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ETIiK VE BILDIRIM SAYFASI

Yiiksek Lisans Tezi olarak sundugum “Ustiin yetenekli dgrencilerin sanal ve fiziksel
robotik kodlama performanslarinin, 6z-yeterliklerinin ve kaygilarinin incelenmesi” baslikli
caligmanin tarafimdan bilimsel etik ilkelere uyularak yazildigin1 ve yararlandigim eserleri
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TESEKKUR

Bu tez calismasinin ortaya ¢ikmasinda desteklerini esirgemeyen tiim kisi ve kurumlara
en igten tesekkiirlerimi sunarim. Oncelikle, tez siirecinin her asamasinda bilgisi, ydnlendirmesi
ve yapici katkilariyla bana rehberlik eden degerli danigmanim Dog. Dr. Fatma Burcu TOPU

hocama tesekkiir ederim. Akademik bakis acimin gelismesinde biiyiik pay sahibi olmustur.

Arastirmamin uygulanma siirecinde destek saglayan Tatvan Bilim ve Sanat Merkezi
yonetimine, meslektaslarima ve derslere katilarak ¢alismanin yiiriitiilmesine katki sunan tiim
istiin yetenekli 6grencilerime tesekkiir ederim. Onlarin ilgisi, emegi ve katilimi bu ¢alismanin
gerceklesmesini miimkiin kilmistir. Bana her zaman sabir, anlayis ve motivasyon saglayan
aileme minnettarligimi ifade etmek isterim. Akademik yolculugum boyunca verdikleri destek,
bu caligmay1r tamamlamamda en biiylik gii¢ kaynaklarimdan biri olmustur. Son olarak,
arastirma siirecinde goriislerini paylasarak katki sunan tiim akademisyenlere ve arkadaglarima

tesekkiir ederim.
Bu ¢alisma, tiim bu degerli desteklerin bir iirlinii olarak ortaya ¢ikmistir.
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USTUN YETENEKLI OGRENCILERIN SANAL VE FiZiKSEL ROBOTIK
KODLAMA PERFORMANSLARININ, OZ-YETERLIKLERININ VE
KAYGILARININ INCELENMESI

Nazmi SARIGUL
Ocak 2026, 189 Sayfa

Amag: Bu calismada Bilim ve Sanat Merkezinde 6grenim goren iistiin yetenekli 6. ve 7. sinif
ogrencilerinin 10 haftalik sanal ve fiziksel robotik kodlama performanslari, mesguliyetleri,
Python programlama dili basarilar1 ve bilgilerinin kalicilig1 (hatirlanmasi), 6z-yeterlikleri ve
kaygilart aragtirllmigtir. Ayrica her iki gruptaki 6grencilerin robotik kodlama basarilari, 6z-
yeterlikleri ve kaygilar1 arasindaki iligkiler incelenmis, dgrencilerin sanal ve fiziksel robotik
kodlama ortamlarindaki Python programlama dili 6grenme deneyimlerine iligkin goriisleri
ortaya ¢ikarilmistir.

Yontem: Bu ¢calismada karma arastirma desenlerinden ¢esitleme kullanilmistir. Calisma grubu,
sanal (VEXcode-VR) ve fiziksel (Raspberry-Pi) robotik kodlama gruplarinda yer alan ortaokul
seviyesindeki toplam 20 dstiin yetenekli 6grencisinden olusmustur. 10 haftalik uygulama
slirecinde; Veri toplama araci olarak haftalik robotik kodlama hedef-kazanim degerlendirme
kontrol listeleri ve mesguliyet gozlem formu, programlama basari testi, 6z-yeterlik dlgegi,
kaygi 6lgegi ve yar yapilandirilmig goriisme rehberi kullanilmistir.

Bulgular: Her iki gruptaki 6grencilerin 10 haftalik uygulama siiresince robotik kodlama
etkinliklerine aktif katildiklari, c¢ogunlukla olumlu deneyimler yasadiklari, haftalik
performanslarinin ve tiim mesguliyet boyutlarinin (duyussal, biligsel, davranissal, temsili ve
sosyal) benzer seviyede ve yiiksek diizeyde oldugu belirlenmistir. Her iki grupta da Python
programlama dili basarisi On testten son teste ve kalicilik testine anlamli bigimde artis
gostermistir. Ancak hem son test, hem kalicilik testi puanlar1 agisindan gruplar arasinda sanal
robotik kodlama grubu lehine anlamli diizeyde daha fazla artis goriilmistiir. Uygulama sonunda
her iki grubun programlama &6z-yeterlik ortalamalarinda yiikselme ve programlama kaygisi
ortalamalarinda azalma goriilse de bu degisimin gruplar arasi anlamli diizeyde olmadigi
belirlenmistir. Ayrica fiziksel robotik kodlama grubunda basar ile kaygi arasinda giiglii ve
negatif bir iliski ortaya ¢ikmustir. Ogrenci deneyimleri; dgrenme ¢iktisi, bilissel siirecler,
duyussal tepkiler, davranigsal siiregler, temsili/araci katilim ve sosyal etkilesim boyutlarinda
kategorilendirilmis, her iki grupta da bu boyutlardaki temalara iliskin olumlu goriislerin
cogunlukta oldugu belirlenmistir.

Sonuclar: Her iki grupta da her ne kadar olumlu bulgular ortaya ¢iksa da, sonuglar fiziki arag
ihtiyaci olmadan tekrar tekrar kullanilabilme, erisim kolayligi ve firsat esitligi sunma gibi
avantajlar1 sayesinde sanal robotik kodlama araglarinin fiziksel robotik kodlama araglarina
kiyasla; istiin yetenekli Ogrencilerin programlama dili 6grenme siirecinde daha fazla
kullanilabilecegini gdstermektedir.

Anahtar Kelimeler: sanal robotik kodlama, fiziksel robotik kodlama, Python programlama,
ogrenme Kalicilig1, iistiin yetenekli 6grenciler



ABSTRACT

MASTER’S THESIS

EXAMINING GIFTED STUDENTS’ VIRTUAL AND PHYSICAL ROBOTICS
CODING PERFORMANCE, SELF-EFFICACY, AND ANXIETY

Nazmi SARIGUL
January 2026, 189 Pages

Purpose: This study investigated the virtual and physical robotics coding performance,
engagement, Python programming language achievement and retention (recall), self-efficacy,
and anxiety of gifted 6th and 7th-grade students studying at a Science and Art Center (BILSEM)
over a 10-week period. Furthermore, the relationships between robotics coding achievement,
self-efficacy, and anxiety in both groups were examined, and students’ views on their Python
programming language learning experiences in virtual and physical robotics coding
environments were revealed.

Method: In this study, the triangulation was conducted as a mixed research design. The study
group consisted of a total of 20 gifted secondary school students participating in virtual
(VEXcode-VR) and physical (Raspberry-Pi) robotics coding groups. During the 10-week
implementation period, weekly robotics coding goal-acquisitions assessment checklists and
engagement observation forms, the programming achievement test, the self-efficacy scale, the
anxiety scale, and the semi-structured interview guide were used as data collection tools.

Findings: It was determined that students in both groups actively participated in robotics
coding activities during the 10-week intervention period, mostly had positive experiences, and
their weekly performance and all engagement dimensions (affective, cognitive, behavioral,
agentic, and social) were at similar and high levels. In both groups, Python programming
language success increased significantly from the pre-test to the post-test and retention test.
However, in terms of both post-test and retention test scores, a significantly greater increase
was observed between groups in favor of the virtual robotics coding group. Although both
groups showed an increase in programming self-efficacy average and a decrease in
programming anxiety average at the end of the intervention, this change was not statistically
significant between the groups. Furthermore, a strong and negative correlation was found
between achievement and anxiety in the physical robotics coding group. Student experiences
were categorized into learning outcomes, cognitive processes, affective responses, behavioral
processes, agentic participation, and social interaction dimensions. In both groups, positive
opinions regarding themes in these dimensions were predominant.

Conclusions: Although positive findings emerged in both groups, the results indicate that
virtual robotic coding tools, due to advantages such as reusability without the need for physical
tools, ease of access, and equal opportunity, can be used more frequently by gifted students in
their programming language learning process compared to physical robotic coding tools.

Keywords: virtual robotic coding, physical robotic coding, Python programming, learning
retention, gifted students
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BIiRINCi BOLUM
Giris

Bireylerin hizla degisen ve gelisen hayat kosullarinda yasamdan beklentileri de
degismektedir. Ogrencilerin bu diinyaya ayak uydurmalar1 igin yeni yeterliklere sahip olmalari
ve ¢esitli 21. yy becerilerini kazanmalari, kaginilmaz bir ihtiyag olarak goriilmektedir (ISTE,
2016). Bu ihtiyaglar egitim sistemini dinamik tutmak i¢in teknoloji destekli 6grenme-6gretme
stirecinde birtakim degisiklikleri gerekli kilmistir (AASL, 2018; ISTE, 2016; OECD, 2017,
Partnership for 21st Century Skills, 2018). Bu beceriler arasinda; ogrencilerin 6grenme
stireglerinde egitsel robotikler gibi teknolojik araglar: kullanarak edindigi disiplinler arasi bilgi
ve becerilere sahip olmay1 gerektiren dijital yetkinlikler de yer almaktadir (Trilling & Fadel,
2009). Bu yetkinlikleri kazandirmay1 hedefleyen Tiirkiye Yiizyili Maarif Modeli (MEB, 2025)
de, egitim siireglerini zenginlestirmek tizere disiplinler arasi yaklasimlarin kullanilmasi

gerektigi benimsenerek hazirlanmugtir.

Endiistri 4.0 kavramiyla birlikte nesnelerin interneti, bulut bilisim, yapay zeka, otonom
araglar ve robotik uygulamalar gibi aslinda toplumun yabanci oldugu farkli kavramlar da
hayatimiza girmeye baslamis ve bu kavramlar ile programlama becerisi de giin gectikce dnem
kazanmistir. Giinlimiizde programlama becerisi sadece bilisim ve yazilim alanlarinda degil
egitim, saglik, glivenlik, eglence ve iletisim gibi bir¢ok alanda kullanilan teknolojinin temelinde
de bulunmaktadir (Hangiin vd., 2022). Egitim-6gretim sistemleri de dogasi geregi insanlari
yakindan ilgilendiren bu gelismeleri gormezden gelemeyerek yeni ¢aligmalarin tohumunun
atilmasia onciiliik etmistir (Kroustalli & Xinogalos, 2021). Temel seviyede de olsa yazilim
gelistirebilmeyi amaclayan kodlama ya da programlama becerisi, 21. yiizyilda egitim

beceriler arasinda gosterilmektedir (Mészarosova, 2015).

Milli Egitim Bakanliginin (MEB) hazirladigi Bilisim Teknolojileri ve Yazilim Dersi
Ogretim Programinda (MEB, 2018), ortaokul diizeyindeki dgrencilerin bilgisayar bilimine
iliskin temel seviyede teknik bilgi edinmeleri ve beceri kazanmalar1 6nemsenmektedir. Bu
kapsamda akil yliriitme siireclerini takip ederek algoritma kurabilmeleri, problem ¢6zme, bilgi
islemsel diisiinme becerilerini gelistirmeleri, problemleri ¢6zmek i¢in uygun programlama
yaklasimlarin1 se¢ip uygulayabilmeleri ve programlama dillerinden en az birini etkin sekilde
kullanabilmeleri hedeflenmektedir. Ayrica Milli Egitim Bakanligi hazirladigi Bilgisayar

Bilimleri Dersi Ogretim Programimda (MEB, 2023), metin tabanli programlama dili 6gretimini

1



somutlagtirmak i¢in ¢esitli O6gretim yoOntemleri ve uygulama yazilimlari kullanilarak
ortaggretim diizeyindeki 6grencilerin kodlama becerilerini gelistirmeyi dnemsenmektedir. Bu
kapsamda 6grencilerin gorece sade ve daha az s6zdizimine sahip olan metin tabanli Python
programlama dilini (Mészarosova, 2015; Tran vd., 2024) temel seviyede kullanabilmeleri

hedeflenmektedir.

Programlama dili Ogretiminde programlama kaygisi, bilgisayar programlama
Ogreniminin dniindeki 6nemli engellerden biridir. Dolayistyla 6grencilerin kaygilarini azaltmak
icin, kaygiyr artiran etkenleri bilerek buna ¢6ziim iiretmek onemli bir konu olmaktadir
(Giilbahar vd., 2019). Programlama egitiminde yenilik¢i 6gretim yontemlerinin ve araglarinin
kullanilmasi, 6grencilerin mesguliyetini artirarak siirece aktif katilmalarini ve programlama
egitiminin daha verimli olmasmi saglamaktadir (Yiikseltirk & Altiok, 2015). Ogrencilerin
programlama kaygilarini azaltmak ve programlama 6z-yeterliklerini gelistirmek amaciyla sanal
(6rnek: VEXcode VR) ve fiziksel (6rnek: Raspberry Pi) robotik kodlama araglari
kullanilabilmektedir. Bu egitsel robotik araglar; bir takim farkli gorevleri yerine getirmek icin
uyumlu parcalar ile tasarlanmig programlanabilir, otonom olarak c¢alisan araclar olarak

tamimlanmaktadir (Uslu vd., 2022).

Egitsel robotikler, 6grenenlerin blok, metinsel veya hibrit programlama dillerini ve
araglarin1  kullanarak kendi tasarladiklari makineleri programlayabilmesi olarak da
tanimlanabilir (Zhong & Li, 2019). Egitsel robotikler bu yoniiyle bir¢ok egitim kurumunda
yenilik¢i bir Ogrenme yoOntemi olarak tanitilmakta, Ogrencilerin ogrenme siirecindeki
mesguliyetini artirmalarina, st diizey disiinme becerilerinin yaninda programlama
yeteneklerini gelistirmelerine ve bireylerin daha karmasik ve spesifik sorunlar1 ¢ézmelerine
yardimer olmaktadir (Atmatzidou & Demetriadi, 2016). Egitsel robotikler ile programlama
Ogretimi; robotik kodlama becerisinin yani sira is birligi, problem ¢dzme, bilgi islemsel
diisiinme, algoritmik diisiinme ve yaraticilik gibi bir¢ok becerinin gelisimini desteklemektedir
(Hamiti vd., 2021; Kii¢iik & Sonmez, 2023; Zhang vd., 2023). Bu robotik araglarla yapilan
etkinlikler, katilimcilarin programlamaya karsi tutumlarini ve programlama &6z-yeterliklerini
artirmakta (Erol, 2020), programlama 6grenmelerini kolaylastirmakta ve zevkli kilmaktadir
(Sucu & Cakiroglu, 2022). Boylece egitsel robotiklerin programlama egitiminde kullanimi,
ogrencilerin ilgisini ve motivasyonunu artirarak 6grenme ortamiyla mesguliyetini
yogunlastirmaya, daha verimli 6gretimler gergeklesmesine de firsat vermektedir (Zhong & Xia,
2020).

Bu c¢aligmanin arastirmacisi, Tatvan Bilim ve Sanat Merkezinde Teknoloji ve Tasarim

ogretmeni olarak gérev yapmakta ve Ustiin yetenekli bireylerden olusan ortaokul dgrencilerine



yonelik robotik kodlama atolyelerinde programlama ve robotik egitimleri vermektedir.
Derslerde genellikle Arduino robotik egitim setleri kullanilmakta olup, bu setler araciligiyla
ogrencilere C++ tabanli ve blok tabanli programlama 6gretimi gergeklestirilmektedir. Ancak
C++ tabanli programlama dili, 6zellikle ilkokul ve ortaokul diizeyindeki 6grenciler i¢in yazim
kurallar1 ve kullanim karmasiklig1 a¢isindan gesitli gii¢liikler dogurmaktadir. Bu nedenle, temel
diizeyde metin tabanli bir programlama dili 6grenme siirecinde, daha sade s6zdizimine sahip
ve gelecekte robotik kodlama etkinliklerinde kullanim potansiyeli yiiksek olan Python
programlama dilinin 6gretiminin, 6grencilerin programlama becerilerini gelistirmede daha
uygun olacagr Milli Egitim Bakanlig tarafindan ongoriilmiistiir. Bu calismada da iistlin
yetenekli 6grencilerin Python programlama dili performanslarini artirmaya, 6z-yeterligini
gelistirmeye, kaygilarini azaltmaya yonelik olarak sanal ve fiziksel robotik etkinliklere yer

verilmistir.

Arastirmanin Amaci

Bu ¢alismanin amaci; Bilim ve Sanat Merkezinde 6grenim goren iistiin yetenekli 6. ve
7. siif 6grencilerinin sanal ve fiziksel robotik kodlama performanslarini, 6z-yeterliklerini ve
kaygilarin1 arastirmaktir. Kodlama performansi kapsaminda; bu iki farkli robotik kodlama
ortaminin {istiin yetenekli 6grencilerin Python programlama dili basarilarina ve programlama
dili bilgilerinin kaliciligina (hatirlanmasina) etkisinin yani sira, haftalik kazanimlara gore
ogrenme siireclerindeki performanslar1 ve mesguliyetleri de incelenmistir. Ayni1 zamanda iistiin
yetenekli 6grencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama performanslari, 6z-yeterlikleri ve
kaygilar1 arasinda anlamli bir iliski olup olmadig1 da belirlenmistir. Ayrica 6grencilerin sanal
ve fiziksel robotik kodlama ortamlarindaki Python programlama dili 6grenme deneyimlerine

iliskin goriisleri karsilagtirilarak aralarindaki benzerlik ve farkliliklar ortaya ¢ikarilmistir.
Arastirmanin amaci ¢ergevesinde cevap aranan arastirma sorular1 asagidaki gibidir;

1) Ustiin yetenekli dgrencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama performanslari
arasinda anlaml bir fark var midir?
a. Ustiin yetenekli dgrencilerin haftalik sanal ve fiziksel robotik kodlama
kazanimlar1 arasinda anlamli bir fark var midir?
b. Ustiin yetenekli dgrencilerin haftalik sanal ve fiziksel robotik kodlama
mesguliyetleri arasinda anlamli bir fark var midir?
c. Ustiin yetenekli dgrencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlamadaki Python

programlama dili basarilar1 arasinda anlamli bir fark var midir?



d. Ustiin yetenekli 6grencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlamadaki Python
programlama dili bilgilerinin kalicilig1 (hatirlanmasi) arasinda anlamli bir
fark var midir?

2) Ustiin yetenekli dgrencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama &z-yeterlikleri
arasinda anlamli bir fark var midir?

3) Ustiin yetenekli dgrencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama kaygilar arasinda
anlamli bir fark var midir?

4) Ustiin yetenekli 6grencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama performanslari, 6z-
yeterlikleri ve kaygilar1 arasinda anlamli bir iliski var midir?

5) Ustiin yetenekli dgrencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama siirecindeki Python

programlama dili 6grenme deneyimlerine iliskin gorisleri nelerdir?

Arastirmanin Onemi ve Gerekgesi

Giintimiiz egitim teknolojisi gelisen ve degisen diinyaya uyum saglamak ve sistem
icerisine daha nitelikli bireyler yetistirmek icin, tiim diinyada ve {ilkemizde son zamanlarda
programlama egitiminin hizla yayginlagsmasi énemli bir durum olarak karsimiza ¢ikmaktadir.
21. ylizy1l 6grenci becerilerinin kazandirilmasi i¢in programlama egitiminin ne kadar gerekli

oldugu yapilan arastirmalar ile ortaya konulmaktadir.

Bilgi islem cihazlar ile ayni dili konusabilmek, onlar1 yoneten ya da onlar tarafindan
yonetilen bir birey olmanin temel farkini ortaya koyacaktir. Bu baglamda, 6grencilerin teknoloji
ve kodlama okuryazarligina sahip iireten ve teknoloji yoneten bir gelecek olusturmasinda
problem ¢ozme, algoritma tasarlama ve kodlama becerileri temelli bir programlama dersi

almalar1 onemlidir.

Ulkemizde programlama egitimi 2012 yilindan sonra énem kazanmis ve ortaokuldan
itibaren yeni Ogretim programlarina alinmaya baglamistir. Milli Egitim Bakanligi (MEB)
ortaokullardaki Bilisim Teknolojileri ve Yazilim Dersi ile 6grencilerin ¢agin gereksinimlerine
uygun 21. yy becerilerini kazanmalarin1 hedeflemektedir. Bu kapsamda 6grencilerin bilisim
teknolojilerini etkili ve amacina uygun bigimde kullanmalari, bilgisayar bilimine iligkin teknik
bilgi kazanmalari, proje-iiriin gelistirme siire¢lerini kullanarak problem ¢6zme ve bilgi islemsel
diisinme becerilerini gelistirmeleri, akil ylriitme siireclerini takip etmeleri, algoritma
gelistirmeleri ve gorsel tabanli programlama araglarindan en az birini temel diizeyde
kullanabilmeleri one ¢ikan bu beceriler arasindadir (MEB, 2018). Bu beceriler ile MEB,
ogrencilerin yalnizca teknolojiyi kullanabilen bireyler olmalarin1 degil, ayn1 zamanda analitik

diisiinebilen, problem ¢6zme siirecinde bilimsel yontemleri uygulayabilen ve bilisim



teknolojilerini yaratic1 bicimde kullanarak yenilik¢i {irtinler gelistirebilen bireyler olarak

yetismeyi amacglamaktadir.

MEB ortadgretim Bilgisayar Bilimi dersi ile ise, 6grencilerin temel programlama
becerilerini, metin tabanli bir programlama diline uyarlayarak gelistirmelerini hedeflemektedir.
Son yillarda biiyiik 6l¢iide 6nem kazanan ve kullanim alani giin gectikce genisleyen Python
programlama dili bunlardan biridir. Bu kapsamda MEB tarafindan Python programlama dili
egitimine yonelik hedef kazanimlar belirlenmistir. Boylece 6grencilerin sorgulama, aktif
katilim, 6zgilin diisiinme ve pratige dayali 6grenme yoluyla i¢gsel motivasyonlarini artirarak

programlama 6zgiivenlerini ve 6z-yeterliklerini gelistirmeyi amaglamaktadir (MEB, 2023).

Python programlama dilinin agik kaynakli yapisi ve gorece yalin bir sozdizimi,
baslangi¢ diizeyindeki 6grencilerin dili bilissel olarak asir1 yiiklenmeden deneyimlemelerini
kolaylastirmaktadir. Ogrenciler temel komut ve yapitaglarini kavradik¢a, Python’un sundugu
esneklik sayesinde programlamanin daha karmasik bilesenlerine (6r. modiiler yapi, veri
yapilari, problem ¢6zme stratejileri) yonelerek bilgi ve becerilerini kademeli olarak
derinlestirme egilimi gostermektedirler (Tiryaki & Balaman, 2021). Python programlama
dilinin daha kolay 6grenildigini, profesyonel bir programlama dili oldugunu ve giinliik yasamda
kariyer hedeflerinde daha ¢ok ise yarayacagini diisiinen, buna bagli olarak Python programlama
dilini 6grenmeye yonelik daha gii¢lii bir motivasyon hissettigini dile getiren 6grenciler oldugu
alanyazinda belirtilmistir (Tran vd., 2024). Bu durum, Python'un gergek diinya problemlerini
¢ozmek icin uygulanmasiyla da desteklenmekte ve bdylece bu programlama dilinin
uygulanabilirligi artmaktadir. Bu nedenle ¢alismada Python programlama diline yonelik hedef

kazanimlar temel alinmistir.

Ogrenciler programlama dili egitimi siirecinde 6grendiklerini performansa
doniistiirmekte oldukea giigliik cekmektedirler (Ozding & Altun, 2014). Yapilan arastirmalar
incelendiginde &grenciler, programlama dersinin zor oldugunu diisiinmekte ve programlama
derslerinde bir¢ok islemin ve kavramin soyut kaldigini belirtmektedirler (Yurdakok, 2022).
Bununla birlikte 6grendikleri bilgileri uygulamakta zorluk yasadiklari ifade edilmektedir
(Askar & Davenport, 2009). Bu durum programlama dili egitimi siirecinde 6grenciler tizerinde
kayg1, motivasyon eksikligi ve basaramam diisiincesi gibi bir takim olumsuz duygulari ortaya
cikartmaktadir. Yapilan arastirmalarda, programlama dili 6gretiminde robotik arag
kullaniminin ortaya ¢ikabilecek bu olumsuz duygulari en aza indirgedigi goriilmektedir
(Giileryiiz, 2019; Kasalak, 2017; Tisza vd., 2022; Yildirim, 2020; Yurdakok, 2022; Zhao vd.,
2024).



Bu arastirmada biri sanal digeri fiziksel ortamda kullanilan iki farkli robotik kodlama
araci ile programlama 6gretimi gergeklestirilmistir. Bu kapsamda sanal robotik kodlama ortam1
olarak VEXcode-VR, fiziksel robotik kodlama ortami olarak ise Raspberry-Pi tercih edilmistir.
VEXcode-VR, 6grencilerin herhangi bir fiziksel donanima ihtiya¢ olmadan web tabanli bir
platform tizerinden, giivenli ve erisilebilir bir 6grenme alani sunarak Python programlama dili
ile sanal robotlar1 kodlamalarina imkan taniyan bir 6grenme aracidir (VEX Robotics, 2024). Bu
platform, oOgrencilerin programlama siirecinde hatalar1 aninda goérebilmelerine olanak
saglayarak, algoritmik diisiinme, hata ayiklama ve problem ¢dzme becerilerini gelistirmeye
katkida bulunmaktadir. Fiziksel ortamda kullanilan Raspberry-Pi ise mikrodenetleyici tabanli
bir mini bilgisayar olup, sensor, motor ve diger elektronik bilesenlerin Python diliyle dogrudan
programlanmasina imkan tanir (Raspberry-Pi, 2024). Bu sayede 6grenciler, fiziksel diinyadaki
sistemlerle etkilesim kurarak kodladiklar1 programlarin ger¢ek diinyadaki karsiligini
gozlemleyerek 6z-yeterlik diizeylerini gli¢lendirme, soyut kodlama becerilerini somut {iriinlere
dontistiirerek uygulama temelli 6grenme deneyimlerini artirma ve gergek diinya uygulamalari
gelistirme firsatt elde etmektedirler (Yildirim, 2020; Gileryiiz, 2019). Birbirinden farkl
ozellikleri olan bu sanal ve fiziksel robotik kodlama ortamlarinin, programlama hedef-
kazanimlarina ulagma, performans sergileme, Oz-yeterlik gelistirme ve kaygiyr diisiirme

potansiyelleri agisindan karsilastirilmasi ¢aligmaya deger katmaktadir.

Egitsel robotikler araciligiyla 6gretimi gergeklestirilen yazim kurallari, s6z dizimi farkl
olan bir¢ok programlama dili bulunsa da, Python programlama dilinin bahsi gecen avantajlari
sayesinde hem sanal ve hem de fiziksel robotik kodlama ortamlarinda kullanimini
yayginlagsmaktadir. Bu calismada da ¢esitli avantajlarinin yani sira, sanal VEXcode-VR ve
fiziksel Raspberry-Pi robotik kodlama ortamlarinin ikisinde de ortak olarak kullanilabildigi i¢in
Python programlama dili 6gretimi gergeklestirilmistir. Bu iki farkli robotik kodlama ortaminin
programlama dili kazanimlarini edindirme ve bu kazanimlarin kaliciligini saglama agisindan ne
derece etkili oldugunu karsilastirma, alanyazinda rastlanmayan bir arastirma olmasi nedeniyle

Ozgiinliik tasimaktadir.

Biri sanal digeri fiziksel farkli iki robotik arag ile gergeklestirilen Python programlama
dili 6grenme siirecindeki 6grenci mesguliyetinin duyussal, biligsel, davranigsal, temsili ve
sosyal alt boyutlarda incelenmesi, bu degiskenin dgrenme igerigi, dgretim materyali/aract,
O0grenme ortami gibi gesitli etkenlerden ne derece etkiledigini 6grenmek agisindan onemli
goriilmektedir. Bu nedenle bu calismada Python programlama dili Ogretimi siiresince
ogrencilerin mesguliyet durumlarinin sadece bir defaya mahsus degil her hafta, 6gretim

etkinliginden hemen sonra 6l¢iilmesiyle, programlama dili 6gretiminde etkinlik ¢ercevesinde



robotik kodlama mesguliyetlerinin tespiti de amaglanmaktadir. Boylece sanal ve fiziksel
robotik kodlama araglari ile programlama dili 6gretimi ¢ergevesinde, ortaokul seviyesindeki
ogrencilerin robotik kodlama mesguliyetleri iizerine yapilan az sayidaki karsilastirma

arastirmalaria gii¢ katacag diistiniilmektedir.

Bilim ve Sanat Merkezlerinde (BILSEM) 6grenim gdren dgrenciler, akranlarina gore
biligsel, yaraticilik ve problem ¢6zme becerileri agisindan belirgin farkliliklar géstermektedir.
Bu 6grenciler, yliksek diizeyde merak, 6zgiin diisiinme ve karmasik problemlere yonelik ¢oziim
iiretme egilimiyle taninmaktadir (Kaya, 2013). BILSEM 6grencilerinin 6grenme hizlarinm
yiiksek olmasi, geleneksel 6gretim ortamlarinda sikilmalarina ve potansiyellerini tam olarak
kullanamamalarma yol agabilmektedir (Yaman, 2020). BILSEM ortamlari, dgrencilerin bu
bireysel farkliliklarin1 gozeterek yeteneklerini  destekleyen farklilastirilmis  Ggretim
uygulamalar1 sunmakta ve Ogrencilerin Oz-yeterlik, yaraticilik ve 6zyonetim becerilerini
gelistirmeyi hedeflemektedir (Oru¢ & Cagir, 2022). Yapilan calismalar, BILSEM
Ogrencilerinin uygulama temelli etkinliklerde daha yiliksek motivasyon ve katilim
sergilediklerini, oOzellikle robotik, kodlama ve proje tabanli Ogrenme siireclerinde
tiretkenliklerinin belirgin bicimde arttifini ortaya koymaktadir (Akbiiker vd., 2019; Sahin,
2014). Bu ozellikler, {istlin yetenekli 6grencilerin egitiminde bilissel oldugu kadar duyussal,

davanigsal ve sosyal gelisimin de biitiinciil bicimde ele alinmasi1 gerektigini gostermektedir.

Milli Egitim Bakanhig: tarafindan yayimlanan Bilim ve Sanat Merkezleri (BILSEM)
Yonergesi dogrultusunda, genel yetenek alaninda tanilanarak sinavi kazanan tiim 6grenciler,
bireysel farkliliklarmi gelistirmeye yonelik olarak “Robotik Kodlama Atdlyesi” dersi
almaktadir. YoOnerge kapsaminda, Ogrencilere yoOnelik robotik kodlama dersleri
bireysellestirilmis egitim planlar1 hazirlanarak yiiriitiilmektedir. Bu siirecte, grup ici 68renci
diizeyleri ve sinif kademeleri birbirinden bagimsiz olarak ele alinmakta; 6grenciler, grup
sayilar ve atolye kapasitesi dikkate alinarak karma gruplar halinde robotik kodlama egitimine
katilmaktadir. Robotik Kodlama Atdlyesi 6gretim programinda, farkli robotik araglar ve
programlama dilleri kullanilarak 6grencilerin algoritmik diisiinme, problem ¢6zme, 6z-yeterlik

ve iiretkenlik becerilerinin gelistirilmesi amaglanmaktadir (MEB, 2021) .

Egitim miifredatimizda ortaokul seviyesinde metin tabanli programlama egitimi
verilmemektedir. Sadece gorsel tabanli ortamlarda yapilan, algoritma ve temel programlama
egitimi verilmektedir. Ancak bu ¢aligmada hedef kitle, arastirmanin yapildigi Bilim ve Sanat
Merkezindeki tistiin yetenekli ortaokul 6grencileridir. Bu baglamda, biri sanal ve biri fiziksel
ortamdaki farkli iki robotik araci kullanilarak gergeklestirilen 10’ar haftalik Python

programlama dili 6gretimi siirecinde, Uistlin yetenekli ortaokul 6grencilerinin robotik kodlama



mesguliyetleri ¢esitli alt boyutlarda haftalik olarak ele alinmistir. Bunun yani sira, 6grencilerin
programlama basarilar1 ve programlama bilgilerinin kalicilig1, programlama 6z-yeterlikleri ve
kaygilar1 da incelenerek duyussal, biligsel, davranissal ve sosyal boyutlarda anlamli bir gelisim
gosterip gostermedikleri karsilastirmali olarak sunulmustur. Arastirma sonuglarinin Bilim ve
Sanat Merkezindeki Ustiin yetenekli ortaokul ogrencilerine yonelik 6gretim programini
iyilestirme bakimimdan miifredat gelistiricilere ve alan yazina katkida bulunacagi
ongoriilmektedir. Ortaokul seviyesinde sanal ve fiziksel iki farkli robotik kodlama araciyla
yapilan metin tabanli programlama egitimi arastirmalarmin da azligi g6z Oniinde
bulunduruldugunda, bu ¢alismanin 10 hafta gibi uzun soluklu uygulama siireciyle yeni

calismalara yol gosterici olacagi diisiiniilmektedir.

Siirhiliklar

Bu calismanin siirliliklart asagidaki sekilde siralanmastir:

e (Calisma, robotik kodlama dersi olan ortaokul seviyesindeki {istiin yetenekli
ogrencilerin  bulundugu  yalnizca bir Bilim ve Sanat Merkezinde
geceklestirildiginden, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplar1 10’ar 6grenciyle
siurhidir.

e Her iki gruptaki {istiin yetenekli Ogrenci sayisinin az olmasi sonuglarin
genellenebilirligini sinirlandirmaktadir.

e Uygulama boyunca sanal robotik kodlama grubunda yalnizca VEXcode-VR, fiziksel
robotik kodlama grubunda ise yalnizca Raspberry-Pi aract kullanilmistir.

e (alisma grubundaki iistliin yetenekli 6grencilerin hicbiri daha 6nceden 6gretimi
gerceklestirilen robotik araglar ve programlama dilinde herhangi bir egitim
almamuislardir.

e Her iki gruptaki uygulama, robotik kodlama araglariyla metin tabanli programlama
Ogretimi stlirecine yonelik belirlenen ortak kazanimlar1 gerceklestirmek amaciyla
haftada 2 saat olmak iizere toplamda 10 hafta stirmiistiir.

e Arastirmay1 yapan uygulayict ayn1 zamanda her iki gruptaki 6gretimi gergeklestiren
egitimeci oldugundan, bu durum ogrencilerin 6grenme siirecini olumlu/olumsuz
etkilemis olabilir.

e Arastirmada elde edilen sonuglar, yalmizca sanal ve fiziksel robotik araclarla
programlama Ogretimi yapilan istiin yetenekli ortaokul seviyesindeki Ogrenci
gruplarinin robotik kodlama mesguliyetlerini, programlama basarilarini, 6z-
yeterliklerini, kaygilarmm1  ve wuygulama siirecine yonelik deneyimlerini

yansitmaktadir.



Varsayimlar

Bu calismadaki temel varsayimlar asagidaki sekilde siralanmustir:

e Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarindaki tiim O6grenciler 10 haftalik
etkinliklere istekli ve goniillii olarak katilmislardir.

e Python programlama dili hedef-kazanimlar1 temel alinarak hazirlanan haftalik sanal
ve fiziksel robotik kodlama etkinlikleri, iistiin yetenekli ortaokul Ogrencilerinin
biligsel gelisim seviyelerine uygundur.

e Uygulama Oncesi, sirast ve sonrasinda ogrenciler veri toplama araglarina rastgele
cevaplar vermemisler, sorular1 cevaplarken gercek duygu ve diislincelerini dile
getirmiglerdir.

e Nicel ve nitel tiim verilerin analizi tarafsiz ve dogru sekilde gerceklestirilmistir.

Terim ve Tanimlar

VEXcode-VR Sanal Robotik Kodlama Araci: VEX Robotics tarafindan gelistirilen,
robotik ve programlama becerilerini sanal ortamda Ogretmeyi amaglayan bir egitim
platformudur. Fiziksel bir robota ihtiya¢c olmadan, web tarayicisi iizerinden erisilebilen bu
platform sayesinde dgrenciler sanal robotlar1 kodlayarak cesitli gérevleri yerine getirebilirler.
VEXcode-VR arayiizii ile gorsel programlama yapilabilen kod bloklarinin yani sira Python gibi
cesitli metin tabanli programlama dilleri de kullanilabilir. Bu nedenle baslangi¢ seviyesinden
ileri diizey programlama bilen 6grencilere kadar herkes i¢in uygun bir sanal robotik kodlama

aracidir (VEX Robotics, 2024).

Raspberry-Pi Fiziksel Robotik Kodlama Araci: Raspberry-Pi cihazlart kullanarak
robotik projelerin gelistirilmesine yonelik bir platformdur. GPIO (General Purpose Input
Output) pinlerini kullanarak motorlari, sensorleri ve diger elektronik bilesenleri kontrol etmek
icin yazilim gelistirmeyi icerir. Raspberry-Pi, diisiik maliyetli, kiiclik bir bilgisayar olmasina
ragmen gii¢lii 1islem kapasitesi sunar ve ¢esitli fiziksel robotik uygulamalar i¢in ideal bir temel

olusturur (Raspberry-P1, 2024).

Python Programlama Dili: Temel felsefesi, programcilarin karmasik fikirleri sade ve
anlagilir bigimde ifade edebilmesini saglamak olan Python, kod okunabilirligi yiiksek,
O0grenmesi kolay ve giliclii bir programlama dilidir. Bu nedenle Python, hem baslangic
seviyesindeki hem de ileri diizey programcilar i¢in uygun bir programlama dili olarak
kullanilmaktadir. Bu 6zellikleri ile Python sanal ve fiziksel ¢esitli robotik kodlama araglarinda
kullanilabilen bir programlama dili haline gelerek genis kitlelerce desteklenmistir (Rossum,

1995).



IKINCI BOLUM
Kuramsal Cerceve ve Ilgili Arastirmalar

Egitsel Robotik Kodlama Uygulamalari ve Programlama Ogretimi

Gliniimiiz egitim modelinde ve egitim programlarinin hazirlamasinda énem arz eden
Uluslararas1 Egitim Teknolojileri Dernegi [The International Society for Technology in
Education] (ISTE) standartlarinda, programlama egitiminin 6neminden sik¢a bahsedilmektedir.
ISTE standartlar1 bir¢ok disiplinde bilgisayar okuryazarlig1 olgusunu 6n plana ¢ikarmaktadir.
Ozellikle son yillarda tiim okul kademelerinde, ISTE (2016) standartlarina gore bilgi toplumu
ile aym seviyede kalabilmek i¢in 21.ylizyll Ogrenen Ozelliklerine sahip olunmasi
gerekmektedir. Bu standartlara gore 6grenenlerden beklenen temel beceriler; elestirel diisiinme
ile bilgi olusturucu, yaratici iiriinler iireten, 6grenme yasantisini gelistirmek i¢in dijital araglari
verimli kullanan, faydali ¢oziimler iireterek sorunlar1 tanimlayan, dijital ortamlar1 kullanarak
iletisim kuran, bilgi ve becerisini kullanarak is birligi yapan, paylasan ve zenginlestiren bireyler

olmalaridir.

Milli Egitim Bakanlhigt (MEB) da Ogretim programlarinda ortadgretim bilgisayar
okuryazarligr kapsaminda 21. yy becerilerini i¢ine alan iist diizey diisiinme becerilerinin
gelistirilmesini saglayacak 6nemli diizenlemeler yapmistir (MEB, 2023). MEB tarafindan
gelistirilmesi amaglanan st diizey diisiinme becerilerinden bir de bu becerileri kapsayan
programlama/kodlama becerisidir. Bu nedenle temelde programlama ¢gretiminde birgok teknik
ve uygulama yazilimlar1 kullanarak oOgrenen bireylerin programlama dilleri ve araglari
aracilifiyla kodlama becerisi kazanma arzusunu artirict ve programlama ogretimini
somutlagtirict caligsmalar yapilmaktadir (MEB, 2016). Programlama yapmak, teknik bir beceri
olmanin 6tesinde, ayn1 zamanda bilimsel problem ¢6zme yontemini de icinde barindirir.
Programlama 6grenmek, 6grencilerin mantiksal diisiinme, yaraticilik ve karmasik problemlerle
basa cikma becerilerini gelistirerek Ogrenme yeteneklerini ve bilgi islemsel diisiinme

becerilerinin gelismesine olanak saglar (Wang vd., 2014).

Ogrenciler icin kodlama egitimi analitik ve elestirel diisinme becerilerinin
gelistirilmesinde 6nemli katkilar sunmaktadir ve giiniimiizde bu amag i¢in kullanim1 oldukc¢a
yayginlasmistir. Ayn1 zamanda muhakeme becerilerinin artirilmasi, problem ¢dzme
becerilerinin gelistirilmesi ve tasarim odakli fikirlerin gelistirilmesi egitim alaninda kodlama

odakli ¢alismalarin merkezinde yer almaktadir (Hamiti vd., 2021). Python da,
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programlama/kodlama becerisi kazandirma amaciyla kullanilan metin tabanli programlama

dillerinden biridir.

Python programlama dilinin temel felsefesi, kod okunabilirligine 6nem vererek,
programcilarin karmasik fikirleri sade ve anlasilir bi¢imde ifade edebilmesini saglamaktir.
Ozellikle Python kodlarin1 yorumlamak ve dgrenmek diger dillere gdre daha kolaydir diger
dillerde bulunan noktalama isareti zorunluluklari, parantezler veya kurallar programlamaya
yeni baglayan kullanici i¢in zaman zaman zorluklar ¢ikarmaktadir. Ancak Python’da bu tiir
zorunluluklar olmadig: gibi yapisi itibariyle diger dillere gore daha sadedir. Bu nedenle Python,
O0grenmesi kolay ve giiclii bir programlama dilidir (Rossum, 1995). Python’un kullanimi keyifli,
Ogretimi kolay ve genis bir topluluk tarafindan desteklenen bir dil olmasi, onu hem baslangic
seviyesindeki hem de ileri diizey kullanicilar i¢in uygun bir ara¢ haline getirmektedir. Bu
kapsamda ozellikle lise diizeyindeki Bilgisayar Bilimleri dersi kapsaminda Python

programlama dili 6gretimi gergeklestirilmektedir (MEB, 2020).

Programlama 6gretiminin kalitesi, 6grencilerin bilginin pasif alicilar1 olmak yerine aktif
olarak bilgiyi kendi isleyen ve analiz eden bunun sonucunda 6zgiin sentezlemeler yaparak
sonuclar ortaya koyabilen 6gretim, yapilandirmaci yaklasimlar kullanilarak gelistirilir. Bu
nedenle, 6gretici materyal ne kadar spesifik ve pratik olursa, 6grenme siirecindeki sonug¢ da o
kadar iyi olur (Alvarez & Larranaga, 2016). Yenilik¢i 6gretim uygulamalarindan biri olan
egitsel robotiklerin programlama egitiminde kullanimi, 6grencilerin ilgisini ve motivasyonunu
artirarak daha verimli 6gretim gergeklesmesini saglanma potansiyeliyle karsimiza ¢ikmaktadir.
Egitsel robotikler ile programlama egitiminde sensorler, LED'ler, servo motorlar gibi
programlana bilir mikro islemciler ve mikrodenetleyicilerin yardimiyla problem ¢ozme,

algoritma olusturma, kod yazma gibi programlama bilesenleri bir araya getirilir (Sar1 vd., 2022).

Ogrenciler, programlama egitiminde bilgisayar ekraninda yazdiklar1 kodlarin
sonuglarin1 yalnizca bilgisayar ekranindan gorebilirler, fakat egitsel robotik ile yapilan
programlama egitiminde geleneksel programlama egitiminden farkli olarak kodlarin
calistirdig1, hareket ettirdigi sensor sistemleri ile algiladigi bir c¢ikti gorebilirler. Bu da
programlama egitiminin somutlastirilarak kiiclik yas gruplarinda bile basarili ve verimli bir
egitim ortami olanagi sunar (Fatsa & Turan, 2022). Egitsel robotik uygulamalar, 6grencilerin
kendilerini pasif konumdan aktif 6grenenler konumuna doniistiirmelerine, ¢evreleriyle is birligi
yaparak yeni bilgiler olusturmalarina ve bir arastirmaci gibi davranarak temel zihinsel becerileri
gelistirmelerine yardimei olur (Atmatzidou & Demetriadi, 2016). Robotik kit kullanilan bir
arastirmada, etkinligin kod yazma gibi soyut ve karmasik islemleri somutlastirarak 6grencilerin

O0grenme potansiyellerine katki sagladigi belirtilmektedir (Giindogdu, 2020). Bir bagka
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arastirmada, robotik egitimlere katilan 6grencilerin 6grenme deneyimlerinde aktif rol alarak bir
hedef dogrultusunda robotlar tasarlayarak ve kodlayarak programlamanin sonucunu da gergekci

bir sekilde ii¢ boyutlu olarak gorebildigi vurgulanmaktadir (Uguz, 2019).

Sucu ve Cakiroglu (2022) egitsel robotiklerin programlama 6gretiminde, anaokulundan
tiniversiteye kadar Onemli bir potansiyele sahip oldugunu vurgulamaktadirlar. Egitsel
robotiklerin tiim egitim kademelerinde kullanilabiliyor olmasi, 6nemli avantajlar arasindadir.
Hangiin vd. (2022) egitsel robotiklerin amaglar dogrultusunda kodlanmasini, 6grencilerin
program yazmaya ilgi duymasimi saglayan, 6grencilerin yazilim gelistirme maharetlerinin
gelismesine imkan taniyan 6nemli bir teknoloji olarak tanimlamaktadir. Egitsel robotikler ile
kodlama yapma, erken ¢ocukluk doneminden itibaren 6grencilerin programlama ve algoritma
yetenegi gibi STEM ile ilgili bilissel yeteneklerini gelistirmek i¢in gelisimsel olarak uygun
araglardir (Yang vd., 2022). Bu nedenle bu ¢alismada, Bilim ve Sanat Merkezleri’ndeki iistiin
yetenekli ortaokul 6glencilerine Python programlama dili 6gretimi igin egitsel robotik

uygulamalardan faydalanilmistir.

Son yillarda farkli sanal ve fiziksel robotik uygulamalar, cesitli programlama dillerini
Ogretmek amaciyla yaygin bi¢imde kullanilmaktadir. Bu uygulamalar benzer hedeflere hizmet
etse de, sahip olduklar1 teknik ozellikler ve Ogrenme ortamlart agisindan farklilik
gosterebilmektedir. Sanal robotik araglar arasinda VEXcode-VR ve Tinkercad Circuits gibi
platformlar yer almakta olup, 6grencilerin ¢evrim i¢i ortamlarda kodlama ve problem ¢dzme
becerilerini gelistirmelerine olanak tanimaktadir. Buna karsilik, fiziksel robotik aracglar olarak
Raspberry-Pi, LEGO Mindstorms, mBot ve Arduino setleri gibi donanima dayali sistemler
kullanilmakta, bu araglar 6grencilere gercek donanim {izerinde deneyim kazanma ve somut

tiretim siireglerini gozlemleme firsati sunmaktadir (Kilig, 2022; Ru & Fok, 2022).

Her iki tiir robotik uygulama da programlama &gretiminde etkili olmakla birlikte,
O0grenme deneyimi ve etkilesim bi¢imi bakimindan birbirinden farkliliklar gésterebilmektedir.
Rukangu vd. (2025), sanal ve fiziksel robotik araglarin farkli yonlerden motive edici oldugunu;
fiziksel robotiklerin faydalilik kategorisinde daha gii¢lii oldugunu, sanal robotiklerin ise ilgi
cekicilik kategorisinde daha giiclii oldugu ifade etmistir. Bu ¢alismada da ise; sanal robotik
kodlama ortam1 olarak VEXcode-VR, fiziksel robotik kodlama ortam1 olarak ise Raspberry-Pi
tercih edilmistir. VEXcode-VR, dgrencilerin herhangi bir fiziksel donanima ihtiya¢ olmadan
web tabanli bir platform {izerinden, glivenli ve erisilebilir bir 6grenme alan1 sunarak Python
programlama dili ile sanal robotlar1 kodlamalarina imkan taniyan bir 6grenme aracidir (VEX
Robotics, 2024). Fiziksel ortamda kullanilan Raspberry-Pi ise mikrodenetleyici tabanli bir mini

bilgisayar olup, sensdr, motor ve diger elektronik bilesenlerin Python diliyle dogrudan
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programlanmasina imkan tanir (Raspberry Pi, 2024). Bu kapsamda, bu ¢alismada birbirinden
farkli ozellikleri olan bu iki robotik ortamdan sanal VEXcode-VR ile bir grup, fiziksel
Raspberry-Pi ile diger grup Python programlama dili temelinde robotik kodlama yapmis, her
iki gruptaki 6grencilerin robotik kodlama performanslari, mesguliyetleri ve deneyimleri

karsilastirilmustr.

Milli Egitim Bakanlhig: tarafindan yayimlanan Bilim ve Sanat Merkezleri (BILSEM)
Yonergesi dogrultusunda, genel yetenek alaninda tanilanarak sinavi kazanan tiim 6grenciler,
bireysel farkliliklarin1 gelistirmeye yonelik olarak “Robotik Kodlama Atolyesi” dersi
almaktadir. YoOnerge kapsaminda, Ogrencilere yoOnelik robotik kodlama dersleri
bireysellestirilmis egitim planlar1 hazirlanarak yiritilmektedir. Bu siiregte, grup i¢ci 6grenci
diizeyleri ve sinif kademeleri birbirinden bagimsiz olarak ele alinmakta; 6grenciler, grup
sayilar1 ve atolye kapasitesi dikkate alinarak karma gruplar halinde robotik kodlama egitimine
katilmaktadir. Robotik Kodlama Atdlyesi 6gretim programinda, farkli robotik araglar ve
programlama dilleri kullanilarak Ogrencilerin algoritmik diisinme, problem ¢6zme ve

tiretkenlik becerilerinin gelistirilmesi amaglanmaktadir (MEB, 2021).

Robotik Kodlama Atélyesi derslerinde genellikle Arduino robotik setleri ile 6grencilere
blok tabanli kodlamanin yani sira C++ programlama dili 6gretilmektedir. Ancak 6zellikle
ortaokul diizeyindeki 6grenciler igin C++ programlama dili, yazim kurallart ve kullanim
karmasikligi nedeniyle bazi zorluklar dogurmaktadir. Bu nedenle, temel diizeyde metin tabanli
bir programlama dili 6grenme siirecinde, daha sade sozdizimine sahip ve gelecekte robotik
kodlama etkinliklerinde kullanim potansiyeli yiiksek olan Python programlama dilinin
Ogretiminin, Ogrencilerin programlama becerilerini gelistirmede daha uygun olacagi Milli
Egitim Bakanligi tarafindan 6ngorilmistir (MEB, 2021). Bu ¢alismada da istiin yetenekli
ogrencilerin Python programlama dili performanslarini ve mesguliyetlerini artirmaya, 6z-
yeterligini gelistirmeye, kaygilarini azaltmaya yonelik olarak sanal ve fiziksel robotik kodlama

etkinlikleri yapilmstir.

Robotik Kodlama ve Programlama Basarisi

Programlama egitimi, ilkdgretimden ortadgretim seviyesine kadar her kademede 6nemli
egitim faaliyetlerinden biri olarak karsimiza c¢ikmaktadir (Caligkan, 2020). Programlama
Ogretimi slireci, Ogrencilerin algilaylp uygulamasi zor gorevleri barindiran etkinlikler
icermektedir (Koorsse vd., 2015). Bu nedenle farkli {ist diizey diisiinme becerilerinin
kullanimini gerektirir (Durak vd., 2018). Pek ¢ok farkli disiplinde oldugu gibi soyut igerik,
programlama egitiminde de O0grenme hedeflerinin 6grenenlerin zihninde belirsizlesmesine

neden olabilmektedir (Kert vd., 2020). Programlama dili 6gretiminde ise, kavramlar 6grenciler
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icin soyut kalmakta ve Ogrenciler Ogrendikleri kavramlar1 somutlastirmada sikinti
yagsamaktadirlar (Armoni vd., 2015; Ersoy vd., 2011). Bu kapsamda 6grencilerin kodlama
etkinliklerine isteyerek ve motive bir sekilde katilmalarini saglayan, problem ¢6zme ve bilgi-
islemsel diisiinme becerilerini kullanmalarin1 kolaylastiran blok tabanli ve robotik kodlama

Ogretimine yonelik etkinlikler tercih edilmektedir (Kasalak, 2017).

Programlama Ogretiminde robotik teknolojiler araciligi ile soyut kavramlar
somutlastirilabilir ve bireyler {ist diizey diisiinme becerilerini daha kolay ve kalici bir sekilde
gelistirebilirler (Numanoglu & Kesar, 2017). Ozellikle ilkokul ve ortaokul seviyesinde robotik
araclarin soyut Ogrenme becerilerinin gelistirilmesinde, programlama yapma becerisi
kazanilmasinda Onemli katkilar1 olabilmektedir (Alvarez & Larranaga, 2016; Cavas &
Huyugiizel-Cavas, 2004; Ersoy vd., 2011). Literatiirdeki ilgili arastirmalar incelendiginde;
programlama 6gretiminde robotik kitlerin kullaniminin programlama basarisint arttirdigini
gisteren benzer sonuglarin ortaya ¢iktigi bircok arastirma bulunmaktadir (Eraytag, 2019;
Gilindogdu, 2020; Uguz, 2019; Yildirim, 2020). Bu nedenle ¢alismada biri sanal digeri fiziksel
robotik kodlama ortaminda Python programlama dili egitimi gerceklestirilmis ve istiin
yetenekli 6grencilerin bu iki farkli robotik ortamdaki programlama dili basarilariin yani sira

programlama bilgilerinin kaliciligi (hatirlanmasi) da karsilastirilmisgtar.

Robotik Kodlama ve Programlama Oz-Yeterligi

Oz-yeterlik bireylerin birtakim gorevleri yerine getirme konusunda kendilerine olan
inanglar1 olarak tanimlanir. Bireylerin belirli bir konudaki basariya iliskin inanglar
basarilarinda ¢ok dnemli bir rol oynamaktadir (Dogan & Korkmaz, 2025). Diger bir ifadeyle
oz-yeterlik, bireyin belirli bir gérevi basarili bir sekilde yerine getirmede gosterdigi performansi
ve gayreti ile dogrudan iligkilidir (Kasalak, 2017). Bireylerin 6z-yeterlik algisi ile incelenen
ilgili gorevin basartyla tamamlanmasi arasinda anlaml ve pozitif bir iliskinin oldugunu alan
yazinda vurgulanmistir (Stajkovic & Luthans, 1998). Diisiik bireysel 6z yeterlik algisi kisisel
basarisizlig1 ortaya ¢ikartmaktadir (Askar & Davenport, 2009). Bu nedenle programlama 6z-
yeterligi de, programlama gorevinin basariyla tamamlanmasi i¢in dnemli bir degisken olarak

goriilmektedir (Kayhan vd., 2024; Tsai vd., 2019).

Literatiirde egitsel robotik araglarla yapilan blok tabanli veya metin tabanh
programlama/kodlama egitiminin, g¢esitli sinif diizeylerindeki 6grencilerin programlama 6z-
yeterliklerini ve bilgi islemsel diistinme becerilerini gelistirmelerine katki sagladigi, sonraki
donemlerde programlama derslerinin igerikleri ile algoritmik diisiinme becerileri arasinda bir
bag olusturabilmeleri bakimindan 6nemli oldugu belirtilmistir (Dogan & Korkmaz, 2022;
Kasalak 2017; Yurdakok, 2022). Bu ragmen alanyazindaki ¢esitli sistematik analiz
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calismalarina bakildiginda (Hangiin vd., 2022; Talan, 2020); programlama 6gretiminde 6z-
yeterlik degiskeninin incelendigi arastirmalarda blok tabanli kodlamanin yaygin olarak
kullanildig1, ancak metin temelli programlamaya iliskin arastirmalarin daha az oldugu
gorilmiistiir. Bunun yaninda 6z-yeterlik algisi ile ilgili yapilmis ¢alismalarin diger degiskenlere
oranla daha az oldugu gozlemlenmistir. Bu nedenle bu ¢alismada ortaokul diizeyinde sanal ve
fiziksel egitsel robotiklerin kullanildig1r metin tabanli programlama egitiminde istiin yetenekli

Ogrencilerin 0z-yeterlik puanlari karsilastirilmistir.

Robotik Kodlama ve Programlama Kaygisi

Kayg1 bireyin ¢evresel etkenlere bagli olarak bulundugu ortamda duygusal anlamda
huzursuz ve endiseli hissetme halidir (Kula & Sarag, 2016). Cavus ve Giinbatar (2008)
kayginin, giinliik yasantimizda bireyi bazen diirtiileyerek yaratici, yapici ve olumlu davranislar
gostermesini saglarken bu davranislarin tam aksi bir durum olarak olumlu davraniglarin
bastirilmasina neden oldugunu agiklamaktadir. Wang vd. (2014) kaygiyr gerginlik, endise ve
kaygiyla belirginlesen hos olmayan bir duygusal durum olarak tanimlamistir. Bilgisayar
kaygisinin bir alt bileseni olan programlama kaygis1 (kendisi de genel bir kaygi bigcimidir),
bireylerin bilgisayar programlamay1 6grenme becerilerini yanlis degerlendirdiklerinde ortaya
cikan kayg tiriidiir (Connolly vd., 2007). Bu durum teknolojinin gelisip, yeni teknolojik

ortamlarin var olmasi ile bireylerin yeni tip kaygilarinin ortaya ¢ikmasina neden olmustur.

Ozellikle bilisim teknolojilerindeki gelismeyle ve hayatimizin her alaninda kullaniminin
yayginlagsmasiyla birlikte bilgisayar destekli uygulamalarin artist “bilgisayar kaygis1”
kavramint da beraberinde getirmistir. Alan yazinda bilgisayar kaygisinin tanimlari
arastirildiginda, bireyin bilgisayar kullanirken ya da bilgisayar kullanma ihtimali oldugunda
korku ve endise hissetmesi goriilmektedir (Namlu & Ceyhan, 2003). Bilgisayar destekli bir
Ogretim siirecinde bireyler bilgisayar kaygisi ile birlikte programlama kaygis1 da yasamaktadir,
programlama kaygisi; kodlama egitiminde egitmenlerin ve Ogrencilerin karsilastigi bireysel

zorluklardan biri olarak dniimiize ¢ikmaktadir (Ozmen & Altun, 2014).

Programlama Ogretimiyle ilgili c¢aligmalarda programlama kaygisina neden olan
faktorler oldugu goéze c¢arpmaktadir. Programlama kaygisinin; programlamaya karsi algi,
programlama dillerindeki karmasik s6z dizimi, programlamaya karsi olusan kaliplagmig
diisiinceler, programlamada yabanci bir dil kullanimi, programlamaya 6zgii kullanilan yapilar
ve program tasarimi gibi nedenlerden kaynaklanabilecegi alanyazinda ortaya ¢ikmustir (Unal,
2019). Bu etmenlere bagli olarak programlama kaygisini etkileyen basliklar Sekil 1°de

gosterilmistir.
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Sekil 1. Programlama Kaygisini Etkileyen Faktorler

. Kaliplagmis
Diistinceler

Egitsel robotik kodlama etkinlikleri 6grenci motivasyonuna katki saglayarak bu

programlama kaygilarin1 azaltabilir (Cinar & Tiizlin, 2020). Alvarez ve Larranaga (2016)
kodlamanin robotik ile birlestirilmesiyle 6grencilerin ders kavramlarini daha iyi anlamalarina
yardimc1 oldugunu ve algilarimin daha da acik oldugunu kanitlamistir. Ayni calismada
Ogretmenlerin algilarina gore de, robotik araglarla yapilan kodlama etkinliklerinde 6grenci
motivasyonunda artis oldugu ve programlama kaygi diizeyi diisiik oldugu i¢in bu durumun sinif
atmosferini pozitif yonde etkiledigi goriilmistiir. Ancak egitsel robotikler ile programlama
ogretimine yonelik ¢aligmalar incelendiginde, programlama kaygis: ile ilgili arastirmalarin
diisiik sayilarda kaldigi goriilmektedir (Talan, 2020; Yolcu & Demirer, 2017). Bu nedenle bu
caligmada sanal ve fiziksel robotiklerle yapilan Python programlama dili 6gretiminde {istiin

yetenekli ortaokul 6grencilerinin programlama kaygi diizeyleri karsilastirilmistir.

Egitimde Robotik Kodlama Uygulamalari ile Tlgili Arastirmalar

Teknolojik tiriinlerin daha kolay ulasilabilir olmastyla birlikte egitsel robotikler oldukga
yayginlagsmis (Hangiin vd., 2022), yaptig1 bir arastirmada farkli 6zelliklere sahip ¢esitli robotik
araglar, egitsel robotik uygulamalarda kullanilmaya baslamislardir (Fatsa & Turan, 2022).
Robotik araglar ile blok tabanli kodlamanin yan1 sira C/C++, Java ve Python gibi popiiler metin
tabanli programlama dilleri de kullanilarak etkinlikler yapilabilmektedir. Ogrenciler kodlarmn
calistirdig1 sensor sistemleri ile algilanan hareket sonucunu egitsel robotik araglar iizerinde
somut ¢1kt1 olarak gorebilirler. Ancak egitsel robotiklerin elektronik cihazlar olmasi sebebiyle

bozulma riskleri, maliyeti ve tasinma zorlugu gibi smirliliklar egitsel robotiklerin eksiklikleri
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olarak ortaya ¢ikmaktadir (Tselegkaridis & Sapounidis, 2021). Egitimde bilisim teknolojileri,
fen, miihendislik ve matematik alanlar1 basta olmak {izere farkli disiplinlerde robotik
sistemlerin kullanildigi ve 2l.yy Ogrenci becerilerini gelistirmeye katkisinin oldugu

goriilmektedir (Hamiti vd., 2021).

Bu caligmada yapilan literatiir taramasinda 2014-2025 yillar1 arasinda egitimde robotik
kullanimiyla ilgili 250 ¢aligma incelenmis bunlarin i¢inden 50 ¢aligmanin egitimde robotik
kullanimu ile ilgili oldugu tespit edilmistir. incelenen bu ¢alismalarin; amaglari, kullanilan
robotik setler, 6rneklem diizeyleri ve sayilari, arastirma yontemleri, veri toplama araclar1 ve
sonuglar1 EK-11"de tablo halinde sunulmustur. Incelenen bu calismalarin yillara gére dagilimi

Sekil 2°de gosterilmektedir.

Sekil 2. 2014-2025 Yillar: Arasinda Egitimde Robotik Uygulamalarin Yillara Gore Daglimi

Caligmalarin Yillara Goére Dagilimi
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Sekil 2 incelendiginde, robotik kodlama alaninda metin tabanli programlama
Ogretiminin yapildigi ¢alismalarin 2019 yilindan itibaren artmaya basladig1 goriilmektedir. Bu
calismada da iki farkli robotik arag¢ ile metin tabanli programlama 6gretiminde dgrencilerin
programlama basarisinin, programlama egitiminde kaygi seviyelerinin, programlama 0z-
yeterlik ve mesguliyet seviyelerini kiyaslamak amaciyla kullanilmistir. Yapilan literatiir
taramalarinda robotik uygulamalarda yaygin olarak incelenen degiskenler Sekil 3’te

sunulmustur.
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Sekil 3. Egitimde Robotik Uygulamalarda Yaygin Olarak Incelenen Degiskenler

Calismalarda Incelenen Degiskenler

18
16
14
12
10
6
4 I 2
2
2 I m
Q»oq} & = && . ‘b,%?o ...Q 6 \g\
& A ;@3’ < &F
ot W oV o > >
ES I e e o &
o ¢ & & Y& & S
< & AL < P
Q@% 60 ‘b\ ;'\‘>%
H Degiskenler

Sekil 3’e gore calismalarda daha ¢ok programlama 6z-yeterligi ve bilgisayarca diisiinme
becerisi (Avci, 2021; Wu & Hwang, 2014), tutum (Alvarez & Larranaga, 2016; Mayerova,
2012) degiskenlerinin incelendigi goriilmektedir. Bu ¢alismada ise, alanyazindaki gibi
ogrencilerin robotik kodlama siirecindeki programlama basarilar1 ve 6z-yeterlikleri incelense
de programlama kaygilari ve bu siiregteki mesguliyet seviyeleri de ele alindigindan, bu ¢alisma
diger arastirmalardan farklilik gostermektedir. Diger taraftan alanyazindaki arastirmalarda
kullanilan ve 6gretimi gerceklestirilen programlama dilleri 6rneklem diizeylerine gore farklilik

gosterse de en ¢ok kullanilan programlama dilleri Sekil 4’te sunulmustur.

Sekil 4. Arastirmalarda Ogretimi Gerceklestirilen Programlama Dilleri

Caligsmalarda Kullanilan Programlama Dilleri
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Sekil 4’e bakildiginda ¢ogu arastirmada blok tabanli kodlama yapildigi, ancak metin
tabanli programlama dillerinin daha az kullanildig1 gérilmiistiir. Ayrica gesitli avantajlar: olsa
da Python programlama dilininin ¢ok az arastirmada kullanildigi saptanmistir. Bu nedenle bu

calismada iki farkli robotik kodlama ortaminda da kullanilabilen Python programlama dili
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ogretimi temel alinmistir. Diger taraftan alanyazindaki caligmalarda hangi robotik araglarin

tercih edildigi de incelenmis ve Sekil 5°te sunulmustur.

Sekil 5. Arastirmalarda Kullanilan Robotik Araclar

Arastirmalarda Kullanilan Robotik Araglar
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Sekil 5’te goriildiigi tizere maliyetinin daha ucuz olmasi ve daha kolay ulasilabilir
olmasi nedeniyle Arduino setlerinin en sik kullanilan robotik araglar oldugu, ikinci sirada Lego
setlerinin tercih edildigi gorilmistir. Ayrica ¢ogunlukla fiziksel robotik araglarin tercih
edildigi, sanal robotik araglarla yapilan ¢alismalarin ¢ok az oldugu saptanmistir. Bu ¢alismada
ise gesitli avantajlar ve ozellikleri dikkate alinarak, biri sanal (VEXcode-VR), digeri fiziksel
(Raspberry-Pi) iki farkli robotik kodlama ortaminda Python programlama dili 6gretimi
yapilmis, 6grencilerin robotik kodlama performanslari, basarilar: ve mesguliyetlerinin yani sira
programlama o6z-yeterlikleri ve kaygilari da karsilastirilmistir. Calisma bu yoniiyle diger

arastirmalardan ayrigsmaktadir.

Alanyazinda ortaokul seviyesinde yapilan g¢aligmalar incelediginde, 6zellikle {istiin
yetenekli 6grencilere yonelik ¢alismalarin az oldugu goriilmektedir (Atmatzidou & Demetriadi,
2016). Bu c¢alismada ise, Bilim ve Sanat Merkezinde bilisim teknolojileri alaninda robotik
kodlama atdlyesine devam eden ortaokul seviyesindeki wistiin yetenekli 6grencilere ilk kez sanal
ve fiziksel robotik kodlama araglar1 kullanilarak metin tabanli programlamanin mantigini ve alt
yapisin1 olusturan temel robotik kodlama egitimi verilmistir. Calisma bu yoniiyle diger

arastirmalardan farklilik gostermektedir.

Incelenen calismalarda, arastirma yontemi seciminde karma arastirmalarin, nicel ve

nitel aragtirmalara gore daha fazla kullanildig1 gériilmistiir (Hangiin vd., 2022). Veri toplama
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aract olarak en ¢ok gézlem formlarinin kullanildigi, bunu akademik basari testlerinin ve
goriisme formlarinin izledigi goriilmistir (Yumbul & Bayraktar, 2022). Bu ¢alismada ise, hem
nicel hem nitel arastirmalarin gii¢lerini bilestiren karma arastirma desenlerinden Cesitleme
yapilmis; nicel ve nitel olarak farkli veri toplama araglari kullanilarak veri gesitlemesiyle

incelenen degiskenlere ait bulgularin gegerligi ve gilivenirligi artirnllmaya c¢alisilmustir.

Incelenen galismalarda egitsel robotiklerle programlama 6gretiminde birgok degiskenin
Olciildigi ve gesitli sonuglar elde edildigi goriilmiistiir. Pek¢ok ¢alismada egitsel robotiklerin
ortaokul 6grencilerinin robotik kodlama basarilarini artirdigi (Eraytag, 2019; Gandy vd., 2010)
ve bilgi islemsel diisiinme becerilerini gelistirdigi (Kert vd., 2020; Ru & Fok, 2022; Zhong &
Li, 2019) saptanmustir. Bazi ¢alismalarda egitsel robotiklerin 6grencilerin aktif olarak 6grenme
stirecine katilmalarini sagladigr ve etkin kod yazma becerisi kazandirdigi (Yildirim, 2020) ve
problem ¢6zme becerisine (Cinar & Tiiziin, 2020; Konyaoglu, 2019), yaratict ve yansitict
diisinme becerilerine (Okuyucu, 2019) katki sagladigi belirlenmistir. Egitsel robotiklerin
isbirlikli ¢alismaya imkan sundugu (Ko6k, 2019), bireysel ¢alismalarda proje yonetimine de
katkisinin oldugu (Yang vd., 2022), ger¢ek yasam deneyimlerini Ogrencilere yasatma,
ogrencilerin farkli disiplinleri bir arda kullanarak 6grenmelerine yardimer olma gibi
faydalarinin oldugunu belirten galismalar da mevcuttur (Cayir, 2010). Ayrica bazi ¢caligmalarda
egitsel robotiklerin ogrencilerin programlama motivasyonlarina ve programlamaya karsi
algilarina olumlu katkida bulundugu da gortilmiistiir (Coskunserge, 2023; Strawhacker & Bers,
2019).

Yapilan arastirmalarda her ne kadar farkli sonuglar ortaya ¢ikmis olsa da robotik
kodlama ile programlama 6gretiminin 21.yy becerilerine katki sagladigi goriilmektedir. Bu
sebeple bu ¢alismada da ortaokul seviyesinde (6. ve 7. siif) listiin yetenekli 6grencilere robotik
araglar ile Python programlama dili 6gretimi yapilmistir. Bu ¢aligmada diger arastirmalardan
farkl olarak; nicel ve nitel veri toplama araglar: kullanilarak iistiin yetenekli 6grencilerin biri
sanal robotik ara¢ olan VEXcode-VR digeri fiziksel robotik arag olan Raspbbery-Pi kullanarak
programlama dili 6grenimi siirecinde; robotik kodlama performanslariin yani sira
programlama basarilari, 6z-yeterlikleri ve kaygilari da karsilagtirilmigtir. Ayrica her iki gruptaki
ogrencilerin robotik kodlama mesguliyetleri duyussal, biligsel, davanigsal, temsili, sosyal
boyutlarda incelenmis ve dgrenci deneyimleri de detayli olarak ortaya konmustur. Buna gore
calismanin robotik kodlama araglariyla programlama 6gretimi alandaki yeni arastirmalara veri

kaynagi saglayacagi ve yon verecegi diisliniilmektedir.

Ustiin yetenekli ortaokul égrencilerinin katilimiyla sanal ve fiziksel robotik kodlama

araclar1 kullanilarak yapilan Python programlama dili egitiminin ¢esitli degiskenlere etkilerinin
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nicel ve nitel olarak biitiinciil bir sekilde incelendigi bu ¢alismanin kapsami Sekil 6’da

Ozetlenmistir.

Sekil 6. Calisma Kapsami

+Endiistri 4.0 Thtiyaglarini Karsilayabilme )
«21.yy Becerilerini Kullanabilme
*Robotik Kodlama Yapabilme
+Python Programlama Dilini Ogrenebilme )
~
*VEXcode-VR Sanal Robotik Kodlama Aract
(")gretim *Raspberry-Pi Fiziksel Robotik Kodlama Araci

Araci Y,
*Robotik Kodlama Performansini, Mesguliyetini ve Deneyimini Artirma )
*Python Programlama Dili Basarisini Yiikseltme
*Programlama Oz-Yeterligini Gelistirme
*Programlama Kaygisini Azaltma )
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UCUNCU BOLUM
Yontem

Arastirma Deseni

Calismada karma aragtirma desenlerinden “Cesitleme” kullanilmistir. Bdylece, nicel ve
nitel veri toplama ve analiz teknikleri birlikte kullanilarak arastirma sorular1 daha kapsamli bir
sekilde cevaplanmustir (Creswell, 2010). Bu noktada her iki veri tiiriine farkli bakis agilari ile
bakarak, arastirma problemi hem nicel hem de nitel olarak yorumlanmistir (Denzin, 2009).Bu
aragtirma deseni kullanilarak arastirmanin gegerlik ve gilivenirligi artirllmaya calisilmigtir

(Johnson & Onwuegbuzie, 2004).

Calismanin nicel boliimiinde sanal robotik kodlama araci olan VEXcode-VR ve fiziksel
robotik kodlama araci olan Raspberry-Pi kullanilarak 6gretim yapilan gruplarin segkisiz
atandig1 On test-son test kontrol gruplu yari deneysel desen kullanilmistir (Biytlikoztiirk vd.,
2024). Boylece iistiin yetenekli 6grencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama performanslari
(kazanimlari, mesguliyetleri, basarilari, kaliciliklarl), 6z-yeterlikleri ve kaygilar
karsilastirilmistir. Ayrica iliskisel desen kullanilarak 6grencilerin sanal ve fiziksel robotik
kodlama basarilari, O6z-yeterlikleri ve kaygilar1 arasindaki iliskinin anlamlilik diizeyi
saptanmistir (McMillan & Schummacher, 2010). Calismanin nitel boliimiinde ise, sanal ve
fiziksel robotik kodlama gruplarinin haftalik kodlama performanslarinin, ve robotik kodlama
stirecindeki Python programlama dili 6grenme deneyimlerine iliskin goriislerinin biitiinciil
olarak ele alinmasi ve derinlemesine incelenmesi i¢in durum caligsmasi yapilmistir (Simsek &

Yildirim, 2021). Calismada temel alinan arastirma deseni Sekil 7°deki gibidir.

Sekil 7. Calismada Temel Alinan Arastirma Deseni

Karma-Cesitleme

Nicel Nitel

On Test-Son Test

Kontrol Guruplu
Yar1 Deneysel
Desen

Tiskisel Desen

Durum Calismasi

J
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Calisma Grubu

Calisma grubu Bitlis ili Tatvan ilgesine bagli Tatvan Bilim ve Sanat Merkezinde
(BILSEM) 2024-2025 egitim-6gretim yilinda dgrenim goren iistiin yetenekli 6. ve 7. siif
Ogrencilerinden olusmaktadir. Tiirkiye’de Bilim ve Sanat Merkezlerinde 6. ve 7. smif
ogrencilerine Bireysel Yetenekleri Fark Ettirme (BYF) Programi uygulanmaktadir. Bu
programda farkli sinif diizeylerindeki dgrencilere atdlye dersi adi altinda robotik kodlama
egitimi verilerek metin tabanli bir programlama dili 6gretilmektedir (MEB, 2021). Ancak metin
tabanli bir programlama dilini igeren robotik kodlama etkinliklerine katilacak iistiin yetenekli
ogrencilerin, daha once blok tabanli bir kodlama egitimi almis olmalarinin yani sira, herhangi
bir metin tabanli programlama dili egitimi almamis ve sanal/fiziksel robotik kodlama
etkinliklerine katilmamis olmalar1 gerekmektedir. Bu nedenle bu aragtirmadaki ¢calisma grubu;
amagh ornekleme yontemi kullanilarak belirlenmis olup (Biiytlikoztiirk vd., 2024), daha once
blok tabanli bir kodlama egitimi almis ve sanal/fiziksel robotik kodlama araci ile yapilan metin
tabanlt Python programlama dili egitimine ilk kez katilacak olan iistiin yetenekli toplam 20

ortaokul dgrencisinden olusmustur.

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplari igin Python programlama dili 6grenmeye
yonelik haftalik kazanimlarin temel alindig1 ve birbirine paralel olarak hazirlanan 10 haftalik
etkinlik planlarindan birinde VEXcode-VR sanal robotik kodlama uygulamasi ile digerinde ise
Raspberry-Pi fiziksel robotik kodlama araci ile Python programlama dili egitimi verilmistir.
Her iki gruptaki her bir 6grencinin ilgili robotik aracimi bireysel olarak kullanabilmesi i¢in
bilgisayar laboratuvarinin teknik altyapist uygun hale getirilmistir. Sanal robotik kodlama
grubundaki Ogrenciler icin internet alt yapist olan masaiistii bilgisayarlarda ii¢ boyutlu
VEXcode-VR robotik uygulamasinin ¢aligmasi saglanmistir. Fiziksel robotik kodlama
grubundaki ogrenciler icin ise Raspberry-Pi robotik aracina ait elektronik pargalarin ve
bilgisayar bluetooth baglantisinin sorunsuz ¢alismasi saglanmistir. Haftalik sanal veya fiziksel
robotik kodlama etkinliklerinde sunulan problem senaryolarinin ¢dziimii i¢in gruplardaki
ogrencilerin uygun Python kodlarin1 yazmalar1 beklenmistir. Ayrica 10 haftalik tiim uygulama
sonunda, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarindan rastgele segilen toplam 7 6grenciyle
yiliz yiize ve birebir goriisme yapilmistir. Veri toplama araglarina ve cinsiyete goére her iki

gruptaki 6grenci sayilar1 Tablo 1°de gosterilmistir.
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Tablo 1. Veri Toplama Araglarina ve Cinsiyete goére Her Iki Gruptaki Ogrenci Dagilimi

Sanal Robotik Kodlama Fiziksel Robotik Kodlama
(VEXcode-VR) (Raspberry-Pi)
Kiz Erkek Toplam Kiz Erkek Toplam Genel
Toplam

On Test-Son Test-Kalicilik

Testi Uygulanan Tim 2 8 10 4 6 10 20

Orneklem

Goériisme Yapilan Orneklem 1 3 4 1 2 3 7

Veri Toplama Araglar
Programlama Bagari Testi

Alanyazin incelendiginde, VEXcode-VR (sanal) veya Raspberry-Pi (fiziksel) robotik
kodlama araglari ile Python programlama dili 6grenme seviyesini belirlemek i¢in gegerlik ve
glivenirlik analizleri yapilmis olan basart testlerine ulagilamamistir. Bu durum bu yonde 6zgiin
basar1 testleri gelistirme siirecini de beraberinde getirmistir. Sanal veya fiziksel robotik
kodlama gruplarindaki istiin yetenekli 6grencilerin Python programlama dili 6grenme
seviyelerini tespit etmek icin, 10 haftalik etkinliklerdeki kazanimlarin temel alindigi, birbirine
paralel ve denk iki basari testi gelistirilmistir. Bagar1 testlerinin birinde VEXcode-VR sanal
robotik kodlama araci ile digerinde ise Raspberry-Pi fiziksel robotik kodlama araci ile Python
programlama dili egitimine yonelik sorular yer almistir. Her ne kadar sanal ve fiziksel robotik
kodlama basar testleri birbirine paralel ve denk hazirlanmis olsa da, kullanilan VEXcode-VR
(sanal) ve Raspberry-Pi (fiziksel) robotik kodlama ortamlarinin farkli 6zellikleri oldugu igin,

her bir basar: testinde ilgili robotik kodlama aracin1 tanimaya yonelik sorular da sorulmustur.

Basari testlerinin gelistirilme siireci (Biiytikoztiirk vd., 2023) Sekil 8’de 6zetlenmistir.

A 4

Sekil 8. Basar: Testi Gelistirme Stireci

»

»

»

« « «

Sekil 8’de sunulan basari testi gelistirme siirecinin her bir asamasinda yapilanlar devam

eden boliimde detayli olarak agiklanmustir.
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1. Asama: Problemi Tanimlama, Ama¢ ve Kazanimlar1 Belirleme. Programlama
egitimi kazamimlari belirlenirken; BILSEM 6. ve 7. smif 6grencileri igin uygulanan Bireysel
Yetenekleri Fark Ettirme (BYF) programi kapsamindaki atolye dersinde yer alan robotik
kodlama egitimi kazanimlarinin (MEB, 2016, 2021) yani sira, MEB altinci siif Bilisim
Teknolojileri ve Yazilim dersi kitabindaki problem ¢6zme ve programlama kazanimlar1 (MEB,
2018) ve MEB ortadgretim Bilgisayar Bilimi Dersi Kur-1 kitabindaki Python programlama dili
kazanimlar1 (MEB, 2020) da incelenmistir. Ayrica literatiirde yer alan Python programlama dili
ogretimi amaciyla gelistirilmis basar1 testlerindeki sorular da incelenmistir (Unal, 2019; Unal
& Topu, 2022). Buna gore, “Robotik Programlama Ortamini ve Programlama Ara¢larin
Tanima, Degiskenler ve Sabitler, Dongiiler ve Tekrarlt Yapilar, Fonksiyonlari Uygulama,
Kosullu Ifadeler, Listeler ve Dizi Tipleri” iinite-konu basliklarinda yer alan kazanimlar dikkate
alinarak VEXcode-VR sanal robotik kodlama araci ve Raspberry-Pi fiziksel robotik kodlama
aracina yonelik birbirine paralel ve denk olan iki ayri1 Python programlama dili basari testinin

olusturulmasina karar verilmistir.

2. Asama: Madde Havuzu Olusturma. Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarina
ait iki ayr1 Python programlama dili basari testi i¢in, ayn1 kazanima ait soru numaralarinin ayni
sirada yer aldig1, coktan segmeli ve bes secenekli, birbirine paralel ve denk olan her biri 32°ser
soruluk iki ayrt madde havuzu olusturulmustur. Bu iki ayr1 madde havuzundaki sorular; kapsam
dil kullanim1 agisindan robotik kodlama egitimi veren 5 BILSEM uzmam ve 1 dgretim

teknolojileri uzmani tarafindan ayr1 ayr1 degerlendirilmistir.

3. Asama: Kapsam Gegerligi icin Uzman Goriisii Alma ve Taslak Formu
Olusturma. Konu alani1 uzmanlarinin testlerin kapsam gegerliligine iliskin gorisleri ilk olarak
uyusma oranlar1 hesaplanarak degerlendirilmistir. Uyusma oranm1 .80 veya daha biiyiik olan
maddelerin yiiksek oranda kapsam gecerligine sahip oldugu sdylenebilir (Yurdagiil & Bayrak,
2012; Johnson & Onwuegbuzie, 2004). Ayrica Lawshe (1975) teknigi olarak da bilinen bir
teknik ile test maddelerine iliskin Kapsam Gegerlik Oranlar1 (KGO) hesaplanmistir. KGO’lar,
uzmanlarin testlerde bulunan her bir maddeye yonelik goriisleri toplanarak asagidaki formiiliin

uygulanmasiyla elde edilmektedir (Yurdagiil, 2005).

N
N-r——
Gﬂ 2 NG: Maddeye iligkin “Uygun” gériisiinii belirten uzman sayist N: Toplam uzman sayist
2
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KGO degerinin -1.0 (uygun degil) ile +1.0 (uygun) arasinda oldugu, pozitif KGO i¢in
a=0.05 anlamlilik seviyesindeki minimum degerleri (kapsam gecerlilik Slgiitleri igin kritik
degerler alanyazinda tablolagtirilmistir (Veneziano & Hooper, 1997; Greene vd., 1989). Bahsi
gecen tabloya gore, bu calismada 6 uzmandan goriis alindigi i¢in minimum kritik deger
0.99°dur. Uzman sayist ile iligkili olarak minimum KGO degerleri, maddenin istatistiksel olarak
anlamliligimi ifade etmektedir (Yurdagiil, 2005). Lawshe (1975)’a gore, her bir maddeye ait
KGO degeri, bahsi gecen bu kritik degere esit (bu ¢alisma i¢in 0.99) veya biiyiikse o madde,
test icin uygun madde olarak kabul edilmektedir. Test i¢in uygun oldugu belirlenen bu
maddelerin tiimiine ait KGO degerlerinin ortalamas1 alinarak da testin Kapsam Gegerlik Indeksi
(KGI) belirlenmektedir. KGO degeri KGI degerine esit veya biiyiik olan maddeler igin testin
kapsam gegerliginin saglandig1 sdylenebilir. Buna gore, her iki testin madde havuzundaki her
bir soruya iliskin uzman degerlendirmesine gore uyusma orant ve KGO degerleri Tablo 2’de
sunulmustur. Tablo satirlari, testte kalan maddeler i¢in testten ¢ikarilan maddeler icin

ile vurgulanmastir.

Tablo 2. Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlama Basari Testlerinin Uzman Gériisii Uyusma Oran,
Kapsam Gegerlik Orani ve Indeksi

Sanal Robotik Kodlama Basar1 Testi Fiziksel Robotik Kodlama Basar1 Testi
(VEXcode-VR) (Raspberry-Pi)
Madde No Uvaun Diizeltme Uvusma Uvaun Diizeltme Uvusma
(Herikitest Uygun Yo Onerisi o YU KGO uygun V90 Onerisi o Y9 KGO
icin) @l (Gerekliise) O (%) @l (Gerekliise) O (%)
1 uzman
“pass”
segeneginin
kullanilmasini
Maddel 6 0 100 1 5 1 uygun 84 .66
gormedigi i¢in
soruda
diizeltme
yapilmustir.
Madde2 6 0 100 1 6 0 100 1
6 uzman 6 uzman
sorunun sorunun
kazanim dis1 kazanim dig1
Madde3 0 6 oldugunu .00 -1 0 6 oldugunu .00 -1
belirttigi i¢in belirttigi i¢in
soru testten soru testten
¢ikartilmistir. ¢ikartilmigtir.
5 uzman soru 5 uzman soru
ve siklarin ve siklarin
uyumsuz uyumsuz
Madde4 1 5 oldugunu .16 -.66 1 5 oldugunu .16 -.66
belirttigi i¢in belirttigi i¢in
soru testten soru testten
¢ikartilmigtir. cikartilmigtir.
1 uzman soru
kokiiniin
sadelestirilmesi
Madde5 5 1 gerektigini 84 66 6 0 100 1
belirttigi i¢in
soruda
diizeltme
yapilmustir.
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Tablo 2 (Devami)

Madde6

Madde7

Madde8

Madde9

Maddel0

Maddell

Maddel2
Maddel3

Maddel4

Maddel5

Maddel6

Maddel7

Maddel18

6

1 uzman
“pass”
segeneginin
kullanilmasini
uygun
gormedigi i¢in
soruda
diizeltme
yapilmstir.

1 uzman soru
kokiiniin
sadelestirilmesi
gerektigini
belirttigi i¢in
soruda
diizeltme
yapilmstir.

5 uzman
sorunun
kapsam dis1
oldugunu
belirttigi i¢in
soru testten
¢ikartilmistir.

5 uzman soru
ve siklarin
uyumsuz
oldugunu
belirttigi i¢in
soru testten
¢ikartilmistir.

4 uzman
sorunun
ogrenci
seviyesinin
tistiinde
oldugunu
belirttigi i¢in
soru testten
¢ikartilmigtir.

100

100

84

100

100

100
100

.16

.16

100

100

.25

.66

.66

-.66

-.66

=35}

[N

-

1 uzman soru
kokiintin
sadelestirilmesi
gerektigini
belirttigi i¢in
soruda
diizeltme
yapilmustir.

1 uzman soru
kokiiniin
sadelestirilmesi
gerektigini
belirttigi i¢in
soruda
diizeltme
yapilmustir.

5 uzman
sorunun
kapsam dis1
oldugu
belirttigi i¢in
soru testten
¢ikartilmistir.

5 uzman soru
ve siklarin
uyumsuz
oldugunu
belirttigi i¢in
soru testten
cikartilmigtir.

5 uzman
sorunun
kapsam dis1
oldugu
belirttigi i¢in
soru testten
cikartilmigtir.

100

84

100

100

100

84

100
100

.16

100

.16

100

.16

.66

.66

-.66

-.66

-.66
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Tablo 2 (Devami)

Madde19 6 0 100 1 6 0 100 1
1 uzman soru 1 uzman soru
kokiiniin kokiiniin
sadelestirilmesi sadelestirilmesi
Madde20 5 1 sl a2l 84 66 5 1 sl 84 66
belirttigi i¢in ’ belirttigi i¢in ’
soruda soruda
diizeltme diizeltme
yapilmustir. yapilmistir.
Madde21 6 0 100 1 6 0 100 1
Madde22 6 0 100 1 6 0 100 1
Madde23 6 0 100 1 6 0 100 1
1 uzman 1 uzman
siklardaki siklardaki
¢eldiricilerin ¢eldiricilerin
birbirine yakin birbirine yakin
Madde24 5 1 oldugunu 84 .66 5 1 oldugunu 84 .66
belirttigi i¢in belirttigi i¢in
geldiricilerde geldiricilerde
diizeltme diizeltme
yapilmstir. yapilmustir.
1 uzman soru 1 uzman soru
kokiinde kokiinde
diizeltme diizeltme
Madde2s 5 1 yapihmasi g, 66 5 1 yapihmasi g, 66
gerektigini gerektigini
belirttigi i¢in belirttigi i¢in
soru kokii soru kokii
degistirilmistir. degistirilmistir.
Madde26 6 1 100 1 6 1 100 1
4 uzman
sorunun
ogrenci
seviyesinin
Madde27 6 0 100 1 2 4 tistiinde .25 -.33
oldugunu

belirttigi i¢in
soru testten

¢ikartilmistir.
Madde28 6 0 100 1 6 0 100 1
4 uzman
sorunun
ogrenci
seviyesinin
Madde29 2 4 ustiinde .25 -.33 6 0 100 1
oldugunu
belirttigi i¢in
soru testten
¢ikartilmistir.
Madde30 6 0 100 1 6 0 100 1
4 uzman 4 uzman
sorunun sorunun
kapsam dis1 kapsam dis1
Madde31 2 4 oldugu .25 -.33 2 4 oldugu .25 -.33
belirttigi i¢in belirttigi i¢in
soru testten soru testten
¢ikartilmigtir. cikartilmigtir.
Madde32 6 0 100 1 6 0 100 1

Tablo 2’de goriildigii iizere, 32’ser maddelik soru havuzundan olusan her iki test igin
uygun olmayan maddeler testlerden ¢ikarilmis, uzmanlarin uyusma orani .80 ve iizeri olan
maddeler testlerde kalmistir. Sanal ve fiziksel robotik kodlama basar1 testlerinde kalan bu

maddeler arasindan ise uzman onerilerine gore gerekli diizeltmeler yapilan maddelerin, tekrar
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bu uzmanlara gosterilerek testler i¢in uygunluklari dogrulanmistir. Boylece her iki testte 6
uzman tarafindan da goris birligiyle testte kalmas1 uygun goriilen 25’er maddenin her birinin
KGO degeri 1 olarak hesaplanmigtir. Buna bagli olarak bu 25’er maddenin KGO ortalamalarina
gore her iki basar1 testinin KGI degeri de 1 olarak hesaplanmis ve kapsam gecerligi yeterli
diizeyde olan 25’er soruluk birbirine paralel ve denk iki ayr1 basar testi elde edilmistir. Ayrica
bu testlerdeki tiim sorularin anlasilirligin1 denetlemek icin; uygulama oncesinde taslak basari
testi Tiirk¢e dil uzmanina gosterilmis ve daha once robotik kodlama egitimi alan 1 kiz ve 1

erkek BILSEM 6grencisine sorular okutulmustur.

Son hali 25’er sorudan olusan ve soru numaralari yeniden diizenlenen bu iki basari
testinde yer alan bazi sorular, iiniteye-konuya uygun olan hedef-kazanimin yani sira birden
fazla kazanimi da 6l¢erken bazi sorular ise tek bir hedef-kazanimi 6lgmektedir. Buna gore Tablo

3’te testlerdeki her bir sorunun hedef-kazanimlara gére dagilimi sunulmustur.

Tablo 3. Python Programlama Dili Kazanimlarina gére Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlama
Basar Testlerindeki Soru Dagilimi

Soru Numarasi

(sanal ve fiziksel robotik
kodlama testlerindeki soru
numaralar1 ayni siradadir)

Unite-Konu Kazanim

Robotik Progggifina Ortagl Kodlama yapacag1 (sanal ve fiziksel)

ve Programlama Araglarini 1,2,3
Tanima araci tanir.

Ogretimi gerceklestirilecek
Degiskenler ve Sabitler programlama dilinde degiskenleri ve 34567

sabitleri uygun sekilde kullanarak
programlar gelistirir.

Ogretimi gerceklestirilecek
Dongiiler Tekrarli Yapilar programlama dilinde tekrarlt yapilart ~ 8,9,10,11,12
kullanarak programlar yazar.

Ogretimi gerceklestirilecek
programlama dilinde parametre alan,
deger dondiiren, fonksiyon igeren
programlar gelistirir.

Fonksiyonlar Uygulama 13,14,15,16,17

Ogretimi gerceklestirilecek
programlama dilinde kontrol
yapilarmi kullanarak programlar
gelistirir.

Kosullu ifadeler 18,19,20,21,22

Ogretimi gergeklestirilecek
Listeler Dizi Tipleri programlama dilinde dizi ve listelere ~ 23,24,25
tipinde veri tanimlama iglemi yapar.

4. Asama: Pilot Uygulama. Birbirine paralel ve denk olarak hazirlanan taslak halindeki
25’er soruluk sanal ve fiziksel robotik kodlama bagar1 testlerinin pilot uygulamasini yapmak

amaciyla daha 6nce VEXcode-VR veya Raspberry-Pi ile Python programlama dili dersi almis
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Ogrenci gruplari arastirilmistir. Ancak arastirmada uygulanacak bu robotik araglar ile yapilacak
Python programlama dili 6gretiminin MEB’den izin alinan ortaokul diizeyindeki egitim
kurumlarinda daha 6nce hi¢ uygulanmamis oldugu belirlenmistir. Bu nedenle sanal ve fiziksel
robotik kodlama basar1 testlerinin pilot uygulamasi iki asamada yapilmistir (Pilot Uygulama I
ve II). Bu iki pilot uygulama, li¢ farkli egitim kurumundaki ve iki farkli siif diizeyindeki
katilimcilarla geceklestirilmistir. Her iki pilot uygulama esnasinda da her smifta bulunan
ogrenci sayisi dikkate alinarak sinifin yarisina rastgele olacak sekilde VEXcode-VR basart testi,
diger yarisina Raspberry-Pi basar1 testi dagitilmistir. Ogrencilerin testi doldurmalari igin bir

ders saati (40 dk) siiresi verilmistir.

Pilot Uygulama-I, Bitlis Tatvan’daki MEB’e bagl bir devlet ortaokulunda Bilisim
Teknolojileri derslerinde algoritma ve blok tabanli programlama dersi almis 7. sinifta 6grenim
goren 171 6grenciyle yapilmustir. Pilot Uygulama-II ise, 11. sinif 6grencilerine uygulanmaigtir.
Bu kapsamdaki uygulama, MEB’e bagl bir devlet Anadolu Lisesinin Bilgisayar Bilimi
dersinde Python programlama dili temelleri egitimi almis 136 dgrenci ve bir BILSEM egitim
kurumunun robotik kodlama etkinliklerindeki herhangi bir programlama dili egitimine katilmis
77 6grenci olmak iizere toplam 213 6grenciyle yapilmistir. Pilot I ve II uygulamalarina katilan

tiim 0grencilerin demografik bilgileri Tablo 4’te sunulmustur.

Tablo 4. Pilot Uygulamalara Katilan Ogrencilerin Demografik Ozellikleri

Egitim Programlama Egitimi

Kurumu Tiirii Sinif Diizeyi Seviyesi Kiz Erkek  Toplam
piloy  Bitls Tatvan derserin algoriim ve
Devlet 7. Smuf g 92 79 171
Uygulama-I blok tabanli programlama
Ortaokulu .
dersi almig
Bltlllasellaettvan Bilgisayar Bilimi dersinde
11. Simf Python programlama dili 91 45 136
Anadolu S
) Lisesi temelleri egitimi almig
Pilot
Uygulama-II Robotik kodlama

Bitlis Bilim ve etkinliklerindeki herhangi

Sanat Merkezi 11. Sinif . - 25 22 77
. bir programlama dili
(BILSEM) B
egitimine katilmig
Toplam 208 146 354

Tablo 4’teki katilimer profiliyle yapilan her iki pilot uygulamadan elde edilen verilere
iligkin basar testi gecerlik ve glivenirlik analizi sonuglar1 devam eden asamalarda detaylariyla

aciklanmustir.

5. Asama: Madde Giicliik ve Ayirt Edicilik Analizleri: Sanal veya fiziksel robotik

kodlama tabanli Python programlama diline yonelik basari testlerinin kapsam gecerligini
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belirlemek i¢in madde analizleri yapilmis, madde giicliik indeksi (MGI) ve madde ayirt edicilik

indeksi (MAI) belirlenmistir. Arastirmanin hedef kitlesi olan asil uygulamanim yapilacag

BILSEM ortaokul &grencileriyle ayni sinif diizeyinde olan bir ortaokuldaki 7. smif

ogrencilerine uygulanan Pilot Uygulama-I verileri kullanilarak alt ve iist gruplar %27 grup

ortalamalar1 madde analizi ile madde gii¢liik ve madde ayirt edicilik indeksleri hesaplanmistir

(Biiytikoztiirk vd., 2023). Sonuglar Tablo 5’te sunulmustur.

Tablo 5. Pilot Uygulama-1 Verilerine Iliskin Sanal ve Fiziksel Robotik Programlama Basari

Testlerinin Madde Analizleri

Pilot Sanal Robotik Kodlama Basgar1 Testi Fiziksel Robotik Kodlama Basar1 Testi
Uygulama-1 (VEXcode-VR) (Raspberry-Pi)
Madde No : . . .
(Her iki test M(.}I MAI Agciklama M(.}I MAI Agiklama
icin) (pJ) D) (pJ) D)
1.Madde 041 0.25 Orta giigliikte ve _diisiik diizeyde 0.28 013 Zor ve ¢ok d_ii_siik diizeyde
ayirt edici madde ayirt edici madde
Orta giigliikte ve diisiik diizeyde Zor ve disiik diizeyde ayirt
2Madde 0.34 R.25 ayirt edici madde 0.26 .26 edici madde
Orta giigliikte ve ters yonde galigmis - -
3.Madde 0.36 0.07 madde cok diisiik diizeyde ayirt 0.39 0.26 Orta giicliikte ve disiik
L diizeyde ayirt edici madde
edici madde
Zor ve ters yonde calismis madde I
4.Madde 0.13 0.04 Kok diisiilaiERde ayirt i) 0.15 026  Zorvedisik dizeyde ayit
edici madde
madde
5 Madde 095 043 Zor ve yiiksek diizeyde ayirt edici 013 0.04 Zor ve ¢ok Qu:suk diizeyde
madde ayirt edici madde
Zor ve orta diizeyde ayirt edici Zor ve ¢ok diisiik diizeyde
6.Madde 0.16 0.32 madde 0.28 0.17 ayirt edici madde
Orta giigliikte ve orta diizeyde ayirt Zor ve ¢ok diisiik diizeyde
7-Madde 0.32 0.36 edici madde 0.28 0.13 ayirt edici madde
Orta giigliikte ve yiiksek diizeyde Zor ve orta diizeyde ayirt edici
8.Madde 0.36 0.64 ayirt edici madde 0.28 0.40 madde
9 Madde 0.20 032 Zor ve orta diizeyde ayirt edici 028 0.40 Zor ve yuk_se?k diizeyde ayirt
madde edici madde
Orta giigliikte ve orta diizeyde ayirt Orta giigliikte ve orta diizeyde
10.Madde 0.34 0.39 edici madde 0.33 0.30 ayirt edici madde
Zor ve orta diizeyde ayirt edici Zor ve disiik diizeyde ayirt
11.Madde 0.21 0.36 madde 0.28 0.22 edici madde
Zor ve orta diizeyde ayirt edici Orta giicliikte ve orta diizeyde
12.Madde 0.27 0.32 madde 0.33 0.40 ayirt edici madde
Orta giigliikte ve yiiksek diizeyde Orta giigliikte ve diisiik
13 Madde 0.41 0.46 ayirt edici madde 0.35 0.26 diizeyde ayirt edici madde
Zor ve ters yonde ¢alismis gok Orta giigliikte ve yiiksek
14.Madde 0.14 0.07 diisiik diizeyde ayirt edici madde 0.41 0.48 diizeyde ayirt edici madde
15.Madde 041 061 Orta giicliikte ve yiiksek diizeyde 046 0.65 Orta giicliikte ve yliksek

ayirt edici madde

diizeyde ayirt edici madde
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Tablo 5 (Devami)

Zor ve ¢ok diisiik diizeyde ayirt Zor ve diisiik diizeyde ayirt

16.Madde 0.11 0.07 edici madde 0.22 0.26 edici madde
17.Madde 027 046 Zor ve yiiksekmdai;z;gde ayirt edici 0.04 0.00 Zor \g]ﬁ)l;d(iiiciisii(a((iiiéieyde
lomate 034 osp  Orelieuentduodeont gy ggp  Zarech ik dimde
swate 027 o PTeSkikdmbam g gp Kol i
24 Madde 0.20 0.25 Zor ve diisiik rﬁgégzde ayirt edici 0.24 0.40 Zor ve yéié(is;kmdaﬁdzggde ayirt
25 Madde 0.45 039 Orta giigliikte ve orta diizeyde ayirt 0.26 0.26 Zor giicliikte ve orta diizeyde

edici madde ayirt edici madde

Tablo 5 incelendiginde sanal ve fiziksel robotik kodlama basari testlerindeki bazi
sorularin zorluk seviyelerinin yiiksek ve ayirt edicilik diizeylerinin diisiik oldugu goriilmektedir
(Bliytikoztiirk vd., 2023). Ancak 7. smifta 6grenim goren 6grencilerin Bilisim Teknolojileri
derslerinde algoritma ve blok tabanli programlama dersi almis olsalar bile, daha o6nce
VEXcode-VR ve Raspberry-Pi robotik kodlama araglartyla etkinlik yapmadigi ve herhangi bir
metin tabanli programlama dili egitimi almadig: diisiiniildiiglinde; bu sonucun ortaya ¢ikmasi
dogal bir durumdur. Bu nedenle sanal ve fiziksel robotik kodlama tabanli Python programlama
diline yonelik basari testlerinin kapsam gecerligini belirlemek i¢in iki farkli egitim kurumunun
11. sinifindaki toplam 213 6grenciyle Pilot Uygulama-1I yapilmistir. Bu 6grenciler arastirmanin
hedef kitlesi olan asil uygulamanm yapilacagi BILSEM ortaokul dgrencileriyle ayni sinif
diizeyinde degillerdir. Ancak 136 6grencinin Anadolu Lisesi Bilgisayar Bilimi Dersinde Python
programlama dili egitimi aldig1, 77 &grencinin ise bir BILSEM egitim kurumunun robotik
kodlama etkinliklerindeki herhangi bir programlama dili egitime katildig1 i¢in bu 6grencilere
bagsari testleri uygulanmistir. Pilot Uygulama-II verileri kullanilarak alt ve iist gruplar %27 grup
ortalamalar1 madde analizi ile madde giicliik ve madde ayirt edicilik indeksleri hesaplanmaistir.

Sonuglar Tablo 6’da sunulmustur.
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Tablo 6. Pilot Uygulama-II Verilerine Iliskin Sanal ve Fiziksel Robotik Programlama Basart
Testlerinin Madde Analizleri

Sanal Robotik Kodlama Basar1 Testi Fiziksel Robotik Kodlama Basar1 Testi

Pilot Uygulama-II

(VEXcode-VR) (Raspberry-Pi)
Madde No MGI MATI MGI MAI
L - Agikl Agikl
(Her iki test igin) (vi) (D) grcama (vi) (D) gLcama
1. Madde 052 054 Knolay giiglikte \_/e_y'dksek 050 058 Kolay ve yii_k_sek diizeyde ayirt
diizeyde ayirt edici madde edici madde
2 Madde 054 075 Kuolay giiglikte ve yliksek 054 067 Kolay ve yii_k_sek diizeyde ayirt
diizeyde ayirt edici madde edici madde
3.Madde 050 075 Kuolay giicliikte \'/e'yﬁksek 056 071 Kolay ve yl'i_k_sek diizeyde ayirt
diizeyde ayirt edici madde edici madde
4. Madde 0.52 0.63 Knolay giicliikte \./e.yﬁksek 0.50 083 Kolay ve yl'i_k_sek diizeyde ayirt
diizeyde ayirt edici madde edici madde
5 Madde 054 050 Kuolay giigliikte \'/e'y'dksek 056 0.79 Kolay ve yii_k_sek diizeyde ayirt
diizeyde ayirt edici madde edici madde
6.Madde 052 088 Kuolay giclikte ve yiiksek 056 063 Kolay ve yii_k_sek diizeyde ayirt
diizeyde ayirt edici madde edici madde
Kolay giicliikte ve yiiksek Orta Giigliikte ve yiiksek diizeyde
e D 0.54 diizeyde ayirt edici madde 02 0.58 ayirt edici madde
Kolay giigliikte ve yiiksek Kolay ve yiiksek diizeyde ayirt
8.Madde 0.54 Q.75 diizeyde ayirt edici madde 0.67 g edici madde
9 Madde 056 063 Kuolay giclikte ve yliksek 067 0.42 Kolay ve yii_k_sek diizeyde ayirt
diizeyde ayirt edici madde edici madde
10.Madde 063 058 Kuolay giclikte \‘/e‘yﬁksek 056 071 Kolay ve yii_k_sek diizeyde ayirt
diizeyde ayirt edici madde edici madde
Kolay giigliikte ve yiiksek Kolay ve yiiksek diizeyde ayirt
11.Madde g 08 diizeyde ayirt edici madde 0% 0.83 edici madde
Kolay giigliikte ve yiiksek Orta Giigliikte ve yiiksek diizeyde
12.Maddg 0.63 0.58 diizeyde ayirt edici madde 0.46 e ayirt edici madde
13.Madde 058 058 Kf)lay giglikte ve yliksek 069 0.46 Kolay ve yii_k_sek diizeyde ayirt
diizeyde ayirt edici madde edici madde
14.Madde 048 079 Orta ve yﬁlfoek diizeyde ayirt 048 063 Orta giigliikte ve yﬁksek diizeyde
edici madde ayirt edici madde
15.Madde 0,69 0.29 Kolay giigliikte ve diisiik diizeyde 065 038 Kolay gﬁglﬁkte? ve orta diizeyde
ayirt edici madde ayirt edici madde
Kolay giigliikte ve yiiksek Kolay ve yiiksek diizeyde ayirt
16.Madde 0.60 0.63 diizeyde ayirt edici madde 0.52 0.63 edici madde
Kolay giigliikte ve yiiksek Zor giiclitkte ve yiiksek diizeyde
17.Madde 0.56 0.54 diizeyde ayirt edici madde 0.35 0.54 ayirt edici madde
18.Madde 075 095 Colf Kolay gl‘igll‘ikf{e've diisiik 050 075 Kolay ve yl‘i_k_sek diizeyde ayirt
diizeyde ayirt edici madde edici madde
Cok Kolay giigliikte ve orta Zor giicliikte ve yiiksek diizeyde
19.Madde 0.71 0.33 diizeyde ayirt edici madde 0.48 0.79 ayirt edici madde
Kolay giicliikte ve yiiksek Kolay ve yiiksek diizeyde ayirt
20.Madde 0.52 0.88 diizeyde ayirt edici madde 0.63 0.42 edici madde
Kolay giigliikte ve yiiksek Orta giigliikte ve yiiksek diizeyde
21.Madde 0.54 0.58 diizeyde ayirt edici madde 0.50 0.49 ayirt edici madde
22 Madde 054 067 K"()lay giiglikte \'/e'yiiksek 044 063 Zor ve yiiksek diizeyde ayirt edici
diizeyde ayirt edici madde madde
Orta ve yiiksek diizeyde ayrt Kolay ve yiiksek diizeyde ayirt
23.Madde 0.49 0.75 edici madde 0.56 0.54 edici madde
Orta giicliikte ve yiliksek diizeyde Kolay ve yiiksek diizeyde ayirt
24.Madde 0.48 0.63 ayirt edici madde 0.50 0.83 edici madde
25 Madde 063 017 Kolay giigliikte ve diisiik diizeyde 031 046 Zor giicliikte ve yiiksek diizeyde

ayirt edici madde

ayirt edici madde
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Tablo 6 incelendiginde sanal ve fiziksel robotik kodlama basar1 testlerindeki sorularin
yarisindan fazlasinin kolay veya orta giicliikte ve ayirt edici madde oldugu goriilmektedir
(Biiytikoztiirk vd., 2023). Buna gore dnceki pilot uygulamada ortaya ¢ikan olumsuz sonuglarin
bu pilot uygulamada olumluya dondiigii sOylenebilir. Testin uygulandigi 6grencilerin metin
tabanli bir programlama dili egitimi almis veya robotik kodlama etkinliklerinde herhangi bir
programlama dili egitimine katilmig olmalarinin sorularin madde giigliigiinii ve ayirt ediciligini

olumlu yonde etkiledigi diisiiniilmektedir.

6. Asama: Giivenirlik Analizleri. Programlama basar testlerinin giivenirligini tespit
etmek amaciyla sorular arasi i¢ tutarlik analizi yapilmistir. Pilot Uygulama I ve II verileri i¢in
ayr1 ayri Kuder-Richardson (KR-20) giivenirlik katsayisi hesaplanmis ve Tablo 7’de

sunulmustur.

Tablo 7. Pilot Uygulama I ve II i¢in Kuder-Richardson (KR-20) Giivenirlik Degerleri

Sanal Robotik Kodlama Basar1  Fiziksel Robotik Kodlama Bagari

Testi Testi
(VEXcode-VR) (Raspberry-Pi)
Pilot Uygulama-I .68<.70 41<.70
Pilot Uygulama-11 .88>.70 .88>.70

Tablo 7 incelendiginde, Pilot Uygulama-I i¢in her iki basar1 testinin giivenirlik katsayist
diisiik olsa da (KR-20...= .68< .70; KR-20s...= .41< .70), Pilot Uygulama-II i¢in bu degerlerin
yiiksek oldugu goriilmektedir (KR-20...= .88>.70; KR-20:...= .88>.70). Bu sonuglar, hem sanal
hem de fiziksel robotik kodlama basar1 testlerinin giivenilir birer 6l¢gme araci oldugunu

kanitlamaktadir.

7. Asama: Birbirine Paralel ve Denk iki Ayr1 Basar1 Testinin Son Hali. Gegerlik ve
giivenirlik analizlerinden sonra her biri ¢oktan se¢meli ve bes secenekli 25°er sorudan olusan
sanal ve fiziksel robotik kodlama ile Python programlama diline yonelik hazirlanan iki ayri
basari testinin gegerli ve giivenilir birer 6lgme araci oldugu belirlenmistir. Son hali verilen
basari testlerindeki her bir maddenin yenilenen Bloom Taksonomisindeki (Anderson vd., 2001)
biligsel siire¢ boyutlarina (Hatirlama, Anlama, Uygulama, Coziimleme, Degerlendirme,

Yaratma) gore dagilimi Tablo 8’de sunulmustur.
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Tablo 8. Bloom Taksonomisi Bilissel Siire¢ Boyutlarina Gore Basart Testi Madde Dagilimi

Konu/ Ogrenme Madde No .
Alant Kazanim (Her iki test icin) Hatirlama  Anlama  Uygulama Co6ziimleme
Programlama Kodlama yapacag (sanal ve fiziksel) Maddel v
Araglarin1 Tanima  araci tanir.
Programlama Kodlama yapacag (sanal ve fiziksel) Madde2 v
Araglarii Tanima  araci tanir.
Programlama Kodlama yapacag (sanal ve fiziksel) Madde3 v
Araglarini Tanima  araci tanir.
o Ogretimi gergeklestirilecek programlama
Degiskenlerve g/ i degiskenleri ve sabitleri uygun Madde4 v
Sabitler . o
sekilde kullanarak programlar gelistirir.
o Ogretimi gergeklestirilecek programlama
emskenler¥e gilinde degiskenler ve sabitleri uygun Madde5 v
sekilde kullanarak programlar gelistirir.
o Ogretimi gergeklestirilecek programlama
oemskenler¥e  gilinde degiskenler ve sabitleri uygun Madde6 v
sekilde kullanarak programlar gelistirir.
< Ogretimi gergeklestirilecek programlama
]S);bgiltsll;renler ve dilinde degiskenleri ve sabitleri uygun Madde7 v
sekilde kullanarak programlar gelistirir.
Déngiiler ve Ogretimi programlama dilinde tekrarlt Maddes
Tekrarlt Yapilar yapilari kullanarak programlar yazar.
Déongiiler ve Ogretimi programlama dilinde tekrarl
Madde9 v
Tekrarli Yapilar yapilart kullanarak programlar yazar.
Déongiiler ve Ogretimi programlama dilinde tekrarl Madde10 v
Tekrarl Yapilar yapilari kullanarak programlar yazar.
Déngiiler ve Ogretimi programlama dilinde tekrarlt
Maddell v
Tekrarlt Yapilar yapilari kullanarak programlar yazar.
Déongiiler ve Ogretimi programlama dilinde tekrarl Madde12 v
Tekrarli Yapilar yapilar1 kullanarak programlar yazar.
. Ogretimi programlama dilinde parametre
Fonksiyonlar alan deger dondiiren fonksiyon igeren Maddel3 v
Uygulama programlar gelistirir.
. Ogretimi programlama dilinde parametre
Fonksiyonlar alan deger dondiiren fonksiyon igeren Maddel4 v
Uygulama programlar gelistirir.
. Ogretimi programlama dilinde parametre
Fonksiyonlar alan deger dondiiren fonksiyon igeren Maddel5 v
Uygulama programlar gelistirir.
. Ogretimi programlama dilinde parametre
Fonksiyonlar alan deger dondiiren fonksiyon igeren Maddel6 v
Uygulama programlar gelistirir.
. Ogretimi programlama dilinde parametre
Fonksiyonlar alan deger dondiiren fonksiyon igeren Maddel7 v
Uygulama programlar gelistirir.
) Ogretimi programlama dilinde kontrol
Kosullu Ifadeler yapilarim kullanarak programlar Maddel8 v
gelistirir.
Ogretimi programlama dilinde kontrol
Kosullu ifadeler yapilarim kullanarak programlar Maddel9 v
gelistirir.
Ogretimi programlama dilinde kontrol
Kosullu ifadeler yapilarim kullanarak programlar Madde20 v
gelistirir.
Ogretimi programlama dilinde kontrol
Kosullu ifadeler yapilarim kullanarak programlar Madde21 v
gelistirir.
Ogretimi programlama dilinde kontrol
Kosullu ifadeler yapilarin kullanarak programlar Madde22 v

gelistirir.
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Tablo 8 (Devami)

Ogretimi gergeklestirilecek programlama
dilinde dizi ve listelere tipinde veri Madde23 v
tanimlama islemi yapar

Listeler ve Dizi
Tipleri

Ogretimi gergeklestirilecek programlama
dilinde dizi ve listelere tipinde veri Madde24 v
tanimlama islemi yapar

Listeler ve Dizi
Tipleri

Ogretimi gergeklestirilecek programlama
dilinde dizi ve listelere tipinde veri Madde25 v
tanimlama islemi yapar

Listeler ve Dizi
Tipleri

8. Asama: Uygulayicilar i¢in Test Puanlanma Rehberi. EK-1’de baz1 6rnek maddeleri
sunulan birbirine paralel ve denk 25’er soruluk basar testlerinden biri sanal robotik kodlama araci
olan VEXcode-VR ile digeri ise fiziksel robotik kodlama araci olan Raspberry-Pi ile Python
programlama dili 6gretimi amaciyla gelistirilmistir. Son hali verilen basar testleri, bu ¢alismadaki
ilgili gruplara o6n test, son test olarak yapilmis ve tiim uygulama siireci bittikten 4 hafta sonra ise

bilginin kalicilik (hatirlanma) diizeyini belirlemek i¢in kullanilmustir.

Testlerdeki her sorunun 5 sikki ve 4 puanlik tek dogru cevabi vardir. Yanlig cevaplanan
sorularda eksi puan alinmaz veya yanlis cevaplar dogru cevabi gotiirmez. Testten alinacak en
yiiksek puan 100°diir. 25 soruluk her test i¢in uygulama siiresi 1 ders saatidir (40 dk). Testler sanal
veya fiziksel robotik kodlamaya ydnelik Python programlama dili egitimi veren BILSEM egitim
kurumlari dahil ortaokul ve liselerde 6n test, son test olarak ve uygulamadan 4-5 hafta sonra bilginin

kalicilik (hatirlanma) diizeyini belirlemek tizere kullanilabilir.

Programlama Oz-Yeterlik Olcegi

Programlamaya iliskin 6z-yeterlik Olgegi Kukul vd. (2017) tarafindan ortaokul
Ogrencilerinin programlama &6z-yeterliklerini belirlemek i¢in gelistirilmistir. EK-2’de bazi 6rnek
maddeleri sunulan ve “Kesinlikle katilmiyorum”, “Katilmiyorum”, “Kararsizim”, “Katiliyorum”,
“Kesinlikle katiliyorum” secenekleri olan 5°1i likert tipi 6l¢ek 31 maddeden olugmaktadir. Gegerlik
ve glivenirlik analizleri i¢in 233 ortaokul 6grencisine uygulanan tek faktorlii 6l¢egin madde yiikleri
0.47 ile 0.71 arasinda degismekte olup, varyans agiklama oran1 %41.15 olarak bulunmustur. i¢
tutarhilik analizinde, Cronbach alfa degeri 0.95 ve esdeger yarilar yontemi sonucu 0.96 olarak
belirlenmistir. Yap1 gecerligi i¢in agimlayict ve dogrulayici faktor analizi uygulanan 6lgegin gegerli
ve giivenilir bir veri toplama arac1 oldugu ortaya konmustur. Olgek, bu ¢alismada sanal ve fiziksel

robotik kodlama etkinlikleri 6ncesinde ve sonrasinda olmak tizere iki kez uygulanmistir.

Programlama Kayg: Olcegi

Cheung (1990) tarafindan gelistirilen ve “Higbir zaman dogru degil”, “Nadiren dogru”,

“Bazen dogru”, “Siklikla dogru”, “Her zaman dogru” seklinde ifade edilen 5°1i likert tipi
programlama kaygi dlgegi 19 maddeden olusmaktadir. Olgegin Demir (2015) tarafindan Tiirkce’ye
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uyarlanmasinda {icii Ingilizce uzman, iicii Tiirkce uzmam gorev almis, gecerlik ve giivenirlik
analizleri yapilmistir. 116 kisilik gruba uygulanan 6l¢egin i¢ tutarlik analizinde, Cronbach alfa
degeri 0.963 olarak belirlenmistir. Gegerlik analizinde ise, Kaiser-Meyer-Olkin degeri 0.911,
Bartlett’in Sphericity testi sonucu anlamli bulunmustur (p<.001). Olgegin biitiin maddelerinin
madde-toplam korelasyonlar1 0.48-0.89 araliginda degisiklik gésterdigi saptanmustir. Buna gore,
programlama kaygi dl¢egi veri toplama aracinda bulunan maddelerin giivenirlik kat sayilarinin
yiiksek oldugu, anket sorularinin tutarli davranislari tespit etmeye yonelik oldugu ve ayirt edici bir
Ozellige sahip oldugu goriilmektedir. EK-3’te baz1 6rnek maddeleri sunulan 6l¢ek, bu ¢aligmada
sanal ve fiziksel robotik kodlama etkinlikleri dncesinde ve sonrasinda olmak iizere iki kez

uygulanmustir.

Haftalik Robotik Kodlama Kazanim Degerlendirme Kontrol Listeleri

Ogrencilerin haftalik sanal ve fiziksel robotik kodlama etkinliklerindeki birbirine paralel ve
denk kazanimlar elde edip etmediklerini belirlemek i¢in her etkinlik sonunda uygulanmak iizere
arastirmaci tarafindan “Evet” ve “Hayir” segeneklerinden olusan kazanim degerlendirme sorularini
iceren 10 haftalik kontrol listeleri hazirlanmistir. Haftalik kontrol listeleri VEXcode-VR sanal ve
Raspberry-Pi fiziksel robotik kodlama gruplarina yonelik olacak sekilde ayr1 ayri olusturulmustur.
Kontrol listelerindeki maddeler, bu ¢alismadaki sanal ve fiziksel robotik kodlama basari testlerinin
“l1.Asama: Problemi Tammlama, Amac¢ ve Kazammlar: Belirleme” siirecinde temel alinan
“Robotik Programlama Ortamini ve Programlama Araglarimi Tamima, Degiskenler ve Sabitler,
Dongiiler ve Tekrarli Yapilar, Fonksiyonlar: Uygulama, Kosullu Ifadeler, Listeler ve Dizi Tipleri”
tinite-konu basliklarinda yer alan kazammlar (MEB, 2016, 2018, 2020, 2021) dikkate alinarak
belirlenmistir. Sorularin sorulus bi¢imi veya igeriginde benzesen veya oOrtlisen tiirden verilerin
bulunmamasina dikkat edilmistir. Robotik kodlama egitimi veren 5 BILSEM uzmam ve 1 6gretim
teknolojileri uzmani tarafindan incelenen kazanmim degerlendirme kontrol listelerine son hali
verilmistir. Bu 6l¢gme aracinin amaci 6grencilerin yanlis, eksik ya da 6grenilememis kavramlari ders
sonrasinda ortaya ¢ikarmaktir. Bu kontrol listeleri arastirmaciya, dgrencilerin eksik veya yanlis
ogrenmelerini gdzden gegirerek bir sonraki dersin ilk dakikalarinda bilgiyi tekrar etme, diizeltme
imkan1 da saglamigtir. Haftalik kontrol listelerinde yer alan bazi 6rnek maddeler EK-4’te

sunulmustur.

Haftalik Robotik Kodlama Mesguliyet Gozlem Formu

Sanal veya fiziksel robotik kodlama aracini kullanan gruplardaki 6grencilerin, haftalik
kazanimlarin temel alindigi problem durumunu anlatan senaryolara yonelik ¢6ziim iiretme

stirecinde tamamlamalar1 gereken gorevlerdeki duyussal, bilissel, davranissal, temsili ve sosyal
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mesguliyetlerini gézlemlemek i¢in yar1 yapilandirilmis gézlem formu kullanilmustir. Her iki robotik
kodlama grubunda da haftalik etkinlikler sonunda kullanilan bu mesguliyet gézlem formu, robotik
kodlamada 6grenci mesguliyetine iliskin alan yazindaki ¢aligmalar (Fredricks vd., 2005; Reeve,
2012) ve tez damigsmaninin bu alandaki deneyimine dayali olarak olusturulmustur. “Go6zlendi”,
“Kismen Gozlendi”, “Goézlenmedi” seklindeki degerlendirme ile 6grencilerin gorevi tamamlama
durumu belirlenmistir. Mesguliyetin her bir alt boyutundaki gézlem maddelerinin robotik kodlama
mesguliyeti ile ilgili olup olmadigi, 6gretim teknolojileri alanindaki robotik kodlama uzmani bir
Ogretim tiyesine inceletilmistir. Haftalik gézlem formunda yer alan baz1 6rnek maddeler EK-5’te

sunulmustur.

Goriisme Rehberi

Sanal veya fiziksel robotik kodlama etkinliklerine katilan 6grencilerin 6grenme siireci
boyunca yasadiklari olumlu ve olumsuz deneyimleri ortaya ¢ikarmak icin tez danigmani ile
arastirmaci tarafindan hazirlanan yart yapilandirilmig goriisme rehberi EK-6’da sunulmustur.
Goriisme rehberinde, her iki gruptaki 6grencilerin 10 haftalik etkinliklerdeki kazanimlari edinmek
i¢in sergiledikleri performans ve mesguliyetin yani sira, Python programlama dili 6z-yeterliklerine
ve programlama kaygilarina yonelik goriislerini detayli olarak incelemeye yonelik sorular yer
almistir. Aragtirma amacima uygunlugu, anlasilirhigi ve dil denetimi igin sorular; biligim
teknolojileri 6gretmeni, 6gretim teknolojileri alanindaki dgretim tiyesi ile Tiirk dili ve edebiyat
Ogretmenine inceletilmistir. Ayrica 6rneklem disindaki 1 erkek ve 1 kiz 6grenciye sorular
okutularak gerekli diizeltmeler yapilmistir. Uygulama siirecinin tamamlanmasinin ardindan sanal
ve fiziksel robotik kodlama gruplarindaki goniillii kiz ve erkek 6grencilerle birebir ve yiiz yiize
goriismeler gerceklestirilmistir. Ogrencilerin sorulara daha samimi cevaplar verebilmeleri icin

gorligmeler ders saatleri disinda yapilmus, katilimcilarin da izni ile ses kaydi da alinmustir.

Uygulama Siireci

Uygulama, 2024-2025 egitim-6gretim yili giiz doneminde Bitlis ili Tatvan ilgesindeki Bilim
ve Sanat Merkezine yonelik Bireysel Yetenekleri Fark Ettirme (BYF) 6gretim programinda yer
alan Robotik Kodlama Atdlye dersinde gergeklestirilmistir. Bu dersteki sanal VEXcode-VR veya
fiziksel Raspberry-Pi robotik kodlama araglarinin kullanildigi iki farkli gruptan her birine rastgele
atanan iistiin yetenekli 6grencilerden olusan 6. ve 7. siniflar ile Python programlama dili 6grenmeye
yonelik etkinlikler yapilmugtir. Hedef kitlenin yer aldigi BILSEM kurumunda uygulamanin resmi
olarak yapilabilmesi icin MEB’den alinan arastirma ve uygulama izin belgeleri EK-10’da
sunulmustur. Devam eden boliimde, dersin 68retmeni olan arastirmaci tarafindan bizzat yiiriitiilen

uygulama Oncesi, siras1 ve sonrasindaki tiim stire¢ detayl olarak agiklanmustir.
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Uygulama Oncesi

Uygulama o6ncesinde sanal VEXcode-VR ve fiziksel Raspberry-Pi robotik kodlama
araglarmin kullanildig iki farkli gruba tstiin yetenekli 6grencilerden olusan 6. ve 7. simiflar rastgele
atanmistir. Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplart i¢in Python programlama dili 6gretimine
yonelik 10 haftalik etkinlik planlar1 hazirlannustir. Bu etkinlik planlarinda hem BILSEM Robotik
Kodlama Atélye dersi kazanimlari, hem Bilisim Teknolojileri ve Yazilim dersi problem ¢6zme ve
programlama kazanimlari, hem de MEB Bilgisayar Bilimi dersi Python programlama dili 6gretim
programindaki kazanimlar temel alimmustir. Bu kapsamda sanal VEXcode-VR ve fiziksel
Raspberry-Pi robotik kodlama araglari kullanilarak dgretilen Python programlama dili i¢in haftalik
hedef kazanimlar1 ve gostergeleri olusturulmustur. Boylece her hafta icin birbirine paralel
kazanimlar1 olan ve igerik olarak birbirine denk olan iki ayri etkinlik plani hazirlanmustir. Her iki
grup i¢in ayr1 ayri hazirlanan 10’ar haftalik etkinlik planlari EK-7 (Fiziksel)’da ve EK-8 (Sanal)
sunulmustur. Oz-yeterlik ve kayg1 degiskenleri igin gecerligi ve giivenirligi test edilmis uygun veri
toplama araglari secilmistir. Goriigme rehberinin yani sira, sanal veya fiziksel robotik kodlama ile
Python programlama dili 6grenme siirecine yonelik olarak haftalik kazanim degerlendirme kontrol
listeleri ve mesguliyet gozlem formlar1 olusturulmustur. Ayrica 10 haftalik pilot uygulama ile her

iki grup icin gelistirilen basar testlerinin gegerlik-giivenirlik analizleri yapilmistir.

Uygulamanin yapildig1 atdlyenin teknik alt yapist kontrol edilerek etkinliklerde aksaklik
yaganmamasi i¢in gerekli onlemler alinmistir. Bu kapsamda, bilgisayar ve internet altyapisi
glincellenmis, her 6grencinin bireysel olarak kullanabilecegi sayida sanal VEXcode-VR ve fiziksel
Raspberry-Pi robotik kodlama araglar1 temin edilmistir. 2 haftalik ders siireci boyunca, sanal ve
fiziksel robotik kodlama gruplarina uygulama siirecinin nasil ilerleyecegi anlatilmig, 6gretim
stiresince kullanilacak olan robotik kodlama araglari tanitilmistir. Uygulamanin hemen 6ncesindeki
1 haftalik siirecte, her iki gruba da basari testi ile 6z-yeterlik ve kaygi olgekleri 6n test olarak
uygulanmustir.

Tatvan Bilim ve Sanat merkezi robotik kodlama atolyesi teknik altyapist robotik kodlama
ogretim araci kullanimi i¢in uygun hale getirildigi i¢in uygulama takvimi robotik kodlama atdlyesi
ders programina gore diizenlenmistir. 10 haftalik etkinlik sirasina gore her iki grup i¢in ortak olan
robotik kodlama konular1 ve kazanimlarinin yani sira, haftalik etkinliklerde sanal ve fiziksel robotik
kodlama gruplarma 6zgii problem durumlarimin yer aldigi uygulama takvimi Tablo 9’da

Ozetlenmistir.
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Tablo 9. 10 Haftalik Uygulama Takvimine Gére Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlama Problem Durumlari, Ortak Konular ve Kazanimlar

Her ki Grup I¢in Ortak

Sanal Robotik Kodlama
(VEXcode-VR)

Fiziksel Robotik Kodlama
(Raspberry-Pi)

Ay Hafta Konu Kazanim

Etkinlikteki Problem Durumu

Etkinlikteki Problem Durumu

Kodlama yapacagi sanal
. veya fiziksel robotik araci
Kod editdr ekrani ve

1.h - tanir.
afta robotik ara¢ tanitimi

Kod editoriinde temel
islevleri yapar.

Kodlama yapacagi sanal
- veya fiziksel robotik araci
Kod editor ekrani ve

2.h . tanir.
afta robotik arag tanitimi

Kod editdriinde temel
islevleri yapar.

Ekim

. Ogretimi gerceklestirilecek
Degiskenler programlama dilinde
3.hafta Sabit Degerler degiskenleri ve sabitleri

Karisik Tiirlii ifadeler ~ UY9un sekilde kullanarak
programlar gelistirir.

VEXcode-VR sanal 3B robotik arag
bilesenlerini ve ¢evrimigi kod editor
arayiiziinii tanima

VEXcode-VR sanal robotik aracinin sensor
ve motor baglantilarini tanima

Kodlama amacina uygun sanal robotu segme

Kod bloklar1 ve Python programlama dilini
karsilagtirma

Temel hareket ve yonlendirme komutlarini
kullanma (sag, sol, ileri, geri)

VEXcode-VR sanal robotik aracinin
hareketini tasarlayarak belirli sayida
manevra yaptirma

VEXcode-VR degiskenini tanimlama
kuralini bilme

VEXcode-VR robotuna eskenar ¢okgenler
¢izdirme islemini degiken tanimlayarak
yapma

Robotu 12 kez esit mesafelerde manevralar
yaptirarak 12 kenarli eskenar bir ¢okgen
¢izme

VEXcode-VR robotunun kalem 6zelligini
kullanma

= Raspberry-Pi fiziksel robotik arag bilesenlerini ve
bilgisayardaki kod editdr arayiiziinii tanima

= Raspberry-Pi fiziksel robotik aracinin sensor ve
motor baglantilarini tanima

= GPIO (genel amagl1 giris ¢ikis)’ pinlerinin
kullanimini ve kart tizerindeki yerlerini gosterme

= Python programlama dilini nasil kullanacagim
gosterme

= Raspberry-Pi robotik kartinin bilgisayarda kod
editdr programina baglantisin1 yapma

= Birden fazla Ledin siireli yanip sonmesi konusunda
gbziimiizii a¢ip kapama 6rnegi verme

= Her bir ledin agik ya da kapali kalma siiresi ve bu
stirenin ayarlanmasi i¢in kodlar kullanma

= Trafik 1g1klar1 6rnegi verme ve benzer bir uygulama
gergeklestirme

» L ED baglantisinin nasil yapilmasi gerektigini
anlatma

= Her bir LED ig¢in tek tek degisken tanimlama ve
degisken tiplerini agiklama

= Kullanilan led sayis1 kadar degisken tanimlanarak
ledlerin kisa siireli yanip sénmesini saglayan
komutlarin1 veme, Python kodlarin1 yazma
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Tablo 9 (Devami)

VEXcode-VR robotunun tampon
sensoriiniin ¢alisma prensibini anlama

= Televizyon, Camasir Makinesi vb. elektronik
cihazlarda LED diyotun bulundugunu farketme

Dongtiler . . . .
While déneiisii lirl | = Sensoriin True/False sinyalleri gonderdigini ™ Isikl1 uyar "s1stemler1nde kullamilabilecegi
£ (?i?i r']rdi'le?( pr?gramlama bilme ve Boolean degiskenlerini kullanma durumlara érnekler verme
irli irsi ekrarli yapilart - . N o
4.hafta Egrlll rl!ill\e/re belirsiz kullanarak prog};’alr)nl ar = While not Komutu ile sensér tetiklendiginde ™ Etklnlllfte I?d diyotu .sure?h ve .l.ae.l.lrh araliklarda
p g ) gelistirir. robotun hareketini kodlama yakip sondiirerek while dongiisiinii uygulama
llzongtllden ¢ikma = left_bumper.pressed ve = | ed Diyot ve direng baglant1 elemanlar1 devre
omutian right_bumper.pressed komutlari ile robotu kurulumu yapma
saga ve sola yonlendirme = While True komutunu kullanma
= VEXcode-VR for dongiisiinii nasil yazmasi
gerektigini 6grenme = [sikl1 uyar sistemlerini tanima
= Robotu belirli saylarda hareket ettirerek = [s1k kaynaginin istenilen sayida yanip sonmesi
Déngiiler . hedef noktaya dogru bir sekilde park etme gerektiginde nasil bir kodlama yapilabilecegini
Déni ) Ogretimi gergeklestirilecek (dongii komutlari ile kare ¢izerek) anlama
ongii yapilar ili
5.hafta g" Y p . pgogzﬂlifﬁ:g:ie tekrarls Robot hareketlerini robotun kalem iglevini = Déngii kullanmadan led 151k kaynagini bes kez
For dongiisti grcr))gramlar oelistirir aktiflestirerek robotun gittigi yolu gizdirme  yakip sondiirme islemi yapma
I¢ ige dongiiler ve bunun i¢in kalem komutunu kullanma * Ayn1 islemi For déngiisii kullanarak yapma for i in
= For value in range() ve pen komutunu range(0,50):
kullanma = Bu sayede ne kadar az kod yazdigini fa r ketme
g = Wait() komutu ile robotu bekletme
S -
M . . = Robotlarin hareketini saglayan elektronik devre
;/elfgl(((;?\dsir\tlilrr?lbl?;?li} I;lgfiﬁn(?l(}i,iglr?jzl eleman, elektrik motorlari ile ilgili bilgilendirme
) bunlar i¢in program igerisinde siirekli kod yapma L '
Fonksiyonlar Opretimi gergeklestirilecek tekrarlarmin yapilmasia gerek olmadigi, = Robota hareket kabiliyeti saglayan en nemli
Global degiskenler programlama dilinde bunun i¢in fonksiyon olusturulabilecegini motorlarin saga sola ileri geri hareketlerinin _
6.hafta parametre alan deger farketme programlama ile kolay bir sekilde yapilabilecegini

Fonksiyon siralamasi
belirleme

Fonksiyon 6rnekleri

dondiiren fonksiyon igeren
programlar gelistirir.

Ornek olarak saga ve sola dénme
fonksiyonlarini anlama

Robotun saga ve sola 90 derece doniisler
yaparak belirli bir hedefe park etmesi
gorevini yerine getirme

anlama

= Servo motorun Raspberry-Pi ye baglantisin1 yapma
ve servo motora farkli hareketler yaptirmak icin her
bir harekete 6zgii farkli bir fonksiyon
olusturulabilecegini anlama

= servo motora ag1 yaptiracak hareket i¢in def
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Tablo 9 (Devami)

K.0.$ul. Ifadeleri B Ogretimi gergeklestirilecek
Iliskisel Operatdrler programlama dilinde
7.Hafta If ifadesi kontrol yapilarim
if/Else ifadesi kullanarak programlar

I¢ ige kosul yapilart gelistirir.

Listeler .
Liste kavrami Ogretimi gergeklestirilecek

8.Hafta - i programlama dilinde dizi
Degerler arasi gezinme tipinde veri tanimlar.

Liste iiyeligi

= def onevent_saga donus_0():

def onevent_sola_donus_0():
fonksiyon komutlarini kullanarak Python ile
kodlamasini yapma

= VEXcode-VR robotun renk sensoriinii
kullanarak robotu disk labirentinde dogru
yolda hedefe ulagtirma

= VEXcode-VR disk labirenti haritasinda
farkli renkteki diskleri tanuyarak robotu
ilerletmek i¢in goz-renk sensorinii kullanma

= Bunu yapmak i¢in goz-renk sensoriine
uygun kosul komutlarmi kullanarak robotu
kodlama

= Kodlamalarda If front_eye.detecs(GREEN):

komutunu ile roborun renk algilayict
sensoriinii kullanma

= Akilli ciithazlarin otonom bir sekilde
kullanimini anlama

= VEXcode-VR robotunun farkli hizlarda
belirli bir mesafede ilerlemesi igin neler
yapilmasi gerektigini tartisma

= Robotun 10 farkli hizda belirli bir hedefe
dogru ilerletilmesini saglama

= hiz_listesi = [10, 20, 30, 40, 50, 60, 70, 80,
90, 100] komutu kullanilarak robotun ilk
hizdan son hiza kadar takip edilerek
hizlanmasini izleme
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aciAyarla(aci):

x=(1/180)*aci + 1

duty=x*5
pwm.ChangeDutyCycle(duty) fonksiyon
komutlarini kullanarak Python ile kodlamasini
yapma

= Robotlar1 disaridan miidahale ile nasil kontrol
edilecegini anlama, boylece herhangi bir sistemin
nasil agilip kapatilacagini farketme

= Robotik devreye disaridan bir miidahale ile led 15181
ac1p kapatma iglemi i¢in buton devre elemaninin
devreye baglama

= Butona basildiginda ledin yanmasi tekrar

basildiginda led 15181 sénmesini saglayacak
kosullu bir program yazma

= Elektronik devreye buton baglama

= Bu buton sistemine 6zgii if buton_durum == 0:
GPI0.output(LED,GPIO.HIGH)

else:

GPIO.output(LED,GPIO.LOW) Python kodlarini
kullanma

= Farkli renkteki ledleri Raspberry-Pi nin bes farkli
GPIO pinine baglayarak GPIO pinlerini tek tek
kodlamak yerine her led 1 saniye yanacak sekilde
Python dilinde Liste (Dizi) komutlarint kullanarak
kodlama

= pinler=[40,38,36,37,35] komutunu kullanarak 5
farkli ledi Liste icende ve farkli zamanlamalarda
ac1p kapatacak kodlar1 yazma



Tablo 9 (Devami)

= VEXcode-VR robotik ortaminda farkli
amaglar i¢in kullanilan haritalarin oldugunu,
her haritanin farkli algoritmalar ile

Kodlanabilecegini farketme = Raspberry-Pi ile akilli ev sistemi kurma

projesindeki gorevleri tamamlamak i¢in uygun

= Duvar |abiren.t projesindeki g6revl§ri komutlar1 igeren Python kodlarini yazma
Onceki haftalarda ?m}?ﬁlf:;lka :ﬁi? 12;%1111 : komutlart igeren = Bu noktada kurmak i¢in daha onceki derslerde
. . uygulanan programlama v L y ) Ogrenilen farkli algoritmalar ve kodlamalar yapma
9.Hafta PrO_]e Gergekle§tlme yapllarlnln timiinii = Bunun 1.(;1n. Duvar labirent alanl'nda robotun ve robotun uygun sensorlerini kullanma (en az bir
kullanarak proje hazirlama farkli dort istasyona ugrayarak istasyonlarda  adet sensér ve bir adet buzzer kullanma)
::F};H;i }li%ﬁ??agzsgg istasyona ulasmasini Tiim sistemi bir adet Raspberry-Pi robotik karti
gy y tizerinde Python programlama dili ile kodlama
= Bu noktada her istasyona gitmek i¢in daha
~ onceki derslerde 6grenilen farkli
jE“ algoritmalar ve kodlamalar yapma ve
robotun uygun sensorlerini kullanma
= Duvar labirent projesindeki robotta bulunan o o _ '
tampon sensorii ilk istasyon i¢in kullamlacak *® Tim sistemi bir adet Raspberry-Pi robotik karti
sensor olarak belirleme tizerinde Python programlama dili ile kodlama
. . = Robotun her istasyonda 3 saniye = Kurulacak olan akilli ev sisteminde en az 4 adet led
Oncelkl haftalarda | beklemesini saglayan kodu yazma kullanma
10.Hafta  Proje Gergeklestirme ;Zgﬁai?ril F:Li?&irl? ama = Robotu farkli hizlarda kullanarak son = Kurulacak olan akilli ev sisteminde en az 1 adet
kullanarak proje hazirlama istasyona en hizl sekilde ulastiracak kodlar1 ~ Servo motor kullanma
yazma = Tiim sistemi bir adet Raspberry-Pi robotik kart:

= Son istasyonda robotun kirmizi-siyah damali ~ Uizerinde Python programlama dili ile kodlama
zemini goriince durmasi igin renk sensoriini
kullanma
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Uygulama Sirast

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarina uygulanan haftalik etkinlikler, ders
programina gore haftanin 1 giinii (giinde 2 ders saati) olmak iizere 10 hafta devam etmis ve
uygulama siireci her bir grup i¢in toplam 20 saatte tamamlanmistir. Bu kapsamda sanal robotik
kodlama grubundaki 6grenciler bilgisayar tizerinde ¢evrimigi ¢alisan VEXcode-VR simiilasyon
robot temelli 3B ortamini, fiziksel robotik kodlama grubundaki 6grenciler ise bilgisayar ile

bluetooth baglant1 kurarak ¢alisan Raspberry-Pi setlerini kullanmiglardir.

Etkinlik saatlerinde ilk once 6gretmen tarafindan haftanin uygulamasi hakkinda temel
bilgiler verilmis; daha sonra gruplara gore 6grencilerin, sanal veya fiziksel robotik kodlama
etkinliklerindeki haftalik kazanimlar1 dikkate alan problem durumuna iliskin goérevleri yerine
getirirken, Python programlama dilini temel alarak problemin ¢6zliimiinii kodlamalar
beklenmistir. Her gruptaki 6grenciler kendi kodlama etkinliklerini ilgili robotik kodlama
ogretim aracini kullanarak bireysel olarak tamamlamiglardir. Uygulama i¢in alinan MEB resmi
arastirma iznine uygun olarak veri analizinde kullanilmak tizere, haftalik etkinliklerde 6grenci
yiizleri gizlenip yalnizca uygulamaya yonelik fotograflar ¢ekilmis, ekran goriintiileri ve video
kayitlart alinmigtir. Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarina ait uygulama goriintiilerinden

ornek fotograflar EK-9’da gosterilmistir.

Uygulama siiresince bilgisayarlarda olusabilecek aksakliklara ve robotik kodlama
araclarinda olusabilecek arizalara karsi yedek bilgisayarlar ve robotik araglar
bulundurulmustur. Her iki grupta da dersler ayn1 zamanlarda ve ders saatlerinde, ayn1 konu ve
kazanimlar gozetilerek islenmistir. Ayrica her haftaki etkinlik sonunda (2. ders saatinin
sonunda), ders 6gretmeni olan arastirmaci tarafindan, gruplardaki her bir 6grenci i¢in ayr1 ayri
“Robotik Kodlama Kazanim Degerlendirme Kontrol Listesi” ve “Robotik Kodlama Mesguliyet

Gozlem Formu” doldurulmustur.

Uygulama Sonrast

Tiim uygulama siirecinin bittigi 10. haftanin sonunda her iki gruba da basari testi ile 6z-
yeterlik ve kaygi dlgekleri son test olarak uygulanmistir. Sanal ve fiziksel robotik kodlama
etkinliklerine katilan {istlin yetenekli Ogrenciler arasindan goniillii olanlarla “Gdériigme
Rehberi” temel alinarak yiiz yiize ve birebir goriismeler yapilmistir. Bu goriismelerle, her iki
gruptaki Ogrencilerin 10 haftalik etkinliklerdeki robotik kodlama kazanimlarini edinme
siirecine yonelik deneyimleri, sergiledikleri performans ve mesguliyetin yani sira, Python
programlama dili 6z-yeterliklerine ve programlama kaygilarina yonelik goriisleri de detayl

olarak sorgulanmistir. Goriigmeler sirasinda veri kaybinit dnlemek i¢in ses kaydi alinmistir.
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Ayrica son testler uygulandiktan 4 hafta sonra, bilginin kalicilik (hatirlanma) diizeyini
belirlemeye yonelik olarak her iki gruptaki 6grencilere basari testi bir kez daha uygulanmistir.

Tiim uygulama siirecinde yapilanlar Sekil 9’da 6zetlenmistir.

Sekil 9. Uygulama Siireci

Veri Analizi

Arastirma siireci boyunca arastirmaci tarafindan toplanan nicel ve nitel verilerin
analizinde farkli veri analiz teknikleri kullanilmistir. Yapilan nicel ve nitel analizler 6gretim
teknolojileri ve robotik kodlama alaninda uzman bir 6gretim iiyesi tarafindan kontrol edilmistir.
Ortaya cikan sonuglar, arastirma sorularina gore bulgular boliimiinde tablo ve grafiklerle
desteklenerek raporlastirilmig, kritik noktalar1 ayrintili olarak yorumlanmistir. Arastirma
sorularina ve veri tlirtine gore, kullanilan veri toplama araglari ve veri analiz teknikleri Tablo

10°da 6zetlenmistir.



Tablo 10. Arastirma Sorularina Gére Kullanilan Veri Toplama Araglart ve Analiz Teknikleri

Aragtirma ) . . o
Veri Toplama Araglart Veri Analiz Teknikleri
Sorular1
Betimsel analiz/ Ortalama, Standart Sapma
la Kazanim Kontrol Listeleri Kestirimsel Analiz/ Gruplar Arast Mann-Whitney
U Testi
Betimsel analiz/ Ortalama, Standart Sapma
1b Mesguliyet G6zlem Formlar Kestirimsel Analiz/ Gruplar Arasi Mann-Whitney
U Testi
Betimsel Analiz/ Ortalama, Standart Sapma
Kestirimsel Analiz/ Grup I¢i Wilcoxon Isaretli
1c Programlama Basar1 Testi Siralar Testi
Kestirimsel Analiz/ Gruplar Arasi Mann-Whitney
U Testi
Betimsel Analiz/ Ortalama, Standart Sapma
Kestirimsel Analiz/ Grup I¢i Wilcoxon Isaretli
1d Programlama Kalicilik Testi Siralar Testi
Kestirimsel Analiz/ Gruplar Arasi Mann-Whitney
U Testi
Betimsel Analiz/ Ortalama, Standart Sapma
Kestirimsel Analiz/ Grup I¢i Wilcoxon Isaretli
2 Programlama Oz-Yeterlik Olcegi Siralar Testi
Kestirimsel Analiz/ Gruplar Aras1 Mann-Whitney
U Testi
Betimsel Analiz/ Ortalama, Standart Sapma
Kestirimsel Analizz Grup I¢i Wilcoxon Isaretli
3 Programlama Kayg1 Olgegi Siralar Testi
Kestirimsel Analiz/ Gruplar Arast Mann-Whitney
U Testi

Programlama Basar1 Testi
4 Programlama Oz-Yeterlik Olcegi
Programlama Kaygi Olgegi

Korelasyon Analizi/ Spearman Sira Farklan
Korelasyon Testi

Icerik Analizi/ Tema ve Kodlarm Frekanslar,

Goriisme Rehberi Gruplardaki Ogrenci Ifadelerinden Alintilar

Nicel Veri Analizi

Nicel veriler SPSS 20 programina aktarilarak istatistiksel test kosullar1 incelenmistir.
Bu baglamda oncelikle gruplardaki her bir 68renciye ID numarasi verilerek, her bir degiskenin
ayni 6grenciye ait olan On test ve son test ve kalicilik testi verileri eslestirilmistir. Bu verilerin
betimsel ozelliklerini ortaya koyan ortalama, standart sapma gibi istatistiki hesaplamalar
yapilmis, normallik ve homojenlik testleri uygulanmistir. Ancak bu ¢alismada, her iki gruptaki
Ogrenci sayisi az oldugu i¢in her bir degisken acisindan gruplarin 6n test, son test ve kalicilik

testine ait veri setleri normallik varsayimlarini saglayamamistir (Biiyiikoztirk vd., 2023; Celik
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vd., 2020). Bu nedenle parametrik olmayan istatistiksel testlerden grup i¢i karsilastirmalar igin
Wilcoxon Isaretli Siralar Testi, gruplar arasi karsilastirmalar icin Mann-Whitney U testi
yapilmistir. Degiskenler arasi iliskileri belirlemek i¢in ise Spearman Sira Farklar1 Korelasyon

Testi kullanilmistir (Field, 2013).

Nitel Veri Analizi

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarindaki goniillii 6grencilerle yapilan yiiz ylize
ve birebir goriigmelerin ses kayitlarina ID numarast verilmistir. Bu ses kayitlar1 metne
dontstiiriildiikten sonra QDA Miner Lite programina aktarilarak igerik analizi yapilmaistir.
Icerik analizi; ortaya cikan tema ve kodlarn frekanslarma gore bu arastirmanin degiskenleri
cercevesinde birbiriyle iliskisini detayli inceleyip bir biitiin olarak ele almay1 ve yorumlamay1
kolaylastirmistir (Fraenkel vd., 2012; McMillan & Schummacher, 2010). Bu kapsamda ortaya
cikan tema ve kodlar1 desteklemek ic¢in her iki gruptaki 6grenci ifadelerinden alintilar da

yapilmistir (Simsek & Yildirim, 2021).

Arastirmacinin Rolii

Bu calismada, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarindaki etkinlikleri yiiriiten ve
ayni1 zamanda bu dersin 6gretmeni olan aragtirmact, 20 haftalik tiim arastirma siirecinin saglikl
ve hatasiz koordine edilmesi agisindan uygulama Oncesinde, esnasinda ve sonrasinda c¢esitli
gorevler Ustlenmigstir. Uygulama baslamadan 6nce; 6gretimde kullanilan materyalleri, sanal ve
fiziksel robotik kodlama araglarini ve etkinlik planlarini hazirlamig, hazir veri toplama
araclarini elde etmis, kullanilan diger veri toplama araglarin1 gelistirmis, pilot uygulamalari
yapmustir. Uygulama esnasinda; dersin 6gretmeni olarak siirecin ve robotik kodlama 6gretim
aracglarinin tanitimini yapmis, her iki gruptaki 6gretim siirecini 10 hafta boyunca bizzat kendisi
yonetmistir. Uygulama yapildiktan sonra veri toplama siirecini tamamlamis, nicel ve nitel veri
analizlerini gerceklestirmis ve ortaya c¢ikan sonuglari arastirma sorulari c¢ergevesinde
raporlagtirmistir. Stiregte karsilasilan kiiclik sorunlar arastirmaci tarafindan ¢ozilmiistiir.
Arastirmaci, etkinliklerde bulunan igeriklerin 6rneklem gruplarina aktarilirken, her iki grup i¢in
de ayni siire verilmesine dikkat etmistir. Sanal ve fiziksel robotik kodlama etkenliklerinin
ogrencilerin sinif diizeyine ve bilgi-beceri-yeteneklerine uygun olarak gergeklestirmelerine,
ogretimin Python programlama dili gerg¢evesinde yapilmasma 6zen gostermistir. Ogretim
teknolojileri ve robotik kodlama alaninda uzman+ olan danisman ise; tiim siirecin etik kurallara
uygun sekilde ilerlemesi, gerekli izinlerin alinmasi igin yiiriitiicii gorevi {istlenmis,
arastirmaciyla koodinasyon iginde ¢alisarak, uygulama Oncesi, esnasi ve sonrasindaki her bir

adimini takip etmis ve siireg boyunca uzman olarak goriisiinii de iletmistir.
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Calismanin Gecerlik ve Giivenirligi

Yapilan aragtirmanin literatiire katki sunmas1 ve dogru sonuglar vermesi i¢in ¢aligmanin
gecerli ve giivenilir olmasi 6nemli bir unsurdur. Bu nedenle ¢alismanin kalitesinin artirilmasi
icin birtakim onlemler alimmasmin gerekliligi belirtilmektedir (Biiyiikoztirk vd., 2023;
McMillan & Schummacher, 2010; Sencan, 2005). Karma arastirma desenlerinden Cesitlemenin
temel alindig1 bu ¢aligmada hem nicel hem nitel agidan gecerlik ve giivenirlik 6nlemleri birlikte
kullanilmistir. Bu Onlemler sayesinde c¢alismanin inandiriciligi, genellenebilirligi, tutarlilig

artirtlmaya ¢alisilmistir (Fraenkel vd., 2012).

Arastirmanin i¢ gilivenirligini artirabilmek igin literatiir taramasi yapilmistir. Dis
giivenirligi artirmak igin ise veri toplama araglari, elde edilen veriler ve veri analizleri 6gretim
teknolojileri alaninda uzman ve g¢alismanin danigsmanligini yiiriiten 6gretim {iyesi tarafindan
takip edilmis ve incelenmistir. Calismanin i¢ gegerliligini artirmak i¢in; farkli veri toplama
araglart kullanilmig, gelistirilen veri toplama araglarina alan yazin taramasi yapildiktan ve
uzman goriisii alindiktan sonra son hali verilmis, pilot uygulamalar: yapilmis, gegerlik ve
glivenirligi test edilmis hazir veri toplama araglar1 da kullanilmistir. Ayrica nitel veri toplama
slirecinde ses ve video kaydi yapilarak veri kaybinin 6niine ge¢ilmistir. Veri analizi siirecinde
uzman gorlisiine basvurulmustur. Calismanin dis gegerliligini saglamak i¢in; her iki grup igin
ders plan1 ve 6gretimde kullanilacak etkinlik planlar1 ayrint1 bir sekilde gelistirilmis, nicel ve
nitel veri analizinde yapilanlar detaylandirilmis, veri toplama araglarmin gegerlik ve
giivenirlikleri hesaplanmistir. Toplanan verilerin sentezi arastirmaci, akranlar ve danigman

Ogretim liyesi tarafindan kontrol edilmistir.

Calismanin gegerligi ve giivenirliginin yiliksek olmasi i¢in veri toplama araglarina gesitli
istatistiksel metotlar ile testler uygulanmis, maddelerin degiskenleri temsil etme miktar1 ve hata
ortaya ¢ikma ihtimali en diisiik seviyeye indirilmeye ¢alisilmistir. Calismada, kullanilan hazir
veri toplama araclarinin gegerlik ve giivenirlii testinden ge¢mis araglar olmasina G6zen
gosterilmistir. Arastirmaci tarafindan gelistirilen veri toplama araglarinin ise kapsam
gegcerliligini ortaya koymak i¢in, ilgili literatiir incelenmis, 5 Bilisim Teknolojileri 6gretmeni
ve 1 Ogretim Teknolojileri uzmanmdan goriisler almmus, déniitler dogrultusunda gerekli
diizeltmeler yapilmistir. Veri toplama araglarinin gilivenirligini belirlemek i¢in ise basari
testlerinin Kuder-Richardson (KR-20) degeri, 06z-yeterlik ve kaygi 6l¢eklerinin Cronbach
Alpha giivenirlik katsayilar1 hesaplanmistir. Caligmada alinan gegerlik ve giivenirlik dnlemleri

Tablo 11’de gosterilmistir.
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Tablo 11. Calismada Alinan Gegerlik ve Giivenirlik Onlemleri

Strateji

Onlem

Gegerlik

Yéntemi Detaylandirma

Ornelklemi Se¢cme

Ogretim Araglarini Secme

Veri Cesitliligi Saglama

Uygun Veri Toplama Araglarin

Se¢me

Veri Toplama Araglarini

Gelistirme ve Gegerlik Analizleri

Uzman Goriisii

Akan Degerlendirme

Veri Toplama Plan:
Pilot Uygulama

Asu Uygulama

Arastirmact Rolii
Stmwrliliklar ve Varsayimlar

Aragtirma sorularinin tiim boyutlar: ile cevaplanabilmesi igin segilen
karma arastirma yonteminin nasil uygulandigi detayli olarak agiklanmustir.
Caligma amacina uygun orneklemin nasil se¢ildigi, gruplara nasil atandigi,
gruplardaki 6glencilerin sayis1 ve demografik dzellikleri detayli
aciklanmustir.

Calismada hangi sanal ve fiziksel robotik kodlama araglarmin nigin
kullanilacagina 6gretim teknolojileri ve robotik kodlama alaninda uzman olan
danigman ile birlikte karar verilmistir.

Degiskenlere iliskin nicel ve nitel veri toplama araglan kullanilarak veri
cesitliligi saglanmigtir.

Hazir veri toplama araglart secilirken literatiir taramasi yapilarak ve uzman
gOriisii alinarak karar verilmis, madde sayisina dikkat edilmis, 6grenci
seviyesine ve aragtirma kapsamina uygunlugu kontrol edilmistir.

Sanal ve fiziksel robotik kodlama i¢in gelistirilen iki ayr1 bagar testinin
birbirine paralel ve denk olup olmadigi, BT 6gretmeni olan 2 yiiksek lisans
dgrencisi, 5 BILSEM uzman1 ve 1 &gretim teknolojileri uzman tarafindan
kontrol edilmis, sorularin kapsam gegerligi hesaplanmis ve madde analizleri
yapilmustir.

Sanal ve fiziksel kodlama gruplar1 i¢in hazirlanan haftalik etkinlik planlar,
kazanim kontrol listeleri, mesguliyet gozlem formlari ve gériisme rehberi BT
Ogretmeni olan 2 yiiksek lisans 6grencisi ve 1 6gretim teknolojileri uzmani
tarafindan kontrol edilmistir.

Basari testlerindeki ve gériisme rehberindeki sorularin anlagihirligini test etmek
i¢in 6rmeklemle aym smuf diizeyinde ve 6rneklem disindaki 1 kiz 1 erkek
6grenciye sorular okutulmustur.

Hangi veri toplama araglarinin ne zaman ve nasil kullanilacagi
aciklanmistir.

Sanal ve fiziksel robotik kodlama igin gelistirilen iki ayr1 basari testinin
uygunlugunu test etmek i¢in pilot uygulama I ve II yapilmigtir.

Asil uygulama Oncesi, esnasi ve sonrasinda yapilanlar adim adim
aciklanmustir.

Arastirmacinin ¢aligma siirecindeki yetkileri ve sinirlari belirtilmistir.
Calismadaki sinirliliklar ve temel varsayimlar madde madde siralanmstir.

Giivenirlik

Gruplarin Denkligi

Etkinlikleri Planlama ve
Uygulama

Giivenirlik Analizleri
Uygulama Siireciyle Ilgili
Bilgilendirme

Veri Toplama Yonergesi

Uygulama Ortami ve Siiresi

Veri Kaybini Onleme

Veri Analizlerinin Tutarlilig

Orneklemdeki iistiin yetenekli dgrenci gruplarmnin birbirine denk olup
olmadig1 kontrol edilmistir.

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplari i¢in hazirlanan haftalik etkinlik
planlarinin kazanimlara ve 6rneklem seviyesine uygunlugu kontrol edilmis,
gruplara ne zaman ve nasil uygulanacagi planlanmis ve 10 haftalik uzun
stirece yayilarak haftalik olarak uygulanmustir.

Veri toplama araglarinin giivenirligini belirlerken, iki ayr1 basar: testi i¢in
Kuder-Richardson (KR-20), 6z-yeterlik ve kaygi 6lgekleri igin ise
Cronbach Alpha degerleri hesaplanmigtir.

Aragtirmaya baglamadan Once ¢aligmaya katilacak gruplara uygulama
siireci hakkinda detayli bilgilendirme yapilmistir.

Veri toplama araglarinin nasil doldurulacagi yonergelerle agiklanmugtir.
Uygulama ve veri toplama siirecinin, tiim gruplar igin ayni atdlye
ortami Ve ayni zaman diliminde ger¢eklestirilmesine 6zen
gosterilmisgtir.

Her iki gruptaki haftalik etkinliklerde ve goriismelerde alinan ses ve video
kayitlar1 Google Drive bulut ortaminda yedeklenmis, kayitlar yazi diline
aktarilirken ses ve videolar birbiri ile karsilastirilarak incelenmistir.
Calismadaki nicel ve nitel verilerin analizi ve sentezi i¢in uzman, akran ve
danigman goriisiine bagvurulmustur.
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DORDUNCU BOLUM
Bulgular

Bu boliimde, dstiin yetenekli Ogrencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama
performanslari, programlama oz-yeterlikleri ve programlama kaygilar1 ile ilgili bulgular

arastirma sorulari ¢ergevesinde alt basliklar halinde sunulmustur.

Ustiin yetenekli 6grencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama performanslar arasinda
anlamh bir fark var mdir?

Calismada kodlama performansi kapsaminda; sanal (VEXcode-VR) ile fiziksel
(Raspberry-Pi) robotik kodlama ortamlarindaki etkinliklerin dstiin yetenekli 6grencilerin
Python programlama dili basarilarina ve programlama dili bilgilerinin kaliciligina
(hatirlanmasina) etkisi incelenmistir. Bunun yani sira, dgrencilerin haftalik kazanimlara goére
bu iki farkli ortamda gegeklesen 6grenme siireclerinde edindikleri robotik kodlama kazanimlari

ve mesguliyetleri de karsilastirilmistir.

Ustiin yetenekli 6grencilerin haftahk sanal ve fiziksel robotik kodlama kazanimlar
arasinda anlamh bir fark var mdir?

Caligmada 10 haftalik uygulama siirecine katilan sanal ve fiziksel robotik kodlama
gruplarinin haftalik kazanim degerlendirme ortalamalar1 Sekil 10’da karsilastirmali olarak

gosterilmistir.
Sekil 10. Gruplarin Haftalik Kazanim Degerlendirme Ortalamalar

Gruplarin Haftallk Kazanim Degerlendirme Ortalamalar:

1,20
1,00 ——
0,80
0,60
0,40
0,20
0,00

Ortalama

KDH1 KDH2 KDH3 KDH4 KDH5 KDH6 KDH7 KDH8 KDH9 KDH10
== Fiziksel 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00

Sanal 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00
Hafta

Sekil 10°da goriildiigii lizere, her iki gruptaki 6grenciler haftalik kazanimlarla ilgili tiim

gorevleri yerine getirmislerdir. Buna gore her iki grubun puanlarmin haftalar ilerlese bile
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istikrarli seyrettigi, gruplarda genel olarak iist diizeyde 6grenim gergeklestigi sdylenebilir. Bu
sonug, sanal ve fiziksel ortamda yiiriitilen robotik kodlama ile Python programlama dili
egitiminin Ogrencilerin kazanimlar1 geceklestirmeleri agisindan ayni oranda etkili oldugunu
diistindiirmektedir.

Ustiin yetenekli 6grencilerin haftalik sanal ve fiziksel robotik kodlama mesguliyetleri
arasinda anlamh bir fark var mdir?

Calismada sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarmin 10 haftalik uygulama
siirecindeki haftalik genel mesguliyet ortalamalarinin yani sira duyussal, bilissel, davranissal,

temsili ve sosyal mesguliyet ortalamalar1 da Tablo 12°de sunulmustur.

Tablo 12. Mesguliyet Alt Boyutlarina Gére Gruplarin Haftalik Ortalamalar

Olgiim

Grup Zamant Duyussal Biligsel Davranigsal Temsili Sosyal  Genel Mesguliyet
Haftalar M SD M SD M SD M SD M SsDb M SD

Haftal 209 .121 228 .278 287 .044 276 .227 198 .333 238 .165

Hafta2 202 .126 205 .127 280 .102 240 .211 178 .175 220 .065

Hafta3 201 .091 2.05 .118 277 .077 242 .148 188 .193 222 .057

Hafta4 198 .079 188 .162 283 .115 242 257 178 .148 215 .065

Fiziksel Hafta5 1.99 .093 184 .135 286 .068 232 .286 192 .103 216 .082

(N=10) Hafta6 1.98 .128 195 .172 289 .059 252 .193 220 .189 226 .083
Haftaz 196 .156 2.00 .141 284 107 230 .501 208 .270 222 .116
Hafta8 1.98 115 2.02 .079 278 .124 236 .310 210 .216 222 .073
Hafta9 2.05 .088 214 .097 286 .068 268 .235 216 .207 234 .053
Haftal0 2.00 .103 206 .084 296 .068 276 .227 222 239 235 .042

10
Haftalik

Haftal 219 .190 234 .158 290 .097 258 .305 1.90 .194 2.39 .100
Hafta2 2.03 .080 1.98 .123 2.66 .215 244 .158 178 .114 2.16 .072
Hafta3 194 .178 194 .126 284 .143 240 211 190 .170 218 .119
Hafta4 214 .151 201 .160 285 .106 248 253 180 .249 224 .067
Hafta5 1.93 .169 1.93 .116 2.83 .114 240 .189 194 .165 2.18 .082
Sanal  Haftab 1.94 .223 1.86 .126 2.87 .127 224 295 200 .267 215 .112
(N=10)  Hafta7 1.95 .148 2.02 .123 289 .091 246 .366 206 .284 225 .116
Hafta8 195 .119 201 .110 290 .068 246 .389 202 .290 224 .113
Hafta9 2.03 .143 2.07 .106 294 .072 280 .249 210 .170 234 .071
Haftal0o 2.00 .157 2.04 .117 2.89 .091 264 .295 218 220 2.31 .077

10
Haftalik

201 .048 203 .057 285 .032 249 .102 201 .128 225 .030

201 .093 202 .063 286 .057 249 .171 197 119 225 .062

Tablo 12 incelendiginde, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin haftalik genel
mesguliyetin yan1 sira alt mesguliyet boyutlarindaki ortalamalarinin da 2-3 araliginda
(2=kismen gozlendi, 3=go6zlendi) ve birbirine yakin seviyede oldugu gézlemlenmistir. Her iki

grupta da davranigsal ve sosyal mesguliyet ortalamalarinda haftalar ilerledikge artis egilimi
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gorilmistir. Bu durum, mesguliyet goézlem formunun Olg¢eklendirme aralifi goz Oniine
alindiginda, her iki gruptaki 6grencilerin haftalar ilerlese bile robotik kodlama etkinlikleriyle
yiikksek diizeyde mesgul olmaya devam ettiklerini, uygulama siirecinde aktif katilim
sergilediklerini ve sinif igi etkilesimlerinin zamanla artigini gostermektedir. Sekil 11°de ise
mesguliyet boyutlarindaki ortalamalara gore gruplarin 10 haftalik mesguliyet diizeyleri

gosterilmistir.
Sekil 11. Gruplarin 10 Haftalik Mesguliyet Diizeyleri

Gruplarin 10 Haftallk Mesguliyet Diizeyleri

3.00 2,85 2,86
2,49 2,49
2,50 2,25 2,24
2,00 2,01 2,03 2,02 2,01 1,97
2,00
1,50
1,00
0,50
0,00
Duyussal Biligsel Davranigsal Temsili Sosyal Genel

Mesguliyet

® Fiziksel ™ Sanal

Sekil 11 incelendiginde, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin 10 haftalik
duyussal, biligsel, davranissal, temsili, sosyal ve genel mesguliyet diizeyleri arasinda benzerlik
oldugu goriilmektedir. Her iki grupta da en yiiksek mesguliyet diizeyi davranigsal boyutta
gozlemlenmistir. Temsili boyutta da her iki grup ayni ortalamaya sahiptir. Bu bulgular, sanal
ve fiziksel ortamlarin 6grencilerin robotik kodlama megguliyetleri tizerindeki etkisinin biiyiik
olgiide benzer oldugunu gostermektedir. Ozellikle davranissal mesguliyet boyutundaki yiiksek
skorlar, her iki ortamda da Ggrencilerin 6grenme siirecine aktif olarak katildigini ortaya

koymaktadir.

Gruplarin Duyussal Mesguliyetleri Arasindaki Fark

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarindaki 6grencilerin haftalik ve 10 haftalik

duyussal mesguliyet ortalamalar1 Sekil 12°de sunulmustur.
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Sekil 12. Gruplarin Haftalik ve 10 Haftaltk Duyussal Mesguliyet Ortalamalar

Haftalik Duyussal Mesguliyet 10 Haftahk Duyussal Mesguliyet
Ortalamalan Ortalamalan

e=l==Fiziksel ==@==Sanal

Grup

Fiziksel 2,00

0,00 0,50 1,00 1,50 2,00 2,50 3,00
Ortalama

Sekil 12 incelendiginde, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin haftalik ve 10 haftalik
duyussal mesguliyet ortalamalarinin birbirine yakin seviyede ve 2-3 araliginda (2=kismen gozlendi,
3=gobzlendi) oldugu gozlemlenmistir. Buna gore her iki gruptaki 6grencilerin duyussal mesguliyet

egilimlerinin siire¢ boyunca istikrarli bir sekilde devam ettigi sdylenebilir.

Calismada haftalik ve 10 haftalik duyussal mesguliyet ortalamalari agisindan sanal ve
fiziksel robotik kodlama gruplari arasinda anlamli fark olup olmadigini belirlemek i¢in Mann-

Whitney U testi kullanilmis ve test sonuglar1 Tablo 13’te verilmistir.

Tablo 13. Gruplarin Haftalik ve 10 Haftalik Duyussal Mesguliyetleri Arasindaki Fark

Haftal F;Z;EZTI 18 ggg :gé 19i.1900 1911§9000 36.000 4 )y 262
e o e m bR BE e w
Hafta3 Fé.za:ﬁfl 18 i:gi :(1)% 192.6000 l920(?6000 35.000 4 ,,, 212
Hafta4 Fiszair‘:;? 0 314 e g0 1aep 18000 o0 004
Haftad F;{ES? 18 132 :(1)23 191.5455 1915‘%5500 40500 4 g 304
AN R
TN R
T AN R
T A N R
R
A A TR
*p<.05
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Tablo 13 incelendiginde, gruplarin 10 haftalik duyussal mesguliyetleri arasinda
istatistiksel olarak anlaml1 bir fark bulunmamistir (U=46.000, z=—0.304, p=.761>.05). Haftalik
ortalamalar acisindan ise; gruplar arasinda yalnmizca “Dongiiler” kazanimima yonelik
etkinliklerin yapildig1 4. haftada sanal robotik kodlama grubu lehine istatistiksel olarak anlamli
bir fark bulunmus, diger haftalarda anlamli bir fark saptanmamistir. Bu durum 6grencilerin
“Déngiiler” gibi kapsamli ve ¢cok adimli kodlama islemlerinin baslangici olan 4. haftada,
Raspberry-Pi ile yapilan fiziksel robotik kodlama etkinligine duyussal olarak aligmakta biraz

zorlandiginmi gostermektedir.

Gruplarin Bilissel Mesguliyetleri Arasindaki Fark
Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarindaki 6grencilerin haftalik ve 10 haftalik

biligsel mesguliyet ortalamalar1 Sekil 13’te sunulmustur.

Sekil 13. Gruplarin Haftalik ve 10 Haftalik Bilissel Mesguliyet Ortalamalart

Haftalhik Bilissel Mesguliyet 10 Haftahk Biligsel Mesguliyet
Ortalamalan Ortalamalan

w=l==Fiziksel ==@==Sanal

Grup

Fiziksel 2,03

0,00 0,50 1,00 1,50 2,00 2,50 3,00
Ortalama

Sekil 13 incelendiginde, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin haftalik ve 10
haftalik biligsel mesguliyet ortalamalarinin birbirine yakin seviyede ve 2-3 araliginda
(2=kismen gozlendi, 3=gozlendi) oldugu gozlemlenmistir. Buna goére her iki gruptaki
ogrencilerin biligsel mesguliyet seviyelerinde siire¢ boyunca belirgin bir ayrisma yasanmadigi

ve istikrarl1 bir sekilde devam ettigi sdylenebilir.

Calismada haftalik ve 10 haftalik biligsel mesguliyet ortalamalari agisindan sanal ve
fiziksel robotik kodlama gruplar1 arasinda anlamli fark olup olmadigini belirlemek i¢in Mann-

Whitney U testi kullanilmis ve test sonuglar1 Tablo 14°te verilmistir.
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Tablo 14. Gruplarin Haftalik ve 10 Haftalik Biligsel Mesguliyetleri Arasindaki Fark

rata O e s nis e 000 076 s
T oI uE S g
g e 0TI us B o o o
s 0B BT S g s
- R
s T 0 WS gy
w0 I8 W oE T S8 a w o
T 52 09T B0 00 e
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oS82 M0 W o e
o IR NS WS o

Tablo 14 incelendiginde, gruplarin haftalik ve 10 haftalik bilissel mesguliyetleri
arasinda istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamistir. Bu durum, hem sanal (VEXcode-
VR) hem de fiziksel (Raspberry-Pi) robotik kodlama grubundaki iistiin yetenekli 6grencilerin
Python programlama dili 6grenme siirecindeki biligsel mesguliyetlerinin benzer oranda

gerceklestigine isaret etmektedir.

Gruplarin Davranissal Mesguliyetleri Arasindaki Fark

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarindaki 6grencilerin haftalik ve 10 haftalik

davranigsal mesguliyet ortalamalar1 Sekil 14’te sunulmustur.
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Sekil 14. Gruplarin Haftalik ve 10 Haftaltk Davranissal Mesguliyet Ortalamalar

Haftahk Davramigsal Mesguliyet
Ortalamalan

==@==Fizikse] ==@==Sanal

Sanal

Grup

Fiziksel

10 Haftahk Davramssal
Mesguliyet Ortalamalar:

0,00 0,50 1,00 1,50 2,00 2,50 3,00
Ortalama

Sekil 14 incelendiginde, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplariin haftalik ve 10 haftalik

davranigsal mesguliyet ortalamalarinin birbirine yakin degerlerde ve 3 seviyesine (3=gdzlendi) ¢cok

yakin oldugu gozlemlenmistir. Buna gore her iki gruptaki 6grencilerin davranigsal mesguliyet

egilimlerinin siire¢ boyunca istikrarl bir sekilde yiiksek seviyede devam ettigi sdylenebilir.

Calismada haftalik ve 10 haftalik davranigsal mesguliyet ortalamalar1 agisindan sanal ve

fiziksel robotik kodlama gruplar1 arasinda anlaml fark olup olmadigim belirlemek icin Mann-

Whitney U testi kullanilmis ve test sonuglar1 Tablo 15°te verilmistir.

Tablo 15. Gruplarin Haftalik ve 10 Haftaltk Davranissal Mesguliyetleri Arasindaki Fark

ZC')al g;?lll Grup N M SD 'I\?/Iaer?lr(] S%rzé f V'\\/Ah?'?nne-y z p
mefel TGl 10 2s0 oe miss  wssy 9S00 00 32
ey T 102 S IR e e o
atas P10 2T o ST S0 s s s
refed TG 10 %8s a0 1o a;pep 9000 0soL s
s T 10 2% % B0 W0 w0 o s
s T 10 2% % 1 0 oo e e
Hafta7 Féﬂrlfgfl 18 3233 :(1)81 19i.3655 19136?500 38500 -965 3%
rates TGt 10 Ze0 o6 1is 1z 20S00 2378 our
e Pl 0 2% %6 1% B mwo 20 o
o FER 028w B8 08 e g o
Hatl“tghk Flsze:rlf;fl 18 g:gg :825 19i9955 19109.&3500 35500 1102270
*p<.05
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Tablo 15 incelendiginde, gruplarin 10 haftalik davranigsal mesguliyetleri arasinda
istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamistir (U=35.50, z=-1.102, p=.270>.05). Haftalik
ortalamalar agisindan ise; gruplar arasinda yalnizca 8. ve 9. haftalarda sanal robotik kodlama
grubu lehine davranigsal mesguliyete yonelik istatistiksel olarak anlamli bir fark saptanmistir.
Bu durum, 10 haftalik uygulama siirecinin sonuna dogru yapilan 8. haftadaki “Listeler” ile 9.
haftadaki ““Proje Gerceklestirme-Ozgiin Céziim Bulma, Hata Ayiklama” kazammlarinin temel
alindig1 kapsamli ve ¢ok adimli kodlama islemlerini i¢eren etkinliklerde, sanal (VEXcode-VR)
robotik kodlama grubundaki dgrencilerin davranigsal mesguliyetlerinin anlaml seviyede daha

yiiksek oldugunu ve daha fazla aktif katilim sergiledigini gostermektedir.

Gruplarin Temsili Mesguliyetleri Arasindaki Fark

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarindaki 6grencilerin haftalik ve 10 haftalik

temsili mesguliyet ortalamalar1 Sekil 15’te sunulmustur.

Sekil 15. Gruplarin Haftalik ve 10 Haftalik Temsili Mesguliyet Ortalamalar

Sekil 15. incelendiginde, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin haftalik ve 10
haftalik temsili mesguliyet ortalamalarinin 2-3 araliginda (2=kismen gozlendi, 3=g6zlendi) ve
birbirine yakin degerlerde oldugu gozlemlenmistir. Buna gore her iki gruptaki dgrencilerin
temsili mesguliyet egilimlerinin siire¢ boyunca birbirine denk ve istikrarli bir sekilde devam

ettigi soylenebilir.

Calismada haftalik ve 10 haftalik temsili mesguliyet ortalamalar1 agisindan sanal ve
fiziksel robotik kodlama gruplar1 arasinda anlamli fark olup olmadigini belirlemek i¢cin Mann-

Whitney U testi kullanilmis ve test sonuglar1 Tablo 16°da verilmistir.
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Tablo 16. Gruplarin Haftalik ve 10 Haftalik Temsili Mesguliyetleri Arasindaki Fark

Haftal Fic,za{rlw(;fl 10 258 S8 60 soop  OL000 o 133
e THS 010 A BE WS ey
Hafta3 Fic,za{rlw(;fl 10 2 46 21 605 oo 500 oLl 660
Hafta4 Flc,za{rlfas\fl 18 g:ié gg; 1gi.7300 19173;(.)000 42000 0y 533
Haftad Féi{r'fif' 18 5:431(2) igg 191.7300 19179;(.)000 42000 o coq 531
Hafta6 Féi{r'fif' 18 2:2421 %gg 17:‘?'7300 l737?})000 22000 g, 026
Hafta7 Fézérﬁzfl 18 g:jg :ggé 19i.2755 19127'?500 37.500  -959 338
Hafta8 F;{ﬁ? 18 5:4312 gég 191'.3700 1913?9000 38.000  -928 353
Hafta Flsze:rljasmfl 18 5233 :gjg 182'?100 18291'9000 34000 4 5o, 209
o FUST IR B0 WS
Ha%t(z)ihk Flsza:rl:Zfl 18 5:23 :1% 19i?155 1918i.5500 43300 -496 620
*p<.05

Tablo 16 incelendiginde, gruplarin 10 haftalik temsili mesguliyetleri arasinda
istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamistir (U=43.500, z=—0.496, p=.620>.05). Haftalik

ortalamalar agisindan ise; yalnizca “Fonksiyonlar” kazanimina yonelik etkinliklerin yapildigi

6. haftada gruplar arasinda fiziksel robotik kodlama grubu lehine istatistiksel olarak anlamli bir

fark bulunmus, diger haftalarda anlamli bir fark saptanmamistir. Bu durum O6grencilerin

“Fonksiyonlar” gibi i¢ ige kodlama islem adimlarinin oldugu 6. haftada, Raspberry-Pi ile

yapilan fiziksel robotik kodlama etkinliginde kendi duygu ve diisiincelerini daha fazla dile

getirerek temsili mesguliyet sergilediklerini gostermektedir.

Gruplarin Sosyal Mesguliyetleri Arasindaki Fark

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarindaki 6grencilerin haftalik ve 10 haftalik

sosyal mesguliyet ortalamalar1 Sekil 16’da sunulmustur.
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Sekil 16. Gruplarin Haftalik ve 10 Haftaltk Sosyal Mesguliyet Ortalamalari

Sekil 16 incelendiginde hem sanal hem fiziksel sosyal mesguliyet ortalamalarinin
haftalar ilerledikce 2 seviyesine (2=kismen go6zlendi) dogru artma egiliminde oldugu
saptanmugtir. 10 haftalik ortalamalar agisindan ise, fiziksel robotik kodlama grubunun sosyal
mesguliyet ortalamasinin daha yiiksek ve 2 seviyesinde oldugu gézlemlenmistir. Buna gore,
her ne kadar her iki grubun sosyal mesguliyet seviyeleri haftalik olarak artma egilimi
gostersede, 10 haftalik siire¢ boyunca fiziksel robotik kodlama grubundaki 6grencilerin sosyal
etkilesimlerinin sanal robotik kodlama grubundakilere kiyasla daha sik gergeklestigi

sOylenebilir.

Calismada haftalik ve 10 haftalik sosyal mesguliyet ortalamalari agisindan sanal ve
fiziksel robotik kodlama gruplar1 arasinda anlamli fark olup olmadigini belirlemek i¢cin Mann-

Whitney U testi kullanilmis ve test sonuglar1 Tablo 17°de verilmistir.

Tablo 17. Gruplarin Haftalik ve 10 Haftalik Sosyal Mesguliyetleri Arasindaki Fark

nafal TGNl iso  de4 97  sjop ‘2000 06 53
Hafa2 O 10 a7 d1a 1020 appoo 4000 -267 78S
Hafad TG 10 e a0 1075 sy 4TS0 020 u
Hafad Gl d0  1so  aap 1075 jorsp “TS0 0197 8
Hafes TGNl d0 toa e 1o ango  #00 052 603
nafws TGNl do0 200 am 7o pamp 240 2004 s
nata? TGl d0 206 oni 1000 oo ‘9000 -387 .08
natus TGNl 2op g% 9% sy ‘O%0  -T40 409
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Tablo 17 (Devamu)

Fiziksel 10 2.16 207 1150  115.00
Haftad "ol 10 2.10 170 9.50 9500 40000 -818 413
Fiziksel 10 2.22 239 10.80  108.00
Haftalo "o ol 10 2.18 220 1020 10200 47000 -236 814
10 Fiziksel 10 2.01 128 1160 116.00
Haftahk  Sanal 10 1.97 119 9.40 900 959000  -833 405
*p<.05

Tablo 17 incelendiginde, gruplarin 10 haftalik sosyal mesguliyetleri arasinda
istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamustir (U=39.000, z=-0.833, p=.405>.05). Bu bulgu,
sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarindaki 6grencilerin sosyal etkilesimi dengeli bigimde
stirdiirdiiglini diigiindiirmektedir. Haftalik ortalamalar acisindan ise; yalnizca “Fonksiyonlar”
kazanimina yonelik etkinliklerin yapildig1 6. haftada gruplar arasinda fiziksel robotik kodlama
grubu lehine istatistiksel olarak anlamli bir fark saptanmistir. Bu durum &grencilerin
“Fonksiyonlar” gibi i¢ ige kodlama islem adimlarinin oldugu 6. haftada, Raspberry-Pi ile
yapilan fiziksel robotik kodlama etkinliginde daha fazla sosyal etkilesim i¢inde olduklarini

gostermektedir.

Gruplarin Genel Mesguliyetleri Arasindaki Fark

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarindaki 6grencilerin haftalik ve 10 haftalik

genel mesguliyet ortalamalar Sekil 17°de sunulmustur.

Sekil 17. Gruplarin Haftalik ve 10 Haftalik Genel Mesguliyet Ortalamalar

Sekil 17 incelendiginde, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin haftalik ve 10
haftalik genel mesguliyet ortalamalarinin birbirine yakin degerlerde ve 2-3 araliginda
(2=kismen gozlendi, 3=gozlendi) oldugu godzlemlenmistir. Buna gore her iki gruptaki
ogrencilerin genel mesguliyet egilimlerinin slire¢ boyunca biiyiik lgiide paralellik gosterdigi

sOylenebilir. Calismada haftalik ve 10 haftalik genel mesguliyet ortalamalar1 agisindan sanal ve
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fiziksel robotik kodlama gruplar1 arasinda anlamli fark olup olmadigini belirlemek i¢cin Mann-

Whitney U testi kullanilmis ve test sonuglart Tablo 18’de verilmistir.

Tablo 18. Gruplarin Haftalik ve 10 Haftalik Genel Mesguliyetleri Arasindaki Fark

nafel "Gl 10 om0 07 om0 S0 o 89
Hafta2 F;;Ze{rljzfl 18 gig :8?2 182.'9100 l8291.6000 34000 55y 222
nafed "G 10 odn  ate oo sacn 00 ggp 40
Hafta4 F;;Ze{rljzfl 18 géi :82? 173;.2755 17327'?500 17500, 4g; 013*
Hatas TS 10 518 e iiwp  1map 40000 o7, 445
Hafta Fisza:rl:;fl 18 g:ig :(1323 173.'7255 17372."5.500 22500 10, 035"
Haftalg Fisza:rlfzfl 18 ggg :ﬂg 19i.7255 19172'?500 42500 -570 569
nata TSN 0 554 3 110 ipep 43000 5% 592
TGS g B B8 M0 o
Haftal0 Fiszairl:asmfl 18 ggi :8;15 182..7255 18272.5500 32500 4 549 177
btk Sl 10 225 ok 1045 loasp 49500 -038 .99
*p<.05

Tablo 18 incelendiginde, gruplarin 10 haftalik genel mesguliyetleri arasinda istatistiksel
olarak anlamli bir fark bulunmamuistir (U=49.500, z=—0.038, p=.969>.05). Bu bulgu hem sanal
hem de fiziksel robotik kodlama ortaminin dstiin yetenekli 6grencilerin Python programlama
dili 6grenme siirecindeki genel mesguliyetlerini destekleyici oldugunu gostermektedir. Haftalik
genel mesguliyete yonelik ortalamalar acisindan ise; gruplar arasinda “Ddéngiiler” kazanimina
yonelik etkinliklerin yapildig1 4. haftada sanal robotik kodlama grubu lehine istatistiksel olarak
anlaml bir fark bulunmustur. Bu durum “Dongiiler” gibi kapsamli ve ¢ok adimli kodlama
islemlerinin baglangici olan 4. haftada, 6grencilerin VEXcode-VR ile yapilan sanal robotik
kodlama etkinligiyle daha fazla mesgul oldugunu gostermektedir. “Fonksiyonlar” kazanimina
yonelik etkinliklerin yapildigi 6. haftada ise, fiziksel robotik kodlama grubu lehine istatistiksel
olarak anlamli bir fark saptanmistir. Bu durum 6grencilerin “Fonksiyonlar” gibi i¢ i¢e kodlama
islem adimlarmin oldugu 6. haftada, Raspberry-Pi ile yapilan fiziksel robotik kodlama

etkinligiyle daha fazla mesgul oldugunu gostermektedir.
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Ustiin yetenekli 6grencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlamadaki Python programlama
dili basarilar1 arasinda anlamh bir fark var midir?

Sanal (VEXcode-VR) ile fiziksel (Raspberry-Pi) robotik kodlama ortamlarindaki
etkinliklere katilan stiin yetenekli 6grencilerin Python programlama dili 6n test ve son test
basarilarinin yani sira programlama dili bilgilerinin kalicilig1 (hatirlanmasi) da incelenmistir.
Olgiim zamanina gore gruplarin robotik kodlamada Python programlama dili basar

ortalamalar1 Tablo 19’da sunulmustur.

Tablo 19. Ol¢giim Zamanmna Gére Gruplarin Robotik Kodlama Basar: Ortalamalar

Grup Ol¢iim Zamant N M SD_ .
(Mean) (Std. Deviation)

On Test 10 28.80 6.197
Fiziksel Son Test 10 61.20 8.854
Kalicilik Testi 10 63.20 6.746
On Test 10 34.40 10.013
Sanal Son Test 10 75.60 11.067
Kalicilik Testi 10 74.00 12.543

Tablo 19 incelendiginde, her iki grubun da son test basari ortalamalari, n test basari
ortalamalarina gore artis gdstermistir. Ancak bu atisin sanal robotik kodlama grubunda daha
yiiksek oldugu goriilmiistiir. Buna gore her iki gruptaki 6grencilerin Python programlama dili
basarilaninin attig1 soylenebilir. Diger taraftan, fiziksel robotik kodlama grubunun kalicilik testi
ortalamasi son testten daha yiiksektir. Sanal robotik kodlama grubunda ise kalicilik testi
ortalamasi son teste yakin degerlerde olsa da diisiis gostermistir. Yine de sanal robotik kodlama
grubunun kalicilik testi ortalamasimin fiziksel robotik kodlama grubundan yiiksek oldugu
belirlenmistir. Buna gore sanal robotik kodlama grubunda Python programlama diline yonelik
bilginin kalicilik (hatirlanma) diizeyinin fiziksel robotik kodlama grubuna gore daha yiiksek

degerlerde oldugu soylenebilir.

Grup I¢ci Python Programlama Dili Basarilar: Arasindaki Fark

Her iki grubun, 6n test ve son teste iligkin grup i¢i Python programlama dili basari
ortalamalar1 arasinda fark olup olmadigm belirlemek igin Wilcoxon Isaretli Siralar Testi

kullanilmistir. Elde edilen bulgular Tablo 20°de sunulmustur.
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Tablo 20. Grup I¢i Basar: On Test ve Son Teste Iliskin Wilcoxon Isaretli Siralar Testi Sonuclar

Mean Sum of n2
Rank Ranks Etki
Grup N (Sira S z p Bg kll
Ortalama (Sira uynu
Toplami) gii)
s1)
Negatif Siralar 0 .00 .00
- Pozitif Siralar 10 5.50 55.00
Fiziksel Son Test 2809 .005* -89
OnTest  Fark olmayan 0
Toplam 10
Negatif Siralar 0 .00 .00
- Pozitif Siralar 10 5.50 55.00
Sanal  SOn Test 2807 005 -89
On Test  Fark olmayan 0
Toplam 10

*Pozitif siralara dayali (p<.05)

Tablo 20 incelendiginde; her iki grupta da uygulama Oncesi ve sonrasi basari
ortalamalar1 arasinda son test lehine yiiksek etkiye sahip anlamli fark oldugu belirlenmistir
(p<.05, 1>=-.89). Bu durum, hem sanal ve hem fiziksel robotik kodlama araglariyla yapilan
etkinliklerde 6grencilerin Python programlama dilini 6grenme seviyelerinin anlamli ve giiclii

bir sekilde gelismeye devam ettigini gostermektedir.

Gruplarin Python Programlama Dili Basarilart Arasindaki Fark

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarmin 6n test ve son teste iligkin Python
programlama dili basar1 ortalamalar1 agisindan gruplar arasi fark olup olmadigini belirlemek

icin Mann-Whitney U testi kullanilmistir. Elde edilen bulgular Tablo 21°de sunulmustur.

Tablo 21. Gruplar Aras: Basar: On Test ve Son Teste Iliskin Mann-Whitney U Sonugclar

.. Mann-
Olgiim Mean  Sum of . 2
Zamani Grup N M sD Rank Ranks Wh:jney z P N
. Fiziksel 10 28.80 6.197 8.65 86.50 _
On Test 31.500 -1.423 155 32
Sanal 10 34.40 10.013 12.35 123.50 :
son  Fiziksel 10 6120 8854 7.5 7250
Test 17.500 -2.485 .013* 56
€5 Sanal 10 7560  11.067 13.75  137.50 -
*p<.05

Tablo 21’e gore, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin 6n test basar1 ortalamalari
arasinda istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamistir (p>.05). Bu bulgu, her iki gruba
uygulanan robotik kodlama 6gretim siireci dncesinde bu iki grubun da benzer diizeyde Python

programlama dili bilgisine sahip oldugunu gostermektedir.
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Diger taraftan sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin son test basar1 ortalamalari
arasinda sanal robotik kodlama grubu lehine istatistiksel olarak anlamli seviyede ve yiiksek
etkiye sahip fark oldugu belirlenmistir (p<.05, n*=-.56). Bu durum, iistiin yetenekli 6grencilerin
Python programlama dili 6grenme siirecinde, sanal robotik kodlama aracinin fiziksel robotik
kodlama aracina gore daha etkili oldugunu gostermektedir.

Ustiin yetenekli 6grencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlamadaki Python programlama
dili bilgilerinin kalicihig1 (hatirlanmasi) arasinda anlamh bir fark var mdir?

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinda 10 haftalik etkinlik siireci bittikten ve son
testler uygulandiktan 4 hafta sonra, her iki gruptaki 6grencilerin Python programlama dili

bilgilerini hatirlama seviyesini belirlemek i¢in kalicilik testi uygulanmigtir.

Grup I¢i Python Programlama Dili Bilgilerinin Kalicihg (Hatirlanmast) Arasindaki Fark

Her iki grubun, grup i¢i Python programlama dili 6n test ve kalicilik testi ile son test ve
kalicilik testi ortalamalar1 arasinda fark olup olmadigmi belirlemek icin Wilcoxon Isaretli

Siralar Testi kullanilmistir. Elde edilen bulgular Tablo 22’de sunulmustur.

Tablo 22. Grup I¢i Bilginin Kalicihgina (Hatirlanmasina) Iliskin Wilcoxon Isaretli Swralar
Testi Sonuglart

Mean Sum of
Grup N Rank Ranks z P n2
Negatif Siralar 2 6.00 12.00
Kalieilik  Pozitif Siralar 7 4.71 33.00
Testi-Son -1.268 .205 -.40
Test Fark olmayan 1
Toplam 10
Fiziksel
Negatif Siralar 0 .00 .00
Kalicillik  Pozitif Siralar 10 5.50 55
Testi-On -2.814 .005* -.89
Test Fark olmayan 0
Toplam 10
Negatif Siralar 3 3.67 11.00
Kalieilik  pozitif Siralar 2 2.00 4.00
Testi-Son -.962 .336 -.30
Test Fark olmayan 5
Toplam 10
Sanal
Negatif Siralar 0 .00 .00
Kalicilik  Pozitif Siralar 10 5.50 55
Testi-On -2.812 .005* -.89
Test Fark olmayan 0
Toplam 10

*Pozitif siralara dayalt (p<.05)
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Tablo 22 incelendiginde; her iki grupta da 6n test ve kalicilik testi ortalamalari arasinda
kalicilik testi lehine yiiksek etkiye sahip anlamli fark oldugu belirlenmistir (p<.05, n?>=-.89). Bu
durum, hem sanal ve hem fiziksel robotik kodlama araglartyla yapilan etkinliklerde 6grencilerin
Python programlama dilini bilgilerinin anlamli ve giiclii bir seviyede kalic1 oldugunu

gostermektedir.

Diger taraftan her iki grupta da son test ve kalicilik testi ortalamalari arasinda
istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamistir (p>.05). Bu durum, hem sanal ve hem fiziksel
robotik kodlama araclariyla yapilan etkinliklerde iistiin yetenekli 6grencilerin edindigi Python
programlama dili bilgilerini, tim uygulama bitiminden 4 hafta sonra bile benzer seviyede

hatirladiklarin1 gostermektedir.

Gruplarin Python Programlama Dili Bilgilerinin Kalicihg (Hatirlanmasi) Arasindaki Fark

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin kalicilik testine iligkin Python
programlama dili basar1 ortalamalar1 agisindan gruplar arasi fark olup olmadigini belirlemek
icin Mann-Whitney U testi kullanilmistir. Elde edilen bulgular Tablo 23’te sunulmustur.

Tablo 23. Gruplar Arasi Bilginin Kalciligina (Hatirlanmasina) Iliskin Mann-Whitney U
Sonuglar

. Mann-
Ol¢lim Mean Sum of . 2
Zamani Grup N M SD Rank Ranks Whgney z P N
Fiziksel 10 63.20  6.745 7.75 77.50
K"‘Thcil.‘k 22500 2103 035% .
estl Sanal 10 7400 12543 1325 13250 :
*p<.05

Tablo 23’e gore, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin kalicilik testi basari
ortalamalar1 arasinda sanal robotik kodlama grubu lehine istatistiksel olarak anlamli ve orta
seviyede etkiye sahip bir fark oldugu belirlenmistir (p<.05, n>=-.47). Bu durum, sanal robotik
kodlama araciyla yapilan egitimde fiziksel robotik kodlama araciyla yapilana goére {istiin
yetenekli 6grencilerin Python programlama dili bilgilerinin daha kalict oldugunu, sanal robotik
kodlama aracinin bilginin hatirlanmasinda daha etkili oldugunu gdstermektedir.

Ustiin yetenekli 6grencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama 6z-yeterlikleri arasinda
anlamh bir fark var mdir?

Grup I¢i Robotik Kodlama Oz-Yeterlikleri Arasindaki Fark

Her iki grubun, grup ici 6n test ve son test robotik kodlama 6z-yeterlik ortalamalari
arasinda fark olup olmadigini belirlemek i¢in Wilcoxon Isaretli Siralar Testi kullanilmistir. Elde

edilen bulgular Tablo 24’te sunulmustur.
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Tablo 24. Grup I¢i Oz-Yeterlik On Test ve Son Teste Iliskin Wilcoxon Isaretli Siralar Testi
Sonuclari

Grup N  Mean Rank Sum of Ranks z p n2
Negatif Siralar 2 1.50 3.00
o sSon Pozitif Siralar 7 6.00 42.00
Fiziksel  Test-On -2.310 .021* -73
Test Fark olmayan 1
Toplam 10
Negatif Siralar 5 5.80 29.00
son Pozitif Siralar 5 5.20 26.00
Sanal  Test-On -153  .878 -.05
Test Fark olmayan 0
Toplam 10

*Pozitif siralara dayali (p<.05)

Tablo 24 incelendiginde; fiziksel robotik kodlama grubunun uygulama 6ncesi ve sonrasi
robotik kodlama 6z-yeterlik ortalamalar1 arasinda son test lehine yiiksek etkiye sahip anlamli
fark oldugu belirlenmistir (p<.05, n*=-.73). Bu durum, fiziksel robotik kodlama araglariyla
yapilan etkinliklerin 6grencilerin Python programlama dilini 6grenmeye yonelik 6z-yeterlik

seviyeleri tizerinde anlaml1 ve giiclii bir etkisi oldugunu gostermektedir.

Diger taraftan sanal robotik kodlama grubunun uygulama Oncesi ve sonrasi robotik
kodlama 6z-yeterlik ortalamalar1 arasinda istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamuistir
(p>.05). Bu durum, sanal robotik kodlama araglariyla yapilan etkinliklerin 6grencilerin Python
programlama dilini 6grenmeye yonelik oz-yeterlik seviyeleri tizerinde giliglii bir etkisi

olmadigin1 géstermektedir.

Gruplarin Robotik Kodlama Oz-Yeterlikleri Arasindaki Fark

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin 6n test ve son test 6z-yeterlik ortalamalari
acisindan gruplar arasi fark olup olmadigini belirlemek icin Mann-Whitney U Testi

kullanilmistir. Elde edilen bulgular Tablo 25’te sunulmustur.

Tablo 25. Gruplar Arasi Oz-Yeterlik On Test ve Son Teste Iliskin Mann-Whitney U Sonuclar

2 Mann-
Olglim Mean Sum of .
Zamani Grup N M SD Rank Ranks Whlljney z P
. Fiziksel 10 3.22 1.083 9.45 94.50
On Test 39.500 - 795 427
Sanal 10 3.70 .65 11.55 115.50
Fiziksel 10 3.74 795 10.85 108.50
Son Test 46.500 -.265 .791
Sanal 10 3.67 .812 10.15 101.50
*p<.05

Tablo 25’e gore, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarmmin 6z-yeterlik 6n test
ortalamalar1 arasinda istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamaistir (p>.05). Bu bulgu, her

iki gruba uygulanan robotik kodlama 6gretim siireci 6ncesinde bu iki gruptaki iistiin yetenekli
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ogrencilerin Python programlama diline yonelik benzer diizeyde 6z-yeterlige sahip oldugunu

gostermektedir.

Diger taraftan sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarimin 6z-yeterlik son test
ortalamalar1 arasinda da istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamistir (p>.05). Bu durum,
iistlin yetenekli 6grencilerin Python programlama dili 6grenme siirecinde sanal veya fiziksel
robotik kodlama araciyla 10 haftalik etkinlik yapmalarinin 6z-yeterlik seviyelerinde anlamli bir

degisime neden olmadigin1 gostermektedir.

Ustiin Yetenekli Ogrencilerin Sanal Ve Fiziksel Robotik Kodlama Kaygilar1 Arasinda
Anlamh Bir Fark Var Midir?

Grup I¢i Robotik Kodlama Kaygilari Arasindaki Fark

Her iki grubun, grup ici 6n test ve son test robotik kodlama kaygi ortalamalari arasinda
fark olup olmadigini belirlemek icin Wilcoxon Isaretli Siralar Testi kullanilmustir. Elde edilen

bulgular Tablo 26’da sunulmustur.

Tablo 26. Grup I¢i Kaygi On Test ve Son Teste Iliskin Wilcoxon Isaretli Siralar Testi Sonuglar:

Gru N Mean Sum of 7
P Rank Ranks P
Negatif Siralar 6 4.67 28.00
r Pozitif Siralar 3 5.67 17.00
Fiziksel ~ oon Test 652 514
OnTest  Eark olmayan 1
Toplam 10
Negatif Siralar 6 4.50 27.00
s Pozitif Siralar 2 4,50 9.00
Sanal oo Test 1262 207
OnTest  Fark olmayan 2
Toplam 10

*Pozitif siralara dayali (p<.05)

Tablo 26’ya gore, her iki grupta da 6n test ve son test ortalamalari arasinda istatistiksel
olarak anlamli bir fark bulunmamistir (p>.05). Bu durum, hem sanal ve hem fiziksel robotik
kodlama araglariyla yapilan etkinliklerde iistiin yetenekli 6grencilerin Python programlama dili

ogrenmeye yonelik kaygilarinda anlamli bir degisim olmadigini gostermektedir.

Gruplarin Robotik Kodlama Kaygilar1 Arasindaki Fark

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin 6n test ve son test kaygi ortalamalari
acisindan gruplar arasi fark olup olmadigini belirlemek i¢in Mann-Whitney U Testi

kullanilmistir. Elde edilen bulgular Tablo 27°de sunulmustur.
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Tablo 27. Gruplar Arasi Kaygi On Test ve Son Teste Iliskin Mann-Whitney U Sonuglar

. Mann-
Olglim Mean Sum of .
Zamani Grup N M Db Rank Ranks Whgney z P
. Fiziksel 10 1.30 722 12.00 120.00
On Test 35.000 -1.136  .256
Sanal 10 .94 .609 9.00 90.00
Fiziksel 10 1.21 .808 12.40 124.00
Son Test 31.000 -1.438 .150
Sanal 10 72 .396 8.60 86.00
*p<.05

Tablo 27’ye gore, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin kaygi 6n test
ortalamalar1 arasinda istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamaistir (p>.05). Bu bulgu, her
iki gruba uygulanan robotik kodlama 6gretim siireci dncesinde bu iki gruptaki {istiin yetenekli
ogrencilerin Python programlama diline yonelik benzer diizeyde kaygiya sahip oldugunu

gostermektedir.

Diger taraftan sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin kaygi son test ortalamalar1
arasinda da istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamistir (p>.05). Bu durum, her ne kadar
her iki grupta da son test kaygi ortalamalar1 6n teste gore diislis gosterse de, iistiin yetenekli
ogrencilerin Python programlama dili 6grenme siirecinde sanal veya fiziksel robotik kodlama
aractyla 10 haftalik etkinlik yapmalarinin kaygi seviyelerinde anlamli bir degisime ve diisiise
neden olmadigini géstermektedir.

Ustiin yetenekli 6grencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama performanslari, 6z-
yeterlikleri ve kaygilar1 arasinda anlamh bir iliski var mmdir?

Ustiin yetenekli dgrencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama basarilar1, 6z-yeterlikleri
ve kaygilar1 arasinda anlamli bir iliski olup olmadigini belirlemek i¢in Spearman Sira Farklar

Korelasyon Test kullanilmistir. Elde edilen bulgular Tablo 28°de sunulmustur.

Tablo 28. Gruplara Gére Degiskenler Arast Iliskive Yonelik Spearman Swa Farklar
Korelasyon Test Sonuglart

Grup Basari Oz-Yeterlik Kaygi
Basan 1
Fiziksel Oz-Yeterlik 400 1
Kaygi -.884** -.491 1
Basari 1
Sanal Oz-Yeterlik 395 1
Kaygi -.466 -.213 1

p**<.01
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Tablo 28’e gore, fiziksel robotik kodlama grubunda basari ile kaygi arasinda giiglii ve
negatif yonli, istatistiksel olarak anlaml bir iligki bulunmustur (=884, p<.01). Bu bulgu,
fiziksel robotik kodlama araciyla etkinlik yapan iistiin yetenekli &grencilerin Python
programlama diline yonelik basarilarmin arttikga kaygilarinin 6nemli seviyede azaldigini
gostermektedir.

Ustiin yetenekli 6grencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama siirecindeki Python
programlama dili 6g¢renme deneyimlerine iliskin goriisleri nelerdir?

Ustiin yetenekli 6grencilerinin sanal (VEXcode-VR) ve fiziksel (Raspberry-Pi) robotik
kodlama etkinliklerindeki 6grenme deneyimlerine iliskin goriiglerini belirlemek i¢in igerik
analizi yapilmistir. Elde edilen nitel bulgular; “Ogrenme Ciktisi, Bilissel Siirecler, Duyussal
Tepkiler, Davramgsal Stirecler, Temsili/Aract Katilim, Sosyal Etkilesim” Kategorilerinde
toplanmistir. Bu kategorilerdeki cesitli temalar altinda pek ¢cok kod olusturulmustur. Bu kodlara
ait frekans degerleri; sanal (VEXcode-VR) ve fiziksel (Raspberry-Pi) robotik kodlama
gruplarina ayrilarak Tablo 29’da sunulmustur. Boylece, hem sanal hem de fiziksel robotik
kodlama grubundaki {istiin yetenekli Ogrencilerin bu etkinliklere iliskin deneyimleri

karsilastirmali olarak goriilebilmektedir.

Tablo 29. Ustiin Yetenekli Ogrencilerinin Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlama Siirecindeki
Deneyimleri

Fiziksel Sanal
Tema Kodlar (Raspberry-Pi) (VEXcode-VR)
f f
Python programlama dilini 6grenme 6 9
Robotik kodlama mantigini anlama 5 5
Robotik kodlamay1 iglevsel ve yasantisal baglamda 2 1
O0grenme
Robot bilesenlerini kodlayarak deneyimleme 7 5
Robotik kodlamayi eglenerek 6grenme
g Robotik alanina yonelik mesleki egilim gelistirme 3 4
C . Robotik bilgilerini gelecekteki mesleginde 4 2
g Egitsel Katkilar kullanabilecegini fark etme
=
)35’0 Yeni bir arag kullanarak robotik kodlama deneyimi 3 5
O kazanma
Robotik kodlama becerisini gelistirme
Robotik kodlama yapabilecegini kanitlama 0 3
Gergekei etkinlikler-gorevler sayesinde robotik 2 0
kodlamay1 6grenme
Robotik kodlama hatalarindan ders ¢ikarmay1 0 2

O0grenme
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Tablo 29 (Devami)

Ogrenmede
Yasanan
Zorluklar

Hatali kodu bulmakta zorlanma

Robotik ara¢ se¢imi ve baglantilar1 kurmada giigliik
yasama

Karmasik robotik kodlama gorevlerini tamamlamakta
zorlanma

Kod yazarken zorlanma

Kod yapilarinda karigiklik yasama

Kod yapilarint unutma

Fonksiyonlar1 kullanmada zorlanma

Kodlama siirecinde sozdizimi hatasi yapma
Kodlama sirasinda Tiirkge karakter hatasi yapma

Algoritmik akis kurmada zorlanma

-

-

Biligsel Siiregler

Oz-Yeterlik ve
Problem Cozme
Durumu

Gergek Hayatla
[liskilendirme

Zorlu kodlama gorevlerinde kararlilik gdsterme
Robotik problemi ¢ézecegine/bagaracagina inanma

Robotik probleme alternatif ¢6ziim yollar
gelistirmeyi basarma

Deneme-yanilma yoluyla basaracagina inanma
Robotik kodlama hatalarini diizeltebilecegine inanma

Robotik kodlama yeterligine yonelik 6zgiiven
gelistirme

Hedefe yonelik robotik kodlama yapacagina inanma
Robotik kodlama konusunda kendini yeterli hissetme

Robotik kodlama konusunda kendini yetersiz
hissetme

Robotik kodlama alaninda kendini gelistirecegine
inanma

Glinliik yasamdaki robotik uygulamalarla
iligkilendirebilme

Gergek hayat i¢in robotik projeler iiretebilecegini fark
etme

N WIN O OO N W -, N

o

N

W Wk OO O© FkF W NN DN

[y
o

[op]

Duyussal Tepkiler

[k izlenim

Kaygi Duyma/
Duymama

Sikilma

Ugziilme

Ne 6grenecegini merak etme

Zorlanacagi diisiinme

Yapabilecegine iligkin tereddiit etme

Karmagik oldugunu diisiinme

Kodun hatali ¢alisma ihtimalinden korkma

Hata yapinca endiselenme

Robotik problemi ¢ézememe kaygisi yagama
Basaramayacagini diisiinme/kendine giivenmeme
Karmasik/Zor kodlarla karsilaginca endiselenme
Genel olarak rahat olma, kaygi duymama
Tekrar tekrar denemekten korkmama

Hatayi1 bulup diizeltirken sikilma

Basarisiz denemelerde olumsuz duygulara kapilip
tiziilme

Akran basaris1 karsisinda olumsuz duygusal zorlanma

N O OO O NN B P P O F P DN

O P A P P P WO N PFE NN O

N

[EY
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Tablo 29 (Devami)

. Robotik kodlama etkinliklerini yaparken eglenme 4 2
Eglenme/Keyif i . .
Alma Robotik kodlama problemlerini ¢6zmekten keyif 5 3
alma
Robotik kod dogru ¢alisinca mutlu olma 4
Hatal1 kodu diizeltince ¢ok mutlu olma 0
Zor kodlama siirecini tamamlamaktan memnuniyet 1 1
Mutlu Olma duyma
Yeni bir robotik arag ile yeni bilgiler 6grendigi igin 3 3
mutlu olma
Hazir robotik sistemle ¢aligma kolayligindan 1 1
memnun olma
Yeni robotik bilgileri kesfetme heyecani yagama 3
Heyecanlanma o
Zor gorev karsisinda 6grenme istegiyle heyecanlanma
5 Robotik aracin dogru calismasini saglayan kodu elde 2 2
S Kod edene kadar test yapma
% Yazma/Robotu Hatali1 kodu bulmakta zorluk yasama 2 5
:% Calistirma Hatali kodu buluncaya kadar tekrar tekrar deneme 4 6
= yapma
E Uygun Robotu Uygun robotik araci kolayca segme/baglantiy1 2 0
A Se¢me/Olusturma  olusturma
g Sorumlulugunun 15, il ’ ¢
% Farkinda Olma Sorumluluk bilinciyle etkin katilim saglama 0 1
% Yardima Ihtiyaci )
& Oldugunu Ogretmene soru sorma 3 1
< Soyleme
% Duygu/Diisiincesi  Olumlu duygularmi ifade etme 3 6
— ni Dile Getirme Olumsuz duygulari ifade etme 0 1
— . Ogretmenden yardim isteme 4 5
S Yardim Isteme )
a Arkadaslarindan yardim isteme 1 1
® " Akran Baskisi Akran baskist nedeniyle duygusal zorlanma 0 1

robotik kodlama etkinliklerindeki 6grenme ciktilarina yonelik goriislerini degil, ayn1 zamanda
bu siirecteki duygu, diisiince ve davranislarin1 da detayli olarak gozler oniine sermektedir.
Devam eden béliimde grenci deneyimleri; “Ogrenme Ciktisi, Bilissel Siirecler, Duyussal
Tepkiler, Davranigsal Siiregler, Temsili/Arac1 Katilim, Sosyal Etkilesim” kategorileri altindaki
temalarda yer alan kodlara gore sanal (VEXcode-VR) ve fiziksel (Raspberry-Pi) robotik

kodlama gruplarindaki 6grenci ifadelerinden alintilarla desteklenmis ve karsilagtirmali bir

Tablo 29°daki

nitel bulgular, iistiin yetenekli 6grencilerin yalnizca sanal ve fiziksel

sekilde yorumlanmustir.

Ogrenme Ciktist

temalar1 altinda ¢esitli kodlar belirlenmistir. Bu kodlar, sanal veya fiziksel robotik kodlama

Bu kategoride ortaya cikan “Egitsel Katkilar” ve “Ogrenmede Yasanan Zorluklar”
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araciyla Python programlama dili 6grenme siirecine katilan iistiin yetenekli 6grencilerin

edindikleri kazanim ve deneyimlerin yani sira karsilastiklar1 zorluklar1 da ortaya koymaktadir.

Egitsel Katkilar: Her iki grupta O6grencilerin Python programlama dilini 6grenme
kazanimi edindikleri ve bu yeni araglarla robot bilesenlerini kodlayarak deneyimleme firsati
bulduklar1 goriilmistiir. Ayrica bu etkinlikler sayesinde her iki gruptaki bazi 6grencilerin,
edindikleri bu robotik bilgilerini gelecekteki mesleklerinde kullanabileceklerini fark ettigi,
hatta robotik alanina yonelik mesleki egilim gelistirdigi belirlenmistir. Sanal robotik kodlama
grubunda, bu etkinlikler sayesinde robotik kodlama mantigin1 anladigin1 ve yaptigi robotik
kodlama hatalarindan ders c¢ikarmayr Ogrendigini dile getiren 6grenciler fiziksel robotik
kodlama grubuna gore ¢ogunluktadir. Fiziksel robotik kodlama grubunda ise, gercekei gorev
ve senaryolar sayesinde robotik kodlamay1 daha kolay 6grendiklerini belirten 6grenciler sanal
gruba gore cogunluktadir. Buna gore her iki gruptaki 6grencilerin bu 6grenme siirecinde egitsel
acidan cesitli kazanimlar ve deneyimler elde ettikleri sdylenebilir. Bu temadaki kodlara iliskin

ogrenci ifadelerinden alintilar sunlardir:

“Ilk hafiada kodlarin nasil ¢cahistigini 6grendik, listeler ve siirekli tekrarlama kodlarin
ogrendik. Mesela For kodunu yani [kodu] ka¢ kez tekrarlayacagini ogrendik. Bi de
mesela robotun hareket etme ve renk sensorlerini ¢alistirma mantigini 6greniyorsun.
Robotu hareket ettiriyorsun, renk sensoriinii ¢alistirtyorsun, bu ¢ok giizel, renk
sensoriiyle harfler yazabiliyorduk (Sanal, O3, Erkek).”

“Hocam, sensorleri ogrendim. Hocam yazdigim kodlarin robota nasil bir etkisi
oldugunu robotun hareketlerinde goriiyorsun (Sanal, O4, Erkek).”

“Mesela While True var onu ogrendik. O da dongii, kodu siirekli yazmak yerine dongii
vapmak icin kullanilyyor. Akilli ev sistemi gibi seyler yaptik. Mesela LED karanlikta,
15tk olmadiginda 151k yakiyordu, 151k oldugunda 15181 sondiirtiyordu. Mesela ben daha
onceden hig¢ bilmiyordum servo motorunu, bunlar: da 6grendim (Fiziksel, 02, Erkek).”

“Sey hocam, While dongiisiivle For dongiistinii ogrendim. Yazdigim kodu
calistirabilmek, kurdugum devreyi ¢alistirabilmek falan bilmedigim seyler dgendim.
Led yakmayi, motor ¢alistirmayt da ogrendim hocam (Fiziksel, O3, Kiz).”

“Ledler'in arti eksisine gore baglanmay1 6grendik. Aklima gelen, mesela tusa basilirsa
lambayr yak gibi ciimleler kullandigimizda bunu gercek hayatta da kullandigimizi fark
ettim, sonra bununla ilgili projeler yapyp bunu da ger¢ek hayatimiza gegirebiliriz onu
fark ettim (Fiziksel, O1, Erkek).”

“Iik derse geldigimde ¢ok hata yapmistim. Ama bazen hatalarim yeni sonuclar elde
etmeme, yeni bilgiler 6grenmeme yardimct oluyor. Ornegin def main fonksiyonunu her
kodlamanin basina yazmamiz gerektigini, if kosulunu falan, tekrarlamalari, sonra
hocam if-else kosulunu ogrendim. Robotun altigen ¢izerken ki ilerleme mesafesini filan
robotik kodlama dersi sayesinde égrendik (Sanal, O1, Kiz).”

“Hocam ben birinci onceligim cerrah olmayr diisiiniiyorum. Cerrahide robotik
sistemler, sensorler, x-ray'ler falan isimize yariyor. Yani cerrahide kullamlacak
bilgisayar sistemleriyle alakali bana katki sagladigini diistiniiyorum (Sanal, O2,
Erkek).”
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“...ben gelecekte yazilim miihendisi olmak istiyorum, yazilim miihendisi ile robotik
kodlamanin ¢ok alakast oldugunu diigiiniiyorum. Bu da bana ¢ok yardim edecek, gercek

ortamda yapacagim bir denemenin bana daha ¢ok katkisimin oldugunu diistiniiyorum
(Fiziksel, Ol, Erkek).”

Ogrenmede Yasanan Zorluklar: Her ne kadar hem sanal hem de fiziksel robotik
kodlama grubundaki az sayida 6grencinin robotik kodlama gorevlerini tamamlamakta ve kod
yazmakta zorlandig1 goriilsede, 6grencilerin ¢ogunlukla kod yapilarini unuttugu saptanmistir.
Sanal robotik kodlama grubundaki 6grencilerin kodlama siirecinde siklikla s6z dizimi hatasi
yaptiklar1 6n plana ¢ikmistir. Ayrica bu grupta Tiirk¢e karakter kullanma ve hatali kodu
bulmakta zorlanma durumuyla daha ¢ok karsilagilmistir. Fiziksel robotik kodlama grubunda
ise; uygun robotik araci segmekte veya baglantiy1 kurmakta zorlanan (6rnegin LED baglama
gibi islemler) 6grencilerin daha ¢ok oldugu gbézlemlenmistir. Ayrica bu grupta fonksiyonlari
kullanirken zorlanma durumuyla daha ¢ok karsilasilmistir. Bu bulgular, her iki gruptaki
ogrencilerin ilk kez bu calisma kapsaminda Python programlama dilini kullanarak robotik
kodlama yapmaya baslamasi nedeniyle, ger¢ek¢i ve dijital bir aracit programlama
aliskanliklarinin yetersizligine isaret edebilir. Bu temadaki kodlara iliskin 6grenci ifadelerinden
alintilar sunlardir:

“Hatalarumi ararken uzun zaman geg¢iyordu en zorlandigin konu hatalar: bulmakt.

Yani boslugu yazmadigimizda hata ¢ikiyor. Sadece bazen iki noktay: yanhs yazryordum

va da bosluklart yanlig yaziyordum. Bazen de sadece kodlarin yerlerini karistirtyordum.

O kadar (Sanal, O2, Erkek).”

“Hatalar: bulmak zordu o yiizden en bastan tekrardan bakiyordum satir satir o zor
oluyordu. Hocam mesela kodu dogru yazmistim ama boslugu birakmadiginda hata
ctkiyordu. Yazim hatasi yaptigimi diigiiniiyordum ya da bosluk birakmayt unutuyordum.
(Sanal, O3, Erkek).”

“Sevmedigim bir sey ise mesela yazarken yanlis ¢ikiyor, hata ¢ikiyor. Hatayr bulmak
uzun zaman aliyor 10 saat onu bulmaya ¢alisiyordum (Fiziksel, O2, Erkek).”

“Hocam tabii de Tiirkce karakterler herhalde hocam, bazen hata).{la Tiirkce karakterler
kullanabiliyordum hocam, Onlart ¢ozmek zor oluyordu. (Sanal, O4, Erkek).”

“Ama bazen ger¢ekten VEXcode-VR program baglanti hatasi verebiliyor. Ayrica kod
yvazanken de iki kere ii¢ kere zorlandim. Fonksiyon yazarken bir tab étede yapiyoruz ben
bosluklar: nedense stirekli atlyyordum bazen bir tab: biraz atlyyordum veya yazim
hatalarini yapryordum (Sanal, Ol1, Kiz).”

“Kablolar ¢ok karisik oluyor. Robotik parcalar: kurmak, birlestirmek daha ¢ok zor ...
Mesela hocam kodlari yazmak hepsi alt alta ya, iste onda biraz sikint ¢ikiyor. Kolay
geldi bana ama kod yazarken bazen unutabiliyordum (Fiziksel, O2, Erkek).”

“Hocam unuttugum kodlar oluyordu. Kod yazarken okudugum kodun devaminda ne
gelecegini ¢ok diisiindiim (Sanal, O4, Erkek).”

“Hocam kodlar: yazmak iste onda biraz sitkinti ¢ikiyor (Fiziksel, O2, Erkek).”

“Hocam kodlari yazmak zor oldu. for yanlis olursa program c¢alismiyor biliyordum.
Kodlama yaziminda siralamayt da bazen karistiriyordum (Fiziksel, O3, Kiz,).”
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“Fonksiyonlar bazen zor olabiliyor, o nedenle fonksiyonlari kullanmakta zorlandigim
kistmlar oldu (Fiziksel, Ol, Erkek).”

Bilissel Siirecler

Bu kategoride ortaya cikan, “Oz-Yeterlik ve Problem Cézme Durumu”, “Gercek
Hayatla Iliskilendirme ” temalar1 altinda cesitli kodlar belirlenmistir. Bu kodlar, iistiin yetenekli
Ogrencilerin sanal veya fiziksel ortamlarda yapilan etkinliklerdeki robotik kodlamaya yonelik
problem senaryolarina ¢éziim iiretme durumlarinin, gorevleri tamamlama kararliliklariin yan
sira, etkinlikleri gercek hayatla iligskilendirebilme durumlarini, basarma inanglarini ve

Ozgiivenlerini ortaya koymaktadir.

Oz-Yeterlik ve Problem Cézme: Her iki grupta da ayn1 sayida 6grenci, zorlu kodlama
gorevlerinde kararlilik gosterdigini dile getirmistir. Bu bulgu, 6grencilerin problem ¢dzme
stirecine aktif sekilde katildigini ve caba gostermeye istekli olduklarini ortaya koymaktadir.
Ayrica robotik problemi c¢ozecegine/basaracagina inanan ve robotik kodlama konusunda
kendini yeterli hisseden 6grenci sayis1 da her iki grupta birbirine yakin seviyededir. Ancak
robotik kodlama yeterligine yonelik 6zgiiven gelistirdigini net olarak dile getiren 6grenci sayist
fiziksel robotik kodlama grubunda daha yiliksek diizeydedir. Bu durum, her iki gruptaki
Ogrencilerin genel olarak robotik kodlamaya yonelik olumlu bir 6z-yeterlik algisina sahip
olduklarin1 gostermekle birlikte, fiziksel robotik kodlama grubunda daha belirgin seviyede

oldugunu ortaya koymaktadir.

Diger taraftan hem problem ¢6ziimiinlii deneme-yanilma yoluyla basaracagina inanan
hem de kendini robotik kodlama konusunda yeterli hissetmeyen 6grenci sayisi sanal robotik
kodlama grubunda daha fazladir. Ayni grupta ortaya ¢ikan bu iki zit bulgu, 6grencilerin ilk kez
sanal bir ortamda robotik kodlama etkinliklerine katilim gdstermelerinin bir sonucu olabilir.
Robotik probleme c¢oziim bulma konusunda alternatif yollar liretme ve hata ayiklama
yapabilecegine inanma durumu ise yalnizca sanal robotik kodlama grubunda ve diisiik diizeyde
dile getirilmistir. Bu durum, dgrencilerin bu becerileri gergeklestirmede veya ifade etmede
sinirl1 kaldiklarini, bazi biligsel stratejileri (6r. hata ayiklama, alternatif ¢oziim iiretme)
kullanma konusunda daha fazla destek ve deneyime ihtiya¢ duyduklarini gostermektedir. Bu

temadaki kodlara iligskin 6grenci ifadelerinden alintilar sunlardir:

“Ben zaten zihnimde canlandirmaya ¢alistyordum ama fazla da zor olmuyordu (Sanal,
02, Erkek).”
“Cok sey yapabildigin bu etkinlikler, basari hissini veriyor (Sanal, O1, Kiz).”

“Zor oluyor hatayr bulmak istiyorsun. Yani bir seyler seni zorlayinca daha da iistiine
gitmek istiyorsun. Onunla daha fazla ugrasiyorum (Fiziksel, O2, Erkek).”
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“Hocam, hata olunca yine bastan farkli bakip, farkli ¢coziim buluyordum (Sanal, O4,
Erkek).”

“Hocam baslarda kotiiydiim ama sonrasinda hallettim. Ciinkii kodu yazip buradan

tekrar tekrar yapinca deneme yanilmayla ¢ozdiim. Son derslerde boyle yaptim (Sanal,
02, Erkek).”

“Mesela kendim de istesem program yapabilirim artik. Kendimi yeterli hissediyorum,
¢linkii simdi bunun ¢ok daha kolay oldugunu 6grendim robotik kodlamada (Fiziksel, Ol,
Erkek).”

“Robotu goriip, yani yazdigin kodun dogru oldugunu goriince yapabildigini
gortiyorsun. Son zamanlarda yazdigimiz kodlarda daha iyi olmaya basladim. O nedenle
hocam robotik kodlamada kendimi yeterli hissediyorum bence (Sanal, O2, Erkek,).”

“Yeterli hissediyorum. Mesela kendim de istesem program yapabilivim artik (Fiziksel,
Ol, Erkek).”

“Ben zaten kodu yazarken yazimi gelistirdim, mesela genellikle tamamlyorum o
kodlari. O nedenle kendimi yeterli hissediyorum (Fiziksel, O2, Erkek).”

“Hocam ben robotik kodlamada kendimi fazla yeterli hissetmiyorum. Ciinkii sadece bu
derste temelini attim. Daha cok ilerletirsem daha giizel sonuglar elde edecegimi
diigtiniiyorum (Sanal, Ol, Kiz).”

“Son zamanlarda yazdigimiz kodlara daha iyi olmaya basladim. Hatta sizin yaptiginiz
testlere de ilk bastakine gére ¢cok az yanlisim ¢ikti (Sanal, O2, Erkek).”

Gergek Hayatla Iliskilendirme: Her iki grupta da etkinlikleri giinliik yasamdaki robotik
uygulamalarla iligskilendiren ve gercek hayat i¢in robotik projeler iiretebilecegini fark eden
Ogrenciler mevcuttur. Bu bulgu, 6grencilerin robotik etkinliklerde kazandiklari bilgileri giinliik
yasam baglamina transfer edebildiklerini gostermektedir. Ancak bu oran fiziksel robotik
kodlama grubuna gore sanal robotik kodlama grubunda oldukga yiiksek seviyededir. Bu durum
ise, sanal ve fiziksel ortamlarda kullanilan robotik kodlama araglarinin teknik 6zelliklerinden
kaynaklanmis olabilecegi gibi, sanal robotik kodlama etkinliklerinin 6grencilerin bilgiyi gergek
yasamla iliskilendirmelerine daha fazla katki sundugunu ortaya koymaktadir. Bu temadaki
kodlara iliskin 6grenci ifadelerinden alintilar sunlardir:

“Mesela araba kazalarini onlemek icin kullamliyor sensorler ya da araglarin bir seye

carpmasint sensor onliiyor (Sanal, O2, Erkek).”

“Hocam mesela biz elimizi kullanarak yemek yiyoruz, robotta kadlayarak yazi
vazabiliyor ya da resim ¢izebiliyor. Hocam mesela ben bir kod yazdigimda o istedigim
sekilde ilerleyebiliyor, boylece ¢izdigim sekillerin i¢ agilarinin kag derece oldugunu da
ogretiyor (Sanal, O3, Erkek).”

“Mesela diyelim, bir arabada sensor oluyor o araba kullanirken sorun ¢ikard: sensor
hemen bize bildiriyor (Sanal, O4, Erkek).”

“Raspberry-Pi robotuna sensérler falan bagladik. Diisiiniin iste hocam mesela
sensorler giinliik hayatta arabalarda ¢ok kullanilyyor kazalar: 6nlemek igin, ya da ¢ogu
farkl iste bu akilli araglar ev sistemleri kullanilyyor. Bu akilli ev sistemini kurmugstuk
iste o evlerin gelistirilmesi ¢cok énemli mesela (Fiziksel, O2, Erkek).”
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“Mesela eger yangin dumani gelirse Raspberry-Pi bunu algilar ve robottan ses ¢ikar.
Bu sayede de bunun yangin oldugunu anlamamizi saglhyor (Fiziksel, O3, Kiz).”

Duyussal Tepkiler

Bu kategoride ortaya c¢ikan, “Ilk Izlenim”, “Kaygi Duyma/Duymama”, “Sikilma”,
“Uziilme”, “Eglenme/Keyif Alma”, “Mutlu Olma”, “Heyecanlanma” temalar altinda cesitli
kodlar belirlenmistir. Bu kodlar, iistiin yetenekli 6grencilerin sanal veya fiziksel robotik
kodlama araglariyla karsilastiklarinda hangi duygular i¢inde olduklarini, bu araglarla
katildiklart Python programlama dili 6grenme siirecindeki kaygi durumlarini, olumlu/olumsuz

duygusal tepkilerini ortaya koymaktadir.

Ik Izlenim: Sanal robotik kodlama grubundaki 6grencilerin bu etkinliklerle ilk
karsilastiklarinda fiziksel robotik kodlama grubundakilere gore ne 6greneceklerini daha fazla
merak etmelerine karsin, yalnizca sanal robotik kodlama grubundaki bazi dgrencilerin ilk
izlenim olarak bu etkinliklerin karmasik oldugunu diisiinmeleri sasirticidir. Bu durum, 6zellikle
sanal robotik kodlama aracinin 6grencilerin ilk kez katildiklar1 bu etkinliklere karsi1 daha yiiksek
bir merak duygusu tagimalarini sagladigini, ancak bu ortamdaki robotik kodlama etkinliklerini
baslangigta zihinsel olarak zorlayici bulmalarina neden oldugunu ortaya koymaktadir. Bu

temadaki kodlara iliskin 6grenci ifadelerinden alintilar sunlardir:

“Hocam ilk gordiigiimde acaba biz bu robotla ne yapacagiz diye diisiindiim robotun
tistiindeki kalemi el sandim belki o elle bir seyler tutup birakiriz diye diisiinmiistiim

(Sanal, O2, Erkek).”

“Hocam, ben tabii ki ok merak etim dedim ki, acaba biz bu uygulamada ne yapacagiz?

(Sanal, O4, Erkek).”
“Hocam ilk basta yapabilir miyim diye birazcik merak ettim (Fiziksel, O1, Erkek).”

“Hocam ¢ok karmasik gibi duruyordu. Ben ilk geldigimde gercekten yapamayacagimu,
zor oldugunu diisiinmiistiim (Sanal, Ol, Kiz).”

Kaygit Duyma/Duymama: Sanal robotik kodlama grubunda hata yapinca endiseye
kapilan 6grenciler cogunlukta iken, fiziksel robotik kodlama grubunda ise; her ne kadar
basaramayacagini diisiinen/kendine giivenmeyen 6grenciler olsa da, etkinliklerde genel olarak
rahat olan, kaygi duymayan o6grenciler cogunluktadir. Bu bulgu, 6zellikle fiziksel robotik
kodlama etkinliklerinin sanal robotik kodlama etkinliklerine gore 6grencilerin siirece daha rahat
yaklagmalarin1 ve 6nemli bir kisminin kaygi hissetmeden etkinliklere katilmalarini sagladigini
gostermektedir. Buna karsin sanal robotik kodlama etkinliklerinin 6grencilerin hata yapma
sonrast daha fazla endise yagamalarina neden oldugunu da ortaya koymaktadir. Bu temadaki

kodlara iliskin 6grenci ifadelerinden alintilar sunlardir:

“Hatalar! Bu hatalar: bulurken endiselendim (Sanal, Ol, Kiz).”
“Yanlis yaptigimda biraz daha tedirginlesiyorum (Sanal, O3, Erkek).”
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“Kodumda hata ¢ikabileceginden korkuyorum (Fiziksel, O1, Erkek).”
“Ara sira [basarabilecegime dair] giivensizlik hissediyordum hocam (Sanal, Ol1, Kiz).”

“Hocam, ilk geldigimde boyle acaba yapabilir miyim diye tereddiidiim oldu (Fiziksel,
03, Kiz).”

“Simdi Raspberry-Pi'de kodlama yaparken hi¢ ozgiivensiz olmuyorum, her zaman
kendimi rahat hissediyorum, yani éyle ¢ok rahat da degil ama 6gretmenlerimin ve
arkadaslarimin kizmasindan da korkmuyorum (Fiziksel, O1, Erkek).”

“Ben genellikle kod yazarken veya Raspberry-Pi ile ugrasirken rahat oluyorum. Hig
kendimi germiyorum (Fiziksel, O2, Erkek).”

“Kendimi rahat hissediyorum genel olarak éyleyim, ¢iinkii eger anlamasam bile sikinti
olmaz (Fiziksel, O3, Kiz).”

“Ben kodlar: ¢ok severek yazdim (Sanal, O1, Kiz).”

“Hocam agik¢ast kendimi rahat hissediyorum, ¢iinkii yanlis yapinca yanlist bulacagimi
ve sizin yardim edeceginizi biliyorum (Sanal, O2, Erkek).”

Stkilma: Fiziksel robotik kodlama grubundaki bazi 6grenciler hatalar1 bulup diizeltme
stirecinde sikildigini belirtmistir. Buna karsilik, sanal robotik kodlama grubundaki 6grenciler
bu duruma iligkin herhangi bir olumsuz duygu bildirmemistir. Bu bulgu, fiziksel ortamda
yapilan robotik kodlama etkinliklerindeki hata diizeltme siirecinin bazi Ogrenciler igin
motivasyon kaybina neden olabilecegini, sanal ortamda yapilan robotik kodlama etkinliklerinde
ise boyle bir duygu durumunun yasanma ihtimalinin daha diisiikk oldugunu gostermektedir. Bu

temadaki kodlara iligkin 6grenci ifadelerinden alintilar sunlardir:

“Kodumda hata ¢iktiginda o hatay bulmak uzun siirebiliyor, sikiliyorum (Fiziksel, O1,
Erkek).”

“Sevmedigim bir sey ise mesela yazarken yanls ¢ikiyor, hata ¢ikiyor. 10 saat onu
bulmaya ¢alistyordum, ¢ok sikici (Fiziksel, O2, Erkek).”

Uziilme: Fiziksel robotik kodlama grubundaki o6grencilerden hicbiri basarisiz
denemelerde veya akran basaris1 karsisinda olumsuz duygular yasadigini belirtmemistir. Buna
karsilik, sanal robotik kodlama grubundaki 6grencilerden bazilar1 basarisiz denemelerde
olumsuz duygular yasadigini, akran basarisi karsisinda duygusal olarak zorlandigini ifade
etmistir. Bu bulgular, sanal ortamda gerceklestirilen robotik kodlama etkinliklerinde bazi
ogrencilerin basarisizlik veya akran karsilastirmalarina daha duyarli olabilecegini
gostermektedir. Fiziksel grupta bu tiir olumsuz duygularin hi¢ raporlanmamis olmasi, yiiz yiize
ortamin destekleyici etkisi veya duygusal zorlanmalarin daha az fark edilmesi ile agiklanabilir.

Bu temadaki kodlara iliskin 6grenci ifadelerinden alintilar sunlardir:

“Ben programda hata yapinca biraz iiziiliiyordum (Sanal, O1, Kiz).”

“Mutsuz oldugum zamanlar, dogru programi yazdigimi sanip programin yanlis olmast,
o sirada diger arkadaglarinkinin dogru olmasi (Sanal, O3, Erkek).”
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Eglenme/Keyif Alma: Fiziksel robotik kodlama grubunda, etkinlikleri yaparken
eglendigini, robotik problemleri ¢6zmekten keyif aldigini belirten 6grenciler, sanal robotik
kodlama grubuna gore c¢ogunluktadir. Bu sonug, fiziksel ortamdaki etkinliklerin Python
programlama dili 6grenme siirecinde 6grencilerin olumlu duygularini daha ¢ok destekledigini
gostermektedir. Bu durum, yiiz yiize etkilesimlerin ve fiziksel materyallerle calisma
firsatlarinin, dgrencilerin duygusal katilimini artirabilecegini diisiindiirmektedir. Bu temadaki

kodlara iligkin 6grenci ifadelerinden alintilar sunlardir:

“Cok giizel. Raspberry-Pi eglenceli geldi (Fiziksel, O1, Erkek).”

“Bunu ¢ok sevdim. Giizel bir sey robotik kodlama. Ben de yapmaya devam etmek
istiyorum yani (Fiziksel, O3, Kiz).”

“Kodlama yaparken zevk aldim, c¢iinkii hem artik kodlama yazabildigimi kendime
kamtlamis oldum (Fiziksel, O1, Erkek).”

“Hocam bence robotik kodlama eglenceli (Sanal, Ol, Kiz).”

Mutlu Olma: Sanal robotik kodlama grubunda, robotik kod dogru ¢alisinca mutlu
oldugunu dile getiren 6grenciler fiziksel robotik kodlama grubuna gore ¢ogunluktadir. Ancak
yalnizca sanal robotik kodlama grubundaki bazi 6grencilerin, hatali kodu diizeltince ¢ok mutlu
oldugunu dile getirmesi, Ozellikle sanal ortamda yapilan robotik kodlama etkinliklerinin
Ogrencilerin basartya ulasma durumunda olumlu duygular yasamalarina daha fazla katki
sagladigin1 géstermektedir. Diger taraftan, her iki grupta da ayni sayida 6grenci, yeni bir robotik
arag ile yeni bilgiler 6grendigi icin mutlu oldugunu dile getirmisti. Bu durum 6grencilerin
yalnizca sanal veya fiziksel ortamdaki robotik aracin calismasiyla degil, siirece dair
ogrenmelerle de igsel doyum yasadigmi ortaya koymaktadir. Katilime1 profilinin iistiin
yetenekli 6grencilerden olugsmasi da bu durumu saglamis olabilir. Az sayida da olsa her iki
grupta, zor kodlama siirecini tamamlamaktan ve hazir robotik sistemle ¢alisma kolayligindan
duydugu memnuniyeti dile getiren 6grenciler olmustur. Bu sonug, 0grencilerin zorlayici
siireglerden ¢cok dogrudan basariya ulastiklar1 anlara odaklandiklarini diisiindiirebilir. Bu

temadaki kodlara iligkin 6grenci ifadelerinden alintilar sunlardir:

“Yaptigim programin basarili olmasi beni mutlu ediyordu (Sanal, O3, Erkek).”

“Hocam her zaman kodlar beni mutlu etti. Sorunlari ¢ozmenin ¢ok faydali oldugunu,
cok giizel bir konu oldugunu anladim (Sanal, Ol, Kiz).”

“O kodu ¢calistirdigimda bana mutluluk veriyor (Fiziksel, O1, Erkek).”
“En ¢ok beni mutlu ediyordu ledi yakmak bile (Fiziksel, O3, Kiz).”

“Ama eger ¢alismazsa hatalarimi bulup diizeltiyorum bu sefer daha da mutlu oluyorum
(Sanal, Ol, Kiz.).”

“Yeni bir arag¢ gordiigiim icin daha da mutlu oldum. Onun nasil .galwtzg“zm ve calisma
bi¢imini 6grendim. Bunu ogrendigim igin de sevindim (Fiziksel, O2, Erkek).”
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“Robotu ilk gordiigiimde diizenli bir bicimi vardi ¢ok giizel gériiniiyordu (Sanal, O4,
Erkek).”

Heyecanlanma: Sanal robotik kodlama grubunda, zor bir gorevle karsilastiklarinda
ogrenmeye yonelik heyecan duyduklarini ifade eden Ogrenciler, fiziksel robotik kodlama
grubuna goére cogunluktadir. Bu durum, sanal ortamda gergeklestirilen robotik kodlama
etkinliklerinin 6grencilerde merak ve Ogrenme istegi uyandirmada daha etkili oldugunu
gostermektedir. Diger taraftan her iki grupta da aymi sayida 6grenci yeni robotik bilgileri
kesfetme siirecinden duyduklart heyecani dile getirmistir. Bu sonug ister sanal ister fiziksel
ortamda olsun, yeni bir robotik aracla Python programlama dilini kesfetme siirecinin
Ogrencilerde heyecan uyandirdigini gostermektedir. Bu temadaki kodlara iliskin 6grenci

ifadelerinden alintilar sunlardir:

“Hocam bu yeni robotla kodlamayr ogrenmek icin cok heyecanlydim (Sanal, O3,
Erkek).”

“Ashinda yeni seyler ogrenecegim icin heyecanlandim. Bir de kod daha zor oldugunda
daha da  heyecanlaniyorum. Heyecanlanmak olumlu etkiliyor beni, ¢iinkii
heyecanlaninca daha da yapmak istiyorum (Fiziksel, O2, Erkek).”

“Nasil bulurum diye diisiiniiyorum ama hocam o heyecanla diisiiniiyorum (Sanal, O2,
Erkek).”

“Kodlar ¢ok giizel ama karmasik goziikiiyordu. Yani kodlari goriince sasirmigtum.
Bundan sonra kodlar: ogrenince daha da heyecanlanmaya basladim (Sanal, O3,

Erkek).”
Davranigsal Siiregler

Bu kategoride ortaya ¢ikan, “Kod Yazma/Robotu Calistirma”, “Uygun Robotu
Se¢me/Olusturma” temalar1 altinda cesitli kodlar belirlenmistir. Bu kodlar, iistiin yetenekli
Ogrencilerin sanal veya fiziksel robotik araglarla problem durumuna ¢6ziim iireten kodlama

gorevlerini yerine getirirken sergiledikleri davraniglari ortaya koymaktadir.

Kod Yazma/Robotu Calishrma: Her iki grupta da ayn1 sayida 6grenci, robotik aracin
dogru calismasini saglayan kodu elde edene kadar test yaptigini dile getirmistir. Bu sonug ister
sanal ister fiziksel ortamda robotik kodlama etkinligine katilsin, her iki gruptaki 6grencilerin
de problem ¢ozme siirecinde kararlilik gosterdiklerine igaret etmekte, diger bir ifadeyle dogru
sonuca ulasip gorevi tamamlama konusundaki kararli davraniglarini gozler dniine sermektedir.
Bu durum katilimci profilinin {istiin yetenekli grencilerden olusmasindan kaynaklanmis
olabilir. Buna karsin, sanal robotik kodlama grubunda, hatal1 kodu bulmakta zorluk yasayan
ogrenciler fiziksel robotik kodlama grubuna gore ¢ogunluktadir. Bu bulgu, sanal ortamda
robotik kodlama yapan Ogrencilerin hata ayiklama siirecinde daha fazla giigliik yasadiklarini

diisiindiirebilir. Bu temadaki kodlara iligskin 6grenci ifadelerinden alintilar sunlardir:
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“Genellikle kodda hatalar ¢tkiyordu. Onlart da kendim bulmaya ¢alistyordum (Fiziksel,
02, Erkek).”

“Ben de deneyerekten dogru sonucu buluyordum (Fiziksel, O3, Kiz).”
“Bosluk ya da yazim hatasi varsa diizeltiyordum (Sanal, O3, Erkek).”

“Hocam kodu ¢alistirdigimda asagida hatamin nerede yaptigini gosteriyordu, onu
diizeltiyordum (Sanal, O3, Erkek).”

“Bu robotta bazen, hataniz var diyor ama bazen soylemiyor. Ciinkii o kodda bir hata
yvoktur. Sadece robotun gidecegi mesafesini yanlis yapiyorsun (Sanal, Ol, Kiz).”

“Sadece bazen iki noktayr yanls yaziyordum ya da bosluklari yanls yaziyordum, o
hatayr bulmak ¢ok zor oluyordu (Sanal, O2, Erkek).”

“Hocam, herhaldq en zoru Tiirk¢e karakter hatast yapmak, ¢iinkii onlart ¢é6zmek zor
oluyordu (Sanal, O4, Erkek).”

“Kodumda hata ¢iktiginda o hatay bulmak uzun siirebiliyor (Fiziksel, O1, Erkek).”

Uygun Robotu Se¢cme/Olusturma: Fiziksel robotik kodlama grubundaki bazi 6grenciler
uygun robotik araci kolayca sectigini/baglantiy1 olusturdugunu ifade etmistir. Buna karsin sanal
robotik kodlama grubundaki 6grenciler bu dogrultuda herhangi bir beyanda bulunmamustir. Bu
bulgu, fiziksel ortamda robotik araglarla dogrudan etkilesim kuran 6grencilerin, uygun araci
secme ve baglanti kurma siireglerini daha somut ve anlasilir bicimde deneyimlediklerini
gostermektedir. Diger yandan, sanal robotik kodlama grubu katilimcilarinin bu siirece dair ifade
belirtmemesi, ¢evrim i¢i ortamda robotik araglarla fiziksel temasin olmamasinin, uygun robotu
belirleme ve baglant1 kurma siireglerinin fark edilmesini zorlastirabilecegini diistindiirmektedir.
Bu durum, uygulamali robotik etkinliklerde fiziksel ortamin tercih edilmesinin, 6grencilerin
ara¢ se¢imi ve baglanti kurma gibi teknik becerileri gelistirmeleri agisindan destekleyici bir rol
oynayabilecegini ortaya koymaktadir. Bu temadaki kodlara iligkin 6grenci ifadelerinden

alintilar sunlardir:

“Ben robotik kurmakta zorlanmadim, dogru parcalari, devreleri kolayca bir araya
getirdim (Fiziksel, O3, Kiz).”

“Raspberry-Pi eglenceliydi, ¢ok zorlanmadim kablolari uygun sekilde baglarken
(Fiziksel, O1, Erkek).”
Temsili/Aract Katilim

Bu kategoride ortaya cikan, “Sorumlulugunun Fakinda Olma”, “Yardima Ihtiyac
Oldugunu Séyleme”, “Duygu/Diistincesini Dile Getirme” temalar1 altinda cesitli kodlar
belirlenmistir. Bu kodlar, iistiin yetenekli 6grencilerin sanal veya fiziksel robotik kodlama
gorevlerini yerine getirirken sorumluluk bilinciyle etkin katilim saglayip saglamama, yardima
ihtiyact olup olmama durumlarina iliskin duygu ve diisiincelerini ne derece dile getirdiklerini

ortaya koymaktadir.
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Sorumlulugunun Farkinda Olma: Her ne kadar robotik kodlama siirecine katilan her
iki gruptaki Ogrenciler, nicel bulgularda ortaya c¢iktigi {izere, tiim gorevleri tamamlama
performansi sergilemis olsalar da, yalnizca sanal robotik kodlama grubundaki bir 6grencinin
sorumluluk bilinciyle etkin katilm sagladigini dile getirmesi sasirticidir. Fiziksel robotik
kodlama grubunda ise bu kod hi¢ gézlenmemistir. Bu durum, sanal ortamda gérev bilinciyle
hareket ederek bireysel katilim sergileyen 6grencilerin sinirli da olsa varlik gosterdigini ortaya
koymaktadir. S6z konusu bulgu ister sanal ister fiziksel ortamda olsun, 6grencilerin robotik
etkinliklerde sorumluluk alma davraniglarin1 dogrudan dile getirme egiliminde olmadiklarini
ve bu becerinin goriinlir kilinmasi i¢in daha fazla yapilandirilmis yonlendirme ve gorev
paylagimina ihtiya¢ duyulabilecegini diisiindiirmektedir. Bu temadaki kodlara iliskin 6grenci

ifadelerinden alintilar sunlardir:

“Kotii diistincelerimden uzak kaldim, etkinlikte i{tenileni diistindiim, ona uygun sekilde
dogru sonuca ulagmak i¢in odaklandim (Sanal, Ol, Kiz).”

Yardima Ihtiyact Oldugunu Soyleme: Fiziksel robotik kodlama grubunda etkinlikleri
dogru sekilde tamamlamak i¢in yardima ihtiyaci oldugunda 6gretmene g¢ekinmeden soru
sordugunu dile getiren Ogrenci sayisi, sanal robotik kodlama grubundakilere gore
cogunluktadir. Her iki gruptaki robotik etkinliklerde de ogretmenin Ogrencilerle ayni
laboratuvar ortaminda bulundugu ve 6grencilerin 6gretmene dogrudan erisiminin saglandigi
diisiiniildiglinde bu bulgu sasirticidir. Bu durum, fiziksel ortamdaki robotik aracla
gerceklestirilen somut/dokunmatik etkilesimin, 6grencilerin bulunduklar1 6grenme ¢evresinin
gercekliginin farkinda olmalarint saglayarak, yardim isteme davraniglarint daha rahat
sergilediklerini gdstermektedir. Diger yandan, sanal ortamdaki robotik araci kullanirken
Ogrencilerin bu ¢evrimi¢i ve 3B ortamin i¢ine dalip (immersion), bulunduklart 6grenme
cevresinin gercekligini unutmalarina neden olarak, yardim isteme davranislarini daha sinirl
diizeyde sergilediklerini diisiindiirmektedir. Bu temadaki kodlara iligskin 6grenci ifadelerinden

alintilar sunlardir:

“Benim kodlarda bazen yanlishk ¢ikiyordu. Onu nasil ¢ozecegimi bilmiyordum ama size
sorup onu da halledebiliyordum (Fiziksel, Ol, Erkek).”

“Bulamayinca da zaten size soruyordum. Mesela akilli ev sisteminde size de sordum
(Fiziksel, O2, Erkek).”

“Bir kere size sormustum, siz bana yanlisimi gosterdiniz (Sanal, Ol, Kiz).”

Duygu/Diisiincelerini Dile Getirme: Sanal robotik kodlama grubunda robotik kodlama
stireciyle ilgili olumlu duygularini ifade eden 6grencilerin sayisi fiziksel robotik kodlama
grubundakilere gore cogunluktadir. Bu bulgu, her iki gruptaki o6grencilerin de olumlu
duygu/diisiincelerini ifade etmeye yatkin oldugunu, 6zellikle sanal robotik kodlama grubunda

Ogrencilerin bu tiir duygu/diisiinceleri dile getirmekte daha belirgin bir sekilde 6ne ¢iktigin
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gostermektedir. Ote yandan, olumsuz duygu/diisiince ifadesi yalnizca sanal robotik kodlama
grubunda bir kez gozlemlenmistir. Olumsuz duygu/diisiince paylasiminin her iki grupta da
diisiik diizeyde kalmasi, 6grencilerin negatif duygu/diisiinceleri dile getirme konusunda
¢ekingen olabileceklerine ya da bu duygu/diisiincelerin yeterince fark edilmemis olabilecegine
isaret etmektedir. Bu cergevede gerek sanal gerekse fiziksel robotik kodlama gibi problem
¢ozme temelli 6grenme ortamlarinda dgrencilerin duygu/diisiincelerini agikca ifade etmelerini
destekleyici iletisim ortamlarin olusturulmasi; duygu/diisiincelerine yonelik farkindalik ve
diizenleme becerilerinin gelisimi agisindan 6nemli olabilir. Bu temadaki kodlara iliskin 6grenci
ifadelerinden alintilar sunlardir:

“Sizinle daha ¢ok kendine giiveniyor insan. Sizin yardiminizla bu tiir etkinliklerde

kendime giivenmemeyi atlattim. Stipersiniz (Sanal, O1, Kiz).”

“Gittik¢e aramiza bir bag olustu hocam. VEXcode-VR ile aramiza giizel bir bag olustu
(Sanal, O4, Erkek).”

“...Yeni bir ara¢ gordiigiim icin daha da mutlu oldum. Bunu ogrendigim icin de
sevindim (Fiziksel, O2, Erkek).”

“Hocam etkinligi sevdigimde, bence bana robotik kodlama konusunda ¢ok fazla katki
saglad: (Fiziksel, O3, Kiz).”

“Robot iistiime geliyor gibi geldi (Sanal, O1, Kiz).”
Sosyal Etkilesim

Bu kategoride ortaya ¢ikan, “Yardim Isteme”, “Akran Baskisi” temalar altinda gesitli
kodlar belirlenmistir. Bu kodlar, iistiin yetenekli 6grencilerin sanal veya fiziksel robotik
kodlama gorevlerini yerine getirirken 6grenme ortamindaki diger paydaslarla sosyal etkilesime

acik olup olmama durumlarini ortaya koymaktadir.

Yardim Isteme: Sanal robotik kodlama grubunda 6gretmenden yardim istedigini dile
getiren Ogrenci sayisi fiziksel robotik kodlama grubundakilere gore cogunluktadir. Bu bulgu,
sanal robotik kodlama grubu katilimcilarinin yardim ihtiyacini 6zellikle 6gretmene yoneltme
egiliminde olduklarin1 gostermektedir. Bu durum, ¢evrim i¢i ortamlarda dgrencilerin bireysel
olarak karsilastiklar1 sorunlarda dogrudan 6gretmene yonelmeyi tercih ettiklerini ve belirsizlik
karsisinda Ogretici destegine daha fazla ihtiya¢ duyduklarmi diisindiirmektedir. Fiziksel
robotik kodlama grubu katilimcilarinin ise 6gretmenden yardim isteme davraniginin az olmasi,
ogretmene dogrudan ulagmanin olagan bir siireg olarak algilanmasindan dolay: ifade edilmeye
gerek goriilmemesiyle aciklanabilir. Diger taraftan her iki grupta da az sayida 6grenci
arkadaslarindan yardim istedigini dile getirmistir. Bu durum, her iki grupta da az sayida

Ogrencinin daha fazla akran etkilesimi iizerinden ¢6ziim arama egiliminde oldugunu, diger bir
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ifadeyle her iki gruptaki pek cok 6grencinin ¢ok da fazla akran destegi arayisinda olmadigin
gostermektedir. Bu temadaki kodlara iliskin 6grenci ifadelerinden alintilar sunlardir:
“Ogretmenim size soruyorum. Ciinkii yapamayinca hatay: bulacagimi veya sizin yardim
edeceginizi biliyorum (Sanal, O2, Erkek).”
“... neyse ki sizinle beraber ne yapmam gerektigini tek tek 6grendim (Sanal, Ol, Kiz).”’

“Bazi  kodlarda yanhshk ¢ikiyordu. Onu nasil ¢ozecegimi  bilmiyordum ama
ogretmenimin yardimiyla onu da halledebiliyordum (Fiziksel, Ol, Erkek).”

“Arkadaslarimizdan da yardim aldik (Sanal, O3, Erkek).”

Akran Baskist: Sanal robotik kodlama grubunda yalnizca bir 6grenci akran baskisi
nedeniyle duygusal zorlanma yasadigini dile getirmis, fiziksel robotik kodlama grubunda ise
boyle bir bulguya rastlanmamistir. Bu bulgu, sanal ortamdaki robotik etkinliklerde az da olsa
akran baskisinin 6grenciler lizerinde duygusal etkiler yaratabilecegini gostermektedir. Fiziksel
robotik kodlama grubunda bu tiir bir duygusal zorlanmanin ifade edilmemesi ise, dgrencilerin
yiiz yiize ortamda sosyal baskiyr daha kolay yonetebildiklerini ya da bu baskinin daha az
hissedilir diizeyde yasandigini diisiindiirebilir. Bununla birlikte, iki grup arasindaki bu diisiik
frekans farki dikkat c¢ekicidir ve akran baskisinin etkilerinin her iki ortamda da agikca ifade
edilmedigini gostermektedir. Bu durum, Ogrencilerin duygusal zorlanmalarini paylasma
konusunda ¢ekingen davranabileceklerini ya da bu tir deneyimlerin farkinda olmadan
i¢sellestirilebilecegini diisiindiirmektedir. Bu temadaki kodlara iliskin 6grenci ifadelerinden

alintilar sunlardir:

“...yapamadigimda, arkadaslarim bana dik dik baktiginda nedense beni hep iizdii
(Sanal, Ol, Kiz).”

83



BESINCI BOLUM
Tartisma ve Sonug¢

Bu ¢alismada; bilim ve sanat merkezinde, bireysel yetenekleri fark ettirme programinda
Ogrenim goren 6. ve 7. smiftaki iistiin yetenekli 6grencilerin sanal (VEXcode-VR) ve fiziksel
(Raspberry-Pi) robotik kodlama performanslari, 6z-yeterlikleri ve kaygilart arastirilmigtir. Ayni
zamanda sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplar1 i¢in, bu degiskenler arasinda anlamli bir
iliski olup olmadig1 da belirlenmistir. Robotik kodlama performansi kapsaminda ise; bu iki
robotik kodlama ortaminin 6grencilerin Python programlama dili basarilarina ve programlama
dili bilgilerinin kaliciligina (hatirlanmasina) etkisinin yani sira, haftalik kazanimlara gore
ogrenme siireclerindeki performanslari ve mesguliyetleri de incelenmistir. Ayrica 6grencilerin
sanal ve fiziksel robotik kodlama ortamlarindaki Python programlama dili 6grenme
deneyimlerine iliskin goriisleri karsilagtirilarak aralarindaki benzerlik ve farkliliklar ortaya
¢ikartlmistir. Bu boliimde bulgular arastirma sorulart ¢ergevesinde literatiire dayandirilarak

yorumlanmis, ¢ikarimlar yapilmis ve gelecek caligmalar i¢in 6neriler sunulmustur.

Ustiin Yetenekli Ogrencilerin Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlama Performanslari

Ustiin yetenekli &grencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama performanslari
kapsaminda; gruplarin haftalik kazanimlart ve mesguliyetlerinin yani sira, Python programlama

dili basarilar1 ve bilgilerinin kalicilig1 (hatirlanmasi) ile ilgili ortaya ¢ikan sonuglar tartisilmistir.

Ustiin Yetenekli Ogrencilerin Haftaltk Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlama Kazanumlart

Her iki 6grenme ortaminda da 6grencilerin haftalik Python programlama dili kazanim
puanlarinin yiiksek oldugu ve 10 haftalik slire¢ boyunca istikrarli bir diizeyde devam ettigi
goriilmiistiir. Bu sonug, sanal ve fiziksel ortamda yiiriitiilen robotik kodlama etkinliklerinin
istlin yetenekli Ogrencilerin Python programlama dili kazanimlarini benzer diizeyde
destekledigini gostermektedir. Nitel bulgularda ortaya ¢ikan olumlu 6grenme ¢iktilarinin her
iki grupta da yiiksek frekansta olmasi bu sonuglar1 desteklemektedir. Literatiirde de benzer
bicimde, 6grenme ortamindan bagimsiz olarak 6grencilerin biligsel kapasitelerinin ve problem
¢ozme becerilerinin gelisiminde robotik tabanli programlama etkinliklerinin etkili oldugu
belirtilmektedir (Eraytag, 2019). Ayrica, &grencilerin haftalik kazanim puanlarinin zaman
icinde ayni seviyede seyretmesi, 10 haftalik uygulama boyunca Ogrenme diizeylerinin

korundugunu gostermektedir. Bu durum, {istiin yetenekli 6grencilerin soyut diistinme ve
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algoritmik mantig1 kavrama kapasitelerinin, farkli 6grenme ortamlarinda benzer bigimde aktif

hale geldigini diisiindlirmektedir (Cubukcu & Tosuntag, 2018).

Ustiin Yetenekli Ogrencilerin Haftalik Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlama Mesguliyetleri

Hem sanal hem de fiziksel robotik kodlama ortamlariin iistiin yetenekli 6grencilerin
mesguliyet diizeylerini biiyilk Ol¢lide benzer bigimde destekledigi goriilmiistiir. Gruplarin
haftalik genel mesguliyet puanlariin yani sira alt mesguliyet boyutlarindaki ortalamalarin 2-3
araliginda (2 = kismen gozlendi, 3 = gozlendi) seyretmesi, 6grencilerin siire¢ boyunca aktif
katilim gosterdiklerine isaret etmektedir. Davranigsal mesguliyetin en yiiksek ortalamaya sahip
olusu, Ogrencilerin Ogrenme siirecine aktif olarak katilim sagladiklarinin 6nemli bir
gostergesidir. 10 haftalik siirecte sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin duyussal,
biligsel, davranigsal, temsili, sosyal ve genel mesguliyet ortalamalarinin paralel diizeyde devam
etmesi ve gruplar arasi anlamli fark olmamasi, her iki 6grenme ortaminin da 6grencilerin
ilgisini, katilimini ve bilissel gabasini siirdiiriilebilir sekilde destekledigini (Ru Qu & Fok, 2022;
Sullivan & Bers, 2018), 6grenme memnuniyetini artirdigini géstermektedir (Zhong vd., 2020).
Mesguliyetin alt boyutlarina iliskin her iki grupta ortaya ¢ikan olumlu nitel bulgular da bu
sonuclar1 desteklemektedir. Bu durum sanal ortamlarin da fiziksel uygulamalar kadar etkili bir
O0grenme deneyimi saglayabilecegini ortaya koymakta, sanal 6grenme ortamlarinin 6zellikle
tistiin yetenekli Ogrenciler igin gilivenilir bir alternatif 6grenme modeli olabilecegini

gostermektedir (Erol vd., 2024).

Ustiin yetenekli 6grencilerin sanal ve fiziksel robotik kodlama ortamlarindaki
mesguliyet alt boyutlarina iligkin haftalik ortalamalar incelendiginde ise; “Ddngiiler”
kazanimina yonelik etkinliklerin yapildigi 4. haftada hem duyussal mesguliyet hem de genel
mesguliyet acisindan sanal robotik kodlama grubu lehine istatistiksel olarak anlamli bir fark
bulunmustur. Bu durum, istiin yetenekli &grencilerin ¢ok adimli kodlama siireclerinin
baslangicinda Raspberry-Pi ile yapilan fiziksel robotik kodlama etkinligine duygusal uyum
saglamakta zorlanabildiklerini diisiindiirmektedir. Nitel bulgulardaki duyussal tepkiler arasinda
yer alan “Zor gorev karsisinda 6grenme istegiyle heyecanlanma” ifadesinin sanal robotik
kodlama grubunda daha yiiksek frekansa sahip olusu bu sonucu desteklemektedir. Bu bulgular,
duyussal mesguliyetin haftalik degisimlerinde etkinlik tiirli ve ortam 6zelliklerinin belirleyici
rol oynayabilecegini gostermektedir. Zhao vd. (2024), fiziksel robotik kodlama ortamlarinda
ilk adaptasyon siirecinin dgrencilerin kayg diizeylerini artirabilecegini belirtmistir. Ote yandan,
VEXcode-VR gibi sanal robotik bir ortamin gorsellik ve geri bildirim agisindan zengin

icerikleri 6grencilerin ilgisini ve motivasyonunu artirmis olabilir (Sullivan & Bers, 2018).
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Benzer sekilde, Rukangu vd. (2025) sanal ortamlarin “ilgi” bilesenini gili¢lendirdigini

vurgulamiglardir.

Her iki grubun davranigsal mesguliyet diizeyleri agisindan 8. ve 9. haftalarda sanal
robotik kodlama grubu lehine anlamli farklar gériilmiistiir. Bu haftalarda yapilan “Listeler” ve
“Proje Gergeklestirme-Hata Ayiklama” etkinliklerinin kapsamli, karmasik ve ¢ok adimli
kodlama islemlerini icermesi, Raspberry-Pi fiziksel robotik araciyla kodlama yapan {istiin
yetenekli 6grencilerin davranigsal mesguliyetlerinin sanal robotik kodlama grubuna gore daha
diisiik seviyede kalmasina neden olmus olabilir. Nitel bulgulardaki davranmigsal siirecler
arasinda yer alan “Hatal1 kodu buluncaya kadar tekrar tekrar deneme yapma” ifadesinin sanal
robotik kodlama grubunda daha yiiksek frekansa sahip olusu bu sonucu desteklemektedir.
Nitekim Zhao vd. (2024), sanal robotik araglarin 6zellikle zorlu gorevlerde katilimi artirici rol
oynayabilecegini belirtmistir. Fredricks vd. (2004) ve Reeve (2012) de davranigsal

mesguliyetin gorev niteligi ile iliskili oldugunu vurgulamiglardir.

Her iki grubun hem temsili ve sosyal mesguliyet hem de genel mesguliyet diizeyleri
acisindan “Fonksiyonlar” kazanimina yonelik etkinliklerin yapildig: 6. haftada gruplar arasinda
fiziksel robotik kodlama grubu lehine istatistiksel olarak anlamli bir fark saptanmistir. Bu
durum i¢ i¢e kodlama islem adimlarinin oldugu bu haftada, Raspberry-Pi ile yapilan fiziksel
robotik kodlama etkinligine katilan iistiin yetenekli 6grencilerin sanal robotik kodlama grubuna
kiyasla, kendi duygu ve diislincelerini daha fazla dile getirerek temsili mesguliyet
sergilediklerini ve daha fazla sosyal etkilesim iginde olduklarini gostermektedir. Zhao vd.
(2024), fiziksel ortamlarin somut etkilesim vesilesiyle motivasyonu artirabilecegini, bu sayede
ogrencilerin kendi duygu ve diisiincelerini daha rahat dile getirebilecegini belirtmistir. Ayrica
bu sonuglar, fiziksel ortamin belirli donemlerde daha yogun sosyal etkilesim firsatlart
sundugunu gostermektedir. Yiiz yiize etkilesimin aidiyet duygusunu artirdigi (Aldridge &
Fraser, 2016; Belt vd., 2021), fiziksel etkilesimin ve sosyal ortamin motivasyonu gii¢lendirdigi
(Kahu, 2011) literatiirde de vurgulanmaktadir. Ancak nitel bulgulardaki temsili/araci katilim ve
sosyal etkilesim kategorilerinde bu duruma zit bulgular ortaya c¢ikmustir. Fiziksel robotik
kodlama grubundaki 6grenciler, sinif ortaminda etkinliklere katildiklari i¢in, bu siiregte kendi
duygu ve diisiincelerini dile getirmelerini ve sosyal etkilesimi, olagan bir ders akis1 olarak
algilamis ve bu yondeki goriislerini ifade etme ihtiyaci duymamus olabilirler. Bu sonug dikkate
alinarak, yeni ¢aligmalarda dgrencilerin temsili ve sosyal mesguliyet boyutlarindaki gorislerini
daha net ortaya koymalarini saglamak icin, dgrencilere sinif ortaminda fiziksel bir aragla

robotik kodlama yaptiklarini daha fazla vurgulayan sorular sorulmasi gerekebilir.
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Ustiin Yetenekli Ogrencilerin Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlamadaki Python Programlama
Dili Basarilar:

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarindaki iistiin yetenekli 6grencilerin 10 haftalik
Ogretim siireci sonundaki Python programlama dili son test basar1 ortalamalari, 6n test basari
ortalamalarina kiyasla anlamli bicimde ve yiiksek etkiye sahip seviyede artig gostermistir. Bu
durum hem sanal ve hem fiziksel robotik kodlama araglariyla yapilan etkinliklerde 6grencilerin
Python programlama dilini 6grenme seviyelerinin anlamli ve giiglii bir sekilde gelismeye
devam ettigini gostermektedir. Yiiksek etki biiyiikliikleri, her iki 6grenme ortaminin de giiclii
bir 6gretimsel etkiye sahip oldugunu gostermektedir. Nitel bulgularda ortaya ¢ikan egitsel
katkilarin her iki grupta da yiiksek frekansta olmasi bu sonuclari desteklemektedir. Bu
sonugclar, robotik kodlama ve programlama 6gretiminde hem sanal hem de fiziksel ortamlarin
etkili oldugunu ortaya koyan onceki arastirmalarla tutarlidir (Alimisis, 2013). Cam ve Kilicer
(2022), LEGO Mindstorms EV3 robotik kodlama aracinin sanal versiyonu ile fiziksel robot
setlerini karsilastirmig ve her iki ortamin da (sanal ve fiziksel) kodlama becerilerinde anlamli
artis sagladigini, birbirine benzer diizeyde etkili oldugunu belirlemistir. Yurdakdk ve
Kalelioglu (2023), fiziksel programlama araci olan Micro:bit kullanarak 6 hafta siireyle Python
Ogretimi yapmis, On test ve son testler arasinda anlaml fark oldugunu, 6grencilerin Python
programlama ile ilgili degiskenler, kosullar, dongiiler ve fonksiyonlar gibi kavramlari

o6grenmede 6nemli kazanimlar sagladigini gostermistir.

Her iki grubun on test ve son test ortalamalar1 dikkate alindiginda, sanal robotik
kodlama grubundaki artisin, fiziksel robotik kodlama grubundakine kiyasla daha yiiksek oldugu
belirlenmistir. Bu durum sanal robotik kodlama ortamimin bilgi diizeyini gelistirmede ve
Ogrenmenin siirdiiriilebilirligini saglamada etkili oldugunu diistindiirmektedir. Sanal ortamlarin
donanim ve kontrol gibi kullanim kolaylig1 sunan unsurlar agisindan 6grencilere tekrar etme,
gorsellestirme imkani saglayarak kodlama becerilerini gelistirdigi alanyazinda bildirilmistir
(Sucu & Cakiroglu, 2022). Bakirct (2019), sanal programlama araci ile geleneksel 6gretim
ortamin1 kiyasladiginda, robotik kodlama egitiminin basartyr artirmada, programlama ve
algoritma mantigin1 kazandirmada etkili oldugunu belirlemistir. Sonug olarak, esnek yapisi
sayesinde sanal 6grenme ortamlar1 6grencilerin kendi hizlarinda ilerleyebilmesine, 6grenme

ciktilarinin daha da giliglenmesine katki saglayabilir.

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin son test basar1 ortalamalar1 arasinda sanal
robotik kodlama grubu lehine anlamli seviyede ve yiiksek etkiye sahip fark oldugu
belirlenmistir. Bu bulgular, sanal robotik kodlama ortamlarimin fiziksel robotik kodlama
ortamlarina kiyasla iistiin yetenekli 6grencilerin Python programlama dili 6grenme siireclerinde

daha etkili oldugunu gostermektedir. Fiziksel robotik uygulamalarin ise 6zellikle somut
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deneyim, is birligi ve takim calismasini destekledigi bilinmektedir (Bers, 2020). Ancak
calismada elde edilen bulgular, sanal ortamin yiiksek basariya daha fazla katki sundugunu
gostermektedir. Bunun nedeni, {stiin yetenekli Ogrencilerin hizli 6grenme egilimleri ve
bireysellestirilmis 6grenme ortamlarindan daha fazla fayda saglamalar1 olabilir (Subotnik vd.,
2011). Ayrica alanyazinda, sanal ortamda saglanan esnek 6grenme siire¢lerinin 6grencilerin
O6grenme motivasyonunu ve akademik katilimini artirdigi belirtilmistir (Aldridge & Fraser,
2016).

Sanal 6grenme ortamlarinin, 6grencilere bireysel hizda ilerleme, tekrar yapabilme ve
coklu etkilesim imkanlar1 sunarak 6grenmeyi destekledigi 6zellikle etkilesimli igeriklerin ve
ogrenci merkezli etkinliklerin, 6grencilerin programlama becerilerini gelistirmede dnemli rol
oynadig1 (Korkmaz & Altun, 2014) 6nceki arastirmalarda vurgulanmistir. Nitekim yapilan
arastirmalarda, sanal robotik kodlama uygulamalarinin 6grencilerin problem ¢6zme, algoritmik
diisiinme ve biligsel esneklik becerilerini gelistirdigi de belirtilmektedir (Altiok & Ucgiil, 2024).
Sonug olarak, sanal robotik kodlama ortamlarinin istiin yetenekli 6grencilerin programlama
basarisini artirmada gii¢lii bir alternatif oldugu sdylenebilir. Nitel bulgularda ortaya ¢ikan
olumlu 6grenme ¢iktilar1 arasindaki “Python programlama dilini 6grenme” ile ilgili 6grenci
ifadelerine ait frekanslarin sanal robotik kodlama grubunda daha yiiksek olmas1 bu sonuglari

desteklemektedir.

Ustiin Yetenekli Ogrencilerin Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlamadaki Python Programlama
Dili Bilgilerinin Kalicihg: (Hatirlanmast)

Her iki grupta da on test ve kalicilik testi ortalamalar1 arasinda kalicilik testi lehine
yiiksek etkiye sahip anlamli fark oldugu belirlenmistir. Bu durum hem sanal hem de fiziksel
robotik kodlama ortamlarinin 6grenme siirecinde bilgi kaliciligi agisindan giiclii sonuglar
verdigini gostermektedir. Etki biiytikliiklerinin her iki grup i¢in de yiiksek olmasi, Python
programlama egitiminin kalici dgrenmeler sagladigini gostermektedir. Fiziksel materyal
kullanimi, dogrudan 6gretmen geribildirimi ve sosyal etkilesim gibi 6geler fiziksel ortamda
daha belirgin olabilmekte ve 6grencilerin 6grendiklerini unutma olasiligini azaltabilmektedir.
Bu durum 6grencilerin derin 6grenmesini saglayabilmekte ve kavramlarin daha kalic1 olmasina
bliyiik destek sunabilmektedir (Selguk, 2019). Bunun yaninda tekrar-odakli ve etkilesimli sanal
ogrenme materyallerinin basar1 agisindan fiziksel materyaller ile rekabet edebilecek seviyede
oldugu da alanyazinda dile getirilmistir (Fatsa & Turan, 2022). Bu g¢alismada ortaya ¢ikan
sonuglar da, onceki arastirmalarda vurgulanan “robotik tabanli programlama egitiminin
O0grenme motivasyonunu ve uzun vadeli biligsel kazanimlari artirdigl’” bulgulariyla

ortiismektedir (Rosenberg & Zviel-Girshin, 2024).
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Her iki grupta da son test ve kalicilik testi ortalamalar1 arasinda istatistiksel olarak
anlamli bir fark bulunmamistir. Bu durum, hem sanal ve hem fiziksel robotik kodlama
araclariyla yapilan etkinliklerde {istiin yetenekli 6grencilerin edindigi Python programlama dili
bilgilerini, tiim uygulama bitiminden 4 hafta sonra bile benzer seviyede hatirladiklarini
gostermektedir. Ayrica her iki gruptaki 6grencilerin son testteki performanslarini koruduklarini,
yani 6grenmenin biiyiik dl¢iide siirdiiriildiigiinii de ortaya koymaktadir. Bu bulgular, literatiirde
robotik ve programlama egitimlerinin uzun donemli 6grenme iizerinde olumlu etkileri
oldugunu ortaya koyan ¢alismalarla tutarlidir (Alimisis, 2013). Alanyazinda hem sanal hem de
fiziksel robotik kodlama ortamlarinin yalnizca kisa vadede basariyr artirmakla kalmayip uzun
vadede da Ogrenmenin kaliciligini destekledigini ortaya koyan calismalar da mevcuttur
(Fernando & Gonzalez, 2024). Bu sonuglar, uygulanan 10 haftalik etkinliklerdeki pekistirme
unsurlarinin kalici 6grenme izlerini giiglendirmis olduguna da isaret ettiginden, 6grenmenin
zaman icine dagitilarak yapilan aralikli tekrarlarin, bilginin geri cagirmasini ve uzun dénem

kaliciligini destekledigini gostermektedir (Selcuk vd., 2024; Stasolla vd., 2025).

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplariin kalicilik testi basar1 ortalamalar1 arasinda
sanal robotik kodlama grubu lehine anlamli ve orta seviyede etkiye sahip bir fark oldugu
belirlenmistir. Bu durum, sanal robotik kodlama araciyla yapilan egitimde fiziksel robotik
kodlama aractyla yapilana gore {iistiin yetenekli Ogrencilerin Python programlama dili
bilgilerinin daha kalic1 oldugunu, sanal robotik kodlama aracinin bilginin hatirlanmasinda daha
etkili oldugunu gostermektedir. Sanal ortamlar, 6grencilere risk almadan deneme yapma,
aninda geribildirim alma ve c¢esitli senaryolar1 kolaylikla simiile etme firsati sunarak 6grenme
stirecini  zenginlestirmektedir (Bers, 2020). Sanal robotik kodlama uygulamalarinin bu
etkilesimli yapisinin, 6grenenlerin hata yapma ve geri bildirim alma siireglerini kolaylagtirarak
biligsel yiikii azaltabilecegini ve problem ¢6zme becerilerini gelistirebilecegini de
diisiindiirmektedir (Altiok & Uggiil, 2024). Nitel bulgularda ortaya ¢ikan olumlu 6grenme
ciktilart arasindaki “Robotik kodlama mantigini anlama” ile ilgili 6grenci ifadelerine ait
frekanslarin sanal robotik kodlama grubunda daha yiliksek olmasi da bu sonuglari
desteklemektedir. Bu bulgular, dijitallesen diinyada sanal ortamlar gibi esnek, etkilesimli ve
erigilebilir araglarin robotik kodlama egitimi siireclerine daha fazla entegre edilmesi gerektigini
diistindiirmektedir. Gelecek arastirmalarda, ¢esitli sanal ve fiziksel robotik kodlama araglaryla,
farkli programlama dilleri ve uzun siireli uygulamalarda benzer karsilastirmalar yapilarak bu

sonuglarin genellenebilirligi test edilebilir.
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Ustiin Yetenekli Ogrencilerin Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlama Oz-Yeterlikleri

Fiziksel robotik kodlama grubunun uygulama Oncesi ve sonrasi robotik kodlama 6z-
yeterlik ortalamalar1 arasinda son test lehine yliksek etkiye sahip anlamli bir fark oldugu
belirlenmistir. Bu durum, fiziksel robotik kodlama araglariyla yapilan etkinliklerin 6grencilerin
Python programlama dilini 6grenmeye yonelik 6z-yeterlik seviyeleri iizerinde anlamli ve giiglii
bir etkisi oldugunu ortaya koymaktadir. Fiziksel robotik uygulamalarda dgrenciler, robotlart
dogrudan kontrol ederek problem ¢ozme siirecine aktif bi¢imde katilir ve hata diizeltme
siireclerinde gercek zamanli geribildirim alir. Bu deneyimler, 6z-yeterlik algisinin artmasini
destekleyen otantik basar1 yasantilari saglamis olabilir (Zhang & Zhu, 2022). Nitel bulgularda
ortaya c¢ikan “Robotik kodlama yeterligine yonelik 6z giiven gelistirme” ile ilgili 6grenci
ifadelerine ait frekanslarin fiziksel robotik kodlama grubunda daha yiiksek olmasi da bu

sonuclar1 desteklemektedir.

Sanal robotik kodlama grubunda ise On test ile son test 6z-yeterlik puanlar1 arasinda
anlamli bir fark gozlenmemistir. Bu durum sanal robotik kodlama araglariyla yapilan
etkinliklerin 6grencilerin Python programlama dilini 6grenmeye yonelik 6z-yeterlik seviyeleri
tizerinde anlamli bir degisim olusturmadigini gdstermektedir. Sanal robotik ortamlarin 6z-
yeterlik tlizerinde anlamli bir degisim yaratmamasi, literatiirde belirtilen smirhiliklarla
ortiismektedir. Sanal ortamlar hizli geri bildirim ve kisisel hizda 6grenme avantaji saglasa da
duygusal bag ve fiziksel deneyim eksikligi 6z-yeterlik olusumunu olumsuz etkileyebilir (Liang
& Du, 2025). Benzer sekilde Usher vd. (2025), sanal uygulamalarda modelleme ve sosyal
etkilesim etmenlerinin yeterince gii¢lii olmamasinin 6z-yeterlik gelisimini zayiflattigini
belirtmistir. Nitel bulgularda ortaya ¢ikan “Robotik kodlama alaninda kendini gelistirecegine
inanma” ile ilgili 6grenci ifadelerine ait frekanslarin sanal robotik kodlama grubunda daha

diisiik olmas1 da bu sonuglar1 desteklemektedir.

Gruplar aras1 karsilastirmalarda ise, sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin 6z-
yeterlik son test ortalamalarinin yiiksek oldugu belirlenmis, ancak gruplar arasinda istatistiksel
olarak anlamli bir fark bulunmamistir. Bu durum, {stlin yetenekli 6grencilerin Python
programlama dili 6grenme siirecinde sanal veya fiziksel robotik kodlama araciyla uzun siire
etkinlik yapmalarimin 6z-yeterlik seviyelerinde anlamli bir degisime neden olmadigini,
gruplarin 10 haftalik uygulama sonrasi 6z-yeterlik diizeylerinin birbirine olduk¢a benzedigini
ortaya koymustur. Ozellikle her iki grubun da iistiin yetenekli 6grencilerden olusmas,
baslangigtan itibaren yiiksek 6z-yeterlik diizeyi nedeniyle anlamli bir farkin ortaya ¢ikmamasini
aciklayabilir (Aksoy, 2014; Alabbasi vd., 2022; Bandura, 1997). Ayrica 6z-yeterlik algisinin

giiclenmesi, bireylerin basar1 deneyimleri yasamalari, modelleme ve akran gozlemleri
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yapmalari, sosyal destek almalar1 ve olumlu geri bildirimlerle pekistirilmeleriyle miimkiin
olabilir (Schunk & DiBenedetto, 2020). Bu ¢alismadaki her iki grupta da 6z-yeterlik son test
ortalamalarinin yiiksek ¢ikmasi, tistiin yetenekli 6grencilerin 10 haftalik etkinliklerde bu goriisii

destekleyecek deneyimler yasadiklarini ortaya koymaktadir.

Bulgular, sanal (VEXcode-VR) ve fiziksel (Raspberry-Pi) robotik kodlama ortamlarinin
herhangi birinin digerine kiyasla 6z-yeterlik algisinda belirgin bir avantaj veya {stiinlikk
saglamadigin1 gostermektedir. De la Hoz vd. (2024) robotik uygulamalarin katilimcilarin 6z-
giivenini artirdigini, ancak ortam tiiriiniin (sanal veya fiziksel) bu artis tizerinde anlamli fark
olusturmadigini bildirmistir. Benzer bi¢gimde bir meta-analiz ¢alismasinin sonuglari da, sanal
ve fiziksel robotik ortamlarinin kullanici algisi, sosyal varlik ve tutum degiskenleri iizerinde
benzer etkiler yarattigini, farkliliklarin daha ¢ok goérev karmasikligi veya kullanici deneyim
diizeyiyle iliskili oldugunu géstermistir (Muilwijk & Lazonder, 2023). Zhang ve Zhu (2022)
robotik etkinliklerin 6grencilerin STEM alanlarindaki giiven duygularini ve problem ¢dzme
becerilerini gelistirdigini, boylece 6z-yeterlikte anlamli artiglar sagladigini belirtmistir. Nitel
bulgularda ortaya ¢ikan “Zorlu kodlama gorevlerinde kararlilik gosterme” ile ilgili sanal ve
fiziksel robotik kodlama gruplarindaki 6grenci ifadelerinin ayni frekansa sahip olmasi da bu

sonuclar1 desteklemektedir.

Oz-yeterlik acisindan gruplar arasi fark cikmamasinin sebebi, kullanilan sanal
(VEXcode-VR) ve fiziksel (Raspberry-Pi) robotik kodlama araglarinin 6zellikleri de olabilir.
Nitekim sanal ortamda yiiriitiillen caligmalarin 6z-yeterlik artisinda daha smirli etkiler
gosterdigine dair ¢alismalar da mevcuttur (Yang vd., 2022). Bu nedenle bu sonuglarin
genellenebilmesi igin ileriki arastirmalarda, bu c¢alismada kullanilan robotik kodlama
araclarindan farkli sanal ve fiziksel robotik kodlama araglariyla yapilan uzun siireli benzer

uygulamalarda iistiin yetenekli 6grencilerin 6z-yeterlik diizeyleri karsilagtirilabilir.

Ustiin Yetenekli Ogrencilerin Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlama Kaygilar

Her iki grupta da kaygi son test ortalamasi on test ortalamasina gore azalmis olsada,
grup i¢i On test ve son test ortalamalari arasinda istatistiksel olarak anlamli bir fark
bulunmamistir. Bu bulgular hem sanal ve hem fiziksel robotik kodlama araglartyla yapilan 10
haftalik etkinliklerin 6grencilerin kaygilarinit olumlu yonde etkilese de, her iki gruptaki iistiin
yetenekli 6grencilerin Python programlama dili 6grenmeye yonelik kaygilarinda anlamli bir
degisim saglamadigin1 gostermektedir. Fan vd. (2025) yaptig1 calismada, 6grencilerin kaygi
diizeylerinde azalma egilimi bulundugunu, ancak bu azalmanin her durumda istatistiksel olarak

anlaml1 olmadigimi bildirmistir. Ogrencilerin duyussal tepkilerine yonelik nitel bulgularda yer
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alan “Robotik problemi c¢ozememe kaygisi yasama” ile ilgili her iki gruptaki 6grenci

ifadelerinin diisiik seviyede ayni frekansa sahip olusu da bu sonuglar1 desteklemektedir.

Sanal ve fiziksel robotik kodlama gruplarinin kaygi son test ortalamalar1 arasinda da
istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamaistir. Bu durum, her ne kadar her iki grupta da son
test kaygi ortalamalar1 6n teste gore diisiis gostersede, iistiin yetenekli 6grencilerin Python
programlama dili 6grenme siirecinde sanal veya fiziksel robotik kodlama araciyla 10 haftalik
etkinlik yapmalarinin kaygi seviyelerinde anlamli bir degisime ve diislise neden olmadigini
ortaya koymaktadir. Alanyazinda da benzer sonuglara ulasan ¢alismalar mevcuttur. Fan vd.
(2025) sanal ve fiziksel robotik ortamlar arasinda kaygi diizeyleri agisindan belirgin bir fark
saptamamuistir. Yang (2025), robot ile kodlama ve tablet uygulama ile kodlama karsilagtirmasi
yaptigi ¢alismada, her iki grubun bilissel diisiinme becerilerinde gelisim sagladigini, ancak
sosyal-duygusal beceriler ve duygusal diizenleme agisindan anlamli fark bulunmadigini
belirlemistir. Bu durum, farkli 6grenme ortamlarinin 6grencilerin kaygi diizeylerini benzer
bigimde etkiledigini desteklemektedir. Hsu vd. (2022) de es programlama temelli robotik
etkinliklerin 6grencilerin dil 6grenme kaygisini azalttigini, problem ¢ézme ve sosyal etkilesim
becerilerini gelistirdigini gostermistir. Ayrica ¢evrimdisi ve ¢evrimi¢i robotik uygulamalarini
karsilastiran Madariaga vd. (2023), 6grencilerin motivasyon ve katilim diizeylerinde ortam
tiirline goére anlamli fark olmadigini; her iki ortamin da benzer diizeyde ilgi ve 6grenme istegi
yarattigini bildirmistir. Zhong (2023), sanal ve fiziksel robotik ortamlarin dgrencilerin tutum
ve becerilerinde anlamli fark yaratmadigmi vurgulamistir. Ogrencilerin duyussal tepkilerine
yonelik nitel bulgularda yer alan “Yeni robotik bilgileri kesfetme heyecan1 yasama” ile ilgili

her iki gruptaki 6grenci ifadelerinin ayni frekansa sahip olusu da bu sonuglar1 desteklemektedir.

Her iki grubun da genel olarak diisiik diizeyde kaygi gostermesi, 68rencilerin robotik
kodlama siirecine olumsuz duygular olmadan katilabildiklerini gostermektedir. Ayrica hem
sanal hem de fiziksel robotik kodlama gruplarindaki katilimcilarin {stiin  yetenekli
ogrencilerden olusmasi da bu olumlu sonuglarin ortaya ¢ikmasini saglamis olabilir. Olpak ve
Karamete (2024) tarafindan yiiriitiilen arastirmada, istiin yetenekli 6grencilerin 6z-yeterlik
algilan ile kaygi diizeyleri arasinda anlamli bir iliski oldugu ortaya konulmustur. Calisma
bulgular, 6z-yeterlik diizeyi yiiksek olan 6grencilerin kaygi diizeylerinin daha diisiik oldugunu
gostermektedir. Benzer sekilde, bu arastirmada da oz-yeterlik algis1 yiiksek olan 6grenci
gruplarinin programlama kaygisi diizeylerinin orantili olarak daha diisiik oldugu belirlenmistir.
Zhong (2023) da 6grencilerin duygusal destek ve hata yonetimi deneyimlerinin obotik kodlama
kaygis1 iizerindeki belirleyici faktdrler oldugunu vurgulamistir. Ogrencilerin duyussal

tepkilerine yonelik nitel bulgularda yer alan “Yeni bir robotik arag ile yeni bilgiler 6grendigi
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icin mutlu olma” ve “Zor kodlama siirecini tamamlamaktan memnuniyet duyma” ile ilgili her

iki gruptaki 6grenci ifadelerinin ayn1 frekanslara sahip olusu da bu sonuglar1 desteklemektedir.

Her ne kadar son testler agisindan gruplar arasi anlamli bir fark olmasa da, sanal robotik
kodlama grubunun kayg1 son test ortalamasinin fiziksel robotik kodlama grubundan daha diisiik
oldugu belirlenmistir. Bu sonug, bu tir platformlarin 6zellikle robotik kodlama ile bir
programlama dili 6grenmeye yeni baslayan 6grenciler i¢in daha destekleyici bir 6grenme
atmosferi saglayabilecegini gostermektedir. Alanyazinda da benzer sonuglara ulasan ¢aligmalar
mevcuttur. Alsoliman (2022), sanal robotik ortamlarda 6grencilerin hata yapma korkularinin
azaldigini, bunun da psikolojik olarak daha giivenli bir 6grenme alani olusturdugunu
vurgulamistir. Benzer bicimde Kolil vd. (2020) sanal deney platformlarinin dgrencilerin 6z-
yeterlik algilarini artirdigini ve deneysel kaygiy1 azalttigini belirtmistir. Sanal robotik kodlama
grubundaki 6grencilerin nitel bulgularda yer alan duyussal tepkilerine yonelik “Tekrar tekrar
denemekten korkmama” ve “Zor gorev karsisinda 6grenme istegiyle heyecanlanma” ile ilgili
ifadelerinin fiziksel robotik kodlama grubundaki 6grencilerden daha yiiksek frekanslara sahip

olusu da bu sonuglar1 desteklemektedir.

Ustiin Yetenekli Ogrencilerin Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlama Performanslari, Oz-
Yeterlikleri ve Kaygilar1 Arasindaki Iliski

Fiziksel robotik kodlama grubunda Python programlama dili basarisi ile programlama
kaygist arasinda giiclii, negatif yonlii ve istatistiksel olarak anlamli bir iliski bulunmustur. Bu
bulgu, fiziksel robotik kodlama araciyla etkinlik yapan istiin yetenekli o6grencilerin Python
programlama diline yonelik basar1 arttikca kaygilarinin onemli seviyede azaldigini
gostermektedir. Ayrica, bu grupta basari ile 6z-yeterlik arasinda pozitif yonlii ve orta diizeyli,
0z-yeterlik ve kaygi arasinda ise negatif yonlii ve orta diizeyli bir iligki goriilmiis, ancak bu
iligkilerin istatistiksel olarak anlamli olmadig: tespit edilmistir. Literatiirde programlama dili
O0grenimi baglamlarinda sikg¢a arastirmalara konu edilen “yiiksek basar1 = daha diisiik kayg1”
modelini destekleyen g¢alismalar mevcuttur (Demir, 2015; Hsu & Hwang, 2023; Olpak &
Karamete, 2024; Olipas vd., 2021).

Sanal robotik kodlama grubunda ise, Python programlama dili basarisi ile programlama
kaygis1 arasinda negatif yonlii ve orta diizeyli, basarisi ile 6z-yeterlik ve 6z-yeterlik ile kaygi
arasinda pozitif yonlii ve zayif diizeyli iliskiler goriilmiis, ancak bu iligkilerin istatistiksel olarak
anlamli olmadigi tespit edilmistir. Alanyazinda bu yonde ¢ok az ¢aligmaya erisilebilmistir (Hsu
& Hwang, 2023). Bu nedenle fiziksel robotik kodlamanin yani sira 6zellikle sanal robotik
kodlamada bu degiskenler arasi iliskileri inceleyen yeni arastirmalara ihtiya¢ oldugu

sOylenebilir.
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Ustiin Yetenekli Ogrencilerin Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlama Siirecindeki Python
Programlama Dili Ogrenme Deneyimleri

Nitel bulgular; “Ogrenme Ciktilar1”, “Bilissel Siirecler”, “Duyussal Tepkiler”,
“Davranigsal Egilimler”, “Temsili/Aract Katilimlar” ve “Sosyal Etkilesimler” kategorilerinde
toplanmistir. Sonuglar, sanal (VEXcode-VR) ve fiziksel (Raspberry-Pi) robotik kodlama
gruplarindaki iistiin yetenekli 6grencilerin 10 haftalik etkinlikler sonunda Python programlama
dili 6grenmeye iliskin deneyimlerinin; bu kategoriler agisindan bazi durumlarda benzer ve bazi

durumlarda farklilasan nitelikte etkiler yarattigini ortaya koymaktadir.

Ogrenme Ciktilari: Her iki grupta 6grencilerin Python programlama dilini 6grenme
kazanimi edindikleri ve bu yeni araglarla robot bilesenlerini kodlayarak deneyimleme firsati
bulduklar1 goériilmiistiir. Ayrica bu etkinlikler sayesinde her iki gruptaki bazi 6grencilerin,
edindikleri bu robotik bilgilerini gelecekteki mesleklerinde kullanabileceklerini fark ettigi,
hatta robotik alanina yoOnelik mesleki egilim gelistirdigi belirlenmistir. Bu kazanimlar,
literatiirdeki robotik uygulamalarin 6grencilerin bilissel ve teknik yetkinliklerini artirdigi
yoniindeki bulgularla tutarlidir (Cift¢i & Bildiren, 2020; Usher vd., 2025). Sanal robotik
kodlama grubunda, bu etkinlikler sayesinde robotik kodlama mantigin1 anladigin1 ve yaptigi
robotik kodlama hatalarindan ders ¢ikarmay1 6grendigini dile getiren 6grenciler fiziksel robotik
kodlama grubuna gore ¢ogunluktadir. Fiziksel robotik kodlama grubunda ise, gercekei gorev
ve senaryolar sayesinde robotik kodlamay1 daha kolay 6grendiklerini belirten 6grenciler sanal
robotik kodlama grubuna gore ¢ogunluktadir. Buna goére her iki gruptaki ogrencilerin bu
o0grenme stirecinde egitsel agidan cesitli kazanimlar ve deneyimler elde ettikleri sdylenebilir

(Giirkez, 2021).

Her ne kadar hem sanal hem de fiziksel gruptaki az sayida 6grencinin robotik kodlama
gorevlerini tamamlamakta ve kod yazmakta zorlandig1 goriilse de 6grencilerin ¢ogunlukla kod
yapilarin1 unuttugu saptanmistir. Bazi arastirmalar, bu siliregte 6grencilerin biligsel yiik
dengesinin ve gorev karmagsikligiin dikkate alinmasinin kritik bir tasarim unsuru olarak 6ne
ciktig1 i¢in robotik uygulamalarin ozellikle karmasik goérevlerde Ogrenme siirecini
zorlastirabilecegini vurgulamaktadir (Chen vd., 2020). Sanal robotik kodlama grubundaki
ogrencilerin kodlama siirecinde siklikla s6z dizimi hatas1 yaptiklar1 6n plana ¢ikmistir. Ayrica
bu grupta Tiirk¢e karakter kullanma ve hatali kodu bulmakta zorlanma durumuyla daha ¢ok
karsilagilmistir. Baslangic seviyesindeki programlama Ogrencilerinin siklikla s6z dizimi ve
mantik hatalariyla karsilastigini ve bu hatalarin giderilmesi i¢in hata ayiklama becerilerinin
gelistirilmesinin kritik oldugunu belirten ¢alismalar bu bulguyu desteklemektedir (Zhang &
Jalal, 2019). Fiziksel robotik kodlama grubunda ise; uygun robotik aract se¢mekte veya

baglantiy1 kurmakta zorlanan (6rnegin LED baglama gibi islemler) 6grencilerin daha c¢ok
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oldugu gozlemlenmistir. Ayrica bu grupta fonksiyonlar1 kullanirken zorlanma durumuyla daha
cok karsilagilmistir. Bu bulgu, fiziksel robotik calismalarinda donanim baglantisi, sensor
entegrasyonu ve programlama senkronizasyonunun basariyi etkileyen temel faktorler oldugunu
vurgulayan arastirmalarla paralellik gostermektedir (Chalmers, 2018). Tiim bu bulgular, her iki
gruptaki Ogrencilerin ilk kez bu ¢alisma kapsaminda Python programlama dilini kullanarak
robotik kodlama yapmaya baslamasi nedeniyle, ger¢ek¢i ve dijital bir aract programlama

aliskanliklarinin yetersizligine isaret edebilir.

Biligsel Stiregler: Her iki grupta da ayni sayida 6grenci, zorlu kodlama goérevlerinde
kararlilik gosterdigini dile getirmistir. Bu bulgu, 6grencilerin problem ¢dzme siirecine aktif
sekilde katildigini1 ve ¢aba gostermeye istekli olduklarini ortaya koymaktadir. Alanyazinda da
robotik etkinliklerin biligsel katilimi artirdigini teyit eden (Sullivan & Bers, 2018), 6grencilerin
motivasyon, katilim ve Oz-yeterlik diizeylerini artirdigini belirtilen (Zamora vd., 2025)
calismalar mevcuttur. Ayrica bu calismada robotik problemi ¢ozecegine/basaracagina inanan
ve robotik kodlama konusunda kendini yeterli hisseden 6grenci sayist da her iki grupta birbirine
yakin seviyededir. Alanyazinda robotik kodlamanin, 6grencilerin 6z-yeterlik, yaraticilik
problem ¢ozme ve biligsel strateji kullanimi gibi iist diizey diisiinme stireclerini gelistirigi
vurgulanmaktadir (Benitti, 2012). Ancak robotik kodlama 6z-yeterligine yonelik 6z giiven
gelistirdigini net olarak dile getiren 6grenci sayisi fiziksel robotik kodlama grubunda daha
yiiksek diizeydedir. Bu durum, her iki gruptaki 6grencilerin genel olarak robotik kodlamaya
yonelik olumlu bir 6z-yeterlik algisina sahip olduklarin1 gostermekle birlikte, fiziksel robotik
kodlama grubunda daha belirgin seviyede oldugunu ortaya koymaktadir. Alanyazinda da
fiziksel etkilesimin, Ogrencilerin O6z-yeterlik algisin1 daha giiclii bir sekilde destekledigi
(Kiligkiran vd., 2020), fiziksel robotiklerin &grencilerin problem ¢dzme becerilerini ve

motivasyonlarin artirdigt (Alimisis, 2013) dile getirilmistir.

Diger taraftan hem problem ¢oziimiinii deneme-yanilma yoluyla bagaracagina inanan
hem de kendini robotik kodlama konusunda yeterli hissetmeyen 6grenci sayisi sanal robotik
kodlama grubunda daha fazladir. Ayn1 grupta ortaya ¢ikan bu iki zit bulgu, 6grencilerin ilk kez
sanal bir ortamda robotik kodlama etkinliklerine katilim géstermelerinin bir sonucu olabilir. Bu
durum sanal ortamlarda deneyim eksikliginin biligsel strateji gelistirmeyi sinirlayabilecegini
gostermistir (Alsoliman, 2022). Robotik probleme ¢dziim bulma konusunda alternatif yollar
iiretme ve hata ayiklama yapabilecegine inanma durumu ise diisiik diizeyde de olsa yalnizca
sanal robotik kodlama grubunda dile getirilmistir. Bu durum, 6grencilerin bu becerileri
gerceklestirmede veya ifade etmede smirli kaldiklarini, bazi biligsel stratejileri (6r. hata

ayiklama, alternatif ¢6zlim liretme) kullanma konusunda daha fazla destek ve deneyime ihtiyag
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duyduklarin1 gostermektedir. Sanal ortam hata yapma korkusunu azaltarak Ogrencilerin
deneme-yanilma yoluyla bilissel risk alma egilimini artirmis (Chao, 2016) ve soyut kavramlari

gorsellestirerek kavramsal anlamayi kolaylastirmis olabilir (Wu & Su, 2021).

Her iki grupta da etkinlikleri giinliik yasamdaki robotik uygulamalarla iligkilendiren ve
gercek hayat igin robotik projeler liretebilecegini fark eden 6grenciler mevcuttur. Bu bulgu,
ogrencilerin robotik etkinliklerde kazandiklari bilgileri gilinlik yasam baglamina transfer
edebildiklerini gostermektedir. Alanyazinda bu sunucu destekleyen arastirmalara rastlanmistir
(Cam & Kiyicl, 2022). Ancak bu oran fiziksel robotik kodlama grubuna gore sanal robotik
kodlama grubunda olduk¢a yiiksek seviyededir. Bu durum ise, sanal ve fiziksel ortamlarda
kullanilan robotik kodlama araglarinin teknik 6zelliklerinden kaynaklanmis olabilecegi gibi,
sanal robotik kodlama etkinliklerinin 6grencilerin bilgiyi gercek yasamla iligkilendirmelerine
daha fazla katki sundugunu ortaya koymaktadir. Benzer sekilde Gegenfurtner vd. (2014) da,
sanal ortamdaki simiilasyonlarin ger¢ek yasam senaryolarini modelleme kapasitesi sayesinde

bilgiyi gercek yasama transfer etmeyi kolaylastirabilecegini dile getirmistir.

Duyussal Tepkiler: Sanal robotik kodlama grubundaki 6grenciler bu etkinliklerle ilk
karsilastiklarinda fiziksel robotik kodlama grubundakilere gore ne 6greneceklerini daha fazla
merak etmelerine karsin, yalnizca sanal robotik kodlama grubundaki bazi 6grencilerin ilk
izlenim olarak bu etkinliklerin karmasik oldugunu diisiinmeleri sasirticidir. Bu durum, 6zellikle
sanal robotik kodlama aracinin 6grencilerin ilk kez katildiklari i¢in bu etkinliklere karst daha
yiiksek bir merak duygusu tagimalarini sagladigini, ancak bu ortamdaki robotik kodlama
etkinliklerini baglangicta zihinsel olarak zorlayict bulmalarina neden oldugunu ortaya
koymaktadir. Sanal ortamlarin o6grenciler iizerinde bu yonde etkileri oldugunu belirten

calismalara rastlanmistir (Miguel-Alonso vd., 2023).

Sanal robotik kodlama grubunda hata yapinca endiseye kapilan 6grenciler ¢cogunlukta
iken, fiziksel robotik kodlama grubunda ise; her ne kadar basaramayacagini diisiinen/kendine
giivenmeyen Ogrenciler olsa da, etkinliklerde genel olarak rahat olan, kaygi duymayan
ogrenciler ¢cogunluktadir. Bu bulgu, 6zellikle fiziksel robotik kodlama etkinliklerinin sanal
robotik kodlama etkinliklerine gore 6grencilerin siirece daha rahat yaklasmalarini ve 6nemli bir
kisminin kaygi hissetmeden etkinliklere katilmalarint sagladigini gdstermektedir. Buna karsin
sanal robotik kodlama etkinliklerinin 6grencilerin hata yapma sonrasi daha fazla endise
yasamalarina neden oldugunu da ortaya koymaktadir. Sanal ortamlarin 6grenciler tizerinde bu

yonde etkileri oldugunu belirten ¢alisma alanyazinda mevcuttur (Cam & Kilicer, 2022).

Fiziksel robotik kodlama grubundaki bazi 6grenciler hatalar1 bulup diizeltme siirecinde

sikildigini belirtmistir. Buna karsilik, sanal robotik kodlama grubundaki 6grenciler bu duruma
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iliskin herhangi bir olumsuz duygu bildirmemistir. Bu bulgu, fiziksel ortamda yapilan robotik
kodlama etkinliklerindeki hata diizeltme siirecinin bazi 6grenciler i¢in motivasyon kaybina
neden olabilecegini, sanal ortamda yapilan robotik kodlama etkinliklerinde ise boyle bir duygu
durumunun yasanma ihtimalinin daha diisiik oldugunu gostermektedir. Fiziksel obotik kdolama
etkinlikleinin 6grenciler {izerinde bu yonde etkileri oldugunu belirten ¢alismaya alanyazinda

ulagilmistir (Uguz, 2019).

Fiziksel robotik kodlama grubundaki 6grencilerden higbiri, basarisiz denemelerde veya
akran basaris1 karsisinda olumsuz duygular yasadigini belirtmemistir. Buna karsilik, sanal
robotik kodlama grubundaki 6grencilerden bazilar1 basarisiz denemelerde olumsuz duygular
yasadigini, akran basaris1 karsisinda duygusal olarak zorlandigini ifade etmistir. Sanal
ortamlarin 6grenciler tizerinde bu yonde etkileri oldugunu ortaya koyan ¢alisma alanyazinda
mevcuttur (Stephan vd., 2019). Bu bulgular, sanal ortamda gerceklestirilen robotik kodlama
etkinliklerinde bazi Ogrencilerin basarisizlik veya akran karsilastirmalarina daha duyarh
olabilecegini gostermektedir. Fiziksel grupta bu tlir olumsuz duygularin hi¢ raporlanmamis
olmasi, yiiz ylize ortamin destekleyici etkisi veya duygusal zorlanmalarin daha az fark edilmesi

ile aciklanabilir.

Fiziksel robotik kodlama grubunda, etkinlikleri yaparken eglendigini, robotik
problemleri ¢ozmekten keyif aldigini belirten 6grenciler, sanal robotik kodlama grubuna gore
cogunluktadir. Bu sonug, fiziksel ortamdaki etkinliklerin Python programlama dili 6grenme
stirecinde 6grencilerin olumlu duygularini daha ¢ok destekledigini gostermektedir. Bu durum,
yiiz yiize etkilesimlerin ve fiziksel materyallerle ¢alisma firsatlarinin, 6grencilerin duygusal

katilimin artirabilecegini diistindiirmektedir (Yurdakok, 2022).

Sanal robotik kodlama grubunda, robotik kod dogru calisinca mutlu oldugunu dile
getiren 0grenciler fiziksel robotik kodlama grubuna gére ¢ogunluktadir. Ancak yalnizca sanal
robotik kodlama grubundaki bazi 6grencilerin, hatali kodu diizeltince ¢gok mutlu oldugunu dile
getirmesi, 6zellikle sanal ortamda yapilan robotik kodlama etkinliklerinin 6grencilerin basariya
ulagsma durumunda olumlu duygular yasamalarina daha fazla katki sagladigin1 gostermektedir.
Diger taraftan, her iki grupta da ayni sayida 6grenci, yeni bir robotik arag¢ ile yeni bilgiler
ogrendigi i¢in mutlu oldugunu dile getirmistir. Bu durum 6grencilerin yalnizca sanal veya
fiziksel ortamdaki robotik aracin ¢alismasiyla degil, siirece dair 6grenmelerle de igsel doyum
yasadigin1 ortaya koymaktadir. Az sayida da olsa her iki grupta, zor kodlama siirecini
tamamlamaktan ve hazir robot sistemiyle ¢alisma kolayligindan duydugu memnuniyeti dile
getiren 0grenciler olmustur. Bu sonug, 6grencilerin zorlayict siireglerden cok dogrudan basariya

ulastiklart anlara odaklandiklarini diisiindiirebilir (Olipas vd., 2021).
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Sanal robotik kodlama grubunda, zor bir gorevle karsilastiklarinda 6grenmeye yonelik
heyecan duyduklarmni ifade eden Ogrenciler, fiziksel robotik kodlama grubuna gore
cogunluktadir. Bu durum, sanal ortamda gergeklestirilen robotik kodlama etkinliklerinin
Ogrencilerde merak ve 6grenme istegi uyandirmada daha etkili oldugunu géstermektedir. Diger
taraftan her iki grupta da ayni sayida Ogrenci yeni robotik bilgileri kesfetme siirecinden
duyduklart heyecan1 dile getirmistir. Bu sonug ister sanal ister fiziksel ortamda olsun, yeni bir
robotik aragla Python programlama dilini kesfetme silirecinin 6grencilerde heyecan
uyandirdigini goéstermektedir. Bu durum, robotun pedagojik davranislarinin ve duygusal geri
bildirim kapasitesinin 0grenci motivasyonu iizerindeki etkisini vurgulayan literatiirle

uyumludur (Chen vd., 2020).

Davranissal Egilimler: Her iki grupta da ayni sayida 6grenci, robotik aracin dogru
caligmasini saglayan kodu elde edene kadar test yaptigini dile getirmistir. Bu sonug ister sanal
ister fiziksel ortamda robotik kodlama etkinligine katilsin, her iki gruptaki 6grencilerin de
problem ¢ozme siirecinde kararlilik gosterdiklerine isaret etmekte, diger bir ifadeyle dogru
sonuca ulasip gorevi tamamlama konusundaki kararli davraniglarini gézler 6niine sermektedir.
Bu durum, katilimci profilinin {stiin yetenekli 6grencilerden olusmasindan kaynaklanmig
olabilir (Kiligkiran vd., 2020). Buna karsin, sanal robotik kodlama grubunda, hatali kodu
bulmakta zorluk yasayan 6grenciler fiziksel robotik kodlama grubuna gore ¢ogunluktadir. Bu
bulgu, sanal ortamda robotik kodlama yapan 6grencilerin hata ayiklama siirecinde daha fazla

giicliik yasadiklarii diisiindiirebilir. Alanyazinda bu durumu ifade eden ¢alismalar mevcuttur

(Gong vd., 2024; Zhang & Jalal, 2019).

Fiziksel robotik kodlama grubundaki bazi 6grenciler uygun robotik aract kolayca
sectigini/baglantiyr olusturdugunu ifade etmistir. Buna karsin sanal robotik kodlama
grubundaki 6grenciler bu dogrultuda herhangi bir beyanda bulunmamistir. Bu bulgu, fiziksel
ortamda robotik araglarla dogrudan etkilesim kuran 6grencilerin, uygun araci se¢gme ve baglanti
kurma siireglerini daha somut ve anlasilir bigimde deneyimlediklerini gostermektedir. Fiziksel
robotik arag ile dogrudan temasin, 6grencilerin donanim bilesenlerini daha bilingli bir sekilde
secmelerini ve sistem farkindalifi gelistirmelerini sagladigi alanyazinda dile getirilmistir
(Chalmers, 2018; Kiligkiran vd., 2020). Diger yandan, sanal grup katilimcilarinin bu siirece dair
ifade belirtmemesi, ¢cevrim i¢i ortamda araglarla fiziksel temasin olmamasinin, uygun robotu
belirleme ve baglanti kurma siireclerinin fark edilmesini zorlastirabilecegini diisiindiirmektedir.
Bu durum, uygulamali robotik etkinliklerde fiziksel ortamin tercih edilmesinin, dgrencilerin
ara¢ se¢imi ve baglanti kurma gibi teknik becerileri gelistirmeleri agisindan destekleyici bir rol

oynayabilecegini ortaya koymaktadir. Sanal arayiizlerin otomatik baglanti gibi 6zellikleri bu
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farkindaligi sinirlayabilmektedir (Berland & Wilensky, 2015). Fiziksel ortamlarin sistem
farkindaligini gii¢lendirirken sanal ortamlarin soyutlama becerilerini 6ne ¢ikardigi alanyazinda

da vurgulanmaktadir (Zhong, 2023).

Temsili/Araci Katilimlar: Her ne kadar robotik kodlama siirecine katilan her iki gruptaki
Ogrenciler, nicel bulgularda ortaya ¢iktig1 iizere, tiim gorevleri tamamlama performansi
sergilemis olsalar da, yalnizca sanal robotik kodlama grubundaki bir 6grencinin sorumluluk
bilinciyle etkin katilim sagladigini dile getirmesi sasirticidir. Fiziksel robotik kodlama
grubunda ise bu kod hi¢ gézlenmemistir. Bu durum, sanal ortamda goérev bilinciyle hareket
ederek bireysel katilim sergileyen Ogrencilerin sinirli da olsa varlik gosterdigini ortaya
koymaktadir. S6z konusu bulgu, ister sanal ister fiziksel ortamda olsun, 6grencilerin robotik
etkinliklerde sorumluluk alma davranislarini dogrudan dile getirme egiliminde olmadiklarini
ve bu becerinin goriinlir kilinmasi i¢cin daha fazla yapilandirilmis yonlendirme ve gorev

paylasimina ihtiya¢ duyulabilecegini diisiindiirmektedir (Fung vd., 2025; Verner vd., 2022).

Fiziksel robotik kodlama grubunda etkinlikleri dogru sekilde tamamlamak i¢in yardima
ihtiyact oldugunda 6gretmene ¢ekinmeden soru sordugunu dile getiren 6grenci sayisi, sanal
robotik kodlama grubundakilere gére cogunluktadir. Her iki gruptaki robotik etkinliklerde de
Ogretmenin Ogrencilerle ayni laboratuvar ortaminda bulundugu ve 6grencilerin 6gretmene
dogrudan erisiminin saglandigi diistiniildiigiinde bu bulgu sasirticidir. Bu durum, fiziksel
ortamdaki robotik aragla gerceklestirilen somut/dokunmatik etkilesimin, Ogrencilerin
bulunduklar1 6grenme ¢evresinin gergekliginin farkinda olmalarini saglayarak, yardim isteme
davraniglarin1 daha rahat sergilediklerini gostermektedir. Diger yandan, sanal ortamdaki robotik
araci kullanirken 6grencilerin bu ¢evrimigci ve 3B ortamin i¢ine dalip (immersion), bulunduklari
O0grenme ¢evresinin gercekligini unutmalarina neden olarak, yardim isteme davraniglarin1 daha
siirh diizeyde sergilediklerini diisiindiirmektedir (Alsoliman, 2022; Berland & Wilensky,
2015; Rukangu vd., 2025).

Sanal robotik kodlama grubunda robotik kodlama siireciyle ilgili olumlu duygularinm
ifade eden 6grencilerin sayisi fiziksel robotik kodlama grubundakilere gore cogunluktadir. Bu
bulgu, her iki gruptaki Ogrencilerin de olumlu duygu/diisiincelerini ifade etmeye yatkin
oldugunu, 6zellikle sanal robotik kodlama grubunda 6grencilerin bu tiir duygu/diisiinceleri dile
getirmekte daha belirgin bir sekilde one ciktigini gostermektedir. Ote yandan, olumsuz
duygu/diisiince ifadesi yalnizca sanal robotik kodlama grubunda bir kez gozlemlenmistir.
Olumsuz duygu/diisiince paylasiminin her iki grupta da diislik diizeyde kalmasi, 6grencilerin
negatif duygu/diisiinceleri dile getirme konusunda cekingen olabileceklerine ya da bu

duygu/diisiincelerin yeterince fark edilmemis olabilecegine isaret etmektedir. Bu ¢ergevede,
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gerek sanal gerekse fiziksel robotik kodlama gibi problem ¢6zme temelli 6grenme ortamlarinda
Ogrencilerin duygu/diisiincelerini agik¢a ifade etmelerini destekleyici iletisim ortamlarinin
olusturulmasi; duygu/diisiincelerine yonelik farkindalik ve diizenleme becerilerinin gelisimi

acisindan onemli olabilir (Agir, 2022; Ahmadzadeh & Moghadam, 2024).

Sosyal Etkilesimler: Sanal robotik kodlama grubunda 6gretmenden yardim istedigini
dile getiren 6grenci sayisi fiziksel robotik kodlama grubundakilere gore ¢ogunluktadir. Bu
bulgu, sanal grup katilimcilarinin yardim ihtiyacini 6zellikle 6gretmene yoneltme egiliminde
olduklarini gostermektedir. Bu durum, ¢evrim i¢i ortamlarda &grencilerin bireysel olarak
karsilastiklar1 sorunlarda dogrudan Ogretmene yonelmeyi tercih ettiklerini ve belirsizlik
karsisinda 6gretici destegine daha fazla ihtiya¢ duyduklarini diisiindiirmektedir. Alanyazinda
bu durumu destekleyen galismalar mevcuttur (Flowers, 2024). Fiziksel robotik kodlama grubu
katilimcilarinin ise 6gretmenden yardim isteme davraniginin az olmasi, 6gretmene dogrudan
ulagmanin olagan bir siire¢ olarak algilanmasindan dolay1 ifade edilmeye gerek goriilmemesiyle
aciklanabilir. Alanyazinda bu durumun yiiz yiize etkilesimin dogallig1 ve bu talebin soze
dokiilme gereksiniminin az olmasiyla agiklayan ¢aligsmalara rastlanmistir (Topping vd., 2021).
Diger taraftan her iki grupta da az sayida Ogrenci arkadaslarindan yardim istedigini dile
getirmistir. Bu durum, her iki grupta da az sayida 6grencinin daha fazla akran etkilesimi
tizerinden ¢6ziim arama egiliminde oldugunu, diger bir ifadeyle her iki gruptaki pek ¢ok
ogrencinin ¢cok da fazla akran destegi arayisinda olmadigini gostermektedir. Alanyazinda sanal
ortamlarda ogrencilerin yardim isteme davramigini daha az sergiledigine dair bulgular da
mevcuttur (Schulz vd., 2023). Ayrica sanal ortamlarda akran etkilesimi i¢in gerekli araglar

olmadiginda akan desteginin diisebilecegi de alanyazinda vurgulanmistir (Topping vd., 2021).

Sanal robotik kodlama grubunda yalnizca bir 6grenci akran baskis1 nedeniyle duygusal
zorlanma yasadigini dile getirmis, fiziksel robotik kodlama grubunda ise boyle bir bulguya
rastlanmamistir. Bu bulgu, sanal ortamdaki robotik etkinliklerde az da olsa akran baskisinin
ogrenciler lizerinde duygusal etkiler yaratabilecegini gostermektedir. Alanyazinda sanal
ortamlarin sosyal karsilagtirma ve akran baskisi gibi duygusal zorluklar da yaratabildigi
belirtilmistir (Nuryana vd., 2023). Fiziksel robotik kodlama grubunda bu tiir bir duygusal
zorlanmanin ifade edilmemesi ise, 6grencilerin yiiz yiize ortamda sosyal baskiyr daha kolay
yonetebildiklerini ya da bu baskinin daha az hissedilir diizeyde yasandigini diistindiirebilir.
Bununla birlikte, iki grup arasindaki bu diisiik frekans farki dikkat ¢ekicidir ve akran baskisinin
etkilerinin her iki ortamda da agik¢a ifade edilmedigini gostermektedir. Bu durum, 6grencilerin
duygusal zorlanmalarin1 paylagsma konusunda ¢ekingen davranabileceklerini ya da bu tiir

deneyimlerin farkinda olmadan igsellestirilebilecegini diisiindiirmektedir. Ogrencilerin
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olumsuz duygular1 paylagsmadaki ¢ekingenligi, 6gretmenlerin bu tiir sinyalleri fark etmesi i¢in
diizenli duygu taramalar1 gibi yontemlerin onemini ortaya koymaktadir (Stephan vd., 2019;
Zhong, 2023).

Calismada ortaya ¢ikan tiim sonuclar degerlendirildiginde; sanal veya fiziksel robotik
kodlama araciyla uzun siirece yayilarak yapilan tiim haftalardaki etkinliklerde, her iki gruptaki
iistlin yetenekli 6grencilerin kazanimlara iliskin gérevleri yerine getirdikleri, grenme siireciyle
duyussal, bilissel, davranigsal, temsili/araci, sosyal tiim boyutlarda yiiksek diizeyde mesgul
olduklari, Python programlama dili basarilarinin arttig1 ve bu basariy1 devam ettiren bilginin
kaliciliginin saglandigi, programlama 6z-yeterliklerinin yilikseldigi, programlama kaygilarinin
ise diistligl saptanmistir. Caligsmada her iki gruptaki 6grencilerin biligsel, duyussal, davranissal,
temsili ve sosyal kazanimlarinin birlikte degerlendirilmesi de, robotik kodlama egitiminin

biitiinciil etkilerini daha kapsamli bicimde gdzler 6niine sermektedir.

Bu calismada kullanilan haftalik robotik kodlama etkinlik planlari; MEB Python
programlama dili ve BILSEM robotik kodlama hedef kazanimlarmin dikkate almarak sanal
olarak VEXcode-VR ve fiziksel olarak Raspberry-Pi robotik kodlama araglarina uygun
hazirlanip uygulanmis ve tiim siire¢ arastirmaci olan 6gretmen tarafindan kontrollii bir sekilde

yonetilmistir. Bu durumun ¢alismadaki olumlu sonuglara erismede etkili oldugu soylenebilir.

Fiziksel robotik araclar, Ogrencilerin somut ve dokunsal deneyimler yoluyla
programlama kavramlarini 6grenmelerine olanak tanimasi agisindan 6nemli pedagojik firsatlar
sunmaktadir. Bununla birlikte, bu araglarin yiliksek maliyetleri, bakim ve onarim
gereksinimleri, donanim arizalari, sinirli sayida 6grenciyle es zamanlh kullanim zorlugu ve
fiziksel mekana bagimlilik gibi ¢esitli dezavantajlart bulunmaktadir. Bu durum, o6zellikle
kaynaklar1 simrli olan egitim kurumlarinda robotik tabanli programlama O6gretiminin
stirdiiriilebilirligini zorlastirmaktadir (Berland & Wilensky, 2015). Sanal robotik ortamlar ise,
ogrencilerin herhangi bir fiziksel donamima ihtiya¢ duymadan robotik sistemleri
programlamalarina, algoritmalarini test etmelerine ve hata ayiklama siireclerini risksiz bir
sekilde deneyimlemelerine olanak tanimaktadir. Ayrica bu ortamlar, internet erisimi olan her
yerden kullanilabilmesi sayesinde erisilebilirlik ve firsat esitligi agisindan onemli avantajlar
saglamaktadir (Alsoliman, 2022). Bu baglamda, sanal robotik araglar ve simiilasyon tabanlt
robotik ortamlar, fiziksel robotik araglara erisimde yasanan bu siirliliklarn biiylik 6l¢iide

ortadan kaldiran etkili bir alternatif olarak 6ne ¢ikmaktadir.

Literatiirde yer alan caligmalar, sanal robotik araclarin programlama Ogretiminde
akademik basari, bilgi islemsel diisiinme becerileri ve 6grenci katilimi a¢isindan fiziksel robotik

araclara benzer diizeyde etkili olabildigini gostermektedir. Sanal robotik araglarin bir diger
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onemli avantaji, donanim kaynakli zaman kayiplarin1 ortadan kaldirmasidir. Fiziksel robotik
etkinliklerde karsilagilan baglanti sorunlari, sensor arizalar1 veya montaj hatalari, 6grencilerin
programlama siirecinden uzaklagsmasina neden olabilmektedir. Sanal ortamlarda ise 6grenciler
dogrudan kodlama ve algoritmik diisiinme siire¢lerine odaklanabilmekte, bu durum da 6grenme
stirecinin biligsel verimliligini artirmaktadir (Zhong, 2023). Sonug¢ olarak, fiziksel robotik
araclarin maliyet, erisim ve teknik sinirliliklart goz 6niinde bulunduruldugunda, sanal robotik
araclarin programlama dili 6gretiminde etkili, ekonomik ve erisilebilir bir alternatif sundugu
soylenebilir. Ozellikle baslangic diizeyindeki Ogrenciler igin sanal robotik ortamlar,
programlama mantigin1 kavrama, hata ayiklama becerisi gelistirme ve 6zgliven kazanma
acisindan 6nemli bir pedagojik ara¢ olarak degerlendirilmektedir. Bu nedenle, robotik tabanl
programlama Ogretiminde sanal ve fiziksel robotik araglarin tamamlayic1 ya da gereksinime

dayali alternatif yaklasimlar olarak ele alinmasi, 6grenme ortamlarinin niteligini artirabilir.

Bu ¢alisma; ele alinan degiskenlere gore iistiin yetenekli ortaokul 6grencileriyle yapilan
sanal (VEXcode-VR) ve fiziksel (Raspberry-Pi) robotik kodlama etkinliklerini nicel ve nitel
olarak karsilastirmas1 yoniiyle 6zgilindiir. Bu kapsamda aragtirma, her iki gruptaki 6grencilerin
haftalik olarak edindikleri kazanimlar1 ortaya koymasi, mesguliyeti alt boyutlariyla
degerlendirmesi, Python programlama dili basarisinin yani sira bu basariya iligkin bilginin
kaliciligini (hatirlanmasini) da sorgulamasi, programlama 6z-yeterligini ve kaygiyr da ele
almasi ve tiim bu degiskenler arasi iliskileri incelemesi agisindan BILSEM &gretmenlerine ve
MEB yetkililerine nicel ve nitel somut bulgular ortaya koymaktadir. Bunun yaninda yapilan
alanyazin taramalarinda her iki robotik ortam i¢in hazirlanmis gegerligi ve giivenirligi yapilmis
basar testine rastlanmamistir. Bu arastirma igin Python programlama dilini temel alan, sanal
ve fiziksel robotik kodlama ortamlar igin ortak kazanimlar: i¢eren gegerligi ve giivenirligi test
edilerek birbirine paralel ve denk olacak sekilde iki ayr1 basari testinin gelistirilmesi ve
alanyazina kazandirilmasi da bu arastirmanin diger 6zgiin yani1 olaak gosterilebilir. Ancak her
iki gruptaki etkinliklerin az sayida 6grenciyle gergeklestirilmis olmasi, ortaya ¢ikan sonuglarin
genellenmesini sorgulatabilecegi icin, ileriki calismalarda daha genis Ogrenci gruplariyla
aragtirmalar yiriitiilebilir ve bu durum test edilerek daha kapsamli sonuclar elde edilebilir.
Ayrica bu calismada oldugu gibi sanal ve fiziksel robotik etkinliklerin 6grenci 6zellikleri, igerik
ve kazanim, uygulanma sekli ve baglam agisindan etkilerini birlikte degerlendirmenin gelecek

arastirmalara yol gosterici oldugu diistiniilmektedir.
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Oneriler

Aragtirmada elde edilen nicel ve nitel bulgular birlikte degerlendirildiginde, sanal

(VEXcode-VR) ve fiziksel (Raspberry-Pi) robotik kodlama egitimi almis listiin yetenekli

ortaokul 6grencilerinin Python programlama dili 6grenme siireclerinde giiclii ve tamamlayici

pedagojik artilarinin ortaya ciktigi goriilmektedir. Fakat bu egitsel katkilarin etkili ve

stirdiiriilebilir bigimde kullanilabilmesi, 6gretim tasarimi, uygulama kosullari, egitim politikasi

diizeyinde diizenlemeler, aragtirma yaklagimlari ve 6grenme ortamlarinin tasarimi 6zellikleriyle

yakindan iligkilidir. Bu dogrultuda asagida yer alan oOneriler, farkli paydas gruplar1 temel

alinarak sunulmustur.

Bilim ve Sanat Merkezi Ogretmenlerine/ Uygulayicilara Yonelik Oneriler

Ustiin yetenekli ortaokul 6grencilerinin Python programlama dilini temel alan sanal ve
fiziksel robotik kodlama kazanimlarini edinmeleri i¢in; BILSEM atdlyelerinde
uygulamaya konan ve MEB (2020, 2021, 2023) tarafindan hazirlanmis o6gretim
programlarmin dikkate alinarak haftalik etkinliklerin detayli bir sekilde hazirlanmasi
onerilir.

Ustiin yetenekli ortaokul dgrencilerinin sanal ve fiziksel robotik kodlama siiecindeki
duyussal, bilissel, davranissal, temsili ve sosyal mesguliyet boyutlarindaki degisimlerin
haftalik olarak diizenli bir sekilde gdzlenmesi Onerilir.

Ustiin yetenekli ortaokul 6grencilerinin biligsel 6zellikleri géz dniinde bulundurularak,
sanal ve fiziksel robotik kodlamada edindikleri bilgi, beceri ve kazanimlarin kaliciligini
saglamak i¢in, etknliklerin uzun siirece yayilmasi onerilir.

Hem sanal hem de fiziksel robotik kodlama siirecinde iistiin yetenekli ortaokul
ogrencilerinin yardim isteme, sosyal etkilesim, olumlu/olumsuz duygu ve diistincelerini

dile getirme gibi davraniglarini destekleyici bir iletisim iklimi olusturulmasi onerilir.

Milli Egitim Bakanhg Yetkililerine Yonelik Oneriler

BILSEM 6gretmenlerinin sanal ve fiziksel robotik kodlama dgretiminde yalnizca {iriin
odakli degerlendirme degil, haftalik siire¢ odakli degerlendirme anlayisin1 da
benimsemeleri i¢in tesvik edilmeleri onerilir.

Fiziksel robotik setler i¢in bakim, onarim ve teknik destek mekanizmalarinin
giiclendirilmesi, alt yap1 eksikliklerinin tamamlanmasi; sanal robotik platformlar i¢in
kurumsal erisim, lisanslama ve giivenli kullanim yo6nergelerinin standartlastiriimasi

Onerilir.
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Sanal robotik kodlama ortamlarinin, donanim maliyetleri ve erisim sinirliliklarin
azaltma potansiyeli nedeniyle firsat esitligi ve siirdiirtilebilirlik politikalar1 kapsaminda
yayginlastirilmasi, internet alt yapisinin iyilestirilmesi onerilir.

Hem sanal hem de fiziksel robotik kodlama araglariyla kullanilabilen, diger
programlama dillerine gore ¢esitli avantajlart bulunan Python programlama dilini temel

alan robotik kodlama egitimlerinin BILSEM kurumlarinda yayginlastiriimasi énerilir.

Arastirmacilara Yonelik Oneriler

Bu ¢alisma, sanal ve fiziksel robotik kodlama etkinliklerine katilan az sayidaki {istiin
yetenekli ortaokul ogrencisiyle gergeklestirilmistir. Arasttmanin genellenebilirligini
artimak icin daha fazla O6grencinin katildigi karsilastirmali uygulamalarin yapilmasi
Onerilir.

Sanal ve fiziksel robotik araglarin istiin yetenekli 6grencilerin robotik kodlama
performanslarini, duyussal, biligsel, davranigsal, temsili/araci ve sosyal mesguliyetlerini
artirdigini; bilginin kaliciligin1 sagladigini, programlama 6z-yeterligini gelistirdigini
bunun yan1 sira programlama kaygisini diisiirdiiglinii dogrulamak igin karsilagtirmali
yeni aragtirmalarin yapilmasi onerilir.

Ustiin yetenekli ortaokul 6grencilerinin biligsel 6zellikleri géz dniinde bulundurularak,
sanal ve fiziksel robotik kodlama etknliklerinin uzun siirece yayilmasi ve bu siirecte
edindikleri kazanimlarin siirekliligini saglamak icin, Python programlama dili bilgisi
kaliciliginin (bilginin hatirlanmasi) tespit edilmesi nerilir.

Farkli ozelliklere sahip robotik araglarla kullanilabilen ve digerlerine gore cesitli
avantajlart bulunan Python programlama dilinin tstiin yetenekli 6grencilere sanal veya
fiziksel robotik kodlama araglariyla ogretimine odaklanan kasilastirmali arastirma
sayisinin artirilmasi onerilir.

Sanal ve fiziksel robotik kodlama siirecini 21. yiizyil 6grenen 6zellikleri temelindeki
cesitli degiskenler agisindan inceleyen, nicel ve nitel verilerle desteklenmis karma
arastirma sayisinin artirilmasi onerilir.

Calismada sanal ve fiziksel robotik kodlamaya yonelik gelistirilen iki ayri basari testinin
ve haftalik silire¢ degerlendirme araclarmin gegerliginin ve giivenirliginin farkl

orneklemlerde yeniden sinanmasi onerilir.
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EKLER

EK-1. Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlama Gruplar: icin Programlama Basar1 Testleri

(Ornek Sorular)

Ogrenci Adi-Soyadi:

Cinsiyeti: Kiz — Erkek []
Sinif Diizeyi: 6. Sif |:| 7. Sif |
Grubu:

Sanal Robotik Kodlama []  Fiziksel Robotik Kodlama [ ]

Sanal Robotik Kodlama Basari Testi Sorular:

(VEXcode-VR)

Fiziksel Robotik Kodlama Basar: Testi Sorulari

(Raspberry-Pi)

Soru 1-) Bir VEXcode-VR robotunda tampon sensoriiniin
temel islevi nedir?

A) Nesneler veya duvarlarla fiziksel temasin algilanmasi
B) Nesnelerin renginin algilanmasi

C) Bir nesneye olan mesafenin 6l¢iilmesi

D) Dokundugu malzemenin tiirtinii belirlemek

E) Robotun hizinin hesaplanmasi

Soru 1-) Raspberry-Pi'nin GPIO pinleri hangi amagcla kullanilir?

A) Bilgisayar sarj etmek

B) Harici cihazlarla etkilesim saglamak
C) Yazilim yiiklemek

D) Ses dosyalarini oynatmak

E) Internet baglantis1 kurmak

Ekran Ciktisi:

Cevap: A) Nesnelerle veya duvarlarla fiziksel temasi algilamak

Cevap: B Harici cihazlarla etkilesim saglamak

Soru 2-) VEXcode-VR robotunda nerede, ka¢ tane tampon
sensorii vardir?

A-) Bir adet, 6nde

B-) Dort, her kosede bir tane

C-) Arkada her iki tarafta birer tane olmak tizere iki
D-) On tarafta her iki tarafta birer tane olmak iizere iki

E-) Bir, arkada

Soru 2-) Raspberry-Pi'de ka¢ adet GPIO pini bulunmaktadir?

A) 38
B) 40
C) 42
D) 35

E) 42

Ekran Ciktisi:

Cevap: D. On tarafta her iki tarafta birer tane olmak iizere iki adet Cevap: B 40
Soru 3-) Soru 3-)

Ekran Ciktisi:
Cevap:

Cevap:
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Soru 4-) Soru 4-)
Ekran Ciktisi:
Cevap: Cevap:
Soru 5-) Soru 5-)
Ekran Ciktisi:
Cevap: Cevap:
Soru 6-) Soru 6-)
Ekran Ciktisi:
Cevap: Cevap:

Soru 7-) Python programlama dilindeki kodun sonundaki
vr_thread(when_started1) komutunun VEXcode-VR'daki
islevi nedir?

A) when_started] fonksiyonunu sonlandirmak
B) when_started1 fonksiyonunu baglatmak

C) when_started1 fonksiyonunu duraklatmak
D) when_started1 fonksiyonunu tekrar etmek

E) when_startedl fonksiyonunu degistirmek

yesilled= LED(17)Soru 7-) Yukaridaki Python kod satirinin
Raspberry-Pi'deki islevi nedir?

A) GPIO pin 17'yi analog giris olarak ayarlar.
B) GPIO pin 17'yi djjital giris olarak ayarlar.
C) GPIO pin 17'yi dijital ¢ikis olarak ayarlar.
D) GPIO pin 17'yi analog ¢ikis olarak ayarlar.

E) GPIO pin 17'yi PWM ¢ikis olarak ayarlar.

Ekran Ciktisi:

Cevap: B when_startedI fonksiyonunu baslatmak

Cevap: C GPIO pin 17'yi dijital ¢ikis olarak ayarlar.

Soru 8-) Soru 8-)
Ekran Ciktisi:
Cevap: Covap
def main(): kirmiziled.off()

while not right_bumper.pressed():
drivetrain.turn_for(RIGHT, 90, DEGREES)
wait(5,MSEC)

drivetrain.stop()

Soru 9-) Yukaridaki Python kodu VEXcode-VR robotunun
ana islevine dahil edildiginde ne yapar?

Soru 9-) Yukaridaki Python kodu Raspberry-Pi‘de
cahstirildiginda LED'in ne yapmasini saglar?

A) Kirmiz1 LED'i yakar.

B) Kirmiz1 LED'i sondiiriir.

C) Kirmizi LED'in parlakligini artirir.
D) Kirmizi LED'in parlakligini azaltir.

E) Kirmizi LED'in rengini degistirir.
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A) Sol tampona basilana kadar robotu geriye dogru hareket ettirir
B) Robotu hemen durdurur
C) Robotu sabit bir mesafe boyunca ileri dogru hareket ettirir
D) Sag tampona basildiginda robot saga 90 derece déner
E) Robotu rastgele bir yonde hareket ettirir
Ekran Ciktisi:
Cevap: D) Sag tampona basildiginda robot saga 90 derece doner Cevap: B Kirmizi LED'i sondiiriir.
Soru 10-) Soru 10-)
Ekran Ciktisi:
Cevap: Cevap:
Soru 11-) Soru 11-)
Ekran Ciktisi:
Cevap: Cevap:
Soru 12) Soru 12-)
Ekran Ciktisi:
Cevap: Cevap:
Soru 13-) Soru 13-)
Ekran Ciktisi:
Cevap: Cevap:
Soru 14-) Soru 14-)
Ekran Ciktisi:
Cevap: Cevap:
def onevent_sola_donus_0(): def aciAyarla(aci):
drivetrain.turn_for(LEFT, 90, DEGREES) x=(1/180)*aci + 1
duty=x*5
Soru 15-) Yukaridaki Python kodu VEXcode-VR robotunun pwm.ChangeDutyCycle(duty)
hangi hareketi yapmasim saglar?
Soru 15-) Yukaridaki Python fonksiyonu Raspberry-Pi'de hangi
A) Robotu 90 derece saga dondiiriir degeri dondiiriir?
B) Robotu 180 derece dondiiriir A) Agt
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C) Robotu ileri hareket ettirir B) Voltaj
D) Robotu 90 derece sola dondiiriir C) Akim
E) Robotu durdurur D) Hiz
E) Giig
Ekran Ciktist:

Cevap: D Robotu 90 derece sola dondiiriir

Cevap: A ac1

Soru 16-) Soru 16-)
Ekran Ciktisi:
Cevap: Cevap:

def onevent_saga_donus_0():
global saga_donus, sola_donus
drivetrain.turn_for(RIGHT, 90, DEGREES)
Soru 17-) Yukaridaki Python kodunun ¢iktis1 nedir?

A-) Sola Déniis i¢in fonksiyon olusturulmustur
B-)Saga Déniis i¢in fonksiyon olusturulmustur
C-)Robotu siirekli saga dondiirecektir

D-)Robot siirekli ilerlemek i¢in fonksiyon olusturmustur.

E-)Robot siirekli mesafe sensorii nesne gordiigiinde doniis

yapacaktir.

Soru 17-) Bir Python fonksiyonundaki kodun ¢alismasini
durdurmak i¢in hangi ifade kullanilir?

A) halt
B) end
C) break
D) return

E) stop

Ekran Ciktist:

Cevap: B. Saga Donis 1¢in fonkstyon olusturulmustur

Cevap: D return

if goz_sensorii == "yesil":
robot.sola_don(90)
else:

robot.saga_don(90)

Soru 18-) Yukaridaki Python kodunun islevi nedir?

Soru 18-) Python programlama dilinde kontrol yapilari
kullanarak LED'in butona basildiginda yanmasim saglamak i¢in
hangi yapi(kod) kullamhir?

A) Dongii (Loop)
B) Fonksiyon (Function)
C) Kosul (If-Else)

D) Siuf (Class)

E) Modiil (Module)
A) G0z sensorii yesilse sola, degilse saga doner
B) Goz sensorii mavi gordiigiinde saga doner
C) Goz sensorii her durumda saga doner
D) G6z sensorii her durumda sola déner
E) Robot durur
Ekran Ciktisi:

Cevap: A GOz sensoru yesilse sola, degilse saga doner

Cevap: C Kosul (If-Else)

120




Soru 19-) Soru 19-)
Ekran Ciktisi:
Cevap: Cevap:
Soru 20-) Soru 20-)
Ekran Ciktist:
Cevap: Cevap:
Soru 21-) Soru 21-)
Ekran Ciktist:
Cevap: Cevap:

def when_started1():
while True:
if front_distance.get_distance(MM) < 200:
drivetrain.turn(RIGHT)
else:
drivetrain.drive(FORWARD)
vr_thread(when_startedl)

Soru 22) Yukaridaki Python kodu cahstirildiginda VEXcode-
VR robotunun hangi sensoriine komut génderilir?

A) On Mesafe Sensorii
B) On Géz Sensorii
C)Sol Tampon Dokunma Sensorii

D)Sag Tampon Dokunma Sensdri

E-Asag1 G6z Sensorii

if buton_durum ==0:

GPI0.output(LED1, GPIO.HIGH)

else:

GPI10.output(LED, GP10.LOW)

Soru 22-) Yukaridaki Python kodunda LED’in 151k yaymasi i¢in
hangi kosulun saglanmasi gerekir?

A) if buton_durum == 1:
B) if buton_durum !=0:
C) if buton_durum ==0:
D) if buton_durum > 0:

E) if buton_durum < 0:

Ekran Ciktisi:

Cevap A On Mesafe Sensorii

Cevap : C if buton_durum ==0:

Soru 23-) Soru 23-)

Soru 23-)

Ekran Ciktisi:

Cevap:

Cevap:

drivetrain.drive_for(FORWARD, hiz_listesi[2 - 1], MM)

Soru 24-) Yukaridaki Python kodu, VEXcode-VR'daki hiz
listesinin hangi 6gesini kullanarak robotu hareket ettirir?

LED _pins = [17, 18, 27, 22, 23]

for pin in LED_pins:
GPIO.output(pin, GPIO.HIGH)
sleep(1)

GPIO.output(pin, GP10.LOW)
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A) hiz_listesi'nin 0. 6gesi
B) hiz_listesi'nin 1. 6gesi Soru 24-) Yukaridaki Python kodunda, Raspberry-Pi listesindeki
her bir LED'i sirayla yakmak i¢in hangi dongii kullanilir?
C) hiz_listesi'nin 2. 6gesi
D) hiz_listesi'nin 3. 6gesi
A) while
E) hiz_listesi'nin son 6gesi
B) else
C)if
D) def
E) try
Ekran Ciktist:
Dogru Cevap: B) hiz_Iistesinin T. 6gesi Cevap : A while
liste_3 print(liste_4)
Soru 25-) Soru 25-)
Ekran Ciktisi:
Cevap: Cevap:
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EK-2. Programlama Oz-Yeterlik Olgegi (Ornek Maddeler)

Programlama Oz-Yeterlik Olgegi*

Sevgili Ogrenciler,

Bu olgekler bilimsel bir arastirma igin gelistirilmistir. Burada belirteceginiz goriigler yalmizca bilimsel arastirma amaciyla

kullanilacaktir. Cevaplarimzin kesinlikle gizli tutulacagindan emin olunuz.

Arastirmanin basarisi sizin vereceginiz cevaplara baghdir. Bu nedenle igtenlikle ve gercek goriislerinizi belirtmeniz bizim i¢in biiylik

6nem tagimaktadir. Her maddeyi dikkatle okuyup belirtilen goriisiin sizin goriisiiniize ne derece uydugunu ya da uymadigini

belirleyiniz. Sorularin dogru ya da yanls cevaplari yoktur. Liitfen tiim sorular1 yanitlayiniz ve her madde igin bir segenegi isaretleyiniz.

Dog. Dr. Fatma Burcu TOPU

Robotik Kodlama Ogretmeni Nazmi SARIGUL

Ogrenci Adi-Soyadi:

Cinsiyeti: Kiz D Erkek |:|
Simif Diizeyi: 6. Stf D 7. Siuf
Grubu: Sanal Robotik Kodlama [ ]~ Fiziksel Robotik Kodlama [_]
El
=
(=]
2
£
ER-
o e £
= = S S
SR BN B
1 Karsilagtigim bir problemin, programlama problemi olup olmadigini anlayabilirim.
2 Karmagik programlama problemlerini, kiigiik alt problemlere ayirarak ¢ozebilirim.

w

Bir programlama probleminin ¢o6ziiliip ¢6ziilemeyecegi hakkinda yorum
yapabilirim.

el BoN]Nep] Noa] =N

10 Farkli ¢6ziim adimlarindan programlama probleminin ¢éziimiine en uygun olani
secerim.

11 Coziim adimlarindan programlama probleminin ¢éziimiine en uygun olani segerim.

12 Programlama probleminin ¢oziimii i¢in buldugum adimlari arkadaslarimla
paylasirim.

13

14

15

16

17

18

19

20  Programlamanin agsamalarimi bilirim.

21 Program kodlarinin nerede yazilacagini bilirim.

22 Olusturdugum programi galistirabilirim.

23

24

25

26

27

28

29

30 Birden fazla yazilim projesi arasindan verilen olgiitlere uygun olani segerim.

31 Yazilim projesi fikrimi adim adim agiklayabilirim.
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EK-3. Programlama Kayg Ol¢egi (Ornek Maddeler)

Sevgili 6grenciler,
Bu 6lgek programlama 6gretim siirecinde yasadiginiz deneyimi belirlemek amaciyla hazirlanmigtir. Her soruyu dikkatli bir sekilde
okuyup cevaplamanizi ve hi¢bir soruyu cevapsiz birakmamanizi rica ederiz. Vermis oldugunuz cevaplar sadece arastirma amagh
kullanilacaktir. Katiliminiz igin tesekkiir ederiz.
Dog. Dr. Fatma Burcu TOPU
Robotik Kodlama Ogretmeni Nazmi SARIGUL

Ogrenci Adi-Soyadi:

Cinsiyeti: Kiz Erkek I:l
Sinif Diizeyi: 6. Sinif D 7. Simf
Grubu: Sanal Robotik Kodlama I:l Fiziksel Robotik Kodlama [_]

Litfen, programlama ile ilgili kendinizi nasil hissettiginizi en iyi agiklayan numaray: yuvarlak i¢ine alarak tiim ifadeleri isaretleyiniz.

Higbir zaman 0 Nadiren 1 Bazen 2 Sikla 3 Her zaman
dogru degil dogru dogru dogru dogru
1. Bilgisayarlar kendimi tedirgin ve rahatsiz hissetmeme sebep oluyor. 0(1]2]|3]|4
2. Programlarda hata ayiklama benim i¢in biiyiik bir endise kaynagidir. 0(1]2]|3]|4
3 Program yazmay1 basaramayarak kendimi arkadaslarimin 6niinde komik duruma diisiirmekten 0 2134
) tedirgin oluyorum.
4. 0|12 |3]|4
5. 0|12 |3]|4
6. 0|1 |2 |3]|4
7. 0|1 |2 |3]|4
8. 0|1 |2 |3]|4
9. 0|12 |3]|4
10. Ogretmenimin benim iyi program yazamadigimi biliyor olmas1 beni endiselendiriyor. 0(1]2]|3]|4
11. Programimin satirlarinda hata oldugunda diizgiin diisiinemiyorum. 0(1]2]|3]|4
Programimdaki hatalar1 tekrar tekrar diizeltmek zorunda kaldigimda kendimi gergin
12. Lo 0|1 |2 |3]|4
hissediyorum.

13. 0|12 |3]|4
14. 0|12 |3]|4
15. 0|12 |3]|4
16. 0|1 |2 |3]|4
17. 0|12 |3]|4
18. Arkadaglarim benim anlamadigim programlama konularinda konustugunda sikint1 yagtyorum. 01 }|2]3

19. Bilgisayarla ¢aligma konusunda her zaman kendimi giivensiz hissediyorum. 0|1 ]2]|3
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EK-4. Haftahk Robotik Kodlama Kazanmim Degerlendirme Kontrol Listeleri (Ornek
Maddeler)

Ogrenci Adi-Soyadi:

Cinsiyeti: Kiz |:| Erkek
Sinif Diizeyi: 6. Sf g 7. Siuf I;I
Grubu: Sanal Robotik Kodlama I:l Fiziksel Robotik Kodlama I:l

(Hafta No) Kazanim(lar):
Sanal veya Fiziksel Robotik Etkinlik Adi:

NOT: Asagidaki kontrol listeleri haftalik etkinliklerdeki robotik kodlama kazanimlarina gore 6gretmen tarafindan doldurulacaktir.

Sanal Robotik Kontrol Listeleri Fiziksel Robotik Kontrol Listeleri

1.Hafta 1.Hafta

Sorular Evet/Hayir Sorular Evet/Hayir
VEXcode-VR ile neler yapilabilecegini Raspberry-Pi ile neler

Ozetledi. yapilabilecegini dzetledi.

Raspberry-Pi’nin kullanim
alanlartyla, giinliikk hayatta
kullandig: elektronik cihazlari

karsilagtird1.
VEXcode-VR Bolk kodlar ile Metin
Kodlari birbiri ile kargilastirdi.
2.Hafta 2.Hafta
Sorular Evet/Hayir Sorular Evet/Hayir

Raspberry-Pi tizerindeki GPIO
(giris-¢ikis) pinlerini gérevlerini

bildi.
Kodlayacagi robotun ozellikleri bildi.
3.Hafta 3.Hafta
Sorular Evet/Hayir Sorular Evet/Hayir
VEXcode-VR da bekleme komutunu uygun Derleyicide yazdigi kodlari
bi¢imde kullandi. Raspberry-Pi ye yiikledi.
4.Hafta 4.Hafta
Sorular Evet/Hayir Sorular Evet/Hayir

Derleyicide yazdigi kodlari
Raspberry-Pi ye yiikledi.

Dongii igerisinde yapilacak islemleri dogru Dongii igerisinde yapilacak islemleri

belirledi. dogru belirledi.

5.Hafta 5.Hafta

Sorular Evet/Hayir Sorular Evet/Hayir

Raspberry-Pi ile Led uygulamasinda
farkli saniyelerde ledi yakip-

sondiirdii.
6.Hafta 6.Hafta
Sorular Evet/Hayir Sorular Evet/Hayir
Disk labirenti algoritmasini dogru kurdu. Derleyicide yazdig: kodlart

Raspberry-Pi ye yiikledi.

[ 7.Hafta | 7.Hafta
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Sorular Evet/Hayir Sorular Evet/Hayir

Farkl algoritma kurarak kurdugu If-Else komutunu kullanim

algoritmaya uygun program yazdi. durumlarini agikladi.

8.Hafta 8.Hafta

Sorular Evet/Hayir Sorular Evet/Hayir
Raspberry-Pi ile 6 led baglayarak
Liste geklinde gosterini uyguladi.

9.Hafta ve 10 Hafta 9.Hafta ve 10 Hafta

Sorular Evet/Hayir Sorular Evet/Hayir

Labirentte sensorleri kulland1 ve dogru bir
sekilde kodladi.

Akilli ev sisteminde sensor kullandi
ve dogru kodladi.

Robot 3 noktasina dogru bir sekilde ilerledi.

Akilli ev sisteminde 4 adet led
kulland1 ve dogru kodladi.
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EK-5. Haftalik Robotik Kodlama Mesguliyet Gozlem Formu (Ornek Maddeler)

Ogrenci Adi-Soyadi:

Cinsiyeti: Kiz I:l Erkek I:l
Sinif Diizeyi: 6. Sinif I:l 7. Simf

Grubu: Sanal Robotik Kodlama |:| Fiziksel Robotik Kodlama I:l
(Hafta No) Kazanim(lar):

Sanal veya Fiziksel Robotik Etkinlik Ad1:

NOT: Asagidaki mesguliyet gozlem formu haftalik etkinliklerdeki robotik kodlama kazanimlarina gore 6gretmen tarafindan doldurulacaktir.

Gozlenmedi Kismen Gozlendi Gozlendi

o) ?) ?) Aciklama

1.  Robotik kodlama etkinligini gériince
meraklanma

2.  Robotik kodlama etkinligine katilmak igin
sabirsizlanma

3.

4.

5.  Robotik kodlama etkinliginde sikilma

6.

7.  Robotik kodlama etkinliginde yanhs
yaptiginda sinirlenme

8.

9.

10. Robotik kodlama etkinligini yonergeleri takip
ederek dogru-uygun sekilde tamamlamak
icin cabalama

11. Robotik kodlama etkinligindeki yonergeleri
takip ederek etkinligi tamamlarken
zorlanma

12.

13.

14.

15.

16. Robotik kodlama etkinliginde robotu
olustururken ve algoritmayi gelistirirken
yaptig1 hatayi fark etme

17.

18.

19.

20.

21.

22.

23. Robotik kodlama etkinligindeki dogru
algoritma adimlarini uygulama

24. Gelistirdigi robotu ve kurdugu algoritmayi
test etme (robotu galistirma)

25. Robotik kodlama etkinligini tamamlamak
icin arkadaglarindan-6gretmeninden yardim
isteme

26.

27.

28.

29.

30. Robotik kodlama etkinligine yonelik
goruslerini ve duygularini 6gretmene
soyleme

31.

32. Robotik kodlama etkinligini tamamlamak
icin arkadaslariyla-6gretmeniyle iletisim
kurma

33.

34. Robotik kodlama etkinligiyle ilgili olmayan
davranislar sergileyerek, arkadaslariyla
diyalog kurmaya galisma

35. Robotik kodlama etkinliginde arkadaslari
arasinda soz sahibi olmaya-lideri olmaya
galisma (kendi gorusiinu kabul ettirmeye
galisma)
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EK-6. Goriisme Rehberi (Ornek Sorular)

Sevgili 6grenciler, “Robotik kodlama” dersi “Programlama egitimi” igerisinde yer alan egitsel robotik etkinlikleri ile gergeklestirdigimiz
Sanal Robotik (Vex-Vr) ve Fiziksel Robotik (Raspberry-Pi) etkinlikleriyle ilgili sizlerle goriismek istiyorum. Fikirleriniz Sanal Robotik
(Vex-Vr) ve Fiziksel Robotik (Raspberry-Pi) uygulamalartyla Python programlama dili 6gretimi, iletigim, etkilesim ve uygulamada
karsilasilan sorunlarla ilgili faktorleri ortaya ¢ikarmak agisindan faydali olacaktir. Bu nedenle samimi ve i¢ten cevaplariniz aragtirmamiza
katk1 sunacaktir. Calismanin daha saglikli yiirtimesi agisindan izin verirseniz goriismeyi kaydetmek istiyorum.

Goriismeye baglamadan 6nce, goriisme siiresince belirttiginiz goriislerin gizli oldugunu ve arastirma sonuglarini yazarken kimliginiz ile ilgili
bilgilerin rapora kesinlikle yansitilmayacagini belirtmek isterim. Goriisme sirasinda yapilacak kayitlarin yiiksek lisans tez danigmani ve/veya
Tez izleme Kurulu iiyeleri tarafindan kimliginiz belirtilmeden dinlenebilecektir. Baslamadan &nce, bu sdylediklerim ile ilgili belirtmek
istediginiz bir diisiince ya da sormak istediginiz bir soru var mi1? Katilimizin i¢in tesekkiir ederim.

Robotik Kodlama Ogretmeni Nazmi Sarigiil
Dog. Dr. Fatma Burcu TOPU

Ogrenci Adi-Soyadi:

Cinsiyeti: Kiz I:l Erkek|:|

Sinif Diizeyi: 6. Siif 7. Simf Q}

Grubu: Sanal Robotik Kodl I:l Fiziksel Robotik Koararha I:l

GORUSME SORULARI

1. Sanal Robotik (Vex-Vr) ve Fiziksel Robotik (Raspberry-Pi) uygulamasinin bagindan sonuna kadar (ilk haftadan son haftaya
kadar) neler yaptigini agiklar misin?

2. Sanal Robotik (Vex-Vr) ve Fiziksel Robotik (Raspberry-Pi) ilk gordigiinde neler diisiindiin veya ne hissettin? Agiklar misin?

3. Sanal Robotik (Vex-Vr) ve Fiziksel Robotik (Raspberry-Pi) hangi yonleri seni memnun etti ya da etmedi? Orneklerle agiklar
misin?

4. Sanal Robotik (Vex-Vr) ve Fiziksel Robotik (Raspberry-Pi) problem ve buldugunuz ¢éziim yollari ile giinliik hayatta
yasanabilecek problemler arasinda bir iliski kurabildin mi?

Evet ise nasil bir iligki kurdugunu agiklar misin?
Hayir ise neden kuramadigini agiklar misin?
5. VEXcode-VR ve Raspberry-Pi etkinlikleri sirasinda kendinizi ne kadar rahat hissediyorsunuz? Ag¢iklar misin?

6. Sanal Robotik (Vex-Vr) ve Fiziksel Robotik (Raspberry-Pi) etkinlikler esnasinda karsilagtigin en biiyiik sorun neydi ve sorunu
nasil hallettin?

7. Robotik kodlama dersinin, gelecekteki mesleki hedeflerinize katki sagladigini diisiiniiyor musunuz? Neden?

8. Verilen gorev/problem igin ¢oziim yolu olacak programi olustururken zihinsel olarak en zorlandigi sey neydi? Nedenini agiklar
misin?

9. Etkinlikler sonunda kendinizi programlama konusunda yeterli hissediyor musunuz? Bu yeterliliginizi nasil degerlendirirsiniz?

10. Bilgisayarda yazdigin kodlar1 robot iizerinde denemek sana hangi agilardan katki sagladigini/seni hangi yonlerden
olumlu/olumsuz etkiledigini agiklar misin?
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EK-7. Raspberry-Pi Etkinlik Planlar:

Etkinliklerin Ada

Etkinlik No 1

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA

Sinifi

Tarih

Modiil Adv/ Mikroislemci ve Mikro denetleyiciler / Raspberry-Pi nedir? Nig¢in

Kullanilir.

Onerilen Siire

40+40 dk.

Kazanim:

1. Raspberry-Pi ile neler yapilabilecegini 6zetler.

2. Raspberry-Pi’nin kullanim alanlariyla, giinliik hayatta
kullandig1 elektronik cihazlari karsilastirir.

3. Giinliik hayatta kendisine kolaylik saglayacak elektronik bir
devre

tasarlar.

Ogretme 6grenme
siireci

o Raspberry-Pi elektronik kartin anlatimu.

e Giinliik hayatta kullandigi bir elektronik cihazin Raspberry-Pi ile
nasil yapilabilecegi sorusu sorulur.

DEGERLENDIRME

Etkinlik sonunda etkinlige katilan her 6grenci i¢in agsagida bulunan
ﬂiazamm Kontrol Listesini doldurulmast tavsiye edilir. (Ogrencinin
azanimi gerceklestirme durumuna gore Evet — Hayir boliimiinii
doldurunuz.)

Kazamim Kontrol Listesi Evet / Hayir

Raspberry-Pi ile neler yapilabilecegini 6zetledi.

Raspberry-Pi’nin kullanim alanlariyla, giinlik
hayatta kullandig elektronik cihazlari
lkarsilastirdi.

Giinliik hayatta Raspberry-Pi nerelerde
lkullanabilecegini orneklendirdi.

HAZIRLAYANLAR
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Etkinlik No 2

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA
Sinifi

Tarih

Modiil Adyr/ Etkinliklerin

Mikroislemci ve Mikro denetleyiciler / Raspberry-Pi nedir?

Adi Ni¢in
kullanilir.
Onerilen Siire 40+40 dk.

Kazanim:

1.Raspberry-Pi bilgisayarin kurulumunu yapabilir.
2.Raspberry-Pi iizerinde GPIO (genel amagl giris ¢ikis)’
pinlerinin kullanimini ve kart iizerindeki yerlerini bilir.

Ogretme 6grenme
siireci

e Raspberry-Pi elektronik kartin kurulumunu yaparbilir.
e Raspberry-Pi ¢ikis pinlerini tanir.
e GPIO Cikis pinlerini kullanimin1 anlar.

DEGERLENDIRME

Kazanmim Kontrol Listesi Evet

Hayir

Raspberry-Pi de kag GPIO bulunmaktadir.

Raspberry-Pi’nin 6zelliklerini siralar.

Raspberry-Pi tizerinde ki GPIO (giris-¢ikis) pinlerini
gorevlerini bilir

HAZIRLAYANLAR
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Etkinliklerin Ada

Etkinlik No 3

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA

Sinifi

Tarih

Modiil Ady/ Mikroislemci ve Mikro denetleyiciler / Raspberry-Pi ile led yakip

sondiirerek degisken tanimlar.

Onerilen Siire

40+40 dk.

Kazanim:

1- LED diyotun kullanim alanlarina 6rnekler verir.

2- Belirlenen programlama dilinde degiskenleri ve sabitleri uygun
sekilde kullanarak programlar gelistirir.

3- Raspberry-Pi derleyici kullanarak kod yiiklemeyi test eder.

4- Raspberry-Pi ile 3 LED baglantisini saglayan devreyi kurar.

5- Programda degiskenleri uygun bi¢imde tanimlar.

6- Degiskeni programlama diline uygun sekilde tammlar.

Ogretme 6grenme
Siireci

Glidileme asamasinda etkinligin iyi anlagilmasi ve dersin ilerlemesini
saglayabilmek adina 6grencilerin dncelikle dikkatlice dinlemesi, anlatim
bittikten sonra 6gretmenin sdyledigi zamanda uygulamaya gecilerek
ogretilen adimlari sirasiyla uygulamasi istenir.

IArdindan dgrencilerle oyunun kurallari paylasilir. Simdi sizlerle ¢ok
eglenceli bir oyun oynayacagiz. Ben baslayin dedigim anda hepiniz
benimle birlikte iki goziniizii birden kirpacaksimz. Iki 9oz kirpma ara-
sindaki zamant ayarlamak icin ben elimle masaya vuracagim. Degistir
dedigim anda énce bir kez once bir goziiniizii ardindan diger goziiniizii
olacak sekilde kirpacaksiniz. Tekrar degistir diyecegim bu defa sag
goziindiz iki kere sol goziinizii iki kere olacak sekilde kirpacagiz. Bu
dongiiyii her degistir dedigimde bu sira ile tekrar edeceksiniz. Oyunu
karigtirmadan, bagsart ile tamamlayanlara goz kirpma emojisi takaca- g1z’
denilerek 6grenciler oyun ve etkinlik i¢in hazir hale getirilir.

Oyun bitiminin ardindan 6grencilere ddilleri verilir. (Burada oyunu ¢e-
sitlendirmek ve buzzer atif yapmak adina el ¢irpma hareketi de ekle-
nebilir.)

Oyundan sonra led diyotlar: géziimiize benzeterek led yakip sondiirmede
degisenin ne oldugu ogrencilere sorulur ve programlamada degisken
kavrami anlatilir.

e [ed diyotun kullanim alanlaria 6grenciler tarafindan 6rnekler
verilmesi istenir.

e Elektronik devrelerde diyotun devreye nasil baglanmasi gerektigi
anlatilir.

e Fiziksel olarak diyotun 6zelliklerinden (+) Art1 bacagin uzun bacak
(-) Eksi Bacagin kisa bacak oldugu anlatilir. Fiziksel devre
kurulurken bu baglantiya dikkat edilmesi gerektigi sdylenir.

e LED Diyot Raspberry-Pi karta baglanmadan 6nce 6grencilere ne
yapmalar1 gerektigi sorulur.

e LED diyotun 1 saniye araliklarla yanip sonmesini saglayacak kod
yazilir.

’

Uygalama Ciktisi
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from gpiozero import LED

from time import sleep

yesilled= LED(17)

sariled=LED(27)

kirmiziled=LED(22)

while True:
yesilled.on()
sleep(1)
yesilled.off()
sariled.on()
sleep(1)
sariled.off()
kirmiziled.on()
sleep(1)
kirmiziled.off()
sariled.on()
sleep(1)

sariled.off()

Kod Editor Ekran Gortintsi
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DEGERLENDIRME

e Etkinlik sonunda etkinlige katilan her 6grenci i¢in asagida bulunan
kazanim Kontrol Listesini doldurulmas tavsiye edilir. (Ogrencinin
kazanimi gergeklestirme durumuna gore Evet — Hayir boliimiinii
doldurunuz.)

Kazamim Kontrol Listesi Evet / Hayir

Raspberry-Pi ile LED baglantisini saglayan devreyi
kurdu ve ¢alistirdi.

Derleyicide yazdigi kodlar1 Raspberry-Pi ye yiikler.

IProgram yaziminda degiskenleri uygun bicimde
tanimlar.

[Farkl1 degiskenleri ayni program igerisinde kullanir.

HAZIRLAYANLAR
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Etkinliklerin Ada

Etkinlik No 4

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA

Simifi

Tarih

Modiil Ady/ Mikroislemci ve Mikro denetleyiciler / Raspberry-Pi ile LED Yakip

Sondiirme

Onerilen Siire

40+40 dk.

Kazanim:

1-LED diyotun kullanim alanlarina 6rnekler verir.

2-Belirlenen programlama dilinde tekrarli yapilart kullanarak
programlar gelistirir.

3-Raspberry-Pi derleyici kullanarak kod yiiklemeyi test eder.

4-Raspberry-Pi ile 1 LED baglantisini saglayan devreyi kurar.

5-Siirekli dongii kavramini agiklar.

6- Stirekli dongii igerisinde yapilacak islemleri dogru belirler.

Ogretme 6grenme
Siireci

e Televizyon, Camasir Makinesi vb. elektronik cihazlarda LED diyotun
bulundugu sdylenir. Isikli uyar1 sistemlerinde kullanilabilecegi
durumlara 6rnekler verilir.

e [ ed diyotun kullanim alanlarina 6grenciler tarafindan dérnekler
verilmesi istenir.

e Elektronik devrelerde diyotun devreye nasil baglanmasi gerektigi
anlatilir.

e Fiziksel olarak diyotun 6zelliklerinden (+) Art1 bacagin uzun bacak (-)
Eksi Bacagin kisa bacak oldugu anlatilir. Fiziksel devre kurulurkan bu
baglantiya dikkat edilmesi gerektigi sdylenir.

e LED Diyot Raspberry-Pi karta baglanmadan 6nce 6grencilere ne
yapmalar1 gerektigi sorulur.

e LED diyotun 1 saniye araliklarla yanip sonmesini saglayacak kod
yazilir.

e Gerekli baglantilar saglandiktan sonra LED diyotun 1 saniye araliklarla
yanip sonecegi ve bunun sahte bir araba alarmu olabilecegi 6grencilere
sOylenir.

e Zamanlama durumuna gore ek olarak Ek 1 de verilen devre semasi ve
kodu 6grenciler ile birlikte uygulanabilir.

Uygulama Ciktisi

from gpiozero import LED

from time import Sleep KOd Edltor Ekran Goruntisi

kirmiziled= LED(17)

while True:
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kirmiziled.on()
sleep(2)
kirmiziled.off()

sleep(3)

DEGERLENDIRME

e Ftkinlik sonunda etkinlige katilan her 6grenci i¢in asagida bulunan
kazanim Kontrol Listesini doldurulmast tavsiye edilir. (Ogrencinin
kazanimi gergeklestirme durumuna gore Evet — Hayir boliimiini
doldurunuz.)

Kazamim Kontrol Listesi Evet / Hayir

Raspberry-Pi ile LED baglantisini saglayan devreyi
kurdu ve ¢alistirdi.

Derleyicide yazdig1 kodlar1 Raspberry-Pi ye yiikler.

Dongii igerisinde yapilacak iglemleri dogru belirler.

'While True(stiirekli dongii) kodunu dogru kullandu.

HAZIRLAYANLAR
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Etkinlik No

5

Dersin Adi

ROBOTIK KODLAMA

Sinifi

Tarih

Modiil Ady/
Etkinliklerin
IAd1

Mikroislemci ve Mikro denetleyiciler / Raspberry-Pi ile for dongiisii uygulamasi

Onerilen Siire

40+40 dk.

Kazanim: 1-Giinliik hayatta ledler kullanilarak uygulanan 151kl1 uyar sistemlerine 6rnekler
Verir.

2-Raspberry-Pi ile Led kullanarak 11kl uyar1 sistemi devresi kurar.

3-Is1kl1 uyar1 sistemlerinin ¢alisma prensiplerini arkadaslari ile paylasir.

4-For dongiisiinii uygun bi¢cimde programina yazar.

5-Belirlenen programlama dilinde tekrarl yapilari kullanarak programlar gelistirir.
Ogretme
O0grenme o Derse giriste dikkat ¢ekmek i¢in 6grencilere asagidaki soru sorularak
siireci baglanir.

e Soru : Gordiigiliniiz fakat sesinizi ve hareketleriniz iletemediginiz birisi ile
nasil iletisime gecersiniz?

e Ogrencilerden gelen cevaplar hizlica tahtaya yazilir ve verilen cevaplardan
151k ile iletisim konusunda gelen cevaplar iizerinde durularak 1s1kli iletisim
ile konusuna deginerek derse devam edilir.

e Ogrencilere Raspberry-Pi Led otomatik yakip séndiirme uygulamasi igin
devrenin kurulmasi istenir.

o Gerekli baglantilar saglandiktan sonra buton ve LED devresi ¢aligtirlir.
e Ek Olarak Etkinlik sonunda 6grencilere ek bir uygulama olarak farkli bir

led baglamalar1 istenir ve her bir ledin farkli saniyelerde yakip
sondiirmeleri i¢in kod yazmalari istenir.
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Uygulama Ciktis1

import RPi.GPIO as GPIO
import time

def blink(pin):
GPI10.output(pin,GPIO.HIGH)
time.sleep(1)
GPI10.output(pin,GPIO.LOW)

Semboller »  forpy X

1mport RP1.GPIO as GPIO

| Fonksiyonlar
import time

1
> 2
Pblink (3] 3 gdef blink(pin):
)ie sktarlantar | 4 GPI0. output (pin, GPO. HIGH)
5 tine.sleep(1)
1
16ro) 6 6P10. output (pin, GPTO.LOW)
hiRR(1) 7 time.sleep(1)
1 time [2] 8

eturn
9 GPIO.setmode(GPI0.BOARD)
10 6PI0.setup(11,6PI0.0UT)

12 @for i in range(0,50):
13 blink(11)
6PI0.cleanup()

IKod Editor Ekran Goriintiisii

time.sleep(1)
return
GP10.setmode(GPIO.BOARD)
GP10.setup(11,GP10.0UT)
for i in range(0,50):

blink(11)
GPI10.cleanup()

IDEGERLENDIRME |- Etkinlik sonunda etkinlige katilan her ogrenci i¢in agsagida bulunan kazanim
IKontrol Listesini doldurulmasi tavsiye edilir. (Ogrencinin kazanimi
gergeklestirme durumuna gore Evet — Hayir boliimiinii doldurunuz.)

Kazamim Kontrol Listesi Evet / Hayir
For dongiisiinii tanimlad1
For dongiisii yazimini1 dogru uyguladi.
Farkli yerlerde nasil kullanimina 6rnekler veridi
Raspberry Pi ile Led uygulamasinda farkl
saniyelerde ledi yakip-sondiirdii
HAZIRLAYANLAR [ROBOTIK KODLAMA KOMIiSYONU
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Etkinliklerin Adx

Etkinlik No 6

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA

Simifi

Tarih

Modiil Ady/ Mikroislemci ve Mikro denetleyiciler / Raspberry-Pi ile LED Yakip

Sondiirme

Onerilen Siire

40+40 dk.

Kazanim:

1. Servo motor kullanim alanlarim sdyler.

2. Raspberry-Pi ile servo motor devresini kurar.

3. Belirlenen programlama dilinde parametre alan deger dondiiren
fonksiyon iceren programlar gelistirir.

Fonksiyon kavramini agiklar.

Python fonksiyon icerisinde yapilacak islemleri dogru belirler.

A

Ogretme 6grenme
Siireci

e Dikkat cekmek i¢in sinifin kapisi agilir ve 6gretmen sinifa girmeden
kumanda ile yonlendirilebilen bir robot yonlendirilerek kapidan igeri
girmesi saglanir ve 6gretmen masasina dogru ilerler. Arkasindan
Ogretmen girer ve robotu dgrencilere tanitir.

e Ogrencilerden robotu hareket ettiren seyin ne oldugu sorulur ve nasil
hareket ettigi 6grencilerden cevaplanmasi istenir.

e Cevaplar alindiktan sonra robotlarda elektrik mortolart ile ilgili bilgiler
verilir robotlarin hareketini saglayan seyin motorlar oldugunu ve
robotlarda kullanilan elektrik motorlarindan bahsedilir.

e Robotlarda en ¢ok kullanilan servo motorlarin 6zellikleri ve ¢aligma
prensipleri anlatilir.

e Ogrencilerden giinliik hayatta kullanilan servo motor dmekleri dgrencilerden
vermeleri istenir.

e Raspberry-Pi ile gerekli baglantilar saglanip devre kurulur ve ¢aligtirilir.

Uygulama Ciktisi

tice
t)GPI0[1]
GRRI)
() time (2]

vumuy

import RPi.GPIO as GPIO Kod Editor Ekran Goriintiisii
import time

servoPIN =17

GPIO.setmode(GP10.BCM)
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GPI10O.setup(servoPIN,
GPIO.0UT)

pwm = GP10.PWM(servoPIN, 50)
pwm.start(0)

def aciAyarla(aci):
x=(1/180)*aci + 1
duty=x*5
pwm.ChangeDutyCycle(duty)

try:
while True:

for i in range(0,181,45):
print ("aci =",i)
aciAyarla(i)
time.sleep(1)

except KeyboardInterrupt:
pwm.stop()
GPI10O.cleanup()

DEGERLENDIRME

e FEtkinlik sonunda etkinlige katilan her 6grenci i¢in asagida bulunan
kazanim Kontrol Listesini doldurulmast tavsiye edilir. (Ogrencinin
kazanimi gergeklestirme durumuna goére Evet — Hayir boliimiinii
doldurunuz.)

Kazanim Kontrol Listesi Evet / Hayir

Raspberry-Pi ile LED baglantisini saglayan devreyi
kurdu ve ¢aligtirdi.

Derleyicide yazdigi kodlar1 Raspberry-Pi ye yiikler.

Dongii icerisinde yapilacak islemleri dogru belirler.

'While True(siirekli dongii) kodunu dogru kullandi.

HAZIRLAYANLAR
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Etkinlik No 7

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA

Sinifi

Tarih

Modiil Ady/ Mikroislemci ve Mikro denetleyiciler / Raspberry-Pi ile Buton LED
Etkinliklerin Adx Uygulamasi

Onerilen Siire 40+40 dk.

Kazanim:

1-Butonu(Diigme) tanimlar.
2-Belirlenen programlama dilinde kontrol yapilarini kullanarak

programlar gelistirir.

3-Butona tikladikga LED’151k vermesi gerektigini agiklar.
4-Pull-Down direncinin ne igse yaradigini agiklar.
5-Raspberry-Pi ile buton LED devresini kurar ve ¢alistirir.

6- Kosul climlesini ifade eder.

7-Kosul ctimlesini istenen kosulu sinayacak sekilde diizenler

Ogretme 6grenme
siireci

Glinliik hayatta bir elektrik devrelerini devresini disaridan nasil
kontrol ettigimiz dgrencilere sorulur. Ogrencilerden gelen cevaplar
dogrultusunda elektrik devrelerinde buton veya anahtarin ne ise
yaradig1 agiklamasi yapilir.

Elektrik devrelerinde bilgisayar dili olan ikilik say1 sisteminden ve
1’ler ve 0’larin ne anlama geldigi konusunda agiklamalar yapilir.
Butonun ne ige yaradigi sdylenir.

Butondan deger okunabilmesi i¢in uglarinin Raspberry-Pi’nin hangi
uclarina baglanmasi gerektigi sorusu sorulur.

Butona basildiginda LED diyotun yanmasi ve ¢ekildiginde LED

diyotun sonmesi istenir.

Pull-down direnci, GPIO pinleri giris olarak kullandigimzda
sinyalin bozulmamasini saglar. Buton basili degilken dijital pinden
okunan deger 0 V yani lojik LOW seviyesidir. Pull-down direnci,
buton basilip deger HIGH’a ¢ekilmedigi siirece bu pindeki gerilimin
0 V’ta sabit kalmasini saglar.

Gerekli baglantilar saglandiktan sonra buton ve LED devresi
calistirtlir.

Ek Olarak Etkinlik sonunda 6grencilere ek bir uygulama olarak
butona basildiginda kirmizi led butondan elimizin ¢ekildiginde sar1
led yanacak sekilde kodlamalari istenir.
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Uygulama Ciktisi

import RPi.GPIO as GPIO
from time import sleep

GPI10.setwarnings(False)
GPI10.setmode(GP10.BCM)

Buton = 24
LED =23

GPIO.setup(LED,GP10.0UT)

while True:

buton_durum = GPIO.input(Buton)

print(buton_durum)

sleep(0.1)

if buton_durum == 0:
GPIO.output(LED,GPIO.HIGH)

else:
GPI10.output(LED,GPIO.LOW)

Kod Editor Ekran Goriintiisi

GP10.setup(Buton,GPIO.IN,pull_up_down=GPIO.PUD_UP)

DEGERLENDIRME

doldurunuz.)

e Etkinlik sonunda etkinlige katilan her 6grenci i¢in agagida bulunan
kazanim Kontrol Listesini doldurulmasi tavsiye edilir. (Ogrencinin
kazanimi gergeklestirme durumuna gore Evet — Hayir boliimiinii

Kazanmim Kontrol Listesi

Evet / Hayir

kumandasinda buton kullandiginin

Giinliik hayatta 6rnek olarak televizyon

farkina varir.

Raspberry-Pi ile buton LED devresi
calistirir.

ni kurar ve

Pull-Down direncinin ne ise yaradigini agiklar.

if-Else komutunu kullanim durumlarimi agiklar

HAZIRLAYANLAR
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Etkinliklerin Ad

Etkinlik No 3

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA

Sinifi

Tarih

Modiil Ady/ Mikroislemci ve Mikro denetleyiciler / Raspberry-Pi kara simsek

uygulamasi

Onerilen Siire

40+40 dk.

Kazanim:

1-Sar1, kirmiz1 ve yesil renklerde LED diyotlar bulundugunu sdyler.
2-Giinliik hayatta kullandigimiz farkl renklerde 1siklarinin nasil ¢alistiginin
farkina varir.

3-Raspberry-Pi ile 5 farkli led devresini kurar ve ¢alistirir.

4- LED’leri yakacak sekilde programlar ve birden fazla LED’i bir arada
kullanabilmeyi test eder.

5- Belirlenen programlama dilinde dizi tipinde veri tanmimlar.

Ogretme 6grenme
Siireci

Uygulama Ciktis1

e Derse baglarken akilli tahtada bir trafik 1s1klart sunusu agilir.

e Ogrencilerin bu sunuyu dikkatlice izler ve ne gordiikleri konusunda
fikirlerini sinifla paylagmasi istenir.

e Her Bir 6grenci fikrini sinifla paylastiktan sonra farkli renklerde led
1s1iklarin oldugunu trafik 1siklarinda da bu led 1siklarin kullanildigi ve
bunun bir Raspberry-Pi araciligiyla yapilacagu séylenir.

e Farkli renkteki ledleri Raspberry-Pinin bes farkli GPIO pinine
baglayarak GPIO pinlerini tek tek kodlamak yerine python dilinde
liste (Dizi) ile kodlayarak her led 1 saniye yanacak sekilde kodlar
yazilir.

e Raspberry-Pi ile gerekli baglantilar saglanip devre kurulur ve

calistirilir.
Kod Editor Ekran Goriintiisii

@ Dediskenler
opinler (7]
oti3]

) ige aktanlaniar
Ly6po (1)
LRR(L)

{ytime (2]

IBBES RSt EBcmunuannim

import RPi.GPIO as GPIO
import time

t=0.1
GPI10.setmode(GPI0.BOARD)

pinler=[40,38,36,37,35]
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for i in pinler:
GPI10O.setup(i, GP10.0UT)

try:
while True:

for i in pinler:
GPIO.output(i, GPIO.HIGH)
time.sleep(t)
GPIO.output(i, GPIO.LOW)
time.sleep(t)

except:
GPI10O.cleanup()

DEGERLENDIRME

Etkinlik sonunda etkinlige katilan her 6grenci i¢in agsagida bulunan
ﬁzazamm Kontrol Listesini doldurulmast tavsiye edilir. (Ogrencinin
azanimi ger¢eklestirme durumuna gore Evet — Hayir boliimiinii
doldurunuz.)

Kazamim Kontrol Listesi Evet / Hayir

Farkli renkte led 1siklarin oldugunu soyledi

Liste (Dizi) kullanimimin farkli kullanim
durumlarini agikladi

Raspberry-Pi ile 6 led baglayarak Liste seklinde
gbsterini uyguladi.

HAZIRLAYANLAR
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Etkinliklerin Ad

Etkinlik No 9 ve 10 Hafta

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA-POJE CALISMASI

Sinifi

Tarih

Modiil Ady/ Mikroislemci ve Mikro denetleyiciler / Raspberry-Pi Akilli Ev

Giivenlik Sistemi Uygulamasi

Onerilen Siire

40+40+40+40 dk.

Kazanim:

1-Akilli ev sistemleri hakkinda aragtirma yapar.

2-Arsatima sonuglarina gore akilli ev sistemlerinde kullanilan giivenlik
sistemlerini kategorik olarak ayit eder.

3-Raspberry-Pi ile akilli evlerde kullanilan bir giivenlik sistemi kurar.
4- Aragtirma sonuglarini dogru analiz eder

5- Proje hazirliginda zamani dogru kullanir .

Ogretme 6grenme
Siireci

Uygulama Ciktis1

e Derse giriste akilli telefon akilli saat akilli ev gibi sistemlerden
bahsedilerek baslanir.

Ogrencilere bu sistemlere neden akilli olarak nitelendirildigi sorusu

yoneltilir ve 6grencilerden gelen cevaplar ile bir tartisma ortami

olusturularak derse baglanir.

e Soru-cevap kismu bittikten sonra dgrencilere belirli bir siire verilerek
akili ev sistemleri hakkinda internet iizerinden bir 6n arastirma
yapmalari istenir.

e Arastirma sonuglarina gore 6grencilerin fikirleri tek tek her bir
ogrenciye sorularak yanlig bilgiler doniit verilerek diizeltilir.

e Ogrencilere Akilli evlerde bulunan giivenlik sistemleri ile ilgili bir
proje uygulamasi yapilacagi ifade edilir.

e Projede daha onceki derslerde yapilan uygulamalarin bir arada
kullanildig1 bir sistem ortaya konulmasi gerektigi vurgulanarak proje
sartlar1 ve kosullar1 6grencilere akilli tahtaya yansitilarak anlatilir.

PROJE KURALLARI

- Kurulacak olan akilli ev sisteminde en az bir adet sesor
kullanilacak

- Kurulacak olan akilli ev sisteminde en az bir adet buzzer
kullanilacak

- Kurulacak olan akilli ev sisteminde en az 4 adet led kullanilacak

- Kurulacak olan akilli ev sisteminde en az 1 adet servo motor
kullanilacak

- Tim sistem bir adet Raspberry-Pi {izerine kurulacak ve pyton
programlama dilinde kodlanarak ¢alistirilacak

DEGERLENDIRME
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EK-8. VEXcode-VR Etkinlik Planlari

1
Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA
Sinifi
Tarih
Modiil Ady/ 'VEXcode-VR Robot Editor Ekranim Tanitimi. VEXcode-VR nedir?

Etkinliklerin Ada

Nicin kullanmihr?
Robotik alaninda kullanilan uygulama gelistirme ortamlarini amacina
uygun olarak kullanir. (VEXcode-VR iiyelik ve arayiiz tanitimi)

Onerilen Siire

40+40 dk.

Kazanim:

1. VEXcode-VR ile neler yapilabilecegini dzetler.

2. Robotik alaninda kullanilan uygulama gelistirme ortamlarini
amacina uygun olarak kullanir. (VEXcode-VR iiyelik ve arayiiz
tanitimi)

Ogretme 6grenme
siireci

e VEXcode-VR Ara yiiz tanittimi ara¢ kutusu kod ekranit Metin
Tabanl kod Ekrani tanitimi

Ogretmen derse girdiginde dgrencilere
o “Aramizda daha dnce hig ¢cevrimici(online) oyun oynayan var mi?
e Peki aramizda daha once hig ¢evrimici program kullanan oldu
mu?
o Cevrimici kullandiginiz programlara ornekler verebilir misiniz?
o Simiilasyon kelimesini daha énce duydunuz mu? Ne anlama
gelmektedir?
e Herhangi bir simiilasyon programi kullandiniz mi?” sorularinin
ardindan verilen cevaplar hakkinda konusulur.
Dikkat cekme sorularini takiben
“Simdi birlikte icinde bircok farkli ozellik barindiran ¢evrimici bir
simiilasyon programi kullanma ne dersiniz?” sorusu sorularak
ogrenciler ara yiiz tamitimi igin giidiilenir.
Ogrencinin giidiilenmesinin ardindan etkinligin iyi anlasilmas1 ve dersin
ilerlemesini saglayabilmek adina etkinlik etkilesimli tahtada gosterilirken
Ogrencilerin dikkatlice dinlemesi, anlatim bittikten sonra 6gretmenin
sOyledigi zamanda uygulamaya ge¢ilerek 6gretilen adimlari sirasiyla
simiilasyon ortaminda uygulamasi istenir.
IAyrica bilgisayarlarini agarak internet tarayicilarindan arama motorlarina
girmeleri istenir.
Etkinlige ge¢ilir. Arama motoruna “Vex-Vr” anahtar kelimesi yazilarak
Ogrencilerden ilgili siteye girmeleri istenir.

DEGERLENDIRME

Etkinlik sonunda etkinlige katilan her 6grenci igin agsagida bulunan
ﬁzazamm Kontrol Listesini doldurulmas tavsiye edilir. (Ogrencinin
azanimi gerceklestirme durumuna gore Evet — Hayir boliimiinii

doldurunuz.)

Kazanim Kontrol Listesi Evet / Hayir

VEXcode-VR ile neler yapilabilecegini 6zetledi.

VEXcode-VR kullanim ve robot simiile
ortamlarini karsilastirdi.

'VEXcode-VR Bolk kodlar ile Metin Kodlar1 birbiri
ile karsilastirdi.

HAZIRLAYANLAR
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Etkinliklerin Adx

Etkinlik No 2

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA

Sinifi

Tarih

Modiil Ady/ VEXcode-VR Robot Kodlamaya Bashyorum.

Onerilen Siire

40+40 dk.

Kazanim:

1. Tercih edilen robotu tanir.
2. VEXcode-VR simiilasyon robotun 6zelliklerini sensor ve motor
baglantilarini tanir.

Ogretme 6grenme
siireci

Derse “Sizlere ¢ok ilginizi ¢ekeceginizi diigtiindiigrim birkag video
izletecegim. Ardindan videolarla ilgili goriislerinizi alacagim.” denilerek
baglanir.

Ders 6ncesinde 6gretmenin hazirlamig oldugu VEXcode-VR ile yapilmis,
proje orneklerini igceren videolar 6grencilere izletilir.

VEXcode-VR ile ilgili videolar izlendikten sonra 6gretmen 6grencilere
“Sizlerde boyle programlayarak benzer tasarimlar yapmak ister
misiniz?” sorusunu yoneltir. “Sizlerde robotik kodlama dersleriniz
tamamlandiginda robotik alaminda benzer ¢alismalara yapabilecekleri
soylenir.

Derse gecerken etkinligin iyi anlasilmasi, diizenli ve disiplinli
ilerlemesini saglayabilmek adina 6grencilerin etkinligi etkilesimli tahtada
gosterilirken dikkatlice dinlemesi, anlatim bittikten sonra 6gretmenin
sOyledigi zamanda uygulamaya gegilerek 6gretilen adimlari sirasiyla
simiilasyon ortaminda uygulamasi istenir.

Etkinlige baslarken 6grencilerden videolarda izledikleri projelerin nasil
yapilmig, olabilecegine dair gorisleri alinir. En fazla hangi projenin
dikkatlerini ¢ektigi sorulur. Goriiglerin alinmasinin ardindan VEXcode-
VR ortaminda robotlarin programlamak i¢in iyi tanimamiz gerektigi ve
programlama dilinin de iyi kullanabilmek gerektigi soylenir.

VEXcode-VR simiilasyon ortaminda kod bloklarinin bulundugu arag
meniisii ve her bir meniiniin kendine has iglevlerinin oldugu anlatilir.
Programlama yaparken blok kodlara karsilik gelen metin kodlama
ekraninin da agik olmasi gerektigi 6zellikle vurgulanir.
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DEGERLENDIRME

Kazanmim Kontrol Listesi

Evet / Hayir

Similasyon ortamina giris, yapar.

Simiilasyon ortaminda arag mentisiinde kod bloklar1
ive metin dilini karsilagtirir.

Simiilasyon ortaminda kodlayacagi robotu seger

Kodlayacagi robotun 6zellikleri bilir

HAZIRLAYANLAR
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Etkinliklerin Adx

Etkinlik No 3

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA

Sinifi

Tarih

Modiil Ady/ VEXcode-VR ile robotu Hareket Ettirme.

Onerilen Siire

40+40 dk.

Kazanim:

1. Belirlenen programlama dilinde tekrarli yapilart kullanarak
programlar gelistirir.

2. VEXcode-VR yazdigi kodu test eder.

3. VEXcode-VR da robotu siirekli hareket edecek kodu yazar.

4. VEXcode-VR simiilasyon ortaminda hazirladigi kodunu yazilim

gelistirme ortaminda yazar.

Stirekli dongii kavramini agiklar.

Stirekli dongii i¢erisinde yapilacak islemleri dogru belirler.

o

Ogretme 6grenme
Siireci

e Sensorler robolar i¢in ¢ok 6nemli devre elemanlaridir. Bir VR
Robotunun gercek anlamda bir robot olarak kabul edilebilmesi igin
¢evresini algilayabilmesi ve onunla etkilesime girebilmesi gerekir.
Bu genellikle Duyu — Diigiin — Harekete Geg karar dongiisii olarak
adlandirilir.

Tampon Sensorii

Bu etkinlikte, fiziksel temasi
algilayabilen bir sensor olan
Tampon Sensoriinii kullanacagiz.
Tampon Sensorii, VR Robotuna
bir nesne veya duvarla temas
ettiginde bunu algilamak i¢in
kullanilir. Bir VR Robot iizerinde
karar vermek i¢in Sol veya Sag
Tampon olmak iizere on tarafta
iki adet sensor bulunur.

Tampona Basilan Komutlar

Tampon Sensorii, VR Robotun bir nesneye veya duvara temas edip
etmedigini belirlemek i¢in kullanilir. Bu veriler daha sonra bir projede
lkullanilabilir ve bdylece VR Robot, Tampon Sensoriine basildiginda karar
verebilir.

Tampon Sensoriiniin durumunu kontrol etmek i¢in bir pythonda
left_bumper.pressed ve right_bumper.pressed komutlarini kullanin .

Left_bumper.pressed ve right_bumper.pressed , Bumper'a

basildiginda True ve basilmadiginda False sinyali

gonderen Boolean raportdr komutlaridir.

left_bumper.pressed ve right bumper.pressed komutlar tipik

olarak while dongiisii gibi bir kontrol yapisiyla birlikte kullanilir , bdylece
VR Robotu bir karar vermek i¢in Tampon Sensériinden gelen verileri
kullanabilir.

'Yeni bir Metin projesinin par¢asi olarak otomatik olarak doldurulan
IAktarma Organi komutunu degistirmek i¢in while komutunu ¢alisma
alanina siiriikleyin veya yazin. Dongiiniin i¢inde bir bekleme komutunun
olduguna dikkat edin. Bekleme komutunu kaldirmayin; bu, VR Robotun
projeyi dogru sekilde yiiriitmesini saglayacaktir.
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def main ():
while condition:
wait(5,MSEC)
\While komutundaki 'while'dan sonra not operatoriinii yazin.
def main ():
while not condition:
wait(5,MSEC)
left_bumper.pressed komutunu while déngiisiiniin 'kosuluna' yazin .
Dongii icindeki komutlar, kosul Dogru olmadiginda, yani Sol Tampon
Sensdriine basilmadiginda ¢aligtirilir .
def main ():
while not left_bumper.pressed():
wait(5,MSEC)

While dongiisiiniin igine, siiriicii komutunu yazin. Dongiiniin amaglandigi
gibi ¢aligmasi i¢in, Drive komutunun ve wait komutunun while dongiisii
icinde dogru girintili oldugundan emin olun. Ekranda ki kilavuz ¢izgileri
gorsel yardim olarak kullanabilirsiniz.
def main ():
while not left_bumper.pressed():

drivetrain.drive(FORWARD)

wait(5,MSEC)
Durdurma komutunu while dongiisiiniin disina yazin. Stop
komutunun while dongiisiiyle hizalandigindan ve girintili
olmadigindan emin olun, béylece amaglandig1 gibi déngiiniin disinda
calisir. Ekranda ki klavuz gizgileri gorsel yardim olarak kullanabilirsiniz.

def main ():
while not left_bumper.pressed():
drivetrain.drive(FORWARD)
wait(5,MSEC)
drivetrain.stop()

Siiriis komutu, VR Robotun, left bumper.pressed komutuyla Tampon
Sensoriiniin durumunu kontrol ederken ileri dogru ilerlemeye devam
etmesini saglar . left_bumper.pressed komutu True olarak
raporlandiginda , VR Robot dongiiniin disindaki bir sonraki

komuta gececek ve siiriigii durduracaktir

Uygalama Ciktisi
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DEGERLENDIRME

e Etkinlik sonunda etkinlige katilan her 6grenci i¢in asagida bulunan
kazanim Kontrol Listesini doldurulmasi tavsiye edilir. (Ogrencinin
kazanimi gergeklestirme durumuna gore Evet — Hayir boliimiinii
doldurunuz.)

Kazamim Kontrol Listesi Evet / Hayir

'VEXcode-VR while dongiisiinii uygun bigimde
yazarak kullandi.

'VEXcode-VR da bekleme komutunu uygun bi¢imde
lkulland1

Dongti icerisinde yapilacak islemleri dogru belirler.

While True(siirekli dongii) not anahtar sdzciigiini
dogru kullandi.

HAZIRLAYANLAR
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Etkinliklerin Adx

Etkinlik No 4

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA

Sinifi

Tarih

Modiil Ady/ VEXcode-VR ile robotu Hareket Ettirme.

Onerilen Siire

40+40 dk.

Kazanim:

1. Belirlenen programlama dilinde tekrarli yapilart kullanarak
programlar gelistirir.

2. VEXcode-VR yazdigi kodu test eder.

3. VEXcode-VR da robotu belirli sayida hareket edecek kodu yazar.

4. VEXcode-VR simiilasyon ortaminda hazirladigi kodunu yazilim
gelistirme ortaminda yazar.

5. For dongii kavramini agiklar.

6. For dongii igerisinde yapilacak islemleri dogru belirler.

Ogretme 6grenme
Siireci

Bir etkinlikte for dongiisti kullandiginda robotun nasil belirli sayida hareket
ettirecegiz.

Ornegin bu iki kod 6rnegi VR Robotun ayn1 sekilde hareket etmesini
saglayacaktir. Ancak for dongiisiine sahip proje, bunu yapabilmek igin iki
motoru dort kez tekrarlar.

def main(): def main():
pen.move( ) pen.move( )
drivetrain.drive_for( , 600, MM) < for value in range(4):
drivetrain.turn_for( , 99, ) l A drivetrain.drive_for( , 600, MM)
drivetrain.drive_for( , 600, MM) times drivetrain.turn_for( , 90, )
drivetrain.turn_for( , 90, ) YEEr wait(5, MSEC)
drivetrain.drive_for( , 600, )
drivetrain.turn_for( » 99, ) l

drivetrain.drive_for( , 608, MM)
drivetrain.turn_for( , 90, )

Bir dizi komutu belirli sayida tekrarlamak i¢in for dongiisti kullanilir. For
dongiisti, icindeki komut dizisi boyunca tekrarlanir (tekrarlamalar olarak da
bilinir). Python for dongiisiinde, 'value' degiskeni gegerli tekrarlamay1
izlemek i¢in kullanilir ve 'in' anahtar s6zctigii yineleme sayisini belirtmek
icin range islevini kullanir.

Range islevi, dongiiniin ka¢ kez veya tekrarlanmasi gerektigini tanimlar.
Hareket istenilen sayida tekrarlamak igin range fonksiyonunun
parametresini ayarlayin.

Identifies Identifies the variable Connects the Identifies the list
the l0o! (How many times has it ~ variable to the list ~ (How many times will it
P lterated through the loop?) (range) iterate through the loop?)

i } , |
for value in range(10):
|

Range islevi temel olarak dongiiniin tamamlanabilmesi i¢in neyi yinelemesi
gerektigini belirten gegici bir liste olusturur. Bir karenin dort kenarini
cizmek gibi tekrarlanan davranislar durumunda range islevi, VR
Robotunun bu komutlar1 dort kez yliriitmesini saglamak i¢in gegici bir (0,
1, 2, 3) listesi kullanir. VR Robotun hareketi burada gosterildigi

gibi menzil fonksiyonunun parametresine bagl olarak degisecektir.
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def main():
pen.move(DOWN)
for value in range(@):
drivetrain.drive_for(

wait(5, MSEC)

drivetrain. turn_for(RI

, 90,

,» 600, MM

Drivetrain commands executed 0 times

def main():
pen.move(DOWN)
for value in range(1):

wait(5, MSEC)

drivetrain.drive_for(F
drivetrain.turn_for(RI

ARD, 600, MM

Drivetrain commands executed 1 time

def main():

pen.move (DOWN)

for value in range(2):
drivetrain.drive_for(
drivetrain. turn_for(
wait(s, » )

Drivetrain commands executed 2 times

def main():
pen.move (DOWN)
for value in range(3):
drivetrain.drive_for(

wait(5, MSEC)

drivetrain.turn_for(RI

Drivetrain commands executed 3 times

def main():
pen.move (DOWN)
for value in range(4):

drivetrain.turn_for(
wait(5, MSEC)

drivetrain.drive_for(FOR

Drivetrain commands executed 4 times,
completing all 4 sides of the square

def main():
pen.move (DOWN)
for value in range(5):
drivetrain.drive_for(
drivetrain, turn_for(
wait(5, MSEC)

ARD, 600,
,» 99,

0

Drivetrain commands executed 5 times,
completing the square then tracing over
the first side again

Range fonksiyonu dortten bese degistiginde karenin ¢izilen seklinin
degismedigine dikkat edin. Bu nedenle, varsayilan for dongiisti kullanmak
ayni1 kare seklinin ¢izilmesini saglar, ancak VR Robot hareketleri alt1 kez
daha tekrarlamaya devam eder.

VR Robot, for dongii bashigindan son girintili komuta kadar komutlar
arasinda hareket edecektir.

For dongiisii, VR Robotunun for déngiisii disindaki bir sonraki komuta
gegmeden once dongii igindeki eylemleri belirtilen sayida tekrarlamast
gerektigini belirtir.

Girinti for dongiisiiniin i¢inde hangi komutlarin oldugunu ve tekrarlanmasi
gerektigini gosterir.

Uygalama Ciktis1

def main():
pen.move (DOWN)
for value in range(@):
drivetrain.drive_for(
drivetrain.turn_for(
wait(5, MSEC)

, 600, M)
. 99,

Drivetrain commands executed 0 times

def main():
pen. move (DOWN)
for value in range(1):
drivetrain.drive_for(Ff

wait(s, )

drivetrain.turn_for(RI

Drivetrain commands executed 1 time

def main():
pen.move (DOWN)
for value in range(2):
drivetrain.drive_for(
drivetrain.turn_for(
wait(s, » )

Drivetrain commands executed 2 times

def main():
pen.move(DOWN)
for value in range(3):
drivetrain.drive_for(
drivetrain. turn_for(
wait(s, )

Drivetrain commands executed 3 times

def main():
pen.move(DOWN)
for value in range(4):
drivetrain.drive_for(
drivetrain.turn_for(
wait(5, MSEC)

Drivetrain commands executed 4 times,
completing all 4 sides of the square

def main():
pen.move (DOWN)
for value in range(5):
drivetrain.drive_for(
drivetrain. turn_for(
wait(5, MSEC)

» 600, MM)

» 99, 2

Drivetrain commands executed 5 times,
completing the square then tracing over
the first side again
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DEGERLENDIRME

e Etkinlik sonunda etkinlige katilan her 6grenci i¢in asagida bulunan
kazanim Kontrol Listesini doldurulmasi tavsiye edilir. (Ogrencinin
kazanimi gergeklestirme durumuna gore Evet — Hayir boliimiinii
doldurunuz.)

Kazamim Kontrol Listesi Evet / Hayir

'VEXcode-VR while for déngiisiinii uygun bigimde
yazarak kullandi.

'VEXcode-VR da for dongiistine bekleme komutu
ekledi.

For Dongii icerisinde yapilacak islemleri dogru
belirler.

HAZIRLAYANLAR
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Etkinlik No 5

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA

Sinifi

Tarih

Modiil Ady/ VEXcode-VR ile robotu ile degisken tanimlama etkinligi.

Etkinliklerin Adx

Onerilen Siire

40+40 dk.

Kazanim:

1. Degisken kavramini tanimlar.

2. Degiskeni programlama diline uygun sekilde tamimlar.

3. Belirlenen programlama dilinde degiskenleri ve sabitleri uygun
sekilde kullanarak programlar gelistirir.

VEXcode-VR robotunda ¢izgi ¢izme komutunu yazar.
VEXcode-VR robotun degisken tanimlayarak robota diizgiin
cokgen ¢izdirir.

o ks

Ogretme 6grenme
Siireci

Etkinlikte: Degisken Degerlerin Izlenmesi

|A¢iklama: etkinligimizde robot 200 mm’lik uzakliklar da esit araliklarda
cizgi cizer ve ardindan 12 kez 30 derece doner. Programin sonunda 12
kenarl1 bir ¢okgen diizgiin bir sekilde ¢izmis olacaktir.

timesRepeated = 0

def when_started1():
global timesRepeated
timesRepeated = 0
pen.move(DOWN)
for repeat_count in range(12):
# The 'timesRepeated' variable will increase by 1 with each repeating
loop
timesRepeated = timesRepeated + 1
drivetrain.drive_for(FORWARD, 200, MM)
drivetrain.turn_for(RIGHT, 30, DEGREES)

\vr_thread(when_startedl)

Oyun Alani: Sanat Kanvasi
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1) 3

sec¢ilmesi degiskeni Monitdr Sekmesine ekler.

INot: Degiskenler Monitoriinii gormek igin sagdaki Monitor Sekmesini agin.
|Ara¢ kutusunda 'timesRepeated' degiskeninin yanindaki onay kutusunun

Uygalama Ciktisi

IDEGERLENDIRME

doldurunuz.)

e Etkinlik sonunda etkinlige katilan her 6grenci i¢in asagida bulunan
kazanim Kontrol Listesini doldurulmasi tavsiye edilir. (Ogrencinin
kazanimi gergeklestirme durumuna gore Evet — Hayir bolimiini

Kazanim Kontrol Listesi

Evet / Hayir

Degiskeni dogru tanimladi.

Tanimladig1 degiskeni programda dogru
kullandi.

Programlama da degisken tiirlerini ayrit eder.

Farkli Degiskenler Tanimlar
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HAZIRLAYANLAR

Etkinlik No 6

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA

Sinifi

Tarih

Modiil Ady/ VEXcode-VR ile robotu ile kosul ve karar yapilarim kullanma

Etkinliklerin Ad etkinligi.

Onerilen Siire 40+40 dk.

Kazanim: 1. Kosul ciimlesini ifade eder.
2. Kosul ciimlesini istenen kosulu sinayacak sekilde diizenler.
3. VEXcode-VR robotunda Géz Sensdriinii islevini bilir.
4. VEXcode-VR robotun On goz Sensoriinii kosullu olarak kodlar.
5. Belirlenen programlama dilinde kontrol yapilarini

kullanarak programlar gelistirir.

Ogretme 6grenme
Siireci

Etkinlikte if ifadesi ve bu ifadenin Disk Labirenti Miicadelesinde nasil
lkullanilacagi 6grenecegiz. Kodlamadaki if ifadeleri tanidik mantig1 takip
eder. Ornegin, hayatimzda karar vermek i¢in muhtemelen if ifadelerini
lkullanmigsinizdir: "Yagmur yagryorsa semsiye kullanirim." veya "Bir dur
isareti goriirsem hareket etmeyi birakirim." Disk Labirentinde while
dongiilerini kullanarak tanimladigimiz ayni model, bir dizi if ifadesi
halinde yeniden ¢er¢evelendirilebilir

Disk Labirenti Oyun Alanindaki G6z Sensorii tarafindan belirli bir renk
bildirildiginde VR Robotun siirmesi gereken yol i¢in bir algoritma
belirlememiz gerekecektir.

. Simiilasyon haritamiza
baktigimizda;

On Goz Yesil rengi algiladiginda

robot 90 derece sola doniis

yapacak

On Géz mavi algiladiginda robot

90 derece saga doniis yapacak

[
ﬁ
i
4

R———
v
Goecca oy
m

Bu algoritma ile, if ifadesi ile bir
projeyi basitlestirmek icin
kullanilabilir. If ifadeleri, VR

- Robotuna belirli bir kosulun dogru
olup olmadigina karar vermesi

talimatini veren kosullu ifadelerdir.

def main():
if condition:
pass
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Bir if kosulunun ¢aligabilmesi i¢in i¢inde bir komut olmasi gerekir, bu
nedenle pass ifadesi eklenir. If ifadesine komut eklediginizde,
bunlar pass ifadesinin yerini alacaklardir

def main(): def main():
if condition: if front_eye.detects(GREEN):
pass { drivetrain.turn_for(RIGHT, 90, DEGI

Uygalama Ciktis1

[
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4
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DEGERLENDIRME e Etkinlik sonunda etkinlige katilan her 6grenci igin asagida bulunan
kazanim Kontrol Listesini doldurulmas: tavsiye edilir. (Ogrencinin
kazanimi gergeklestirme durumuna gore Evet — Hayir boliimiinii
doldurunuz.)

Kazanim Kontrol Listesi Evet / Hayir

if Komutunu dogru amag ile kullandi.
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Disk labirenti algoritmasini dogru kurdu

If komutunu yazimini dogru yazdi

Farkli algoritma kurarak kurdugu algoritmaya

uygun program yazdi.

HAZIRLAYANLAR
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Etkinlik No 7

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA

Simifi

Tarih

Modiil Adv/ VEXcode-VR ile robotu liste (Dizi) olusturarak farkl hizlarda siirme
Etkinliklerin Ad etkinligi

Onerilen Siire 40+40 dk.

Kazanim:

1- VEXcode-VR robotun belirledigi hiz dizisinde hareket ettirir.
2- VEXcode-VR robotun farkli hizlarda ilerletir.
3- Belirlenen programlama dilinde dizi tipinde veri tanimlar.

Ogretme 6grenme
Siireci

l
P
-
e =
eman

Derse Girigte Ogrencilere;

Son yillarda tiretilen elektrikli ve elektronik cihazlara neden akilli cihazlar
olarak nitelendirildigi sorusu ile baglanir.

Ogrencilerden gelen cevaplar bittikten sonra akilli cihazlari anlatan video
akilli tahtadan izletilerek makinalarin ya da cihazlarin akilli oma nedenleri
ogrenciler ile paylasilir.

Ve etkinligimizde VEXcode-VR robotumuzu kendi hizin1 otonom bir
sekilde ayarlaya bilecek bir programlama yazacagiz.

[1k olarak robotumuzun 10 farkli hizda ilerlemesini saglamanin
programlama da dizi olusturarak yapilacagi python dilinde liste (Dizi)
olusturma kurallar1 anlatilir ve konu le ilgili kodlar editore aktarilir.

hiz_listesi = [10, 20, 30, 40, 50, 60, 70, 80, 90, 100]

Hiz listesinde 10 ar araliklarla bir liste olusturulur ve robotun
Iki farkli hizda ilerlemesi saglanir.

hiz_listesi = [0 for x in range(10)]

def when_started1():

global hiz_listesi
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hiz_listesi = [10, 20, 30, 40, 50, 60, 70, 80, 90, 100]

for repeat_count in range(2):
drivetrain.drive_for(FORWARD, hiz_listesi[2 - 1], MM)

for repeat_count2 in range(2):
drivetrain.drive_for(FORWARD, hiz_listesi[10 - 1], MM)

\vr_thread(when_startedl)

Kodlar yazildiktan sonra ¢aligtirilir ve robotun hareketleri izlenir.

Uygalama Ciktis1
—
=
. =
[DEGERLENDIRME e Etkinlik sonunda etkinlige katilan her 6grenci igin asagida bulunan

kazanim Kontrol Listesini doldurulmasi tavsiye edilir. (Ogrencinin
kazanimi gergeklestirme durumuna gore Evet — Hayir boliimiinii
doldurunuz.)

Kazamim Kontrol Listesi Evet / Hayir

'VEXcode-VR robotunu programlamada dizi
tanimlamay1 dogru kullandi.

Dizi Igerisine elemanlar1 dogru bir sekilde
kodladi

Dizi elemanlarmi uygun olarak robotu hareket
ettirdi

Farkli algoritma kurarak kurdugu algoritmaya
uygun program yazdi.

HAZIRLAYANLAR
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Etkinlik No 8

Dersin Adi ROBOTIK KODLAMA

Sinifi

Tarih

Modiil Ady/ VEXcode-VR ile robotu ile programlama dilinde fonksiyon tammlama
Etkinliklerin Adx etkinligi

Onerilen Siire 40+40 dk.

Kazanim:

1- Fonksiyon kavramini agiklar.

2- Belirlenen programlama dilinde parametre alan deger dondiiren
fonksiyon igeren programlar gelistirir.

3- Python fonksiyon igerisinde yapilacak iglemleri dogru belirler.

4- VEXcode-VR Robota doniis fonksiyonu yazar.

Ogretme 6grenme
siireci

Derse giriste 6grencilere robotlarin her an yapmasi gereken birtakim
hareketlerin oldugu ve bu hareketler i¢in bir program yazilirken her zaman
lkod yazmanin zor zaman kayb1 ve kod kalabaligina neden olacagi bu
nedenle programlama dillerinde fonksiyon olusturmanin programlamay1
lkolaylagtiracag: anlatilir.

Pyton programlama dilinde fonksiyon olugturmanin kurallar1 anlatilir
[k Fonksiyonda robotumuzu saga 90 derece dondiirmek igin bir fonksiyon
olusturuyoruz.
def onevent_saga_donus_0():
global saga_donus, sola_donus
drivetrain.turn_for(RIGHT, 90, DEGREES)

[kinci fonksiyonumuzda isa robotumuzu sola déndiirmek i¢in igin bir
fonksiyon olusturuyoruz.

def onevent_sola_donus_0():
global saga_donus, sola_donus
drivetrain.turn_for(LEFT, 90, DEGREES)

Fonksiyonlarimizi olusturduktan sonra robotumuzu artik olusturdugumuz
fonksiyonlar dogrultusunda hareketlerini istedigimi yonde degistirebiliriz.

Simdi VEXcode-VR Robotuna Bulundugu koseden ¢aprazdaki koseye sag
ve sol doniis fonksiyonlarini kullanarak bir program olusturalim.

saga_donus = Event()
sola_donus = Event()

def when_started1():

global saga_donus, sola_donus

for repeat_count in range(10):
drivetrain.drive_for(FORWARD, 200, MM)
saga_donus.broadcast()
wait(0.5, SECONDS)
drivetrain.drive_for(FORWARD, 200, MM)
sola_donus.broadcast()
wait(0.5, SECONDS)

def onevent_saga_donus_0():
global saga_donus, sola_donus
drivetrain.turn_for(RIGHT, 90, DEGREES)

def onevent_sola_donus_0():
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global saga_donus, sola_donus
drivetrain.turn_for(LEFT, 90, DEGREES)

saga_donus(onevent_saga_donus_0)
sola_donus(onevent_sola_donus_0)
wait(15, MSEC)

vr_thread(when_startedl)

Uygulama Ciktisi

2 © @ vexcodeProject

IDEGERLENDIRME

e Etkinlik sonunda etkinlige katilan her 6grenci i¢in asagida bulunan
kazanim Kontrol Listesini doldurulmasi tavsiye edilir. (Ogrencinin
kazanimi gergeklestirme durumuna gore Evet — Hayir boliimiinii
doldurunuz.)

Kazamim Kontrol Listesi Evet / Hayir

Doniis Fonksiyonlarini yazarak robotu
programladi.

Fonksiyon farkli kullanim durumlarini agikladi

Fonksiyon igerigini dogru yazarak kodu ¢alistirdi.

HAZIRLAYANLAR

ROBOTIK KODLAMA KOMISYONU
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Etkinlik No

9-10

Etkinliklerin Adx

Dersin Ad ROBOTIK KODLAMA-POJE CALISMASI

Sinifi

Tarih

Modiil Adv/ 'VEXcode-VR Siimiilasyon aracinda Duvar Labirent Oyun Alani

Kullanimi Projesi

Onerilen Siire

40+40+40+40 dk.

Kazanim:

1-VEXcode-VR duvar labirent alanim seger.

2-Duvar labirent oyun alaninda A bdlgesine ulagmanin algoritmasini

yazar. Algoritmada if kosulunu kullanir

3- Duvar labirent oyun alaninda B bolgesine ulagmanin algoritmasini

yazar. Algoritmada for dongiisiinii kullanir.

4- Duvar labirent oyun alaninda C bolgesine ulagmanin algoritmasini

yazar. Algoritmada while dongiisiinii kullanir

5- Duvar labirent oyun alaninda D bélgesine ulagmanin
algoritmasini yazar.Algoritmasinda Liste(Dizi) olugturur

6- En az iki farkli hareket i¢in kendi fonksiyonunu yazar.

7- Algoritmalarda VEXcode-VR robot iizerinde bulunan sensorleri
kullanir.

Ogretme 6grenme
Siireci

Uygulama Ciktisi

e Derse giriste VEXcode -VR iicretsiz ulasim sagladigi ve projeler
yapabilecegimiz oyun alanlar ile ilgili bilgiler verilir.

Ogrencilere bu her oyun alaninda farkli programlamalarin yapilabilecegi
her oyun alan1 i¢in farkli algoritmalar olusturulmasi gerekecegi kosunda
bilgilendirmeler yapildiktan sonra he bir 6grencinin kendi bilgisayarinda
Duvar labirent oyun alan1 baglatilir ve bu oyun alaninin bir kag dakika
Ogrenciler tarafindan analiz edilmesi istenir .
Duvar labirenti oyun alaninda 4 adet say1 ile gosterilen hedef ve 4 adet harf
ile gosterilen hedef bulunmaktadir. Robotun her bir hedefe ulagsmasi igin
farkli algoritmalar yazilmasi gerektigi ve bu algoritmalarin farkli
programlamalar ile gergeklesmesi gerektigi 6grencilere anlatilir.

163




DUVAR LABIRENTI OYUN ALANI KURALLARI

kullanilacak

- Oyun alan algoritmalari olustururken en az bir adet sensor

- Robot pyton programlama dili kullanilarak yapilacaktir.

DEGERLENDIRME

doldurunuz.)

¢ Etkinlik sonunda etkinlie katilan her 6grenci i¢in agagida bulunan
kazanim Kontrol Listesini doldurulmasi tavsiye edilir. (Ogrencinin
kazanimi gergeklestirme durumuna gore Evet — Hayir boliimiinii

Kazanim Kontrol Listesi

Evet / Hayir

Labirentte sensorleri kullandi ve dogru bir sekilde
kodladi

Robot A noktasina dogru bir sekilde ilerledi

Robot 3 noktasina dogru bir sekilde ilerledi

Robot bitis noktasina dogru bir sekilde ilerledi

Programlama da yaptig1 hatalar1 buldu ve diizeltti.

HAZIRLAYANLAR

ROBOTIK KODLAMA KOMISYONU
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EK-9. Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlama Gruplarinin Uygulama Gériintiileri

Sanal Robotik Kodlama Grubu (VEXcode-VR) Fiziksel Robotik Kodlama Grubu (Raspberry-Pi)
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EK-10. Arastirma Uygulama Izni

Tatvan Bilim ve Sanat Merkezi Miidirligiine 1&“

U ComRR Y TETIAC TU

Basvuru No: MEB.TT.2024.001373

Uygulama Yapilacak MEB Teskilabinin Kurum Kodu: 767373
T.C. Kimlik No: 30292544234

Adi Soyad:: FATMA BURCU TOPU

Arastirmanin Adi: Ustiin Yetenekli Ogrencilerin Sanal ve Fiziksel Robotik Kodlama Performanslannin, Oz-Yeterliklerinin
ve Kaygilannin incelenmesi

Arastirmanin Niteligi: Yiksek Lisans Tezi

Arastirmanin Orneklem / Calisma Grubu: Ogrenci

Uygularma Yapilacak MEB Teskilati: Tatvan Bilim ve Sanat Merkezi
Uygulama Yapilacak Birim: BILSEM (Ustiin veya Ozel Yetenekliler)
Uygulama Yapilacak il: BITLIS

Veri Toplama Aracinin Bashdi: Programlama Basan Testi, Programlama Oz-Yeterlik Olcegi, Programlama Kaygi Olcedi,
Haftalik Robotik Kodlama Kazanim Degerlendirme Kontrol Listeleri, Haftalik Robotik Kodlama Mesguliyet Gzlem Formu, Gorisme Rehberi

Arastirma Uygulama izninin Kabul Tarihi: 11.09.2024

Arastirmanin Uygulama izninin Bitig Tarihi: 11.09.2025

Yukanda kimligi yazill arastirmac "Arastirma Uygulama izinleri Genelgesine (2024/41)" gore belirtilen kapsamda arastirmasiri
yapmay taahhit etmistir. Arastirmacinin bilgi ve belgelerinin uygunlugu kentrol edilmis olup arastirma uygulama izni BITLIS
Il Milli Egitim Midarlaga tarafindan onaylanmistir.

NOT: Okulfkurum yéneticileri tarafindan “Arastirma Uygulama izni” belgesinin ve veri toplama araclarninin (araclardaki
maddelerinin) modilde yer alan belge ve araclarla ayni oldugu kontrol edilmelidir. Aymi olmadigi durumda arastirma uygulama
izni verilmeyecektir.

* Bagvury detayini gorintilemak ve belgeyi dogrulamak icin "https:arastirmaizinleri.meb.gav tr/belge-dogrula’ baglantizim kullaniniz.

- Arastirma Uygulama izinleri Basvuru ve Degerlendirme Modild -
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EK-11. Egitsel Robotik Kodlama Calismalari

Robotik Orneklem Arastir
Yazar (Yil) Amag Kodlama  Diizeyi ve Degiskenler  ma Sonug
Araci Sayisi Deseni
Arastirmadaki amag; yazilim mithendisligi
Ogrencilerinin fiziksel programlama 6gretiminin . Baglilik ve Arduino robotik etkinliklerin kodlamay1 daha eglenceli kilmasi, 6gretimi
N S o A - 64 lisans - P o - o
Uysal (2024) tasarlanmasi, ters yiiz sinif modeli yontemiyle 6gretim Ardunio srencisi programlama  Nicel somutlagtirmasi ve problem ¢6ziimiiniin becerilerine katki saglamasi bireyin
yapilmasi, baglilik ve programlama 6z-yeterlik algisi ogrencis oz-yeterligi programlama kisinin 6z-yeterlik algisin1 gelistirmede etkilidir.
baglaminda degerlendirmektir.
Ortaokul 5.ve 6. Smiftaki 6grencileri arasinda iTEAM . - .. . S .
Leonard vd bilisimsel diigsiinme (CT), bilisimsel katilim (CP) ve 22 ortaokul ecerl, . Sonug _olar_ak, ogrenct ozerkligi, kendi k.er.ld.me dgrenme ve is birliginin
' A . A - Lego e .. Bilgisayarca  Nitel ogrencilerin bilisimsel diisiinme (CT), bilisimsel katilim (CP) ve mekansal akil
(2023) mekansal akil yiirlitmeyi gelistirme baglamini dgrencisi e oo O A
. - Diistinme, yiirlitme becerilerini gelistirdigi ortaya ¢ikmustir.
incelemektedir. A
Uzamsal Zeka
Akademik
Amag robotik kodlamadaki biligsel beceri farkindalig - Bagari, Ustbilig Verilen egitim ile st biligsel diisiinme becerileri 6l¢iilmekte ve 21. yiizyil
. . R Abilix 40 ortaokul : . I L ; I
Giirkez (2023) ve dgrenme sorumluluklar izerindeki etkisini i .. Farkindaliklar1, Nicel becerileri olan algoritmik diisiinme, hesaplamali diisiinme, elestirel diisiinme ve
- - Krypton 7 6grencisi o . - i .
incelemektir. Ogrenci yaratici diiginmeye olumlu etkisi gozlemlenmistir.
Goriigleri
Caligsmada lise dgrencilerinin python programlama dili gﬁgzigll?[? a
- O0grenme siirecinde metin tabanlt programlama ortami - S Zyeterligt, Her iki gruptaki 6grenciler de programlama dili 6greniminin 6nemini fark
Unal ve Topu R . SR 19 lise Ogrenci . . . - . PR .
olarak python editoriinii kullanan bir gurup ile hibrit Blockly x - Karma  etmislerdir. Her iki guruptaki 6grenciler de dongii yapilari, listeler ve
(2022) ogrencisi basarisi, . . .
tabanli programlama ortamu olarak blockly kullanan deneyimleri ve fonksiyonlar1 anlamakta, program hatalarin1 bulmada zorluk ¢ekmislerdir.
diger guruptaki deneyimlerin detayli analizi yapilmustir. Gorilsleri
Arast da robotik kodl 5n 1i e Herini g1lg1 islemsel Arduino etkinlikler robotik programlama dersinin 6n lisans diizeyindeki
ragtirmada robotik kodlama 6n lisans 6grencilerinin ) o ligiinme o ilerin bilei isl 1 diisi becerilerini olumlu etkilemistir.
Kilig (2022) bilgi islemsel diisiinme becerisi gelisimine olan etkisi Tincercad 3% onl1§ ans becerileri, Karma O’{re']f" eri b1 1y-erise: dustinme beeerriefint ofumii € . ! em.ls i
: e ogrencist A : Giinliik hayatlarinda karsilarina ¢ikacak problemlere elestirel bir yaklagimla
incelenmistir. Ogrenci e
Goriisleri yaratici ¢oztiimler bulmuslardir.
. . . o .. Ogrenci Robot etkilesiminin (programlama-bilgisayar, gézlemsel arastirma ve
Qu ve Fok B}l ara§t1rr.nad?.l.<1.ama(;, ﬁ)gfenCI-r.obot etkllésl,mlir,m,m 32 ilkokul Programlama katilimci arasgtirma) 6grencilerin BT'sini gelistirmede dnemli roller oynadigini
ogrencilerin bilisimsel diistinmeyi nasil gelistirdigini Lego s .. basarisi ve Karma . e
(2022) : ogrencisi e gozlemlemistir.
kesfetmektir. gorils alma
Calismada fen bilgisi 6gretmen adaylarinin STEM BI..Ig.I.sayarca
. - . Diisiinme,
odakl fiziksel hesaplama etkinliklerini 24 {iniversite ~ Ogrenci Algoritmik diisiinme alt boyutlari olarak belirtilen ¢6ziim stratejilerini belirleme
Sari vd. (2022)  deneyimlemeleri, algoritmik diisiinme becerileri Ardunio x . srenct Karma gor $ yutiar ene )
= L dgrencisi goriisleri, ve algoritma olusturma becerilerinde artig oldugu sonucuna ulagmustir.
kazanmalar1 ve bu tiir uygulamalara yonelik farkindalik STEAM
yaratmalar1 amaglanmaktadir. Becerisi
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Arastirmanin amaci, fiziksel kodlama araci kullanarak

Tutum ve
programlama

Fiziksel programlama araci ile yapilan python metin tabanli programlama dili

Yurdagok metin tabanl programlama 6gretiminin ortaokul Micro-bit 13 ortaokul Sz-veterlizi Karma ogretiminde tiim 6grenciler severek ve {ist diizey motivasyon ile egitim siirecini
(2022) ogrencilerinin bilgi islemsel diisiinme becerilerine ve ogrencisi Bilyisa argcé gecirdikleri soylenebilir; odak gurup goriismelerinde dersin devamini istemeleri
Oz-yeterlik algilarina etkisini gormektir. Dﬁgﬁnr)r/le bu yonde olmustur.
Problem
LEGO t.a banh .egmm uygulamalarmlr} 0grenc1lf3r1n. Cozme, Bu ¢aligma sonucunda akademik motivasyonda azalma goriilmiistiir. Ayrica bu
akademik motivasyonuna, problem ¢dzmeye yonelik Yansitici - . - ..
Koca ve Cakir ansitict diisiinme becerisine. uzamsal edreelicstirmeye Scratch§Leg 20 ortaokul Diisiinme Karma ¢aligmanin sonuglari, bu tiir robotik ve kodlama etkinliklerinin bu teknolojik
(2022) yansitl sunm N g § y (o] ogrencisi B i cagda ortadgretim programlarina entegre edilmesi gerektigine dair kanitlar
ve zihinsel dondiirmeye etkisini karsilastirmali olarak Motivasyon, sunmustur
belirlemektir. Uzamsal st
Diisiinme
Ortaokul 6grencilerini Coklu zeka alanlari ve blok - . S . .
Yiiksel (2022) tabanl programlamaya yonelik Oz-yeterlik alglarinmn Scratch 4? ortapkul Oz-yeterlik Nicel Iligkili zeka alanina sahip 6grenciler programlama konusunda daha basarili
- > Ogrencisi algilar olmuslardir.
incelenmesi
Arastirmanin amaci;bilisim teknolojileri : o . T, . Ny
Hamiti vd. ogretmenliginde son sinifta okuyan dgrencilerin robotik gogilama lle 42 tiniversite  Katilimel Nitel Ogret}nen ?((llal}(llarlrim elgl(tilm \é)evteknolo] lze l}lskltnks onlu g!arl dl}{l:.a te]? lindignda
. o . g - . I goriisleri oldukga olumludur. Ogretmen adaylari teknoloji ve egitim kavramint
(2021) programlama dersin hakkindaki diistincelerini 2 . Ogrencisi Goriisleri S0 N
: . Gorugler caglara ayak uydurmak” olarak tanmimlamuslardir.
belirlemektir.
Bilisim teknolojileri 6gretmenlerinin uzaktan egitim Blok Nicel
Giingordi kullandiktan sonra genel 6z-yeterlik ve kodlama Tabanlo 58 BT Oz-veterlik Betimsel Oz-yeterlik algilart yas, cinsiyet ve sinif diizeyi gibi degiskelere bagli olarak
(2021) etkinliklerindeki 6z-yeterlik algilar1 arasinda bir iliski olup ogretmeni y degiskenlik gostermistir.
S . Kodlama Tarama
olmadigini incelemektir.
Calisma, bir blok oyun programina kars1 bir robot Efir?rmim?y
Yang vd. (2021) programlama miidahalesinin anaokulu 6grencilerinin Robotik 101 anasmifi Bil iza arca ' Karma Blok kodlama ile robotik etkinliklerinden sonra 6grencilerin algoritma olusturma
gva. BT, siralama yetenegi ve 6z diizenleme iizerindeki Oyuncak ogrencisi Dﬁgﬁmi ve oz-yeterlik seviyelerinde gelismeler oldugu goriilmiistiir.
etkilerini aragtirmigtir. Bassan ?
E;rz}rllleg; ;?EOt];lécl;zﬂfzrr?jfdg;{:{?s;né a lz?lﬁgug Abilix 132 ilkbaretim Akademik Agik uglu sorulara verilen cevaplara gore 6grencilerin gogunlugunun robotik
Giirkez (2021) asart, $ ArkIndatigl ve ogrenmey oo IKOg basart, STEAM Karma  kodlama egitiminde kendini gelistirmek istedigi ve ilgi odag1 oldugu icin bu
yonelik sorumluluklar tizerine etkisinin Abilix Krypton ~ Krypton 7 6grencisi Beceri. Tutum epitimi aldiklan tespit edilmistir
7 araciyla incelenmesi amaglanmustir. ' & P sur.
. S Programlama
Vildiz ve ;?;?;ﬁgﬁnl?oa?;ﬁiaﬂﬁfi Mﬁﬁﬁ:ﬁﬁzﬁf}gi:’bonk kit 30 ortaokul Oz-yeterligi, Arastirma bulgularinda bireylerin hem kodlamaya kars1 tutumlari, biligimsel
< prog & ey - Lego o .. Tutum, Nicel diisiinme becerisine yonelik 6z-yeterlik algilarinda olumlu y6nde bir degisim
Seferoglu (2021  programlamaya karg1 tutumlarmi ve bilisimsel diigiinme dgrencisi Bilgisavarca oldusu tespit edilmistir
becerileri 6z-yeterlik algilarina etkisini aragtirmaktir. g1say Eu tesp st
Diigtinme
Bagari,
- T T . problem ¢6zme Ogrencilerin programlamalari arasinda orta diizeyde pozitif ve anlamli iligkiler
Cnar ve Tiziin Negne 'y(.mehmh ve robot programlama etkinliklerinin Lego, - 8% IISe' . becerisi, Karma  bulunmustur. Ogrencilerin problem ¢ézme becerilerinde vemotivasyonlarinda
(2020) etkilerini karsilastirmaktadir. Ardunio Ogrencisi

Programlama
Oz-yeterligi

artig goriilmiistiir.
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Calismada: 6grencilerin karsilastig1 sorun giderme

Programlama

Ogrencilerin robot programlama yapmay1 6grenirdigi, ancak bu siirecte sorun

Zhong ve Li sorunlarinin sayisi, sorun kategorisi, 6grencilerin sorun Ardunio 32} IISe. : basarist, Tutum Nicel giderme becerilerini gelistirmek i¢in daha etkili ikili 6grenme stratejilerinin
(2020) - e S ogrencisi Programlama A . AN L
giderme sorunlarimi ¢6ziip ¢6zmedikleri arastirilmistir Oz-yeterligi gelistirilmesi gerektigi belirlenmistir.
Programlama
Calismada robotik programlama dersinde farkli Sanal ve 84 ilkokul E?garrl;rlr’“ama Ogrencilerin 6n test ve son test yiiksek diizeyde 6grenme katilimi oldugu, sanal
Zhong vd. (2020) $grenme modellerinin sanal ve fiziksel robotlarin Fiziksel srencisi C)Z-g/e terligi Karma  ortamda ile fiziksel ortamda yapilan programlamadaki biligsel yiiklerinden
(VPR) kullanilmasinin etkileri incelenmistir. Robot Problem > anlamli diizeyde farkli oldugu gortilmdstiir.
Cozme
Bu ¢alisma, egitim ortaokulda programlamay: egitim Bagari,
robotlar1 yoluyla 6grenen bir 6grenci grubu ile blok Programlama
tabanli programlama ortamu araciligiyla programlamayi Scratch 56 ortaokul Oz-yeterligi, Hem blok tabanli programlamanin her_n_ de egitim robotlarlr_nr_l bilgi islemsel
Kertvd. (2020)  6grenen baska bir 6grenci grubu arasinda basari, LEGO ! Sarencisi Problem Karma  diistinme becerilerini gelistirmede etkili yollar oldugu, her iki grupda
programlama 6z-yeterligi, problem ¢6zme, bilgisayarca g Cozme, programlamadaki kavramsal gelisimin oldugu gériilmistiir.
diistinme agisindan anlamli bir fark olup olmadigini Bilgisayarca
aragtirmaktadir. Diisiinme
wi s Arastirmanin temel amaci, BBC micro:bit'i kullanarak Bu calisma, BBC Micro:bit kullaniminin 6grencilerin programlama becerilerini
Vostinar ve s e . icro-bi 66 ortaokul Tutum, itel T T N : -
Kneznik (2020) ogrenc%lerl programlama egitimi konusunda motive Micro-bit Sgrencisi Motivasyon Nite ve algo_rltr_mk dusunme_lerlnl _gehs_tl_rmek 1(;1n_rpukemmel cihaz oldugunu,
etmektir. ogrencilerin bu dersleri sevdiklerini gostermitir.
o . . Bilgisayarca
fggg:f?;rggﬂl lgﬁ;jﬁgj&ﬁgfﬂ?& i(;r]zj;ﬁmrlanan Diisiinme Kodlama becerisi/basari puanlarinda artig goriilmiistiiir. Probleme dayali
1 gitimi d bunda 6z-yeterlik becerisinin gelistigini
Yildirim (2020)  programlama becerisi basarilari, bilgi islemsel diisinme ~ Mbot 138 Ort.a(')kul Basan Karma prograT ama cEttimi dency gurubtinda oz-yetellik becerisinin gelistisint
: . . - Ogrencisi Programlama gostermistir.
oz-yeterlik algilar1 ve pozitif duygularina etkisi Oz-veterlik
arastirilacaktir. Yy
algist
Aragtirmada mesleki lisesinde 6grenim goren bireylerin bAalézCr'fmlk
lego robotik araglarin kullanildig1 ve kullanilmadig: . L . S . .. .
Giindogdu (2020) guruplara ayirarak algoritma dgretiminin dgrencilerin, Lego WeDo 6% IISe. . BII glsayarca  arma LF: 80 rObOtlklf} rile el tm \-/erlle‘:n Qeqey gurubunda deiskenlerin daha anlamlr
o - o o . dgrencisi Diistinme, bir farklilik gosterdigi tespit edilmistir.
bilgisayarca diisiinme becerilerine, biligsel yiiklerine ve Katihmet
algoritma basarilarina etkisi incelenmistir. I
Goriisleri
Lo . . STEAM PO . . . . .
Balon ve Simié "Rjaspperry-Pl bllglsayarlar‘lr}m‘llse"wi yiiksek Raspberry- 90 iiniversite  becerisi, ) ?TEAM etkmllklevrl-n-m ogrencilere sorunlarll ba?arlll-bl‘r seklhlde gozmek- igin
(2019) ogrenimde kullanilmasina iliskin diisiinceler Pi Sarencisi Osrenci Nitel ornekler yoluyla egitim vermeye ve farkl disiplinleri birlestirmeye tesvik ettigi
aratilmaktadir. g Ggrﬁsleri belirlenmistir.
Arastm{l?mn amact progrgmlama bgretiminde proje Nesne Qz—yeterllk Aragtirma sonucunda, proje tabanli grenme yontemi dncesi ve sonrasi
tabanli 6grenme yonteminin kullanilmasinin, bireylerin - inanclar1 ve - . o SO, h N
. .. R, . Tabanl 14 lise o Nicel ogrencilerin programlamaya iliskin 6z-yeterlik algilarinda pozitif bir artis
Ergin (2019) programlama becerisine yonelik 6z-yeterlik algilarinin P bilgi islemsel Lo . A - o
A o . LS Programlam 6grencisi L2 Deneysel oldugu goriilmistiir. Fakat bireylerin bilgi islemsel diigiinme becerileri
ve bilgi islemsel diigiinme becerilerine etkilerini diisiinme . .. ..
incelemektir. a (NTP) becerileri arasindaki farkin degismedigi ortaya ¢ikmustir.
Eraytag (2019) Bilisim Teknolojileri dersinde robotik kodlama Ardunio 130 ortaokul ~ Basan Nicel Deney ve Kontrol guruplarmim akademik basar1 diizeyleri arttig1 goriilmiistiir.

170



egitiminin blok tabanli kodlama yéntemi ile ogrencisi Blok tabanli (mBlock) egitim alan 6grencilerin metin tabanli (Ardunio) egitim
verilmesinin akademik basariya etkisini alan 6grencilere gore son test puanlar1 daha yiiksek ¢ikmustir.
arastirlmaktadir.
Arduino uygulamalarimin 6grencilerin programlama 30 lise Oz-yeterlik ve Arastirmada; bireylerin dz-yeterlikleri ve problem ¢6zme becerileri arasinda
Akbiyik (2019)  egitimindeki 6z-yeterlikleri ve problem ¢6zme Ardunio s5rencisi Problem Nicel anlamli bir fark bulunmustur. Goriigmeler sonucunda bireylerin etkinliklerle
becerileri izerine etkisi incelenmistir. ogrencis Cozme becerisi ilgili olumlu goriisler bildirmislerdir.
Programlama
Oz-yeterlik Ogrencilerin derste daha fazla ilgi duyduklari keyifli saatler gecirdikleri, merak
Arastirmanin amact robot kitler kullantlarak ortaokul algist, duygularinin uyandigi, mutlu olduklari, derse bir an 6nce baslamak istedikleri ve
.. [ragiirmanin amacl robo cr kullanuarag ortaoxu 39 ortaokul Bilgisayarca . dersin hi¢ bitmemesini istedikleri gériilmiistiir. Lego ile robotik kodlamanin
Kok (2019) ogrencilerinin gruplara ayrilarak robotik 6grenimini Lego e .. . - Nitel v . . . o T .
incelemektir dgrencisi Diisiinme, Ust ogrencilerde i¢sel motivasyonlarini artirdigi tespit edilmistir. Bunun yaninda is
' bilig birligi halinde ¢alisarak ¢oziimler tiretmelerine, yaraticilik ve problem ¢6zme
Farkindaliklart becerilerini destekledigi tespit edilmistir.
Tutum
Robotik kodlama egitimi alan bireylerin problem 26 ortaokul grzcigzatgll?f? a Ogrencilerin problem ¢6zme becerilerinde pozitif yonde bir degisim oldugu
Konyaoglu (2019) ¢ozme becerilerini incelemek, robotik programlama ile Mbot dgrencisi Proglem &b Karma goriilmiistiir. Ogrenciler, robotik kodlama egitimi siiresince kendi problemlerini
ilgili goriislerini ve memnuniyetlerini belirlemektir. Cézme, Tutum ¢Ozmeye gayret gostermislerdir.
Arastirmada lego robotikle ile programlama 6grenme Poblem cézme Bireysel ve isbirlikli olarak lego robotik programlama etkinliklerine katilan
Usuz (2019) stirecinde bireysel ve isbirlikli egitimlerin bireylerin Lego WeDo 55 ortaokul ve aka decmik Nicel ogrencilerin tiimiiniin uygulama sonunda problem ¢6zme becerilerinde artis
g problem ¢6zme becerilerine ve programlama 4 Ogrencisi basart oldugu goriilmiis, bireysel ¢aligan bireylerde problem ¢ozme becerisinin
basarilarina etkisi arastirilmistir. $ isbirlikli gruptan daha fazla oldugu ortaya ¢ikmustir.
- e Akademik
Ortaokul 6grencilerin blok tabanli kodlamaya iliskin . - . s . .
Gilleryiiz (2019)  oz-yeterlik becerileri arasinda bir iliski olup olmadign ~ Ardunio -2 Ortaokul basari, Tutum, ;o) Ogrencilerin blok temelli programlamaya iliskin oz-yeterlik algisinda pozitif
incelenmistir ogrencisi Ifrogramlama yonde bir artis oldugu tespit edilmistir.
' Oz-yeterligi
Aragtirmanin amaci Scratch ve Kodu Game Lab ile Scratch Tutum Oz- Scratch ve Kodu Game Lab ile programlama egitimi alan 6grencilerin
. programlama 6gretiminin 6. Smifta okuyan bireylerde ! 27 ortaokul yeterlik ve programlama dillerine kars1 olan 6z-yeterlik algilarinin anlamli derecede artis
Dinger (2018) Kodu Game Karma
¢ akademik basarisi, tutumu ve 6z-yeterlik algilari Lab ogrencisi akademik oldugu goriilmiistiir. Ayrica Kodu Game Lab ile programlama egitiminin tutumu
tlizerine olan etkisini incelemektir. basari daha gok artirdig1 tespit edilmistir.
Problem ¢6zme Mbot sisteminin diigiik maliyetli kolay kurulumlu ve basit
Numanoglu ve Programlama 6gretiminde Mbot robot kitinin 55 ortaokul becerisi, . pl:ograrylar}abllmemnln, robotik egitiminde kl%l,aml.ablhrhgl.l?l a'l’tll'dlgl
Keser (2017) deserlendirilmesi Mblock Sarencisi Programlama  Nitel gorilmistiir. Yapilandirmaci model ve temel 6gretim stratejileri olan senaryo
g & Oz-yeterligi, temelli, problem-temelli ya da proje-temelli 6grenme modelleri uygun bir
STEAM Beceri materyal olarak tanimlanmusgtir.
Arastirmada robotlarla proeramla egitimi alan Programlama Bireylerin yaratici problem ¢6zme becerileri ile verilen egitim sonunda
Cankaya vd. \[ASUrIE . prog sttt alan | 9 ortaokul Bagari ve uygulanan performans degerlendirme puanlari arasinda orta diizeyde bir iligki
bireylerin akademik basarilarinin ve goriislerinin Lego Karma
(2017) belizenmesi ama lanm? tr gorus 9 Ogrencisi Ogrenci oldugu goriilmiistiir, bu nedenle yaratic1 problem ¢ézme becerisi yiiksek olan
¢ st Goriisleri ogrencilerin programlama egitiminde daha basarili olacaklari diistiniilebilir.
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Robotik kodlama egitimi verilen ortaokul
ogrencilerinin kodlama becerisine iliskin 6z-

329 ortaokul

Oz-yeterlik
algis1 ve

Egitim sonunda bireylerde hem basit kodlama hem de karmasik kodlarda

Kasalak (2017) yeterlik algilarna etkisini ve etkinliklere iliskin Scratch P i Sprenci Karma  programlama egitimime ySnelik 8z- yeterlik algilarinda pozitif yonde bir artis
Sren R Reyimleri vt R dr. yasantilari oldugu goriilmiistiir. Ogrencilerin egitimi ilgi ¢ekici buldugu tespit edilmistir.
Robotik kodlama egitim etkinliklerinin, Ei?iﬁi;;
Okuyucu (2019) ogrencilerin yansitic1 diigiinme ve istbilis Ardunio 119 ortaokul Beeerileri. Ust  Nicel Egitimlerin son_un('ia lise 6grencilerinin tstbilis farkindaliklarinin yansitict
farkindaliklarina etkisini incelemek amaciyla Ogrencisi bilis ’ diisiinme becerilerinde gelismenin oldugu sodylenebilir.
yapilmustr. Farkindaliklari
Atmatzidou ve Egitsel robotik (ER) 6grenme etkinligi baglaminda 164 ilkokul Bilgi Islemsel Ogrenciler egitim sonunda bilgi islemsel diisiinme becerisine ayn1 diizeyde
Demetriadis dgrencilerin bilisimsel diisiinme (BT) becerilerinin Lego e . Diistinme Karma ulagmislar ve becerileri 6nemli 6lgiide artmistir. Kizlar erkeklere nazaran daha
(2015) gelisimini arastirmaktadir ogrencist becerileri fazla gayret sarf etmistir.
Ogrencilerin hesaplamali diisiinme becerisine yonelik 6z-yeterlik algilarinda
Fiziksel programlama aractyla metin tabanl Hesaplamali anlamli ve pozitif yénde bir fark. bulunmustur. Programlama egitimi alrr}apln bir
Yurdagok ve programlama Ggretiminin ortaokul dgrencilerinin . . 85 ortaokul dﬁ§ﬁqrr}e sonucu 01? r'ak', 6gr§ncﬂer gerekli p rogre}mlamg kavramlarin ve siireglerini
.o Lo Lo . micro:Bit o g becerisine Karma tatmin edici bir sekilde 6grenlerdir. Fiziksel bir programlama aractyla Python
Kalelioglu (2024) hesaplamali diisiinme becerileri ve 6z-yeterlik algilari Ogrencisi PO e e . - .
{izerindeki etkisi incelenmistir yoneh_k 0z- programlamay1 dgrenerek, (_)gren.mler yalmzc?.yazmak icin gereken becerileri
yeterlik algist kazanmakla kalmamig; metinde incelenen degiskenler, kullanilan programlama
dili ve hangi robotik aracin kullanildigina yonelik bilgi de edinmislerdir.
Kodlama robotlart kullanan program Kodlama Hesaplamali
uygulamalari kullanan programin okul dncesi ¢ocuklarin Diistinme (BT) Yas, cinsiyet, aile, sosyo ekonomik durumu ve baslangic BDT puanlari kontrol
Yang (2024) Hesaplamz'il{ Dﬁsljin'me (BT) ve SOS}@'DQYQ@?' Yeterlik  Robotik 73 okul 6ncesi  becerisi Deneysel edildikten sonra, Kodlama Robot Programina katilan ¢ocuklarin Kodlama
(BDT) gelisimlerini destekleme deki etkililigini oyuncak dgrencisi Sosyal- Uygulamasi Programia katilanlardan daha yiiksek BDT puanlaria sahip
karsilagtirmaktir. Duygusal oldugu gorilmiistiir.
Yeterlik (BDT)
Arastirmada, ScratchJr blok tabanli programlama dili ile Cogu ro_uk dgs sjiresir}i tam olarak kullanmus, hatta bazi ¢ocuklar siireyi
- calisan okul ,tincesi ¢ocuklarin kodlama siirecindeki 52 okul dncesi . uzatmak |_ste_m15t1;. Cogl_mluk pygulamanu} ayqntﬂanm kegfederek ve gergek
Ozel (2023) davranislarmin (ilgi, merak, yonerge takibi, kesfetme vb.) Scratch Sarencisi Tutum Nitel hayatla iligkilendirerek, ilk talimatlardan siirecin sonuna kadar merak
nitel olarak incelenr;lesi am’ag:lanmls r ? ' s duygusunu kaybetmeden siireci amaglarina uygun bir sekilde verimli bir sekilde
’ tamamlamagtir.
Hf:s:aplamah Bulgular, 6grencilerin motivasyon diizeylerinin uygulama dncesi ve sonrasi orta
Robot temelli programlama etkinliklerinin erken ¢ocukluk diisinme diizeyde oldugunu, ancak uygulama sonrasinda ders motivasyon puanlarinda
Selcuk vd. (2024) donemindeki ¢ocuklarin Hesaplamali diisiinme Ardunio 112 ortaokul ~ Sosyal Karma goreceli bir diisiis oldugunu gostermistir. Ogrenciler robotige karsi olumlu
' (computational thinking) becerileri, Sosyal becerileri ve Ogrencisi beceriler tutumlar sergilemis ve iyi bir basar1 diizeyine ulasmislardir. Ayrica,
Ogrenme motivasyonu iizerindeki etkilerini arastirmaktir Ogrenme motivasyonun robotige yonelik tutumlar tizerinde 6nemli bir etkisi oldugu
motivasyonu gbzlemlenmistir.
Bu ¢alismanin amaci, ortaokul 6grencilerinin robotik
kodlamay‘a_y‘on‘eh_lf tutumlar }le STEM k anyer 1lg11er1 - Ister okul ortaminda ister okul disinda yiiriitiilsiin, robotik kodlamaya yonelik
arasindaki iligkiyi incelemektir. Ayrica 6grencilerin bu Robotik 213 ortaokul o S N S
Erol vd. (2024) tutum ve ilgilerinin cinsiyet, robotik cgitimi alma durumu  Oyuncak dgrencisi Tutum Karma tutumlar gelistiren ve ilgiyi artiran tiim etkinliklerin, 6grencilerin gelecekte

ve ebeveyn meslekleri gibi degiskenlere gore farklilasip

farklilasmadig1 da arastirilmigtir

STEM ile ilgili bir kariyer arayigini kolaylastiracag: belirlenmistir.
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Motivasyonu

Bu gqhsmanm amact, robotik eglt{mmdq ﬁz‘lkf ?l ve sanal A performans tamamlanma orani yiikselmistir. Fiziksel kolun kullanimina iligkin bir anket,
Fernando ve robotik kollarin birlikte kullanildig: hibrit bir 6grenme n 35 tiniversite - . o .. . .
L . L . Ardunio e . Deneyimi Deneysel ogrencilerin genel olarak ddevleri tamamlama konusunda motive olmalarina ve
Gonzalez (2025)  ortamu gelistirerek dgrencilerin motivasyonunu artirmak ogrencisi - IS . . . . . -
ve robot programlama becerilerini gelistirmektir memnuniyeti Ogrenme deneyimlerini zengl.nlf:stlrmelerme yardimet1 oldugu konusunda
’ hemfikir olduklarini gostermistir.
Ogrenme
tutumlari )
Bu ¢aligmanin amaci, sanal (VR) ve fiziksel (PR) Programlama Ogrenme tutumu, programlama becerisi ve katilim agisindan anlamli fark
robotlarin birlikte (VPR) kullanildig1 hibrit bir 6gretim becerileri, bulunmamustir.
stratejisinin ortaokul diizeyindeki dgrencilerin: 6grenme ; " - VPR grubu, miihendislik tasarim yetenegi bakimindan anlamli bigimde daha
Zh Sanal, 84 lise Miihendislik o A - L
ong vd. (2023) tutumlari, . e - Deneysel basarili olmus, ayrica bilissel yiikleri daha diisiik rapor edilmistir.
TR . .. Ardunio Ogrencisi tasarim . Lo T
programlama becerileri, mithendislik tasarim yetenegi, tenedi Bu bulgular, sanal ve fiziksel robotlarm birlesiminin 6zellikle karmagik problem
o6grenme katilim ve biligsel yiikii tizerindeki etkilerini Xeve el ¢Ozme ve lst diizey bilissel beceriler agisindan daha etkili oldugunu
incelemektir Ogrenme gostermistir.
katilimi
Biligsel yiik
Virtual Ogrenme
Bu ¢alismanin amact, fiziksel robotlarin yerine sanal Robotics deneyimi
robotlarin kullanildigi ¢evrim igi (virtual) 6grenme Toolkit 25 ortaokul Motivasyonu, Sonug olarak, ¢alisma sanal robotiklerin fiziksel robotlara alternatif bir 6gretim
Alsoliman (2022) ortaminda sekizinci sinif 6grencilerinin STEM (Fen, e .. Etkilesim araci olarak STEM o6grenmesinde pedagojik deger tasidigive gelecekte hibrit
R - . . (VRT), Ogrencisi L e i A Lo
Teknoloji, Mithendislik ve Matematik) alanlarindaki LEGO bigimi, Ogretim ortamlarinda 6nemli bir rol oynayabilecegini vurgulanmustir.
o6grenme deneyimlerini incelemektir. Mindstorms l\/‘l.emr!unlyet
diizeyi
Ogrenciler agik kaynak yazilimlar 6zgiirliik, erisilebilirlik ve 6grenme kolaylig:
Bu arastirmanin amaci, ortadgretim dgrencilerinin agik Scratch Ogrenci aQISll’lda{l a'l'van"ta]'l} bulmustuf‘. Scratch en eglenceli ve ggrenme§}’kglay arag
Balaban vd. . s . . T olarak goriilmiistiir. Python, “profesyonel ve kariyer igin gerekli” bir dil olarak
kaynak kodlu yazilimlardan Scratch, Arduino ve Python’a Arduino 9 lise 6grencisi Gorisleriogren T o - A I .
(2021) Snelik edriislerini incelomektir ci edriislert algilanmustir. Arduino, “gergek iiriinler iretmeye imkan veren” uygulamali bir
Y 0TS ’ Python OIS arag olarak degerlendirilmistir. Tiim yazilimlar, yaraticiligi, problem ¢ozme
becerisini ve planh diisiinmeyi gelistirdigi gerekgesiyle olumlu bulunmustur.
Bu arastirmada lego robotik setler ile desteklenmis
o0grenme ortaminin ilkogretim 8. sinif 6grencilerinin Lego 40 kul Bilimsel siireg Aragtirma sonuglarina gore lego - logo ile desteklenmis 6grenme ortaminin
Cayir (2010) bilimsel siire¢ becerisi, benlik algis1 iizerindeki etkileri Mindstorm ... Orta.o A u becerisi, Benlik ogrencilerin benlik algisi tizerinde olumlu etkiler olusturdugunu gostermistir.
incelenmistir. NXT ogrencist algisi
Kiigiik ve Bu arastlrmadé} kodlama eg_lt'l.rrlmde‘ egl_tsel‘ m.bAOt 110 ortaokul B11g1 Islemsel Robotik kodlama egitimi alan 6grencilerin bilgi islemsel diigiinme becerilerinde
. kullaniminin, 6zel yetenekli 6grencilerin bilgi islemsel Mbot e .. Diigiinme - . .
Sonmez (2023) - - L ogrencisi . art1s oldugu gozlemlenmistir.
diisiinme becerisine etkisini incelemek amaglanmigtir. Becerisi
Bu arastirmanin amaci: Robotik kodlama dersinde Code Lab Bulgularin sonucunda blok tabanli kodlama egitimi alan 6grencilerin metin
Balci ve Kalkan  kullanilan blok tabanli kodlama etkinliklerinin, metin pvih 8 ortaokul Programlama tabanli kodlama daha iyi kavradiklar1 ve 6grendikleri, blok tabanli kodlamay1
(2024) tabanli kodlama etkinliklerine etkisi olup olmadigini nyt 0 ogrencisi Basarisi almayan 0grencilerin, metin tabanli kodlama yaparken zorlandiklart sonucuna

incelemektir.

varilmistir.
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Bu aragtirmanin amaci, proje tabanli egitsel robot Bilgisayarca Analizler sonucunda proje tabanli egitsel robot etkinliklerinin ortaokul
Dogan ve etkinliklerinin ortaokul 6grencilerinin bilgisayarca Lego 24 ortaokul diistinme, Ogrencilerinin bilgisayarca diisiinme becerisine olumlu etkilerinin oldugunu ve
Korkmaz (2025) diisiinme ve programlamaya doniik 6z yeterliklerine ogrencisi Programlama programlamaya doniik 6zyeterlilik anlaml diizeyde katkisinin oldugu sonucuna
etkisini belirlemektir. oz-yeterligi vartlmistir.
Programlama
bagari
Programlamay
a yonelik ilgi . . . . .
Tselegkaridis ve  Bu ¢alismanin amact, ilkokul diizeyinde programlama : diizeyi, Oz T.'c.l ngibleK kullanan dgrenciler, kontrol grubuna sore ?nlaml} d.uzeyde daha
L I . . . . . 60 ilkokul : yiiksek basari, daha olumlu tutum ve daha fazla ilgi gostermistir. Somut,
Sapounidis dgretiminde somut cihazlar (tangible devices) ve egitim  TangibleK .= """ yeterlik algisi, dokunsal i ) " Kiiciik ) bilissel
(2021) robotlarinm etkisini incelemektir. Ogrencisi Problem ¢ozme okunsal ve oyun temelli programlama ortamu, kiigiik yas gruplarmnin biligse

becerileri,
Tutum,
Motivasyon

gelisimine uygun bulunmustur.
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0Z GECMIS

29.09.1984 yilinda Sirnak Idil Ilgesinde dogumdum. ilk ve ortaokul 6grenimini Bitlis
Tatvan ilgesinde tamamladim. Lise 6grenimini Bitlis Ahlat {lcesinde Endiistri Meslek Lisesi
Elektrik Boliimiinii okudum. Lisans dgrenimini Gazi Universitesi Endiistriyel Sanatlar Egitim
Fakiiltesi Endiistriyel Teknoloji Ogretmenligi Boliimiinde okudum. Bitlis Tatvan ilgesi
Dumlupmar Ortaokuluna Teknoloji Tasarrm Ogretmeni alarak atandim ve goreve basladim.
2021 yilindan itibaren Tatvan Bilim ve Sanat Merkezinde Teknoloji ve Tasarim 6gretmeni

olarak gorev yapmaktayim. Evli ve iki ¢ocuk babastyim.
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