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OZET
Yiiksek Lisans Tezi

BESINCI SINIF OGRENCILERININ GRUP CALISMASI ILE ROBOTIK
KODLAMA DENEYIMLERININ INCELENMESI

Ali Burak KOK
Afyon Kocatepe Universitesi
Fen Bilimleri Enstitiisii
Bilgisayar Anabilim Dali
Damsman: Dr. Ogr. Uyesi Fatih OZDINC

Bu arastirmanin amaci egitsel bir robot kit ile ortaokul dgrencilerinin gruplara ayrilarak
robotik 6grenimini incelemektir. Calisma, arastirma tekniklerinden nitel arastirma
modellerinden durum ¢alismasi seklinde desenlemistir. Calisma grubu, 2018-2019 egitim
ogretim yilinda bir okulun ortaokul 5. Smifta okuyan 24 erkek, 15 kiz toplam 39
ogrenciden olugsmaktadir. Uygulama siiresi bes hafta siirmiistiir. Calismada verileri, yari
yapilandirilmis goriisme formlari, gozlem, gozlem notu ve ses kayitlar1 yardimiyla
toplanmistir. Veriler toplandiktan sonra kodlar, temalar olusturularak igerik analizi ile
analiz edilmistir. Calismada, grup c¢alismasi ile egitsel robot Kiti ile uygulama yapan
ogrencilerin siireci, ilgi ¢ekici buldugu, meslek segiminde etkili ve diger derslere olumlu
fayda sagladig1 goriilmiistiir. Hazir bulunusluk ve 6n bilginin etkisinin siirecte dnemli
oldugu sonucuna ortaya ¢ikmistir. Grup i¢i etkilesimin robotik 6grenimi siirecinde etkili
oldugu sonucuna ulagilmistir. Calismanin sonuglar1 dogrultusunda grup c¢alismasi ile

robotik kodlama 6grenme ve 6gretme siirecine yonelik onerilerde bulunulmustur.

2019, x + 66 sayfa

Anahtar Kelimeler: egitsel robot kiti, Lego Mindstorms EV3, robotik, kodlama,

algoritma, grupla 6grenme



ABSTRACT
M.Sc. Thesis

EXAMINATION OF FIFTH GRADE STUDENTS ROBOTIC CODING
EXPERIENCE WITH GROUP WORK

Ali Burak KOK
Afyon Kocatepe University
Graduate School of Natural and Applied Sciences
Department of Computer
Supervisor: Asst. Prof. Fatih OZDINC

The aim of this research is to investigate the learning of robotics in secondary school
students by using an educational robotic kit robot kit. The study was designed as a case
study, one of the qualitative research models of research techniques. In the 2018-2019
academic year, the study group consisted of 39 students (24 boys, 15 girls) studying in
the 5th grade of a school. The application period lasted five weeks. Data were collected
with the help of semi-structured interview forms, observation, observation notes and
voice recordings. After the data were collected, codes and themes were created and
analyzed by content analysis. In the study, it was observed that the students who
implemented with the educational robot kit through group work found the process
interesting, effective in choosing the profession and positive benefits to other courses. It
has come to the conclusion that the effect of readiness and preliminary knowledge is
important in the process. It has been concluded that intergroup interaction is effective in
the process of robotics learning. In line with the results of the study, suggestions were
made for the learning and teaching process of robotic coding by group work.

2019, x + 66 pages
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1. GIRIS

Bu boliimde arastirmanin 6nemi, arastirmanin amaci, arastirma sorularr ve c¢alismanin

siurliliklarina yer verilmistir.

Teknolojinin hizla gelismeye devam ettigi yakin gelecekte insanlarin bilgiye erigsme,
bilgiyi arayabilme, bilgiyi olusturabilme, bilgiyi yorumlama, bilgiyi ifade etme, sorunlar
karsinda hizli ¢oztimler bulabilme, teknolojiyi yerinde ve uygun sekilde kullanabilme
sekilleri dnemli hale gelmistir (Aydinli1 2017). Bu becerilerin kazanilmasi igin bilgiyi ve
teknolojiyi uygun kullanabilen, bilgi tretebilen, ¢agdas teknolojileri en iyi sekilde
kullanabilen, yeni teknolojileri gelistirebilecek bireylerin yetistirilmesi gerekmektedir
(Yasar 2000). Ezberci egitim sistemlerinde bilgiyi yorumlamak yerine, bilgiyi oldugu gibi
kullanan, tizerinde degisiklikler yapmayan, yaraticiliktan uzak, bilgiyi gelistirmeyen
bireyler yetistirilecektir (Arslan ve Tertemiz 2004).

Kiiciik yastan itibaren programlama egitimi alan Ogrencilerin problem ¢6zme

becerilerinde daha yiiksek basar1 gosterdikleri varsayimmda bulunulmustur (Eryilmaz

2003).

Schwartz vd. (2006) yaptiklar1 ¢alismalarda, programlama Ogrenciler i¢in Onemli
olmasma ragmen Ozellikle ortaokulda sadece belirli siiflar hari¢ 6gretilmemesinin
sebepleri arasinda programlamanin 6grencilerin i¢in ¢ok zor gelecegi, yeni programlama
dillerinin karmasik olmasi, miifredatta programlamaya fazla yer verilmemis olmasi,
ogrencilerin motivasyon eksikligi, 6grencilerin 6n yargilar1 gibi etkenler ortaokulda
programlama ve algoritma mantiginin yeterince gelisememesine neden oldugunu
belirtmislerdir. Bu tip sorunlardan dolay1 programlama 6gretiminde kullanilmak tizere
ilkokul seviyesinde ve yeni baglayanlar icin kids programming adi verilen diller
gelistirilmistir (Schwartz at al. 2006). Diisiik seviyeli ve kolay komutlardan olusan bu
diller temel olarak bir O6grenme olusturarak, kolay komutlar ve yazim kurallar
icermektedirler (Papert 1993).Programlama ve algoritma egitimi zor bir siire¢ gibi
goriinse de, egitimsel programlama dilleri sayesinde bu siire¢ eglenceli hale getirilebilir

(Lamb and Johnson 2011).

Programlama siireci ile analiz yapabilme, problem ¢6zme becerisini arttirma, kavram

gelistirme, sorunlari belirli algoritmalar haline getirip programlama dillerine doniistiirme



diizenleme siirecidir (Michael and Omove 2014). Programlama egitimi, bilisim
teknolojilerinin gelisimini olumlu yonde etkilemistir. Programlama dillerinin temel yap1
tas1 yazilim dilleridir. Okullar yetistirecekleri 6grencilerin bir yazilim dili bilmeleri
konusunda ¢alismalar yapmaktadirlar (Kent ve Ugras 2009). Programlama egitimleri
karmagik bir yapiya sahip olmasi, belirli asamalardan sonra 6grencileri sikmasi, zor bir
stire¢ olmasi seklinde bir alg1 olustugundan dolay1 6grenciler cogunlukla programlama
dili 6grenemeyecekleri algisina kapilmaktalardir. Bu algi egitimin tiim basamaklarini
kaplamis bulunmaktadir. Bu algi ayn1 zamanda nitelikli eleman yetistirme konusunda da
olumsuz sonuglara sebep olmustur. Bu yiizden kiigiik yaslardan baslayacak egitimin,
nitelikli elemanlar yetistirme konusunda faydali olacagi diisiiniilmiis ve programlama
egitiminin, temel egitim programina uyarlanmasi konusunda calismalar yapildig:
goriilmektedir (Ozding ve Altun 2014). Erken yasta baglanan programlama egitimleri ile
ogrencilerde elestirel diisiinme, problem ¢dzme becerisi, yaraticilik gibi kavramlarin
kalic1 olabilmesi yoniinden programlama egitimi dnemli hale gelmesini saglanmaktadir

(Chren and Margolis 2010).

Kodlama ve programlama kavramlari egitsel anlamda 1960’1 yillarda kullanilmaya
baslanmistir. Bu egitimlerde 6grencilere kodlama bilincini kazandirmak, bilgi-islemsel
diisiinme becerisini gelistirerek teknoloji gelisime fayda saglamak icin bu egitimler
verilme baglanmistir (Selby and Woollard 2013). Kodlama ve programlama egitimleri
dort temel sekilde ilerlemistir. Bunlar gorsel programlama, robotik, metin tabanl ve
bilgisayarsiz kodlama-programlama seklindedir. Son yillarda Alice,Code.org, Scratch
gibi gorsel programlama dilleri ve Arduino, Lego, Mbot gibi robotik programlama ile

egitim sistemine girmeye baslamistir (Bower and Folkner 2015).

Robotik 6gretimi gruplar halinde yapilabilir. Grup egitime Lego Mindstorms EV3 robot
Kiti uygundur. Grup olarak robotik egitiminin dgrencilerin yaraticiliklarii gelistirdigi,
problem ¢6zme becerilerinin arttig1, fikir aligverisleri ile grup ici ve gruplar arasi olumlu
isbirliklerinin olabilecegi goriilmektedir (Cortina 2015). Grup i¢i c¢aligmalar ile
Ogrencilerin basar1 seviyelerine olumlu yonde faydasi oldugu goriilmiistiir. Grup i¢i
caligmalar yaparak fikirlerini paylasabilirler ve grup arkadaslari ile beraber ¢6ziim
tiretebilirler (Lamagna 2015). Bu durum grup egitimi ile ilgi ve motivasyonu arttiracagi,
isbirlikli 6grenim saglayacagi, zihinsel ve diisinme becerilerinin, bilgi-islemsel diisiinme

becerileri kazandirilmasinda etkili olacagi ifade edilmektedir (Curzon 2014).



Robotik ve kodlama egitimleri araciligi ile 6grencilerin diger dersler arasinda daha kolay
bag kurabilmeleri, analitik diisinme ve mantiksal diisiinme becerilerini
kazandirilabilecegi, elestirel diislinme ve problemlere daha kolay ¢éziimler bulabilme
becerileri kazandirilmaktadir. Bu egitimleri alan ogrencilerde biligsel diisiinme

becerilerinde artig oldugu goriilmektedir (Wachenchenchauzer 2004).

Lego 1950’lerde gelistirilme baslanmistir. Parga goriiniimleri basit olsa da ¢ocuklarin
zekalarini ve becerilerini gelistirmeye yarayan bir oyuncaktir. 1970’lerde bu oyuncaklara
disli, makara gibi mekanik pargalarda eklenmistir. Bilgisayar araciligiyla programlana
bilen Lego’lar 1990 yilinda Massachutes Teknoloji Enstitiisiinde gelistirilmistir
(Witherspoon at al. 2002). Bilgisayar araciligiyla programlanabilen Lego’lar da gocuklar
ile gercek diinya arasinda etkilesimine olanak saglamaktadir. Bilgisayar araciligiyla
kullanilabilen 1960 yilinda Seymour Papert ve arkadaslari tarafindan o6grencilerin
matematik 6grenimlerini kolaylastirmak amaciyla gelistirilmeye baslanmistir (Resnick at

al. 1996 ).

Lego programlama dili grafik ara yiizlii oldugundan ilk6gretim ¢agindaki 6grenciler
tarafindan kolaylikla kullanilabilmektedir. Lego—Logo sisteminde 6grenciler oncelikle
hayal diinyalarindaki robotlar1 tasarlamakta, daha sonra tasarladiklari robotlari
bilgisayarda programlamakta, Programlarini robotlarina atarak, basta hayal ettikleri
yapilar1 kontrol edebilmektelerdir (Scott at al. 2008). Ogrencilerin sorun ¢dzme
becerilerinin arttirilabilmesi i¢in 6nlerine farkli problemler ¢ikmasi gerekmektedir. Daha
once deneyim kazandigi sorunlardan ziyade yeni ¢6ziim yollar1 olusturabilecekleri, farkli
gorisler ¢ikarabilecekleri sorunlarla karsilagsmalar1 gerekmektedir. Bu baglamda Lego ile
karsilarina ¢ikabilecek sorunlara ¢oziim yollar1 aramakla, kaliteli ve igerigi zengin
problem ¢6ziim firsatlar1 saglamaktadir (Baki ve Ozpiar 2007). Lego ile 6grenciler
bilgisayar basinda olusturduklan fikirlerinin sadece bilgisayarda ekraninda kalmayip,

fiziki tiriine doniistiiriilmesine ve dinamik araglar gelistirmesi saglanmigtir (Resnick
2007).

Lego ile desteklenen 6grenme ortamlarinda 6grenci anlamakta giicliik ¢ektigi kavramlari
zihinlerinde daha kolay organize etmeye yardimci olmaktadir. Tematik bir yaklasim

olmasindan dolayr o6grenciler birgok disiplini aym1 anda kullanabilme sansi



yakalayabilmektedir (Resnick 1998). Ayrica o6grencilerin zorlandiklart dersler ve
kavramlarda kendilerine olan giiveni ve inanci arttirmakla birlikte, problem ¢ézme

isteklerini de giiglendirmektedir (Karakirik ve Durmus 2005).

Lego Education Mindstroms EV3 kiti sayesinde dgrenciler programladiklart robotlarin
neler yaptiklarimi goézlemlemektedirler. Robotun gorevleri istedikleri gibi yerine
getiremezlerse bunu gozlemleyip, kodlama kismimnin neresinde hata yaptiklarinin
cikarimini yapip hatalarin1 aninda diizeltip tekrar deneme firsati bulabilmektelerdir.
Micheal ve Omolove (2014) yaptiklar1 ¢alismalarda klasik kodlama egitiminin aksine
tirtin bazli ve birgok duyu organina hitap etmesi agisindan 6grencilerin ilgisini ¢ektigini,
Ogrencilerin derslerde biitiin 6grencilerin istekli sekilde katilmalari, yeni fikirler
olusturmalar1, sorunlara karsi farkli ¢6ziim yollar1 bulsalar bile ayn1 ¢6ziime olusmalari,
grup i¢i iletisimleri, sorunlar karsisinda grup olarak ¢oziimler bulmaya c¢alismalari
derslerin amacina uygun sekilde yapildigin1 gériilmistiir. Lego Education Mindstroms
EV3 programlamasi i¢in kullanilan ara yiiz, klasik yontem kod yazmay1 gerektirmeyecek,
stiriikle birak yontemi kullanildigi, kod bloklarinin ilkégretim Ogrencilerinin ilgisini
cekecek sekilde tasarlandigi, yalin ve anlasilir oldugu, yapilan programi robota
aktarmanin da ¢ok kolay oldugu, hatta bluetooth gibi kablosuz aktarim teknolojilerini
kullanarak higbir kablo kullanmadan bilgisayardan direk robota hizli ve giivenli sekilde
programlamanin aktarilabilmesi 6grencilerin derse olan ilgilerinde, dikkatlerinin daha
fazla ve uzun siire devam etmelerinde Onemli avantajlar sunmaktadir. Robotlari
kodlarken sesler ekleyebilme, ekraninda ¢esitli yazilar ya da sekilde yazdirabilme ve
farkli renklerde 1siklar yakabilme ogrencilerin ilgisini ¢ekmede onemli etkenlerdir.
Kodlama bittiginde ise robotu pargalarina ayrilsa bile Lego Education Mindstroms EV3
ana tuglas1 icindeki hafizada yapilan projelerin kalmasi ve bilgisayarda yapilan
kodlamanin basit sekilde kaydolmasi, 6grenci i¢in bir sonraki derslerde ayni projeyi
tekrar yapma ya da yapilan projeleri gelistirme anlaminda avantaj saglamaktadir.
Robotlar1 birlestirirken ya da pargalarken klasik elektronik kartlarda oldugu gibi lehim,
havya, tornavida, vida, pense, yan keski, kargaburnu gibi 6grenciler i¢in zor ve giivenlik
acisindan tehlikeli ara¢ gerecler kullanilmamasi, pargalar1 higbir alet gerektirmeden
kolayca sokup takabildigi i¢in hem 6gretmen hem de 6grenci agisindan 6nemlidir. Ryan
ve Deci (2000) igsel motivasyon, katilimcilarin iglerinde sakli olan motivasyonunu,

uyguladigi etkinlikler ya da yasamis oldugu siirecler ile birlikte ortaya ¢ikararak siiregten



keyif almasi seklinde ifade etmistir. Alan yazida katilimcilarin eglendigi, merak ettikleri,
tekrar etme isteklerinin fazla oldugu goriilmiis ve i¢sel motivasyon gostermislerdir (Deci

etal. 1991).
1.1 Calismanin Onemi

Gruplara ayrilmig 6grenciler ile Lego Mindstorms EV3 Kkitleriyle robotlar olusturarak
ogrencilerin olusturduklari bu robotlart programlamalarini amaglarken ayni zamanda
Ogrencilerin grup arasi iletisim, grup isbirligi, problem ¢dzme becerilerini, islem
basamaklarinin planlanmasi ve uygulanmasi gibi kavramlarin gelisiminin gézlemlenmesi
amaglanmaktadir. Ayn1 zamanda gruplari ile robotu olustururken algoritma yapisini ve
kod olusturma gibi islemleri eglenceli bir yontemle 6grenmelerini amaglanmaktadir.
Karmagik parcalardan uzaklagmis, birlestirilmesi kolay yapilardan olusmaktadir.
Programlamasi ise klasik yontemin aksine gorsel programlama ile semalar ve sekilleri
stirekle-birak yontemiyle yapilmaktadir. Grup ¢alismasinin 6n plana ¢iktigi robot kitinde

grup isbirliginin 6nemi ortaya ¢ikmaktadir (Cortina 2015).
1.2 Caliymanin Amaci

Bu calisma ile Lego Mindstorms EV3 Kkitleri ile robotik egitiminin gruplar halinde

ortaokul 5. Smif 6grencilerine verilmesinin ardindan asagidaki sorulara yanit aranmustir.

1. Ogrencilerin robotik 6grenme siirecine kars1 verdikleri tepkiler nedir?

2. Ogrencilerin robotik egitimi deneyimleri sonrasinda robotikle yeniden ugragma
konusunda diisiinceleri nedir?

3. Ogrencilerin isbirlikli robot gelistirme siirecine katilimlarmi etkileyen faktorler
nelerdir?

4. Ogrencilerin robotik 6grenme siirecinde karsilastiklar1 zorluklar nelerdir?

5. Lego Mindstorms EV3 ile robotik 6greniminin faydalar1 nelerdir?
1.3 Simirhliklar:

Bu tez ¢alismasinda, 2018-2019 egitim 6gretim yilinda, Afyon ilinde, 6zel bir okulda,

ortaokul 5. Smifta 6grenim goéren 39 ogrenci ile ¢alisilmistir.



2. LITERATUR BIiLGILERI

2.1 Programlama, Algoritma, Kodlama ve Robotik Nedir?

Elektronik bir alt yapiya ve ya teknolojiye sahip cihazlarin kontrol edilebilmeleri veya
istenilen amaca yonelik calisabilmeleri igin programlanmalar1 gerekir. Bu amag i¢in
belirli bir dil kullanilmaktadir. Bu dile programlama dili denilmektedir. Programlama dili,
sekil, 6zel kelime ve simgelerin biitiiniidiir (Casey 1997). Yazilan kodlar ve komutlar
elektronik cihazin belli bir is yapmasini saglayan programlari ortaya ¢ikarir. Cok sayida
programlama dili mevcuttur. Her bir dilin kendine 6zgii kodlar1 ve komutlar1 mevcuttur.
Kodlama ve programlama siirecinin sonucunda ortaya ¢ikan tiiriine program adi
verilmektedir. Programlar belirli isletim sistemi ve ya mekanizmalarda ¢alismaktadir.
Programlama, bir olaymn islem basamaklarimin programlama dillilerini ve kodlarinm
kullanilarak ortaya ¢ikan kod topluluklarina verilen isimdir (Arabacioglu 2007).
Programlama, asamalar1 olan ve her bir asamada ciddi ¢aligma gerektiren bir siirectir.
Programlamaya yeni baslayan birinden hemen bir program yazmasi beklenemez.
Programlamanin ilk adimlarinda ortaya bir iiriiniin ¢ikmasi beklenmez. Oncelikle
problemi anlamasi ve problemin ¢dzliimii i¢in semalar olusturmasi gerekir (Eryilmaz
2003). 1k bilgisayarlarla birlikte makine dilini anlamak, yorumlamak ve istege uygun
sekilde hazirlamak ¢ok zor ve karmasik bir siiregti. Bunun i¢in makine ile insan arasindaki
iletisimi anlayacak ve kod dilini makine diline gevirecek sistemler arandi. Yapilan
caligmalarla Fortran, Algol, Cobol, Basic, Pascal, C gibi programlama dilleri yazilmistir.
Bu programlar iyece gelistirilerek giiniimiizde ¢ok fazla kullanilan C++, Java, C# gibi tist

diizey programlama diller gelistirilmistir (Eryilmaz 2003).

Programlama araglarinin temel amaci, ger¢ek hayatta ¢ozlimler aranan sorunlari,
bilgisayar diline doniistiirerek sanal bir ortamda ¢oziilmesini saglamaktir. Karsilasilan
problemlerin  oncelikle bilgisayarin  anlayabilecegi bir dile doniistiiriilmesi
gerekmektedir. Karsilasilan sorunlar1 bilgisayar diline ¢evirmeye programlama denir.
Bilgisayarlar araciligiyla komutlar yazilarak bilgisayardan yerine getirmesini istenilen
belirli problem ¢6zme asamalar1 olugsmaktadir. Bu asamalar tamamlandigin istenilen

sorun ¢Oziilmiis olur (Cosar 2013).

Programlama; sorunlarin ¢6ziimiinii belirli kod semalar1 olusturularak satirlara dokiilmesi

islemine verilen isimdir (Arabacioglu vd. 2007). Bagka bir tanimi ise belirli bir sorunu ya



da yapilmak isteneni en kisa, en Iyi sekilde, bilgisayarca diisiinerek dijital ortama dokme
isidir (Eryilmaz 2003). Bagka bir degisle programlama, herhangi bir gorevi yerine
getirebilmek icin olusturulan algortimik yapilardir. Yazilim ise, belirli programlarin bir
araya gelmesi ile olusan, belirli sorunlarin ¢6ziimii i¢in kullanilan programlar biitiintidiir

(Colkesen 2002). Bu kapsamda yazilimlarin programlardan olustugu sdylenebilir.

Ogrencilerin programlamaya dogrudan baslamalar1 yerine, 6nce belirli siire¢lerden
gecmesi gerekmektedir. Oncelikle problemleri analiz etmeli ve bunlar1 ¢dzme becerisine
sahip olmali, sorunlar1 iyi yorumlamali, belirli siraya sokmali ve akis semalari

olusturmalidir (Ery1lmaz 2003).

Programlamanin gerceklesebilmesi i¢in programlama yapilacak bir platformun olmasi
gerekmektedir. Bu platforma yazilim dili denilmektedir. Programlarin gelistirilebilmesi
icin de bircok programlama dili gelistirilmistir (Colkesen 2002). Belirli bir amag i¢in
olusturulmus diller vardir, bu diller 6zel kod satirlarindan ve 6zel ifadelerden olusabilir.
Bu 6zel yapilar bir araya gelerek belirli bir programlama dili olusturulabilir (Ersoy vd.
2011).

Programlama ve kodlama kavramlari birbirine kullanilabilen kavramlar olmazla birlikte
iki kavram da belirli bir amag i¢in olusturulan komut satirlar1 anlamina gelmektedir.
Programlama ¢o6ziim siirecleri odakli uzun bir siirecken kodlama, problem ¢ézme
slireglerinden problemin ¢oziimlerinin yazildigi asama olarak tarif edilebilir. Problem
¢oziimlerinin yazildig: siire¢, yazilan programin hatalardan ayiklandig:i ve kontrollerin

yapildigi, testlerin uygulandigi siirecin tamamini kapsamaktadir (Kalelioglu 2015).
2.1.1 Programlama ve Kodlama Egitimi

Bilgisayar teknolojisindeki gelismeler ile birlikte programlama dillerinde de ¢ok hizli
gelismeler olmustur. Programlama da farkli 6zellikler ve kapasitelere sahip bir¢ok
programlama dili gelistirilmis ve kullanicilara sunulmustur. Gelistirilen farkli diller
sayesinde birgok program yazilmis ve bu yazilan programlar sayesinde insalarin giinliik
ihtiyaglarin1 karsilayacak birgok programlar yazilmistir. Yazilan programlar insanlarin
hayatlarin1  kolaylastirdikca yeni programlar yazilmasi gerekmis, bu programlari
yazabilmek i¢inde programlama dili bilen insanlara olan ihtiyag¢ artmistir (Clancy 2008).

Programlama dili bilen insanlar1 olan ihtiyag¢ arttik¢a, artan ihtiyaci karsilamak ig¢in



tiniversitelerde lisans programlari olusturulma baglanmistir. Giinlimiizde programlama
egitimi ise daha erken yaslarda her bireyin kazanmasi gereken bir zorunluluk olarak
karsimiza ¢ikmaktadir. Programlama egitimi 6grencilerde iist diizel zihinsel aktiviteler
gergeklestirmesi sebebiyle uzmanlik isteyen bir siirectir. Programlama dili 6§renimi zor
ve karmasik oldugu icin Ogrenciler tarafindan olumsuz bir bakis agist olusmustur
(Bayman and Mayer 1988). Programlama ve kodlama siirecinde dgrencilerin ii¢ temel
tiirde bilginin O6grenilmesi ve kullanilmasi beklenmektedir. Bu bilgiler s6z dizimi,

kavramsal yeterlilik ve stratejik bilgidir (McGill and Volet 1997).

S6z dizimi ve yazim kurallar1 programlama dillerine gore farkliliklar gostermektedir.
Kavramsal bilgi ise degisken, dongii gibi temel kavramlari kapsamaktadir. Stratejik bilgi

de edinilen kavramsal bilginin sorunlara kars1 kullanilmasidir (Ersoy vd. 2011).

Programlama siirecinin egitimini vermek ¢ok karmasik ve soyut kavramlara dayansa da
ogrencilerin bu egitimi almak istemelerindeki temel sorun egitmenlerin igerigi yeteri
kadar zenginlestirip somutlagtiramamasindandir (Allan and Kolesar 1997). Programlama
egitimini verenler s6zel olarak koyunu anlattiktan sonra dgrencilere tahtada 6rnek verip
ogrencinin bu egitimi igsellestirmelerini istemektedirler. Ogrenciler ise bu anlatim
karsisinda ilgili konuyu 6grendiklerini diisiinseler de karsilarinda bir sorun ¢iktiginda
uygulama konusunda sorunlar yasamaktalardir (Garner 2003). Bu baglamda 6gretilmesi
ve 6grenmesi zor olarak algilanan programlama ve kodlama kavramlarini kolaylagtirmak

ve igsellestirerek ogretebilmek i¢in ¢alismalar devam etmektedir.

Programlama egitiminin temelleri 1960 yillarina dayanmaktadir. 1960 yillarda zihin,
O0grenme ve bilimi arttirabilmek i¢in ¢aligma alanlari kurulmustur. Bireylerde kalici
o6grenmenin gerceklesebilmesi i¢in yapilandirmaci egitimin temelleri olusturulmus ve
kalict 6grenme yontemlerine odaklanilmigtir. Bu yillarda egitim teknolojileri fizik ve
matematik alanlarinda c¢alismalarda bulunan Piaget ve Seymour Papert, kiiclik yastaki
ogrencilerin bilgisayar ile programlama baslayabilmeleri i¢in 1963 yilinda MIT
tiniversitesinde diinyanin ilk yapay zeka laboratuvarmi kurmuslar fakat bilgisayarlarin
¢ok pahali olmasi ve erisilebilirliginin diisiikk olmasindan dolay1 kiigiiklerin 6grenimlerini

kolaylastiracak LOGO programlama dilini gelistirmeye baslamislardir (Papert 1980).



LOGO programlama dilinin temel amaci, zor ve karmasik olan programlama dillerinin
aksine basit, anlasilir yapisiyla kiiglik yastaki 0grencileri i¢in programlama egitimini
kolaylastirmaktir. Papert ile Piaget’in beraber ¢alismalar1 sonucunda zor ve karmasik
yapidaki programlama dillerinden bagimsiz basit bir program kiitliphanesi
olusturmuslardir (Papert 1971). Olusturulan bu kiitiiphanelerden en ¢ok bilineni
kaplumbaga kiitiiphanesidir. Kaplumbaga kiitiiphanesi ile bilgisayar araciligi ile girilen
basit kodlar ile kaplumbaga robotu ileri, geri, saga, sola seklinde hareket edebiliyordu.
Kaplumbaga robotuna eklenen kalem sayesinde robotun ilerleyisinin arkasinda iz

birakabiliyor ve belirli bir algoritma olusturabilmektedir (Papert 1980).
2.1.2 Robotik ile ilgili Yapilan Cahsmalar

Noble (2013), Lego Mindstorms NTX ve Wedo robotik setlerini kullanarak 6grenme
ortami hazirlanmustir. {lkokul 3. Smif &grencileri ile robotlar1 programlayarak proje
calismasi uygulamistir. Bu projeler sayesinde 6grencelerin hayal diinyalarindaki robotlari
gercek diinyaya aktarmalar1 ve robotlar1 kontrol edebilmeleri saglanmistir. Ogrencilerin
proje gelistirme, hayal ettikleri robotlar1 gergege doniistiirme, sorun ¢ozme gibi becerileri

incelenmistir.

Akgay (2009), Tiirkiye’de programlama tizerine yaptigi arastirmalarda, programlamaya
yeni baslamis 6grencilere Microsoft Small Basic programinin temelleri gosterilmistir.
Yapilan uygulamalar neticesinde 6grenci ve 6gretmenlerin algoritma ve programlamaya
yonelik diisiinceleri incelenmistir. Ogrencilerin derse olan tutumlarini pozitif yonde
etkiledigi goriilmisgtiir. Small Basic programimin 6grenci ve dgretmenler tarafindan
kodlamama ve algoritmaya 6gretimine katkis1 kabul edilmistir.

Cavag (2005), caligmasinda ilkogretim okullarina bir robotik kuliibii kurmus ve bu
kuliibiin egitimini ve gerekli malzemelerini {iniversitelerden saglamistir. Bu egitimde
ogrencilerin probleme dayali egitimi, yaraticilik, isbirlik¢i 6grenme, hayal giiciini
gelistirmeleri amacglanmistir. Yapilan calismalar sonucunda ilkdgretim donemindeki

ogrenciler de amaglanan hedeflere ulasildig1 goriilmiistiir.

Sullivan (2008)’in yapmis oldugu ¢alismada robotik ¢alismalarin ortaokul 6grencilerinin
bilimsel siire¢ becerilerine ve sistemleri anlama becerilerine ne oranla etkiledigini ortaya

koymaya calismistir. 26 6grenci lizerinde yapilan ¢alismada, 6grenciler robotik egitim



alcaklar1 bir kampa dahil edilmislerdir. Bu kamp 6ncesi 6grencilere 6n test uygulanmaigtir.
Kamp sonras1 6grencilere son test uygulandiginda ortaya ¢ikan istatistiksel sonuglara gore
on test ile son test arasinda anlamli bir fark bulunmustur Ogrencilere uygulanan robotik
kamp1 6grencilerin bilimsel siire¢ becerileri ve sistemleri anlama becerilere olumlu yonde

etkiledigi goriilmiistiir.

Lowenthal, Marcourt ve Solimando (1998)’in yapmis olduklar1 ¢aligmalarda ilkokul 9-
12 yas arasindaki 6grenciler araciligryla 280 6grenci iizerinde yapmis olduklar1 Lego
programlama ile problem ¢dzme becerilerinin gelisimi stratejileri arasindaki iligkiyi
incelemistir. Ogrencilerin uyguladiklar1 yontemler ve yaptiklar1 hatalar raporlanmistir.
Gruplarin kullandiklar stratejiler birbirleri ile karsilastirilmistir. Ortaya ¢ikan veriler
Lego programlama dili ile Ogrencilerin sorunlar1 ¢ozerken iist bilissel stratejiler

kullandiklar1 goriilmektedir.

Lindh ve Holgersson (2007)’un ortaokul ve lise 6grencileri yapmis oldugu ¢alismada,
Lego NTX robotun 6grencilerin proje performanslari lizerine ¢alisma yapmustir. Farkl
smiflardan Ogrencilere Oncelikle 6n test uygulanmis ve Lego ile robotik egitimi
verilmistir. Egitim sonunda son test uygulanmis ve sinif sevileri arasinda farklin problem
¢Ozme becerisi ile olan iliskisi kontrol edilmistir. Problem ¢6zmeyi seven 6grencilerde

anlaml bir fark elde edilmistir.

Beisser (2006)’in ilkokul Ogrencilerine yapmis oldugu ¢alismada, kiz &grencilerin
teknolojiyi kullanma becerilerini gelistirmede Lego ile desteklenmis Ogrenme
ortamlarinin etkileri incelenmistir. Yapilan arastirmada kiz ogrencilerin teknoloji
kullanimlarinin az oldugu gozlemlenmistir. Bu kiz 6grencilerle Bilgisayar ve robotik ile
donatilmis siniflarda egitim verildikten sonra 6grencilerin teknoloji kullanim ve problem

¢ozme becerilerinin arttig1 gérilmiistir.

Kapa (1999)’nin yapmis oldugu g¢alismada ortaokul seviyesindeki &grencilerin Lego
O0grenme cercevesinde, problem ¢dzme becerileri, grup etkilesimleri ve O0grenmeleri
lizerine aragtirmalar yapilmistir. Siniflardan rasgele secilen 15 6grenciye Lego ile egitim
verilirken, rasgele secilen 15 6grenciye normal egitim verilmistir. Lego ile egitim alan
ogrenciler ile almayan Ogrenciler arasinda problem ¢dzme becerileri ve gruplar arasi

iletisim konularinda anlamhi farklar bulunmustur.
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Sparkes (1995)’1n yapmis oldugu ¢alismada 7 yasindaki ¢ocuklara teknolojiyi kullanma
konusunda Lego ile ¢alisma yapilmistir. Lego ile yapilan ¢alismalarda basit diizeyde
cocuklarin robot olusturduklari ve programladiklari goriilmiistiir. Daha zor seviyelere

gecildiginde ise anlamli robotlar olusturamadiklari ifade edilmistir.

Martin (1996) tarafindan yapilan calismada 6grencilere miihendislik alaninda tanitici
fikirler olusturmak amaciyla 6grencelere hayvan figiirleri olusturmalari istenmistir.
Ogrenciler proje kapsaminda hayvan figiirleri olusturup, hayvanlarin hareketlerini
yaptirmaya c¢alistiklar1 goriilmiistiir. Arastirmanin sonucunda Ogrencilerin algilama ve

fikirler olusturma konusunda gelistikleri gdzlemlenmistir.

Cayir (2010)’1n yapmis oldugu arastirmada Lego ile desteklenmis 6grenme ortamlarinin
ortaokul 8. Sinif 6grencilerinin biligsel siire¢ becerilerinin ve benlik algisi iizerine etkisi
incelemistir. Verilerin analizi ile elde edilen sonuglar, Lego ile desteklenmis 6grenme
gruplart ile yapilan 6n test-son test sonuclarina bakildiginda anlamli bir fark oldugu

goriilmektedir.

Atmatzidou, Markelis ve Demetriadi (2008) tarafindan yapilan arastirmada, rastgele
secilen iki grup arasinda Lego ile programlama 6gretimi yapilmis ve 2 problem durumuna
¢Oziim bulmalar1 istenmistir. Robotik ¢aligmalar sonucunda 6grencilerin problem ¢ézme
becerilerinin  artti§i, Ogrencilerin motivasyon ve rekabet sevilerinde artig

gozlemlenmistir.

Barak, Zadok (2009) tarafindan yapilan ¢alismada, lise 6grencilerine Lego ile robotik
egitimi verildikten sonra bir sorun ¢dziimii i¢in proje olusturmalari istenmistir. Calismaya
katilan 6grencilerde robot egitimini aldiktan sonra problem ¢dzme ve 6zgiin tasarimlar

olusturma konusunda faydali oldugu goriilmistiir.

Doppelt ve Armon (1999) yapmis olduklar1 ¢aligmada yaratici diisiinme ve teknoloji
kapsaminda lise dgrencilerine bir y1l boyunca Lego ile programlama egitimi verilmistir.
Calismada giinliik hayattan yola c¢ikarak kiiciik cihazlar gelistirilmesi istenmistir.
Calismanin sonunda benlik algist olumlu yonde sonu¢lanmistir. Calismaya katilan
ogrencilerde benlik algisi, sorun ¢6zme becerisi, yaratict diisiinme becerilerinin olumlu

yonde gelistigi goriilmiistiir.
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Kabatova ve Pekarova (2010), Lego ile robot tasarlama ve yaratict diisiinme {izerine
calismada bulunmustur. 11 ders boyunca o6grencilere Lego ile robot tasarlamalari
istenmis. 11 ders sonunda 6grencilerin olusturduklari robotlar incelendiginde 6grencilerin

ilk derslere gore mekanik ¢alisma becerilerinin gelistigi gorilmiistiir.

Gaudiello, Zibetti ve Carrignon (2010), ilkdgretim 6grencileri ile yapilandirmact kuram
temel alinarak rasgele secilen 6grencilere gruplar halinde robotik egitimi verilmis ve
kendi robot tasarimlarini olusturmalar1 istenmistir. Lego kitleri kullanimi ile
yapilandirmaci yaklagim dogrultusunda problem ¢ozme ve iist biligsel gelisim agisinda

faydali oldugu goriilmiistiir.

Turner ve Hill (2006), ilkokul seviyesindeki 6grencilere 6 ay ara ile LOGO robot kiti ile
robotik egitim verilmis ve belirli problemleri robotlar olusturularak ¢6zmeleri istenmistir.
Caligsma sonucunda bir 6nceki yapilan egitime gore ikinci egitimin 6grencilerin problem

¢ozme becerilerinde anlamli bir fark oldugu goriilmiistiir.
2.2 Algoritma Olusturma ve Program Gelistirme

Programlama egitiminde yasanan zorluklarin en aza indirilebilmesi icin; uygun bir
programlama dilinin secilmesi ¢ok Onemlidir. Bu dilin se¢iminde; giris seviyesinde
programlama egitiminin; dgrencilere problem ¢6zme, algoritmik diisiinme ve yordamsal
programlama mantig1 gibi genel programlama yontemleri dogrultusunda beceriler

kazandirmay1 amaglanmistir (Hadjerrouit 1998).

Programlamaya yeni baslayacaklara yonelik algoritma ve program gelistirme
calismalarinda yasanan sorunlarin en aza indirilebilmesi i¢in 6grencinin yasina en uygun
programlama dili secilmeli temel algoritma mantiginin 6gretilmesi gerekmektedir.
Algoritma olusturma ve programlama egitiminde, problemi belirleme, problemi ¢6zme,

algoritmik diisiinme becerilerinin 6gretilmesi hedeflenmektedir (Hadjerrouit 1998).

Algoritma ve programlama gelistirmenin biligsel gelisime katkisi; algoritma ve
programlama egitiminin kiigiik yastaki &grencilere problem analizi, problemi ¢ozme,
algoritmik ve matematik diigiinceye katkis1 eskiden beri bilinen ve arastirilan bir konudur.

Algoritmik diislincenin ve programlama becerilerinin 6grencinin gelisimine katkisini 7
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yasindaki Ogrenci grubunda inceleyen Clementve Gullo (1984) ve 12 yasindaki
ogrencilere algoritma ve programlama egitimi veren Gorman ve Bourne’in yaptig1 (1983)
caligmalarda, algoritma ve programlama egitimi alan Ogrencilerin analitik diisiinme
becerilerinin, farkli diistinme kapasitelerinin ve st bilis yeteneklerinin algoritma ve

programlama egitimi almayan 6grencilere gére daha yliksek oldugunu goriilmiistiir.

Ogrencilere algoritma ve programlama araglar1 6gretilirse:
e Dijital okuryazarliklarmi gelistirebilirler,
e Okula ve derslere olan ilginin ve dikkatlerini arttirilabilirler,
e Problem ¢6zme ve iist bilis becerilerinin gelistirebilirler,
e Bir iiriin ortaya koyabilmek i¢in gayret gosterebilme
e Basit yapilardan karmasik yapilara gegiste adaptasyonun artmasi
e Isbirlik¢i-grup ¢alismalar1 ve grenme becerileri
e Yasayarak-yaparak  Ogrenme ve  Ogretereck  Ogrenme  aliskanliklari

arttirabilmektelerdir (Catlin and Robertson 2012).
2.2.1 Programlama dilleri

Birinci Nesil Programlama Dilleri: ilk bilgisayarlar i¢in uygulanan dillerdir. Belirli bir
diizenleyici, derleyici ya da geviricisi yoktur. Direk bilgisayar lizerine yerlestirilmistir ve
yapabildigi islem sayis1 olduk¢a diisiiktiir. Islemcinin iizerine direk yazildigi igin
kullanilmast ¢ok zordu ve kiigiik degisiklikler bile zor hale geliyordu. Belirli sayidaki
islemcinin  direk {izerine yazildigi i¢in baska islemcilerde ayni1 program
kullanilamamaktadir. Bu tip programlamalara 6rnek olarak ABM, INTEL 80 ve IBM

programlama dillerini 6rnek olarak verilmistir (Int. Kyn 1).

Ikinci Nesil Programlama Dilleri: Birinci nesil programlama dillerinin yazilmasi ve
islemciye aktarilmasi ¢ok zordu Hatta yazilan dilin {izerinde birka¢ degisiklik yapilmasi
icin bile her seyi tekrar yeniden yapilmasi gerekiyordu. Bu durum daha kolay
programlama dillerinin olusmasi gerekliligini olusturdu. Assembly yani ¢evirmen dilleri
birinci nesil dillerin zorluklar1 sebebiyle olusturuldu. Birinci neslin aksine kodlar1 direk
islemciye gondermek yerine ¢esitli kisaltmalar ya da sembollerle islemciye gonderilmeye
baslandi. Fakat yine de her islemciye ayr1 ayr1 kod gondermek gerekiyordu. Bu dillere,
Basic Assembler, Turbo Assembler dillerini 6rnek olarak verilmistir (Int. Kyn. 2).
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Ucgiincii Nesil Programlama Dilleri: Kullanimi kolay ve evrensel olsun diye genellikle
Ingilizce olarak gelistirilen dillerdir.1. ve 2. Nesil programlama dillerine gére en biiyiik
farklar1 islemciye 6zel gelistirilmek zorunda degildi. Ara yiiziiniin Ingilizce olmas1 ve her
makineye gore 6zel gelistirilmemesi bu dilleri yayginlastirmaya basladi. Giiniimiizde bile
bu dilleri basit olarak kullanmaya devam etmekteyiz. Bu programin yazildigi her
bilgisayarda derleyici kurmak yeterlidir. Bu dillere 6rnek olarak C,C++,Fortran dilleri

ornek olarak verilmistir (Int. Kyn. 4).

Dordiincii Nesil Programlama Dilleri: Grafik ara yiizii ihtiyacina cevap veren ve hizl
yazilimi kolay, ¢esitli sablon, kalip ve sihirbazlarla hizli ¢6ziimler olusturulabilecek yeni
nesil programlama dilleri olusturulmustur. Bu diller ayn1 zamanda veri analizi, veri
depolama, veri yonetimi, gesitli istatistikler yapabilmektedir. Bu dillere 6rnek olarak
SQL, C#, MATLAB dilleri verilmistir (int. Kyn. 8).

Besinci Nesil Programlama Dilleri: Onceki nesil programlama dillerinde her geyi insan
olustururken, 5. Nesil programlama dillerinde gesitli kosullar, sinirliliklar olusturularak
bilgisayarin kendi ¢oztiimlerini bulmasi istenmistir. Bu yapay zekaya giris anlamina gelen

sistemlerdir. Bu dillere Mercury, Prolog ve Lips‘i 6rnek olarak verilmistir (Int. Kyn. 7).
Programlama dillerinde kullanilan bazi terimlerin anlamlar1 asagidaki gibidir;

Sistem Analizi: Problemin ¢dziimii i¢in biitiiniiyle analiz edilmesi

Tasarim: istenilen yapiyla ilgili sorunlarin ortaya konulmasi

Akis Cizelgesi: Coziim yolunun grafikle gosterilmesidir.

Derleme: Uygun programlama dile ile yazilmis programin hatali kod, yazim yanlis1 ya
da sekil yerlesmesi var ise kontrol edilmesi, hatalar var ise diizeltilmesidir.

Baglama: Derlenmis kodlarin, diger program, ara kod ve ya kiitiiphanelerle birlestirilerek
makine diline dontistiiriilmesidir.

Test: Programin test edilme ve icerik olarak her durumda dogru ve aym sonuglar
karsimiza ¢ikarip ¢ikarmadiginin kontrol etme agamasidir.

Déngii: programda bir kismin birden fazla tekrarlanmasidir.(Int. Kyn. 8).

Algoritma; bir sorunu ¢6zmek i¢in ve ya belirli bir amaci yerine getirmek i¢in belirlenmis

adim adim islem basamagina denir. Algoritma, basi ve sonu belli, belirli bir islem
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kiimesidir. Belirli sorunlar1 ¢6zmek i¢in dnce sorunu analiz edip algoritmasini ¢ikarmak
gerekmektedir. Adim adim islem basamagi seklinde tanimlayabilecegimiz algoritma
kavrami, sorunun ya da gelistirmek istedigimiz bir yapinin hangi adimlardan gegecegini

gostermektedir (Cayir 2010).

Kodlama genel olarak programlama ile ayni1 anlama gelmektedir. Fakat glinlimiizde daha
cok anaokulu, ilkokul ve ortadgretim kullanilmak iizere 6zellestirilmis bir kelime gibi
kullanilmaktadir. Elektronik devrelere ya da bilgisayarlara belirli isleler ya da islemler
yaptirilmasi i¢in yazilan belirli kod kiimeleridir. Ozellikli ilkdgretim basamaginda kod
yazmak yerine grafik ara yiizli, siriikle birak teknikleriyle kodlama o6gretimi
yapilmaktadir. Bu sayede 6grencilerin dersle olan ilgi ve alakalar1 daha fazla artmaktadir
(Int. Kyn. 6).

Robotik; elektronik ve mekanik pargalarin birleserek belirli gérevler igin programlanan
yapilara verilen isimdir. Robotlar sensorler araciligiyla gevreyi, 1sty1, sicakligi, nemi,
rliizgari, maddenin yapimi gibi birgok seyi algilayabilmektedirler. Robotlar1 belirli
alanlarda ¢alistirmak, insan is giiciine gore oldukga avantajlidir. Robotlar, insanlar igin
tehlikeli ve zor isleri kolay bir sekilde yapabilirler. Siirekli tekrarlayan isleri hatasiz
sekilde istenildigi kadar yapabilmektedirler (int. Kyn 5).

2.3 Lego, LOGO ve Lego Mindstorms EV3 Nedir?

En kalic1 ve basarili 6grenmeler bireylerin gergek ortama en yakin olduklar1 noktalarda
olmaktadir. Ogrencilerin dgrendikleri ortaminda &grenciler igin dikkat gekecek ve
siiriikleyecek igeriklerden olusmalidir. Ogrenme ortamlari dgrencilerde yararli olma ve
olumlu diisiineler olusturma agisindan onemlidir (Cayir 2010). Lego’nun egitimde

kullanilmasi bu agidan 6nemlidir.

Lego; renkli, basit plastiklerden olusan, bu plastikleri dikey ya da yatay olarak kolayca
birlestirilebilen ve sokiilebilen yap1 sistemleridir. Lego oyun biinyesinde yaklasik 2000
farkli yap1 tas1 barindirmaktadir. Kullanicilar modellerini olustururken bu yapitaglarini
farkli birgok yerde kullanabilmektelerdir (Giintiirkiin 2009). Lego kelimesi insanda tugla
kelimesi ¢agristirir. Bu plastik yapilar tiip seklinde ¢ikintilar ve girintilerden olusur. Bu
girintiler ve ¢ikintilar birbirlerini tamamlayarak yapilar1 olusturmaya baglar. Bu birbirine
ekleme islemi tuglalar ile yap1 6rme seklindedir. Lego bu sayede ¢ocuklarin gercek diinya

ile iletigsimlerini olanakli hale getirmistir (Resnick at al. 1996).
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Lego’nun tarihi 1932 yilinda Danimarkali marangoz Ole Kirk Christionsen tarafindan
kurulmustur. Lego sozciigii “Leg Godt” hecelerinden olusmaktadir. “Leg Gadt” kelimesi
“lyi Oyna” anlamina gelmektedir. Lego’nun ilk 6rnekleri 1949 yilinda piyasaya girmis
olup, 1955 yilinda Nurnburg Oyuncak Fuarinda, System of Play taniimindan sonra bu
giinkii halini almistir (D6nmez 2007).

Lego NTX yaziliminin temelleri 1960 yilinda Massachutes Teknoloji Enstitiisii
Laboratuvarlarinda gelistirilmistir (Resnick 1993). Yazilim gelismesiyle birlikte 1998
yilinda plastik tugla pargalarin arasina motorlar, sensorler ve tekerleklerde eklenmistir.

2006 yilinda Lego Mindstorms NTX ismiyle piyasaya stirtilmiistiir. 2013 y1linda ise daha
da gelistirilerek Lego Mindstorms EV3 adin1 almistir. Bu robot kiti esnekligi, zengin
parc¢a segenekleri, bircok sensor desteklemesi ile kullanilabilirligini en yiiksek noktaya

cikarmigtir (Cayir 2010).
Lego Mindstorms Robot Kiti Kullaniminin Avantajlart;

e Ogretim siirecini kolaylastirma ve derslere gére uygulama olanag: sunmasi.

e Egitimde robotlarin kullanim1 6grencilerin derse katilim isteklerini arttirir.

e Gruplar ile ¢aligma, gruplar arasi iletisim, igbirlikli 6grenme olanagi saglamasi.

e Ogrencilerin cinsiyet, 1rk, etnik koken, sosyal smif, yasam tarz1 gibi 6zellikleri
bakimindan esit sayilabilmesini saglar.

e Uygun 6grenme sekline gore robotlari sekillendirebilmesi.

e Yaparak, yasayarak 6grenme imkani sunmasi.

e Hayal giiclerini ortaya ¢ikarmasi ve sekillendirebilmesi.

e Ozgiin fikirler ortaya koyabilmesi (Catlin and Robertson 2012).
2.3.1 Lego Mindstorms EV3 ve Bilesenleri

Lego Mindstorms EV3, Massachussetts Institute of Technology (MIT) tarafindan
cocuklar icin basit programlanabilir, hareket edebilen, montaji ve de montaji kolay
yapilara sahiptir. Lego Mindstorms seti i¢inde; Lego tuglalari, bilgisayar tarafindan bir
sekilde programlamaya imkan veren grafik ara yiiziine sahip bir yazilim, sensorler ve
hareket saglamak i¢in motorlar bulunmaktadir. Normal bir robotu gelistirmek siireci

mekanik, elektronik ve bilgisayar alanlarinda {ist diizey bilgi ve beceri istemekteyken
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Lego Mindstorms setiyle tuglalarinin birlestirilmesi ve kolayca programlanabilmesi
sayesinde kolay bir sekilde yapilabilmektedir (Int. Kyn. 5 ve 6).

2.3.1.1 Lego Mindstorms NXT Robotun Parcalari

Lego setinin en biiyiilk avantaji resim 2.1.°de goriildiigii gibi tamimiyle sok-tak
pargalardan olusmasidir. Herhangi bir lehime, elektronik porta, tornavidaya, vidaya,
silikona gerek kalmaksizin ortaokul Ogrencileri i¢in risk olusturmayacak pargalarla
olusturulmasi biiyiik avantajdir. Ana bilesen olan tuglaya tiim sensor, motorlar, kablolar
ya da diger parcalar sadece sok-tak mantigiyla takildigindan 6grencilerin canin1 yakacak
ya da zarar verecek bir uygulamadan kagmilmis olur. Ozellikle Sicak lehim makinesi ve

tornavida gibi 6geler ortaokul dgrencileri i¢in tehlikeli sonuglar dogurabilmektedir.

Resim 2.1 Lego Mindstorms robotunun parcalari

Baglantilari iki ucu jak sistemli kablolarla tugla ile sensorler ve motor arasindaki iletigim
saglanmaktadir. Jak sistemi direk tak-¢ikar mantigi ile calismaktadir. Toplam 8 adet jak
girisi bulunmaktadir. Ayrica USB, bluetooth, kizilétesi ve wifi ile de baglanti kurulabilir.
Hafiza karti alma oOzelligiyle de yliklenen program direk calisabilmektedir. Akilli
cihazalar i¢in Android Market ve IOS Store da uzaktan erisim ve kontrol uygulamalari
bulunmaktadir. Bu uygulamalar ile akillici cihazinizla Lego arasinda bluetooth ile

baglant1 kurup kontrol edebilmek miimkiindiir.
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2.3.1.2 Lego Mindstorms NXT Tuglasi

Robotun tiim komutlarinin girildigi ve kontrol edildigi, robota ilave edilecek 6zelliklerin
ya da parcgalarin arasindaki veri akisini saglayan parcadir.8 adet kalem pil ya da giic
tinitesiyle calisir. Kablolu ve kablosuz birgok baglant1 secenegi sunmaktadir.4 6nde, 4 de
arkada olmak tiizere 8 adet sensorlere ya da motorlara baglanti yuvasi bulunmaktadir.
USB baglantsi ile bilgisayara baglanir. Istenilirse bluetooth ile uygulama indirilen akillt
cihazlarla da kontrol edilebilmektedir. Tuglanin baslica teknik 6zellikleri resim 2.2.’de

verilmigtir.

LISE
Baska bir cihazla USB baglantisi

blosuz Baglant:
Simgeleri
(soldan):
¥
Bluetooth etkin ancak bagh degil

veya diger Bluetooth cihazlan
tarafindan gorilemez

Bluetooth etkin ve diger Bluetooth
cihazlan tarafindan gordlebilir

k2

Bluetooth etkin ve EV3 Brickiniz
baska bir Bluetooth cihazina bagh

i

Bluetooth etkin ve gornr ve
EV3 Brick'iniz baska bir Bluetooth
cihazina bagh

sé gUﬂE@@@ :
g

Bu digme iglemleri geri almak,
calisan bir programi iptal etmek
ve EV3 Brick’ kapatmak icin
kullarubir.

2.0rta

Orta digmeye basmak, kapatma,
istenen ayarlan secme veya

Brick Program Uygulamasinda
secilen bloklar gibi cesitli sorulara
“TAMAM" demenizi saglar. Ornegin
bir onay kutusunu secmek icin bu
digmeye basarsiniz.

3. Sol, Sag, Yukan, Asagt

Bu dort digme, EV3 Brick
iceriginde gezinmek igin kullandir.

Wi-Fi etkin ancak bir aga bagh
degil

-

v
Wi-Fi etkin ve bir aga bagh

Resim 2.2 Ana Tugla

2.3.1.3 Biiyiik Motor

Lego yazilimi ile otomatik eslestirme yoluyla resim 2.3.’de ki motorun bagli oldugu port
otomatik algilanmaktadir. Robotun hareketi, kollarin kullanilmasi, dénme, ¢arpma gibi
uygulamalar bu tip motorlar sayesinde yapilmaktadir. Zor parkur kosullarinda palet

iinitesi baglanabilir ve robot rahatlikla hareket edebilmektedir.
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Resim 2.3 Biiyiik Motor.
2.3.1.4 Orta Motor

240-250 RPM giicii ile NXT yazilimi ile otomatik baglanan resim 2.4.’da ki orta motor,
biiyiik motorda oldugu gibi hareket mekanizmast i¢in kullanilir. Ozellikle hareketli kollar

icin uygun bir motordur. Dondiirme, ¢cevirme gibi eylemleri yapabilmektedir.

Resim 2.4 Orta Motor.
2.3.1.5 Buton Sensoru

Buton sensoru 3 farkli kullanim saglayabilir. Resim 2.5.’de ki buton, basilma, birakma

veya basilip birakildiginda robotun bir hareket yapmasi saglayabilmektedir.

Resim 2.5 Buton Sensorii.
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2.3.1.6 Ultrasonik sensor

3cm - 250cm arasinda Ol¢lim yapabilir. Resim 2.6.’de ki mesafe sensorii otomatik port
yazilim tarafindan algilanir. Mesafeyi gonderdigi 15181n ¢arptig1 noktaya ve geri doniisiine
gore algilar. Programla hangi mesafe isteniliyorsa ona gore tuglaya sinyal

gonderebilmektedir.

Resim 2.6 Mesafe Sensoru.
2.3.1.7 Renk sensorii

Bu modiil 2 islem ile kullanilabilir.1.Is1ik sensorii 2,renk sensorii .Resim 2.7.’da ki resnk
sensorii cihazi otomatik algilanir ve yazilimla ne yapilmasi, hangi 151k degerinde sinyal

gondermesi gerektigi gibi programlandirilabilmektedir.

Resim 2.7 Renk Sensorii.
2.3.1.8 Cayro Sensorii

Yanilma pay1 ¢ok az olan resim 2.8.°da ki cayro sensoriin, 440 derece Ol¢iim

yapabilmektedir. Otomatik port yazilim tarafindan otomatik algilanabilmektedir.
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Resim 2.8 Cayro Sensorii

2.3.1.9 Ses Sensoriu

Ortamdaki sesleri algilar ve daha dnce yazilmis kodlara uygun sekilde tuglaya iletir. Sesi
resim 2.9.’deki hassas mikrofonu sayesinde desibel degerine uygun 6lger bu sistem 0 ila
100 desibel arasi ses seviyesini hesaplama yapabilmektedir. Programlama esnasinda
hangi egik degeri desibel ses girildiyse ortamdaki sesleri dinler ve o esik degerinin
altinda, iistiinde ya da o esik degerine gelindiginde tuglaya baglandig1 kablo araciligiyla
bilgi gdnderebilmektedir.

Resim 2.9 Ses Sensorii.
2.3.1.10 Kazilotesi Uzaktan Kumanda

Daha 6nce programlanmis uygulamalari kablosuz olarak uygulamaya yarar.2 adet AAA
pil ile galismaktadir. Resim 2.10.’de goriildiigii gibi toplamda 4 diigme ve bir swich’i
bulunmaktadir. Paletli araglarin siiriilmesini kolaylastiracak bir dizilime sahiptir. Tuglaya
tanitmaya ihtiyaci yoktur. Tuglada uzaktan kumanda modiilii agildiginda tugla, uzaktan

kumanday1 otomatik olarak tantyabilmektedir.
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Resim 2.10 Uzaktan Kumanda.
2.3.1.11 Is1 Sensorii

Ortamdaki 1s1y1 hem santigrat hem de fahrenhayt bigimlerinde 6l¢tim yapabilmektedir.
Yapilan bu ol¢timii resim 2.11.’deki kablo ile tuglaya aktarir. Programlama esnasinda
robota belli bir derece altinda, iistiinde ve ya o derecede bir eylem yapmasi istendiyse 1s1
sensorlii ortamdaki 1s1y1 dlger ve programlanan 1s1 Slgiildiiglinde kablo araciligiyla

sensore bilgiyi gonderebilmektedir.

Resim 2.11 Is1 Sensorti.

2.3.1.12 Mindstorm Education Nxt Programi( Yazilimi)

Lego firmasi tarafindan gelistirilen yazilim kod yazmak yerine istenilen komutun ikonunu
program dizisine siiriikkleyip birakmak, art arda gelen ikonlarin olusturdugu programlar
dizisi ile istenilen programi robot tarafindan harekete gegirilmektedir. Klasik anlamda
kod yazmak yerine gorsel olarak programlama yapildigi, kendi robotlarini program ve
hareket ettirebilecekleri bir yapiya sahiptir. Programlanan robotu USB kablo araciligiyla,
Mindstorm yazilimi ile robota yiikleyip kullanima hazir hale getirilebilmektedir.
Mindstorm programinin ig¢eriginde bir¢ok drnek uygulama, ses efektleri, gorsel efektler,
modiiller ve ipuglar1 oldugu i¢in 6grenciler programi hazir modiiller iizerinden de hizl

sekilde kullanabilmektelerdir. Lego programinin minimum sistem gereksinimleri ;
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e Windows isletim sistemi ile : Windows XP, Vista, 7, 10 destekler
e Macintosh igletim sistemi ile : MacOS X ve listlinil destekler

e Enaz2 GHz islemci

e Enaz2GB RAM

e Enaz 2 GB bos alam

e En az ekran (1024*768) ¢oziiniirliikk

e 1 bos USB portu ve ya bluetooth (Int. Kyn 10)

Resim 2.12 Lego Yazilimi Ana Ekrani
2.3.1.13 Lego Mindstorms Programimin kurulusu ve Icerigi

Lego’nun resmi sitesinden (http://www.Lego.com/en-us/mindstorms/downloads)
uygulamay1 indirip, calistirtp ¢ikan biitiin ekranlarda ileri (next) tusuna basarak
programin kurulum islemi tamamlanmaktadir.

Program agildiginda resim 2.12.”de goriilen Lobby (Lobi) ekrani ¢ikacaktir. Lobby (Lobi)

boliimiinde asagidaki secenek ¢ikacaktir;

1. Lobby Tab-ilk giris ekrani
2. Add Project (Proje Ekle)-Yeni proje ekleme bolimii
3. Robot Missions (Robot Gorevleri)-Daha dnce programlanmis robot gorevleri

4. Open Recent (Son Kullanilanlar1 A¢)-En son hangi projede kalindiysa onu agar
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5. Quick Start (Hizli Baslangic)-Videolu tanitimlar, kullanim kilavuzlarinin ve 6rnek
robotlarin bulundugu bolim.
6. News (Haberler)-Lego’dan En son gelismeler alinir

7. More Robots (Daha Fazla Robot) ve programlama drnekleri havuzu (Int. Kyn. 10).
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3. YONTEM

Bu boliimde arastirmanin deseni, grubu, etkinlik planlari, veri toplama bigimleri,
uygulama ortamlari, uygulamada kullanilacak materyaller, uygulama planlari, uygulama

stireleri, uygulama sonucunda olusan verilerin analizi ve yorumlanmasi1 yer almistir.
3.1 Calisma Deseni

Bu ¢alismada Lego Mindstorm EV3 robot kiti ve programi1 kullanilarak ortaokul 5. Sinif
Ogrencilerin gruplar halinde robotik kodlama ve algoritma gelistirme siirecleri
incelenmistir. Bu ¢alisma, nitel arastirma desenlerinden durum ¢aligmasi olarak
desenlenmigtir. Nitel veri analizi, verilerin diizenlenip, birimlere ayrildigi, ayrilan
birimleri yeniden sentezleyen, degiskenlerin bulundugu ve gerekli olan bilginin ayiklanip
rapor hale getirildigi stirectir (Bogdan ve Biklen 1992). Nitel arastirma yapan uzman,
ortamdan elde ettigi verilerden hareketle, yeni bulmak istedigi veriyi bulan ya da yeni
bilgiler ortaya ¢ikarmaya yarayan siirectir (Walcott 1994). Durum c¢alismasi belirli
kuramlari teker teker incelemek, belirli kuramlar takip etmek yerine, bir tek olay1 ya da

durumu biitiin boyutlariyla incelemektir.

3.2 Calisma Grubu

Bu ¢alismada Afyonkarahisar’da 6zel bir okulun ilkdgretim 5. Sinif 6grencileri ¢alisma
grubunu olusturmustur. Calisma grubuna 5. Siniflardan olusan 2 sube ve toplam 39
ogrenci katilmistir. Smiflar 24 erkek, 15 kiz 6grenciden olugmaktadir. Bu uygulama
siirecince 5. Siiflar haricinde baska siniftan hicbir 6grenci katilmamustir. Ogrencilerin
11-12 yas araliginda oldugu goriilmektedir. Tiim Ogrenciler ayni sartlarda egitim ve

uygulamalar: gérmislerdir.

Cizelge 3.1 Ogrencilerin cinsiyetlere ve smiflara gore dagilimi

Cinsiyet/Simif 5A 5B Toplam
Kiz 8 7 15
Erkek 12 12 24
Toplam 20 19 39

25



3.3 Veri Toplama Araglar

Bu aragtirmada veri toplama araglar cesitlendirilmistir. Bu yiizden veri toplamak igin
farkl1 ve ¢esitli yontemler kullanilmistir. Sorulara uygun sekilde veri uygulama teknikleri
kullanilarak, ortama uygun sekilde arastirmaci tarafindan belirlenmektedir (Simsek ve
Yildirrm 2016). Arastirmanin yapisi ele alindiginda yar1 yapilandirilmig goriismeler,
gbzlem notlari, ses kaydi ve ses notlar1 teknikleriyle elde edilmis verilerin kullanilmasi
diisiiniilmiistiir. Oncelikle 5 haftalik temel robot egitimi igin plan yapilmis ve plan her
hafta o6grenci ile paylasilmistir. Ogrenciler ile yapilacak goriismelerde yari
yapilandirilmig goriisme formlar1 kullanilmistir. Bu formlar uygulamay1 yapan 6gretmen

ve danisman 0gretmen ile yapilmistir. Uygulama esnasinda ses kaydi altina da alinmistir.
3.3.1 Yan1 Yapilandirilmis Goriisme Formu

Bu ¢aligsmada yar1 yapilandirilmig goriisme formlari kullanilmistir. Gériismeler esnasinda
stirekli not tutulmamugtir. Siirekli not tutma islemi 6grencinin dikkatini dagitabilecegi
goriilmektedir, dgrenci diyalogdan ve konudan uzaklasabilir. Bu konuda Yildirim ve
Simgek (2016) goriismeler esnasinda siirekli olarak notlar tutulmasinin 6grencinin
ilgisini, dikkatini dagitabilecegini hatta konudan uzaklagabilecegini ifade etmistir. Bu
sebepten dolay1 goriisme ses kaydina alinmig ve goriigme esnasinda notlar ¢ok sik
tutulmamistir. Aragtirmaci uygulama yapacagi 6grenciler igin 5 hafta i¢in ayni1 sorulardan
olusan bir gériigme hazirlanmistir. Her gériisme formu o ders igin uygulanacak konu ile
ilgili goriisleri toplamak igin kullamlmstir. Ogrenciler ile yapilan yari yapilandiriimis
goriisme formlarinda 7 ana madde ve 4 ek soru bulunmaktadir. Goriismeler arastirmaci
ve goOzlemci tarafindan Ogrencilere sorulmustur. Goriismeler esnasinda 6grencinin
dikkatini dagitmamaya 6zen gosterilecek sekilde notlar alinmis ve goriisme ses kaydi
altina alimmistir. Yar1 yapilandirilmis goriisme sorularinin 6grencilere sorulmasindaki
temel amag, siire¢ sonunda Ogrencilerin gruplar ile robotik-kodlama siireci sonunda

diisiincelerini ortaya koymaktir.

3.3.2 Gozlem Formu

Gozlem esnasinda notlar alinmistir. Bu notlar arastirmacinin tiim gozlemlerini yaziya
gecirmesidir. Gozlemler sonrasinda alinan notlar sayesinde arastirmaci 6grencilerin

etkinlik esnasinda neler yaptiklarini, ders ile ilgili tutumlarini, grubu ile ilgili iliskilerini
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biriktirerek arastirmasini degerlendirirken kullanabilecektir. Etkinlikler sirasinda
karsisina ¢ikabilecek olan sorunlar ve giigliikkleri de arastirmasina yansitabilecektir.
Gozlemler sirasinda robot etkinliklerinin yapildigi esnada 6zellikle grup robotlarinin

fotograflar1 ¢ekilmistir.
3.3.3 Veri Toplama Araclarinin Gegerlilik ve Giivenilirlikleri

e Arastirmanin gecerliligi ve glivenilirligini saglayabilmek icin ¢esitli uygulamalara
gidilmistir. Bu uygulamalar;
Gozlem formu ve yart yapilandirilmig goriisme formu olusturulmasinda bir
uzmandan goriis alinmastir.

e Veri toplama araclarinin ¢esitlendirilmesine 6zen gosterilmistir

e Gorlisme formlar1 alan yazimdan Ornekler alinacak Ogrencilerin rahatlikla
anlayabilecegi, direk amaca hizmet edecek sekilde agik, basit Tiirkce ile yalin
sekilde uzman ile birlikte hazirlanmistir.

e Goriisme sorulart Ogrenciler ile sanki sohbet ediliyormus gibi sorularak
ogrencilerin kendilerini rahat hissettirmeye ¢aligilmastir.

e Goriismeler esnasinda Ogrencilerin dikkatlerini dagitmayacak sekilde notlar
alinmis ve goriisme ses kaydina alinmstir.

e Ogrencilerin dikkatleri dagilmamasi igin gériismeler dgle arasinda, kendini rahat

hissetmeleri i¢in uygulama yapilan sinifta yapilmistir.(Yildirim ve Simsek 2016)
3.4 Verileri Toplama Siirecleri

Calismada gecerliligin ve giivenirliligin artmas1 amaciyla ¢ok farkli teknikler kullanilarak
cesitliligin arttirllmasi amaglanmigtir. Goriisme formlart sirasinda hem notlar tutulmus
hem de goriismeler ses kaydi altina alinmistir. Calisma sirasinda 39 6grenci ile grup
olarak goriisme yapilmistir. Her dersin sonunda grup calismasi gozlem formlarina
ogrencilerin etkinlikler esnasindaki davranislari notlar alinmistir. 5 haftalik egitim siireci
bitiminde ise 6grenci ile yar1 yapilandirilmis gériisme sorulart sorulmustur. Her uygulama
sonrasinda ders bittiginde arastirmacinin aldig1 notlar esliginde gruplara ayrilmis
ogrencilerin ¢alismalari, grup i¢indeki durumlari, dersle olan ilgileri, grup ile iliskileri
hakkinda notlar alinmistir. Yart yapilandirilmis goriisme formlarint uygularken

ogrencileri etkinliklerin yapildig1 dogal ortamlari olan sinifa birbirleri ile etkilenmesinler
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diye teker teker goriismelerde bulunulmustur. Goriismeler herhangi sekilde yarida
kalmamasi ya da kesintiye girmemesi amaciyla 6gle arasinda yapilmistir. Goriismeler
esnasinda ses kaydi alinmig ve Ogrencinin dikkatini dagitmayacak sekilde notlar
tutulmustur. Goriisme esnasinda 6grencileri yonlendirici kelimeler kullanilmamasina
Ozen gosterilmistir. Arastirmact bazen ayni sorulari birkag kere tekrar ederek 6grencinin
ayn1 cevaplar1 verip vermedigini yani goriismenin tutarliligini smamustir. Ogrenciler ile
goriismeler oncesinde goriisme hakkinda 6n bilgi verilmistir. Goriisme esnasinda tam
anlasilmayan ve ya tam cevaplanamayan kisimlarda arastirmaci bazi noktalari
tekrarlayarak ya da vurgulayarak goriigmenin saglikli sekilde yapilmasini saglamistir.
Arastirmact uygulama yapilacak ortami ¢ok iyi tanimalidir ve materyallere hakim
olmahdir. Gozlem esnasinda Ozellikle 0grenciler uygulamay1 gelistirirken gozlemci
notlar almistir. 5 haftalik siire¢ esnasinda fotograflarda ¢ekilmistir. Uygulama 5 hafta
devam edip, normal okul siirecinde ders saatleri ig¢inde, 6grencilerin normal de de

kullandiklar1 robotik sinifinda yapilmistir.
3.5 Uygulama Ortam

Uygulama yapilan okuldaki robotik sinifi, uygulamanin gergeklesmesi icin gerekli tiim
imkanlara sahiptir. Siifta, 1 adet projeksiyon, 1 adet robot yarigmalari i¢in uygun 6lctide
masa, 9 adet Lego Education Mindstorms EV3 egitim seti ve 9 adet bilgisayar
bulunmaktadir. 1 robot seti ve 1 bilgisayar 6gretmen i¢in, 8 robot seti ve 8 bilgisayar
ogrenciler igindir. Ogrenciler 8 robot kitini ve 8 bilgisayari, ikiserli ya da iicerli sekilde
oturarak egitimleri almaktadir. Biitiin etkinlikler normal okul saatleri icerisinde, robotik

ders saatinde robotik sinifinda uygulanmistir.
3.6 Uygulama Materyalleri

5 haftalik robotik ve kodlama 6gretiminde ortaokul 6grencilerine ve grup caligmalarina
uygun olacak sekilde, resim 3.2°de goriilen Lego Education Mindstorms EV3 temel
egitim robot Kiti kullanilmigtir. Bu robot kiti birlestirme asamasinda herhangi bir alete
(tornavida, lehim, pense gibi) gerek kalmadan Ggrencilerin miifredattaki ya da hayal
giiclerindeki robotu olusturmaya yarayan robot Kitleridir. Bu Kitlerin hareketlerini
saglayan motorlar, ¢cevreyi algilamay1 saglayan sensorler bulunmaktadir. Programlama

dili olarak Lego firmasmin olusturdugu grafik ara yiizlii, kod yazmadan siiriikle birak
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teknigi ne uygun sekilde programlanmis, kullanimi basit, ara yiizii sade bir program
kullanilmistir. Lego programi robotik siifindaki 9 bilgisayarda hazir kurulu sekildedir.
Robot ile bilgisayarin baglantisi USB kablo ya da kablosuz Bluetooth tarafindan
yapilmaktadir. Uygulama esnasinda robotlar birbirine karismamasi i¢in kablosuz baglanti

yerine kablolu baglanti tercih edilmistir.

Resim 3.1 Lego Education Mindstorms EV3 temel egitim robotu.

3.7 Uygulama Siirecine Hazirhk

Uygulama siiregleri okulun normal ders saatinde her zaman kullanilan robotik sinifinda
olacaktir. Robotik simnifinda kullanilan Lego Education Mindstorms EV3 robot kitine
uygun caligsmalar i¢in dersten once 5 hafta i¢in ayr1 ayri etkinlik semalar1 olusturulmustur.
Bu etkinlik semalar1 ders esnasinda projeksiyon ile tiim smifa yansitilacak sekilde
yapilmigtir. Her etkinlik 6grencilerin sinif seviyelerine uygun sekilde planlanmustir.
Etkinlikler zorluk seviyesine gore artacak sekilde planlanmistir. Tiim 6grenciler ayni
etkinligi yapacaklardir. Etkinlikler resim 3.29.’da goriildii gibi projeksiyon ile ekrana
yansitilacaktir. Etkinlikler giinliik olaylara uygun, bir sorunu ¢bzecek ya da insanliga

yardim edecek sekilde diisiiniiliip, proje isimleri de bu sekilde verilmistir.
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1. Yapilacak Etkinlik: otomatik Sokak Temizleme Robotu

Etkinlik Semasi :

Resim 3.2 Etkinlik semas1 6rnegi
3.8 Uygulama Siireci

Uygulama ders saatinin baslamasi ile birlikte robotik siifinda yapilmistir. Uygulama 5
hafta devam etmistir. Sekil 3.1.°de goriildigii gibi uygulama siireci daha 6nceden
planlanmistir. Uygulanacak robotlar sekil 3.2.’de goriildiigii gibi kolaydan zora dogru
ilerlemektedir. Uygulama esnasinda ilk derse girildiginde 6nce yapilacak robot hakkinda
bilgi verilmis, kullanilacak algoritma agiklanmis, hangi kodlama bloklarinin kullanilmasi

gerektigi sOylenmistir.

Ogrenciler ile
Ogrencilere siireg Birinci hafta birinci hafta ikinci hafta
hakkinda bilgi —> etkinliginin —> etkinligine yonelik ——> etkinliginin
verilmesi gerceklkestirilmesi gorismelerin gerceklkestirilmesi
saglanmasi l |
A\
Ogrenciler ile Ogrenciler ile
ikinci hafta Uglincii hafta Uglinci hafta Dordiinci hafta
etkinligine yonelik —> etkinliginin —> etkinligine yonelik ——> etkinliginin
gorismelerin gerceklkestirilmesi gorismelerin gerceklkestirilmesi
1 saglanmasi saglanmasi l |
\%
Ogrenciler ile Ogrenciler ile
dordinci hafta Besinci hafta besinci hafta
etkinligine yonelik —> etkinliginin —> etkinligine yonelik
gorismelerin gerceklkestirilmesi gorismelerin
1 saglanmasi saglanmasi

Sekil 3.1 Uygulama Siireci
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Ogrenciler belirli bir gruba ayrilarak 8 bilgisayar basina gecip, bilgisayar masalarindaki
robot kitleri ile etkinlige baslamislardir. Ogrenciler etkinliklerini yaparken arastirmaci
fotograf cekip, gruplar ve gruptaki 6grenciler ile ilgili notlar almigtir. Resim 3.30.’da
goriildiigi gibi robotunun kodlamasini bitiren 6grenci grubu, robotlarini ¢alistirmak tizere

robot masasina robotunu yerlestirip, ilgili robot semasin1 tamamladig: incelenir.

1
M e insansiz Tarla Sulama Robotu Gelistirme
Uygulamasi )
\
M * Otomatik Sokak Temizleme Robotu
Uygulamasi )
.o 1
W e Otomatik Ogrenci Servisi
Uygulamasi )
e Otomatik Fren ile Oniindeki Arabaya Carpmayi )
W Engelleyen Robot |
\
i e Serit Takip Edebilen Robot
Uygulamasi )

Sekil 3.2 Uygulama Asamalart

Eger ilgili robot semas1 tamamlanmiyorsa dgrenciler bilgisayarlarina geri donerek kod

yapisindaki hatayi diizeltip tekrar robotlarini denemek iizere masaya birakirlar.
3.8.1 Birinci Hafta Uygulamasi

Birinci hafta “Insansiz Tarla Sulama Robotu Gelistirme” projesi kapsaminda dgrencilere
temel bilgiler verilmistir. Boyle bir projeyi yaparak insan hayatina ne kazandirabilir
seklinde tartigma sorusu sorulur. Robotta kullanilacak pargalar ve ekipmanlar 6grencilere
tanitilmigtir. Kodlama kisminda hangi bloklari, ne sekilde kullanacaklarindan bahsedilir.
Nasil bir algoritma kullanilacagi agiklanir. Projeksiyon ile resim 3.5’de goriilen, 1. Hafta

etkinlik semas1 yansitilir.
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1.Hafta h’apllacak Etkinlik: insansiz tarla sulama robotu gelistirme

Etkinlik Semas: :

Epin ve ses -
Baslangig o
Moktas \'.‘“ ‘p'"’
U donugu

% Baslangic moktasina donus ve ses gilkarma

Kullamilacak Kod Bloklan: Biyik motorlar, ses modili

s

N T

TR e Y I T e Y

@N-NI! @u-xi.r t;i?:-' @iﬂl!‘wﬁ-ﬁin’ t;i?:-'

Resim 3.3 Birinci hafta uygulanacak robotun semasi

l.haftada gelistirilen robot belirli bir baslangic noktasindan baslayarak 1 metre
ilerleyecek.1 metre ilerleme islemi biiylik motorlar tarafindan gerceklesecek.l metre
ilerledikten sonra sulama islemini yaptyormus gibi gdstermek amactyla biiylik motorlar1
ters kullanmay1 saglayarak donme(spin) islemi gerceklesecektir. Spin isleminden sonra
robot ses modiilii kullanilarak ses ¢ikaracak. Islem bittikten sonra baslangi¢ noktasina
biiyilk motorlar1 kullanarak geri donecek ve ses modiliinii kullanarak baslangig
noktasinda donup ses ¢ikartacaktir. Ogrenciler masalarina gecerler ve robotu
programlama baslarlar. Sorusu olan 6grenciler parmak kaldirip s6z isterler. Kodlamasi
biten 6grenci varsa kodlamasin1 uygulamak i¢in masaya robotunu koyacak ve robotu
yiiklemis oldugu programi uygulamasi icin ¢alistiracak. Eger gorev basarili olmamisgsa
Ogrenci grubu masasina bilgisayarina donerek degistirmesi gereken kodlamalarini gézden

gecirecek. Bu islem ders saati sonuna kadar devam edecek.
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3.8.2 ikinci Hafta Uygulamasi

Ikinci hafta uygulamasi kapsaminda 6grenciler “otomatik sokak temizleme robotu”
uygulamasi yapmislardir. Dersin hemen basinda insanlarin isini kolaylastirmak igin
neden bdyle bir robot yapilmali sorusu 6grencilere sorulur. Robotun temel 6zellikleri
tanitilir. Robotta nasil bir algoritma kullanilacagi anlatilir. Bu kodlama etkinliginde
kullanilacak haritanin 6lgiileri 6grencilere sdylenir. Kodlamada kullanilacak motorlar ve
kod bloklar1 tanitilir. Bu projede bir mahalledeki ¢op tenekelerini, belirli bir baglangig ve
bitis noktalart belirleyerek, mahallede de sokak aralarinda dolasip ¢Opleri temizleyen
robot kodladik. Bu robotu kodlarken en 6nemli detay en kisa yolu kullanarak mahalledeki
¢opleri temizlemek olarak. Belirli bir yol giizergahi verilmeyecek. Projeksiyon ile etkinlik
semasi ekrana yansitilir. Ogrenciler 6nce baslangig ve bitis noktalarina gore en kisa rotay1
belirlerler. Bu robotumuzda 2 adet biiyiik robot, ses modiilii ve ekran modiilii kullanilmasi
istenmistir. COp tenekesinin yanina gidince Lego Mindstrorms EV3’un ekraninda ¢op

telekesi resmi ¢ikarak ve daha sonra temizleme sesine benzer bir ses ¢ikartacak.

Yapilacak Etkinlik: otomatik Sokak Temizleme Robotu

Etkinlik Semasi :

Resim 3.4 ikinci hafta uygulanacak robotun semasi

Kodlamasini bitiren 6grenciler robotlarin1 denemek i¢in masaya yerlestirecekler harita
tizerinde robotlarin hareket etmeleri saglanir. Robot haritada dogru sekilde parkuru
tamamlarsa projeyi tamamlamis olur. Eger parkuru dogru sekilde tamamlamazlarsa
kodlamalarini tekrar gozden gegirmek igin bilgisayarlarinin bagina geri donerler. Proje

teneffiis zili ¢alasiya kadar devam eder.
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3.8.3 Ugiincii hafta Uygulamasi

Ugiincii hafta uygulamalar1 kapsaminda “Otomatik Ogrenci Servisi” robotu yapilacaktir.
Proje ismi aciklandiktan sonra boyle bir robotun bizlere ne gibi bir faydasi olur diye sinif
iginde tartisilir. Robotun temel oOzellikleri tanitilir. Robotta nasil bir algoritma
ulusturulacagi anlatilir. Robotta kullanilacak motorlar, sensorler ve kodlama modiilleri
tanitilir. Bu projemizde trafige kapali biiytlik bir kampiis i¢inde cesitli yerlerinde 6grenci
duraklart mevcut olan bir haritamiz mevcuttur. Her duragin oniinde renkli bir led
tabelanin oldugu var sayilacaktir. Eger led tabela mavi renkte ise durakta 6grenci var ve
durup yolcu alinmasi gerekiyor, fakat led tabela kirmizi renkteyse durakta 6grenci yok
durmadan devam edilebilir anlamina gelmektedir. Baslangi¢ noktasindan ¢ikan otobiis
tiim duraklar tekek teker kontrol eder ve tekrar baslangi¢ noktasina geri doner. Bu robotta
hareket i¢in 2 biiyiik motor kullanilacak, led tabela renklerini algilamak i¢in renk sensorii
kullanilacak. Ogrencilere haritann &lgiileri verildikten sonra dgrenciler gruplariyla
robotlarin1 kodlama baglarlar. Robotlarini kodlayan o6grenciler test amaciyla robot
masasinin iizerinde bulunan haritaya robotlarin1 yerlestirirler ve robotu caligtirirlar.
Baslangi¢ noktasindan baslayip, tiim duraklari dolasip, yesil duraklarda durup, kirmizi
duraklarda hi¢ durmadan devam eden ve baslangi¢c noktasina geri donen robot projeyi
bitirmis sayilacaktir. Harita lizerinde hata yapan grup hatalarinin nerede oldugunu
diigiiniip, tekrar robotlarini kodlayip tekrar harita izerinden test edebilirler. Proje teneffiis

ziline kadar devam edecektir.

Yapilacak Etkinlik: Otomatik Ogrenci Servisi
Etkinlik Semasi :

Resim 3.5 Ugiincii hafta uygulanacak robotun semasi
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3.8.4 Dordiincii hafta Uygulamasi

Dérdiincii hafta uygulamasi kapsaminda “Otomatik Fren ile Oniindeki Arabaya
Carpmay1 Engelleyen Robot” projesi yapilmistir. Proje ismi agiklandiktan sonra bu
projenin insanliga ne gibi faydasi olabilir konusu smifca tartisilmigtir. Proje semasi
projeksiyon ile tahtaya yansimistir. Robotun temel oOzellikleri tanitilir. Robotta
kullanilacak motorlar, sensorler ve kod bloklar1 tanitilir. Nasil bir algoritmayla
kodlanacagi ifade edilir. Bu projemizde robotumuz siyah bant ile seritler ¢ekilmis yolda
belirli bir kizda ilerleyecek, oniine robotumuzdan ¢ok daha az hizla giden bir ara¢ ¢ikacak
ve yakinlik sensorii sayesinde oniindeki araca 20 cm kala tek ses ¢ikaracak,15 cm kala 2
ses cikartacak ve 10 cm kala 3 ses ¢ikartacak ve de yavaslayip oniindeki aragla carpismay1
engelleyecek. Ogrenciler robotlarim1  kodlamak icin bilgisayarlarma gidecekler.
Kodlamas1 biten gruplar robotlarini denemek igin parkura getirecekler. Oniindeki araca
20 cm kala 1 ses ¢ikartan, 15 cm kala 2 ses ¢ikartan ve 10 cm kala 3 ses ¢ikartip hem de
robotu yavasglayan ve ¢arpigsmayi dnleyen gruplar projelerini tamamlamis olacaklar. Eksik
ya da hatalarini belirleyip kodlamalarini tekrar diizeltme {izere bilgisayarlarinin basina

tekrar donecekler.

Yapilacak Etkinlik: Otomatik Fren Oniindeki Arabaya
Carpmayi Engelleyen Robot

Etkinlik Semasi :

Resim 3.6 Dordiincii hafta uygulanacak robotun semast
3.8.5 Besinci hafta Uygulamasi

Besinci hafta uygulamasi kapsaminda “Serit Takip Edebilen Robot” projesi yapilacak.
Projenin adi agiklandiktan sonra bu projenin insanlik igin ne gibi faydasi olabilecegi
tartisilacak. Proje semasi projeksiyon ile yansitilacak. Robot hakkinda temel bilgiler

Ogrencilere anlatilacak. Bu robotta hareket i¢in 2 biiyiik motor, seritleri takip i¢in renk
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sensorii ve ondeki araca da garpmamasi i¢in mesafe sensorii kullanilacaktir. Elektrik
batnindan virajli bir parkur yapildiktan sonra robot baslangi¢ noktasina birakilacak.
Seritleri algilana robot Oniine viraj geldiginde seritleri takip ederek viraji donecek ve
seridinden ¢ikmayacak ayrica Oniine bir arag gelirse carpmamast i¢in ¢ok yaklastigindan
fren yapacak. Ogrenciler bilgisayarlarindan robotu kodladiktan sonra kodlamas: biten
ogrenciler robotlarina denemek icin parkura robotu yerlestirip baglayacaklar, virajlari

seritten ¢cikmadan bitiren robot gorevini tamamlamis olacak.

Yapilacak Etkinlik: Serit Takip Eden Robot

Etkinlik Semasi :

Resim 3.7 Besinci hafta uygulanacak robotun semasi
3.9 Verilerin Analizi

Veri analizi yonetimlerinden durum c¢alismasi yontemini inceledigimizde biitiin durum
caligmalart i¢in ayn1 olabilecek tek bir yontem ya da teknik yoktur. Veri analizlerinde
temel amag verilerin en saglikli sekilde analiz edilmesidir, bir biitiin ya da parga parca
toplanan veriler arastirmacinin amagladigi amaca gore analizlerden geger. Veri analiz
yontemlerinde igerik analizinde veriler Once toplanir ve kiimelenir sonra belirli
kavramlarla desteklenen bu verileri belirli temalara doniistiirerek yorumlanir (Yildirim ve

Simsek 2016).

Yar1 Yapilandirilmig goriigme verilerini ses kaydindan World dosyasina tiim climleleri

eksiksiz olacak diyalog seklinde aktarilmigtir.
3.9.1 Gegerlilik ve Giivenilirlik
Calismanin gecerlilik ve giivenilirligi belirli 6nlemler alinmistir. Bu Onlemler igin,

kullanilan yontemin ve 6érneklem yontemin nasil se¢ildigi ayrintili olarak alan yazilar ile
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belirtilmistir. Ornekleme ydntemi detaylartyla agiklanmistir. Verilerin nasil elde edildigi
belirtilmistir. Gegerlilik ve giivenilirligin nasil arttirildigi belirtilmistir. Calismanin nerde
ve nasil uygulandigi belirtilmistir. Aragtirmanin sinirliliklari belirtilmistir. Arastirmaci ve

uzman tarafindan tiim siire¢ takip edilmistir.

Calismanin giivenirliliginin arttirilmasi icin ¢esitli 6nlemler alinmistir. Bu 6nlemler su
sekildedir. Calismanin her detay1 ve silire¢ uzman tarafindan kontrol edilmis. Ses kaydi
birden fazla dinlenerek World dosyasi aktarilmistir. Veri toplamada kullanilan araglar

¢esitlendirilmistir.
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4. BULGULAR

Bu boéliimde yapilan arastirma sonucunda elde edilen veriler analiz edilmistir. Bu

analizler tema, alt tema ve kodlar seklinde tablolar seklince yazilmistir.
4.1 Birinci Arastirma Sorusuna Yonelik Bulgular

Calisma ile ilgili 6grencilerin ne sekilde tepkiler verdigine yonelik yapilan gézlem ve
goriismeler neticesinde olusturulan temalar, alt temalar ve kodlar Cizelge 4.1.°de
sunulmustur.

Cizelge 4.1 Ogrencilerin Robotik Ogrenme Siirecine Kars1 Ogrencilerin Verdigi Tepkiler Nedir?
Tema Alt Tema Kodlar

Eglence Derste eglenme, derste mutlu
olma, dersin bitmesini
istememe, bir sonraki dersi

iple gekme istegi

Derse ilgi Dersi sevme, konularla ilgili
olma, bir sonraki konuyu

merak etme ve arastirma

Robotik  egitimine  karst  Yarar Algisi Dersin giinliik hayatta yararli
Ogrencilerin verdigi tepkiler oldugunu diisiinme
Derslere Fayda Robotik alaninin bagka

derslerde faydasi oldugunu

diisiinme

Dikkat Toplama Robotik ya da diger alan ya
da derslere konsantrasyon

yeteneginin artmasi

Cizelge 4.1°de sunulan bilgiler incelendiginde Ogrencilerin robotik egitimine kars
verdikleri tepkilerin eglence, derse olan ilgi, yarar algisi, derslere fayda, dikkat toplama

alt temalarinda toplandig1 goriilmektedir.

Robotik egitimine verilen tepkiler alt temasi olan “Eglence” alt temasima iligkin

etkinlikler esnasinda yasanan olaylar asagida verilmistir.
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Ogrencilerin dersin baslangicindan itibaren derste cok eglendikleri gdzlemlenmistir.
Derse baslamadan onceki teneffiiste 6grencilerin sinif kapisinda bekledikleri ve robotik
odas1 acildiginda biiyiik bir sevingle 6grencilerin sinifa girdikleri gdzlemlenmistir. Zil
calip ders bittiginde ise Ogrencilerin robot kitlerinden ayrilmak istemedikleri
gozlemlenmistir. 02,03,04,05 ve O7 ogrencileri dersi gok eglenceli bulmuslardir.
Calismanin genel olarak ¢ok iyi gittigini ve eglendiklerini ifade etmislerdir. O2 ” Robotik
dersini ¢ok seviyorum”, O3 “Calisgimlarimiz iyi gidiyor ve robotik kodlamay1 g¢ok
seviyorum, dersin ¢ok eglenceli geciyor” ,04 “Dersimiz ¢ok eglenceli gegiyor ve
robotikte cok mutluyum”, O5 “Robotigi ¢cok seviyorum ,en sevdigim alan bu ¢iinkii,
robotik calistigim icin ¢ok mutluyum” ,07 “lyi geciyor fakat bazen ¢alisma esnasinda
cok giiriiltii oluyor” , “O8 “Robotik dersi iyi gegiyor” seklinde ifadelerde bulunmuslardir.

ifade etmistir.

Robotik egitimine verilen tepkiler alt temasi olan “Derse ilgi” alt temasina iliskin

etkinlikler esnasinda yasanan olaylar agsagida verilmistir.

Ogrencilerin derse ilgilerinin yiiksek oldugu gdzlemlenmistir. Zil ¢aldiginda smifa
girildiginde biiyiik bir dikkatle bu hafta hangi robotu yapacaklarini sorup, tahminde
bulunmaya ¢alismuslardir. O1 “Calismalar genel olarak iyi gidiyor” ifade etmistir. Ayrica
O1 “Bilgisayar: cok sevdigini” ifade etmistir. O2 “Robotigi ¢ok seviyorum™ dedikten
sonra derse ilgisinin yiiksek oldugunu ifade etmistir. O3 derse ilgisinin yiiksek oldugu
gozlemlenmistir. O3 “Derse ilgim ¢ok fazla ciinkii ileride meslegimin robotik olacagini
diisiiniiyorum” ciimlesini kurmustur. O5 derse ilgisini su sekilde ifade etmistir “Robotik
benim zaten ¢ok sevdigim bir sey ve bununla ilgili ¢alismak bana iyi geliyor” seklinde
ifade etmistir. Derse ilgisi olmayan 6grencilerde gdzlemlenmistir. O6 “Derse ¢ok ilgim
yok”, O7 ise derse ilgi konusunda “Robotik dersini ¢cok sevmiyorum ama eSlence igin

geliyorum” seklinde ifadelerde bulunmustur.

Ogrenci ifadelerine bakildiginda derse olan ilgilerinin oldugu fakat baz1 6grencilerin

dersin ilgilerini ¢ekmedigini ifade ediliyor.

Robotik egitimine verilen tepkiler alt temasi olan “Yarar Algis1” alt temasina iliskin

etkinlikler esnasinda yasanan olaylar asagida verilmistir.
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Ogrenciler dersin giinliik hayatta faydas1 olabilecegini ya da teknoloji kullanimlarini
olumlu yénde etkiledigini ifade etmislerdir. O1 * Bilgisayar kullanirken ¢ok ise yaradi”
seklinde robotik egitiminin teknoloji kullanimina faydasi oldugunu ifade etmistir. O3
“Arduino ¢calistigim icin ¢ok faydasi oluyor” ciimlesi kurmustur. O3 “Robotik derslerine
basladiktan sonra robotige ilgim ¢ok artti bende arduino seti aldim ve evde ¢alisiyorum,
robotik dersleri ¢ok yararli oldu” ifadesinde bulundu. Ogrenciler robotik egitimin

ozellikle baska elektronik alet kullanimlarina faydasi oldugunu ifade etmislerdir.

Robotik egitimine verilen tepkiler alt temasi olan “Derslere fayda™ alt temasina iliskin

etkinlikler esnasinda yasanan olaylar agsagida verilmistir.

Robotik egitiminden sonra okulda gordiikleri bagka dersleri anlamda robotik egitimin
faydas1 oldugunu ifade etmislerdir. O2 “Derslerde cok yardimci oluyor, mesela fen
dersinde faydas: oluyor. Fen dersinde elektrikle ilgili konular daha ¢ok ilgimi ¢ekiyor ve
daha kolay yapiyorum” seklinde ifade etmistir. O3 “Robot yapmaya basladigindan beni
dikkatimi daha kolay toplayabiliyorum. Eskiden deneme sinavlarinda ortalama 3
yanlisim ¢ikarken, robotikle ugrastigimdan bu yana ortalama 1 yanlisim ¢ikiyor”
seklinde ifade etmistir. O5 * Ozellikle fen dersinde elektrik devresine gectik, orada gayet
yardimer oluyor” seklinde ifade etmistir. O6 “Eglenceli bilim dersine faydast oluyor”
seklinde ifade etmistir. Robotik dersinin 6zellikle fen derslerine faydasi oldugu
goriilmiistiir. Robotik dersinin diger derslere faydasi olmadigini ifade eden 6grencilerde
olmustur. O1 “Bagska dersleri faydasi yok” ,07 « Diger derslere faydasi olabilecegini

diisiinmiiyorum” , O8” Hicbir derse faydas: yok” ifadelerini kullanmistir

Robotik egitimine verilen tepkiler alt temasi olan “Dikkat toplama” alt temasina iliskin

etkinlikler esnasinda yasanan olaylar asagida verilmistir.

Robotik egitimi ile birlikte dgrencilerde dikkatlerinin arttigini ifade etmistir. O3 “Robot
vapmaya basladigimizdan beri dikkatimi daha kolay topladigimi diistintiyorum, dikkatim

13

daha diizenli toplaniyor. Derslerde dikkatim artik pek dagilmiyor ifadelerini

kullanmustir.
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4.2 Arastirma Sorusu 2: Ogrencilerin robotik egitimi deneyimleri sonrasinda

robotikle yeniden ugrasma konusunda diisiinceleri nedir?

Calisma ile ilgili 6grencilerin ne sekilde tepkiler verdigine yonelik yapilan gézlem ve
goriismeler neticesinde olusturulan temalar, alt temalar ve kodlar cizelge 4.2.°de

sunulmustur

Cizelge 4.2 Ogrencilerin robotik egitimi deneyimleri sonrasinda robotikle yeniden ugrasma
konusunda diisiinceleri nedir?
Tema Alt Tema Kodlar

Tekrar Yapma Istegi Yapilan etkinligi hizlt
bitirme, aym etkinligi
bitirme, benzer ya da farkli

Ogrencilerin robotikle etkinlikleri tekrar yapma

yeniden ugrasma durumu istegi

Ileride Robotik Calisma Robotik alaninda baska

Istegi caligmalarda da bulunma
istegi
Meslek Se¢imine Etkisi Robotlarla ilgili bir meslekte

caligma ve iiniversite okuma.

Cizelge 4.2°’de sunulan bilgiler incelendiginde 6grencilerin robotik egitimine karsi
verdikleri tepkilerin tekrar yapma istegi, ileride robotik ¢aligma istegi, meslek segimine

etkisi alt temalarinda toplandigi goriilmektedir.

Robotik egitimine verilen tepkiler alt temasi olan “Tekrar yapma istegi” alt temasina
iliskin etkinlikler esnasinda yasanan olaylar asagida verilmistir.Ogrenciler ile yapilan
caligmalarda bazi 6grencilerin yapilmasi istenen robot projelerini daha hizli yaptiklar
hatta yeni proje istedikleri gériilmiistiit. O2 “Kodlama kismini ¢cok hizli yapiyorum”
ifadesiyle robot projesini hizli sekilde bitirdigi ve yeni proje yapmak istedigini ifade
etmistir. O3> Arduino calistigim icin kodlama kismini ¢ok iyi yapiyorum* seklinde ifade
etmistir. O5” Ben derslere ilk basladigimizda robot kodlamay: ¢ok kolay sanmigtim.2
parcayt birlestirip, ileri-geri gotiirecez sadece sanmistim, oysa biz daha detayli seyler

yvapiyoruz ve boyle detayli seyler benim cidden ilgimi ¢ekiyor” demistir.
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Robotik egitimine verilen tepkiler alt temas1 olan “Ileride robotik calisma istegi” alt

temasina iligkin etkinlikler esnasinda yasanan olaylar asagida verilmistir.

O1 “Benim alamim bilgisayar, ¢ok seviyorum, bu yiizden ilerde robotik ¢alisacagim”
ifadesini kullanmistir. O2 “Ileride robotik ¢alismak istiyorum, insanlarin isini
kolaylastiracak fakat insanlart tembellestirmeyecek robotlar yapmak isterim” demistir.
03 “Mekatronik miihendisi olmak istivorum ileride, insanlarin isine yarayabilecek
robotlar yapmak istiyorum” ,05 « Ileride robotik calismak isterim”, O5 “ileride robotik
tizerine ¢alismayt ¢ok isterim, ¢ok ilgimi ¢ekiyor” ifadeleri kullanilmistir. Karasiz kalan
ogrencilerde olmustur, O6” Belki “ cevabini vermistir. ileride robotik calisma istegine
olumsuz cevap veren dgrencilerde olmustur. O7 “Robotik ¢alismayr ¢ok gerekmezse

istemem” , O8 “Ilerde robotik calismak istemiyorum, ilgimi cekmiyor” cevabini vermistir.

Robotik egitimine verilen tepkiler alt temasi olan “Meslek Secimine etkisi” alt temasina

iliskin etkinlikler esnasinda yasanan olaylar asagida verilmistir.

03, “Mekatronik miihendisi olmak istivorum ileride, insanlarin isine yarayabilecek
robotlar yapmak istiyorum”, O4 ise “Ileride robotik calismak istiyorum, insanlarin isini
kolaylastiracak fakat insanlar: tembellestirmeyecek robotlar yapmak isterim” ifadelerini

kullanmustir.

4.3 Arastirma Sorusu 3: Ogrencilerin isbirlikli robot gelistirme siirecine

katihmlarim etkileyen faktorler nelerdir?

Calisma ile ilgili 6grencilerin ne sekilde tepkiler verdigine yonelik yapilan gézlem ve
goriismeler neticesinde olusturulan temalar, alt temalar ve kodlar cizelge 4.3.°de

sunulmustur
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Cizelge 4.3 Ogrencilerin isbirlikli robot gelistirme siirecine katilimlarini etkileyen faktorler

nelerdir?
Tema Alt Tema Kodlar
Grup Etkisi Grup arkadagslarla
anlasabilme, gruptakilerle
uyum, gruptakilerin etkisiyle
Robotik 6grenme siirecini derse ilginin artmasi ya da
etkileyen faktorler azalmasi

On Bilgi Eksikligi Daha 6nce ilgili alanla ilgili

hicbir ¢alisma yapmama

Hazirbulunusluk faydasi Daha o6nce ilgili alan ile ilgili

caligmalarda bulunma

Cizelge 4.3.’de sunulan bilgiler incelendiginde Ogrencilerin robotik egitimine karsi
verdikleri tepkilerin grup etkisi, on bilgi eksikligi, hazirbulunusluk faydasi alt temalarinda

toplandig1 goriilmektedir.

Robotik egitimine verilen tepkiler alt temasi olan “Grup etkisi” alt temasina iligkin

etkinlikler esnasinda yasanan olaylar agsagida verilmistir.

02 “ Grup sayesinde daha giizel seyler ortaya ¢ikardik” , O3 “Grubum sayesinde daha
iyi derse katildim” derken, O4 “Grubumla uyumlu degilim, bazi arkadaslar sen iyi
yapamiyorsun diyip beni digltyorlar bende bunun iirerine bisey yapmak istemiyorum”
grup etkisinin kendisini olumsuz etkiledigini ifade etmistir. O5 “Ben normalde utanga¢
bir kisilim vardwr, biri bana destek olmadan asla ilk adwm atamam, benim grup
arkadaglarim bana ¢ok destek oldular. Grup degil de yalniz olsaydim derste bu kadar
aktif olamazdim, ¢iinkii tek basimayken dersi ¢ok seven biri degilim, grup ¢alismasinin
¢ok faydasi oluyor” seklinde grup etkisinin derse katilimina olan etkisinden bahsetmistir.
06 “Grup uyumum ¢ok iyi degildi, beni pek istemediler, bende bunun iizerine pek biseyle
ilgilenmedim” ifadesinde grup ile kurdugu olumsuz iliskiler yliziinden derse ilgisinin
azaldigim ifade etmistir. O7 “Grup uyumum cok giizeldi, arkadaslarima yardim diyordum
ama derse katilmamda grubun etkisi olmadi” ciimlesini ile grup uyumu iyi olsa da derse
ilgisine olumlu 6nde etki etmedigini ifade etmistir. O8 ise “ Grup arkadaslarimla aram
cok iyiydi, ¢cok giizel ¢alistik, ¢cok olumlu oldu” grup etkisinin derse olan olumlu bakis1

arttirdigini ifade etmistir.
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Robotik egitimine verilen tepkiler alt temasi olan “On bilgi” alt temasma iliskin

etkinlikler esnasinda yasanan olaylar asagida verilmistir.

O1 baz alanlarda zorlandig1 gériilmiis ve “Daha énce hi¢ robotik kodlama yapmadigim
icin bana zor geliyor ve yapamiyorum” seklinde ifade etmistir. O3 ise “Evde arduino
calistyorum, bu sayede dersi ¢ok daha iyi anliyorum ve ¢ok seviyorum. Bu sayede
kodlama kismini da ¢ok iyi yapryorum” ifadelerinde bulunmustur. On bilgisi yeterli olan
Ogrencinin derse ilgisi fazlayken, 6n bilgisinin olmadigii sdyleyen ogrencinin derse

ilginin olmadig1 goriilmiistiir.

Robotik egitimine verilen tepkiler alt temas1 olan “Hazir bulunusluk faydasi” alt temasina

iliskin etkinlikler esnasinda yasanan olaylar asagida verilmistir.

O3 “Evde arduino ¢calistyorum, bu sayede dersi ¢cok daha iyi anliyorum ve ¢ok seviyorum.
Bu sayede kodlama kismini da ¢ok iyi yapryorum” ifadeleriyle hazir bulunuslugun derse
olan katkisindan bahsederken, O2 “Evde robotik ¢calismada bulunmadim ciinkii robot
kitim yok” ifadesi ile eger evinde robot kiti olsaydi derste daha basarili olabilecegini ifade

etmistir.

4.4 Arastirma Sorusu 4: Ogrencilerin robotik 6grenme siirecinde karsilastiklar

zorluklar nelerdir?

Ogrenciler robotik egitimi sirasinda ¢esitli zorluk yasamislardir. Ogrencilerin yasamis
olduklar1 zorluklar incelendiginde, O1 “Kodlama kism: ¢ok zor, bende cok zor oldugu
icin hi¢ ugrasmiyorum, grup arkadaslarim kodlama kismim yapiyorlar « , 04 Kodlama
kismi bana ¢ok zor geliyor ama par¢a bulmada gruba yardimci oluyorum” , 06 “Kodlama
kismini tam yapamiyorum” , O7 “ Robot birlestirme ¢ok zevkli ama kodla kismi zor
O8 “ Robot birlestirme kismini iyi yapiyorum” ifadelerinde bulunmuslardir. Gruplar
bazinda robotik dgrenmenin zorluklari soruldugunda, “Kodlama kisminda daha hizli
olmalyiz, ¢ok yavastik” ,”Programlamayr yapryoruz ama robota yiikleyip masada
denedigimizde istedigimiz sekilde olmuyor®, “Grup arkadaglarimiz robot yapmamiza
engel oluyor” ,”Sanki ayni robotlart yapp duruyoruz”’, “Siire hi¢ yetmiyor”, “Grup i¢i
anlagmazliklar oluyor, bazi arkadaslar ¢ok bencil davranip her seyi kendileri yapmak

istivorlar” seklinde ifadelerde bulunmuslardir. Ogrenciler dzellikle kodlama kisminda
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zorlandiklarint ifade etmislerdir. Baz1 6grencilerde 6zellikle kodlama kismint ¢ok
sevdiklerini ve iyi yaptiklarmni ifade etmislerdir. O2 “Kodlama kismuni iyi yaptigimi
diistintiyorum” , “Genellikle kodlama kismint iyi yaptigimi diisiiniiyorum, evde arduino
da calistgim icin yazilim kismini iyi yapiyorum”, O5 “Kodlama béliimlerini siirekli ben
yvapiyorum, birlestirmeyi grup olarak yapiyoruz, kodlama kisminda iyi oldugumu
diisiiniiyorum” ifadelerinde bulundular. Genel olarak bakildiginda dgrencilerin kodlama

kisminda zorlandiklarini ifade ettikleri goriilmiustiir.

4.5 Arastirma Sorusu 5: Lego Mindstorms EV3 ile robotik 6greniminin faydalar

nelerdir?

Lego Mindstorms EV3 robotik egitime katkilart 6grenciler tarafindan su sekilde ifade
edilmistir; “Lego ¢ok eglenceli” ,Sanki evde oyuncak Lego oynuyormus gibi geliyor”
”Parcalar renkli ve ¢ok giizel” , ”Birlestirmek ¢ok zevkli” , ”Evde Arduino setim var daha
once calisttm hocam, daha 6nce ben, lehim filan gerekiyor ¢ok tehlikeli, tornavida pense
filan gerekiyor ama Lego ile robot yapmak ¢ok kolay, hicbir seye gerek kalmadan direk
birbirine takarak robot yapilabiliyor. Bir de arduino da kod yazmak ¢ok zor Lego da ¢ok
daha kolay” ifadelerde bulunmuslardir.

Ogrencilerin ifadelerine bakildiginda Lego robot kitlerinin bebeklik ve cocukluk
donemlerinde oynadiklar1 Lego oyuncaklarla benzerlik gosterdigi, takmasi ¢ikarmasi ve
sokmesinin kolay oldugu, renkli ve dgrenciler tarafindan ilgi ¢ekecek sekilde oldugu,
montaj i¢in lehim, pense, tornavida gibi tehlikeli olabilecek ve zorluk ¢ikaracak arac
gerece gerek kalmadigindan ,kodlama kisminda ise kod yazmak yerine siiriikle birak
teknigi kullanilmasi, basit grafik ara yiiziiniin olmasi , yazilan programin robota
atilmasinin daha kolay olmasindan dolay1 Lego Mindstorms EV3 ile robotik kodlama

ogretmek ¢ok daha avantajli oldugu goriilmektedir.
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5. TARTISMA, SONUC ve ONERILER

Yapilan bu ¢alismada ortaokul doneminde Lego Education Mindstroms EV3 ile ortaokul
Ogrencilerinin grup olarak robotik ve kodlama Ogrenebilmesinin goézlenmesi
arastirtlmistir. Calismanin sonuglarinda, grup olarak Lego Education Mindstroms EV3

robot kiti ile robotik ve kodlama 6grenen 6grenciler gozlemlenmistir.

Lego Education Mindstroms EV3 ile Gruplar halinde robotik ve kodlama g¢alismanin
ogrenciler tizerinde olumlu yonler gosterdigi goriilmektedir. Bu durumu daha iyi ifade
edebilmek igin etkinlikler esnasinda yasanan bazi olaylar1 ele alinmistir. Elde edilen
bulgular 15181nda ortaokul 5. Siniftaki 6grencilere Lego ile robotik kodlama 6gretirken
verdikleri tepkiler incelenmistir. Ogrenciler eglence, derse olan ilgi, yarar algisi, derslere
fayda, dikkat toplama, tekrar yapma istegi, ileride robotik ¢aligsma istegi, meslek se¢cimine
etkisi, grup etkisi, on bilgi eksikligi, hazirbulunusluk faydasi, 6n bilgi eksikligi,

hazirbulunusluk faydasi gibi tepkileri alt temalarda toplanmistir.

Ogrencilerin birgogunun ders icindeki verdikleri tepkilere bakildiginda ogrencilerin
derste eglendikleri goriilmiistiir. Robotik egitimi sirasinda Ogrencilerin verdikleri
duygusal tepkiler &grencilerin merak duygularinin arttigi, eglendigi, mutlu olduklart,
derse bir an dnce baslamak istedikleri, ders bittiginde zil ¢aldiginda yine de derse devam
etmek istemeleri, siniftan ayrilmama istekleri goz oniine aldigimizda Lego ile robotik
kodlamanin dgrencilerde i¢sel motivasyon sagladigini sdylenebilir. Ryan ve Deci (2000),
i¢sel motivasyonun bireylerin kendinden olusan motivasyon oldugunu ve bireylerin bu
durumlardan eglenme ve zevk alma ile sonuglandigini belirtmislerdir. Alanyazida
bireylerin eglendikleri, merak ettikleri, katilma istegi bulunduklar1 ,igsel motivasyon
sagladiklar1 gériilmistiir (Deci et al. 1991). Bu baglamda ortaokul 5. Sinif 6grencileri igin
Lego ile robotik kodlamanin o6grencilerin igsel motivasyonunu saglamaya yonelik

yardimci1 olabilecek yardimci bir arag oldugu sdylenebilir.

Ortaokulda 6grencilerin Lego ile robotik kodlama 6grenimlerinde dgrencilerin dikkatleri
cektigi ,etkinliklere katilma isteklerinin arttig1 ,renkli parcalardan olustugu igin
ogrencilerin dikkatini ¢ektigi, odaklanma siirelerinin ve ilginin arttig1 gézlemlenmistir.
Ozsevgeg ve Eroglu (2007) yaptiklart galismalarda teknoloji igeren uygulamalarin

ogrencilerin daha fazla ilgilerini ¢ektigi, dikkatlerini daha fazla topladigini
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belirtmislerdir. Lego ile robotik 6gretiminde dgrencilerin dikkatlerini uzun siireli ¢ektigi
i¢in odaklanma siirelerinin daha fazla oldugu bilinmektedir.(Bai et al. 2013). Bu durum
ele alindiginda ortaokul 6grencilerinin Lego ile robotik 6greimlerindekatilim isteklerinin
ve dikkat toplama siirelerinin arttig1 soylenebilir. Nitekim Hsieh ve Lee (2008) teknoloji
iceren etkinliklerin Ogrencilerin ilgisini ¢ektigi, dikkatlerini topladigi, odaklarini
arttirdigin1  ifade etmislerdir. {lgili literatiirlerde teknoloji tabanli &gretimlerde
ogrencilerin eglendigi, odaklanma siirelerinin arttigi, derse katilim isteklerinin arttig1
goriilmektedir (Cascales et al. , Han et al. 2015, Cevik vd. 2017). Dolayisiyla elde edilen

sonuglarin alanyazida yer alan sonuglar ile benzerlikler gsterdigi goriilmektedir.

Robotik egitimini dgrenciler gruplar halinde almislardir. Ogrenciler grup galismalartyla
derste daha fazla bagarili olduklari, gruplarin 6grenciler lizerinde olumlu ya da olumsuz
etkilerinin oldugu gozlemlenmistir. Cortina (2015) ¢alismasinda 6grencilerin is birligi
halinde calisarak ¢oziimler iliretmelerine, yaraticilik ve problem ¢ézme becerilerini
destekledigini ifade etmektedir. Ogrenciler robotik calismalari esnasinda gruplara
ayrilmis ve grup calismalarinin basarali sekilde istenilen sonuglara ulagtigi
gbzlemlenmistir. Ersoy (2011) ¢alismalarinda programlama becerilerini kazandirmak,
programlama dillerinin 6grenimini kolaylastirmak i¢in rekabet ve grup calismalari ile de
programlama 6grenimi becerilerinin arttigi goriilmektedir. Curzon ve McOwan (2015)
ortaokul dgrencileri desteklemek amaciyla dnerilen projelerde, grup olarak gerceklesen
uygulamalarda her bir 6grencinin problemin i¢inde yer aldigi, ancak grup olarak birlikte
diisiiniiliirse ¢oziim saglanabilecegini ifade etmistir. Dolayisiyla elde edilen sonuglar

alanyazi ile benzer sonuglar ortaya koymaktadir.

Robotik egitiminin diger derslere faydasi oldugu gozlemlenmistir. Ceylan ve Giindogdu
(2018) kodlama egitimin kazandirdigi matematiksel diisiinme becerisinin, diger derslere
transfer edilebilecegi incelenmis, matematik dersinde birkag konu ile sinirli kaldig1 ortaya
konulmustur. Ogrencileri ile yapilan goériismelerde robotik egitiminin 6zellikle fen
bilimleri dersine faydasi oldugu sonucu goézlemlenmistir. Uslu vd. (2018) gorsel
programlama etkinliklerimin bilgi-islemsel diisiinme becerisinin gelismesine anlamli bir
fark olmadigimi ifade etse de Ogrencilerin ifadelerinde ozelikle fen bilgisi derslerine

faydasi1 oldugu ifade etmislerdir.

Lego ile robotik egitimi siirecinde uygulanan etkinliklerin birbirinden farkli temalar ve
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robotlar igermesi Ggrencilerin ilgisini g¢ektigi gorilmistiir. Farkli robot etkinlikleri
Ogrencilerde heyecan duygusunu arttirmis ve ilgilerini ¢ekmeye devam etmistir. Bu
baglamda Lego ile farkli robot etkinlikleri yapmak &grenciler tizerinde farkli etkiler

olusturdugunu soyleyebiliriz.

Ogrencilerin daha dnce programlamayla ilgili deneyimlerinin olmas1 robotik egitiminde
ortaya olumsu sonuclar koydugu goriilmektedir. Aragtirmamizda bazi 6grencilerin daha
once robotik, programlama ile ilgili ¢alismalarda bulundugu goriilmiistiir. Yapilan
calismalar sonucunda daha 6nce ki 6grenimlerin kodlama basarisi tizerinde olumlu etkisi
oldugu séylenirken (Byrne ve Lyons, 2001; Konvalina ve digerleri, 1983), bunun aksini,
onceki caligmalar programlama 6gretim basarisi iizerinde etkisinin olmadigini sdyleyen
calismalarda mevcuttur(Holden ve Weeden, 2003; Pillay ve Jugoo, 2005). Bu durumu
hazir bulunusluk agisindan ele aldigimizda, 6nceden programlama deneyimine sahip olan
ogrencilerin daha basarili olacag diistiniilmektedir. Bryne ve Lyons (2001) ve Konvalina
ve digerleri (1983) calismalarimi baslangic diizeyinde tek bir ders kapsaminda
yiiriitmiisler ve deneyimin basariyi etkiledigini bulmuslardir. Yapilan ¢aligmalarda daha
once robotik, kodlama iizerine yapilan ¢alismalar Ogrenci basarisini etkiledigi

gorilmistiir.

Ogrenciler Lego ile ilk defa robotik egitimi almislardir. Ilk defa egitim aldiklar igin
cesitli sorunlarla karsilasmislardir. Ogrencileri gdzlemledigimizde en ¢ok yasadiklari
sorun olarak robotu kodlama kismi oldugu goriilmiistiir. Bu soruna ¢oziim olarak robotu
programladiktan sonra hemen deneme yanilma yontemi kullanilarak problem durumu
tizerine diisiinerek ¢oziim yoluna ulagsmaya calistiklart goriilmektedir. Bu yontem
ogrencilere algoritma mantigin1 kullanma becerisi kazandirmistir. Robottaki problem
durumunu belirleyerek nerede hata yaptiklarini adim adim diisiiniip, hatalarin1 bulduktan
sonra robotu tekrar programlayip tekrar programladiklari, istedikleri sonuca ulasana
kadar bu yontemi kullandiklar1 goriilmektedir. Kalelioglu ve Giilbahar (2014)
caligmalarinda programlama etkinliklerinin 6grencilerin sorun ¢6zme becerilerini
incelemis, 6grencilerin programlamay1 sevdiklerine ve problem ¢éziimlerinde kendilerini
gelistirdiklerini gormiistiir. Oluk vd. (2018) algoritma, problem ¢6zme ve bilgi islemsel
diisiinme becerileri lizerine ¢alistiklari, gorsel programlama araglarmin kullanilmasinin

Bryne ve Lyons (2001) ve Konvalina ve digerleri (1983) c¢alismalarini baslangig
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diizeyinde tek bir ders kapsaminda yiirlitmiisler ve deneyimin basarty1 etkiledigini

bulmuslardir. Programlama basarisini arttirdigi desteklenmektedir.

Ogrencilerin robotik egitimi aldiktan sonra meslek se¢gme konusunda robotik ile ilgili
alanlara yonelme istekleri oldugu gozlemlenmistir. Kuzgun ve Yildiz (1986) yaptiklari
calismalarda, bireyin Yetenckleri onun Ogrenme giiciiniin bir gostergesidir. Okul
cocugunun becerilerine bakarak onun egitim siireci igerisindeki yeri ve basar1 diizeyi
Ogretmenlerce tahmin edilebilir. Mesleki faaliyetler sonucu duyulan haz ise okul
cocugunun degerlerini ortaya koyar seklinde ifade etmislerdir. Bozgeyikli (2003),
[lkogretim déneminde yapilacak mesleki rehberlik faaliyetlerinin temel amaci,
Ogrencilerin tam olarak hangi meslegi segecegini belirlemek degil, hangi alanlara yatkin
oldugunun farkina varmasini ve kendisini tantyip gergek¢i tercihler yapmasini
saglamaktir. Bu donemde bireyin, kendi yeterliklerinin farkina varip bunlar gelistirmeye
yonelik en uygun ige veya orta 6gretim kurumuna gitmeye karar vermesi gerekmektedir.

Dolayisiyla elde edilen sonuglar alan yazi ile benzer sonuglar ortaya koymaktadir.
Sonug olarak;

e Ortaokul doneminde Lego ile robotik egitimi dgrencilerin ilgisini ¢ektigi, ortaya
bir lirtin ¢iktig1 i¢in icerigi somutlastirdigi, renkli, hareketli, 1s1kli, montaji ve
sokmesi kolay pargalardan olustugu, programla kisminin grafik ara yiizli ve
striikle birak teknigine uygun oldugu ic¢in Ogrencilerin daha kolay
uygulayabildikleri, 6grencilerin etkinliklere istekli katildig1 ve eglenceli bir ortam

kazandirdig1 goriilmektedir.

e Robotik egitiminde Ogrencilerin en ¢ok programlama kisminda zorlandiklari
goriilmiistiir. Ogrencilerin robotu programlayip deneyip, hatalarmi goriip,
deneme-yanilma yolunu kullanarak farkli bakis agilariyla diigiinerek, hangi
algoritma basamaginda hata yaptiklarini fark ederek robotu tekrar programlayip
var olan problemi asama asama ilerleyerek ¢oziime ulastirmaya calismislardir.

Deneme yanilma teknigi robot programlama da ¢ok 6nemli bir rol listlenmistir.

e Robotik egitimi gruplar halinde 6gretildigi i¢in 6grenciler grup arkadaslariyla

igbirlikli ¢alismalar i¢ine girmislerdir. Baz1 6grenciler grup c¢alismasini ¢ok
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olumlu bulurken, baz1 6grenciler grup ¢alismasindan olumsuz etkilenmislerdir.

Ogrenciler robotu programlayip denemek icin masaya koyduklarinda begenme,
sagirma, heyecanlanma, sevinme, korkma ve eglenme gibi ¢esitli duygular i¢ine
girmislerdir. Robotunu istenilen gibi ¢alistiran 6grencilerde tekrar yapma istegin

arttig1 gozlemlenmistir.

Robot egitimi ile birlikte ileriki yasamlar1 i¢in meslek se¢iminde robotik

alanlarina ilginin artti§1 gérilmiistiir.

Robotik egitimi ile birlikte 6zellikle fen bilimleri dersine olumlu fayda saglandigi

gbzlemlenmistir.

Robotik egitiminden Once ©On c¢alismalar yapmis olmak olumsu sonuglar
olustururken, bazi 6grenciler 6n bilgiye sahip olmamanin dersi anlama konusunda

sorun olusturdugu gorilmiistiir.

5.1 Oneriler

Bu boliimde elde edilen sonuglara dayanarak gelecek calismalara yardimci olabilmesi

agisindan olusturulmustur.

Bu ¢alismada katilimci sayisi ve siire sinirh tutulmustur. Farkli katilimer sayist ve

stire icinde farkl etkinlikler ile uygulanilabilir.

Sinif ortami yerine robotik sinifi dedigimiz sadece robot egitimi verilen alanlarda

buna benzer caligmalar yapilabilir.

Donanim ve robot Kkiti yetersiz okullarda, buna benzer g¢alismalarin verimli

gecebilmesi icin nelere dikkat edilmeli konular1 incelenebilir.

Calismanin sonucuna bakilarak oOgrencilerin programladiklar1 robotlar1 test
ederken yaptiklar1 hatalar1 gordiikleri ve tekrar programlayarak bu hatalar
gidermeye c¢alistiklar1 goriilmiistiir. Bu ylizden deneme yanilma siirelerinin

arttirilmasi ¢alisma i¢in daha iyi olabilir.
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Calismanin sonuclarina bakilarak, Ogrencilerde hazir bulunusluk robotik
o0greniminde olumlu katki sagladigi i¢in 6grencilere 6n bilgiler verilip hazir

bulunusluk saglanilabilir.

Calismanin sonuglara bakilarak, grup tiyelerinin arasindaki iliski robotik
ogrenimini etkiledigi goriilmektedir. Ogrencileri gruplara ayimrirken grup

caligmas1 uyumlarina goére gruplara ayrilabilirler.
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EKLER

Ek-1: Robot Tanitimim Kilavuzu
Lego Ile Programlama Kilavuzu;

Lego Mindstorm ile programlama i¢in Lego onun resmi sitesinden programi indirmek ya
da alman Lego setinin i¢inden ¢ikan CD’deki programi kurmak yeterlidir. Program
tamamiyla cocuklarin rahatlikla kullanabilecegi ara yiize sahiptir. Gorsel o6geler
bakimindan zengin, siirekli ipuglart sunan, sesler ve videolar ile zenginlestirilmis bir ara
ylize sahiptir. Yeni proje eklemek i¢in resim de goriildiigii gibi + simgesine tiklanir

Project = = = |
5".

= Progranm 3=  PFrogram 2 = -+

Programlama temel mantik kod yazmak degil, grafik ara yiiziiyle doklar1 olusturup
bunlar1 belli bir programlama ve algoritma yapisiyla birlestirmektir. Islemler fare ile
stiriikle seklinde yapilmaktadir ve modiilleri ekleme yontemiyle devam etmektedir.
Programlama bittikten sonrayla Lego setinin iginden ¢ikan USB kablo ile program robota

kolay bir sekilde atilmaktadir.

1.Programin i¢inden yeni yazilim olusturmak igin resimde goriilen + isaretine basilir

@

>3

2.Buyuk Motor’un Resimde goriildii gibi simgesi ana ekrana tasinarak tekrar 6zelligi

acilir ve donus hizi ayarlanir
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4. Tutma kolunun dénme agisi, dongiisii, zaman1 resimde goriildiigii gibi ayarlanir ve

Oonceki modiile eklenir

L_9O1

5.Motorun dénme agis1 resimde gortildiigii gibi ayarlanir ve bir dnceki modiile yiiklenir
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6.Tutulan cismi sabit kalmasi i¢in resimde goriildiigii gibi ayarlar yapilir v bir 6nceki

modile eklenir

8.Cismi tuttuktan sonra ki déonme ve hedefe gitme resimde goriildiigii gibi ayarlanir ve

bir 6nceki modiile eklenir

9.Hedefe varmak igin bir donus resimde goriildiigii gibi ayarlanir ve 6nceki modiile

eklenir.
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10.Bekleme siiresi resimde goruldugu g1b1 ayarlamr ve dnceki modiile eklenir

11.Cismi birakmasi i¢in motorun hareket etmesi, siiresi, hiz1 ayarlanir resimde goriildigi

gibi ve bir dnceki modiile eklenir.

12.Bitis ve Bitiste ¢ikaracagi ses resimde goriildiigii gibi ayarlanir ve bir 6nceki modiile

2@l 1

eklenir.

& esied ]

13.Bitmis Lego programlamasi resimde goriildiigii gibidir.
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14.Tamamlanmis Lego programlamasmin tugla modiiline USB ile aktarildigi ekran

resimde goriildiigi gibidir.
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Ek2: Haftalik Uygulamalar

Etkinlik Uygulama Formu

Uygulama: 1

Yapilacak Etkinlik: insansiz tarla sulama robotu gelistirme

Etkinlik Semasi :

Baslangic Spin ve ses
Noktasi
U donusu

:i Baslangi¢ noktasina donus ve ses ¢ikarma

Kullanilacak Kod Bloklarn: Biiyiik motorlar, ses modulii

1660 HINDSTORMSEdocation ) TeacherEdtion .
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Etkinlik Uygulama Formu

Uygulama: 2

Yapilacak Etkinlik: otomatik Sokak Temizleme Robotu

Kullanilacak Kod Bloklari: Biiyiik motorlar, ses modiill, ekran modiili

Etkinlik Semasi:

7, LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition
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Baslangic
-Bitig

Uygulama: 3

Yapilacak Etkinlik: Otomatik Ogrenci Servisi

Etkinlik Uygulama Formu

Etkinlik Semasi :

c5 LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition
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Etkinlik Uygulama Formu

Uygulama: 4

Yapilacak Etkinlik: Otomatik Fren ile Oniindeki Arabaya
Carpmayi Engelleyen Robot

Etkinlik Semasi :

Baslangic

Kullanilacak Kod Bloklari: Biiyiik motorlar,mesafe sensoru, ses modiilii

3 LEGO MINDSTORMS Education £V3 Teacher Edition - ’[5
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Etkinlik Uygulama Formu

Uygulama: 5

Yapilacak Etkinlik: Serit Takip Eden Robot

Etkinlik Semasi :

Baslangic

Kullanilacak Kod Bloklari: Biiyiik motorlar, renk sensoéri, ses modiill

3 LEGO MIRDSTORMS Fducation EV3 Teacher Edition
Fle Edt Tods Hep
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