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Bu calisma, robot ve simiilasyon tabanli egitimin iistiin yetenekli 6grencilerin yaratici
problem ¢6zme ve bilgi islemsel diisiinme becerilerine etkisini incelemek amaciyla
gerceklestirilmistir. Arastirma, nicel ve nitel yontemlerin birlikte kullanildigi karma bir
tasarimla yiiritilmiistiir. Calismada, deney ve kontrol gruplarinin 6n test ve son test puanlari
degerlendirilmis, Ogrenci gorilisleri nitel verilerin analizinde dokiiman incelemesi
kullanilmistir. Nicel bulgular, hem robotik hem de simiilasyon egitimi alan gruplarin bilgi
islemsel diisiinme ve yaratici problem ¢d6zme becerilerinde artis oldugunu gostermis, ancak
bu artislar istatistiksel olarak anlamli bulunmamustir (p > .05). Bununla birlikte, nitel
analizler, 6grencilerin robot ve simiilasyon temelli egitimlere yonelik olumlu algilara sahip
oldugunu ve bu siireglerin motivasyonlarini artirdigini ortaya koymustur. Ogrenciler,
ozellikle robotlarin algoritma gelistirme ve mantiksal diisiinme becerilerini destekledigini
belirtmisglerdir. Simiilasyon ortamlar1 ise problem ¢6zme siireglerini giiclendiren eglenceli
ve motive edici bir 6grenme platformu olarak tanimlanmistir. Robot ve simiilasyon
egitiminin Ustiin yetenekli 6grencilerin yaratic1 problem ¢dzme ve bilgi islemsel diisiinme
becerilerini gelistirdigini gostermektedir. Robotik egitimi, 6zellikle algoritma ve kodlama
becerilerindeki ilerlemeyi desteklerken, simiilasyon grubu yapilandirilmis rehberlik ve
ipuclart ile daha etkin 6grenme saglayabilecegini belirtmistir. Zorlu gorevlerde dgrencilerin
daha fazla rehberlige ihtiyag duydugu ve bu becerilerin gelisimi i¢in egitim siiresinin
arttirllmasinin 6nemli oldugu vurgulanmistir. Bu ¢alisma, robotik ve simiilasyon araglarinin
iistiin yetenekli 6grencilerin egitimine entegrasyonunun etkili bir yaklasim olabilecegini
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ortaya koymus, ancak uzun donemli ¢alismalarin gerekliligini vurgulamistir. Arastirma
sonuglari, egitsel materyallerin ve programlarin gelistirilmesi i¢in rehber niteligindedir. Bu
tiir egitimlerin 6gretim programina daha fazla entegre edilmesi ve 6gretmenlerin bu siiregteki
roliine yonelik ¢alismalar yapilmasi 6nerilmektedir.

Anahtar Kelimeler: Robotik Egitim, Simiilasyon Robotik Egitimi, Yaratici1 Problem C6zme,
Bilgi Islemsel Diisiinme, Ustiin Yetenekli Ogrenciler

Sayfa adedi: xiii+80

Danigman: Prof. Dr. Tolga GUYER
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THE EFFECT OF USING ROBOTICS AND SIMULATION IN
EDUCATION ON CREATIVE PROBLEM SOLVING AND
COMPUTATIONAL THINKING SKILLS OF GIFTED STUDENTS
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ABSTRACT

This study aims to examine the impact of robot- and simulation-based education on the
creative problem-solving and computational thinking skills of gifted students. The research
was conducted using a mixed-methods design that combines quantitative and qualitative
approaches. The pre-test and post-test scores of the experimental and control groups were
evaluated, and document analysis was employed to analyze qualitative data derived from
student feedback. Quantitative findings revealed an increase in computational thinking and
creative problem-solving skills in both the robotics and simulation education groups.
However, these increases were not statistically significant (p >.05). Qualitative analyses, on
the other hand, indicated that students held positive perceptions of robot- and simulation-
based education and reported heightened motivation during these processes. Students
particularly noted that robots enhanced their algorithm development and logical reasoning
skills. Simulation environments were described as engaging and motivating learning
platforms that reinforced problem-solving processes. The findings suggest that robot- and
simulation-based education can contribute to the development of creative problem-solving
and computational thinking skills in gifted students. While robotics education particularly
supports advancements in algorithmic and coding skills, the simulation group highlighted
the benefits of structured guidance and prompts for more effective learning. It was
emphasized that students required additional support for complex tasks and that extending
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the duration of training programs is crucial for skill development. This study underscores
the potential of integrating robotics and simulation tools into the education of gifted students,
while emphasizing the need for long-term investigations. The results provide guidance for
the development of educational materials and programs. It is recommended that such
educational approaches be further integrated into curricula, and future research should focus
on the role of teachers in these processes.

Keywords: Robotics Education, Simulation-Based Robotics Education, Creative Problem-
Solving, Computational Thinking, Gifted Students
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BOLUM I

GIRIS

Bu béliimde problem durumu, arastirmanin amaci ve 6nemi, sayiltilar ve sinirliliklar yer

almaktadir.

1.1.Problem Durumu

Gelecegin sekillenmesinde iistiin yetenekli bireylerin rolii giderek daha Onemli hale
gelmektedir. Bu nedenle, iistiin yetenekli 68rencilere saglanacak egitim, ulusal diizeyde bir
oncelik haline gelmistir. Ustiin yetenekli 6grenciler, yasitlarindan farkli gelisim seyri ve
potansiyele sahiptirler, dolayisiyla basarili olmalar1 ve potansiyellerini tam anlamiyla ortaya
cikarabilmeleri i¢in standart egitim programlarinin yerine farklilagtirilmis bir yaklagimina
ithtiya¢ duyulmaktadir. Ancak, bu farklilagtirilmis egitim programlarinin, her iilkenin sosyal,

kiiltiirel ve ekonomik yapisina gore 6zellestirilmesi gerekmektedir (Geng, 2016).

Ustiin yetenekli &grencilerin dzelliklerini inceledigimizde, bu 6grencilerin merakli ve
yiiksek diizeyde biligsel kapasiteye sahip olduklarini, dolayisiyla sebep-sonug iliskilerini
daha kolay kurabildiklerini, 6grenme hizlarinin yiiksek oldugunu ve islemler arasindaki
benzerlik ve farkliliklar1 kolaylikla ayirt edebildiklerini sdylemek miimkiindiir (Ersoy &
Avci, 2004). Merak ve arastirma davraniglart gelismis, planlamaya 6nem veren ve benlik
algis1 olan istiin yetenekli Ogrencilerin problem ¢6zme becerilerinin yiliksek oldugu

goriilmektedir (Kontas, Unisen & Siiriicii, 2016).

Teknolojik ara¢g ve ortamlarin erisiminin ge¢mise kiyasla ¢ok daha kolay oldugu
belirtilmektedir. Bu nedenle, teknolojinin gelisimine uyum saglamak i¢in yapilan

caligmalara da hizli uyarlanmasi gerekmektedir (Cubuk¢u & Tosuntas, 2018).
1



Kiigiik yaslarda programlama egitimine baslanmasi, Ogrencilerin analitik diistinme
yeteneklerini ve algoritmik ¢oziim becerilerini gelistirmek i¢in 6nemli bir adimdir (Baz,
2018). Programlama egitimi, {istlin yetenekli Ogrencilerin mevcut potansiyellerini
degerlendirmelerine ve bu potansiyeli firsata ¢evirmelerine yardimei olmaktadir (Alkan,
2018). ISTE'ye (International Society for Technology in Education, 2019) gore, bilgi
islemsel diisiinme, bilgisayarlarin iglem giiciinii insan zekasiyla birlestiren bir analitik
disiince seklidir. Bilgi islemsel diistinmenin amaci yalmizca Ogrencileri bilgisayar
bilimlerinde uzmanlastirmak degildir. Ayni zamanda, 6grencilerin bu diisiinme becerilerini
diger derslerde ve hayatin ¢esitli alanlarinda karsilastiklart sorunlar1 ¢gozmede kullanmalarini
saglamaktir. Ayrica, bilgi islemsel diisiinme bilgisayar bilimcilerin yani sira herkes igin

temel bir beceri haline gelmistir (Barr, Harrison & Conery, 2011).

Ustiin  yetenekli bireylerin bilgi islemsel diisinme becerilerini gelistirmek igin
gerceklestirilen kodlama egitimlerinde egitsel robotlarin kullanimi, bu becerilerin
gelistirilmesinde daha etkili sonuglar vermektedir (Kiigiik, 2023). Simiilasyon yazilimlari,
ogrencilerin deneyleri bireysel olarak gergeklestirmelerine olanak tanimaktadir. Bu
yazilimlar, 6zellikle deneysel calismalarda arag-geregleri tanima ve kullanma becerilerini
gelistirme agisindan oldukga etkilidir (Akkagit ve Tekin, 2012). Okul laboratuvarlaridaki
malzeme eksiklikleri ve kalabalik smiflar nedeniyle, bir¢ok deney genellikle gosteri
yontemiyle yapilmaktadir. Bu da simiilasyon yazilimlarimin gosteri yontemine alternatif
olarak iyi bir segenek olmalarini saglamaktadir. Ayrica, yliksek maliyetli laboratuvar arag-
geregleri yerine simiilasyon yazilimlarinin kullanilmasi, maliyetleri de disiirecektir

(Ozdener, 2005).

Soyut kavramlar1 somutlastirma ve etkinliklerde gercek diinya problemlerini ele alan robotik
kodlama etkinliklerinin iistiin yetenekli 6grencilerin problem ¢ézme becerilerini artirdigi,
kodlama konusundaki 6z yeterliliklerinde anlamli diizeyde artis sagladig1 ve 6grencilerin
derse ilgiyle ve isteyerek katilimini sagladig1 goriilmektedir. Bu cercevede, {istiin yetenekli
ogrenciler i¢in robotik kodlama derslerine 6gretim programlarinda daha ¢ok yer verilmesi
ve robotik kodlama etkinlik igeriklerinin ders kazanimlar ile iligkilendirilmesi gerektigi

belirtilmektedir (Kilickiran, Korkmaz, & Cakir, 2020).

Ustiin yetenekli dgrencilerin akranlarina kiyasla farkli 6zelliklere sahip olmalari, bu
ogrencilerin egitim 6gretim faaliyetlerinin de farklilagsmasini gerekli kilmaktadir (Ataman,

2004). Ustiin yetenekli 6grencilerin gereksinimlerini karsilayacak en iyi 6gretim yonteminin



belirlenmesi 6nemlidir. Bu 6grencilerin 6grenme gereksinimlerini karsilayabilmek amaciyla
farkl1 6gretim programlarina ve materyaller gerekmektedir (Ersoy & Avci, 2004). Bu
ogrencilerin sanal ortamlar kullanilarak gerceklestirilen egitim Ogretim etkinliklerinin
gelistirilebilmesi ve degerlendirilebilmesi icin nicel olarak daha ¢ok calismaya ihtiyag
duyuldugu goriilmektedir. Arastirmacilar, alanyazinda {stiin yetenekli 6grencilerin
ogretiminde dijital ortamlarin kullanimi {izerine yapilan ¢aligmalarin az sayida oldugunu
belirtmektedir. Bu durum, konu ile alakali akademik ¢alismalarin artirilmasi gerektigini
gostermektedir. Mevcut ¢alismalarin cogunlukla fen bilimleri konulariyla yabanci dil egitimi
iizerine yogunlastig1 ve ortaokul seviyesinde oldugu goriilmektedir. Lise diizeyinde nispeten
daha sinirlt sayida ¢aligma bulunmaktadir. Bununla birlikte robotik, kodlama ve tasarim gibi
teknolojik alanlarda da {istiin yetenekli Ogrencilerle yapilan c¢alisma sayist siirhidir

(Tosunoglu, 2021).

1.2. Arastirmanin Amaci

Bu arastirmada, istiin yetenekli 6grencilere kodlama egitiminde egitsel robotlar ve robot
simiilasyonlar1 kullanarak yaratic1 problem ¢ézme ve bilgi islemsel diisiinme becerilerini
gelistirmeye yonelik etkinlikler tasarlayip, uygulanan egitimin &grencilerin bu beceriler
tizerindeki etkisinin incelenmesi amaglanmistir. Bu baglamda calisma, egitim robotlar1 ve
robot simiilasyon araclarinin kullanilmasinin, Gistiin yetenekli 6grencilerin problem ¢6zme
becerileri ile bilgi islemsel diisiinme kapasitelerinde nasil bir farklilik olusturacaginm
karsilagtirmali olarak ortaya koymayi1 hedeflemektedir. Ayni1 zamanda, bu teknolojik
araclarin egitim silirecinde nasil daha etkili bir sekilde kullanilabilecegi ve 6grencilerin bu
araglarla etkilesimleri sonucu elde ettikleri kazanimlarin katilimc1 goriislerine dayali olarak

degerlendirilmesi gergeklestirilmistir.

Bu genel amag dogrultusunda asagidaki arastirma sorularina cevap aranmistir:

1. Egitsel robot kullanilarak yapilan kodlama egitimi, iistiin yetenekli 6grencilerin bilgi

islemsel diisiinme becerilerini nasil etkilemektedir?

2. Egitsel robot kullanilarak yapilan kodlama egitimi, iistiin yetenekli 6grencilerin

yaratici problem ¢6zme becerilerini nasil etkilemektedir?

3. Robot simiilasyonlar1 kullanilarak yapilan kodlama egitimi, {stiin yetenekli

ogrencilerin bilgi islemsel diisiinme becerilerini nasil etkilemektedir?
3



4. Robot simiilasyonlar1 kullanilarak yapilan kodlama egitimi, istiin yetenekli

Ogrencilerin yaratici problem ¢6zme becerilerini nasil etkilemektedir?

5. Kodlama egitiminde egitsel robot ve robot simiilasyonu kullanimu, iistlin yetenekli
Ogrencilerin bilgi islemsel diisiinme ve yaratici problem ¢dzme becerilerinde

istatistiksel olarak anlamli bir farklilik olusturur mu?

6. Ustiin yetenekli dgrencilerin egitsel robot ve robot simiilasyonu kullanarak yaptiklari

etkinlikler ve bu araclarla ilgili goriisleri nelerdir?

1.3. Arastirmanin Onemi

Ustiin yetenekli bireyler, gelecegin sekillenmesinde kritik bir rol oynar ve bu 6grencilerin
potansiyellerini en st diizeye c¢ikarmak, ulusal egitim stratejileri i¢inde 6nemli bir yer
tutmaktadir (Geng, 2016). Standart egitim programlarinin, iistiin yetenekli 6grencilerin 6zel
yetenek ve ihtiyaclarina uygun, farklilastirilmis ve yenilik¢i egitim yaklasimlarina

gereksinim duymaktadir (Ersoy & Avct, 2004).

Teknolojik gelismelerin hizla ilerledigi giiniimiizde, bu gelismelere uyum saglayabilecek
becerilere sahip bireyler yetistirilmelidir. Kodlama egitimi, 6grencilerin analitik diisiinme ve
algoritmik problem ¢ozme becerilerini gelistirerek, bu ihtiyaci karsilamada kritik bir rol
oynamaktadir (Alkan, 2018). Egitim robotlar1 ve robot simiilasyonlari, bu becerilerin
gelistirilmesinde yenilik¢i ve etkili araglar olarak 6ne ¢ikmaktadir. Bu teknolojik araglarin
kullanimi, 6grencilerin soyut kavramlar1 somutlastirmalarina, deneysel ¢alismalarda arag-
geregleri tanima ve kullanma becerilerini gelistirmelerine olanak tanimakta ve maliyetleri

diisiirmektedir (Cakir, Kilickiran & Korkmaz, 2020; Ozdener, 2005).

Diger yandan bilgi islemsel diisiinme becerilerinin 6gretiminde robotlar, yaygin ve etkili bir
egitim araci olarak one ¢ikmaktadir. Ancak, fiziksel robotlarin sinif ortaminda kullanimi
yiiksek maliyetler ve cesitli sinirlamalar nedeniyle her zaman miimkiin olmamaktadir. Bu
sinirlamalar1 asmak i¢in simiilasyon tabanli bir 6grenme ortamina gecis, hem maliyetleri
azaltmak hem de erisilebilirligi artirmak agisindan 6nemli bir ¢6ziim sunmaktadir (Stein,

Jean, Brady, & Lédeczi, 2023).

Alanyazinda arastirmacilar (Manuel & Freiman, 2017; Cubuk¢u & Tosuntas, 2018; Durak
& Guyer, 2019.), dijital ortamlarin ve teknolojik araglarin iistiin yetenekli 6grencilerin
egitiminde daha genis bir kullanim alan1 olmasini 6nermektedir. Buna karsin alanyazinda,

dijital ortamlarin ve teknolojik araglarin bu 6grenci grubunun egitiminde kullanimina iligkin
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caligmalarin siirli oldugu belirtilmektedir (Tosunoglu, 2021). Bu arastirma, bu eksikligin
giderilmesine yonelik katki saglayacak bir adim olup, iistiin yetenekli 6grencilerin egitimine
yonelik daha genis kapsamli ve derinlemesine incelemeler yapilmasi konusunda motivasyon

saglamaktadir.

Bununla birlikte arastirma sonuclarmin istiin yetenekli 6grencilerin egitiminde yenilik¢i
yaklagimlarin ve teknolojik entegrasyonun dnemini vurgulayarak, egitim politikalarinin ve
uygulamalariin gelistirilmesine katki saglamasi planlanmaktadir. Egitim robotlar1 ve robot
simiilasyonlarin, yaratic1 problem c¢ozme ve bilgi islemsel diisiinme becerilerinin
gelisiminde nasil etkili bir ara¢ olarak kullanilabilecegini gostererek, egitimde kaliteyi

artirmaya yonelik somut Oneriler sunmaktadir.

1.4. Sayiltilar

Uygulamaya katilan iistiin yetenekli 6grencilerin, 6lgme araglarina verdikleri yanitlarda
samimi ve diirlist olduklari; tamamen kendi fikirleri dogrultusunda ve nesnel davrandiklari

varsayilmaktadir.

1.5. Stmirhhiklar

Bu calisma kapsaminda olusturulan egitim siirecinde, calisma grubunda yer alan bazi
ogrencilerin belirli nedenlerle egitimlere katilamadiklari durumlar olmustur. Bu durum,
ogrencilerin egitim programini eksiksiz bir sekilde takip etmelerini zorlagtirmistir. Bu
sinirliligin etkisini azaltmak adina, egitimlere katilamayan Ogrencilere yonelik telafi
caligmalar1 planlanmistir. Bu cercevede ev O6devi gorevlendirmeleri, simiilasyon tabanli
uygulamalar ve dijital egitim materyalleri kullanilarak 6grencilerin 6grenim siireclerine

destek saglanmis, calisma siirecine bagliliklar1 korunmustur.



BOLUM II

KURAMSAL ACIKLAMALAR VE ILGILI ARASTIRMALAR

Bu boéliimde alt kesimler halinde, aragtirma probleminde ele alinan siirece ve degiskenlere

iligkin kavramsal ¢ergeve ele alinmistir.

2.1. Ustiin Yetenekli Ogrenciler

Ustiin yetenekli bir birey, Cakir Ilhan tarafindan yapilan tanima gére (2020), uzmanlar
tarafindan zeka, yaraticilik, liderlik ve sanat kapasitesi ya da 6zel akademik disiplinlerde
akranlarina gore daha iyi basarim gosterdigi belirlenen bireydir. Ustiin yetenekli dgrenciler,
zihinsel yetenekleri agisindan akranlarindan daha yiiksek performans gosterirler ve normal
egitim programlart onlarin ihtiyaclarimi karsilamakta yetersiz kalir. Bu nedenle, ilgi ve
yeteneklerine uygun farklilastirilmis programlara ihtiyag duyarlar. Ustiin yetenekli bireyleri
digerlerinden ayristiran baslica Ozellikler, yliksek diizeyde zihinsel yetenekler, baz1 6zel
beceriler, duyarlilik sahibi olma, yaraticilik ve yliksek motivasyondur. Onlar1 diger
bireylerden ayiran bu gelisimsel 6zelliklerden dolayi, egitimlerinin de ihtiyaclarina uygun

sekilde planlanmas1 gerekmektedir (Kaya, 2013).

Ustiin yetenekli dgrenciler, yasitlarina gore daha yiiksek bilissel kapasiteye sahiptir ve bu
nedenle standart egitim programlari onlarin ihtiyaglarini karsilamakta yetersiz kalmaktadir.
Bu 6grenciler, yeteneklerini tam anlamiyla gelistirebilmek i¢in daha genis kapsamli ve
zenginlestirilmis Ogretim olanaklarina ihtiyag duymaktadir. Bu nedenle, egitim
programlarinin onlarin ileri biligsel yeteneklerine uygun sekilde farklilagtirilmasi ve
derinlestirilmesi onemlidir (Levent & Bakioglu, 2013). Bu programlarin, &grencilerin
yetenek, ilgi ve basarilarina gore farklilagtirllmis ve zenginlestirilmis egitim programlari

sunulmaktadir. Tiirkiye’de Milli Egitim Bakanligi’na bagli Bilim ve Sanat Merkezleri
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(BILSEM), iistiin yeteneklilerin egitimi konusunda en yaygin kurumlar olup, érgiin egitim
disinda zenginlestirme uygulamalari yapmaktadir (MEB, 2015). Ozel egitimde en fazla géz
ard1 edilen alan olan iistiin yetenekliler, durumlarina uygun egitim aldiklarinda 6nemli
basarilar gerceklestirebilirler. Ancak uygun egitim alamadiklarinda potansiyellerini
gerceklestirememekten kaynaklanan olumsuzluklar yasayabilirler. Dolayisiyla iistiin
yeteneklilerin erken tanilanmasi ve dogru egitim programlariyla desteklenmesi biiyiik 6nem

tagimaktadir (Kaya, 2013).

Alanda yapilan c¢aligmalara bakildiginda tstiin yetenekli 6grencilerin temel 6zelliklerini

asagidaki gibi siralayabiliriz:
e Merakli (Blackburn & Erickson, 1986),
e Esnek diisiinebilen (VanTassel-Baska, 1994),
e Hayal giigleri genis (Freeman, 2003),
e Yaratici (Torrance & Goff, 1989),
e Hizli 6grenebilen (Winebrenner, 2003),
e Mikemmel sorun ¢6zme becerilerine sahip olan (Sak & Maker, 2005),
e Yiiksek motivasyona sahip (Ataman, 2004),
e Sorgulayict (Winebrenner & Brulles, 2009)

Bu ozellikler goz oniine alindiginda, iginde bulundugumuz bilgi ¢aginda {iistiin yetenekli

ogrencilerin egitimine ¢ok daha fazla 6nem verilmesi zorunlulugu daha iyi anlagilmaktadir.

2.2. Ustiin Yetenekli Ogrencilerin Egitiminde Teknoloji Kullanimi

Robotik kodlama etkinlikleri, 6zel yetenekli Ogrencilerin problem ¢dzme becerilerini
artirmakta ve kodlama konusundaki 6z yeterliliklerini gelistirmektedir. Bu etkinlikler,
ogrencilerin derse ilgi ve istekle katilimini saglamakta ve soyut kavramlari somutlastirarak,
gercek diinya problemlerini ele almaktadir. Bu baglamda, 6zel yetenekli Ogrencilere
verilecek egitimlerde robotik kodlama konularina daha ¢ok yer verilmesi ve bu etkinliklerin

ders kazanimlari ile iliskilendirilmesi 6nerilmektedir (Kilickiran, Korkmaz, & Cakir, 2020).

Ozel yetenekli Ogrenciler, giinliik yasam sorunlarina daha duyarli ve ¢6ziim bulma

konusunda daha merakli ve isteklidir. Yasitlarina kiyasla iistiin becerilere sahip olan bu



ogrencilere, robotik egitim erken yasta, planli ve ileri diizeyde verilmelidir (Ozgelik &

Akglindiiz, 2018).

Bilisim teknolojileri ve yazilim egitimi gibi alanlarda gelistirilen 6zel miifredatlar, {istiin
yetenekli 6grencilerin problem ¢ozme ve algoritmik diisiinme becerilerini desteklemektedir.
Ozellikle, blok tabanli programlama ortamlari ve simiilasyonlar, bu dgrenciler igin soyut
kavramlar1 daha anlagilir hale getirmekte ve uygulamali 6grenme firsatlar1 sunmaktadir

(Avcu, 2019).

Anisimova vd. (2017) 6zel yetenekli 6grenciler iizerinde gergeklestirdigi robotik temelli
egitim calismasi, bu teknolojilerin egitimde kullanilmasiin, 6grencilerin {stbiligsel
gelisimini  destekledigini ve yaratict yeteneklerinin gelisimine katki sagladigini

gostermektedir.

Simiilasyon teknolojileri, 6zellikle gergek hayatta uygulanmasi zor ve sinirli olan alanlarda
sagladiklar1 imkanlarla egitim ve &gretim etkinliklerini daha kapsamli ve nitelikli hale
getirmektedir. Glinlimiizde simiilasyon tabanli egitsel oyunlar ve ii¢ boyutlu simiilasyon
tabanli uygulamalar, 6grencilerin gergek diinya olaylarini sanal modellerle etkilesim kurarak
veya tamamen sanal ortamlarda deneyimleyerek 6grenmelerine katki saglamaktadir (Avci

& Tasdemir, 2019).

Simiilasyonlarin egitimde, 6zellikle uygulamali derslerde kullaniminin artmasi, 6grencilere
zamandan ve mekandan bagimsiz olarak pratik yapma olanagi sunmaktadir. Bu, 6grencilere
deneyimsel 6grenme firsatlari saglayarak, 6grenme siirecini daha etkili hale getirmektedir.
Robotik egitiminde simiilasyonlarin kullanimi, 6grencilerin gercek diinya problemlerini
cozme yeteneklerini gelistirmelerine yardimer olurken, ayni zamanda pahali ve karmagik
donanimlara erigsim gereksinimini de azaltmaktadir. Bu nedenle, egitimde daha genis bir
alanda simiilasyonlarin kullanilmasi1 6nerilmektedir (Tosunoglu, 2021).

Simiilasyonlar araciligiyla gergeklestirilen egitim programlari, 6grencilere hata yaparak
o0grenme firsati sunmakta ve deneysel 6grenme siireclerini desteklemektedir. Bu durum,
ogrencilerin Ozgiivenlerini artirarak teknolojiye yonelik tutumlarint olumlu yo6nde
etkilemektedir (Bayra, 2020).

Ozel yetenekli Ogrencilerin egitiminde, onlarin ihtiyaglarma uygun dijital tabanli
uyarlanabilir ortamlarin gelistirilmesi, zaman, h1z ve 6grenme gereksinimlerini karsilayarak
zihinsel ve yaratic1 yeteneklerini gelistirmelerine olanak taniyacaktir (Cubukcu & Tosuntas,

2018).



2.3. Ustiin Yetenekli Ogrencilerin Bilgi islemsel ve Yaratic1 Diisiinme

Becerileri

Giliniimliz egitim anlayisi, bireylerin yalnizca bilgi edinmelerini degil; bu bilgileri
yapilandirarak 6zgiin diisiince sistemleri kurabilmelerini, karsilastiklar: sorunlara yaratici ve
sistematik ¢oziimler iiretebilmelerini 6n plana ¢ikarmaktadir. Bu baglamda, 6zellikle iistiin
yetenekli O6grencilerin potansiyellerinin etkin bicimde agiga c¢ikarilabilmesi igin bilgi
islemsel diisiinme ve yaratici problem ¢6zme gibi yiiksek diizeyli biligsel becerilerin erken
yaslarda desteklenmesi biiyiik 6nem tagimaktadir. Bu beceriler, bireyin sadece akademik
basarisin1 degil; aym1 zamanda biligsel esneklik, karar verme yetkinligi ve yenilik¢i
iretkenlik gibi yasam boyu gereksinim duyacagi alanlari da kapsamaktadir (Kiicliik &
Sonmez, 2023).

Bilgi islemsel diisiinme (BID), bireylerin problemleri dijital araclar kullanarak ¢dzebilme
stireclerini tanimlayan ve bilgisayar bilimi temelli bir diisinme becerisidir. Bu beceri,
yalnizca teknik kodlama bilgisinden ibaret olmayip, problemi analiz etme, ¢6ziim yollarini
algoritmik olarak yapilandirma, verileri temsil etme ve ¢6zlim siirecini otomatiklestirme gibi
cok katmanli zihinsel etkinlikleri i¢cermektedir. Alanyazinda bu beceri alt boyutlariyla
birlikte ele alinmakta; 6zellikle algoritmik diisiinme, soyutlama, hata ayiklama, genelleme
ve veri temsili gibi yapilar lizerinden agiklanmaktadir (Kaya, Korkmaz & Cakir, 2020).
Ornegin algoritmik diisiinme, ogrencilerin bir problemi adim adim ¢dzme siirecini
kavramsallastirmasini  saglarken; soyutlama becerisi, Ogrencinin karmasik yapilar
icerisinden anlamli olani ayirt ederek ¢6ziim siirecine dahil etmesini miimkiin kilmaktadir.
Genelleme ve hata ayiklama gibi siirecler ise Ogrencilerin ¢oziim stratejilerini farkli
durumlara uyarlamasina ve stirecteki hatalar1 tespit ederek diizenleme yapmasina olanak
sunmaktadir (Ramazanoglu, 2021).

Ustiin yetenekli bireyler, bu tiir zihinsel becerileri edinme ve uygulamada akranlarina gore
daha hizli ilerleyebilmekte; ancak bu potansiyelin desteklenmedigi durumlarda gelisim
yavaglayabilmektedir. Bu baglamda, robotik programlama ve simiilasyon destekli kodlama
egitimlerinin, bu 6grencilerin bilgi islemsel diistinme becerilerini gelistirmede etkin araclar
oldugu gorilmektedir. Kiigiik ve Sonmez’in (2023) yaptigi arastirmada, kodlama
etkinlikleriyle desteklenen robotik egitim siireci sonunda 6grencilerin algoritmik diistinme
ve hata ayiklama becerilerinde anlamli gelismeler kaydedilmistir. Benzer sekilde, Herrero-

Alvarez ve arkadaslarinin (2024) RoblockLLy platformu ile gerceklestirdikleri calismada,
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simiilasyon destekli programlamanin 6grencilerin sistematik diisiinme diizeylerini artirdigi
vurgulanmustir.
Yaratic1 problem ¢ézme, bireyin karsilastigi 6zgiin, belirsiz ve karmasik durumlara yeni,
islevsel ve uygulanabilir ¢éziimler iiretmesini kapsayan ¢ok agamali bilissel ve duyussal bir
stirectir. Bu siirecin temelinde, yalnizca mantiksal diisiinme degil, ayn1 zamanda hayal giicti,
sezgi, deneyim ve duygusal zeka gibi farkli zihinsel kapasitelerin birlikte kullanim1 yer alir.
Bu yaklasimi sistematik hale getiren modellerden biri, Ned Herrmann’in (1996) gelistirdigi
“Whole Brain Thinking” (Biitiin Beyin Diisiinme) Modelidir. Herrmann’a gore yaratici
problem ¢ozme ancak beynin dort farkli kuadraninin (diisiinme tarzinin) dengeli ve
etkilesimli bigimde devreye sokulmasiyla miimkiindiir.
Herrmann, beynin isleyisini A, B, C ve D olmak iizere dort temel diisiinme stiliyle agiklar:

e A Kuadrani (Sol Ust): Mantiksal, analitik, nicel ve teknik diisiinme.

e B Kuadrani (Sol Alt): Sirali, diizenli, planlayici ve detay odakli diisiinme.

e C Kuadrani (Sag Alt): Kisilerarasi, duygusal, empatik ve sezgisel diisiinme.

e D Kuadran1 (Sag Ust): Yenilik¢i, kavramsal, biitiinsel ve hayal giiciine dayal

diisiinme (Herrmann, 1996).

Bu kuadranlar farkl: diistinsel 6zellikleri temsil ederken, yaratici problem ¢ézme siireci bu
dort alanin esgiidiimlii olarak kullanilmasiyla ideal diizeyde isler. Herrmann’in modeline
gore bireylerin belirli bir diisiinme stiline yatkinlig1 olabilir; ancak yaratic1 problem ¢6zmede

tiim kuadranlar biligsel esneklikle devreye alinmalidir (Kesgin, 2006; Sarmasik Kaya, 2018).

Herrmann modeline dayal:1 yaratici problem ¢ozme stireci asagidaki alt boyutlara ayrilir:

1. Algilama ve Tanima: Sorunun fark edilmesi, baglaminin anlagilmasi ve bilissel
olarak tanimlanmasi.

2. Problem Tanimi: Problemin agik¢a formiile edilmesi, sinirlarinin belirlenmesi ve
hedefin ortaya konmas.

3. Fikir Uretimi (Diverjan Diisiinme): Alternatif ¢6ziim yollarinin, yeni bakis acilarinimn
ve yaratici fikirlerin tiretilmesi.

4. Degerlendirme ve Segim: Uretilen fikirlerin islevsellik, uygulanabilirlik ve yenilik
acisindan degerlendirilmesi.

5. Planlama: Seg¢ilen ¢6ziim yolunun adim adim uygulanabilir hale getirilmesi.
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6. Uygulama ve Izleme: Cziimiin pratige gegirilmesi ve siirecin siirekli gozlemlenerek
gerektiginde revize edilmesi (Ayverdi, 2012; Ozkdk, 2007).

Bu siirecteki her adim farkli diisiinme kuadranlarinin etkinligini gerektirir. Ornegin, fikir
iretimi sag beyin (D kuadrani) islevi iken, uygulama ve izleme sol beyin (B kuadrani)
islevlerine daha yakindir. Bu da modelin biitiinsel norobilissel bir kurguya dayandigini
gosterir.
Herrmann’in modeli, yalnizca yetigkin profesyonellerde degil, egitim baglaminda da yaygin
bicimde kullanilmaktadir. Ozellikle yaratic1 diisiinme, iist diizey problem ¢6zme ve karar
verme becerilerinin gelistirilmesi gereken sinif i¢i ortamlarda bu model, 6grencilerin biligsel
cesitliligini desteklemek i¢in islevsel hale gelmistir (Yelkenci, 2020). Sarmasik Kaya’'nin
(2018) lise ogrencileriyle yiiriittiigli deneysel ¢calismada, Herrmann temelli etkili diistinme
egitiminin Ogrencilerin yaratici diistinme ve problem ¢ézme becerilerini anlamli sekilde
gelistirdigi gézlemlenmistir.
Benzer sekilde, Ozkék’iin (2007) web tabanli 6gretim ortamlarinda Herrmann modeline
dayal1 6gretim stratejileri kullandig1 ¢aligmada 6grencilerin yalnizca akademik basarilarinda
degil, ayn1 zamanda bilissel farkindalik, 6z diizenleme ve yaraticilikla iligkili gdstergelerinde
de anlamli gelismeler elde edilmistir.
Alanyazinda yaratic1 diisiinmenin; akici diisiinme, 0zgiinliik, esneklik, detaylandirma ve
farkli bakis acis1 gelistirme gibi alt boyutlar1 ile yapilandirildigi goriilmektedir (Totan,
2021). Akicr diisiinme, 6grencinin bir probleme ¢ok sayida fikirle yaklagmasini saglar;
esneklik ise farkli ¢dziim yollarim deneyebilme yetkinligini ifade etmektedir. Ozgiinliik,
klasik yaklasimlarin disina ¢ikarak yenilik¢i ¢oziimler iiretmeyi; detaylandirma ise bu
fikirleri zenginlestirerek gelistirilmeyi kapsamaktadir.
Yapilan arastirmalar, yaratic1 problem ¢dzme becerilerinin erken yasta kazandirilmasinin,
bireyin hem akademik hem de kisisel gelisimini olumlu yonde etkiledigini gostermektedir.
Kiran’in (2018) tstiin yetenekli ortaokul 6grencileriyle yiiriittiigii calismada, proje tabanl
robotik uygulamalarin 6grencilerin yaratici diisiinme, ¢6ziim iiretme ve elestirel sorgulama
becerilerini dogrudan etkiledigi goriilmiistiir. Benzer bicimde, Bers ve arkadaslar1 (2019),
kiiclik yas gruplariyla yiiriitiilen robotik programlama etkinliklerinin 6zgiin fikir tiretme ve
farkli ¢0zlim stratejileri gelistirme becerilerini onemli Olgiide destekledigini ortaya
koymaktadir.
Kodlama ve robotik tabanli egitsel uygulamalarin 6grenme siirecine entegrasyonu,

ogrencilerin hem bilgi islemsel hem de yaratici problem ¢dzme becerilerini es zamanli olarak
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destekleyebilmekte; bu siirecte 6zellikle oyunlastirma ve simiilasyon teknikleri etkin rol
oynamaktadir. Oyunlagtirilmis gorevler, 6grencilerin motivasyonunu artirmakta ve problem
cozmeye karsi duyarliliklarini gelistirmektedir. Dagl ve arkadaslarinin (2022) ¢evrimigi
robotik egitimi lizerine yaptig1 ¢calismada, rehberli 6grenme ve yapilandirilmis gorevlerin
ogrencilerin biligsel farkindaliklarini artirdigi, simiilasyon ortamlarinda farkli ¢oziim
yollarin1 denemeye tesvik ettigi tespit edilmistir. Ayrica, Phillips ve arkadaslart (2025)
tarafindan gelistirilen diisiik maliyetli robot sistemleri, yaratici diisiinmeyi desteklemenin
yani sira, bilgi islemsel diisiinmenin genelleme ve otomasyon alt boyutlarin1 dogrudan

pekistirmektedir.

2.4. Simiilasyon (Benzetim) Yazilimlar

Simiilasyon (benzetim) yazilimlari, egitimde ger¢ek diinyanin karmasik siireglerini sanal
ortamlarda modelleyerek &grencilere deneyim temelli 6grenme firsatlari sunar. Bu
yazilimlar, ozellikle laboratuvar erisimi kisitli olan durumlarda, 6grenenlerin bilissel
yapilarinda anlamli  6grenmelerin  olugmasin1  desteklemektedir. Celen (2017),
simiilasyonlarin fiziksel sistemlerin 6zelliklerini sanal ortama tagiyarak riskleri azalttigini ve
uygulama ortamini daha giivenli hale getirdigini ifade ederken; Ulukok, Celik ve Sar1 (2013)
ise Ogrencilerin bu yazilimlar araciligiyla deneme-yanilma siireciyle 6grenme firsati
yakaladigini belirtmektedir.

Son yillarda yapilan ¢aligmalar, simiilasyonlarin 6zellikle yaratici problem ¢ozme, karar
verme, veri yorumlama ve analitik diislinme gibi yiiksek diizey biligsel becerileri
destekledigini gostermektedir (Altun, 2024; Kartal, 2017). Kor, Cataloglu ve Erbay (2013),
simiilasyon tabanli egitim materyallerinin etkilesimli yapilar1 sayesinde 6grencilerin derse
olan ilgisini artirdigin1 ve soyut kavramlari somutlagtirarak 6grenmeyi kolaylastirdigini
belirtmektedir. Bu yapi, sadece bilgi aktarimini degil, ayn1 zamanda 6grencilerin yaratici
coziimler gelistirmesini, yeni yaklasimlar denemesini ve stratejik kararlar almasini da tesvik
etmektedir.

Akyol ve Askar’in (2022) erken c¢ocukluk donemine yonelik calismasinda, 6grencilerin
simiilasyonlarla desteklenen egitim ortamlarinda teknoloji kullanimi, problem ¢ézme ve
yaraticilik gibi becerileri biitiinciil bir sekilde gelistirdikleri tespit edilmistir. Ozellikle 21.
ylizyil becerileri baglaminda OECD’nin de vurguladig: iizere, etkilesimli simiilasyonlar,
ogrenme siirecini bireysellestirirken, ayn1 zamanda biligsel esneklik ve yaraticilik gerektiren

durumlara kars1 6grencilerin hazirlikli olmasini saglar (Herrero-Alvarez et al., 2024).
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Simiilasyon yazilimlar1 yalnizca bireysel basariya katki saglamakla kalmaz; ayn1 zamanda
grup ici is birligini, farkli bakis acilarina tolerans gelistirmeyi ve ortak problem ¢dzme
stireglerini de destekler (Erbay, 2017). Saygili (2010), yapilandirmaci 6grenme kurami
cercevesinde simiilasyon temelli 6gretim ortamlarinin, 6grencilerin iist diizey diisiinme, 6z
diizenleme, karar verme ve strateji gelistirme becerilerini artirdigini ortaya koymustur.
Ustiin yetenekli bireylerle yapilan c¢alismalarda da benzer egilimler goriilmektedir.
Tosunoglu ve Yildiz Durak (2022), iistiin yetenekli 6grencilerin simiilasyon programlarina
yonelik 6z yeterlilik, tstbiligsel farkindalik ve kullanim becerilerinde anlamli diizeyde
gelisim gosterdiklerini belirtmistir. Bu sonuglar, {istiin potansiyele sahip 6grenciler i¢in
simiilasyon destekli ortamlarin sadece teknik beceriler degil; ayn1 zamanda yaratici problem
cozme ve 1Ust diizey diisiinme kapasitelerinin gelistirilmesinde etkili oldugunu
gostermektedir.

Altun’un (2024) yapay zeka destekli simiilasyon sistemlerine yonelik caligmasi da bu
baglamda dikkat ¢ekicidir. Calismada, simiilasyon tabanli dil 6grenme yazilimlarinin sadece
akademik basariy1 degil; 6z diizenlemeli 6grenme, bagimsiz 6grenme ve problem ¢ézme gibi
becerileri de pozitif yonde etkiledigi ortaya konmustur. Bu bulgu, yalnizca fen bilimleri gibi
teknik alanlarda degil, sosyal ve dilsel alanlarda da simiilasyonlarin pedagojik deger
tagidigin1 gostermektedir.

Sonug olarak, simiilasyon teknolojileri hem bireysel hem grup temelli 6grenme ortamlarinda
cok yonlii beceri gelisimi saglamaktadir. Bu yazilimlar, ozellikle distiin yetenekli
ogrencilerin analitik ve yaratici yonlerini aym1 anda destekleyen, ekonomik, giivenli ve

stirdiiriilebilir 6grenme ¢oziimleri olarak one ¢cikmaktadir.

2.5. Robotik Kodlama Egitim Setleri

Robotik kodlama setleri, d6grencilere soyut kavramlari somut bir bigimde deneyimleme
olanagi sunarak 6grenme siirecini daha anlamli hale getirmekte; bilissel ve duyussal gelisimi
eszamanl olarak desteklemektedir. Ozellikle algoritmik diisiinme, hata ayiklama, veri
temsili ve genelleme gibi bilgi islemsel diisiinmenin (BID) alt boyutlarin uygulamali yolla
gelistirmeleri agisindan bu setler, K12 diizeyinde yaratici problem ¢dzme siireglerine giiclii
katkilar saglamaktadir (Kaya, Korkmaz & Cakir, 2020; Kiiclik & Sénmez, 2023). Robotik
etkinlikler sadece teknik beceri kazandirmakla kalmayip, ayni zamanda Ogrencilerin

karmagik problemleri parcalara ayirma, alternatif ¢6ziim yollar1 tiretme ve bu ¢dziimleri test
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etme gibi iist diizey biligsel yeteneklerini de gelistirmektedir (Sullivan & Heffernan, 2016;
Bers, Strawhacker & Amano, 2022).

Yapilan arastirmalar, kodlama egitiminin BID iizerinde olumlu etkileri oldugunu; ancak bu
etkinin egitsel robotlarla desteklenmis programlarda ¢ok daha anlamh diizeyde gelistigini
ortaya koymaktadir. Kilickiran ve Korkmaz (2020), robot destekli kodlama egitimlerinin
bilgi islemsel diisiinme becerilerinde geleneksel programlamaya kiyasla daha fazla ilerleme
sagladigini saptamistir. Y1ldiz ve Seferoglu (2021) ise robotik setlerle yiiriitiilen egitimlerin,
ogrencilerin yalnizca teknik basarilarimi degil, aym1 zamanda 06z yeterlik algilarim1 ve
kodlama siirecine karsi olan tutumlarin1 da pozitif yonde etkiledigini belirtmektedir.
Dahal’in (2024) STEM siniflar1 i¢in gelistirdigi diisiik maliyetli robotik setlerle yiiriittigi
caligma, 6grencilerde programlama, problem ¢6zme, yaraticilik ve igbirligi gibi becerilerde
onemli artiglar gbzlemlemistir.

Kodlama egitimi igeriginde kullanilan materyalin tiirii, 6grenmenin niteligi iizerinde
belirleyici olmaktadir. Alimisis (2013), egitsel robotik setlerin 6grencilerin robotik
programlama becerilerini gelistirmede gii¢lii ve esnek Ogretim materyalleri oldugunu
vurgulamaktadir. Ogrencilerin kodlama araglarim1 kullanarak fiziksel ¢iktilar iiretmesi,
onlarin biligsel siireclerini daha aktif kilmakta ve 6grenmeye yonelik motivasyonlarini
artirmaktadir. Popat ve Starkey (2019) de robotik kodlama setlerinin, 6grencilerin iist diizey
diisinme becerilerinin gelisimini destekledigini, 06zellikle yaratict problem ¢6zme,
modelleme ve karar verme siireglerinde belirgin ilerlemelere neden oldugunu ifade
etmektedir.

Ancak robotik programlama egitimleri, 6grencilerin kavramakta zorlanabilecegi soyut
yapilar icerebilmektedir (Koorsse, Cilliers & Calitz, 2015; Armoni, 2012). Bu zorluklarin
tistesinden gelmek amaciyla yapilandirilmis, rehberli ve oyunlastirma temelli robotik setlerle
gerceklestirilen etkinlikler; Ogrencilerin motivasyonunu ve siirece olan baglhiliklarini
artirmakta, 6grenmeyi daha siirdiiriilebilir hale getirmektedir (Kasalak, 2017; Kaya, 2020).
Dahal (2024) gibi arastirmalar, diisiik maliyetli sistemlerin de bu etkiyi yaratabildigini
gostermektedir; bu bulgu, esit egitim firsatlarimin yaratilmasinda robotik setlerin
erigilebilirligini artirma gerekliligini vurgulamaktadir.

Robotik kodlama setleri yalnizca teknoloji okuryazarligimi degil; sistematik diigsiinme,
yaratict ¢0ziim iiretme, 0z diizenleme ve is birligine dayali 6grenme gibi ¢ok yonli
becerilerin gelisimine katki sunmaktadir. Gerek ulusal gerekse uluslararasi alanyazin, bu

setlerin erken yasta uygulandiginda iist diizey diisiinme, 6z yeterlik, yaraticilik ve akil
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yiiriitme gibi yetkinlikleri pekistiren bir arag olarak etkili bicimde kullanilabilecegini ortaya

koymaktadir.
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BOLUM I11

YONTEM

Bu boliimde, aragtirmada kullanilan arastirma deseni, katilimcilar, veri toplama araglari ve

verilerin analiz edilme siiregleri ile ilgili bilgiler yer almaktadir.

3.1. Arastirma Deseni

Bu arastirma, karma yontem aciklayict sirali desen kullanilarak yiiriitilmiistiir. Karma
yontem, hem nicel hem de nitel veri toplama ve analiz siireclerini bir arada bulundurarak
arastirma sorularina daha kapsamli yanitlar elde etmeyi amaglamaktadir (Creswell, Plano &
Clark, 2018). Creswell (2009) tarafindan tanimlanan agiklayici sirali desen (explanatory
sequential design), nicel verilerin toplanmasi ve analizinin ardindan, elde edilen sonuglari
daha derinlemesine anlamak amaciyla nitel verilerin toplandigi iki asamali bir karma yontem
arastirma desenidir. Bu desen, aragtirmacinin oncelikle genis katilimli bir nicel ¢alisma
yiiriitmesini, ardindan bu nicel bulgular1 agiklamak veya detaylandirmak i¢in daha az sayida

katilimciyla nitel goriismeler gergeklestirmesini dngoriir (Creswell & Plano Clark, 2011).

Bu desenin temel avantaji, nicel verilerin sundugu genelleyici giiclin, nitel veriler araciligiyla
anlam bakimindan zenginlestirilmesidir. Arastirmaci, nicel verilerden elde edilen belirli
sonuglart daha iyi yorumlayabilmek icin nitel gorligmelerden ya da agik uglu veri

kaynaklarindan yararlanir (Creswell, 2012).

Arastirmanin nicel kisminda, ©6n test-son test kontrol gruplu yar1 deneysel desen
kullanilmigtir. Bu desen, 6grencilerin bilgi islemsel diisiinme ve yaratict problem ¢dzme
becerilerindeki degisimlerin sistematik olarak 6l¢iilmesini saglamaktadir. Deney ve kontrol

gruplari rastgele se¢ilmis ve her iki gruba da on test ve son test uygulanmaistir. Deney grubu,
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egitsel robotlar ile fiziksel robotik egitim alirken; Kontrol grubu, simiilasyonlar iizerinden
egitim almistir. Bu siirecte, 0grencilerin becerilerindeki degisimleri karsilastirmak igin
parametrik testler (iliskili 6rneklemler t-testi ve bagimsiz 6rneklemler t-testi) kullanilmastir.
Yar1 deneysel desenin tercih edilmesi, arastirma degiskenlerinin kontrollii bir ortamda

incelenmesine imkan saglamaktadir (Fraenkel, Wallen, & Hyun, 2012).

Aragtirmada, nitel veriler 6grencilerin robotik ve simiilasyon temelli egitimlere yonelik
deneyimlerini, algilarini, 6grenmeye olan etkilerini ve karsilastiklar1 zorluklar1 anlamak
amaciyla toplanmistir. Verilerin analizinde Braun ve Clarke (2006) tarafindan Onerilen
tematik analiz yontemi kullanilmistir. Bu veriler, tematik analiz yontemi kullanilarak
incelenmis ve bulgular ¢esitli temalar altinda organize edilmistir (Braun & Clarke, 2006).
Bu yontemde, verilerden temalar tiiretilmis, bu temalar kodlama siireci ile sistematik bir
sekilde incelenmistir. Kodlama sirasinda hem katilimcilarin ifadelerine hem de ifadelerin
altindaki anlamlara odaklanilmistir. Boylelikle, robotik ve simiilasyon kullaniminin egitim
stireglerine olan etkisine iliskin derinlemesine bir anlayis gelistirilmistir. Verilerin
giivenirligi ve gecerligini saglamak amaciyla, farkli bagimsiz degerlendiriciler tarafindan
kodlamalar tekrar gozden geg¢irilmis ve temalar {izerinde fikir birligi saglanmistir.
Katilimcilardan alinan dogrudan alintilar, analiz siirecinin seffafligini artirmak igin

bulgulara eklenmistir.

Bu arastirmada karma yontem agiklayict sirali deseninin tercih edilmesi, iki yontemin
tamamlayic1 olmasindan yararlanarak daha biitiinciil bir anlayis gelistirilmesini saglamigtir.
Nicel bulgular, robotik ve simiilasyon temelli egitimlerin etkileri hakkinda genellenebilir
sonuglar sunarken, nitel bulgular bu sonuglar1 daha derinlemesine anlamaya katkida
bulunmustur. Bu yontem, egitim arastirmalarinda daha zengin bir veri seti sunarak
uygulamali bulgular elde etme agisindan giiglii bir yaklasimdir (Tashakkori & Teddlie,
2003).

Karma yontem tasarimi, bu arastirmada hem sayisal verilerin objektifligini hem de nitel
verilerin baglamsal detaylarini birlestirerek arastirma sorularina kapsamli bir sekilde yanit
vermektedir. Arastirmanin deseninde yer alan bu ¢ok yonlii yaklagim, robotik ve simiilasyon
temelli egitimin iistiin yetenekli 6grenciler {izerindeki etkilerinin daha iyi anlagilmasini

saglamistir.
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3.2. Calisma Gurubu

Bu aragtirmanin evrenini, istiin yetenekli 4. ve 5. smif Ogrencileri olusturmaktadir.
Biiytikoztiirk (2021), evreni belirli bir 6zellige sahip olan ve arastirmanin sonuglariin
genellenebilecegi bireyler toplulugu olarak tanimlamaktadir. Arastirma kapsaminda, evrenin
ozelliklerini temsil edecek sekilde bir 6rneklem grubu secilmistir. Orneklem, rastgele
secilerek iki gruba ayrilmis istiin yetenekli 4. ve 5. sinif grencilerinden olusmaktadir. Bu
tiir caligmalarda Orneklemin, arastirmanin genel amacina uygun bir sekilde se¢ilmesi

gerektigi belirtilmektedir (Karasar, 2020).

Arastirmanin 6rneklemi, Istanbul'da Kiiciikcekmece Belediyesine bagli iistiin yetenekli
ogrencilere yonelik egitim veren bir kurumdan segilen toplam 29 6grenciden olusmaktadir.
Katilimeilar, deney grubu (robotik egitimi alan) ve kontrol grubu (simiilasyon tabanli robotik
egitimi alan) olarak iki gruba ayrilmistir. Arastirmada sinif meveudunun sinirlandirilmast,
teknik ve uygulama odakli derslerde daha yiiksek verimlilik saglanmasi agisindan énemli
goriilmektedir (Giivendik, 2024). Bu dogrultuda 6rneklem biiyiikliigii, 6grencilerin egitim

stirecindeki bireysel gelisimlerini yakindan izlemeyi miimkiin kilacak sekilde tasarlanmistir.

Arastirmaya katilan 6grencilerin rastgele secilmesi, calismanin i¢ gecerliligini artirmay1
hedeflemistir. Biiylikoztirk (2021), oOrnekleme yoOnteminin arastirma bulgularim
genellenebilir kilmada kritik bir rol oynadigini ve dogru secilmis bir Orneklemin
arastirmanin gecerligine katki saglayacagini ifade etmektedir. Ayrica, Karasar (2020) bu tiir
caligmalarda, deneysel desenlerde katilimcilarin gruplar arasinda esit bir sekilde

dagitilmasinin 6nemine dikkat ¢gekmistir. Gruplar asagidaki sekilde yapilandirilmigtir:
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Tablo 1

Katilimct Bilgileri
Grup Toplam Kiz  Ogrenci Erkek  Egitim tiirii
Ogrenci sayist Ogrenci
sayisl sayi1st
Deney 15 5 10 Fiziksel robotlarla kodlama
grubu etkinlikleri (sensor kullanimu,
robot hareketleri, gorev
tamamlama)
Kontrol 14 7 7 VEX VR simiilasyon tabanli
grubu etkinlikler (sanallagtirilmis
sensor kullanima, robot

hareketleri, gorev tamamlama)

Tablo 1’de gosterilen katilimcilar, arastirma dncesinde robotik veya simiilasyonlar ile ilgili
ileri diizey bir egitim almamis, yalnizca temel diizeyde kodlama bilgisine sahip bireylerdir.
Bu durum, egitim siirecinde elde edilen gelisimin net bir sekilde dl¢lilmesini saglamistir.
Arastirmaya katilim goniilliilik esasina dayali olarak gergeklestirilmis ve Ogrencilerin
velileri bilgilendirilmis, onay alinmistir. Bu sekilde yapilandirilmis bir katilimer grubu,
robotik ve simiilasyon temelli egitimlerin iistiin yetenekli 6grenciler iizerindeki etkilerini

karsilagtirmak i¢in bir temel olusturmustur.

3.3. Veri Toplama Araclar

Bu arastirmada, 6grencilerin bilgi islemsel diisiinme ve yaratici problem ¢dzme becerilerini
degerlendirmek ve deneyimlerini derinlemesine anlamak amaciyla cesitli veri toplama
araglart kullanilmistir. Araglarin se¢ilmesinde, gecerlilik ve giivenirlik kriterleri dikkate
alinmis ve alanyazinda yer alan giivenilir dlgekler tercih edilmistir. Ogrencilerin bilgi
islemsel diisiinme becerilerini 8lgmek amaciyla, Ozlem Uziimcii tarafindan gelistirilen ve
gecerlilik-giivenirlik ¢alismalar1 yapilmis Ek 2’de yer alan Bilgi Islemsel Diisiinme
Becerileri Olgegi kullanilmistir (Uziimeii, 2023). Calismada kullanilan Bilgi Islemsel
Diisiinme Olgegi’nin yap1 gegerligini incelemek icin gerceklestirilen tek boyutlu EFA, 28
maddenin toplam varyansin %48’ini agikladigin1 ve maddelerin faktor ytiklerinin .55 ile .77

arasinda degistigini ortaya koymustur. Olgegin i¢ tutarliligi, Cronbach’s o = .98 olarak
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hesaplanmis; bu deger, Olgegin cok yiiksek diizeyde i¢ tutarliliga sahip oldugunu
gostermektedir. Ayrica, metakognisyon alt boyutlarinin (planlama, hata ayiklama, bilgi
yonetimi) bilgi islemsel diisiinmeyi anlamli 6l¢tiigli yapisal esitlik modeli bulgulariyla da

desteklenmistir.

Bu o6l¢ek, ogrencilerin algoritmik diisiinme, problem ¢6zme ve analitik becerilerini
degerlendirmek i¢in tasarlanmis ve Ozellikle iist diizey diisiinme becerilerini 6lgmekte
kullanilabilecek giivenilir bir aractir. Olgegin kapsam gecerliligi ve yap1 gecerliliginin giiclii
olmasi, bu arastirmada kullanimi i¢in uygun bir zemin olusturmustur. Test, arastirmanin
baslangicinda (6n test) ve sonunda (son test) uygulanarak 6grencilerin bilgi islemsel

diisiinme becerilerindeki degisim analiz edilmistir.

Ogrencilerin yaratic1 problem ¢dzme becerilerini degerlendirmek igin, Baran-Bulut, Ipek ve
Aygiin (2018) tarafindan Tiirk¢eye uyarlanan Ek 1’de bulunan Yaratici Problem Cozme
Ozellikleri Envanteri kullamlmustir. Bu ¢alismada kullanilan Yaratici Problem Cozme
Ozellikleri Envanteri’nin Tiirkceye uyarlanmas: siirecinde, orijinal 49 maddelik dlgek 40
maddeye indirgenerek ortaokul diizeyine uygunlugu saglanmistir. Olgegin yap1 gegerligini
degerlendirmek amaciyla yapilan A¢imlayici Faktor Analizi (EFA) sonucunda bes faktorli
bir yapmin varligi dogrulanmis; faktor yiikleri .41 ile .87 arasinda degismistir. Yiizey
gecerliligi, alan uzmanlarmm degerlendirmeleriyle desteklenmistir. I¢ tutarlilik
analizlerinde, faktorlerin Cronbach’s a degerleri sirasiyla yakinsak diistinme i¢in .84, iraksak
diisinme i¢in .87, motivasyon igin .79, ¢evre i¢in .89 ve genel bilgi—beceriler i¢in .85 olarak
bulunmus, dlgegin tiim boyutlarinda yiiksek gilivenirlik saglandigi tespit edilmistir. Bu
Olcegin, 6zellikle listiin yetenekli 6grencilerin yaratici diisiinme siireglerini analiz etmek i¢in
uygun bir ara¢ oldugu goriilmektedir. Test hem 6n test hem de son test olarak uygulanmis

ve O0grencilerin yaratici problem ¢dzme becerilerindeki degisim gozlenmistir.

Deney grubu ve kontrol grubu 6grencilerinin egitsel robot setleri ve robot simiilasyonlari ile
ilgili deneyimlerini, algilarin1 ve Onerilerini anlamak amaciyla, uzmanlar tarafindan
hazirlanmis Ek 3’de yer alan yar1 yapilandirilmis goriisme formlart kullanilmistir. Goriigme
formlar1, 6grencilerin egitim siirecine iligkin nitel verilerini toplamak ve nicel bulgularin
derinlemesine ac¢iklanmasin1 saglamak i¢in tasarlanmistir. Formlar, uzman goriisleri
dogrultusunda yapilandirilmis ve her iki gruptaki 6grencilerin deneyimlerini karsilagtirmaya

olanak taniyacak sekilde gelistirilmistir.
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Tablo 2

Gériisme Formunu Inceleyen Uzmanlar

Katilime1 Uzmanlik Alani Unvan Deneyim
Uzman 1 Bilgisayar ve Prof. Dr. 30 yil
Ogretim Teknolojisi
Egitimi
Uzman 2 Egitim Bilimleri Dr. Ogretim 10 yil
Gorevlisi
Uzman 3 Bilgisayar ve Ogretim Uyesi 10 y1l
Ogretim Teknolojisi
Egitimi

Gortigme formunun kapsam gegerliligini saglamak amaciyla, ilgili alanlarda uzmanligi
bulunan ii¢ akademisyenden goriis alinmistir. Uzmanlar, formun dil, kapsam, aciklik ve
Ol¢iilmek istenen becerilere uygunluk diizeylerini degerlendirmistir. Uzmanlardan gelen
geribildirimler dogrultusunda sorularin ifadesinde sadelestirme yapilmis, bazi sorularin
siralamasi yeniden diizenlenmis ve i¢erik bakimindan ortiismeyen ifadeler ¢ikarilmistir.

Ayrica, her bir sorunun yaratici problem ¢dzme ve bilgi islemsel diisiinme becerileriyle ne
diizeyde ortiistiigii gozden gegirilmis, bu baglamda bazi sorularin daha agiklayici hale
getirilmesi saglanmistir. Uzman katkilari, goriisme formunun amaca uygun sekilde
yapilandirilmasina ve gegerliliginin artirilmasina 6nemli dl¢lide katki saglamistir. Bu siireg,
formun hem akademik standartlara hem de uygulama sahasina uygun bi¢imde

diizenlenmesine olanak tanimuistir.

Bu aragtirmada kullanilan 6lgeklerin se¢imi, her iki 6l¢iim aracinin gecerlik ve giivenirlik
kriterlerini saglamis olmasi ve arastirmanin hedef kitlesi ile uyumlu olmasi nedeniyle tercih
edilmistir. Uziimcii'niin  (2023) calismas1, bilgi islemsel diisiinme becerilerinin
degerlendirilmesinde 6lgegin iist diizey diisiinme becerilerini kapsayici bir ara¢ oldugunu
gostermistir. Benzer sekilde, Baran-Bulut ve arkadaslarinin (2018) calismasi, yaratici
problem ¢6zme becerilerinin dl¢limiinde kiiltiirel uyumlu, giivenilir ve kapsamli bir 6l¢tim
aract sundugunu ortaya koymustur. Bu araglar, iistiin yetenekli 6grenciler iizerinde yapilan
bu aragtirmanin amacina uygun bir zemin hazirlamigtir.

3.4. Uygulama Siireci

Bu arastirmada, deneysel desen ¢ergevesinde yapilandirilmis bir uygulama siireci izlenmis;
bu siirec alt1 hafta boyunca haftada dort saat (toplam 24 saat) siiren egitim oturumlarindan

olusmustur. Uygulama dért temel asamadan meydana gelmektedir. Ik asamada hem deney
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hem de kontrol grubundaki 6grencilere bilgi islemsel diisiinme ile yaratici problem ¢ézme
becerilerini 6lgmeye yonelik, gecerliligi ve giivenirligi kanitlanmis 6lgme araglari ile 6n
testler uygulanmistir. Bu sayede her iki grubun baslangi¢ seviyeleri nesnel olarak belirlenmis
ve gruplar arast homojenlik saglanmistir. ikinci asamada, deney grubu robotik egitim
iceriklerine; kontrol grubu ise simiilasyon temelli igeriklere yonelik, haftalik planlanmig dort
saatlik oturumlar halinde yapilandirilmis bir 6gretim siirecine katilmistir. Ugiincii asamada,
egitim siireci tamamlandiktan sonra her iki gruba da aymi Ol¢me araglari yeniden
uygulanarak son testler gergeklestirilmis ve bilgi islemsel diisiinme ile yaratict problem
¢ozme becerilerindeki degisimler karsilastirmali olarak analiz edilmistir. Son agamada ise
ogrencilerle yar1 yapilandirilmis goriismeler yapilarak katilimeilarin siire¢ hakkindaki
diisiinceleri, deneyimleri, karsilastiklar giigliikler ve elde ettikleri kazanimlar derinlemesine
incelenmistir. Elde edilen nitel veriler, nicel bulgularla birlikte degerlendirilerek
aragtirmanin sonuglarina biitiinciil bir bakis agis1 kazandirilmistir.

Uygulama siirecinde tiim etkinlikler, MEB 5. ve 6. sinif Bilisim Teknolojileri dersi “Problem
(Cozme ve Programlama” kazanimlariyla dogrudan iliskilendirilmistir: 5. siif diizeyinde
ogrenciler, problem ¢dzme siirecinde takip edilmesi gereken adimlari fark etme (BT.5.5.1.4),
algoritma kavramini agiklama (BT.5.5.1.12), bir problemin ¢6zlimii i¢in algoritma gelistirme
(BT.5.5.1.13) ve akis semasi ¢izme (BT.5.5.1.15) kazanimlarin1 uygulamali 1zgara haritas1
ve sensoOr gorevleriyle pekistirmislerdir. 6. sinif diizeyinde ise, problemleri alt problemlere
bolme (BT.6.5.1.3), problemin ¢odziimii i¢in algoritma gelistirme (BT.6.5.1.5), algoritmanin
¢cOziimiini test etme (BT.6.5.1.6), hatal1 bir algoritmay1 dogru ¢alisacak bi¢imde diizenleme
(BT.6.5.1.8) ve ¢oziimleri benzer problemlere genelleme (BT.6.5.1.9) gibi iist kazanimlar,
“bol-pargala—¢oz”, “test et—diizelt” dongiileri iceren VEX robot kodlamalar1 ve hata

ayiklama etkinlikleri araciligiyla hayata gegirilmistir
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Tablo 3

Arastirma Asamalart ve Uygulama Yontemleri Tablosu

Asama Agiklama Uygulama Yo6ntemi
On Test  Arastirmanin baglangicinda hem deney grubu hem de kontrol grubuna, Bilgi  Bilgi Islemsel Diisiinme ve Yaratic
Uygulamasit Islemsel Diisiinme Becerileri Testi ve Yaratici Problem Cozme Becerileri Testi  Problem Cozme Testleri

uygulanarak baslangi¢ diizeyleri 6l¢iildii.

Egitim Siireci Deney grubu ogrencileri, egitsel robotlar ve blok tabanli kodlama araglari  Egitsel robotlar ve blok tabanl
(Deney kullanarak uygulamali etkinliklere katildi. Algoritmik diisiinme, problem kodlama araglar
Grubu) ¢ozme ve yaratici fikir tiretme becerileri gelistirildi.

Egitim Siireci  Kontrol grubu dgrencileri, VEX VR simiilasyon yazilimi kullanarak algoritma ~VEX VR simiilasyon yazilimi

(Kontrol gelistirme ve sanal robot hareketlerini kodlama etkinlikleri gergeklestirdi.

Grubu)

Son Test Egitim siirecinin sonunda, baslangicta uygulanan testler tekrar edilerek Bilgi islemsel Diisiinme ve Yaratict

Uygulamasi gruplarin gelisim diizeyleri degerlendirildi. Problem Cozme Testleri

Goriismeler Egitim siirecinin ardindan yapilan yari yapilandirilmis goérismelerle, Yari  yapilandirilmig  goriisme
dgrencilerin araglar ve etkinliklere yonelik deneyimleri degerlendirildi. sorulart

Aragtirma siireci; On test uygulamasi, egitim siireci (deney ve kontrol grubu), son test
uygulamasi ve nitel gériismeler olmak iizere bes temel asamadan olusmustur ( Tablo 3).
Arastirmanin basinda hem deney hem kontrol grubuna Bilgi Islemsel Diisiinme ve Yaratic
Problem Co6zme testleri uygulanarak baslangic diizeyleri belirlenmistir. Egitim siirecinde,
deney grubu fiziksel robotlar ve blok tabanli kodlama araglar ile uygulamali etkinliklere
katilmis; kontrol grubu ise VEXcode VR simiilasyon platformu iizerinden gorev temelli
dijital etkinlikler gerceklestirmistir.

Egitim siireci sonunda her iki gruba tekrar testler uygulanarak gelisim diizeyleri
karsilagtirtlmistir. Son olarak, deney grubundaki 6grencilerle yapilan yari yapilandirilmis
goriismeler, 6grencilerin 6grenme deneyimlerini ve siirece iligkin algilarin1 derinlemesine

incelemeyi amaglamistir.
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3.5. Veri Analizi

Arastirmada, 6grencilerin bilgi islemsel diisiinme ve yaratict problem ¢dzme becerilerini
degerlendirmek amaciyla nicel ve nitel veri analiz yontemleri kullanilmistir. Nicel analiz,
SPSS yazilimi ile gergeklestirilirken, nitel analizde igerik analizi yontemi uygulanmistir. Her
iki yontem, elde edilen verilerin daha kapsamli bir sekilde incelenmesini ve yorumlanmasini
saglamistir. Katilimeilar arasindaki uyum Miles ve Huberman (1994) tarafindan ortaya
konulan hesaplama ile hesaplanarak %85 olarak belirlenmistir. Bu degerlendirme, hem
bulgularin birbirleri ile tutarliligina hem de g¢alismanin amacina uygun olmasina dikkat
edilmistir. Bulgularin birbiri ile uyumu arastirmanin giivenligini saglarken, calismanin

amacina uygunlugu ise gegerliligini desteklemektedir (Creswell & Miller, 2000).

Arastirma kapsaminda bagimli Orneklem t-testi deney ve kontrol gruplarinin kendi
iclerindeki 6n test ve son test puanlari arasindaki farklari degerlendirmek i¢in kullanilmasgtir.
Bu test, her bir grubun egitim siirecindeki gelisim diizeyini belirlemek amaciyla
uygulanmistir. Bagimsiz 6rneklem t-testi deney ve kontrol gruplarinin 6n test ve son test
puanlar1 arasindaki farklarin karsilastirilmast i¢in kullanilmistir. Bu test, farkli egitim
yontemlerinin (robotik egitim ve simiilasyon tabanli egitim) 6grenciler lizerindeki etkilerini
anlamaya yonelik uygulanmistir. Nicel analiz siirecinde, elde edilen verilerin normalligi
Kolmogorov-Smirnov ve Shapiro-Wilk testleri ile incelenmis ve normallik varsayiminin
karsilandig1 durumlarda parametrik testler uygulanmistir. Bu yaklasim, bulgularin

giivenilirligini artirmay1 amaglamistir.

Aragtirmanin nitel kisminda, deney ve kontrol grubu ogrencileriyle yapilan yar

yapilandirilmis goriismelerden elde edilen veriler, igerik analizi yontemiyle incelenmistir.
Igerik analizi siireci asagidaki adimlar1 icermektedir:

e Kodlama: Ogrencilerin goriisleri incelenerek anlamli ifadeler kodlanmistir. Bu
kodlar, 6grencilerin egitim siirecine yonelik algilarini, deneyimlerini ve dnerilerini

yansitacak sekilde gruplandirilmigtir.

e Tema Olusturma: Kodlardan yola ¢ikarak belirgin temalar olusturulmustur. Temalar,
ogrencilerin egitsel robotlar ve simiilasyon tabanli egitimlere iliskin deneyimlerini

daha derinlemesine analiz etmeyi saglamistir.

e Derinlemesine Analiz: Olusturulan temalar {izerinden, 6grencilerin egitime iliskin

algilar1 ve karsilastiklar zorluklar detayli olarak incelenmistir.
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Nitel analiz, nicel bulgulara anlamli bir baglam kazandirmis ve 6grencilerin egitim siirecine
iliskin bireysel deneyimlerini detayli bir sekilde anlamaya olanak tanimistir. Arastirmada
kullanilan bu ¢ok yonlii analiz yaklasimi, karma yontem deseninin gereklerine uygun olarak,

verilerin kapsamli bir sekilde degerlendirilmesini saglamistir.

3.6. Deney Grubu Materyalleri

Vex 1Q, genellikle ilkogretim diizeyindeki 6grenciler i¢in gelistirilmis, fiziksel robotik
setleri igeren bir egitim platformudur (VEX Robotics, 2024). Bu setlerde yer alan yap1
taglar1, sensorler, motorlar ve kontrol {initeleri ile robotun bilesenleri kolayca bir araya

getirilebilir. Ogrenciler, tasarladiklar1 robotlar1 programlayarak “yaparak ve yasayarak”

ogrenme deneyimi edinmektedir (VEX Robotics, 2024).

e MRS S [ chmtindss

Sekil 1 Vex 1Q robotik seti ve codeiq gorseli. Vex Robotics, 2024,
https://www.vexrobotics.com/iq sayfasindan erisilmistir.

Modiiler ve Esnek Parcalar: VEX IQ setleri, dayanikli plastik modiillerden olusur ve bu
sayede robot iskeletini farkli sekillerde insa etmek miimkiindiir (VEX Robotics, 2024).
Gergek Sensor ve Motor Kullanimi: Fiziksel ortamda gerceklesen robot hareketleri ve
sensor etkilesimleri 6grencilerin mekanik ve elektronik sistemleri daha iyi kavramasina

yardimci olur (VEX Robotics, 2024).
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3.7. Kontrol Grubu Materyalleri

Vex Vr, fiziksel robot kullanmadan, sanal bir ortam {izerinden kodlama ve robotik deneyimi
sunan bir platformdur (VEX Robotics, 2024). Katilimcilar, internet tarayicisi araciligiyla
VEXcode VR arayiiziinii kullanarak, blok veya metin tabanl kodlama dilleriyle (Python,
C++, vb.) sanal robotlarint programlayabilmektedir. Platform, kodlarin anlik olarak test

edilmesine ve hatalarin hizla tespit edilip diizeltilmesine olanak tanir (VEX Robotics, 2024).

Erisim ve Kolaylik: Kurulum gerektirmeyen yapisi sayesinde, internet baglantis1 bulunan
her tiirlii cihazdan kullanilabilir (VEX Robotics, 2024).

Kodlama Secenekleri: Blok tabanli kodlamanin yani sira ileri diizey metin tabanli dillerle
de calisilabilir, bu da farkl yas ve seviyedeki 6grencilere esnek 6grenme firsati sunar

(VEX Robotics, 2024).

Sekil 2 Vex vr gorseli. VEX Robotics https://www.vexrobotics.com/iq sayfasindan
erisilmistir.
Gorev Tablolar1 ve Sanal Ortam: VEX VR, robotlarin gorevleri yerine getirebilecegi cesitli
sanal alanlar ve senaryolar sunar. Bu gorevler sayesinde problem ¢6zme ve elestirel diisiinme

becerileri gelisir (VEX Robotics, 2024).
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3.8. Egitim Siireci

3.8.1. Deney Grubu Egitim Siireci
Deney grubundaki 6grenciler, robotik egitimi siirecinde VEX IQ robotik kitleri kullanarak
temel programlama ve miihendislik uygulamalariyla yapilandirilmis bir 6§renme siirecine
katilmigtir. Bu egitim programi, Ogrencilerin hem teorik hem de uygulamali bilgiyle
donatilmasini hedefleyen ve problem tabanli 6grenme yaklasimiyla desteklenen bir yapiya
sahiptir. Egitim sliresince 6grenciler, fiziksel robotlarla temel hareket fonksiyonlar (ileri,
geri, doniisler), sensor kullanimi1 (mesafe, renk, temas vb.) ve gorev odakli programlama
caligmalar1 gergeklestirmistir.
Her hafta yapilandirilmis gorevler araciligiyla 6grencilere robotik sistemlerin isleyisi, parga—
islev iliskisi ve yazilim-komut-mekanik ¢ikt1 déngiisii kavratilmistir. Ogrenciler, motorlar
kodlayarak robot hareketlerini yonlendirmis, sensoérlerden alinan veriler dogrultusunda
kosullu komutlar yazarak robotlarin ¢evreye tepki vermesini saglamislardir. Bu siirecte
Ogrenciler, algoritmalar olusturarak adim adim ¢6ziim gelistirme, kodlama hatalarim
ayiklama, tekrarlarla 6grenme ve sistematik akil yiiriitme gibi bilgi islemsel diisiinme
becerilerini deneyimlemislerdir.
Ogrenciler, kodladiklar1 davramslarin robot iizerinde fiziksel ¢iktisin1 gdzlemleme firsati
bularak, soyut kodlama yapilarmi somut gerceklige doniistiirme siirecini
deneyimlemislerdir. Bu baglamda, 6grencilerin yalnizca programlama becerileri degil, ayni
zamanda miihendislik tasarimi, dijital ara¢ okuryazarligi ve uygulama temelli problem
cozme kapasiteleri de desteklenmistir.
Program siiresince Ogrencilerin farkli gorevlerle karsilagmasi, onlarin yaratict problem
cozme siireglerini tetiklemis; 6grenciler yalnizca verilen gorevleri degil, ayn1 zamanda
karsilagtiklar1  zorluklara karsi alternatif ¢oziim yollarim1 da iiretmek durumunda
kalmislardir. Ozellikle sensor verilerine gére robotu yeniden programlama, gorev
hatalarinda hata ayiklama ve strateji degistirme gibi uygulamalar, 6grencilerin karar verme,

esneklik, yeni fikir gelistirme ve 6z diizenleme gibi becerilerini 6n plana ¢gikarmistir.
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Sekil 3. 1. Hafta Deney Gurubu Vex IQ Robot Hareketlerini Inceleme, Saha Uzerinde
Gergeklestirme Etkinlik Gorseli

Bu etkinlikte 6grenciler, ileri—geri ve yon komutlar1 vererek robotlarini fiziksel ortamda
hareket ettirmistir. Robotlarin gergek zamanli olarak verilen kodlara nasil tepki verdigini
gozlemleyen Ogrenciler, kodlamanin ¢iktisini somutlastirma yoluyla algoritmik diisiinme
becerilerini gelistirmistir. Hareket komutlarinin sira ile islenmesi, siral1 yapilarin anlasilmasi
ve dongiisel komutlarin denenmesi agisindan énemlidir. Ayn1 zamanda, 6grencilerin kod—
hareket iliskisini kesfederek robotu kontrollii bigimde yonlendirmesi, problemi ¢ézmek igin
strateji gelistirmesini ve tekrarlarla Ggrenmesini saglar. Bu, yaratici problem ¢6zme

stirecinin uygulama ve geri bildirim asamalariyla iligkilidir.

Ogrenciler, gevre algilama sensdrleriyle calisan robotlart belirli bir alanda programlayarak
atik toplama gorevini gerceklestirmistir. Bu etkinlik, 6grencilere veriye dayali karar verme,
kosul temelli algoritmalar kurma ve sensdr girislerine uygun yanit iiretme gibi BID

becerilerini kazandirir. Ayn1 zamanda, gercek diinya probleminin (¢evre temizligi) robotik

28



modellemesinin yapilmasi, 6grencilerin problem tanimlama, yaratici fikir iretme ve ¢6ziim

gelistirme gibi yaratici problem ¢ézme siireglerini de tetiklemistir.

Sekil 5 3. Hafta Deney Gurubu Vex IQ Kale Kirict Etkinlik Gorseli

Bu etkinlikte 6grenciler robotlarini hedefe dogru yonlendirerek mekanik kuvvetle ¢arpma
islemi gerceklestirmistir. Strateji gelistirme, hiz ve yon tahmini, deneme—yanilma yoluyla
optimizasyon gibi siirecler sayesinde yaratici problem ¢6zmenin uygulama ve degerlendirme
boyutlar1 desteklenmistir. Robotun belirli kuvvetle ¢arpmasi i¢in hiz, mesafe ve yon
verilerinin hesaplanmasi, bilgi islemsel diisiinme kapsaminda veri temsili, hesaplama,

algoritma olusturma gibi yetkinlikleri dogrudan gelistirmistir.

Sekil 6 4. Hafta Deney Gurubu Vex 1Q Sekil Olusturma Etkinlik Gorseli

Geometrik sekillerin ¢izimi i¢in robotun belirli yonde ve belirli mesafede hareket etmesi

gerekmektedir. Bu, Ogrencilerin dongiiler, siire/mekan tabanli algoritmalar ve komut

zincirleme gibi algoritmik diisiinme becerilerini etkin bi¢imde kullanmasini saglamaktadir.
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Ayrica sekillerin olusturulmasinda hata tespiti ve diizeltme siireci, hata ayiklama yetenegini
desteklemektedir. Farkli yollarla ayn1 seklin ¢izilmesi, 6grencilerin alternatif ¢6ziim yollar

iiretmesini, yani yaratici esneklik gostermesini saglamaktadir.
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Sekil 7 5. Hafta Deney Gurubu Vex 1Q Disk Tagima - Kiip Tasima Etkinlik Gorseli

Ogrenciler bu etkinlikte motor kontrolii, agirlik dengesi ve yon hesaplamalariyla robotlarina
yik tasittilar. Bu durum, gercek hayattaki miihendislik problemlerinin kiiciik Olcekte
modellenmesini  saglamaktadir. Miihendislik tasarimi, denge kurma ve hareket
koordinasyonu ile ilgili bu uygulamalar, sorun ¢6zme stratejileri, goklu veri degerlendirmesi
ve tasarim-uygulama dongiisiinii kapsamaktadir. Ogrencilerin robotun basarisiz oldugu
durumlarda sistemlerini yeniden tasarlamalari, yaratici problem ¢6zmenin degerlendirme ve

revizyon asamalarini igermektedir.
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Bu etkinlik, 6grencilerin robotlarimi fiziksel bir labirentte sensorlerle yonlendirmesini
kapsamaktadir. Renk ve mesafe sensorlerinin kullanimiyla c¢evresel algilama, kosul
kontrolii, yon tayini, hata diizeltme ve algoritma test etme gibi ¢ok katmanli bilgi islemsel
diisiinme becerileri dogrudan desteklenmistir. Ayrica labirentte farkli yollardan hedefe
ulagsmak, 6grencilerin esneklik, yaratict ¢oziim liretme, karar verme ve ¢oklu segenekleri

degerlendirme gibi yaratici problem ¢dzme alt boyutlarini pekistirmistir.

3.8.2. Kontrol Grubu Egitim Siireci

VEXcode VR, 6grencilerin blok tabanli programlama dili kullanarak sanal robotlar tizerinde
kodlama Dbecerilerini gelistirmelerini saglayan, tarayici tabanli ve etkilesimli bir
programlama platformudur. Fiziksel robot kitlerine ihtiya¢ duymadan, tamamen dijital
ortamda calisan bu platform, 6zellikle K12 diizeyindeki 0grenciler i¢in programlamaya
giriste erisilebilir, kullanici dostu ve pedagojik agidan yapilandirilmis bir 6grenme ortami
sunmaktadir. Ogrenciler, siiriikle-birak ydntemiyle komut bloklarmi birlestirerek algoritma
olusturma, kontrol yapilart kurma, kosul ifadeleri kullanma ve dongiilerle islem tekrarlama

gibi temel kodlama yetkinliklerini kazandirmaktadir.

Platform, 6grencilerin algoritmik diisiinme, mantiksal akil yiirlitme ve problem ¢6zme
becerilerini gelistirmeyi hedeflerken, ayn1 zamanda dijital okuryazarlik, soyut diisiinme ve
veriye dayali karar verme yetilerini de desteklemektedir. Sanal robotlar, belirli gorev
senaryolarina uygun bi¢gimde kodlanmakta; bdylece 6grenciler algoritmalarin1 aninda test
etme ve gorsel ¢iktisini izleyerek hata ayiklama (debugging) yapma firsati bulmaktadir. Bu
anlik geri bildirim mekanizmasi, 6grenme siirecinin deneyimsel ve etkilesimli olmasini

saglamaktadir.

VEXcode VR'nin sundugu 1zgara haritalar, tematik gorev senaryolar1 ve oyunlastirilmis
gorev akislari, 6grencilerin sadece teknik bilgi edinmesini degil; ayn1 zamanda bu bilgileri
uygulamaya dokerek yaratict ¢dziimler iiretmesini tesvik etmektedir. Ornegin, labirent
¢ozme, engelden kagimmma, renk tanima ya da sekil c¢izme gibi gorevler, dgrencilerin
durumsal farkindalik, cevresel algi, kosula bagli algoritma gelistirme ve coklu komut

dizileriyle islem ytiriitme becerilerini pekistirmektedir.

Ayrica platformda yer alan temalar ve gorev zorluk seviyeleri, 6grencilerin biligsel gelisim
diizeylerine gore farklilagtirilabilir bir Ogrenme deneyimi sunar. Bu sayede
bireysellestirilmis O6grenme, Ogrenci merkezli igerik tasarimi ve siirekli geribildirim

ilkeleriyle uyumlu bir dijital 6grenme ortamu olusur. Ozellikle ilk kez kodlama deneyimi
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yasayan Ogrenciler i¢in hata yapmanin dogal bir 0grenme pargasi oldugu bu sistem,

ogrencilerin 6zgiivenini ve 6z diizenleme becerilerini de destekler.

Genel olarak VEXcode VR, ogrencilerin yalnizca robotlar1 kontrol etmesini degil; ayni
zamanda diigiinme siireglerini planlama, problem yapilandirma, ¢6ziim {iretme ve
degerlendirme gibi biligsel {ist diizey becerilerini biitiinsel bicimde destekleyen giiglii bir
dijital 6grenme aracidir. Gergek zamanli simiilasyon ortami, 6grencilerin kodlama—sonug
iliskisini dogrudan gézlemlemesini saglayarak 6grenmeyi somutlastirmakta ve kalici hale

getirmektedir.

Sekil 9 1. Hafta Kontrol Gurubu Vexcode VR Robot Hareketlerini inceleme, Izgara
Haritas1 Etkinlik Gorseli

Bu etkinlikte oOgrenciler, ileri, geri, saga ve sola yonlendirme komutlarini kullanarak
robotlarini 1zgara iizerinde hareket ettirmistir. Bu siiregte 6grenciler, temel yon kavramlarini
programlama diliyle ifade etmeyi 6grenmis; hareket planlarini blok tabanli algoritmalar
halinde olusturmustur. Uygulama, algoritmik diisiinme, siralama, komut zincirleme ve hata
ayiklama becerilerini desteklemis; 6grenciler yon komutlarinin etkilerini gozlemleyerek
hatalarin1 diizeltebilmistir. Ayn1 zamanda bu siireg, yaratict problem ¢6zmenin uygulama—
geri bildirim dongiisiinii deneyimlemelerine olanak tanimig ve strateji gelistirme siirecini

baslatmustir.
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Sekil 10 2. Hafta Kontrol Gurubu Vexcode VR Mercan Resifi Temizleme Etkinlik Gorseli

Ogrenciler, sanal bir mercan resifinde atik toplama gérevini kodlayarak gerceklestirmistir.
Bu gorev, ¢evre temasi lizerinden yiiriitiildiigii icin yalnizca teknik becerilerin degil, ayni
zamanda anlamli baglamda problem ¢6zmenin 6niinii agmistir. Robotun belirli koordinatlara
yonlendirilmesi, koordinat temelli algoritma olusturma, dongii kullanim1 ve karar yapilar
ile caligmay1 gerektirmistir. Bu baglamda, 6grenciler hem bilgi islemsel diislinmenin
soyutlama ve veri temsili boyutlarin1 deneyimlemis hem de yaratici problem ¢6zme becerisi

olarak alternatif rota olusturma ve gorev esnekligi kazanmigtir.

Sekil 11 3. Hafta Kontrol Gurubu Vexcode VR Kale Kiric1 Etkinlik Gorseli

Bu etkinlikte oOgrenciler, robotlarint hedef yapilara yonlendirip c¢arpma islemini
gerceklestirecek sekilde kodlamistir. Robotun hizini, yoniinii ve carpma anini hesaplamalari
gerekmistir. Bu uygulama, veri temsili, kosul belirleme, hesaplamaya dayali algoritma
gelistirme gibi BID alt boyutlarmi dogrudan gelistirmistir. Ogrenciler, basarili olmayan

denemelerden sonra kodlarini giincelleyerek yeni stratejiler olusturmus; bu da yaratici
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problem ¢ozmede esneklik, deneme-yanilma yoluyla 6grenme, geribildirimden faydalanma

ve uygulama degerlendirme becerilerini ortaya ¢ikarmistir.

Sekil 12 4. Hafta Kontrol Gurubu Vexcode VR Sekil Olusturma Etkinlik Gorseli

Ogrenciler bu haftada sanal robotlariyla kare, iiggen gibi geometrik sekilleri belirli yon ve
mesafe hesaplamalarina gore ¢izecek algoritmalar olusturmustur. Bu gorevde, dongiiler,
tekrar komutlari, agisal yon tayini ve koordinat sisteminin mantiksal kullanimi 6nemli rol
oynamustir. Ozellikle BID'nin algoritmik diisiinme, komut bloklartyla ¢éziim planlama ve
geometrik verileri soyutlayarak programlama gibi alt becerileri bu etkinlikle pekismistir.
Ayn1 zamanda sekli farkli yollarla olusturma g¢abalari, yaratici problem ¢dzmede alternatif

yollar deneme ve tasarim diisiincesi gelisimini desteklemistir.

Sekil 13 5. Hafta Kontrol Gurubu Vexcode VR Disk Tagima

Disk tasima etkinliginde &grenciler, robotlarim1 belirli noktalara yonlendirerek nesneleri

toplama ve birakma islemleri i¢in kodlamistir. Bu siirecte koordinatlara dayali planlama,
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mekanik simiilasyonla kodun biitiinlestirilmesi ve motor hareketlerini hassas kontrol etme
gibi teknik detaylar Ogrencilerden beklenmistir. Uygulama, bilgi islemsel diisiinme
kapsaminda adim adim planlama, algoritma hatasi tespiti, komutlarin etkisini gorsellestirme
ve degiskenlerin tanimlanmasi gibi becerileri igerir. Gérevde uygulanan tagima stratejileri,
yaratici ¢oziim yollar iiretme, gorev planlama, yeniden yapilandirma gibi yaratict problem

¢ozme alt boyutlarini da igermektedir.

¥ ¥
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Sekil 14 6. Hafta Kontrol Gurubu Vexcode VR Labirent C6zme Etkinlik Gorseli
Ogrenciler, sensorle donatilmis sanal robotlarini kodlayarak degisken bir labirenti ¢ozmeye
calismistir. Renk ve mesafe sensorlerinden gelen veriler dogrultusunda robot, engel
algilama, yon degistirme, kosullar ve geri bildirimle yon tayini gibi gorevleri
gergeklestirmistir. Bu etkinlik, bilgi islemsel diisiinmenin kosul ifadeleri, algoritma
gelistirme, sensOr verisini igleme ve dinamik ortamda adaptif ¢6ziim olusturma gibi alt
boyutlarint derinlemesine kullanmayi gerektirmistir. Ayn1 zamanda Ogrencilerin farkli
rotalar deneyerek hedefe ulagsmasi, yaratic1 problem ¢ézmede esneklik, dnceden planlanan
rotayr degistirme, 6grenme siirecini degerlendirme ve yeni strateji iiretme gibi becerileri

desteklemistir.
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BOLUM IV

BULGULAR

4.1. Nicel Bulgular

Arastirmada elde edilen nicel verilerin analizine baglamadan 6nce, parametrik testlerin temel
varsayimlarindan biri olan normallik dagilimi degerlendirilmistir. Bu amagla, 6rneklem
biiytikliigiine gore yaygin olarak kullanilan Kolmogorov—-Smirnov ve Shapiro—Wilk testleri
uygulanmistir (Field, 2013; Tabachnick & Fidell, 2013). Her iki testin sonuglari, ¢alismada
Ol¢iilen tiim degiskenlerin bilgi islemsel diistinme ve yaratict problem ¢dézme puanlarinin
normal dagilim gdsterdigini ortaya koymustur. Ozellikle, Kolmogorov—Smirnov testi biiyiik
orneklemler igin tercih edilirken, daha kiigiik 6rneklem boyutlarinda Shapiro—Wilk testi daha
hassas sonuglar vermektedir (Razali & Wah, 2011).

Elde edilen sonuglara gore, tiim degiskenler i¢in anlamlilik degerleri .05 diizeyinden biiyiik
bulunmustur (p>.05). Bu durum, verilerin normal dagildigim1 ve dolayisiyla parametrik
analiz yontemlerinin kullanilabilecegini gdstermektedir. Parametrik testler, veri dagiliminin
normal oldugu durumlarda daha yiiksek istatistiksel gili¢ sagladig: igin tercih edilmistir

(Gravetter & Wallnau, 2014).

Bu bulgular dogrultusunda hem bilgi islemsel diisiinme hem de yaratict problem ¢ézme
becerilerine iligkin 6n test ve son test puanlari i¢in bagimli ve bagimsiz gruplar arasi
karsilagtirmalar bagimli drneklemler t-testi ve bagimsiz drneklemler t-testi gibi parametrik

testlerle analiz edilmistir.
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Tablo 4
Normallik testi tablosu

Degisken Kolmogorov-Smirnov p-degeri ~ Shapiro-Wilk p-degeri
Bilgi Islemsel Diisiinme 0.134 0.143
(Kontrol Grubu On Test)

Bilgi Islemsel Diisiinme 0.156 0.158
(Kontrol Grubu Son Test)

Bilgi Islemsel Diisiinme 0.145 0.151
(Deney Grubu On Test)

Bilgi Islemsel  Diisiinme 0.12 0.132
(Deney Grubu Son Test)

Yaratict  Problem Cozme 0.11 0.12
(Kontrol Grubu On Test)

Yaratict  Problem Co6zme 0.14 0.141
(Kontrol Grubu Son Test)

Yaratict  Problem Cozme 0.125 0.127
(Deney Grubu On Test)

Yaratict  Problem Cozme 0.135 0.139

(Deney Grubu Son Test)

Tablo 4’te sunulan Kolmogorov—Smirnov ve Shapiro—Wilk test sonuglarina gére, hem Bilgi

Islemsel Diisiinme hem de Yaratici Problem C6zme degiskenlerine ait tiim alt gruplarda

(deney ve kontrol gruplarinin 6n test ve son test puanlari) p-degerleri .05’ten biiyiik

bulunmustur. Bu sonug, tiim degiskenlerin normal dagilim gdsterdigini ve dolayisiyla

parametrik testlerin kullanilabilecegini ortaya koymaktadir. Normalligin saglanmig olmasi,

sonraki analizlerde t-testi gibi istatistiksel yontemlerin gegerli sekilde uygulanmasina olanak

tanimaktadir.

37



4.1.1. Kontrol Grubu: iliskili Orneklemler T-Testi

Kontrol grubunun 6n test ve son test puanlar1 arasindaki fark iligkili 6rneklemler t-testi ile
analiz edilmistir:

Tablo 5

Kontro! grubu iliskili Orneklem T-Testi

Degisken On Test Son  Test SD t p
Ortalamasi ~ Ortalamasi
(M) (M)
Bilgi 119.43 123.0 8.55 -1.31 0.213
Islemsel
Dustinme
Yaratici 169.0 173.86 17.91 -0.996 0.338
Problem
Cozme

Kontrol grubunda, bilgi islemsel diisiinme ve yaratici problem ¢6zme becerilerinde 6n test
ve son test puanlari arasinda istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamustir (Tablo 5,
p>.05). Bu durum, yapilan egitimin iki test arasindaki performans degisimine énemli bir

etkisinin olmadigin1 gostermektedir.

4.1.2. Deney Grubu: iliskili Orneklemler T-Testi

Deney grubunun 6n test ve son test puanlari arasindaki fark iliskili 6rneklemler t-testi ile
analiz edilmistir:

Tablo 6

Deney grubu iliskili Orneklem T-Testi

Degisken On Test Son Test Ortalamasi SD t p
Ortalamas1 (M) (M)

Bilgi Islemsel 117.07 125.73 10.28 -1.75 0.102
Diisiinme

Yaratici 165.47 175.4 21.23 -1.28 0.22
Problem

Cozme

Deney grubunda, bilgi islemsel diisiinme ve yaratici problem ¢dzme becerilerinde 6n test ve

son test ortalamalar1 arasinda istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamistir (Tablo 6,
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p>.05). Bu sonug, fiziksel robotlarla yapilan egitimin bu beceriler iizerinde belirgin bir

etkisinin olmadigin1 géstermektedir.

4.1.3. Kontrol ve Deney Gruplarimin Karsilastirilmasi: Bagimsiz Orneklemler

T-Testi

Bagimsiz 6rneklemler t-testi ile kontrol ve deney gruplarinin bilgi islemsel diisiinme ve
yaratici problem ¢ozme becerileri karsilastirilmistir:
Tablo 7

Kontrol ve Deney Gruplarinin Karsilastirilmasi

Degisken Simiilasyon Robotik t p
Ortalamas1 (M) Ortalamas1 (M)

Bilgi Islemsel Diisiinme (On Test) ~ 119.47 117.94 0.463  0.646

Bilgi Islemsel Diisiinme (Son Test) 123.0 125.73 -0.585 0.563

Yaratict Problem Cézme (On Test)  169.33 166.59 0.405 0.685

Yaratici Problem C6zme (Son Test) 173.86 175.4 -0.217 0.83

Kontrol ve deney gruplar1 arasinda bilgi islemsel diisiinme ve yaratict problem ¢dzme
becerilerinin 6n test ve son test puanlar1 a¢isindan anlamli bir fark bulunmamistir (Tablo 7,
p>.05) . Her iki grup da benzer ortalama puanlara sahip olup, egitim yontemleri arasinda
belirgin bir istiinliikk gézlemlenmemistir. Bu durum, her iki yontemin de 6grencilerin bu

becerilerini gelistirme potansiyeline esit derecede katkida bulunabilecegini gostermektedir.
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4.2.Nitel Bulgular

Tablo 8
Nitel Veriler

Temalar

Alt Temalar

Ogrenciler

Detaylar

Robot ve Simiilasyon
Deneyimi

Robot ve Simiilasyon
Deneyimi

Robot ve
Simiilasyonlarin
Ogrenmeye Etkisi

Robot ve
Simiilasyonlarm
Ogrenmeye Etkisi

Robot ve Simiilasyon
Kullanirken
Karsilasilan Zorluklar

Robot ve Simiilasyon
Kullanirken
Karsilasilan Zorluklar

Problem Cozme ve
Yeni Fikir Uretimi

Problem Cozme ve
Yeni Fikir Uretimi

Bilgi Islemsel
Diigtinme ve
Teknoloji Becerilerine
Etkisi

Bilgi Tslemsel
Diigtinme ve
Teknoloji Becerilerine
Etkisi

Geri  Bildirim  ve
Iyilestirme Onerileri

Geri  Bildirim  ve
Iyilestirme Onerileri

ilk Kez Deneyimleyenler

Daha Once
Olanlar

Deneyimi

Motivasyonu ve Eglenceyi
Artiranlar

Problem Cozme
Becerilerini Gelistirenler

Cizim veya Daire
Cizmeyle lgili Zorluklar

Sensorler ve Dinamik
Labirentlerde Zorlananlar

Robotlar1  Yaratict  Fikir
Uretiminde Kullananlar

Problemleri Kiigiik
Pargalara Bolerek
Cozenler

Kodlama Becerilerinin

Gelistigini Belirtenler

Algoritma ve Mantik

Anlayis1 Geligenler

Okulda  Daha  Fazla
Simiilasyon Isteyenler

Simiilasyonlar lyilestirme
Onerileri Sunanlar

02, 03, 04, 05, 06

01,07

01, 02, 64, 05, 06, O7

01, 02, 03, 04, 05, 07

01, 02, 03, 06

03, 04, 65

01,02, 03, 05,07

02, 04, 06, 07

01,02, 03, 05,07

02,03, 07

01, 02, 04, 05, 06, O7

01,02

Robot ve simiilasyon egitimini ilk kez
deneyimleyen dgrenciler.

Daha o6nce robotik ve
caligmalar yapmis 6grenciler.

simiilasyon

Robotik etkinliklerin motivasyon ve eglence
sagladigini belirten 6grenciler.

Robotik ve simiilasyon deneyimlerinin
problem ¢6zme becerilerini gelistirdigini
belirten 6grenciler.

Robot simiilasyonlarinda daire ¢izmekte
zorlanan 6grenciler.

Sensorlerle caligmak  ve dinamik
labirentlerde ilerlemekte zorlanan
ogrenciler.

Robotlart yaratic1 diistinme siireglerinde
etkili kullanan 6grenciler.

Problemleri adim adim ¢ozerek etkili
sonuglara ulagan dgrenciler.

Robot simiilasyonlar1 sayesinde kodlama
becerilerinin gelistigini belirten 6grenciler.

Robotlarla ¢alisarak algoritmik diisiinme
becerilerinin gelistigini belirten 6grenciler.

Okulda daha fazla robotik ve simiilasyon
egitimi verilmesini oneren dgrenciler.

Simiilasyonlarin daha etkili hale getirilmesi
i¢in Oneriler sunan 6grenciler.
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Katilimcilarin bir kismi robotik ve simiilasyon egitimiyle ilk kez tanisirken (02, 03, 04,
05, 06), baz1 katilimcilarin ise bu tiir calismalarda daha 6nceden deneyim sahibi olduklar
(01, O7) gériilmektedir. Bu durum, gruptaki katilimcilarin baslangig seviyeleri ve 6grenme
siirecine yaklasimlarinda farkliliklar olusturmustur. ilk kez deneyimleyen katilimcilar
ozellikle yeni teknolojileri kesfetmenin heyecanini yasarken, deneyimli katilimeilar daha
derinlemesine 6grenme slireglerine odaklanmigslardir. Robotik etkinliklerin motivasyon ve
eglence unsurlarimi artirdign (01, 02, 04, 05, 06, O7) gdzlemlenmistir. Katilimeilar bu
stiregte 0grenmeyi daha keyifli ve ilgi ¢ekici bulduklarini ifade etmistir. Ayrica katilimcilar,
bu tiir etkinliklerin problem ¢dzme becerileri lizerinde olumlu etkiler yarattigini belirtmistir
(01, 02, 03, 04, 05, O7). Gergek diinya problemlerine benzer gorevler iizerinde galismak,
katilimcilarin analitik diisiinmelerini ve ¢oziim yollar1 gelistirmelerini tesvik etmistir. Her
ne kadar siire¢ genel olarak pozitif olsa da bazi katilimcilar teknik zorluklarla
karsilastiklarini dile getirmistir. Ozellikle ¢izim goérevleri ve daire c¢izme gibi hassas
yonlendirme gerektiren uygulamalar (01, 02, O3, 06) zorlayict bulunmustur. Ayrica
sensorlerin  kullanimi ve dinamik labirentler (O3, O4, O5) katilimcilar tarafindan
Ogrenilmesi ve uygulanmasi giic alanlar olarak 6ne c¢ikmistir. Bu zorluklar, gretim
stirecinde daha fazla yonlendirme ve rehberlige ihtiya¢ duyuldugunu gostermektedir. Bazi
katithmcilar (O1, 02, 03, 05, O7), robotlar1 yaratici diisiinme siireclerinde etkili bir arag
olarak kullanmistir. Bu durum, katilimcilarin robotik etkinlikler yoluyla yenilik¢i ¢éztimler
gelistirdiklerini ve 6zgiin fikirler ortaya koyduklarini gostermektedir. Diger yandan bazi
katilimeilar (02, 04, 06, O7), problemleri daha kiiciik pargalara bolerek ¢dzme stratejilerini
benimsediklerini ifade etmistir. Bu yaklasim, 6zellikle karmasik gorevlerle basa ¢ikarken
sistematik diistinme ve planli hareket etme becerilerinin gelistigini gostermektedir. Robotik
ve simiilasyon egitimlerinin kodlama becerilerini gelistirme (01, 02, 03, 05, O7) acisindan
giiclii bir katki sundugu gozlemlenmistir. Katilimcilar, 6zellikle blok tabanli programlama
dillerini kullanarak kendi ¢éziimlerini gelistirme firsati bulmustur. Bununla birlikte, bazi
katitlimeilar (02, O3, O7) algoritmik diisiinme ve mantik yiiriitme konularinda da gelisim
gosterdiklerini belirtmistir. Bu durum, egitimlerin sadece uygulamaya degil, bilgi islemsel
siireglere de katki sagladigini gostermektedir. Katilimeilarin biiyiik bir kismu (O1, 02, O4,
05, 06, 07), okulda daha fazla robotik ve simiilasyon etkinliginin yapilmasini talep etmistir.
Bu talep, katilimcilarin bu tiir egitimleri ilgi ¢ekici ve faydali bulduklarinin bir géstergesidir.
Ayrica bazi katilimeilar (O1, O2), kullamlan simiilasyon araglarimin daha etkili hale

getirilmesi i¢in Oneriler sunmuslardir. Bu Oneriler arasinda gorev ¢esitliliginin artirilmast,
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rehber materyallerin gelistirilmesi ve kullanici araytizlerinin sadelestirilmesi gibi fikirler yer

almistir.

Robotik ve simiilasyon temelli egitim, yalmzca katilimcilarin teknik becerilerini
gelistirmekle kalmamakta, ayni zamanda problem ¢6zme, yaratici diistinme, algoritmik
diisinme ve igsel motivasyon gibi iist diizey biligsel becerilerin gelisimini de
desteklemektedir. Bu tiir egitim uygulamalari, 6zellikle STEM alanlarinda bireylerin analitik
diisiinme ve sistematik problem ¢dzme yetkinliklerini artirmakta énemli rol oynamaktadir
(Bers, 2018; Wing, 2006). Nitel veriler, farkli 6n bilgi diizeyine sahip katilimcilarin
egitimden benzer kazanimlar elde edebilmeleri i¢in, gorevlerin zorluk derecelerinin dikkatli
bir sekilde yapilandirilmasinin kritik oldugunu ortaya koymaktadir. Bu baglamda, kademeli
olarak zorlasan ve bireysellestirilmis 6grenme firsatlar1 sunan gorevler, 6grenme siirecini
hem daha etkili hem de daha kapsayici hale getirebilmektedir (Papert, 1980; Resnick, 2017).
Elde edilen bulgular, robotik ve simiilasyon destekli uygulamalarin yalnizca ek etkinlik
olarak degil, dogrudan sinif i¢i 6gretim siirecine entegre edilmesinin gerekliligini acikga
ortaya koymaktadir. Bu entegrasyon, katilimcilarin hem bilissel hem de duyussal
gelisimlerine katki saglayarak, 0grenme motivasyonunu ve akademik basariyr artirma

potansiyeline sahiptir.
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4.3.Nicel ve Nitel Bulgularin Birlikte Yorumlanmasi

Asagidaki tablo hem nicel hem de nitel verileri temalar ve bulgulara gore 6zetlemektedir.

Tablo 9

Nicel ve Nitel Verilerin Entegrasyonu

Tema

Robot ve
Simiilasyon
Deneyimi

Ogrenmeye Etkisi

Karsilagilan
Zorluklar

Problem Cézme ve
Yeni Fikir Uretimi

Bilgi islemsel
Diisiinme ve
Teknoloji

Geri Bildirim ve
iyilestirme Onerileri

Nicel Bulgular

VEX ve Robotik gruplarinda 6n test ve son test
fark istatistiksel olarak anlamh degil (p >
0.05).

Tiim gruplarda son test ortalamalari, 6n testlere
gore bir artis gostermistir; ancak fark anlaml
degildir (p > 0.05).

Spesifik gorevlerde (6rnegin, labirent ve daire
¢izimi) beceri farki 6l¢iilememistir.

Problem ¢6zme ve yaratici fikir tiretimi
Ol¢timlerinde anlamh bir fark bulunmamstir
(p > 0.05).

Tiim gruplarda bilgi islemsel diisiinme
becerileri 6n testten son teste dogru artis
gostermis, ancak fark anlaml olmamstir.

Nicel analizde geri bildirimler dogrudan
degerlendirilememistir.

Nitel Bulgular

- 1lk kez deneyimleyen dgrenciler (02, 03, 04, 05, 06)
saskinlik ve merak duygusuyla 6grenmeye acik olduklarini
ifade etmistir.

- Onceden deneyimi olan dgrenciler (01, O7), 6nceki
bilgilerini gelistirmistir.

- Robotlar ve simiilasyonlar motivasyonu artirmugtir (01,
02, 07).

- Problem ¢6zme becerileri tizerinde olumlu etkiler
gdzlenmistir (01, 02, 03, 04, 05).

- Cizim ve daire ¢izmede zorluk (01, 02, 63, 06). o
- Dinamik labirentler ve sensorlerle ilgili engeller (O3, O4,
05).

- Yaratict fikirler gelistiren 6grenciler (01, 02, 03, 05, 07).
- Problemleri pargalayarak ¢ozme becerisi gelistirenler (02,
04, 06, O7).

- Kodlama becerilerinde ilerleme (O1, 02, QS, QS, Q7).
- Algoritma ve mantik gelisimi yasayanlar (02, O3, O7).

- Daha fazla simiilasyon talep edenler (O1, 02, 04, 05, 06).
- Simiilasyonlarin ipuglariyla desteklenmesi 6nerisi (O1,
02).

Tablo 9, deney ve kontrol gruplarinin nicel sonug ve nitel analizlerinden elde edilen bulgulari

temalar altinda birlestirmektedir. Nicel veriler, 6n test ve son test sonuglarinda genel bir artis

oldugunu, ancak istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmadigini gostermistir. Nitel

bulgular, 6grencilerin robotik ve simiilasyon deneyimlerinin motivasyonlarini artirdigi,

problem ¢ozme becerilerini gelistirdigi ve bilgi islemsel diislinme yetilerini olumlu yonde

etkiledigini ortaya koymustur. Ayrica, dgrenciler simiilasyonlarin daha fazla ipucu ve

yonlendirme i¢ermesi gerektigini belirterek iyilestirme onerilerinde bulunmustur.
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BOLUM V

TARTISMA VE YORUM

Bu calismada, robot ve simiilasyon temelli egitimin iistiin yetenekli 6grencilerin yaratici
problem ¢6zme ve bilgi islemsel diistinme becerilerine etkisi incelenmistir. Nicel ve nitel
bulgularin birlestirilmesiyle elde edilen sonuglar, egitim yontemlerinin farkli boyutlarimi
anlamaya yardimeci olmustur. Bu boliimde, arastirmanin bulgular1 alan yazinda yer alan

benzer ve farkli ¢calismalarla karsilastirilarak tartisilmastir.

Alanyazin, robotik ve simiilasyon temelli uygulamalarin, 6zellikle {istiin yetenekli veya
yiiksek potansiyelli 6grencilerin bilgi islemsel diisiinme ve yaratict problem ¢6zme
becerilerinde ¢ok boyutlu gelisim sagladigin1 gostermektedir (Kiigiik & Sénmez, 2023; Abd
Majid et al., 2024). Herrero-Alvarez ve arkadaslarmin (2024) calismasinda, 2D robot
simiilasyon ortamlarinin dgrencilerin algoritma gelistirme ve problem ¢6zme becerilerini

gelistirmede etkili oldugu belirtilmistir.

Bu arastirmada, deney ve kontrol gruplarmin on test ve son test puanlarinda artig
gozlemlenmis olsa da bu artislar istatistiksel olarak anlamli degildir (p > .05). Bu durum,
Eguchi’nin (2014) ¢aligmalarinda oldugu gibi, robotik uygulamalarin etkisinin kisa vadede
degil, uzun siireli miidahalelerde daha belirgin hale geldigini gosteren giincel arastirmalarla
da uyumludur. Benzer sekilde, Sucu ve Cakiroglu’nun (2022) ¢evrimigi robotik egitim
stireciyle ilgili ¢aligmasi, uzun dénemli tekrar ve yapilandirilmis uygulamalarin etkisini

vurgulamaktadir.

Nitel bulgular, 6grencilerin robotik ve simiilasyon temelli egitime yonelik olumlu algilarini

ortaya koymustur. Ogrenciler, bu uygulamalarin motivasyonlarini artirdigimi ve problem
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¢ozme becerilerini destekledigini ifade etmislerdir. Ancak, karmasik gorevlerde karsilasilan
zorluklar, bu egitimlerin daha fazla rehberlik ve yapilandirilmig destekle birlestirilmesi
gerektigini gostermektedir. Bu durum, Dagli ve arkadaslarinin (2022) c¢evrimigi robotik
egitimde rehberligin basariya etkisini vurgulayan bulgulariyla drtiismektedir. Ozellikle bu
caligmada ilk kez robotik ve simiilasyon deneyimi yasayan égrencilerin (02, 03, 04) baz1

gorevlerde daha fazla zorlandig1 goriilmustiir.

Robotik ve simiilasyon gruplar1 arasindaki karsilastirmalar, her iki grubun yaratici problem
¢ozme ve bilgi islemsel diisiinme becerilerinde benzer etkiler yarattigin1 géstermektedir. Bu
bulgu, Phillips ve arkadaslarmin (2025) gelistirdigi diisiik maliyetli robotik egitim
sisteminde hem fiziksel robotlarla hem de yazilimsal simiilasyonlarla benzer kazanimlar elde
edilebilecegini one siirdiikleri arastirma ile paraleldir. Ayrica, Eguchi (2014) ve Herrero-
Alvarez et al. (2024) galismalar1 da simiilasyon ortamlarmin fiziksel robotlara benzer fayda

saglayabilecegini desteklemektedir.

Son olarak, dgrencilerden alinan geri bildirimler, kullanilan simiilasyonlarin ve robotik
egitim materyallerinin daha fazla ipucu ve rehberlik igermesi gerektigini vurgulamstir.
Starykova (2025), ilk defa robotik programlamayla karsilasan 6grenciler igin gelistirilen 3D
simiilasyon ortamlarin yapilandirilmis igerikle desteklenmediginde 6grenme siirecinin
yavagladigim1 belirtmistir. Benzer sekilde, Giirkez (2021) de yapilandirilmis igeriklerin

ogrencilerin 6grenmeye yonelik sorumluluk alma becerilerini gelistirdigini ifade etmektedir.

Bu calisma, robotik ve simiilasyon tabanli egitimlerin iistiin yetenekli 68rencilerin yaratici
problem ¢ozme ve bilgi islemsel diistinme becerilerinin gelisimindeki roliini

desteklemektedir ve alanyazina giincel bir katki sunmaktadir.
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SONUC

Bu arastirmada, egitsel robotlar ve robot simiilasyonlar1 kullanilarak yapilan kodlama
egitiminin Ustiin yetenekli 6grencilerin bilgi islemsel diisiinme ve yaratici problem ¢dzme
becerilerine etkisi incelenmistir. Arastirma sorularina dayali olarak elde edilen sonuglar, bu

tiir egitim programlarinin farkli boyutlardaki etkilerini anlamaya yardimce1 olmustur.

Egitsel robot kullanilarak yapilan kodlama egitimi, iistiin yetenekli 6grencilerin bilgi
islemsel diisiinme becerilerinde artis saglasa da, bu artig istatistiksel olarak anlamli
bulunmamistir (p > .05). Bununla birlikte, 6grenciler robotlarla ¢aligmanin algoritma ve
mantik anlayiglarint gelistirdigini ifade etmis; 6zellikle daha 6nce robotik deneyimi olan
ogrenciler (O1 ve O7) bu siiregte dnceki bilgi birikimlerini pekistirdiklerini belirtmistir.

Kodlama becerilerindeki gelisim, 6grenciler tarafindan olumlu olarak degerlendirilmistir.

Yaratict problem ¢6zme becerileri iizerinde yapilan analizler, robotik grubu 6grencilerinin
on test ve son test puanlari arasinda istatistiksel olarak anlamli bir fark olmadigini
gostermistir (p > .05). Ancak, nitel veriler 6grencilerin yaratici diisiinme siireclerinde gelisim
gosterdigini ortaya koymustur. Ozellikle, problemleri kiigiik pargalara ayirarak ¢ozme
yaklasimi benimseyen Ogrenciler (02, 04, 06 ve O7), robotlarin yaratic1 fikir iiretme

stireclerini destekledigini belirtmistir.

Robot simiilasyonlari, bilgi islemsel diisiinme becerilerinde belirgin bir artis saglamakla
birlikte, bu artis da istatistiksel olarak anlamli bulunmamistir (p > .05). Simiilasyon
ortamlarinda kodlama yapmanin algoritmik diisiinmeyi giiclendirdigi ve mantiksal
diizenleme becerilerini gelistirdigi dgrenciler (02, O3 ve O7) tarafindan ifade edilmistir.
Ozellikle simiilasyonlarda karmasik gorevlerle basa ¢ikma siireci, dgrencilerin problem

¢Oozme becerilerini desteklemistir.

Yaratici problem ¢dzme becerileri agisindan simiilasyon grubu 6grencilerinin 6n test ve son
test puanlar1 arasinda anlamli bir fark bulunmamistir (p > .05). Ancak, Ogrenciler
simiilasyonlarin eglenceli ve motive edici oldugunu, yaratici fikir tiretim siireclerine katki
sagladigim ifade etmistir (O1, 02, O5 ve O7). Simiilasyonlar sayesinde cesitli problemlerle

karsilagan 6grenciler, bu problemleri ¢6zmek i¢in farkli yaklagimlar gelistirmistir.

Egitsel robot ve robot simiilasyonu gruplar1 arasinda bilgi islemsel diisiinme ve yaratici
problem ¢ozme becerileri agisindan istatistiksel olarak anlamli bir fark bulunmamistir

(p>.05). Her iki grup da benzer diizeyde gelisim gostermistir. Bu durum, hem fiziksel
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robotlarin hem de simiilasyonlarin egitimde etkili araglar oldugunu, ancak daha uzun siireli

uygulamalarla daha giiglii etkiler saglanabilecegini gostermektedir.

Nitel bulgular, 6grencilerin robotik ve simiilasyon uygulamalarina yonelik genel olarak
olumlu goriislere sahip olduklarmi ortaya koymustur. Ogrenciler, bu araclarm
motivasyonlarini artirdigini ve 6grenme siireclerini eglenceli hale getirdigini belirtmistir.
Bununla birlikte, 6zellikle daire ¢izme ve dinamik labirentlerde zorluk yasadiklarini ifade
etmistir (01, 02, O3 ve 06). Ayrica, dgrenciler simiilasyonlarin daha fazla rehberlik
icermesi gerektigini ve okulda bu tiir etkinliklere daha fazla yer verilmesi gerektigini

Onermistir.

Bu sonuglar, robot ve simiilasyon temelli kodlama egitiminin iistlin yetenekli 6grencilerin
bilgi islemsel diisiinme ve yaratici problem ¢6zme becerilerini gelistirme potansiyeline sahip
oldugunu gostermektedir. Bununla birlikte, etkilerin daha belirgin hale gelmesi i¢in bu tiir
egitim programlarinin siiresi ve kapsami artirtlmali, baslangi¢ diizeyindeki 6grenciler igin

daha yapilandirilmis rehberlik saglanmalidir.
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ONERILER

Deney grubunun son test puanlarinin kontrol grubuna kiyasla daha yiiksek olmasina ragmen,
istatistiksel olarak anlamli bir farklilik elde edilmemistir. Bu durum, egitsel robotlar ve
simiilasyonlarla yapilan kodlama egitimlerinin etkisinin zamanla daha belirgin hale
gelebilecegini gostermektedir. Bu nedenle, bu tiir programlarin daha uzun siireli ve
yogunlastirilmis bigimde uygulanmasi onerilmektedir. Bu sayede bilgi islemsel diisiinme ve

yaratici problem ¢ézme becerilerindeki gelisim daha anlamli diizeyde gozlemlenebilir.

Aragtirma siirecinde ilk kez robotik ve simiilasyon deneyimi yasayan 6grencilerin 6zellikle
baslangicta baz1 teknik konularda zorlandiklar1 gozlemlenmistir. Bu dogrultuda,
simiilasyonlar daha fazla gorsel ipucu, agiklayici yonergeler ve adim adim 6grenmeyi
destekleyecek sekilde yeniden yapilandirilmali; ayrica Ogrencilerin uyum siirecini

kolaylastiracak rehberlik destegi saglanmalidir.

Ogrencilerin yaratici problem ¢dzme becerilerini desteklemek amaciyla daha karmasik ve
cesitli robotik gdrevlerin tasarlanmasi gerekmektedir. Ozellikle dinamik labirent, daire
cizme ve sensOr temelli gorevler gibi iist diizey bilissel siirecleri iceren gorevler egitim

icerigine kademeli sekilde dahil edilmelidir.

Baz1 ogrencilerin sensor kullanimi gibi teknik detaylarda zorlandigi nitel verilerde
belirlenmistir. Bu nedenle, robotik kitlerin ve simiilasyon ortamlarinin kullanici dostu

arayiizlerle desteklenmesi ve teknik yonergelerin sadelestirilerek sunulmasi 6nerilmektedir.

Arastirma orneklemi iistiin yetenekli 6grencilerden olusmaktadir ve bu dgrencilerin bu tiir
teknolojik egitimlere kars1 yiiksek motivasyon gosterdikleri saptanmistir. Bu baglamda,
okullarda iistiin yetenekli bireylerin gelisimini destekleyecek bicimde robotik ve simiilasyon
temelli kodlama egitimlerine daha fazla yer verilmesi ve bu igeriklerin Ogretim

programlarina entegre edilmesi onerilmektedir.

Ogrencilerin egitimi eglenceli ve dikkat gekici bulduklar nitel verilerde agikga belirtilmistir.
Bu nedenle, robotik ve simiilasyon egitimleri; rozetler, puan sistemleri, zamanl gorevler ve
0diil mekanizmalar1 gibi oyunlastirma ogeleri ile desteklenerek Ggrencilerin

motivasyonunun artirtlmasi saglanmalidir.

Bu arastirma yalmizca istiin yetenekli Ogrencileri kapsayan smirli bir orneklem ile

yiriitiilmiistiir. Gelecek ¢aligmalarda daha genis, farkli yas gruplarii ve bilissel 6zellikleri

48



kapsayan heterojen orneklem ile arastirmalar yiiriitilmesi onerilmektedir. Boylece bu tiir

egitimlerin farkli 6grenci profilleri iizerindeki etkileri daha kapsamli bi¢imde incelenebilir.

Elde edilen bulgular kisa siireli bir egitim silirecine dayanmaktadir. Robotik ve simiilasyon
egitiminin Ogrencilerin becerilerine olan etkisinin zaman iginde nasil gelistigini ortaya

koymak amaciyla, uzun vadeli takip ¢alismalar1 yapilmasi 6nerilmektedir.

Robotik ve simiilasyon egitimlerinin etkili sekilde uygulanabilmesi i¢in okullarda uygun
fiziksel ve teknolojik altyapinin saglanmasi biiyiik 6nem tasimaktadir. Bu kapsamda, devlet
kurumlar ve 6zel sektor arasinda is birlikleri olusturularak gerekli donanim, yazilim ve

materyallerin egitim kurumlarma kazandirilmasi Onerilmektedir.
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EK 1. Yaratici Problem Cézme Ozellikleri Envanteri

Higbir
Zaman

Nadiren

Bazen

Sik
Sik

Her
Zaman

1. Problemi bir¢ok fakli yonden anlayabilirim.

2. Problemi arkadaglarimdan daha farkli sekilde
anlarim.

3. Cozlim zorlastiginda problemi tekrar anlamaya
caligirim.

4. Problemle ilgili bir¢ok durum tizerinde kafa
yorarim.

5. Benim ¢6zlimlerim bir¢ok arkadagiminkinden
farklidur.

6. Problem ¢6zerken birden fazla ¢6ziim yolu aklima
gelir.

7. Problemi ¢6zmek i¢in kullanacagim birbirinden
farkli
¢Oziim yollar1 vardir.

8. Problemi ¢ozmek i¢in aklimda birden fazla plan
vardir.

9. Planimin dogru olup olmadigina karar vermek i¢in
farkli fikirler iiretirim.

10. Planimin dogrulugunu desteklemek igin farkls
kaynaklara bagvururum.

11. Problemin amacini belirlerim.

12. Problem durumuna uyan ¢6ziimler ararim.

13. Problemi ¢6zerken hatalari kontrol ederim.

14. Coziimiimii kontrol ederim ve hatalar1 diizeltirim.

15. Problemin ¢6ziimii igin yaptigim planlarin dogru
olup
olmadigini kontrol ederim.

16. Probleme uyan olasi ¢dziim sayisini azaltirim.

17. Aklima gelen bir¢ok ¢6ziim arasindan en iyisini
segerim.

18. Problem ¢oziimii i¢in 6zel bir planim vardir.

19. Problem ¢dzmeye yonelik 6zel bir ilgim vardir.

20. Problemle ilgili bir seyleri anlamadigimda, cevabi
kendi kendime bulmay1 denerim.

21. Bir problemle karsilastigimda o problemin
¢Ozumiini
bulmak i¢in can atarim.

22. Yeni ¢oziimler bulmaya ¢aligirken kendimi rahat
hissederim.

23. Problemleri kendi yontemlerimle ¢ozmeyi
severim.

24. Sik rastlanan problemleri ¢cozmek i¢in yeni fikirler
denerim.

25. Bir problemle karsilastigimda yeni ¢oziimler
lretene
kadar annem/babam sabirla bekler.

60




26. Problemi ¢d6zmek i¢in yeni fikirler tirettigimde
annem/babam mutlu olur.

27. Annem/babam, problem ¢ézlimii i¢in farkli yollar
diisiinmem konusunda beni cesaretlendirir.

28. Annem/babam, hatalarimi kendi basima kontrol
etmem ve diizeltmem i¢in beni cesaretlendirir.

29. Annem/babam, daha iyi diisiinmemi saglamak i¢in
bana sorular sorar.

30. Annem/babam, problemi ¢6zene kadar ¢aligtigimi
gordiiklerinde mutlu olur.

31. Annem/babam, problemi daha iyi anlamak i¢in
onlara
sorular sordugumda mutlu olur.

32. Annem/babam, bir problemin ¢6ziimii i¢in farkl
yollar denedigimde mutlu olur.

33. Annem/babam, beni kiitiiphanelere, miizelere ve
kitapevlerine gotiiriir.

34. Annem/babam, beni daha ¢ok kitap okumam i¢in
cesaretlendirir.

35. Annem/babam, daha iyisini yapana kadar
¢alismami soyler.

36. Arkadaslarim zor problemlerle karsilastiklarinda
benden yardim etmemi isterler.

37. Problemleri arkadaglarimdan daha hizli ¢ozerim.

38. Odevlerdeki ve testlerdeki problemler bana kolay
gelir.

39. Ogretmenim sorular sordugunda cevaplarini
bilirim.

40. Benim notlarim arkadaglarimin notlarindan daha
iyidir.
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EK 2. Bilgi Islemsel Diisiinme Ol¢egi

Kesinlikle
katiyorum

Katihyorum

Kararsizim

Katilmiyorum

Kesinlikle
katilmiyorum

Bir problemin ¢6ziimiinde
karar verirken hem olumlu
hem de olumsuz
sonuglarini distntrim.

Bir problemi kiglk
parcalarina ayirabilirim.

Bir problemin hangi alt
basliklardan  olustugunu
anlayabilirim.

Karsilastigim  bliylk bir
problemin kiglk
problemlerden olustugunu
gorebilirim.

Bir problemi bdlimlere
ayirdigimda daha kolay
¢Ozebilirim.

Bir  problemin  ¢6zlim
slrecinde alternatif ¢6ziim
yollarini da goz oniinde
bulundururum.

Bir  problemin  6nemli
noktalarini anlayabilirim.

Karsilastigim problemlerde
detaylara takilmadan
problemin asil konusunu
anlayabilirim.

Bir problemin ¢6zimiind
planlarken bu isin tim
adimlarini hesaplarim.

10.

Karsilastigim bir problemde
asil sorunun ne oldugunu
anlayabilirim.

11.

Bir  probleme  yonelik
¢6zlim ararken buldugum
¢6zim ise  yaramazsa
nedenini arastiririm.

12.

Bir problemin odak
noktasini anlayabilirim.

13.

Karsilastigim bir problemin
daha o6nce yasadigim
problemlerden farkini ayirt
edebilirim.

14.

Problem ¢6zme
slireclerimde en iyi ¢6ziime
ulasmak icin attigim
adimlari gézden gegiririm.
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15.

Yasadigim bir problemden
ders cikaririm.

16.

Karsilastigim bir problemin
¢6zimine ulagsmak igin
problemi parcalarina
ayirabilirim.

17.

Bir problemle
karsilastigimda daha once
yasadigim bir probleme
benzeyip  benzemedigini
anlayabilirim.

18.

Karsilastigim farkh
problemlerin benzer
yonlerini bulabilirim.

19.

Bir problemi c¢o6zerken
onceki deneyimlerimden
yararlanirim.

20.

Karsilastigim bir probleme
¢6zUm ararken farkli yollar
bulmaya calisirim.

21.

Verdigim kararlarin
verecegim kararlari
etkileyecegini bilirim.

22.

Bir problemde yapacagim
isleri adim adim planlarim.

23.

Karar vermem gereken
problemlerde her tirli
olasilig goz onlnde
bulundururum.

24.

Karsilastigim bir probleme
¢0zim ararken en etkili
¢6zUmi bulmaya galigirim.

25.

Yasadigim bir problemin
¢6zlim sirecinde yaptigim
hatalari bulabilirim.

26.

Karsilastigim bir problem
icin  gelistirdigim ¢o6zlim
yolunun dogru olup
olmadigini kontrol ederim.

27.

Daha 6nce isime yarayan
bir ¢6ziim yolunu farkli
problemlerde
kullanabilirim.

28.

Problem ¢6zme siirecimde
planladigim adimlarimi
kontrol ederim.
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EK 3 Yan Yapilandirilmis Goriisme Formu

EGIiTiMDE ROBOT VE SIMULASYON KULLANIMININ USTUN YETENEKLI
OGRENCILERIN YARATICI PROBLEM COZME VE BILGI iSLEMSEL
DUSUNME BECERILERINE ETKIiSI
YARI YAPILANDIRILMIS GORUSME FORMU

Katihme Bilgileri
Adr:

Yasi:

Simifi:

Okul Adi:

Robot ve Simiilasyon Kullanim Deneyimi

1) Daha 6nce okulda robotlarla/ simiilasyonlari ile ¢alistin m1? Eger ¢alistiysan, bu

deneyimini kisaca anlatir misin?
2) Robotlarla/erobot simiilasyonlariyla ¢caligmak sana nasil hissettirdi?

3) Robotlar/robot simiilasyonlari derslerini daha kolay veya daha eglenceli hale getirdi

mi? Nasil?

Yaratici Problem Cozme Becerileri
4) Robotlarla/robot simiilasyonlariyla ¢alisirken karsilastigin en zor problem neydi? Bu

problemi nasil ¢6zdiin?

5) Robotlari/robot simiilasyonlarini kullanarak yeni fikirler liretmenin ve problem

¢ozmenin sana katkist oldugunu diisliniiyor musun?

6) Bu deneyimden elde ettigin becerileri farkli derslerde veya giinliik hayatinda

karsilagtigin bazi problemlerin ¢6ziimiinde kullanabilir misin? Nasil?
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Bilgi islemsel Diisiinme Becerileri
7) Robotlarla/robot simiilasyonlariyla ¢alisirken teknoloji konusundaki becerilerinin

gelistigini diisiinliyor musun? Nasil?

8) Bu deneyim mantikli diisiinme ve problem ¢ozme becerilerini etkiledi mi? Nasil?

Genel Algi ve Geri Bildirim

9) Robotlarla/robot simiilasyonlariyla ¢alismak hakkinda genel diisiinceleriniz nelerdir?
10) Bu tiir teknolojilerin okulunda daha fazla kullanilmasini ister misin? Neden?

11) Egitimde robotlarin/robot simiilasyonlarmin daha verimli kullanilabilmesi i¢in

Onerilerin var m1? Nelerdir?
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EK 4. Ol¢ek Kullamim izinleri

B 0 B & @

"Yaratici Problem Gézme Ozellikleri Envanteri” Tirkgeye Uyarlama Galismas igin Izin Talebi

Aylin DEMIRHAN

Al

Sayin Demet Hocam,

Ben Gazi Universitesinde yiksek lisans ogrencisi olan Aylin Demirhan. Tez calismam kapsaminda, ortaokul agrencileri igin Tarkgeye uyarladiginiz "Yaratics Problem Gozme Ozellikleri Envanteri’ni kullanmak istiyorum

Bu envanteri galismamda kullanabilme igin gerekli izni sizden rica ediyorum. Yardime: olabilirseniz cok memnun olurum
Tiginiz ve yardimlaniniz igin simdiden tegekkar ederim.

Saygilarimla

Aylin Demirhan

Yuksek Lisans Ogrencisi
Gazi Universitesi

Dr. Ojr. yesi Demet BARAN BULUT
Ali: ben =

Aylin Hocam merhaba

Tez iigii envanteri irsiniz. G kolayliklar diliyorum

Dr. &gr. Uyesi Demet BARAN BULUT
Recep Tayyip Erdogan Universitesi
Egitim F akiltesi

18 May 2024 Cmt, saat 16:58 tarihinde Aylin DEMIRHAN sunu yazdi
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Al
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Ben Gazi Universit
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Sayglanmla,

Aylin Demirhan
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EK 5. Ders Planlari

Robotik Egitimi Ders Planlari

Ders Plan1: VEX Robotlari ile Izgara Haritas1 Egitimi

Ders Siiresi: 4 Saat

Ders Diizeyi: 1lkdgretim

Konu: VEX Robotlari ile Say1li Izgara Haritas1 Kullanimi

bir proje ile uygulamalari.
Takim g¢aligmasi ve sunum

becerilerini gelistirmek.

haritas1 gorevlerini tasarlamalari
ve kodlamalari. Projelerin test

edilmesi ve sunulmasi.

ve gorevlerini tasarlar. Robotlarini
programlayarak belirli gorevleri
tamamlamaya galigir. Gruplar,
projelerini smnifa sunar ve diger

ogrencilerden geri bildirim alir.

Ders Saati Dersin Hedefleri Konu Bagliklari Aktiviteler Materyaller

1. Saat VEX robotlarinin VEX robotlarinin tanitimi Ogrenciler, VEX robotlarinin temel VEX IQ robotlar1 ve
donanimini ve temel (motorlar, sensorler, kontrol donanim pargalarini inceler. kontrol cihazlari. 1x1
ozelliklerini tanitmak. mekanizmalari). [zgara Ogretmen, robotun bir 1zgara haritast metrelik bir kare 1zgara
Izgara haritasini anlamak ve | haritasinin tanitimi ve yapisi. tizerinde hareket ettirilmesini haritas1 (zeminde
kullanim amacini Hareket komutlarinin mantig ornekler. Ogrenciler, robotlart yapistirilmis veya kagit
ogrenmek. (ilerleme, donme, durma). kullanarak basit bir rota iizerinde baski). Projeksiyon

hareket denemesi yapar. cihazi ve bilgisayar.

2. Saat Robotun 1zgara haritas1 Hareket komutlarinin detayli Ogrenciler, basit bir gorev olan Bilgisayarlar ve
tizerinde belirli bir hedefe aciklamast (ilerle, saga don, sola 'baglangi¢ noktasindan hedefe ulas' VEXcode 1Q Blocks
ulagmas! i¢in temel bir don, dur). Izgara tizerindeki programini olusturur. Kodlama yazilimi. VEX robotlari
program yazmak. baslangi¢ ve hedef noktasini sirasinda blok tabanli programlama ve 1zgara haritasi.
Algoritmalar olugturma belirleme. kullanilir (VEXcode 1Q Blocks).
becerisi gelistirmek. Ogrenciler, kodlarini yiikleyerek

robotlarini 1zgara haritasinda test eder
ve hatalarim diizeltir.

3. Saat Dongiiler ve dallanma Déngiiler (for, while) ve kosullar | Ogrenciler, engellerin bulundugu bir VEX robotlarina baglh
ifadeleri kullanarak daha (if-else). Robotun engelleri 1zgara haritasinda robotlarini dokunma veya renk
karmasik gorevler ¢ozmek. algilayarak hareket etmesi. programlar. Robotun engelleri sensorleri. Engeller ve
Sensorlerin (6rnegin, algilayarak durmasi ve yeni bir rota hedefler eklenmis
dokunma veya renk olusturmasi saglanir. Sensorler 1zgara haritas1.
sensorii) programlamada yardimiyla belirli bir renkteki hedefe Bilgisayarlar ve
kullanimu. ulagma gorevi verilir. VEXcode 1Q Blocks

yazilimi.

4. Saat Ogrencilerin 6grendiklerini Ogrencilerin kendi 1zgara Ogrenciler, kendi 1zgara haritalarin Bilgisayarlar ve

VEXcode 1Q Blocks
yazihmi. Ozel
tasarlanmis 1zgara
haritalari. Sunum
ekipmanlari

(projeksiyon cihazi).
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Ders Plani: VEX Robotlari ile Temizlik Robotu Egitimi

Ders Siiresi: 4 Saat

Ders Diizeyi: 11kogretim

Konu: VEX Robotlari ile Temizlik Robotu Tasarimi ve Programlamast

bir temizlik robotu projesi ile
uygulamalar1. Projelerini
takim ¢aligmas ile
tamamlayarak sunum

yapmalart.

kodlanmasi. Projelerin
degerlendirilmesi ve sinifa

sunulmasi.

robotlarini ve haritalarin tasarlar.
Takimlar halinde robotlarimi
programlar ve temizlik gérevlerini
tamamlar. Her takim, robotlarinin
temizlik performansini sinifta

sergiler ve geri bildirim alir.

Ders Saati | Dersin Hedefleri Konu Bagliklari Aktiviteler Materyaller

1. Saat Temizlik robotlarinin ¢aligma Temizlik robotlarinin gergek Ogrencilere temizlik robotlarinin VEX 1Q robotlar1 ve
mantigin1 anlamak. VEX hayattaki kullanimlar1. VEX nasil galistigini gosteren kisa bir kontrol cihazlari. 1x1
robotlarmin temel pargalarini robotlarinin motorlari, sensorleri video izletilir. VEX robotlarinin metrelik bir 1zgara haritasi
tanimak. ve hareket mekanizmalarinin pargalar1 tanitilir ve 6grenciler (zeminde temsili ¢cop

tanitimi. Temizlik gorevini robotlarmni kurarlar. Ogretmen, bir noktalar1 isaretlenmis).
gergeklestirmek igin temel temizlik robotunun 1zgara Cesitli temsili '¢op’
hareket algoritmalari. haritasinda nasil hareket etmesi malzemeler (6rnegin,
gerektigini ornekler. kiigiik plastik objeler).
Projeksiyon cihazi ve
bilgisayar.

2. Saat Robotun 1zgara haritasinda ileri, geri, saga ve sola donme Ogrenciler, robotun baslangig Bilgisayarlar ve VEXcode
belirli ¢6p noktalarina komutlar1. Robotun ¢p noktasindan bir ¢6p noktasina 1Q Blocks yazilimi. Cop
ulasmasini saglayacak noktalarina gitmesi i¢in bir rota gitmesi i¢in basit bir algoritma noktalarin isaretleyen
algoritma olusturmak. Hareket | planlama. yazar. Ogrenciler, kodlarmi harita. Robotlara takilacak
komutlar1 kullanarak temizlik VEXcode 1Q Blocks yaziliminda bir 'temizlik aparati'
gorevini programlamak. programlar. Robotlar, temizleme (ornegin, kagit veya plastik

gorevini simiile eder ve ¢opleri itici bir parga).
toplamak i¢in hareket ettirilir.

3. Saat Robotun sensorlerini Renk veya dokunma sensorleri Cop noktalarina farkl renkler VEX robotlarina bagl renk
kullanarak ¢6p algilama ve ile ¢op algilama. Déngiiler atanir ve robotun renk sensorii ile ve dokunma sensérleri.
engellerden kaginma (while, for) ve kosul ifadeleri (if- | ¢opleri algilayarak durmasi Cop ve engellerle dolu
gorevlerini gergeklestirmek. else) kullanimi. Engel bulunan saglanir. Engel bulunan bir harita 1zgara haritas1.

Déongiiler ve dallanma alanlarda temizlik yapma tizerinde robotun temizlik gorevini | Bilgisayarlar ve VEXcode
ifadelerini kullanarak daha stratejileri. yerine getirmesi i¢in algoritma 1Q Blocks yazilimi.
gelismis algoritmalar yazmak. gelistirilir. Ogrenciler, kodlarim
yazip test eder ve gerektiginde
hata ayiklama yapar.
4. Saat Ogrencilerin 6grendiklerini Temizlik robotunun tasarimi ve Ogrenciler, kendi temizlik VEX robotlar1 ve gesitli

sensorler. Takimlarin
tasarladig1 ¢op ve engel
haritalar1. Sunum
ekipmanlar1 (projeksiyon

cihazr).
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Ders Plani: VEX Robotlari ile Kale Kiric1 Egitimi

Ders Siiresi: 4 Saat

Ders Diizeyi: 11kogretim

Konu: VEX Robotlari ile Kale Kirici Robot Tasarimi ve Programlamasi

uygulayarak bir kale kiric1 robot
projesi olusturmast. Projelerini
takim galigmasi ile tamamlayarak

sunum yapmalari.

kodlanmas1. Projelerin

degerlendirilmesi ve sunumu.

caligarak kendi kale kirici
robotlarini tasarlar. Her takim,
robotlarini programlayarak test
eder ve kaleyi yikmak igin strateji
gelistirir. Takimlar projelerini
sinifa sunar, diger takimlardan geri
bildirim alir ve performans

degerlendirmesi yapilir.

Ders Saati | Dersin Hedefleri Konu Bagliklar Aktiviteler Materyaller

1. Saat Kale kirici robotlarin mantigimni Kale kiric1 robotlarin tarihgesi | Ogrencilere kale kirict robotlarin VEX 1Q robotlar ve
anlamak. VEX robotlarinin temel | ve kullanim alanlar1 (6rnegin, nasil galistigini gosteren kisa bir kontrol cihazlari. Kiigiik
bilesenlerini tanimak. savas alani simiilasyonlarr). video izletilir. VEX robotlarinin kale maketleri (6rnegin,

VEX robotlarinin motorlari, pargalari tanitilir ve dgrenciler plastik veya ahsap
sensorleri ve kendi robotlarini kurmaya baslar. bloklardan yapilmus).
mekanizmalarinin tanitima. Bir kale modeli olusturulur Projeksiyon cihazi ve
Kale kirma gérevinde (6rnegin, plastik bloklarla). bilgisayar.
kullanilacak temel hareket Ogretmen, robotun kaleyi nasil

algoritmalar1. hedeflemesi gerektigini drnekler.

2. Saat Robotun kaleyi kirmak igin belirli | Ileri, geri, saga ve sola hareket | Ogrenciler, robotlarimin kaleye Bilgisayarlar ve VEXcode
bir noktaya dogru hareket komutlar1. Robotun kale dogru hareket etmesi i¢in basit bir 1Q Blocks yazilimi. Kale
etmesini saglayacak algoritma maketine garpmak veya algoritma gelistirir. Ogrenciler, maketleri. Robotlara
yazmak. Hareket komutlari mekanizma kullanarak kaleyi VEXcode 1Q Blocks yazilimint eklenen 'kale kirict'
kullanarak robotun hedefe yikmak i¢in hareket planlama. | kullanarak program yazar. Robotlar | mekanizma (6rnegin, itici
ulagmasini programlamak. test edilir, kaleye garparak veya bir kol veya doner gekig).

belirli bir mekanizmay1 ¢aligtirarak
kaleyi yikmaya caligir.

3. Saat Sensorler kullanarak engelleri Dokunma ve mesafe Kale gevresine engeller (6rnegin, VEX robotlarina baglh
algilayan ve kaleye ulasan sensorleri ile engel algilama. tas bloklar veya plastik objeler) mesafe ve dokunma
robotlar tasarlamak. Dongiiler ve Dongiiler (while, for) ve yerlestirilir. Robotun bu engelleri sensorleri. Engellerle
dallanma ifadeleriyle daha kosullu ifadeler (if-else) algilayarak veya asarak kaleye cevrili kale modelleri.
karmasik algoritmalar yazmak. kullanimi. Kale savunma ulagmasi igin algoritma gelistirilir. Bilgisayarlar ve VEXcode

sistemlerini agma stratejileri Ogrenciler, kodlarin test eder ve 1Q Blocks yazilimi.
(6rnegin, farkli rotalar gerektiginde hata ayiklama yapar.
olusturma).

4. Saat Ogrencilerin 6grendiklerini Kale kiric1 robot tasarimi ve Ogrenciler takimlar halinde VEX robotlari ve kale

kirict mekanizmalar.
Takimlarin tasarladigi kale
modelleri ve engeller.
Sunum ekipmanlari

(projeksiyon cihazi).
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Ders Plani: VEX Robotlart ile Sekil Cizen Robot Egitimi

Ders Siiresi: 4 Saat

Ders Diizeyi: 11kogretim

Konu: VEX Robotlar ile Sekil Cizen Robot Tasarimi ve Programlamasi

uygulayarak kendi sekil
¢izim projelerini
olusturmasi. Projelerini
takim ¢aligmas ile
tamamlayarak sunum

yapmalari.

algoritmalar1 olugturma.
Projelerin degerlendirilmesi ve

sinifa sunulmasi.

kendi sekil ¢izim projelerini tasarlar.
Her takim, robotlarin1 programlayarak
test eder ve ¢izim performansini
degerlendirir. Takimlar projelerini
sinifa sunar, diger takimlardan geri
bildirim alir ve performans

degerlendirmesi yapilir.

Ders Saati Dersin Hedefleri Konu Bagliklar Aktiviteler Materyaller

1. Saat Sekil ¢izen robotlarin Sekil ¢izen robotlarin gergek Ogrencilere sekil gizen robotlarm nasil | VEX 1Q robotlar1 ve
calisma prensibini anlamak. hayatta kullanimi (6rnegin, calistigim gosteren kisa bir video kontrol cihazlar1. Robotlara
VEX robotlarmin temel yazicilar ve CNC makineleri). izletilir. VEX robotlarinin pargalari takilacak kalem tutucu
bilesenlerini tanimak. VEX robotlarina kalem takma tamitilir ve 6grenciler robotlarina bir aparatlar. Beyaz kagit veya

mekanizmasinin tanitimi. Sekil | kalem takar. Ogretmen, bir kagit biiyiik boyutlu karton.
olusturmak igin temel hareket tizerinde basit bir sekil (6rnegin kare) Projeksiyon cihazi ve
algoritmalari (diiz ¢izgi, ¢izdiren bir algoritmay1 6rnek olarak bilgisayar.

donme). gosterir.

2. Saat Robotun temel geometrik Tleri, geri hareket ve agisal Ogrenciler, robotlarmin bir kare Bilgisayarlar ve VEXcode
sekilleri ¢izmesini donme komutlart. Diiz ¢izgi ve | ¢izmesi i¢in basit bir algoritma 1Q Blocks yazilimi. Beyaz
saglayacak algoritma kare gibi temel sekillerin gelistirir. Ogrenciler, VEXcode 1Q kagit ve robotlarin ¢izim
yazmak. Hareket olusturulmasi. Blocks yazilimmi kullanarak yapabilecegi diiz bir zemin.
komutlarini kullanarak sekil programlarini yazar. Robotlar kagit Robotlara takilan kalem
olusturmay1 programlamak. tizerinde test edilir ve ¢izilen sekiller tutucular.

kontrol edilir.

3. Saat Daha karmasik geometrik Daire ¢izmek i¢in dongiilerin Ogrenciler, iiggen ve altigen gibi VEX robotlarina baglh
sekiller (6rnegin, tiggen, kullanimi. Cokgenlerin koge ¢okgenler ¢izen algoritmalar yazar. kalemler ve tutucular.
daire) gizecek algoritmalar noktalar1 i¢in algoritmalar Robotlar test edilir ve ¢izimler kagit Biiyiik boyutlu kagitlar
gelistirmek. Dongiiler ve gelistirme. Sekilleri ¢gizerken tizerinde kontrol edilir. Daha biiyiik bir | veya rulo kartonlar.
dallanma ifadeleriyle daha engelleri algilamak ve bunlari kagit tizerinde karmagik bir sekil Bilgisayarlar ve VEXcode
verimli kodlar yazmak. agmak i¢in sensor kullanimi. ¢izmeye yonelik grup galigmasi yapilir. | IQ Blocks yazilimu.

4. Saat Ogrencilerin 6grendiklerini Ozgiin sekil tasarimi ve gizim Ogrenciler takimlar halinde galisarak VEX robotlari ve kalem

tutucular. Takimlarin
hazirladig1 kagit veya
yiizeyler. Sunum
ekipmanlari (projeksiyon

cihazi).
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Ders Plani: VEX Robotlar ile Kiip Tagima Robotu Egitimi

Ders Siiresi: 4 Saat

Ders Diizeyi: 11kogretim

Konu: VEX Robotlar ile Kiip Tasima Robotu Tasarimi ve Programlamasi

uygulayarak kendi kiip
tagima projelerini
olugturmalari. Takim
galismasi ile projelerini
tamamlayarak sunum

yapmalart.

Projelerin degerlendirilmesi ve

sinifa sunulmasi.

renklerine gore ayirma ve tasima). Her
takim, robotlarini programlar ve test
eder. Takimlar projelerini sinifta sunar,
diger takimlardan geri bildirim alir ve

performans degerlendirmesi yapilir.

Ders Saati Dersin Hedefleri Konu Basliklari Aktiviteler Materyaller

1. Saat Kiip tastyan robotlarin Kiip tagima isleminin gercek Ogrencilere kiip tasima islemini gosteren | VEX IQ robotlar1 ve
gergek hayattaki diinyadaki ornekleri (6rnegin, kisa bir video izletilir. VEX robotlarinin kontrol cihazlari.
uygulamalarini anlamak. depo yonetim robotlarr). VEX pargalari tanitilir ve 6grenciler Robotlara takilacak kiip
VEX robotlarinin temel robotlarinda kullanilan robotlarina kiip tasima aparat1 tasarlar. tagima aparatlar1 (6rnegin,
bilesenlerini ve kiip motorlar, kollar ve hareket Ogretmen, bir kiipii alip hedef bir alana kepge, ¢ene veya miknatis
tagima aparati tasarimini mekanizmalari. Kiipleri tasima tasiyan basit bir algoritmay1 6rnek sistemi). Cesitli
tanimak. gorevini gergeklestirmek igin olarak gosterir. boyutlarda kiipler.

temel hareket algoritmalar. Projeksiyon cihazi ve
bilgisayar.

2. Saat Robotun kiipleri alip Tleri, geri, saga ve sola hareket Ogrenciler, robotlarmin bir kiipii Bilgisayarlar ve VEXcode
belirli bir hedefe komutlari. Robotun kiipii baglangi¢ noktasindan alip hedef alana 1Q Blocks yazilimi.
tasimasini saglayacak almasi ve birakmasi igin temel tagimasl igin basit bir algoritma Kiiplerin taginacagi bir
algoritma gelistirmek. algoritmalar. gelistirir. VEXcode IQ Blocks 1zgara haritasi. Robotlara
Hareket komutlarini ve yaziliminda bu algoritmalar1 yazar ve takilan tagima aparatlari.
manipiilatorleri test ederler. Robotlar, kiip tagima
programlamak. gorevlerini yerine getirirken gézlemlenir

ve performanslari degerlendirilir.

3. Saat Robotun birden fazla kiip Birden fazla kiip tasima igin Ogrenciler, birden fazla kiipii farkl VEX robotlarina bagl
tagima gorevini rotalar planlama. Dongiiler noktalardan alip belirli hedef alanlara tagima aparatlari. Kiipler
gergeklestirmesi i¢in (while, for) ve kosul ifadeleri tagimak i¢in algoritmalar gelistirir. ve engellerle dolu bir
algoritmalar gelistirmek. (if-else) kullanimi. Engel Engel bulunan bir harita tizerinde harita. Bilgisayarlar ve
Dongiiler ve dallanma bulunan bir haritada tasima robotun kiip tasima gorevini yerine VEXcode IQ Blocks
ifadeleriyle daha karmasik | islemini ger¢eklestirme. getirmesi saglanir. Kodlar test edilir, yazilimi.
tagima islemleri hata ayiklama yapilir ve sonuglar
gergeklestirmek. degerlendirilir.

4. Saat Ogrencilerin Ozgiin tagima gorevleri Ogrenciler takimlar halinde ¢alisarak bir | VEX robotlari ve tasima
ogrendiklerini tasarlama ve kodlama. tagima gorevi olusturur (rnegin, kiipleri | aparatlari. Takimlarmn

hazirladigi kiipler ve
haritalar. Sunum
ekipmanlari (projeksiyon

cihazi).
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Ders Plani: VEX Robotlar ile Labirent C6zme Egitimi

Ders Siiresi: 4 Saat

Ders Diizeyi: 11kogretim

Konu: VEX Robotlar1 ile Labirent Cozme Robotu Tasarimi ve Programlamasi

uygulayarak kendi labirent
¢bzme projelerini
olusturmalari. Takim galigmasi
ile projelerini tamamlayarak
sunum yapmalari.

tasarlama ve kodlama. Projelerin
degerlendirilmesi ve sinifa
sunulmast.

¢aligarak kendi labirentlerini
olusturur ve robotlarinin bunu
¢Ozmesini saglar. Her takim,
robotlarini programlar ve test
eder. Takimlar projelerini sinifta
sunar, diger takimlardan geri
bildirim alir ve performans
degerlendirmesi yapilir.

Saat Dersin Hedefleri Konu Bagliklar Aktiviteler Materyaller

1. Saat Labirent ¢6zme robotlarinin Labirent ¢6zme algoritmalarinin Ogrencilere labirent ¢6zme VEX 1Q robotlar1 ve
caligma mantigin1 anlamak. gergek hayattaki uygulamalari. islemini gosteren kisa bir video kontrol cihazlari.

VEX robotlarmin temel VEX robotlarinin motorlari, izletilir. VEX robotlarinin Labirent simiilasyonu
bilesenlerini ve sensorlerini sensorleri ve hareket parcalar1 tamitilir ve 6grenciler i¢in 1x1 metrelik bir
tanimak. mekanizmalarinin tanitima. robotlarini kurarlar. Ogretmen, platform. Projeksiyon
Labirentte hareket etmek i¢in basit bir labirenti ¢6zmek i¢in cihazi ve bilgisayar.
temel yon algoritmalari. robot hareketlerini drnek olarak
gosterir.

2. Saat Robotun labirentin baslangi¢ ileri, geri, sagga ve sola hareket Ogrenciler, robotlarmin bir Bilgisayarlar ve
noktasindan ¢ikis noktasina komutlar1. Labirentin basit bir labirenti ¢ozmek i¢in izlemesi VEXcode IQ Blocks
ulagmasini saglayacak yolunu ¢6zmek i¢in algoritma gereken yolu tasarlar. VEXcode yazilimi. Labirent
algoritma gelistirmek. Hareket gelistirme. 1Q Blocks yaziliminda bu platformu (duvarlariyla
komutlarini ve sensorleri algoritmalari yazar ve test birlikte). Robotlara
programlamak. ederler. Robotlar, belirlenen takilan basit sensorler

labirenti ¢ozerek hareket eder. (6rnegin, ultrasonik veya
dokunma sensorleri).

3. Saat Robotun sensorlerini Sensorlerle engelleri algilama ve Ogrenciler, sensorler yardimiyla VEX robotlarina bagl
kullanarak karmagik alternatif rotalar belirleme. engelleri algilayan ve farkli yollar | sensérler. Engellerle dolu
labirentleri ¢dzmesini Déngiiler (while, for) ve kosul segen bir algoritma yazar. Daha bir labirent platformu.
saglamak. Dongiiler ve ifadeleri (if-else) kullanimu. karmasgik bir labirent ¢6zme Bilgisayarlar ve
dallanma ifadeleriyle daha Dinamik labirentlerde rota gorevini gergeklestirmek igin VEXcode 1Q Blocks
geligmis algoritmalar planlama. algoritma gelistirilir ve test edilir. | yazilimi.
olusturmak. Kodlar test edilir, hata ayiklama

yapilir ve sonuglar
degerlendirilir.
4. Saat Ogrencilerin 6grendiklerini Ozgiin labirent ¢6zme gorevleri Ogrenciler takimlar halinde VEX robotlar1 ve

sensorler. Takimlarin
hazirladigi labirent
platformlari. Sunum
ekipmanlari (projeksiyon
cihazi).
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Simiilasyon Egitimi Ders Planlar1

Izgara Haritas1

Ders Plani: VEX VR ile Izgara Haritas1 Egitimi
Ders Siiresi: 4 saat

Ders Diizeyi: 1lkdgretim

Konu: VEX VR ile Sayil1 Izgara Haritas1 Kullanimi

Saat Dersin Hedefleri Konu Bagliklari Aktiviteler Materyaller
1. Saat VEX VR platformunu tanitmak | VEX VR  platformunun | VEX VR platformuna giris | Projeksiyon  cihazi  ve
ve temel kavramlar1 6gretmek. tanitimi. Blok tabanli | yapma ve arayiizii tanima. Blok | bilgisayar. VEX VR

programlamanin  temelleri. | tabanli programlama hakkinda | platformuna erisim. Ornek
Sayili 1zgara haritasinin nasil | kisa bir sunum. Izgara haritasi | 1zgara haritalari.
kullanilacagi. nedir ve neden kullanilir?
Orneklerle agiklama.

2. Saat VEX VR ortaminda basit bir | Hareket komutlari ve bloklar1 | Ogrencilerin, basit bir 'hedefe | Bilgisayarlar ve internet
gorev igin program yazma. (ileri, geri, saga, sola). Izgara | ulag' gorevini ¢6zmek igin | baglantisi. VEX VR
tizerinde hedefe ulagma. program yazmasl. Izgara | ortamma erisim. Odev

haritasinda belirli bir noktaya | olarak ¢oziilmesi gereken
gitmek i¢in algoritma olusturma. | 1zgara haritas1 gorevleri.

Ogrencilerin  programlarini  test
etmeleri ve hatalar1 diizeltmeleri.

3. Saat Daha karmagsik gorevler igin | Dallanma ve déngiiler (if-else, | Ogrencilerin, daha karmagsik bir | Bilgisayarlar. Sensor
algoritmalar gelistirme ve | for, while). Sensorler ve karar | gbrev i¢in program yazmasi. | simiilasyonlar: igin 1zgara
programlama becerilerini | yapilari kullanimu. Dallanma ve dongiiler igeren | haritasi gérevleri. VEX VR
derinlestirme. gorevleri ¢ozmek i¢in algoritma | ortaminda test edilecek

gelistirme.  Izgara zerindeki | kodlar.
belirli bolgelere sensor kullanarak
ulagma.

4. Saat Ogrencilerin  6grendiklerini bir | Kendi 1zgara haritas1 | Ogrencilerin kendi 1zgara haritas1 | Bilgisayarlar. Sunum
proje ile uygulamalart ve | projelerinin tasarlanmasi ve | projelerini tasarlamalari. Proje | ekipmanlari  (projeksiyon
sunmalar1. kodlanmasi. Projelerin | kodlamasi ve test edilmesi. | cihazi, ekran).

degerlendirilmesi ve sunum | Ogrencilerin projelerini simfa

teknikleri. sunmalari ve geri bildirim alma.

73



Mercan Resifi Temizleme
Ders Plani: VEX VR ile Mercan Resifi Temizleme

Ders Siiresi: 4 saat

Ders Diizeyi: 11kogretim
Konu: VEX VR ile Mercan Resifi Temizleme Gorevleri

Saat Dersin Hedefleri Konu Bagliklart Aktiviteler Materyaller

1. Saat Mercan resifi temizleme | Mercan resiflerinin 6nemi ve | Kisa bir cevresel farkindalik | Projeksiyon cihazi  ve
senaryosunu tanitmak ve VEX | cevresel sorunlar. VEX VR | sunumu. VEX VR platformuna | bilgisayar. VEX VR
VR platformunun temel | platformunun  tamittmi  ve | giriy ve  mercan resifi | platformuna erisim. Mercan
kavramlarini 6gretmek. mercan  resifi  temizleme | temizleme senaryosunu | resifi temizleme

senaryosu. Temel blok tabanli | tanitma. Temel hareket | simiilasyonu i¢in Ornek
programlama yapist. komutlari: ileri, geri, saga ve | gorevler.
sola hareket etme.

2. Saat Mercan resifi temizleme | Temel algilama ve temizleme | Ogrencilerden  belirli  bir | Bilgisayarlar ve internet
gorevleri igin basit programlar | komutlari. Bir mercan resifi | mercan resifi alanin1 | baglantist. VEX VR
yazma ve temel algoritmalar | temizleme  gorevini  nasil | temizlemek igin basit bir | platformuna erisim. Mercan
gelistirme. planlayabiliriz? algoritma gelistirmeleri istenir. | resifi temizleme

VEX VR ortaminda gorevlerin | simiilasyonu igin gorev
test edilmesi ve hatalarm | materyalleri.

diizeltilmesi. Temizlik

gorevinde robotun hareketini

optimize etme {izerine kisa bir

tartisma.

3. Saat Sensorler  kullanarak ~ daha | Renk algillama sensorii ve | Ogrenciler, renk algilama | Bilgisayarlar. VEX VR
karmagik mercan resifi | mesafe sensoriiniin kullanimi. | sensoriinii  kullanarak farkli | platformu ve sensor
temizleme gorevleri icin | Karar yapilart ve dongiilerin | renklerdeki atiklari ayirt etme | simiilasyonlart. Ileri diizey
algoritmalar gelistirme. temizleme gorevlerinde | ve temizleme gorevini | temizlik  gorevleri igin

uygulanmasi. gergeklestirir. Belirli alanlarda | hazirlanmis senaryolar.

daha verimli temizlik igin
dongiiler ve karar yapilar
kullanarak algoritmalar
gelistirirler. Ogrenciler,
temizleme gorevini
tamamlayarak robotun
performansini degerlendirir.

4. Saat Ogrencilerin dgrendiklerini | Kendi mercan resifi temizleme | Ogrenciler kendi mercan resifi | Bilgisayarlar. Sunum
kendi projelerinde uygulamalar1 | projelerinin tasarimi ve | temizleme projelerini | ekipmanlar1  (projeksiyon
ve sunmalari. kodlanmas. Projelerin | tasarlarlar ve gelistirirler. VEX | cihazi, ekran). Ogrenci

degerlendirilmesi ve sunum [ VR ortaminda projeler test | projeleriigin degerlendirme
teknikleri. edilir ve optimize edilir. | kriterleri.

Ogrenciler projelerini  smifa

sunar ve geri bildirim alir.
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Kale Kirici ve Dinamik Kale Kirici

Ders Plani: VEX VR ile Kale Kiric1 ve Dinamik Kale Kiricr Etkinligi

Ders Siiresi: 4 saat

Ders Diizeyi: 11kogretim
Konu: VEX VR ile Kale Kiric1 ve Dinamik Kale Kiric1 Gorevleri

sunmast ve geri bildirim almast.

Saat Dersin Hedefleri Konu Bagliklart Aktiviteler Materyaller

1. Saat Kale Kiric1 ve Dinamik Kale | VEX VR platformunun tanitimi. | VEX VR ortamuin tamtilmas: | Projeksiyon  cihazi  ve
Kiricr gorevlerinin tanitimi ve | Kale Kirici ve Dinamik Kale | ve arayiiziin incelenmesi. Kale | bilgisayar. VEX VR
VEX VR platformunun temel | Kirici  gorevlerinin  hedefleri. | Kirict senaryosunun ve | platformuna erisim. Kale
ozelliklerini 6gretmek. Temel blok tabanli programlama | hedeflerinin agiklanmasi. Temel | Kiric1 gorev senaryolar1.

kavramlari. hareket komutlar (ileri, geri,
saga, sola) ile tanigma.

2. Saat Kale Kirici gorevleri igin basit | Kale hedeflerini tanima ve analiz | Ogrencilerden, basit bir Kale | Bilgisayarlar ve internet
algoritmalar  olusturma ve | etme. Stratejik algoritmalarin | Kirici gérevini ¢ozmek i¢in bir | baglantisi. ~ VEX VR
programlama. gelistirilmesi. algoritma olusturmalar istenir. | platformuna erigim. Kale

VEX VR ortaminda gorevlerin | Kirici gérevleri i¢in drnek
programlanmasi ve test | senaryolar.

edilmesi. Hatalar1 giderme ve

algoritmalar1 optimize etme.

3. Saat Dinamik Kale Kiric1 gorevleri | Dinamik hedeflerin  tanitimi. | Ogrenciler, dinamik hedeflerin | Bilgisayarlar. VEX VR
i¢in daha karmasik | Sensorlerin kullanimi ve kosullu | oldugu gorevlerde sensorleri | platformu ve sensor
algoritmalar  olusturma ve | komutlar (if-else). Dongiiler ve | kullanarak strateji  gelistirir. | simiilasyonlari.  Dinamik
stratejik diisinme becerilerini | tekrarlanan gorevler. Belirli bir alandaki tiim kaleleri | Kale Kirici1 gorevleri igin
gelistirme. kirmak igin dongii ve karar | hazirlanmig senaryolar.

yapilart kullanarak algoritmalar
gelistirirler. Ogrencilerin gdrev
performanslarini degerlendirme
ve optimize etme.

4. Saat Ogrencilerin Kale Kirict ve | Kendi kale kirici projelerinin | Ogrenciler kendi Kale Kirict ve | Bilgisayarlar. Sunum
Dinamik Kale Kiric1 gérevleri | tasarim ve kodlanmasi. | Dinamik Kale Kirict projelerini | ekipmanlari  (projeksiyon
tzerine  kendi  projelerini | Projelerin degerlendirilmesi ve | tasarlar ve gelistirir. Proje | cihazi, ekran).
gelistirmeleri ve sunmalari. sunum becerilerinin | kodlamas: ve test edilmesi. | Degerlendirme i¢in

gelistirilmesi. Ogrencilerin projelerini smifa | rubrikler.
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Sanat Tuvali - Sekil izleyici
Ders Plan1: VEX VR ile Sanat Tuvali Etkinligi

Ders Siiresi: 4 saat

Ders Diizeyi: 11kogretim
Konu: VEX VR ile Sanat Tuvali Etkinligi

almasi.

Saat Dersin Hedefleri Konu Bagliklari Aktiviteler Materyaller

1. Saat VEX VR platformunun tanitimi ve | VEX VR platformunun | VEX VR platformunun | Projeksiyon  cihazi  ve
Sanat Tuvali etkinligi ile ilgili temel | tanitimi. Sanat Tuvali | tamitilmasi ve arayiiziin | bilgisayar. VEX VR
kavramlarin dgretimi. etkinliginin amaci ve | incelenmesi. Sanat  Tuvali | platformuna erigim. Basit

hedefleri. Temel blok tabanli | etkinligi igin kullanilan temel | ¢izim ornekleri ve
programlama ve  ¢izim | komutlar (kalemi kaldir/indir, | talimatlar.
komutlar. renk degisimi). Temel bir sekil

¢izimi i¢in Ornek algoritmanin

olusturulmasi.

2. Saat VEX VR ortaminda temel sanat | Basit geometrik sekillerin | Ogrencilerden, kare, iiggen ve | Bilgisayarlar ve internet
eserleri  olusturma  ve  basit | ¢izimi (kare, iiggen, daire). | daire gibi basit sekilleri ¢izmek | baglantisi. VEX VR
algoritmalar gelistirme. Sanat Tuvali tizerinde temel | igin algoritmalar olusturmalari | platformuna erigim. Sekil

¢izim teknikleri. istenir. VEX VR platformunda | ¢izimi i¢in 6rnek senaryolar.
sanat eserlerinin ¢izilmesi ve test
edilmesi. Sekillerin ¢iziminde
kullanilan algoritmalarin
hatalarinin  diizeltilmesi ~ ve
optimize edilmesi.

3. Saat Daha karmastk sanat eserleri | Déngiilerin  kullammu  ve | Ogrenciler, déngiiler kullanarak | Bilgisayarlar. VEX VR
olusturma ve algoritmalar | tekrar eden desenler | tekrar eden desenler ve karmasik | platformu ve sanat tuvali
gelistirme. olusturma. Renklerle ¢aliyma | geometrik  sekiller  ¢izerler. | etkinligi. Gelismis ¢izim

ve daha karmagik sanat | Renklerin algoritmalarla | projeleri i¢in Ornekler ve
projeleri gelistirme. degistirilmesi ve sanat eserlerine | rehberler.

renk katilmast. Ogrenciler, VEX

VR ortaminda sanat eserlerini

¢izerek sanatsal yaratici

stireclerini gelistirir.

4. Saat Ogrencilerin, ogrendiklerini | Kendi sanat  projelerinin | Ogrenciler, VEX VR ile kendi | Bilgisayarlar. Sunum
kullanarak kendi sanat projelerini | tasarimi ve kodlanmasi. Sanat | sanatsal projelerini tasarlar ve | ekipmanlari  (projeksiyon
gelistirmeleri ve sunmalari. eserlerinin degerlendirilmesi | gelistirirler. Proje kodlamasi ve | cihazi, ekran). Sanat

ve smif igi sanat sergisi | test edilmesi.  Ogrencilerin | projelerinin
diizenlenmesi. projelerini sinifta sergilemesi ve | degerlendirilmesi i¢in
diger 6grencilerden geri bildirim | kriterler.
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Disk Tastyici1 - Disk Aktarimi

Ders Plani: VEX VR ile Disk Tasiyici - Disk Aktarimi Etkinligi

Ders Siiresi: 4 saat

Ders Diizeyi: 11kogretim
Konu: VEX VR ile Disk Tastyici - Disk Aktarimi1 Gorevleri

sunmalart.

sunum becerilerinin

gelistirilmesi.

edilir.
sinifta

edilir ~ ve  optimize
Ogrenciler  projelerini
sunar ve geri bildirim alir.

Saat Dersin Hedefleri Konu Bagliklari Aktiviteler Materyaller

1. Saat VEX VR platformunun ve Disk | VEX VR platformunun tamtim1 | VEX VR platformunun | Projeksiyon  cihazi  ve
Tastyic1 gorevlerinin tanitimi. ve kullanim amaci. Disk | tanitilmasi ve arayiiziin | bilgisayar. VEX VR

Tastyict  gorevlerinin  temel | incelenmesi. Disk  Tasiyic1 | platformuna erisim. Disk
hedefleri. Temel blok tabanli | etkinligi i¢in kullanilan temel | Tastyici gorev senaryolar:.
programlama  kavramlart ve | komutlar (ileri, geri, disk al, disk
hareket komutlari. birak). Temel bir disk tagima

gorevini tamamlamak igin basit

bir algoritma olusturulmasi.

2. Saat Disk tasima gorevleri igin basit | Diskleri belirli hedef noktalara | Ogrencilerden, belirli diskleri | Bilgisayarlar ve internet
algoritmalar olusturma ve | tasimak icin basit algoritmalar | belirli hedeflere tasimak i¢in bir | baglantisi. VEX VR
stratejiler gelistirme. gelistirme. Hareket komutlar1 ve | algoritma gelistirmeleri istenir. | platformuna erisim. Disk

basit sensor kullanimu. VEX VR ortaminda gorevlerin | tasima gorevleri igin 6rnek
test edilmesi ve hatalarin | senaryolar.
diizeltilmesi. Disk tagima
gorevinde robotun  hareketini
optimize etme ve zaman yonetimi
tizerine kisa bir tartigma.

3. Saat Gelismis disk tagima gorevleri | Renk algilama ve mesafe | Ogrenciler, renk algilama | Bilgisayarlar. VEX VR
i¢in daha karmagsik algoritmalar | sensorlerinin kullanimi. Kosullu | sensoriinii  kullanarak  belirli | platformu ve sensor
gelistirme ve sensor kullanimu. komutlar (if-else) ve dongiilerle | renklerdeki diskleri ayirt etme ve | simiilasyonlart.  Geligmis

¢aligmak. hedef noktalara tagima goérevini | disk tagima gorevleri igin
gergeklestirir. Déngiilerin | senaryolar.
kullanimiyla ~ daha  karmagsik
tagima stratejileri gelistirme. Disk
tasima  gorevinde  kullanilan
algoritmalarin performansini
degerlendirme ve iyilestirme.

4. Saat Ogrencilerin disk tasima | Kendi disk tagima projelerinin | Ogrenciler kendi Disk Tasiyic1 | Bilgisayarlar. Sunum
gorevleri tizerine kendi | tasarim ve kodlanmasi. | projelerini tasarlar ve gelistirirler. | ekipmanlar1  (projeksiyon
projelerini  gelistirmeleri ~ ve | Projelerin degerlendirilmesi ve | Projeler VEX VR ortaminda test | cihazi, ekran). Ogrenci

projeleri igin degerlendirme
kriterleri.
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Duvar Labirent -Dinamik Duvar Labirent
Ders Plani: VEX VR ile Duvar Labirent - Dinamik Duvar Labirent Etkinligi

Ders Siiresi: 4 saat

Ders Diizeyi: 11kogretim

Konu: VEX VR ile Duvar Labirent ve Dinamik Duvar Labirent Gorevleri

becerilerinin gelistirilmesi.

optimize edilir. Ogrencilerin
projelerini sinifta sunmasi ve diger

ogrencilerden geri bildirim almasi.

Saat Dersin Hedefleri Konu Bagliklart Aktiviteler Materyaller

1. Saat VEX VR platformunun ve | VEX VR platformunun tamtimi | VEX VR platformunun arayiizii ve | Projeksiyon  cihazi  ve
Duvar Labirent gorevlerinin | ve araylizii. Duvar Labirent | islevlerinin  tanitilmasi.  Temel | bilgisayar. VEX VR
tanitimi. gorevlerinin amaci ve hedefleri. | komutlar ile robotun labirentte | platformuna erigim. Basit

Temel blok tabanli | hareket ettirilmesi (ileri, geri, saga, | labirent senaryolar1.
programlama ve robotun hareket | sola don). Basit bir labirent ¢cdzmek
komutlar1. i¢in temel algoritmanin

olusturulmast.

2. Saat Duvar Labirent gorevleri igin | Labirentte yon bulma stratejileri | Ogrencilerden, basit bir labirentte | Bilgisayarlar ve internet
basit algoritmalar gelistirme ve | (sag/sol elle takip etme). | cikis yolunu  bulmak  igin | baglantisi VEX VR
uygulama. Dongiiler ve kosullu komutlar | algoritmalar gelistirmeleri istenir. | platformuna erisim. Duvar

(if-else). VEX VR ortaminda gorevlerin test | Labirent grevleri igin 6rnek
edilmesi ve hatalarin diizeltilmesi. | senaryolar.
Algoritmalarin optimize edilmesi ve
en kisa yolun bulunmasi lizerine
tartigma.

3. Saat Dinamik  Duvar  Labirent | Mesafe sensorlerinin tamtimi ve | Ogrenciler, mesafe sensorlerini | Bilgisayarlar. VEX VR
gorevleri i¢in daha gelismis | kullanimi. Degisken ve dinamik | kullanarak dinamik bir labirentte | platformu ve sensor
algoritmalar  gelistirme ve | ortamlar i¢in stratejiler | dogru rotayr belirlemek igin | simiilasyonlar1. Dinamik
sensor kullanimi. gelistirme. algoritma  gelistirir.  Sensorlerin | Duvar Labirent gorevleri

yardimiyla engellerin algilanmas1 | i¢in senaryolar.
ve kosullu komutlarin kullanilmasi.
Dinamik ortamda robotun
stratejilerini gelistirme ve test etme.

4. Saat Opgrencilerin,  6grendiklerini | Kendi labirent ¢ozme | Ogrenciler kendi Duvar Labirent ve | Bilgisayarlar. Sunum
kullanarak  kendi  labirent | projelerinin tasarimi ve | Dinamik Duvar Labirent projelerini | ekipmanlart  (projeksiyon
¢ozme projelerini gelistirmeleri | kodlanmasi. Projelerin | tasarlar ve gelistirirler. Projeler | cihazi, ekran). Proje
ve sunmalart. degerlendirilmesi ve sunum | VEX VR ortaminda test edilir ve | degerlendirmesi i¢in

kriterler ve rubrikler.
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EK 6. Arastirma izin Belgesi

+«
T.C.
KOCUKCEKMECE BELEDIYE BASKANLIGI [
Genglik ve Spor Hizmetleri MUdGrligt
Sayr  :E-51936771-622.01-540199 26.09.2024

Konu : Talep Ve Sikayetler (Tez Caligmasi)
Saymn Aylin DEMIRHAN

ligi  : Aylin DEMIRHAN'1n 20.09.2024 tarihli bagvurusu.

“Egitimde Robot ve Similasyon Kullammunin Ustiin Yetenckli Ogrencilerin Yaraticr Problem
Cozme ve Bilgi Iglemsel Diigiinme Becerilerine Etkisi" konulu tez ¢aligmaniz kapsamindaki egitim
uygulamalanmzi, Mildiirligimiz biinyesinde faaliyet gostermekte olan Cocuk Universitesinde egitim
gbren dstiin yetenekli Sgrencilere 20.09.204-30.11.2024 tarihleri arasinda uygulamak isteginizi
belirtmektesiniz.

Miidiirligiimiiz biinyesinde faaliyet gdstermekte olan Cocuk Universitesinde egitim goren
dgrencilere, 20.09.204-30.11.2024 tarihleri arasinda tez aligmamz kapsaminda efitim faaliyetlerinde
bulunmamiz Miidiirlifiimiizce uygun bulunmustur. Bilgilerinizi rica ederim.

Sedat GAZI
Genglik ve Spor Hizmetleri Midiiri

Bu belge, glivenli elek Xk imza ile imzal
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