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Makale Bilgileri 0z
Makale Gecmisi Bu ¢alismanin amact hizmet i¢i egitim alan dgretmenlerin Egitsel Robotik uygulamalarina kars
tutumlarini belirlemek amaciyla “Smif I¢i Egitsel Robotik Egitim Uygulamalarina Doniik Tutum”
Gelis: 03.02.2020 olgeginin gelistirilmesidir. Olgek gelistirme calismast 2018-2019 &gretim yilinda Amasya’da
Kabul: 07.04.2020 “Temel Robotik” hizmet i¢i egitimi almig farkli brans alanlarina sahip 120 6gretmen ve ¢esitli
Yayn: 28.06.2020 branslarda egitsel robotlara iligkin deneyimi olan 124 olmak iizere toplam 244 &gretmenle
Anahtar Kelimeler: gerceklestirilmistir. Madde havuzu olusturulurken Sisman ve Kiiciik tarafindan gelistirilen 6lgekte
Egitsel Robotlar yer alan baz1 maddelerden yararlanilarak ve arastirmacilar tarafindan yazilan 41 maddeden olusan
Tutum, ’ madde havlu.zu f)lusturq}mustur. Bu siiregte li¢c uzman goriisiine bagvurularak dl¢egin taslak deneme
Olgek Gelistirme. formu getirilmistir.  Olgegin faktdr yapisii belirlemek igin agimlayict ve dogrulayici faktor

analizleri yapilmustir. Olgegin amaca hizmet etme diizeyi, i¢ tutarlihk ve kararlihk diizeyleri
arastirllmistir.  Analizler sonucunda Olgegin toplamda 3 faktdrden ve 32 maddeden olustugu
belirlenmistir. Olgegin biitiiniine iliskin hesaplanan Cronbach Alpha giivenirlik katsayisi .735;
Olgegin bilesenlerine iliskin Cronbach Alpha katsayisi ise Isteklilik faktorii; .762, Is birligi ve
Problem Coézme faktorii; .795 ve Olumsuz Bakis Faktorii; .806 olarak hesaplanmistir. Yapilan
analizler sonucunda Ogretmenlere doniik sinif igi egitim robot uygulamalarina yonelik tutum
Olceginin gecerli ve giivenilir bir veri toplama araci oldugu belirlenmistir.

Developing the Attitude Scale Toward Educational Robotic Education In-Class
Avrticle Info ABSTRACT

Article History The aim of this study was to be developed “The Attitude Towards Teachers in In-Class Robotic

Education Practices” scale for determine attitudes of teachers who received in-service training to
Received: 03.02.2020 Educational Robotics. In the 2018-2019 academic year, the scale development study was carried
Accepted: 07.04.2020 out with a total of 244 teachers, including 120 teachers with in-service training in Basic Robotics in
Published: 28.06.2020  Amasya and 124 teachers with experienced in educational robots in various branches. While
preparing the item pool, an item pool consisting of 41 items was formed by making use of some

Ejgg;g;g:l: Robots items in the scale developed by Sisman and Kiigiik and writing items by authors. In this process,
Attitude ' the first draft version of the scale was prepared by consulting three experts. Exploratory and

confirmatory factor analyzes were conducted to determine the factor structure of the scale. The aim
of the scale was to examine the level of internal consistency and stability. The scale has a total of 3
factors and consists of 32 items. The Cronbach Alpha reliability coefficient calculated for the
whole scale was.735; The Cronbach's Alpha coefficient for the components of the scale is the
Willing factor; .762, Knowledge Level factor; .795 and Negative Perspective Factor; .806. As a
result of the analyzes, it was concluded that the attitude scale towards classroom training robot
applications towards teachers is a valid and reliable data collection tool.

Scale Development.
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Sinif I¢i Egitsel Robotik Egitim Uygulamalarina Déniik Tutum Olgeginin Gelistirilmesi

GIRiS

Giinliik hayatta yapilan islemlerin, bilgisayarlarin anlayacagi mantiksal bicime doniistiiriilmest,
diizenlenmesi ve programlarin ¢alistirilmasi siireci programlama seklinde isimlendirilmektedir (Kesici
ve Kocabag, 2007). Saeli, Perrenet, Jochems ve Zwaneveld (2011) programlamayi herhangi bir
problemin ¢dziilmesi ve analiz yaparak gelistirilmesi olarak aciklamislardir. Demirer ve Sak (2016)
kodlama siirecini bireylerin basariyla tamamlayabilmeleri icin {iste diizey becerilere sahip olmalar
gerektigini ifade etmektedir. Kodlama egitimi, bireylerin problem ¢ézme ve diisiinme gibi iist diizey
becerilerini gelistirmelerine yardimci olabilir. Nitekim Catlak, Tekdal ve Baz (2015) kodlama
egitiminin, bireylerin problem ¢ozme, isbirlikli ¢alisma ve analitik diisiinme becerilerinin
gelistirilmesinde 6nemli bir yere sahip oldugunu ifade etmektedirler. Ayrica Catlak ve arkadaslari
(2015) kodlama egitiminin, bireylerin belirli psikomotor becerileri de gelistirdigini belirtmislerdir.
Geng ve Karakus (2011) bireylerin kodlamay1 bunaltici, anlagilmasi zor ve zahmetli bir is olarak
algiladiklarim ifade etmektedir. Alanyazin incelendiginde kodlama egitimi alan bireylerin kodlama
egitimi almayan bireylere gore 6zgiin ve yaratic diistinme, problem ¢6zme ve sonug¢ odakli diistinme
gibi iist diizey diistinme becerilerinde daha basarili olduklarina doniik kanitlara rastlamak miimkiindiir
(Clements ve Gullo, 1984). Ayrica bireyler kodlama yaparak problem ¢6zme becerilerine yonelik
ogrenme stratejilerini  gelistirebilir, 6zglin projeler hazirlayabilir ve farkli fikirler arasindaki
baglantilar1 da kurabilecekleri sdylenebilir. Bu beceriler sadece bilgisayar alaninda uzmanlagmis
kisiler icin degil, farkli meslek gruplar1 i¢in de gerekli olan becerilerdir (Wing, 2006; Resnick, 2013).
Programlama yoluyla farkli disiplinlerle ilgili bilgilerin ve kavramlarin daha kolay O6grenilmesi
saglanabilir. Ornegin matematik dersinde yer alan degiskenler ve fonksiyonlar konusu programlama
yoluyla daha kolay anlasilabilmektedir (Resnick ve Ocko;1990). Balanskat ve Engelhart (2004)’e gore
endiistri 4.0 ile yasama bir¢ok yeni teknolojinin girmesiyle birlikte, programlama yapabilen bireylere
olan ihtiyac da aym oranda artmistir. Altun ve Akpinar (2014) alanyazinda kodlama egitiminin
bireylerin bilissel becerilere katki sagladigina doniik pek ¢ok kanitin oldugunu ifade etmektedirler.

Kodlama egitimi ile birlikte 6zdeslesmis egitsel robotik uygulamalari, 6gretim faaliyetlerinin
yiiriitiildiigii mekanik robot kullanimina dayanan bir Ogretim stratejisi olarak tanimlanmaktadir
(Catlin, 2012). Kodlama egitiminde kullanilan egitsel robotik uygulamalarda hazirlanan materyaller,
genellikle bireylerin 6grenmelerini destekleyecek niteliktedir (Ospennikova, Ershov ve Ijin, 2015).
Prensky’ye (2010) gore egitsel robotik uygulamalari bireylerin ilgilerini ¢ok fazla ¢ekmektedir. Ortiz
(2015) egitsel robot uygulamalart bireylerin motivasyonlarinda pozitif yonde olumlu bir artig
sagladigini belirtmektedir. Catlin (2012) egitsel robot uygulamalarinin bireylerin yaratic1 diisiinme
gibi iist diizey diisiinme becerilerinin gelistirilmesinde kullanilabilecegini ifade etmektedir. Aymn
sekilde Kazimoglu, Kieman, Bacon ve Mackinnon (2012)’a gore egitsel robotik uygulamalari
bireylerde bilgisayarca diisiinme becerilerinin gelismesine katki sagladigin1 vurgulamiglardir.
Korkmaz, Cakir, Ozden, Oluk ve Sarioglu (2015) bilgisayarca diisiinmeyi, var olan problemleri
¢dzme, yeni bir sistem tasarlama ve giinliik yasamda karsilagilan problemlerin ¢éziimiinde bilgisayar
biliminin temel kavramlar1 dikkate alinarak bireylerin sergiledikleri davranislar1 anlama ydntemi
bigiminde tanimlamaktadirlar.

Alanyazinda egitsel amagli Lego, mbot, arduino, clementino, my robot gibi pek ¢ok farkli robot
setinin oldugu vurgulanmaktadir. Lego robot setlerin ise digerlerine gore biraz daha One ¢iktigini
sOylemek miimkiindiir. Sungur (2013)’un belirtmis oldugu gibi lego parcalar1 bireylerin eglenerek
Ogrenmelerinin yan1 sira diger brans derslerine karsi olan ilgilerini de arttirdigimi ifade etmistir. Lego
Mindstorm setleri icerisinde gelen motorlar ve sensorler (ultrasonik mesafe, 151k sensorii, ses sensoril,
dokunma sensorii gibi) kullanilarak belirli kodlar yazma suretiyle farkli tasarimlar yapmak
miimkiindiir (Cukurcubasi, Yavuz-Konakman, Giiler ve Kartal, 2018). Alanyazin incelendiginde lego
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temel robotik egitsel programlamayla ilgili pek ¢ok kaynak bulunmaktadir (Cukurcubasi vd. 2018).
Ornegin Kazez ve Geng (2016)’in belirtmis oldugu gibi lego egitsel robotik programlama egitimi alan
bireyin aktif bir sekilde robotik etkinliklere katildigi vurgulanmaktadir. Ayni sekilde Somyiirek (2015)
de lego temel robotik egitimi alan bireylerin yaparak, yasayarak ve 0zgiin materyaller tasarlayarak
O0grenme siireclerinde aktif rol oynadiklarmi belirtmektedir. Lego egitsel robotik uygulamalari
bireylerin diger brans derslerine karsi olan tutumlarinda olumlu yonde katki sagladigi ifade
edilmektedir (Beisser, 2005). Alan yazinda diger egitsel robot setlerine doniik arastirmalara da
rastlamak mimkiindiir. Castledine ve Chalmers (2011) egitsel robot uygulamalarinin bireylerin
problem ¢6zme becerilerinin gelistirilmesinde ¢ok fazla etkiye sahip oldugunu belirtmislerdir. Bu
cergevede egitsel robot uygulamalarimin &grencilerin ilgilerini ¢ektigi, motivasyonlarinda olumlu bir
artig sagladig, bireylerde yaratict diisiinme ve bilgisayarca diisiinme gibi becerilerin gelismesine katki
saglayabilecegini sdylemek miimkiindiir.

Elbette Ogretmenlerin siiflarinda kendi alanlarina doniik konularin daha iyi anlagilmasina
yonelik olarak, egitsel robotlardan yararlanabilmeleri i¢in, bu teknolojileri tantyor olmalarinin yan
sira egitsel robot etkinlikleri yararli bulmalart da gerekmektedir. Bir baska ifadeyle egitsel robot
etkinlikleri doniik olumlu tutuma sahip olmalar1 gerekmektedir. Bu gercevede 6gretmenlerin sinif igi
egitsel robot uygulamalarina doniik tutumlariin belirlenmesi, alanyazina 6énemli katkilar saglayabilir.
Erkus (2003) tutumu psikolojik bir degisken olarak tanimlamakta ve tutumun fiziksel degiskenler gibi
kolayca Ol¢iilemeyecegini, ancak tutumu 6lgmenin de yollarinin bulundugunu belirtmistir. Cam ve
Baysan-Arabacit (2010)’ya gore tutum, insanlarin bir konu hakkindaki goriis ve diisiincelerinden
olugmaktadir. Bireylerin bir konu hakkinda olumlu veya olumsuz diisiincelerini belirlemek i¢in tutum
Olcekleri gelistirilmistir (Cam ve Baysan-Arabaci, 2010). Bu o6l¢ekler tutum ifadelerinden
olugmaktadir. Tutum ifadeleri tutumla alakali olan yagsantilarda var olan diisiinsel duygusal ve eyleme
yonelik 6gelerin hepsini veya istenen herhangi birini kapsayabilir (Tezbasaran, 1997; Kircaali-iftar,
1999). Erkus (2003) tutum ifadelerini yazarken asagidaki kurallara uyulmasi gerektigini belirtmistir;

o  “Gegmisle” alakali degil “Simdi” ile ilgili cimleler kullanilmali.
e Olgusal ifadelerin yer aldig1 ctimleler bulunmalidir.
e Farkli anlam tagiyan veya farkli anlagilabilecek climlelerden kaginilmali.

o Arastirilan psikolojik degisken disinda baska degiskenlerin ifade edildigi maddelerden
kaginilmali.

e Arastirilan psikolojik degiskenin tiim ranjin1 kapsayan ifadelere yer verilmeli.

e Sade ve anlasilir bir dil kullanilmal

e Ciimleler olabildigince kisa ve sade tutulmali.

e Her madde sadece bir diisiinceyi kapsamali.

e Belirsizlik durumu olusturan (hepsi, her zaman, asla vb.) kelimelerden kaginilmali.
o “Sadece” gibi kelimeler dikkat edilerek kullanilmali.

e Orneklemin 6zelligi goz dniinde bulundurularak anlasilmasi gii¢ olabilecek ciimlelerden
kaginilmali.

Sosyal bilimler ve psikoloji aragtirmalarinin ¢ogunda bireylerin belirli psikometrik (Kircaali ve
Iftar, 1999) ozelliklerini dlgmek amaciyla farkli sekillerde Slgme yapilmaktadir. Olgme sonunda
toplanan veriler belirli dogrultularda sembollere doniistiiriiliir. Daha sonra bu degiskenler sayisal veya
sinifsal sembollere cevrilir (Kircaali ve Iftar, 1999). Bir 6lgme araci gelistirirken dikkat edilmesi
gereken bazi hususlar vardir. Bu hususlar; 6lgme aracini gelistirme siirecinde gecerlilik ve
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giivenilirligine dikkat edilmesidir (Kircaali ve iftar, 1999). Olgek gelistirme siireci genellikle niteliksel
ve niceliksel olarak gergeklesir (Cam ve Baysan-Arabaci, 2010). Yurdugil ve Askar (2008)’1n
belirttigi gibi nicel siirecte ¢alisma grubu oldukea biiyiiktiir ve faktor analizleri kullanilabilir. Alayazin
incelendiginde 6zellikle farkli branglardaki 6gretmenlerin sinif i¢i egitsel robot uygulamalarina doniik
tutumlarini belirlemeye doniik bir 6lgme aracina rastlanamamistir. Sigman ve Kiigiik (2018) tarafindan
gelistirilen bir tutum 6lcegi bulunmakla birlikte, bu dl¢ek ortaokul 6grencilerine doniiktiir.

Alanyazindaki 6gretmenlere yonelik tutum 6lcegine iliskin bu boslugu doldurmak amaciyla, bu
aragtirmada Ogretmenlerin siif ici egitsel robot uygulamalarina doniik tutumlarinin arastirilmasina
odaklanilmis ve 6gretmenlerin robotik etkinliklere iligkin tutumlarinin incelenmesi i¢in gegerli ve
giivenilir bir 6lgme araci gelistirmek amaglanmistir.

YONTEM
Arastirma Deseni

Bu arastirma temel arastirmalar kapsaminda gelistirilen bir dlgek ¢aligmasidir. Betimsel tarama
arastirmalar1 Orneklem sayisi fazla tutularak arastirmacinin belirledigi anket veya oOlceklerle bilgi
toplanir. Fraenkel ve Wallen (2006) betimsel tarama arastirmalarinda arastirmacilarin, fikirlerin ve
o0zelliklerinin nedenlerinden ¢ok 6rneklemde yer alan bireyler agisindan nasil dagildigiyla ilgilendigini
belirtmislerdir. Bu ¢aligma tarama tiirli ¢alismalarda kullanilabilecek bir dlgektir.

Calisma Grubu

Bu arasgtirmanin ¢alisma grubunu; 2018-2019 yillarinda Bilgisayar ve Ogretim Teknolojileri
Egitimi (BOTE), Sosyal Bilgiler, Fen Bilgisi, Miizik, Tiirkce, Ingilizce, Ozel Egitim Matematik ve
Smif Ogretmenligi branglarinda gorev yapmakta olan Amasya Mislab’da Temel Egitsel Robot
hizmetici egitim programina goniillii katilan 6gretmenlerin yani sira egitsel robotlara doniik deneyimi
bulunan toplamda 224 6gretmenden olugmaktadir. Caligma grubunun cinsiyet ve branslara gore
dagilimlari Tablo.1’de 6zetlenmistir.

Tablo 1. Calisma Grubunun Boliim ve Cinsiyete Gore Dagilimi

Cinsiyet
Kadin Erkek Toplam
Sinif Ogretmenligi 48 45 93
Matematik Ogretmenligi 17 34 52
Tiirkge Ogretmenligi 2 3 5
Brans Ozel Egitim Og{etmenligi' ' 2 2 4
Sosyal Bilgiler Ogretmenligi 1 2 2
Miizik Ogretmenligi 12 9 21
BOTE 16 10 26
Fen Bilgisi Ogretmenligi 16 5 21
Toplam 114 110 224

Olcegin Gelistirilme Siireci

Madde havuzunu olusturmak amaciyla oncelikle alanyazin taranarak konu hakkinda benzer
calismalar incelenmistir. Bu kapsamda 6l¢ek icin hazirlanan maddelerden bazilar1 Sisman ve Kiigiik
(2018) tarafindan gelistirilen 6lgekte yer alan ”Robotik hakkinda daha fazla bilgi edinmek isterim,
Robotlar ile ilgili yeni bilgiler 6grenmekten hoslanirim, Robotik etkinlikleri yapmaktan hoslanirim,
Robotlar hakkinda elimden geldigince bilgi arastiririm, Robotik benim ilgimi ¢eker, Bir robot
programlayabilirim, Mantikli diistinmede iyiyimdir ve Grup olarak ¢alismaktan hoslanirim’ maddeleri
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Ogretmenlere uyarlanarak madde havuzuna su sekilde alinmistir: ‘Egitsel robotlarla ilgili yeni bilgiler
ogrenmek isterim, Egitsel robotlarla ilgili yeni bilgiler 6grenmek hosuma gider, Egitsel robotlarla ilgili
etkinlik yapmaktan hoslanirim, Egitsel robotlarla ilgili arastirma yapmak isterim, Egitsel robotlara
karsi ilgiliyimdir, Egitsel robotlar1 programlarken zorlanacagimi diisiinmem, Karsilagtigim problemleri
mantikli bir sekilde ¢ozmek isterim ve Egitsel robot uygulamalarinda grup calismasi yapmaktan
hoslanirim’ Madde havuzunu olustururken ii¢ 6gretmenden robotik kodlama hakkinda kompozisyon
yazmalar1 istenmistir. Yazilan kompozisyonlar incelenerek uygun diislinceler tutum ifadesine
doniistliriilerek madde havuzuna eklenmistir. Ayrica arastirmacilar tarafindan uygun goriilen maddeler
de madde havuzuna eklenerek, uygun uzunluk, anlasilirlik ve yeterlikleri agisindan degerlendirilmek
iizere 3 alan uzmanina gonderilmistir. Alan uzmanlarindan alina doniitler dogrultusunda toplam 41
maddelik deneme 6lgegi hazirlanmistir. Olcekteki maddeler “5-Kesinlikle Katiliyorum”, “4-
Katiliyorum”, “3-Kararsizim”, “2-Katilmiyorum”, “1-Kesinlikle Katilmiyorum” seklinde belirtilen 5°1i
likert tipi olarak hazirlanmasi uygun goriilmiistiir.

Verilerin Analizi

Pilot uygulama sonucunda toplanan veriler SPSS ve Amos programlart kullanilarak analiz
edilmistir. Istatistiksel analizler dogrultusunda &lgegin yapr gegerliligi ile ilgili analizlerin yapilip
yapilamayacagini belirlemek amaciyla ilk olarak KMO ve Bartlett testi yapilmistir. Bu test sonucunda
toplanan veriler tizerinde agimlayici faktor analizi yapilabilecegi goriilmiistiir. Bu dogrultuda toplanan
veriler iizerinden acimlayict ve dogrulayici faktdr analizi yapilmustir. Olgegin kag faktorden
olustugunu belirlemek amaciyla temel bilesenler analizi kullanilmistir. Faktor yiikleri Varimax dik
dondiirme teknigi kullanilarak incelenmistir. Varimax dik dondiirme teknigi diizenlenmis faktor
matrislerinin satirlarinin veya siitunlarinin sadelestirilmesi ile basit bir yapt haline gelir (Saracli,
2011). Faktor yiikii .40’dan diisiik olan maddeler olgekten cikarilarak analizler tekrarlanmigtir.
Acimlayict faktor analizinin ardindan dogrulayici faktor analizi yapilmistir. Dogrulayici faktor analizi,
Olcek modellerinin olusturulmasinda sik¢a kullanilan ve bu asamada biiyiik 6l¢iide kolaylik saglayan
bir analiz yontemidir. Schermelleh-Engel, Moosbrugger, ve Miiler (2003) dogrulayict faktér analizde
ortaya c¢ikan degerlerin; 0<c2/df <2, O0<RMSEA<0.05, O0<SRMR<0.05, 0.95<NFI<1.00,
0.97<NNFI<1.00, 0.97<CFI<1.00, 0.95<GFI <1.00 ve 0.90<AGFI<1.00 araliklarinda olmasinin iyi
uyumu, 2<c2/df <3, 0.05<RMSEA<0.08, 0.05<SRMR<0.10, 0.90<NFI<0.95, 0.95<NNFI<0.97,
0.95<CFI<0.97, 0.90<GFI<0.95 ve 0.85<AGFI<0.90 araliklarinda olmasinin ise kabul edilebilir
uyumu gosterdigini ifade etmektedirler. Analizler sonucunda kriterlere uymayan maddeler
cikarildiktan sonra kalan 32 maddenin, amaca hizmet etme diizeyini test edebilmek i¢cin madde faktor
korelasyonlarina bakilmigtir. Maddelerin ayirt ediciligini belirlemek igin %27 iist grup ve %27 alt grup
belirlenerek gruplar arasindaki farka bakilmistir. Olgegin giivenirligini arastirmak amaciyla is i¢
tutarlilk katsayilar1 ve test tekrar test yontemi ile kararhlik diizeyleri hesaplanmustir. I¢ tutarliligi
belirlemek i¢in ise Cronbach alpha giivenirlik katsayisi, Sperman-Brown formiilii, Guttmann split-half
giivenirlik formiilii ve iki es yar1 arasindaki korelasyon degerlerine bakilmistir. Olgegin kararlhilik
diizeyi sekiz hafta arayla yapilmis olan iki uygulama arasindaki korelasyon degerinin hesaplanmasiyla
belirlenmistir.

Verilerin Toplanmasi

Verilerin toplanmasi siirecine baglamadan 6nce Amasya Mislab’da 124 Ogretmene iki hafta
siireyle Temel Egitsel Robot hizmetici egitimi verilmistir. Bu kapsamda Lego Mindstorm Ev3 ve
mBlock egitsel robot setleri kullanilmistir. Verilen egitim sonunda 6gretmenlere hazirlanan taslak
dlgek formu uygulanmustir. Ote yandan sosyal medya platformu iizerinden dgretmenlerle iletisime
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gecilerek, egitsel robotlara iliskin tecriibe sahibi olan Ogretmenlere goniilliiliik esasina gore Slgek
formu ¢evrimigi olarak sunulmustur.

BULGULAR
Olcegin Gecerliligine iliskin Bulgular

Smif I¢i Egitsel Robot Egitim Uygulamalarina Doniik Tutum Olcegi’nin gecerliligi kapsaminda
oncelikle yap1 gecerliligini belirlemek amaciyla agimlayict ve dogrulayici faktor analizleri yapilmistir.
Yapi gecerliliginden sonra ise maddelerin amaca hizmet etme diizeyleri, madde toplam korelasyonlar1
ile ayirt edicilik diizeyleri arastirilarak bu boliimde 6zetlenmistir. Yapilan bu analizlere iliskin bulgular
asagida belirtilmistir.

Yapr Gegerligi
Acimlayict Faktor Analizine Iliskin Bulgular:

Toplanan veriler iizerinden agimlayici faktdr analizi yapilip yapilamayacagina karar vermek
amaciyla KMO ve Barlett Sphericity testi yapilmigtir. KMO degerinin 0,60’dan yiiksek olmasi ve
Barlett testinde anlamli farklilasma olmasi, verilerin faktor analizi i¢in yeterli oldugunu
gostermektedir (Biylikoztiirk, 2002). Yapilan analiz sonucunda verilerin KMO= .895; Barlett testi
degeri ise ¥2= 9399.281; sd=820 (p=0,000) olarak bulunmustur. Bu sonuglara gore eldeki veriler
iizerinde faktor analizi yapilabilecegi anlagilmistir.

Oncelikle dlcegin tek boyutlu bir yapr gdsterip gdstermedigi arastirilmistir. Bu haliyle dlgekte
bulunun 41 maddenin faktor yiiklerinin .40°dan biiyiikk oldugu belirlenmistir. Daha sonrasinda
Varimax dik dondiirme teknigi ile faktor yiiklerine bakilmistir. Varimax dik dondiirme teknigi,
maddelerin  faktor yiiklerinin hesaplanmasi, faktor yapisinin belirlenmesi ve faktorlerin
isimlendirilmesinde temel Ol¢iit niteligindedir. Varimax dik dondiirme teknigi ile elde edilen
sonuglarin tam bir uyum i¢inde oldugunu belirtmistir (Saragli, 2011). Maddelerin {i¢ faktor altinda
toplanabilecegi goriilerek, faktdr analizi bu dogrultuda tekrarlanmistir. Elde edilen sonuglara gore
madde yiikii 0,40’dan az olan ve kapsam gegerliligini bozmayacag: diisiiniilen bes madde Slgekten
¢ikarilmistir. Ancak faktor yiikleri .35-.40 arasinda olan 21. maddenin 6l¢ekten ¢ikarilmasi durumunda
kapsam gecerliliginin zarar gorebilecegi, bu maddeyi karsilayabilecek baska bir maddenin
bulunmadig1 diistiniilerek, bu madde ¢ikarilmamistir. Cikarilan maddelerin kapsam gecerliligini
etkileyip etkilemediginin belirlenmesi amaciyla 2 alan uzmanina tekrar inceletilmigtir. Daha sonra
faktor yiikleri birden fazla faktére dagilan iic madde Slgekten cikarilmistir. Ancak 23. maddenin
atilmast durumunda kapsam gegerliligi bozulacagi diisiiniilerek bu madde olgekte birakilmistir ve
yeniden faktor analizi yapilmistir. Cikarilan maddelerin kapsam gecerliligini etkileyip etkilemediginin
belirlenmesi amaciyla yeniden 2 alan uzmanina inceletilmistir. Cikarilan 9 maddenin kapsam
gecerliligini etkilemedigi sonucuna varilarak diger analizlere gegilmistir.

Acimlayict faktor analizi sonucunda kalan 32 maddenin, {i¢ faktdr altinda toplandigi
goriilmektedir. Son haliyle 32 maddelik 6lgegin KMO= .904; Barlett testi degeri ise y2= 7439.300;
sd=528 (p=0,000) oldugu belirlenmistir. Olcegin son halinde bulunan 32 maddenin rotasyona
sokulmadan (unrotated) faktor yiiklerinin .360 ile .869 degerleri arasinda oldugu; varimax dik
dondiirme teknigi ile rotasyona sokulduktan sonraki haliyle bu yiiklerin .500 ile .908 degerleri
arasinda oldugu belirlenmistir. Olgekte belirlenen faktorler toplam varyansin %64 {inii agiklamaktadir.
Elde edilen faktorler, altlarinda toplanan maddelerin genel temalar1 goz oniinde bulundurularak
isimlendirilmistir. Bu cercevede “Isteklilik” faktorii altinda 20 madde, “Isbirligi ve Problem Cozme”
faktorii altinda 7 madde ve “Olumsuz Bakis” faktorii altinda 5 maddenin toplandigi belirlenmistir.
Olgegin faktdr sayis1 Grafik 1°de goriilebilmektedir. Grafik 1°de, ilk ii¢ faktorde yukaridan asagiya
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dogru hizli bir diisiisiin oldugu; bu nedenle varyansa bu ii¢ faktdriin diger faktorlere oranla daha fazla
katkisinin bulundugu goriilmektedir. Diger maddelerin daha yatay bir sekilde siralandiklar
goriilmektedir. Biiylikoztirk (2002) bu konuda birbirine yatayda yakin olan maddelerin varyansa
katkilarinin da birbirine yakin oldugunu ifade etmektedir.

Scree Plot

Eigenvalue
=

12 3 4 5 6 7 8 9 10111213 14 15 16 17 18 189 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33

Component Number

Grafikl. Faktorlere Gore Oz degerleri

Yapilan analizler sonucunda, kalan 32 maddenin faktorlere gore madde yiikleri ile faktorlerin 6z
degerleri ve agiklanan varyanslarina iligkin bulgular Tablo 2’de 6zetlenmistir.

Tablo 2. Olcegin Faktorlere Gore Yapilan Faktor Analizi Sonuglart

Maddeler Ort. F1 F2 F3
Var

M8 Egitsel robotlar1 kendi dersimde materyal olarak ,638 , 761
kullanmaktan hoslanirim

M20  Ogrencilerime egitsel robotlar1 nasil programlayacaklarmi 689 753
anlatmaktan hoslanirim

M12 Egitsel robotlarla ilgili siirekli yeni aragtirmalar yapmak ,694 , 7135

isterim
M13  Farkl tasarimda robotlar yapmak isterim , 740 127
M4 Egitsel robotlar1 kendi dersimde materyal olarak 547 7125
kullanabilirim

M11 (")grencilerimle birlikte egitsel robotlarla tasarimlar ,676 , 720
yapmaktan hoslanirim

M6 Egitsel robotlarla ilgili aragtirma yapmak isterim ,679 ,718
M15  Ozgiin bir robotik projesi olusturmak isterim (14 ,718
M14  Farkl sekillerde robot yapmak hosuma gider ,703 714
M9 Egitsel robotlarla ilgili sinifta etkinlik yapmak isterim ,662 ,713
M19 Egitsel robotlar1 programlarken zorlanacagimi diiginmem ,500 ,7104
M16 Proje yarismalarina yaptigim robotlarla katilmak hosuma 657 ,701
gider
M3 Egitsel robotlar alaninda yeterli hissederim ,525 ,701
M18 Egitsel robotlar1 programlamak hosuma gider ,692 ,666
M5 Egitsel robotlarla ilgili etkinlik yapmaktan hoslanirim ,598 ,654
M7  Egitsel robotlarla ilgili yeni bilgiler 6grenmek hosuma gider ,630 ,624
M17 Egitsel robotlari programlamak isterim ,564 ,587
M23  Derslerimde elestirel diisiinmeyi desteklemek isterim ,565 577
:ff M2 Egitsel robotlarla ilgili yeni bilgiler 6grenmek isterim 434 ,532
% M21 Qgrencilerimin egitsel robotlar1 programlayabileceklerine ,360 ,503
RZ] inanirim
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o M32 Egitsel robot uygulamalarinda isbirligi yapmak isterim ,869 ,908
E M31 Egitsel robot uygulamalarinda igbirligi yaparak caligmaktan 841 ,898
S hoslanirim
qE) M30 Egitsel robot uygulamalarinda grup caligmasi yapmaktan 823 ,888
= hosglanirim
E M33  Ogrencilerimin  egitsel robotlar tasarlarken isbirligi ,797 ,842
0 yapmalarini isterim
5w M29  Yaptigum projeleri mantikl bir sekilde ¢ozmek hosuma gider ,630 712
= M28 Karsilastigim problemleri mantikl bir sekilde ¢cézmek isterim  ,585 ,634
fr M39 Egitsel robotlar1 6grencilerime 6gretmekten hoslanirim 471 581
M41 Egitsel robotlarla ilgili aragtirma yapmaktan hoglanmam ,690 ,815
. _M38 Egitsel robotlari programlamaktan hoglanmam ,666 ,804
% M40 Egitsel robotlarla ilgili smmf i¢i etkinlik yapmaktan 657 ,800
aa) hoglanmam
; M35 Egitsel robotlarla ugrasirken yazilimda karsilastigim sorunlart 638 7193
g ¢ozmekten hoslanmam
o Ma34 Egitsel robotlarda bazi pargalari kullanmaktan hoglanmam ,535 716
Ozdeger 14554 3,355 2,534
Aciklanan Varyans 45,716 10,116 7,679

Tablo 2’de goriildiigii iizere dlcek Isteklilik, Isbirligi ve Problem Cozme ve Olumsuz Bakis
olmak iizere 3 faktdrden olusmaktadir. “Isteklilik” faktorii 20 maddeden olusup faktor yiikleri .503 ile
761 arasinda degerler aldig1 goriilmektedir. “Isteklilik” faktorii 6lcek igerisindeki 6z degeri 14.554;
genel varyansa saglamis oldugu katk1 %45,716’dir. “Isbirligi ve Problem Coézme” faktdrii 7 maddeden
olugup faktor yiikleri .581 ile .908 arasinda degerler aldig1 goriilmektedir. Faktoriin genel olcek
igerisindeki 6z degeri 3.355; genel varyansa saglamis oldugu katki %10,116’dir. “Olumsuz Bakig”
faktorii ise 5 maddeden olusup faktor yiiklerinin .716 ile .815 arasinda degerler aldig1 goriilmektedir.
Faktoriin genel 6l¢ek icerisindeki 6z degeri 2.534; genel varyansa saglamis oldugu katki %7,679°dur.

Dogrulayici Faktor Analizine Iliskin Bulgular

Yapilan agimlayici faktdr analizinden elde edilen 3 faktorlii yapinin dogrulanmasi igin
dogrulayici faktor analizi yapilmistir. Bu kapsamda toplanan veriler tizerinde birinci diizey dogrulayici
faktor analizi yapilmistir. Ozdamar (2004) dogrulayici faktdr analizini, faktdrler arasinda iliski
diizeyini, degiskenlerin faktorler ile iliski durumunu, faktorlerin birbirleri ile iliski durumunu ve
faktorlerin modeli agiklama diizeyini sinamak i¢in kullanildigini ifade etmektedir.

Tablo 3. Standart Uyum Iyiligi Olgiitleri ile Arastirma Sonuclarimin Karsilastiriimast

i} . Aragtirmada Elde
Uyum Olgiileri Iyi Uyum Kabul Edilebilir Uyum Edilen Uyum
Degerleri
c2/df 0<c2/df <2 2<c2/df <3 2.969
RMSEA 0<RMSEA<0.05 0.05<RMSEA<0.08 0.05
SRMR 0<SRMR<0.05 0.05<SRMR<0.10 0.00
NFI 0.95<NFI<1.00 0.90<NFI1<0.95 0.90
NNFI 0.97<NNFI<1.00 0.95<NNFI<0.97 0.95
CFI 0.97<CFI<1.00 0.95<CFI<0.97 0.90*
GFlI 0.95<GFI <1.00 0.90<GFI1<0.95 0.81*
AGFI 0.90<AGFI<1.00 0.85<AGFI<0.90 0.79*

Kaynak: Schermelleh-Engel-Moosbrugger-Miiler (2003)

Tablo 3’deki dogrulayic1 faktor analizi sonuglarina gore, ki-kare ¥2=2.969; (sd=637, p<.01);
(%2/sd)=2.969 olarak bulunmustur. RMSEA= 0.05; SRMR= 0.00; GFI= 0.81; AGFI= 0.79; NFI= 0.90;
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CFI= 0.95; NNFI= 0.95 olarak bulunmustur. Bu degerler dogrultusunda CFI, GFI ve AGFI degerleri
uyum araliklarinda goriilmezken, RMSEA, SRMR gozlenen fit degerlerinin iyi uyum, diger gozlenen
NFI ve NNFI fit degerlerin ise kabul edilebilir uyum gosterdigi goriilmektedir. Buna gore olusturulan
modelin dogrulandig1 goriilmektedir. Olgegin faktdriyel modeli Sekil 1°de sunulmustur.
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Sekil 1. Olcegin Birinci Diizey Dogrulayict Faktor Analizi Baglanti Diyagrami
Maddelerin Amaca Hizmet Etme Diizeyleri

Maddelerin amaca hizmet etme diizeylerini test edebilmek amaciyla madde toplam korelasyon
yontemi kullanilmistir. Bu ydntemde maddelerin belirlenen puanlart ile faktorlerden elde edilen
puanlar arasindaki korelasyonlar hesaplanarak, amaca hizmet etme diizeyi belirlenmistir. Maddelerin
belirlenen madde-faktor korelasyon degerleri Tablo 4’de gosterilmistir.

Tablo 4. Madde-Faktor Puanlart Korelasyon Analizi

Isteklilik Isbirligi ve problem Olumsuz Bakis
Cozme
M. No r M. No r M. No r
M8 7740 M32 886() M41 B845(%)
M20 835(*%) M31 890(*%) M38 B819(*)
M12 827(%%) M30 873(%%) M40 845(+)
M13 839(*%) M33 816(*%) M35 817(*%)
M4 ,637(**) M29 JT46(**) M34 ,684(**)
M11 ,7199(**) M28 JA2(*%)
M6 ,816(**) M39 ,7119(*%)
M15 ,831(**)
M14 820(*%)
M9 782(*%)
M19 624(*%)
M16 804(*%)
M3 565(*%)
M18 806(*%)
M5 691(*%)
M7 760(*%)
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M17 701(*%)
M23 678(*%)
M2 530(*%)
M21 530(*%) N=308; **=p<, 001

Tablo 4°de goriildiigii gibi madde faktor korelasyon katsayilari birinci faktor i¢in .530 ile .839
arasinda; ikinci faktor i¢in .719 ile .890 arasinda; {i¢iincii faktor i¢in .684 ile .845 arasinda
degismektedir. Her bir madde ait oldugu faktdér puami ile anlamli diizeyde pozitif yonde iliski
icerisindedir (p<<0,001). Madde-Faktor korelasyon degerlerine bakilarak, maddelerin her birinin amaca
hizmet ettigi sdylenebilir.

Madde Ayt Ediciligi

Madde ayirt edicilik diizeylerini belirlemek amaciyla iist-alt grup farklilasmalari incelenmistir.
Bu ¢ercevede 60’ar 6gretmenden olusan %27°lik iist ve alt gruplar olusturularak, bu gruplar arasindaki
farklilagma bagimsiz orneklem t testi araciligiyla aragtirnlmistir. Her bir madde ve faktdr toplam
puanlar1 aradaki farkin anlamli olmasi 6lgegin ayirt edicilik diizeyini gostermektedir. Biiyiikoztiirk
(2002) analiz sonucunda maddelerin hedefledigi davranisin, uygulanan grup iizerinde ayirt etme
derecesini gosterdigini ifade etmektedir. Alt-Ust grup fark analizlerine iliskin bulgular Tablo 5’te
Ozetlenmistir.

Tablo 5. Madde Aywt Edicilik Giigleri

Isteklilik Isbirligi ve problem Cézme Olumsuz Bakis

M. No t M. No t M. No t

M8 2.130 M32 1.362 M41 8.099
M20 3.160 M31 1.088 M38 7.287
M12 1.903 M30 1.522 M40 11.515
M13 1.197 M33 1.186 M35 8.346
M4 1,073 M29 1.351 M34 6.653
M11 1,120 M28 1.679

M6 1,010 M39 1.564

M15 2.644

M14 3.714

M9 1.814 Isteklilik 2.542

M19 1.277 Isbirligi ve Problem Cézme 2.509

M16 4.337 Olumsuz Bakis 13.376

M3 2.399 Toplam 4.586

M18 2.183

M5 1.483 sd: 164; p<001

M7 1.386

M17 1.369

M23 1.386

M2 1.508

M21 1.417

Tablo 5’de dlgekte bulunan 32 madde ve faktor toplam puanlar igin bagimsiz 6rneklem t testi
sonuclart incelendiginde degerlerin 1.010 ile 11.515 arasinda ve iist grup lehine anlamli oldugu
goriilmektedir (p<0,001). Buna gore 6lgekte bulunan her bir maddenin, faktdriin ve 6lgegin biitiiniiniin
ayirt ediciliginin yiiksek oldugu soylenebilir.
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Olcegin Giivenirligine iliskin Bulgular
Olgegin giivenirligini belirlemek amaciyla i¢ tutarliik ve kararlilik analizleri yapilmustir.
Yapilan analizlerin sonucunda elde edilen bulgular asagida belirtilmistir:

I¢ Tutarhlik Diizeyi

32 maddeden ve 3 faktdrden olusan dlgegin faktorlere gore i¢ tutarhilik diizeyleri, ki es yart
korelasyonu, Sperman Brown formiilii, Cronbach Alpha, Guttmann split-half giivenirlik formiilii
kullanilarak hesaplanmistir. Faktorlere ve 6lgegin tamamina iliskin i¢ tutarlilik analizi sonuglar1 Tablo
5’de gosterilmistir:

Tablo 5. Olgcegin Tamam: ve Faktérlerine Iliskin Giivenirlik Analizi Sonuglari

Faktorler Madde Iki es yar1 Sperman  Guttmann Split- Cronbach Alpha
Sayisi Korelasyonla  Brown Half
I1

Isteklilik 20 932 .965 .952 762

Isbirligi ve Problem 7 768 .869 .566 .795

Cozme

Olumsuz Bakis 5 159 274 157 .806

Toplam 32 934 .966 .924 135

Tablo 5 incelendiginde 3 faktor altinda toplanan 32 maddeden olusan Slgekteki her bir faktoriin
iki es yar1 korelasyonlar1 .932 ile .159; Sperman Brown giivenirlik katsayilar1 .965 ile .274; Guttmann
Split-Half degerleri .952 ile .157; Cronbach Alpha giivenirlik katsayilari .762 ile .806 arasinda
degisiklik gostermektedir. Olgekteki faktdrlerin toplamini ise iki es yari korelasyonu .934; Sperman
Brown .966; Guttmann Split-Half .924 ve Cronbach Alpha degeri ise .735’dir. Buna gore faktorlerin i¢
tutarlilik katsayilarinin yiiksek oldugu sdylenebilir. Biiyiikoztiirk (2002) Cronbach Alpha degerinin
0.70 ve iizeri deger almasi giivenirlik agisindan yeterli goriildiigiinii belirtmektedir.

Kararlhilik Diizeyi

Olgiimlerin zaman icinde degisiklik gosterip gostermedigi test tekrar test yontemi kullanilarak
hesaplanmistir. 32 maddelik 6lgek formu 8 hafta ara ile 22 6gretmene tekrar uygulanmistir. Bu
ogretmenler belirlenirken ulasilmast miimkiin olan &gretmenler secilmistir. Tekrarli elde edilen
puanlar arasindaki iligki incelenerek Tablo 6’da 6zetlenmistir.

Tablo 6. Olgegin Kararlilik Diizeyleri

Isteklilik Is birligi ve Problem Cozme Olumsuz Bakis
M. No r M. No r M. No r
M8 ,745(%*) M32 ,875(**) M41 ,855(**)
M20 ,865(**) M31 ,845(**) M38 ,823(**)
M12 ,854(**) M30 ,895(**) M40 ,868(**)
M13 ,849(**) M33 ,851(**) M35 ,832(**)
M4 ,687(**) M29 ,7168(**) M34 ,615(**)
M11 798(*%) M28 T21(%%)
M6 ,812(**) M39 ,725(**)
M15 ,839(**)
M14 ,856(**)
M9 721(%*)
M19 ,710(**%) Isteklilik 946(**)
M16 ,806(**) Bilgi Diizeyi .812(**)
M3 ,564(**) Olumsuz Bakis 967(**)
M18 .801(**) Toplam 937(*%)
M5 T14(%%)
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M7 798(*%)
M17 709(*%)
M23 617(*%)
M2 524(*%)
M21 545(*%) N=308; **=p<, 001

Tablo 6’da dlcekteki maddelerin test-tekrar test yontemi uygulanarak elde edilen korelasyon
katsayilariin .524 ile .895, faktorlerin ise .812 ile .967 arasinda oldugu goriilmektedir. Toplam puana
iliskin korelasyon ise .937°dir. Biitlin iliskilerin anlamli ve pozitif yonde oldugu goriilmektedir
(p<0,001). Buna gore 6l¢egin kararli 6lgtimler yapabildigi sdylenebilir.

TARTISMA, SONUC VE ONERILER

Alanyazin incelendiginde 6gretmenlere yonelik egitsel robot &gretim uygulamalarimi kabul
Olcegine (Cukurcubasi vd., 2018) rastlanmakla birlikte Ogretmenlerin simif i¢i egitsel robot
uygulamalarina doniik tutumlarini belirlemek amaciyla gelistirilmis bir 6l¢me aracina rastlanmamaistir.
Bu dogrultuda ¢alisma kapsaminda dgretmenler igcin Siif i¢i Egitsel Robot Uygulamalarina Doniik
Tutum Olgegi gelistirilmistir. Bu 6lgek bes dereceli likert tipi olup ii¢ faktér ve 32 maddeden
olusmaktadir. Birinci faktdr 20 maddeden olusan “Isteklilik Faktorii”, ikinci faktdr 7 maddeden olusan
“Isbirligi ve problem Cozme”, iigiincii faktér 5 maddeden olusan “Olumsuz Bakis Faktorii” diir.
Olgekteki “Isbirligi ve Problem Cozme” faktorii isimlendirilirken faktoriin altindaki 7 madde tek tek
incelenmis, bu maddelerden bazilar1 isbirligi ile ilgili oldugu halde bazilarmin mantiksal diiglinmeye
doniik oldugu goriilmiistiir. Yine benzer bir calisma yapan Cross vd. (2016) iic maddenin bulundugu
bir faktorii isimlendirirken bu faktorii bilgisayarca diisiinme (computational thinking) olarak
adlandirmislardir. Olgekteki 7 madde incelendiginde bilgisayarca diisiinme becerisini olusturan
igbirligi ve problem ¢dzme becerilerine doniik maddeler olmakla birlikte, elestirel diisinme ve
algoritmik diisiinme gibi bilgisayarca diigiinme siirecinde yer alan diger becerilere doniik madde
olmadigindan bu faktor “Isbiriligi ve Problem Cozme” olarak isimlendirilmistir. “Isteklilik” faktorii
isimlendirilirken faktorii kapsayan 20 madde tek tek incelenip robotik etkinlikler ile ilgili herhangi bir
seyi isteyip istememe durumuna gore adlandirilmistir. “Olumsuz Bakis” faktorii altinda toplanan 5
madde incelendiginde ise egitsel robot etkinliklere yonelik tamamen olumsuz maddeler oldugu
belirlenmistir. Sisman ve Kii¢iik (2018) tarafindan ortaokul &grencilerinin robot etkinliklere yonelik
tutumlarint 6lgmek amaciyla gelistirilen 6lgme araci incelendiginde, faktorlerin robotik 6grenme
istekleri, ozgilivenleri, bilgi islemsel diisiinme ve takim c¢aligma becerileri seklinde isimlendirildigi
goriilmekte, isbirligi boyutunun bulunmadigi goriilmektedir. Ancak farkli faktorler altinda yer alan
igbirligine doniik maddeler oldugu gézlenmistir. Bu dogrultuda faktorlere verilen isimlerin alanyazinla
da tutarh oldugu soylenebilir.

Hazirlanan 6lgegin gecerligini incelemek {izere agimlayict ve dogrulayici faktor analizi ve ayirt
edicilik 6zelliklerine bakilmistir. Yapilan agimlayici faktor analizi sonucuna gore, 6l¢gek maddelerinin
lic faktdr altinda toplandigi gériilmiistiir. Olgegin yapr gecerligini incelemek icin ise her bir faktorde
bulunan maddelerin faktor yiikleri, 6z degerleri ve agiklanan varyanslarina bakilmistir. Ortaya ¢ikan
faktor yapilarim1 dogrulamak amaciyla dogrulayici faktdr analizi yapilmistir. Yapilan dogrulayic
faktor analizinde elde edilen 6lgek modelinde gozlenen degerlerin, kabul edilebilir uyum gosterdigi
goriilmiistlir. Her bir faktor altinda yer alan maddelerin amaca hizmet etme diizeyini test edebilmek
icin madde faktor korelasyonlari incelenmistir. Balc1 (2009) 6l¢ekteki maddelerden ve maddelerin
bulundugu faktorlerin arasinda korelasyonun bulunmasinin, 6l¢ekteki her maddenin ait oldugu
faktoriin amacina ne kadar hizmet ettigini belirleyen bir dlgiit olarak kullanildigini belirtmektedir.
Maddelerin ayirt ediciligini belirlemek i¢in %27 {ist ve alt gruplar belirlenerek gruplar arasindaki farka
bakilmigstir ve her bir madde, faktor ve toplam puan agisindan ayirt edicilik diizelerinin yiiksek oldugu
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sonucuna ulasilmistir. Son olarak 6lcegin i¢ tutarhilifina iki es yar1 korelasyon Sperman Brown
formiilii, Cronbach Alpha, Guttmann split-half giivenirlik formiilii kullanilarak bakilmstir. Analiz
sonuclarinda faktorlerin ve dlgegin genelinin i¢ tutarhilik diizeylerinin yiiksek oldugu belirlenmistir.
Olgekle yapilan dlgiimlerin zaman icinde degisiklik gosterip gostermedigini tespit etmek amaciyla
sekiz hafta arayla ikinci uygulama yapilmis ve test-tekrar test yontemi ile kararlilik diizeyleri
incelenmis ve Ol¢egin kararlilik seviyesinin yiiksek oldugu goriilmiistiir. Sonug¢ olarak dgretmenlerin
Smif igi egitsel Robotik Uygulamalarina Déniik Tutum Olgegi’nin, gegerli ve giivenilir dlgiimler
yapabildigi belirlenmistir.

Olgegin, dgretmenlerin sinif ici egitsel robot uygulamalarina déniik tutumlarmi belirlemek
amaciyla kullanilmasi onerilebilir. Ancak Olgegin farkli gruba uygulanmasi durumunda yeniden
gecerlilik ve giivenilirlik analizlerinin yapilasi onerilebilir. Olgegin farkli gruplara uygulanmasi
durumunda gegerlilik ve giivenirlik ¢aligmalarinin tekrarlanmasi onerilir.
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Ek-1: Olcek Maddeleri

Kesinlikle
Katilmiyorum
Kararsizim

Katilmiyorum
Katiliyorum
Kesinlikle Katilryorum

1. Egitsel robotlar1 kendi dersimde materyal olarak kullanmaktan
hoslanirim

2. Ogrencilerime egitsel robotlari nasil programlayacaklarini

anlatmaktan hoglanirim

Egitsel robotlarla ilgili siirekli yeni aragtirmalar yapmak isterim

Farkli tasarimda robotlar yapmak isterim

Egitsel robotlar1 kendi dersimde materyal olarak kullanabilirim

Egitsel robotlarla ilgili etkinlik yapmaktan hoglanirim

Ogrencilerimle birlikte egitsel robotlarla tasarimlar yapmaktan

hoslanirim

Egitsel robotlarla ilgili aragtirma yapmak isterim

9.  Ozgiin bir robotik projesi olusturmak isterim

10. Farkli sekillerde robot yapmak hosuma gider

11. Egitsel robotlarla ilgili sinifta etkinlik yapmak isterim

12. Egitsel robotlar1 programlarken zorlanacagimi diigiinmem

13. Proje yarigmalarina yaptigim robotlarla katilmak hosuma gider

14. Egitsel robotlar alaninda yeterli hissederim

15. Egitsel robotlar1 programlamak hosuma gider

16. Egitsel robotlarla ilgili yeni bilgiler 6grenmek hosuma gider

17. Egitsel robotlar1 programlamak isterim

18. Derslerimde elestirel diistinmeyi desteklemek isterim

19. Egitsel robotlarla ilgili yeni bilgiler 6grenmek isterim

20. Ogrencilerimin egitsel robotlar1 programlayabileceklerine inanirim

21. Egitsel robot uygulamalarinda isbirlik¢i ¢aligmak isterim

22. Egitsel robot uygulamalarinda igbirlik¢i ¢alismaktan hoglanirim

23. Egitsel robot uygulamalarinda grup ¢alismasi yapmaktan
hoslanirim

24. Ogrencilerimin egitsel robotlar tasarlarken isbirlik¢i calismalarmi
isterim

25. Yaptigim projeleri mantikli bir sekilde ¢6zmek hoguma gider

26. Karsilastigim problemleri mantikli bir sekilde ¢6zmek isterim

27. Egitsel robotlar1 6grencilerime dgretmekten hoslanirim

28. Egitsel robotlarla ilgili aragtirma yapmaktan hoglanmam

29. Egitsel robotlar1 programlamaktan hoslanmam

30. Egitsel robotlarla ilgili sinif i¢i etkinlik yapmaktan hoglanmam

31. Egitsel robotlarla ugrasirken yazilimda karsilastigim sorunlari
¢ozmekten hoglanmam

32. Egitsel robotlarda baz1 pargalar1 kullanmaktan hoslanmam
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EXTENDED ABSTRACT

The aim of this study was to be developed “The Attitude Towards Teachers in In-Class Robotic Education
Practices” scale for determine attitudes of teachers who received in-service training to Educational Robotics.
When the literature was examined, there were no educational robotic scales for teachers. After the necessary
literature was reviewed, it was decided to develop the scale. However, while developing the scale, the robotic
attitude scale towards the secondary school students for the item pool was used. Educational robatic applications
attract much attention of individuals. Therefore, educational robotic applications, which are accepted as new
technology, aim to help teaching by using them actively in education and are thought to contribute to the
development of computational thinking skills. With the help of educational robotic applications, it is thought to
contribute to the development of high-level thinking skills such as critical thinking, result oriented thinking,
computer thinking and problem solving. As another factor, it is thought that the individuals who take this
training will meet the need of qualified engineers by turning to this field. As another factor, it is thought that the
individuals who take this training will meet the need of qualified engineers by turning to this field. As there is no
robotic attitude towards teachers in the literature, it was decided to do such a study. Attitude is defined as a
psychological variable. Attitude scales are developed to measure abstract thinking skills such as opinions and
thoughts of individuals. In this study, teachers" attitudes towards classroom robotic education were examined.

As a research method, descriptive research design was used in quantitative research methods. In 2018-2019,
teachers and educational volunteers who participated in the in-service training program in Amasya Mislab,
which were working in Computer and Instructional Technology Education (CEIT), Social Studies, Science,
Music, Turkish, English, Special Education, Mathematics and Classroom branches It consists of a total of 224
teachers who have previously been interested in robots, have knowledge, have already been trained or are still
undergoing training. In constructing the item pool, three teachers were asked to write essays about robotic
coding. After examining these compositions, a pool of substances was formed. For the appropriate length, clarity
and adequacy of the substances, 3 expert opinions were sought. After the interview, a total of 41 items (5-likert
type) trial scale was prepared. The data collected as a result of the pilot application were analyzed using SPSS
and Amos programs. In regard to statistical analysis, KMO and Bartlett test were used to analyze the construct
validity of the scale. Exploratory factor analysis and confirmatory factor analysis were performed on the data
obtained from the analysis. Exploratory factor analysis and confirmatory factor analysis were performed on the
data obtained from the analyzes. Principal component analysis was used to determine how many factors the scale
could be composed of and the factor loadings of the items. Factor loads were investigated using Varimax vertical
rotation technique. Confirmatory factor analysis was performed on a completely different group from the data
obtained from the first application. Items with factor load less than .40 were excluded from the scale and
analyzes were repeated. As a result of the analysis, the item total correlation method was used to test the level of
serving the purpose of the remaining 32 items after removing the items that did not meet the criteria. Validity of
the scale was determined with Pearson’s r test. In order to determine the discrimination of the items, 27% upper
group and 27% subgroup were determined and the difference between the groups was examined. Internal
consistency coefficients were calculated to obtain reliability and stability tests were performed with test-retest
method. In order to determine the internal consistency, Cronbach alpha reliability coefficient, Sperman-Brown
formula, Guttmann split-half reliability formula and correlation values between two equal halves were examined.
The stability level of the scale was calculated by determining the correlation value between the two applications,
which were performed at intervals of eight weeks.

The greatest contribution of this scale to the field is that there is no study on robotic attitude towards teachers.
In the literature, it was seen that there was no educational robotic attitude scale study for teachers, and it was
decided to develop a scale for this area. In order to examine the validity of the scale, factor analysis and
discriminant characteristics were examined. According to the exploratory factor analysis, it was seen that the
scale items were grouped under three factors. In order to examine the construct validity of the scale, when the
factor loadings, eigenvalues and explained variances of the items in each factor are examined, it can be said that
the construct validity is sufficient. As a result of exploratory factor analysis, confirmatory factor analysis was
performed to confirm the resulting factor structures. In the scale model obtained from the confirmatory factor
analysis, it was seen that the values observed were close to acceptable or close to acceptable and were confirmed
by the data. Item total correlation method was used to test the level of service of the items under each factor. As
a result, it can be said that the Attitude Scale towards Teachers in Classroom Robotics Applications is a valid
and reliable scale that can be used to measure teachers' attitudes towards educational robotic practices in the
classroom. In the new studies to be carried out, the applied fields can be changed, their effects on higher level
thinking skills can be examined and the study can be repeated especially by increasing the number of the
working group. If the scale is applied to different groups, it is recommended to repeat the validity and reliability
studies.
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