-122.

Wainer, J., Feil-Seifer, D. J., Shell, D. A., & Mataric, M. J. (2007). Embodiment and human—
robot interaction: a task based perspective. In Proceedings of the international

conference on human-robot interaction, 872-877.

Wakeling, D. (2008). A Robot in Every Classroom: Robots and Functional Programming
Across the Curriculum. International Workshop on Functional and Declarative

Programming in Education, 21 September, Victoria, BC, Canada.

Wang, F. & Hannafin, M.J. (2005). Design-based research and technology-enhanced
learning environments. Educational Technology Research and Development, 53(4),

5-23.

Weiss, R., & Overcast, |. (2008). Finding your bot-mate: Criteria for evaluating robot kits for
use in undergraduate computer science education. Journal of Computing Sciences

in Colleges, 24 (2), 43-49.



182

Whitehead, S.H., 2010. Relationship of Robotic Implementation on Changes in Middle
School Students’ Beliefs and Interest toward Science, Technology, Engineering and
Mathematics (Doctoral dissertation). The School of Graduate Studies and Research
Department of Professional Studies in Education Indiana University of

Pennsylvania, USA.

Wiedenbeck, S., LaBelle, D., & Kain, V.N.R. (2004). Factors affecting course outcomes in
introductory programming. In Proceedings of the 16th Workshop of the Psychology

of Programming Interest Group, 97-110.

Williams, A.B. (2003). The qualitative impact of using Lego Mindstorms robots to teach

computer engineering. IEEE Transactions on Education, 46(1), 206.
Winslow, L. E. (1996). Programming pedagogy. SIGCSE Bulletin, 28(3), 17-22.

Yang, T.C., Hwang, G.J., Yang, S. J. H., and Hwang, G.H. (2015). A Two-tier testbased
approach to improving students’ computer-programming skills in a web-based

learning environment. Educational Technology & Society, 18(1), 198-210.

Yildirm, A. ve Simsek H. (2011). Sosyal bilimlerde nitel arastirma ybéntemleri. Ankara:

Seckin Yayincilik.

Yildirim, N. ve Ansal, H.(2006). Tirkiye'de yazilim teknolojisi igin teknoloji dngorisi. ITU

Sosyal Bilimler Dergisi, 3(1), 27-39.

Yin, R. K. (2009). Case study research: Design and methods. Thousand Oaks: Sage

Publications.



cIxxxiii

EK-A: Demografik Bilgi Formu
Adiniz Soyadiniz:
E-posta adresiniz:
Programlama ile ilgili daha 6nce aldiginiz dersleri listeleyiniz:
Sahip oldugunuz programlama bilgi ve tecrtibenizi agiklayiniz:
Sahip oldugunuz yazilim (Word, Excel, Photoshop, ...) bilgi ve tecriibenizi aciklayiniz:

Programlama ile ilgili daha énce aldidiniz dersleri listeleyip bu derslerde ne yaptiginizi

aclklayiniz:
Programlama seviyeniz (Baslangi¢ seviyesinde, Orta seviyede, ileri seviyede):
Bu ders igin kisisel amag ve hedeflerinizi agiklayiniz:

- Proje grubumdaki ¢alisma arkadaglarimin beni tanimasi igin “Hakkimda” (sevdiginiz

ve sevmediginiz seyler, karakteristik 6zellikleriniz, degerleriniz, becerileriniz, v.b.)

Bu dersten beklentilerinizi agiklayiniz:
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EK-B: Yarn Yapilandirilmig Goriigme Formu
Arastirma Sorusu:

Ogrenciler, programlama dilleri 6gretiminde egitsel robot kullanimini  nasil

degerlendiriyorlar?

Ogrenci Adi Soyad::

Tarih:

Baslama Saati:

Bitis Saati:

GIRIS:

Bu gorisme, ........cooeiiiiinni yariyllinda verilen Programlama Dilleri dersinin
laboratuvar etkinliklerinde kullanilan egitsel robot etkinlikleri hakkinda 6grencilerin
degerlendirmelerini almak igin yapiimaktadir. Bu arastirmada ortaya cikacak sonugclarin
bundan sonraki donemlerde yapilacak egitsel robot etkinliklerinin niteligini arttirmasina katki

saglayacagi disunulmektedir. Bu nedenle egitsel robot etkinlikleri hakkindaki goériglerin ve

degerlendirmelerini almak istiyorum.

Yaklasik 20 dakika slUrecek bu goérismede ses kaydi yapilacaktir. Ayrica batin

bilgilerin gizli tutulacaktir.
GORUSME SORULARI

1. Robot etkinliklerini disindiginde seni mutlu eden, heyecanlandiran, begendigin

ozellikler, durumlar nelerdir?

2. Robot etkinliklerini dislindiginde seni mutsuz eden, begenmedigin o6zellikler,

durumlar nelerdir?
3. Birlestirdigimiz robotun yapisi ile ilgili diglncelerin nedir?

Ders igin uygun muydu?



clxxxv

Sensoérlerin kullanimi uygun mu?
Bagska bir robot olsa daha uygun olabilir miydi?
4. Kullanilan robot yazilimi (NXT) ile ilgili distincelerin nedir?
Kullanimi kolay mi, zor mu?
Her istedigini yapabildin mi?
5. Robot etkinliklerinin icerikleri hakkindaki distncelerin nelerdir?
Sorular anlasgihr mi?
Sorular zor mu, kolay mi?
Sure yeterli miydi?
Haftalik etkinlik sayisi yeterli mi? Az mi, ok mu?
Robot etkinliklerinin eksiklikleri nelerdi?
Bir haftaki etkinlikte her seyi hazir vermistim. Bu uygun mu?
6. Etkinlikleri yaparken grup olarak nasil ¢calistiniz. Bilgi verebilir misin?
Kag kisiydiniz?
Sayi uygun mu?
Zorlandiginiz durumlar oldu mu?
Sorulari nasil ¢ézdiniz?
Herkes katki sagladi mi?

7. Robot etkinlikleri icin laboratuvar ortamini degerlendirir misin. (Hem robotu

birlestirirken hem de robot programlarken)
Masa sayisi yeterli mi?
Ortamin genigligi uygun mu?

Ortama disen kisi sayisi uygun mu?
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Calisma ortami rahat mi?

8. Robot etkinliklerini sana sagladigi programlama kavramlari, becerileri bakimindan

nasil degerlendiriyorsun?

Algoritma, akis diyagrami, dedisken, sabit, kontrol deyimleri (if, if/else, switch)

ve i¢ ice kullanimlari, déngu deyimleri (loop) ve i¢ ice kullanimlari, random.

Laboratuvarda yapilan robot etkinliklerinin programlama becerileri baglaminda

sana olabilecek katkilari hakkinda neler digtniyorsun?
Robot etkinlikleri sana hangi programlama becerilerini kazandirdi?

9. Robot etkinlikleri programlama kavramlarini ve becerisini kazanmada ne derece etkili

oldu, neden?

10. Sonug olarak robot etkinliklerini programlama becerisi kazandirmadaki etkililik
yéniunden nasil degerlendiriyorsun? 1. hic etkili degil 2. az etkili 3. biraz etkili 4. etkili 5. ¢cok

etkili
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EK-C: Donem Sonu Yansima Raporu

1 ) Dbnem basindan sonuna kadar yapmis oldugun butiin robot etkinliklerini
distindugunde (takim olarak robot kurulumu, haftalik robot etkinlikleri, final robot projesi v.b.)
seni mutlu eden, heyecanlandiran, ilgini ceken, begendigin 6zellikler ve durumlar nelerdir?

Aciklayin.

2 ) Do6nem basindan sonuna kadar yapmis oldugun bitin robot etkinliklerini
distindugunde (takim olarak robot kurulumu, haftalik robot etkinlikleri, final robot projesi v.b.)

seni mutsuz eden, moralini bozan, begenmedigin 6zellikler ve durumlar nelerdir? Acgiklayin.
3 ) ilk robot kurulumu sirasindaki duygu ve diisiincelerin nelerdi? Aciklayin.
Cevaplarken asagidaki yonlendirmeleri dikkate aliniz.
Robotu kurarken neler hissettin?

Kurulan robotun gériintst, mekanik yapisi (tugla, 4 tane sensodr, 2 tane motor ve

tekerlek v.b.) hakkindaki distlincelerin neler?
Robotu ilk ¢alistirdiginiz zaman neler hissettin?
Sensodrleri ilk kullandigin zaman neler hissettin?

4) Robot kurulumundan sonra robotu ¢alistirdigimiz ilk program olan ve suriUkle-birak
mantidi ile ¢alisan Lego Mindstorms NXT 2.1 yazihmi hakkindaki dudsincelerin nelerdir?

(Burada “Move, Display, Sound ve Wait” bloklarini kullanmistiniz) Agiklayin.

5) Lego Mindstorms NXT 2.1 yazihmindan sonra dénem boyunca kod yazarak robotu

calistirmak igin kullandigimiz RobotC yazilimi hakkindaki dusincelerin nelerdir? Agiklayin.

6) Robot etkinliklerine baglamadan énce hocalar tarafindan programlama konularinin

anlatimlari hakkindaki dusuncelerin nelerdir? Agiklayin.

7) 8 hafta boyunca 2 ya da 3 kisilik takimlar halinde gergeklestirdiginiz haftalik robot

etkinlikleri hakkindaki distincelerin nelerdir? Aciklayin.
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8) Haftalik robot etkinliklerindeki takim ¢alismasi hakkindaki distncelerin nelerdir (Kisi

sayisl, kigiler arasi iletisim, etkinligin ¢gdzumune katki saglama v.b.)? Aciklayin.

9) Robot kurulumu ve haftalik robot etkinliklerini gergeklestirdiginiz (bilgisayarda kod
yazma ve robotu bos bir alanda calistirma, parkur ¢alismalari v.b.) bilgisayar laboratuvari ve

D1 dersliginin fiziki yapisi hakkindaki disuncelerin nelerdir? Aciklayin.

10) Son 1 ayda 4 kisilik takimlar halinde gergeklestirdiginiz robot projesi hakkindaki

dusincelerin nelerdir? Agiklayin.

11) Son 1 ayda 4 kisilik takimlar halinde gergeklestirdiginiz robot projesi sirasinda takim
calismasi hakkindaki dusuncelerin nelerdir (Kigi sayisi, kigiler arasi iletigsim, projeye katki

saglama v.b.)? Aciklayin.
12) Robot projesi (son bir ayda yapilan) kisisel raporu
- Robot projesi icin kisisel olarak ne yaptin?:
- Robot projesinde takimda ve projede iyi giden olaylar nelerdi?:
- Robot projesinde takimda ve projede iyi olarak gitmeyen olaylar nelerdi?:

- Proje grubundaki HER uyenin (kendiniz de dahil olmak UGzere) projeye olan katkisini

degerlendiriniz. Degerlendirme igin 0O ile 5 arasi bir dlgek kullaniniz
(0=hig, 1=zayif, 3=iyi, 5=mukemmel).
Bu degerlendirmeyi yaparken asagidaki kriterleri gézonunde bulundurunuz:
Alnan/Verilen gérevlerin zamaninda yerine getirilmesi
- Alinan/Verilen gorevler i¢in harcanan gaba
- Yerine getirilen gorevlerin kalitesi
- Uyenin projeye genel olarak katkisi

Uyelerin projeye katkilari ile ilgili olarak énemli gérdiigiiniiz bitiin yorumlari da tyeye

ait degerlendirme skorunun altina ekleyiniz.
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Uye Ismi:
Degerlendirme Skoru:
Yorumlar:

13) Donem boyunca gergeklestirmis oldugun butin robot etkinliklerini digindugunde
(robot kurulumu, haftalik robot etkinlikleri, final robot projesi), sana programlama kavramlarini

kazandirma etkililigi ydniinden bu robot etkinliklerini degerlendirir misin?
Cevaplarken asagidaki yonlendirmeleri dikkate aliniz.

Robot etkinlikleri asagida listelenen programlama kavramlarini ne Olglde

kazandirmakta midir? Aciklayin.
Problem ¢6zme,
Algoritma,
Akis diyagrami,
Veri turleri,
Degisken, sabit, dizi kullanimlari
Kontrol deyimleri - Karar yapilari (if, if/else, switch-case) ve i¢ ige kullanimlari,
Doéngu (loop) deyimleri (while, do-while, for) ve i¢ i¢ce kullanimlari,
Alt yordam (void ve fonksiyon) kullanimi
Hata ayiklama (debug)

14) Programlama 6gretiminde robot kullanimi hakkindaki genel gortslerin (olumlu veya

olumsuz) nelerdir?

15) Robot etkinliklerini programlama &6gretiminde etkillik yéninden nasil

degerlendirirsin? Neden?

1. Hig etkili degil 2. Az etkili 3. Biraz etkili 4. Etkili 5. Cok etkili
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16) Bu dersin hangi yonleri senin motivasyonunu yuksek tuttu ve derse devam etmeni

sagladi1? Agiklayin.

17) Bu dersin hangi yonleri senin motivasyonunu azaltti ve derse devam etmemene

neden oldu? Aciklayin.
18) Bu derste en ¢ok sevdigin 3 etkinlik ya da sey neydi?
19) Bu derste en ¢ok sevmedigin 3 etkinlik ya da sey neydi?

20) Dersi genel olarak 1 sayfalik bir yazida degerlendirip olumlu ve olumsuz taraflariyla

kritigini yapiniz.
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EK-G: Ogretim Materyalleri Motivasyon Anketi (OMMA)

Sevgili dgrenciler,

Bu anket derslerde kullanilan 6gretim materyallerinin derse karsi olan motivasyonu nasil
etkiledigini 6lgmeyi hedefleyen 24 maddeden olusmustur. Anketi cevaplarken, lltfen her bir
ifadenin, karsisinda yer alan Tamamen Katiliyorum (5), Cok Katiliyorum (4),0Orta Derecede
Katiliyorum (3), Az Katiliyorum (2), Hi¢c Katiimiyorum (1) seceneklerinden size en uygun
olanini isaretleyiniz. Unutmayiniz ki bu bir sinav degildir ve sonugta sizlere derslerinizi
etkileyebilecek herhangi bir puan ya da not verilmeyecektir. Bu sebeple sizden sorulari
ictenlikle ve samimi bir sekilde cevaplamaniz beklenmektedir. Olmasini istediginiz ya da
baskalarinin sizden duymayi istedigi cevabi vermeyiniz. Lutfen hicbir soruyu cevapsiz

birakmayiniz. ilginiz ve katkilariniz igin tesekkiir ederim.

Uyari: Bu ankette kullanilan “derste kullanilan materyaller” ifadesi ders icinde ve disinda
ogrenciler tarafindan kullanilan egitsel robotlar, parkurlar, énerilen kitap, makale, sunu, web

sayfasi vb. her tlrli derse yardimci kaynaklari ifade etmektedir.

1 igerigini ilk 6grendigimde, bu derste dikkatimi ceken ilging bazi seylerin oldugunu gérdim. 5
4321

2 Dersin iglenis sekli ve derste kullanilan materyaller dikkat ¢ekiciydi. 54 3 2 1

3 Derste kullanilan materyallerde yeterli bilgi yoktu. 54 3 2 1

4 Derste kullanilan materyallerde bilgilerin iglenis sekli dikkat ¢ekiciydi. 54 3 2 1

5 Bu derste dikkat gekici seyler vardi. 54 3 2 1

6 Derste bazi dikkat ¢ekici yeni bilgiler 6grendim. 54 3 2 1

7 Alistirmalarin, materyallerin, sunumlarin ¢esitliligi dikkatimi derse vermeme yardimci oldu. 5
4321

8 Derste kullanilan materyallerde islenen konunun énemini gdsteren hikayeler, resimler ve

ornekler vardi. 54 3 2 1
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9 Derste kullanilan materyaller benim i¢in uygundu. 54 3 2 1

10 Derste 6grendigimiz bilgilerin nasil uygulamaya yansitilabilecegine dair agiklama ve
ornekler vardi. 54 3 2 1

11 Derste kullanilan materyallerin gerek icerigi gerek sunumu konularinin égrenilmeye deger
oldugu izlenimini uyandiriyor. 54 32 1

12 Dersi anlamak bekledigimden daha zoroldu. 54321

13 Igerigini ilk inceledigimde, bu ders kapsaminda neler égrenecegimi anladim. 54 3 2 1

14 Derste kullanilan materyallerde ¢ok fazla bilgi verildiginden nelerin énemli oldugunu ayirt
edemedim. 54321

15 Verilen 6devleri yaptikga konulari 6grenebilecegime dair kendime guvenim artti. 54 3 2 1
16 Dersteki alistirma ve uygulamalar olduk¢a zordu. 54 3 2 1

17 Ders konularini ¢alistiktan sonra, bu dersten gegebilecegime dair givenim artti. 54 3 2 1
18 Ders kapsamindaki konularin birgogunu tam olarak anlayamadim. 54 3 2 1

19 Dersteki konu diziliminin iyi olmasi dersi 6grenebilecegime dair glvenimi artirdi. 54 3 2 1
20 Dersteki uygulamalari/alistirmalari tamamlamak bende basari hissi uyandirdi. 54 3 2 1

21 Dersten zevk aldigim igin, dersteki konular hakkinda daha ¢ok sey 6grenmek istiyorum. 5
4321

22 Derse zevk alarak galistim. 54 3 2 1

23 Odev sonrasindaki dontler ve dersteki diger yorumlar emegimin kargiligini aldigim hissini
verdi. 54321

24 Dersi basariyla tamamlamaktan mutluluk duydum. 54321
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EK-D: Etik Komisyonu Onay Bildirimi
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EK-E: Etik Beyani

Hacettepe Universitesi Egitim Bilimleri Enstitlisli, tez yazim kurallarina uygun olarak

hazirladigim bu tez ¢alismasinda,
o tezicindeki butln bilgi ve belgeleri akademik kurallar gergevesinde elde ettigimi,

e gorsel, isitsel ve yazili butln bilgi ve sonuglari bilimsel ahlak kurallarina uygun olarak

sundugumu,

e baskalarinin eserlerinden yararlaniimasi durumunda ilgili eserlere bilimsel normlara

uygun olarak atifta bulundugumu,
o atifta bulundugum eserlerin butinind kaynak olarak gosterdigimi,
e kullanilan verilerde herhangi bir tahrifat yapmadigimi,

e bu tezin herhangi bir bolimUnu bu Universitede veya baska bir Universitede bagka bir

tez calismasi olarak sunmadigimi

beyan ederim.

12/06/2023

Ahmet AKINCI
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oldugunu beyan eder, geregini saygilarimla arz ederim.

Ad Soyadi: Ahmet AKINCI

Ogrenci No.: H0747661

Ana Bilim Dali:  Bilgisayar ve Ogretim Teknolojileri Egitimi imza
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EK-H: Yayimlama ve Fikri Miilkiyet Haklari Beyani

Enstitl tarafindan onaylanan lisansisti tezimin/raporumun tamamini veya herhangi bir kismini, basili (kagit) ve
elektronik formatta arsivieme ve asagida verilen kosullarla kullanima agma iznini Hacettepe Universitesine verdigimi bildiririm.
Bu izinle Universiteye verilen kullanim haklari disindaki tiim fikri miilkiyet haklarim bende kalacak, tezimin tamaminin
ya da bir béluminin gelecekteki galismalarda (makale, kitap, lisans ve patentvb.) kullanim haklan bana ait olacaktir.

Tezin kendi orijinal gcalisgmam oldugunu, baskalarinin haklarini ihlal etmedigimi ve tezimin tek yetkili sahibi oldugumu
beyan ve taahhut ederim. Tezimde yer alan telif hakki bulunan ve sahiplerinden yazili izin alinarak kullaniimasi zorunlu metinlerin
yazili izin alinarak kullandigimi ve istenildiginde suretlerini Universiteye teslim etmeyi taahhit ederim.

Y uksekogretim Kurulu tarafindan yayinlanan "Lisansustii Tezlerin Elektronik Ortamda Toplanmasi, Diizenlenmesi
ve Erigsime Agilmasina iligkin Yénerge" kapsaminda tezim asagida belirtilen kosullar haricince YOK Ulusal Tez Merkezi / H.U.

Kutiphaneleri Agik Erisim Sisteminde erigsime acilir.

0  Enstitu/ Fakulte yonetim kurulu karari ile tezimin erigsime agilmasi mezuniyet tarihinden itibaren 2 yil

ertelenmistir. ()

O Enstitu/Fakulte yoénetim kurulunun gerekgeli karari ile tezimin erisime agilmasi mezuniyet

tarihimden itibaren ... ay ertelenmistir. @

0 Tezimle ilgiligizlilik karari verilmistir. ®

12 /06 /2023

(imza)

Ahmet AKINCI

"Lisansiistii Tezlerin Elektronik Ortamda Toplanmasi, Diizenlenmesi ve Erisime Agilmasina lliskin Yénerge"

(1) Madde 6. 1. Lisanstistii tezle ilgili patent basvurusu yapilmasi veya patent alma siirecinin devam etmesi durumunda, tez danigmaninin énerisi
ve enstitli anabilim dalinin uygun gériisii Uzerine enstitii veya fakiilte yénetim kurulu iki yil siireile tezin erisime agilmasinin ertelenmesine karar
verebilir.

(2) Madde 6.2. Yeni teknik, materyal ve metotlarin kullanildigi, heniiz makaleye déniismemis veya patent gibi yéntemlerle korunmamis veinternetten
paylasiimasi durumunda 3.sahislara veyakurumlara haksiz kazang; imkéni olusturabilecek bilgi ve bulgulari iceren tezler hakkinda tez danigsmanin
énerisi ve enstitii anabilim dalinin uygun gériisti (izerine enstitii veya fakiilte yonetim kurulunun gerekgeli karari ile alti ayr asmamak (izere
tezin erisime aciimasi engellenebilir.

(3) Madde 7. 1. Ulusal ¢ikarlari veya giivenligi ilgilendiren, emniyet, istihbarat, savunma ve giivenlik, saglik vb. konulara iliskin lisanststii tezlerle ilgili
gizlilik karari, tezin yapildigi kurum tarafindan verilir*. Kurum ve kuruluglarla yapilan isbirligi protokolii ¢ercevesinde hazirlanan lisansiistii tezlere
iligkin gizlilik karar ise, ilgili kurum ve kurulugun énerisi ile enstitii veya fakdltenin uygun gériisii Uzerine (niversite yénetim kurulu tarafindan
verilir. Gizlilik karari verilen tezler Yiiksekégretim Kuruluna bildirilir.

Madde 7.2. Gizlilik karari verilen tezler gizlilik siresince enstitii veya fakiilte tarafindan gizlilik kurallari gercevesinde muhafaza edilir, gizlilik
kararinin kaldirimasi halinde Tez Otomasyon Sistemine yiiklenir

*Tez danismaninin Gnerisi ve enstitii anabilim dalinin uygun gériisti (zerine enstitli veya fakiilte yénetim kurulu tarafindan karar verilir.






