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Ortaokul Ogrencilerine Yonelik Tiirkce Robotik Tutum Olgeginin Gecerlik ve Giivenirlik Calismasi

A Validity and Reliability Study of the Turkish Robotics Attitude Scale for Secondary School Students
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Bu calismanin amaci ortaokul 6grencilerinin egitsel robotik uygulamalarina yonelik tutumlarini belirlemek amacryla
gelistirilen Robotik Tutum Olgegi’nin Tiirkce’ye uyarlanmasidir. Caligma kapsaminda Tiirkiye’nin farkli illerinde 6zel
okullarda 6grenim goren ve robotik egitimi alan 480 ortaokul Ggrencisinden veri toplanmustir. Ag¢imlayici faktor analizi
sonucunda orijinal 6lgegin kisa formu olarak dort faktor altinda toplam 24 maddeye sahip gecerli ve glvenilir bir dlcek elde
edilmistir. Olgegin acikladig1 varyans %61.744 olarak belirlenmistir. Faktor analizi sonrasinda lcegin faktorleri “Ogrenme
Istegi” (0=.925), “Ozgiiven” (a=.860), “Bilgi Islemsel Diisiinme” (a=.815) ve “Takim Calismasi”(0=.732) olarak ortaya
cikmustir. Olcegin yap1 gegerligi icin yakinsak gecerlik ve agiklanan ortalama varyans, giivenirligi icin ise Cronbach alpha
glivenirlik katsayisi ve bilesik giivenirlik degerleri hesaplanmugtir. Sonug olarak, ortaokul Ggrencilerinin egitsel robotik
etkinliklerine yonelik tutumlarini belirlemede bu 6l¢ek kullanilabilir.

Anahtar Sézciikler: Egitsel Robotik » Tutum Olgegi « Olgek Uyarlama s Ortaokul Ogrencileri
Abstract

The purpose of this study was to adapt the Robotics Attitude Scale to Turkish. The scale was originally developed to
determine the attitudes of secondary school students towards the educational robotics activities. The data were collected
from 480 secondary school students who were studying in private schools in different provinces of Turkey and were
receiving robotics education. As a result of an exploratory factor analysis, a valid and reliable scale with a total of 24 items
under four factors was obtained as the short form of the original scale. The total variance of the scale was found to be
61.744%. The factors of the scale after the factor analysis emerged to be “Learning Desire” (0=.925), “Confidence”
(0=.860), “Computational thinking” (a=.815) and “Teamwork” (0=.732). The convergent validity and the average variance
explained were calculated for the construct validity of the scale. The Cronbach alpha reliability coefficient and the composite
reliability values were calculated for the reliability. As a result of the study, this scale can be used for determining the
attitudes of secondary school students towards educational robotics activities.
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Extended Abstract

Interest in robotics in both industry and education has increased rapidly in the last five years. Societies
wishing to produce high-tech products plan and fulfill investments in robotics. Undoubtedly, at the top of these
investments are educational investments made for children who are the future of societies. In this direction,
various educational robotics applications are seen to spread in educational environments (Freeman, Adams
Becker, Cummins, Davis, & Hall Giesinger, 2017). Educational robotics activities are based on the views of
Papert (1971) who has emphasized that students learn best when they are actively involved in the process and
when they design and construct meaningful products. In these activities, students are able to program the robots
that they create by learning programming languages and see their results instantly. In this process, students are
actively involved at every stage of learning. Studies in the literature have shown that educational robotics
activities can be effective in improving students’ skills such as critical thinking, creative thinking, problem
solving, team work, decision making, and scientific process (Eguchi, 2014; Gerecke, & Wagner, 2007; Lin et
al., 2009; Mauch, 2001).

When educational robotics activities are integrated into learning environments, one of the first things that
should be taken into account is the attitudes of students towards carrying out these activities. In this direction,
studies have been carried out to examine students’ attitudes towards educational robotics activities (Hussain,
Lindh, & Shukur, 2006; Liu, 2010). In these studies, it is seen that the opinions of students about educational
robotics applications have been brought to light by qualitative methods. In exploring the potential of educational
robotics activities, there is a need for studies with large sample groups and valid data collection instruments
(Jung & Won, 2018). In this regard, Cross et al. (2016) developed the Robotics Activity Attitudes Scale (RAAS)
to determine the attitudes of secondary school students towards robotics activities. However, despite the
increasing use of educational robotics activities in Turkey, there are no valid and reliable means of measuring
the attitudes of students. In this respect, it was aimed to adapt RAAS to Turkish and to determine its validity and

reliability in order to evaluate the attitudes of secondary school students towards robotics activities.

The sample of the study consisted of secondary school students who were studying in private schools in the
provinces of Bursa, Denizli, Istanbul, and Kitahya, and attending robotics lessons in the academic year of
2017-2018. Within the scope of the study, data were collected from 510 secondary school students after
obtaining the necessary permissions. However, missing data, extreme values and inconsistent data were found

during the analysis of the data, and therefore the data of 30 students were excluded from the study.

RAAS developed by Cross et al. (2016) was used in this study to measure secondary school students’
attitudes towards robotics activities. This scale was finalized by the researchers based on the studies in 2010,
2012, and 2015. It was updated after each study. The final form of the scale consisted of five dimensions and 45
items on a 5-point Likert Type scale. The number of items in each dimension was as follows: Confidence (10
items), Learning Potential (10 items), Personal Robotics Identity (6 items), Personal Technology Identity (10
items), Curiosity (6 items) and Team Work (3 items). The Cronbach alpha reliability coefficient of the final
form of the original scale was .972, and it was indicated that it accounted for 66.2% of the variance. An
Exploratory Factor Analysis (EFA) was applied to the data that were collected in the current study. In this study,
the internal consistency of the scale was also examined based on convergent validity analyses. The Cronbach

alpha method and composite reliability analyzes were used to evaluate the reliability of the scale.
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Within the scope of construct validity, the data met the statistical assumptions of EFA. When the
correlations between the items were examined, it was determined that there were significant relationships
between all the items. In order to determine the suitability of the sample in the study, the KMO coefficient was
calculated as .947, and the Bartlett’s Test of Sphericity y? value was calculated as 6268.02 (p<.05). Since the
relationship between items was found to be greater than .30, the Promax oblique rotation technique was used
(Brown, 2009). The factor loadings of the items were determined with reference to the values expressed by Field
(2013). The cut-off value for the 480 samples in the study was set to .4. Pallant (2016) has stated that values
below .3 in the communalities table are not compatible with other items within the same factor. In this context,
the communality table was checked after each item removal, and no value was found to be below .3 for any item
removal. There needs to be a difference greater than .10 between the factor loadings of the items that load two
factors at the same time (Buylkdztirk, 2017). The first factor analysis carried out by considering these values
resulted in 45 items that were collected under seven factors. However, when the distribution of the items to the
factors was examined, it was observed that the items in the dimension of Personal Technology Identity created
inconsistency in the factor structure. It was concluded that the items under this dimension were not directly
related to the attitudes towards robotics, and that they were not suitable for the Turkish culture. So, it was
decided to exclude all the items in this dimension from the analysis. In subsequent analyzes, the items fitting
under two or more factors were removed one by one, starting from the ones that were less necessary for the
scale. As a result, the Turkish form of the scale was composed of 24 items gathered under four factors. The total
variance explained by the Turkish form of the scale was calculated as 61.744%. In addition, the reliability
coefficient of the scale was Cronbach 0=.932. Factor loadings of the items varied between .534 and .915. There
were 12 items in the enthusiasm for learning factor, six items in the confidence factor, three items in the
computational thinking factor, and three items in the teamwork factor. According to the data, it was seen that

there were moderately positive correlations among the factors.

Convergent validity was tested for construct validity of the scale. For the scale to be valid, the factor
loadings of the items and the average variance extracted (AVE) explained by the dimensions in the scale should
be greater than .50; the composite reliability (CR) coefficients should be greater than .70 (Nunnally & Bernstein,
1994); and the CR coefficients should be greater than the AVE values (Byrne, 2016). The scale adapted to the

Turkish language met all these criteria.

The reliability coefficients for the sub-dimensions of the scale varied between .732 and .925. The results
show that the adapted Turkish form is a usable measuring tool. In conclusion, a valid and reliable scale
consisting of 24 items with four factors was obtained. Researchers who would like to study robotics education
that has been widely spoken in recent years, and experts who would like to develop a curriculum in this area can
use this scale to determine secondary school students’ attitudes towards robotics activities. In Turkish version of
the scale, a form that was shorter than the original scale was obtained. The emergence of a shorter form of the
scale appears to be advantageous in that it can be applied easily and in a short time. When the factors of the
scale are examined, it can be said that students’ attitudes towards robotics are well explained by these factors.
Future studies may determine secondary school students’ desires for learning robotics, confidences,
computational thinking, and teamwork skills by using this scale. The items of the Robotics Attitude Scale are

givenin Table 1.
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Giris

Endiistride ve egitimde robotige karst olan ilgi son bes yilda olduk¢a hizli bir sekilde artmustir. Yiiksek
teknolojili iiriinler iiretmek isteyen toplumlar robotik alanina yonelik yatirimlar planlamaktadirlar. Siiphesiz bu
yatirnmlarin baginda toplumlarin gelecegi olan g¢ocuklar igin yapilan egitim yatirimlart gelmektedir. Bu
dogrultuda egitim ortamlarinda gesitli egitsel robotik uygulamalarinin yayginlastigi goriilmektedir (Freeman,
Adams Becker, Cummins, Davis ve Hall Giesinger, 2017). Egitsel robotik kapsaminda a¢ik kaynak donanim
akimi {irtinii olan Arduino gibi uygun maliyetli mikro denetleyicileri ya da cesitli modiiler robotik egitim
setlerini temel alan uygulamalar gelistirilmektedir. Bu uygulamalar1 gergeklestirirken 6grenciler siirecte
tasarlayarak, programlayarak aktif rol aldiklari i¢in yapilandirmact bir 6grenme ortami olugsmakta ve 6grencilere

eglenceli bir siireg yasatmaktadir (Alimisis, 2013; Bruciati, 2004).

Papert (1971) 6grencilerin aktif olarak siirece katildiklarinda ve anlaml: diriinler tasarlayip olusturduklarinda
en iyi sekilde 6grenebildiklerine vurgu yapmaktadir. Bu goriise dayali olarak egitsel robotik uygulamalarinda
Ogrenciler ogrenme siirecinin her agamasinda aktif rol almaktadirlar. Bu siiregte robotlar tasarlamakta,
olusturduklar1 robotlar1 programlamakta ve sonuglarim aninda gorebilmektedirler. Ogrenciler robotlarmi blok
tabanli ya da metin tabanli gorsel programlama araglariyla programlamaktadirlar. Programlama sirecinde
robotlarin kizilotesi, dokunma, renk ve ses gibi gesitli sensorleri kullanilarak gevreyle etkilesime girmeleri
saglanmaktadir. Bdylece 6grenciler belirledikleri amaglar dogrultusunda farkli islevleri yerine getirebilen 6zgiin
robotik projeleri de gelistirebilmektedirler. Alanyazinda yapilan ¢alismalar egitsel robotik uygulamalarinin
ogrencilerin elestirel diigiinme, yaratict diigiinme, problem ¢ézme, takim ¢aligmasi, karar verme, bilimsel sire¢
gibi becerilerini gelistirmede etkili olabildigini gdstermistir (Eguchi, 2014; Gerecke ve Wagner, 2007; Lin ve
dig., 2009; Mauch, 2001).

Egitsel robotik uygulamalar1 egitsel agidan pek ¢ok kazanimi beraberinde getirdigi i¢in tiim diinyada gittikge
yayginlasmaktadir. New Media Consortium adli kurulusun her yil yayimladigi egitim teknolojilerindeki giincel
egilimleri ortaya koyan 2017 yil1 raporunda da robotik teknolojisinin bu yildan itibaren egitim ortamlarinda
daha fazla yer edinecegi belirtilmektedir (Freeman ve dig., 2017). Cocuklarin Fen, Teknoloji, Matematik,
Muhendislik (FeTeMM) alanlarina olan ilgilerinin okul ©6ncesi ve ilkokul yillarindan baglayarak
olusturulabilecegi de goz Oniine alindiginda bu konuda yapilacak ¢alismalarin 6nemi ortaya ¢ikmaktadir.
Ulkemizde de ¢ogunlukla 6zel okullarda ve &gretmenlerin kisisel cabalaryla devlet okullarinda Bilisim
Teknolojileri dersinde veya kullip etkinlikleri kapsaminda egitsel robotik uygulamalarina yer verilmeye
baglanmigtir. Ayrica birgok tniversite ve okul ¢ocuklar i¢in robotik yaz kamplari diizenlemektedir. Egitsel
robotik uygulamalarinin diger disiplinlerle iligkisi ele alindiginda 6grenme siirecinin farkli agilardan incelenmesi
etkili 6grenme ortamlar1 olusturulmas: agisindan énem arz etmektedir. Egitsel robotik uygulamalar1 6grenme
ortamlartyla biitlinlestirilirken oncelikle goz 6nlinde bulundurulmasi gereken durumlardan birisi de dgrencilerin
bu etkinlikleri gerceklestirmeye yonelik tutumlaridir. Bu dogrultuda alanyazinda 6grencilerin egitsel robotik
etkinliklerine yonelik motivasyon, tutum ve gorislerini inceleyen ¢aligmalar gerceklestirilmektedir (Hussain,
Lindh ve Shukur, 2006; Jung ve Won, 2018; Liu, 2010; Smith, 2013; Somyirek, 2015). Bu calismalarda
genellikle 6grencilerin egitsel robotik uygulamalarina yonelik deneyim ve gériislerinin nitel yontemlerle ortaya
cikartildig1 goriilmektedir. Egitsel robotik uygulamalarinin potansiyelinin ortaya ¢ikarilmasinda genis érneklem

gruplariyla gerceklestirilmis ¢aligmalara ve gegerli veri toplama araglarina ihtiya¢ duyulmaktadir (Jung ve Won,
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2018). Bu dogrultuda Cross, Hammer, Zito, Nourbakhshh ve Bernstein (2016) ortaokul dgrencilerinin robotik
etkinliklerine yonelik tutumlarini belirlemek iizere Robotik Tutum Olcegi (RTO) (The robotics activity attitudes
scale-RAAS) gelistirmislerdir. Ancak tilkemizde egitsel robotik uygulamalar gittikge yayginlasmasina ragmen

ogrencilerin tutumlarini belirlemeye yonelik gecerli ve giivenilir 6l¢me araglarina rastlanmamuistir.

Bu dogrultuda ¢aligmada ortaokul 6grencilerinin robotik etkinliklerine yonelik tutumlarini degerlendirmek

tizere RTO’nlin Tlrkge’ye uyarlanarak gegerlik ve giivenirlik ¢alismalarinin yapilmasi amaglanmuistir.
Yéntem

Bu caligmada ortaokul dgrencilerinin robotik etkinliklerine yonelik tutumlarini degerlendirmek tizere gelistirilen
Robotik Tutum Olgegi’nin Tiirkge’ye uyarlanmasi ve dlgegin gegerlik giivenirlik galigmalarmin yapilmasi

amaglanmistir. Caligma siirecinde gerceklestirilen islemler Sekil 1°de 6zetlenmistir.

*Orjinal 6lgegi gelistiren

Izinler i
arastirmacilardan izin alinmasi

*Geri geviri deseni
+On uygulama

Kapsam gegerligi

* Acimlayici faktor analizi
Yap1 gecerligi *Yakinsak gecerlik
*Agiklanan ortalama varyans

Guvenirlik *Cronbach alfa giivenirlik katsayis1
hesaplamalari *Bilesik giivenirlik

Tiirkge'ye uyarlanmis

Blcek *4 faktorlii 24 maddeden olusan 6lgek

Sekil 1. Caligma siireci
Calhisma Grubu

Bu arastirmanin calisma grubunu 2017-2018 egitim oOgretim yilinda Bursa, Denizli, Istanbul ve
Kitahya’daki 6zel okullarda 6grenim goren, robotik dersleri alan ortaokul 6grencileri olusturmaktadir. Bu
okullar ayn1 6zel egitim kurumuna bagh olduklarindan her okulda ayni egitim programi uygulanmaktadir. Bu
okullardaki dgrenciler haftada iki ders saati robotik egitimi almaktadir. Bu egitimler kapsaminda Lego WeDo
2.0 egitim seti kullanilarak sinif diizeylerine gore cesitli robotik etkinlikleri (basit makineler, disliler, motorlar,
robotik programlama) gerceklestirilmektedir. Bu etkinlikler robot tasarimi, algoritma ve blok tabanli robot
programlama 6grenme hedeflerine gore gelistirilmistir. Ogrencilere ders kazanimima ve sinif diizeyine uygun
hikayeler verilerek, hikayede belirtilen sorunlara yonelik robot tasarlamalar1 istenmektedir. Tasarim etkinlikleri
ikigerli gruplar seklinde gerceklestirilmektedir. Robotik programlama asamasinda her Ogrenci tabletleri ile

robotlarin1 programlamaktadir. Gerekli izinler alindiktan sonra ¢alisma kapsaminda bu 6zel okullarda 6grenim
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goren 510 ortaokul 6grencisinden veri toplanmustir. Ancak verilerin analizinde eksik veri, ug degerler ve tutarsiz
verilere rastlanmig bu nedenle 30 6grencinin Verisi veri setinden ¢ikarilmistir. Son durumda ¢alisma grubunun

cinsiyete ve yasa gore dagilimlari Tablo 1°de verilmistir.

Tablo 1. Calisma Grubunun Yas ve Cinsiyete Gore Dagilimi

Kiz Erkek

Yas f % f %
10 6 3.8 20 6.2
11 68 43.6 111 34.3
12 48 30.8 106 32.7
13 31 19.9 69 21.3
14 3 1.92 18 6.2
Toplam 156 100 324 100

Olcme Araci

Calismada ortaokul dgrencilerinin robotik etkinliklerine karsi tutumlarini 6l¢mek amaciyla Cross ve digerleri
(2016) tarafindan gelistirilen Robotik Tutum Olgegi temel almmustir. Bu 6lgek arastirmacilar tarafindan 2010,
2012 ve 2015 yillarindaki ¢aligmalar sonucu her bir asamada giincellenerek son haline getirilmistir. Olgegin elde
edilen formu 5’liLikert turiinde, alt1 boyuttan ve 45 maddeden olusmaktadir. Her bir boyutta yer alan madde
sayilari su sekildedir: Ozgiiven (Confidence - 10 madde), Ogrenme Potansiyeli (Learning Potential - 10 madde),
Kisisel Robotik Kimligi (Personal Robotics Identity - 6 madde), Kisisel Teknoloji Kimligi (Personal
Technology Identity - 10 madde), Merak (Curiosity - 6 madde) ve Takim Caligmas1 (Teamwork - 3 madde).
Olgegin son formunun Cronbach alfa giivenirlik katsayisi .972 olup varyansin %66.2°sini agikladig1

belirtilmistir.

Olgegin Tiirkge’ye uyarlamasi igin dncelikle dlcedi gelistiren arastirmacilardan gerekli izinler alinmistir.
Kapsam gecerligi kapsaminda; 6l¢egin uyarlanabilirligine iliskin iki alan uzmanindan ve bir 6l¢gme uzmanindan
goriisler almmustir. Tiirkge’ye uyarlama c¢alismasinda olas1 kiiltiirel farklarin etkilerinin azaltilmasi
amaclanmistir. Olgegin dil gegerligini saglamak icin geri ceviri deseni kullamlmistir. Bu siiregte iKi
cevirmenden destek alinmistir. Dil es degerligi i¢in her iki kiiltiire hakim c¢evirmenler se¢ilmistir.
Cevirmenlerden biri 6lgegin orijinal dili olan Ingilizceden Tiirk¢e’ye ceviri yapmustir, digeri de orijinal metnini
goérmeden birinci gevirmenin gevirisini ingilizce diline ¢evirmistir. Konu uzmanlarimin da gériisleri ile dil
esdegerligi saglanmstir. Cevirisi yapilan 6lgek formu anlagilmayan maddelerin belirlenmesi i¢in robotik egitimi
alan 35 Kkigilik ortaokul &grencisinden olusan bir gruba uygulanmistir ve katilimcilardan alinan doniitler

neticesinde son haline getirilmistir.
Verilerin Analizi

Robotik Tutum Olgegi’nin faktdr yapisi ve yapi gegerligini incelemek icin elde edilen verilere Agimlayici
Faktor Analizi (AFA) uygulanmigtir. AFA ¢ok sayida degiskeni bir araya getirerek kavramsal olarak anlamli az
saylda yeni degiskenler (faktorler) bulmayr amaglamaktadir (Buylikoztirk, 2002). Calismada ayrica yakinsak
gecerlik analizleri kullanilarak olgek i¢ tutarlik yoniinden, Cronbach alpha yontemi ve birlesik giivenirlik
analizleri ile guvenirlik yéninden incelenmistir. Yakinsak gecerlik igin, 6lgege iliskin tiim CR degerlerinin AVE
degerlerinden biiylik olmasi ve AVE degerinin de 0,5’ten biiyiik olmas1 beklenmektedir. Birlesik giivenilirlik;
sayica birden fazla, heterojen, ancak benzer ifadelerin genel giivenilirligini 6l¢mek amaciyla kullanilmaktadir ve

bu degerin 0.7’den biiyiik olmas1 beklenmektedir (Raykov, 1998).
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Bulgular

Calismada oncelikle RTO iizerinde Acimlayict Faktér Analizi (AFA) gerceklestirmek iizere toplanan
verilerin uygunlugu kontrol edilmistir. Bunun i¢in eksik veriler, ters maddeler, veri setinin normalligi, uc veriler
ve maddeler arasindaki iliskiler kontrol edilmistir (Blyukoztirk, 2017; Field, 2013; Tabachnick ve Fidell,
2007). Ayrica 510 veriden tutarsizlik gosteren verilerin belirlenmesi amaciyla Mahalanobis Distance testi de
yapilmustir. Sonug olarak tutarsiz, ug veri, eksik veri olanlar (n=30) veri setinden ¢ikartilmistir. Son durumda
her bir maddenin carpiklik, basiklik degerleri ve histogram grafiklerine gore normal dagilim gosterdigi

belirlenmistir.

Yap:1 gegerligi kapsaminda; veriler AFA i¢in uygun hale getirilmistir. Maddeler arasindaki korelasyon
degerleri incelendiginde tiim maddeler arasinda anlamli iliskiler oldugu belirlenmistir. Caligmada 6rneklemin
uygunlugunu belirlemek Gzere KMO Kkatsayis1 .947 ve Barlett Sphericity testi y? degeri ise 6268.02 (p<.05)
olarak hesaplanmistir. Caligmada maddeler arasinda .30’dan biiyiik iligkiler tespit edildiginden Promax egik
dondiirme tekniginden yararlanilmigtir (Brown, 2009). Field (2013)’in ifade ettigi degerler referans alinarak
maddelerin faktor yiikleri belirlenmistir. Field (2013), 6rneklem sayisina gore kesme degerlerini; 100 kisilik
orneklem grubu i¢in .512, 200 kisilik 6rneklem grubu igin .364 olarak belirtmektedir. Bu nedenle ¢alismadaki
480 drneklem grubu i¢in kesme degeri .40 olarak olusturulmustur. Pallant (2016) ortak varyans (communulaties)
tablosunda .30’un altinda kalan degerlerin kendi faktorii igerisinde diger maddelerle uyumlu olmadigini
belirtmektedir. Bu baglamda her madde ¢ikarimindan sonra ortak varyans tablosu kontrol edilmistir ve hichir
madde ¢ikariminmn neticesinde .30’un altinda deger bulunmanustir. iki faktorde birden yer alan maddelerin,
faktor yikleri arasinda .10’dan biiyiik bir fark olmasi gerekmektedir (Blyukozturk, 2017). Bu degerler dikkate
alimarak gergeklestirilen ilk faktér analizi sonuglarinda 45 madde yedi faktor altinda toplanmistir. Ancak
maddelerin faktorlere gore dagilimi incelendiginde Kisisel Teknoloji Kimligi boyutunda yer alan maddelerin
faktor yapisinda uyumsuzluk olusturdugu gozlenmistir. Bu boyut altinda yer alan maddelerin (12 madde)
robotige karst tutumla dogrudan iligkili olmadigi i¢in Olcegin yapisindan ¢ikartilmasinda bir sorun
olugturmayacagi arastirmacilar tarafindan kararlastirilmistir. Daha sonra gergeklestirilen analizlerde de iki ve
daha fazla faktor altinda bulunan maddeler, dlgek i¢in daha az gerekli olanlardan baglanarak teker teker
cikartilmigtir. Orijinal Olgek ile Olgegin Tiirkge formunda yer alan maddelerin karsilastirilmast Ek 1°de

verilmistir.

Sonug olarak 6lgegin Tiirkce formu dort faktor altinda toplanarak 24 maddeden olugmustur. Sekil 2°de

verilen ¢izgi grafiginde (scree plot) de goriildiigii iizere kirilma noktalar: dort faktorii isaret etmektedir.
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Sekil 2. Cizgi grafigi
Olgegin Tirkge formunun agikladigi varyans toplami %61.744 olarak hesaplanmistir. Ayrica 6lgegin
giivenirlik katsayis1 Cronbach 0=932 olarak belirlenmistir. Tiim bu veriler 1s13mda RTO &lgegindeki

maddelerin ortak varyans degerleri, dondiiriilmiis faktor yiikleri ve faktorlerin agikladiklar1 varyans bilgileri ile

glvenirlik degerleri Tablo 2°de sunulmustur.
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Maddeler Ortak f1 f2 f3 fa
varyans

Ogrenme Istegi

Robotik hakkinda daha fazla bilgi edinmek isterim. .554 727

Robotlar ile ilgili yeni bilgiler 6grenmekten .621 797

hoslanirim.

Robotik etkinlikleri yapmaktan hoslanirim. .613 739

Robotlar hakkinda ¢ok sey 6grenebilecegimi .620 .539

biliyorum.

Robotlar hakkinda elimden geldigince bilgi .524 .624

arastirirm.

Robotlar ile ilgili seyler 6grenmek benim igin .684 .815

énemlidir.

Robotlar hakkinda TV programlari izlemeyi ve/veya 413 .682

kitap okumay1 severim.

Robotlarla ilgili seyler kesfetmek ilgi alanima girer. .697 799

Karmagik olsa bile, robotik teknolojisiyle ilgili her .503 .610

seyi 6grenmek isterim.

Robotik ile ilgili yeni fikirleri kesfetmekten zevk .648 841

alirim.

Raobotik benim ilgimi ceker. .647 .825

Robotlarin nasil ¢alistiklar1 konusunda 561 794

meraklryimdir.

Ozgiiven

Ben robotik alaninda uzman olabilecek bir kisiyim. .564 534

Bir bilgisayar programi yazabilirim. .586 915

Bir robot programlayabilirim. .641 .814

Robot yapabilme yetenegime giivenirim. 677 .687

Robot yapmada iyiyimdir. .667 .691

Bir robot yapabilirim. .606 .633

Bilgi Islemsel Diisiinme

Mantikl diistinmede iyiyimdir. 707 789

Karmasik problemleri ¢c6zmeyi severim. .631 797

Problemleri mantikli bir sekilde ¢ozerim. .729 .800

Takim Calismasi

Fikirlerimi grubuma iletebilirim. .628 720

Tyi bir grup iiyesiyimdir. 676 743

Grup olarak ¢alismaktan hoslanirim. .619 .856

Ozdeger 9.96 2.24 1.51 111

Aciklanan toplam varyans % %61.74 %4151 9%9.32 %6.28  %4.63

Giivenirlik katsayisi 0=925 0=860 o=815 0=.732

Tablo 2°de goriildiigii gibi maddelerin faktor yiikleri .534 ve .915 arasinda degismektedir. Ogrenme istegi

faktorinde 12 madde, 6zgiiven faktoriinde altt madde, bilgi islemsel diisiinme faktoriinde i madde ve takim

caligmasi faktoriinde {i¢ madde bulunmaktadir. Olcek son hali ile 24 maddeden olusmaktadr.

Olgegin Tiirkce formundaki faktorlerin birbirleriyle iliskileri Tablo 3’te verilmistir. Elde edilen verilere

gore faktorler arasinda orta diizeyde pozitif yonde iligkiler oldugu goriilmektedir.
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Tablo 3. Faktorler Arast Korelasyon Degerleri

Faktor 1 Faktor 2 Faktor 3 Faktor 4
Ogrenme Istegi 1
Ozgiiven 584 1
Bilgi Islemsel Diisiinme 463 AT2 1
Takim Caligmasi .323 400 442 1

p<.01

Olgegin yap1 gegerligi i¢in benzeme gegerligi (convergent validity) test edilmistir. Maddelerin standardize
faktor yiikleri, olgekteki boyutlarin agikladiklari ortalama varyans degerlerinin [average variance extracted
(AVE)] .50’den biiyiik olmasi, birlesik giivenirlik [composite reliability (CR)] katsayilarimin .70’ten biiyiik
olmast (Nunnally ve Bernstein, 1994) ve ayrica CR katsayilarinin AVE degerlerinden biiyilk olmasi
gerekmektedir (Byrne, 2016). Tiirk¢e’ye uyarlanan 6lgek tiim bu kriterleri saglamaktadir. Tablo 4°te faktdrlerin

birlesik giivenirlik katsayilari ve agiklanan ortalama varyans degerleri verilmistir.

Tablo 4. Faktorlerin bilesik giivenirlikleri ve ¢ikarilan ortalama varyans

CR AVE
Ogrenme Istegi 0.93 0.55
Ozgiiven 0.86 0.52
Bilgi Islemsel Diisiinme 0.84 0.63
Takim Calismasi 0.82 0.60

Tartisma ve Sonug

Bu calismada ortaokul &grencilerine yonelik Robotik Tutum Olgegi’nin Tiirkge’ye uyarlanarak &lgegin
gegerlik giivenirlik ¢aligmalarinin yapilmasi amaglanmistir. Bu uyarlama c¢alismasinda alanyazinda var olan
uyarlama adimlar1 (Glvendir ve Ozkan, 2015) sistematik bir yaklasimla gerceklestirilmistir. Elde edilen veriler
iizerinden &lgegin yap1 gecerligini incelemek i¢in AFA uygulanmistir. Olgegin faktdr yapisini belirlemek
amaciyla yapilan AFA sonuglari 6lgegin Ogrenme Istegi, Ozgiiven, Bilgi Islemsel Diisiinme ve Takim Calismasi
olarak dort faktorde toplandigini gdstermistir. Olgek genelinin toplam varyansin %61.744’{inii agikladig1

gorillmistiir.

Tiirk¢e Olcekte, bazi maddeler orijinal 6lcektekinden farkli olarak ayri bir faktoriin altinda birlesmistir.
Olgegin orijinal formuna gore 6grenme potansiyeli faktdriinde yer alan dort madde, kisisel robot kimligi
faktorinde yer alan i madde ve merak faktorunde bulunan bes madde, Tirkce formunda ayni faktor altinda
birlesmistir. Maddelerin ifade ettikleri anlam goéz oniinde bulundurularak bu faktdr 6grenme istegi olarak
adlandirilmistir. Orijinal formunda 6zgiiven faktoriine ait bes madde ve kisisel robotik kimligine ait bir madde
bu calismada Ozgiiven faktoriinde toplanmustir. Arastirmacilar ve uzmanlar orijinal olgekte kisisel robotik
kimliginde yer alan bu maddenin anlamsal olarak 6zgiiveni ifade ettigi goriisiinde oldugundan, bu maddenin
Ozgiiven faktoriinde yer almasi uygun bulunmustur. Bununla birlikte &zgiiven faktoriine ait diger iic madde
(“Mantikl diisiinmede iyiyimdir.”, "Karmagik problemleri ¢6zmeyi severim.”, “Problemleri mantikli bir sekilde
¢ozerim.”) farkli bir faktdrde birlesmistir. Anlamsal olarak bu maddelerin diger maddelerden ayrilmasi uygun

bulunmustur ve ortaya ¢ikan faktére bilgi islemsel diisiinme ismi verilmistir. Nitekim Cross ve digerleri (2016)
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bu ic maddeye 6lgegin 2015 formunda “bilgi islemsel diisinme-(computational thinking)” bashig1 altinda yer

vermislerdir. Takim ¢aligmasi faktorii ve alt maddeleri Tiirk¢e formunda da ayni1 sekilde kalmustir.

Orijinal olgekle uyarlanan dlgegin yapisindaki temel farklilik 6lgegin Tiirk¢e formunda “Kisisel Teknoloji
Kimligi” boyutunun yer almamasidir. Bu boyuttaki maddelerin robotige karsi tutumla dogrudan iligkili olmadig:
gorilmektedir (Ek-1). Bu nedenle bu boyutun oOlgekten ¢ikartilmasinin Slgiilmek istenen yapiyr dogru dlgme
noktasinda 6nemli bir etki olusturmadigi sdylenebilir. Orijinal 6l¢ekteki madde sayisinin fazla olmasi da goz
oniinde bulunduruldugunda bu boyuttaki maddelerin ¢ikartilmasiyla 6lgegin Turkge kisa formu elde edilmistir.
Diger yandan faktdr yapisinda ortaya c¢ikan bazi degisiklikler kiiltiirel farkliliklarla agiklanabilir (Hambleton,
Merenda ve Spielberger, 2004). Nitekim dl¢ekten ¢ikartilan bazi maddelerin Turk kiltirine uygun olmadigi
sOylenebilir. Orijinal olgekte yer alan “Teknoloji hakkinda arkadaslarimdan daha ¢ok sey bildigimi
kanitlamaktan hoglanirim.”, “Robotlar hakkinda yeni seyler 6grenmek havalidir.” vb. maddeler bu duruma

Ornek olarak gosterilebilir.

Sonug olarak bu ¢aligmada AFA sonucunda dort faktorli toplam 24 maddeden olugan gegerli ve giivenilir bir
Olgek elde edilmistir. Calismada Dogrulayici Faktor Analizi (DFA)’nin uygulanamamis olmasi ¢aligmanin
siurliligi olarak goriilebilir. Son yillarda gokca konugulan robotik egitimi konusunda ¢alisma yapmak isteyen
aragtirmacilar, bu alanda Ogretim programi gelistirmek isteyen uzmanlar ortaokul G6grencilerinin robotik
etkinliklerine karsi tutumlarin1 bu 6lgegi kullanarak degerlendirebilirler. Olgegin Tiirkge uyarlamasinda orijinal
lgege gore daha kisa bir form elde edilmistir. Olgegin kisa formunun ortaya ¢ikmis olmast kolaylikla ve kisa
siirede uygulanabilmesi agisindan daha avantajlidir. Olgegin faktorleri incelendiginde de 6grencilerin robotik
tutumlarinin bu faktorlerle iyi bir sekilde agiklandigi soylenebilir. Ortaokul dgrencilerinin robotik 6grenme
istekleri, Ozgiivenleri, bilgi islemsel diisiinme ve takim c¢alismasi becerileri bu 6l¢ek kullanilarak
degerlendirilebilir. Bu dlgekle elde edilen tutum verileri egitim alanindaki diger degiskenlerle iliskilendirilerek

kapsamli arastirmalar gerceklestirilebilir.
Tesekkiir

Bu caligma Istanbul Universitesi Bilimsel Arastirma Projeleri Birimi tarafindan desteklenmistir. Proje No:

52382 ve 53292.
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Table 1. Items of Robotics Attitude Scale for Secondary School Students

Items

Enthusiasm for learning

| would like to learn more about robotics.

I like to learn new facts about robots.

I like to do robotics activities.

| know | can learn a lot about robots.

I look for as much information as | can about robots.
Learning about robots is important is important to me.
I like to watch TV shows and/or read about robots.

I am interested in discovering things about robots.

I want to learn everything about robotics technology, even if it’s complicated.

I enjoy exploring new ideas about robotics.
Robotics is interesting to me.

I am curious about how robots work.

Confidence

| am the type of person who could become a robaoticist.
| can write a computer program.

| can program a robot.

| feel confident about my ability to make robots.

I am good at making robots.

I can make a robot.

Computational thinking
I am good at thinking logically.
I like solving complex problems.

| solve problems logically.

Teamwork
| can communicate my ideas to my team.
| am a good team member.

I like working on teams.
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Maddeler

Orijinal Olgek

Ogrenme

Istegi

Robotik hakkinda daha fazla bilgi edinmek isterim.
Robotlar ile ilgili yeni bilgiler 6grenmekten hoslanirim.
Robotik etkinlikleri yapmaktan hoslanirim.

Robotlar hakkinda ¢ok sey 6grenebilecegimi biliyorum.

oP

Robotlarla ilgili seyler kesfetmek ilgi alanima girer.

Karmasik olsa bile, robotik teknolojisiyle ilgili her seyi 6grenmek isterim.
Robotik ile ilgili yeni fikirleri kesfetmekten zevk alirim.

Robotik benim ilgimi ceker.

Robotlarin nasil ¢aligtiklart konusunda merakliyimdir.

ME

Robotlar hakkinda elimden geldigince bilgi arastiririm.

Robotlar ile ilgili seyler 6grenmek benim igin 6nemlidir.

Robotlar hakkinda TV programlar izlemeyi ve/veya kitap okumayi severim.

KRK

Ozgiiven

Bir bilgisayar programi yazabilirim.

Bir robot programlayabilirim.

Robot yapabilme yetenegime giivenirim.
Robot yapmada iyiyimdir.

Bir robot yapabilirim.

0z

Ben robotik alaninda uzman olabilecek bir kisiyim.

KRK

Bilgi
islemsel

Diigiinme

Mantikl diisiinmede iyiyimdir.
Karmagik problemleri ¢dzmeyi severim.

Problemleri mantikli bir sekilde ¢ézerim.

0z

Takim

Calismasi

Fikirlerimi grubuma iletebilirim.
Iyi bir grup iiyesiyimdir.

Grup olarak ¢aligmaktan hoglanirim.

¢

Cikartilan
Maddeler

Gittigim her yerde, robotlarla ilgili yeni bir seyler ararim.

KRK

Teknoloji ile ilgili bir seyler 6grendigim zaman kendimi iyi hissederim.
Bir robot yapmay1 6grenebilirim.

Yeni seyler tasarlamay1 severim.

Eger bir robotik projesine baglarsam, gercekten iyi bir is ¢ikarabilecegimi
diigiiniiyorum.

Teknoloji hakkinda konusmak beni heyecanlandirir.

Eger robotlarla ilgili bir seyi anlamazsam, onlarla ilgili sorular sorarim.

oP

Bir bilgisayar programi yazmay1 dgrenebilirim.

Bir seyleri tasarlamakta iyiyimdir.

0z

Robotlar hakkinda yeni seyler 6grenmek havalidir.

ME

Teknik islerden anlayan biriyim.

Ben teknoloji kullanarak iyi ¢alisan birisiyim.

KTK
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Bagka insanlarin aklina gelmeyen ¢dziimler iretirim.

Bilgisayarlar hakkinda olumlu bir duyguya sahibim.

Diger insanlar benim teknik islerden anlayan biri oldugumu diisiiniir.
Teknoloji benim ilgimi ceker.

Teknoloji hakkinda arkadaglarimdan daha gok sey bildigimi kanitlamaktan
hoslanirim.

Bilgisayarlar hakkinda bilmedigim bir sey oldugunda, denerim ve bir cevap
bulurum.

Bilgisayarlar hakkinda daha fazla sey 6grenmek igin siklikla ¢aligirim.
Teknoloji ile ilgili faaliyetler yapmaya ¢aligirim.

Teknoloji konusunda daha ¢ok sey bilmek benim igin ¢ogu insana gore daha

onemlidir.

OP: Ogrenme Potansiyeli, KTK: Kisisel Teknoloji Kimligi, OZ: Ozgiiven, ME: Merak, KRK: Kisisel Robotik
Kimligi, TC: Takim Caligmast
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