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Bu caligmanin amaci, diizey fark etmeksizin dgretmenlerin sinif iginde egitsel robot kullanimina doniik 6z
yeterlilik algilarmi belirlemek igin “6gretmenlere yonelik smnif i¢i egitsel robot kullanimma doéniikk 6z-
yeterlilik algis1 6lgedi” gelistirilmesidir. Aragtirmanin ¢aligma grubu Tirkiye’nin farkli illerinde ilkokul,
ortaokul ve lise diizeyinde gorev yapmakta olan, daha dnce egitsel robot kullanimina déniik egitim almis 86
6gretmen ve daha Once egitsel robot egitimi almamis ancak egitsel robotlar hakkinda bilgisi olan 70 6gretmen
olmak tizere farkli branglardan toplam 156 6gretmenden olusmaktadir. Madde havuzu olusturulurken ilk
olarak literatiir taranmigtir. Daha sonra uzman goriisiine bagvurulmustur. 55 sorudan olugsan madde havuzu
uzman goriislerinden sonra 49 madde olarak uygulanmistir. Madde analizi igin yapilan caligmalar
korelasyona bagl analiz yontemiyle gergeklestirilmistir. Olgek caligmasinin faktdr yapist dogrulayict ve
agimlayict faktdr analizi ¢alismalari yapilarak ortaya konulmustur. Olgek tek faktorlii ve 49 maddeden
olusmaktadir. Olgegin tamamina iliskin hesaplanan Cronbach Alpha giivenirlik katsayis1 hesaplama sonucu
.759 olarak bulunmustur. Dogrulayici ve agimlayici faktor analizi ¢aligmalar ile hesaplanan Cronbach Alpha
degerleri Ogretmenlere Yonelik Sinif I¢i Egitsel Robot Kullanimina Déniik Oz-Yeterlilik Algist Olgeginin
giivenilir ve gecerli bir veri toplama araci oldugu yapilan analizlerle belirlenmistir. Sonug olarak 5°li likert
tipinde bir olgek gelistirilmistir. Bireylerin egitsel robot kullanimina doniik 6z-yeterlilik algisini dlgebilen
glivenilir ve gegerli bir 6lgme arag elde edilmistir.
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A STUDY OF DEVELOPING A SELF-EFFICACY SCALE FOR TEACHERS FOR
THE USE OF IN-CLASS EDUCATIONAL ROBOTS

ABSTRACT

The purpose of this study is to develop “Self-sufficiency Perception Scale on In-class Educational Robot Use
for Teachers” to determine the self-sufficiency perception of teachers in the class on educational robot use
regardless of their levels. The working group of the study consists of 156 teachers in total from several
branches providing training for primary schools, secondary schools and high schools in different provinces of
Turkey. On the one hand, 86 teachers in the group had a training on educational robot use previously, on the
other hand, 70 teachers left had no training on educational robot use but had an idea about the educational
robots. First of all, the literature review was made while the item pool was created before getting an expert
opinion. The item pool including 55 questions was implemented as 49 items after the expert opinions. The
studies for item analysis were practiced with the correlation-linked analysis method. The factor structure of
the scale study was put forward with the confirmative and exploratory factor analysis studies. The scale is
single factoral and it has 49 items. The calculation result of Cronbach Alpha reliability coefficient regarding
all of the scale was found .955. It is determined that Self-suffiency Perception Scale on In-class Educational
Robot Use for Teachers is a reliable and valid data collection tool by means of Cronbach Alpha rates
calculated with the confirmative and exploratory factor analysis studies. In conclusion, a 5 point likert-like
scale was developed. A reliable and valid device which can measure the self-sufficient perception on the
educational robot use of individuals was created.

Keywords: Teacher, coding, educational robot, self-sufficiency,.

Giris

Glinlimiiz egitim sisteminde egitsel robotlardan siklikla yararlanildigi goriilmektedir.
Kalelioglu’na (2015) gore dijital teknoloji ile biiyiiyen ¢ocuklarin, yalnizca o teknolojiyi
kullanmalarindan ziyade, gerektiginde yeni teknolojiler tiretmeleri ve iist diizey diisiinme becerilerini
gelistirmesi beklenmektedir. Philips (2009) ve Wing’e (2010) gore iist diizey becerilerden biri de
Bilgisayarca Diisiinmedir. Bilgisayarca Diisiinme, bir tek bilgisayar bilimcileri olmamakla birlikte
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biitiin bireylerin sahip olmasi gereken bir yeti olarak goriilmektedir (Korkmaz, Cakir ve Ozden, 2017;
Wing, 2006; Wing, 2010; Wing, 2008). Bilgisayarca Diigiinme becerilerinin &grencilere
kazandirilabilmesinde en ¢ok kullanilan tekniklerden birisi gorsel tabanli programlama araglar ile
bilgisayar programlama 6gretimidir (Weinberg, 2013). Kodlama becerisi mantiksal ¢ikarim, problem
¢bzme, yaratici diisinme ve benzerleri gibi ileri seviye diisiinme becerilerinin gelismesine imkéan
saglamaktadir (Fesakis ve Serafeim, 2009; Fessakis, Gouli, ve Mavroudi, 2013; Kay ve Knaack,
2005). Kalelioglu (2015) birgok tilkenin kiigiik yaslardaki ¢ocuklar igin bilgisayar kodlamanin egitim
programlart ile iliskili hale getirilmeye baslanildigi1 ifade etmistir. Programlama becerisinin,
bilgisayar yazilimi gelistirebilme disinda 21. yiizyilda insanlarda olmasi gereken iist diizey diigiinme
becerilerini de kullanabilme 6zelligi gerektiren bir yetenek olarak goriilmekte oldugu belirtilmistir
(Yikseltirk ve Altiok 2015). Bireyler kodlama ile bilgisayarlarin ya da baska cihazlarin nasil
calisacaklarinin farkina varirken, ayni zamanda sorunlarin nasil ¢6ziilebilecegi ve sistematik
diisinebilme adimlart 6grenilmektedir (Yikseltirk ve Altiok 2015). Resnick ve Ocko (1990)
programlama ile disiplinler arasi terimlerin ve siirecin detayli bir sekilde calisilmasinin miimkiin
oldugunu belirtmistir. Nitekim kodlamanim problem ¢ézme becerilerinin gelismesine pozitif yonde
etki ettigine doniik literatiirde pek ¢ok kanit bulunmaktadir (Dasso 2005; Feurzeig 1970; Mulder 2002;
Papert 1993).

Blok temelli programlama egitimi bir¢ok iilke ile eszamanli olarak Tiirkiye’de de 6gretim
programlarina girmis, programlama egitimine iligkin ¢alismalarin 6nemini artirmistir.  MIT
laboratuvarlarinda gelistirilmis ve Tirkiye’de 1. kademede programlama ogretiminde yaygimn bir
sekilde kullanilan blok tabanli bir uygulama olan Scratch yazilimmin 6grencilerin iizerinde 6z-
yeterlik, motivasyon, problem ¢6zme becerisi gibi etkilerini arastiran ¢aligmalarin oldugu (Geng ve
Karakus, 2011; Giilbahar ve Kalelioglu, 2014; Kukul ve Gokgearslan, 2014; Yiikseltiirk ve Altiok,
2016), fakat bunlarm yetersiz oldugu goriilmiistir. Son birkag yilda blok tabanli kodlama
uygulamalarinin gelistirilmesi ile birlikte kiigiik yas gruplarindan baslayarak kodlama egitimi ve
egitsel robot setlerini kullanimi ile ilgili ¢aligmalar karsimiza ¢ikmaktadir (Berland ve Wilensky,
2015; Bers, Flannery, Kazakoff ve Sullivan, 2014; Chang, Lee, Chao ve Cehn, 2010; Fridin, 2014).

Son dénemde egitim yasamina baglayan 6grencilerden beklenilen beceriler arasinda yaratici
diiginme, elestirel diisinme, problem ¢6zme, is birligi yapabilme, aragtirma yapabilme, arastirmada
cesitli yollar kullanabilme ve bilgisayarca diisiinme becerileri gérilmektedir (Kaya ve Yilayaz, 2013).
Ogrencilerin gelistirip programlayabildigi ve kolay uygulama imkan1 saglayan egitsel robot setlerinin
bu becerileri gelistirmek i¢in kullanilabilecegi ifade edilmektedir (Berland ve Wilensky, 2015).
Robotik destekli 6grenme ortamlar1 6zellikle Portekiz, Kanada, Japonya, Avustralya, ABD vb. iilkeler
tarafindan Lego Mindstorms egitim setleri ile birlikte 1990’11 yillarin sonundan itibaren uygulanmaya
baglanmistir. 2000°li yillarin sonundan itibaren Tiirkiye’de genellikle okullarda yapilan pilot
caligmalar, robot kuliipleri, robot yarigmalar1 sekliyle uygulamaya konulmustur. Bu acidan
disiiniildiigiinde egitsel robot uygulamalarinin Tiirk Egitim Sistemine girisinin yeni bir teknolojik
uygulama oldugu soylenilmistir (Silik 2016). Egitim ortamlarinda robotik faaliyetlerin artmasi ile
birlikte 6grencilerin diizeylerine cevap verebilecek pek c¢ok robot Kitinin piyasada yerini aldigi
belirtilmistir (Kalelioglu ve Keskinkilig, 2017; Numanoglu ve Keser, 2017; Weinberg ve Yu, 2003).
Yapilan ¢alismalar gz 6niine alindiginda egitimde kullanilan robot setlerinden en ¢ok tercih edilenler
Lego Robot setleri, mBot robot kiti ve Arduino robot kitleri oldugu sdylenebilir. Alanyazinda kodlama
becerisi ve algoritmik beceri kazandirmak amaciyla egitimde kullanilabilen robot setleri ile yapilan
calismalara rastlamak mimkiindiir (Beug, 2012; Bers, Flannery, Kazakoff ve Sullivan 2014). Bu
setlerden kullanim kolayligi, ekonomik durumu ve yaygm kullanimi birlikte g6z Oniinde
bulunduruldugunda en yaygin olanlarmin Lego Mindstorms setleri ve mBot oldugu ifade edilmektedir
(Uggiil, 2013). mBlock kodlama uygulamas: ve mBot robot Kkitleri kullanilarak kodlamanin temel
beceri ve kavramlarinin kolay ve hizli bir bi¢imde olusturulup denemeler yapilabilecegini sdylenebilir.
Bu ortamlarda programlamanin eglenceli ve kolay oldugu sdylenebilir. Siirikle-birak islemi ile
bloklarin kullanimi kodlama 6grenimini hizlandirmakta ve kolaylagtirmaktadir (Numanoglu, Keser
2017). Benzer sekilde Lego Mindstorms robot setleri ile de programlama, kod bloklar ile
yapilmaktadir. Her blok robotun ayri bir fonksiyonundan sorumludur ve bu setleri programlamanin
zannedildigi kadar zor olmadigi, bilakis egitici ve eglenceli oldugu belirtilmistir (Fidan ve Yalgin
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2012). Ogrenciler lego parcalari aracihigryla robotlarini inga eder, bu siire¢ tamamlandiginda,
programlama asamasina Qgeger. Cayir (2010) tarafindan yapilan caligmada Lego ile yapilan
calismalarin deney grubunda bulunan 6grencilerin bilimsel siireg becerileri ile birlikte benlik algilarini
pozitif yonde etkiledigini ifade edilmistir.

Egitsel robot setleri ile yapilan programlamalarin es zamanl doniit ve diizeltme alinabilmesi
ozelligiyle ogrencilerin soyut kavramlari anlama becerilerine pozitif yonde etkili oldugu ifade
edilmistir (Uggiil, 2017). Egitsel robotlarin kodlama o6gretimi ve fen, teknoloji, matematik ve
miihendislik ¢alismalarinda kullanimi yayginlasmaktadir (Fidan ve Yal¢in, 2012). Alanyazinda egitsel
robotlar ile yapilan ¢alismalara bakilacak olunursa son yillarda artarak giden FETEMM yaklagimi
kapsaminda programlama egitiminin diginda fen, matematik gibi diger derslerdeki bazi becerileri
kazandirmak amaciyla kullanildigi gorilmektedir (Yolcu ve Demirer, 2017). Bu kapsamda
degerlendirildiginde bu araglardan programlama egitimi disinda pek ¢ok farkli konunun Ggretiminde
yararlanilabilecegi soylenebilir.  Elbette bu araglarin sinif igerisinde kullanilabilmesi, farkl
branglardaki 6gretmenlerin bu araglar1 kullanabilme yeterliliklerine sahip olmalarina baghidir. Son
yillarda Milli Egitim Bakanlhigi’'nin farkli branslardaki Ogretmenlerin egitsel robotlara doniik
becerilerini gelistirmek amaciyla hizmet i¢i egitim programlar diizenledigi goriilmektedir.
Ogretmenlerin kendilerini bu araglar1 derslerine kullanabilmek amaciyla yeterli hissetmeleri, bir baska
ifadeyle egitsel robotlardan yararlanmaya doniik 6z-yeterliliklerinin yiiksek olmasi, bu araglarin
siniflarina girebilmesi i¢in olduk¢a dnemlidir.

Oz-yeterlilik kavramini Bandura (1997) bireyin belirlenen herhangi bir performansi
sergileyebilmek amaciyla gerekli etkinlikleri diizenleyerek dogru sekilde gerceklestirme kapasitesi
iizerine kendisine has karar1 olarak tanimlamistir. Yine alanyazina bakildiginda 6z-yeterlilik algist,
gelismekte olan bir kiginin karsilastigi problemlerden kagmak yerine bu problemlerin iistesinden
gelmeye ¢alismakla birlikte bireyin elde ettigi ve ihtiya¢ halinde kullanabilmesi muhtemel duygusal
performansmi kendini kontrol edebilme yetisi olarak ifade edilmistir (Askar ve Umay 2001). Oz
yeterliligin 6grenmenin duyusal kismini agiklamada kullanilan en 6nemli degisken segeneklerinden bir
tanesi oldugu belirtilmistir (Tuncer ve Tanas, 2011). Oz-yeterlilik calisma sistemini ve &grenme
seklini kendi kisisel tercihleriyle segebilme ve gereken basari i¢in kendi kendini motive edebilme,
emek harcama gibi sonuglar dogurmaktadir (Orhan ve Akkoyunlu 2003).

Literatiirde dgretmenlerin egitsel robot kullanimini ve egitsel robot programlama 6z-yeterlik
algilarmi 6lgmeye doniik cesitli araglar bulunmasina ragmen (Kukul, Gokgearslan, Giinbatar 2017 ve
Altun, Kasalak 2017), bu o6lgeklerin K-12 diizeyi igin gelistirildigi go6riilmektedir. Ancak bu
teknolojilerin egitim sistemine entegrasyonunda Ogretmenlerin tstlendigi kritik rol gbz Onilinde
bulunduruldugunda, 6gretmenlerin siniflarinda egitsel robot uygulamalarin1 kullanmaya doniik 6z-
yeterliliklerini  6lgmeye doniik bir Olgme aracinin  bulunmamasi, 6nemli bir bosluk olarak
degerlendirilmistir. Literatiirdeki bu boslugu doldurabilmek amaciyla, bu ¢aligma kapsaminda “Sinif
I¢i Egitsel Robot Kullanimina Déniik Oz-Yeterlilik Algis1 Olgegi” gelistirilmistir. Giiniimiizde birgok
disiplinde kullanilan egitsel robotlardan yararlanmasi beklenen farkli branglardaki 6gretmenlerin
egitsel robot kullanmaya doniik 6z-yeterliliklerinin 6lgtilmesi alanyazina katki saglayabilir.

Yontem

Arastirma Deseni

Bu aragtirma betimsel tarama modelinin kullanildigr bir 6l¢ek gelistirme c¢alismasidir.
Betimsel tarama modeli orta diizeyde bir nicel yontem olarak dile getirildigi ifade edilmektedir
(Guzzo, Jackson ve Katzell, 1987; King ve He 2005). Gelistirilen bu olgekte, alanyazinda
gorebilecegimiz tarama modellerinden, betimsel tarama modeli kullanmilmistir.  Betimsel tarama
modeli, verilerden elde edilen sonuglarin genellenebilirligini saglamak amaciyla, arastirma yapilan
alanda toplanan verileri olabildigince uygun analiz etme ve tarama yéntemi olarak agiklanabilir.
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Calisma Grubu

Aragtirmanin ¢alisma grubu, Amasya ilinde bulunan devlet ve 6zel okullarda gérev yapmakta
olan farkli branslardan 76 erkek 80 kadin olmak iizere 156 6gretmenden olusmaktadir. Belirlenen
Ogretmenlerin 86’s1 daha 6nce hizmetici egitim kapsaminda egitsel robot egitimi almisg, diger kismu ise
kendi cabalariyla deneyim kazandiklarimi ifade etmislerdir. Katilimcilarin 69’u derslerinde egitsel
robotlardan yaralanmaktadir. Ogretmenlerin 100’ii BT 6gretmeni, 23°ii siif 6gretmeni, 8’i teknoloji
tasarim Ogretmeni ve 25 tanesi de diger (matematik, okul Oncesi, 6zel egitim, sosyal bilgiler, din
kiiltiirii ve ahlak bilgisi, beden egitimi, fen bilgisi, cografya, Tiirk dili ve edebiyati, biyoloji ve fizik)
branglardandir.

Veri Toplama Araci

Madde olusturulmasi amaciyla ilk olarak literatiir taranmistir. Alanyazindaki benzer kaynaklar
(Kukul, Gokgearslan, Giinbatar 2017 ve Altun, Kasalak 2017) incelenip eksiklikler belirlenmistir.
Alanyazina bakildiginda blok temelli kodlama veya lego gibi uygulamalara yonelik az miktarda 6l¢ek
bulunmakla birlikte (Kukul, Gokgearslan, Giinbatar 2017 ve Altun, Kasalak 2017), 6gretmenlerin
egitsel robot uygulamalarina iligkin 6z-yeterlilige doniik Olgek bulunamamistir. Alanyazina
bakildiginda konuya iliskin benzer Slceklerden bir tanesi olan Blok Temelli Programlamaya Iliskin
Oz-Yeterlik Algis1 Olgegi (Altun ve Kasalak 2017) gelistirilen 6lcege benzemekle birlikte, ¢alisma
grubu ortaokul 6grencilerini kapsamaktadir. Ayrica bu 6lgek yalnizca programlamaya iligkindir. Yine
alanyazina bakildiginda Ortaokul Ogrencileri igin Programlama Oz-Yeterlilik Olgegi (Kukul,
Gokgearslan, Giinbatar, 2017) bulunmakta ancak bu 6lgekte ise blok temelli programlama veya egitsel
robottan ziyade sadece programlamaya doniik bir olgektir ve ayni sekilde ortaokul Ggrencilerine
doniiktiir.

Gelistirilen bu 6l¢ekte ise alanyazindaki Olgeklerden farkli olarak galisma grubu 6gretmenler
olarak belirlenmekle birlikte diger 6lgeklerde bulunan blok temelli kodlama 6z-yeterlilik algisindan
ziyade egitsel robot kullanimina ve kodlanmasina doniik bir 6z-yeterlilik algi 6l¢egidir. Kodlama 6z-
yeterliliginin yaninda egitsel robot tasarimi ve egitsel robot temel becerilerini 6lgmeye doniik
maddelerde bulunmaktadir. Bu maddeler egitsel robot kullaniminda baslangi¢ diizeyince yapilmasi
gereken iglemleri barindirmaktadir. Literatiir destekli hazirlanan madde havuzu olusturulduktan sonra
alan uzmani olarak BOTE béliimiinde gorev yapmakta olan akademisyenlerden goriis almmustir.
Uzman goriisleri dogrultusunda madde havuzunun son sekli verilip uygulamaya konulmustur.

Verilerin Toplanmasi

Olusturulan madde havuzu netlestirildikten sonra Google aracilifiyla online form olarak
hazirlanmistir. Hazirlanan online form baglantisi 6gretmenlere ¢esitli yollardan (e-posta, sms,
whatsapp ve facebook gibi araglar) ulastirllmigtir. Baglantiya tiklayarak agilan formu 6gretmenler
doldurmustur. Verilerin tamami online olarak toplanmistir. Kagit iizerinden tek bir veri dahi
toplanmamustir.

Veri Analizi

Olgek temelde 49 maddeden olusturulmustur. Toplanan veriler SPSS programma girilmistir.
Olgege ilk olarak KMO ve Barlett analizleri yapilarak agimlayici faktor analizi yapilip yapilmayacagi
test edilmistir. Bu analizlerin 1s18inda ulasilan veriler {izerinden acimlayict ve dogrulayici faktor
analizi yapilmustir. Olgegin faktdr sayist ve maddelerin faktdr yiiklerini belirlemek icin temel
bilesenler analizi kullanilmistir. Yapilan analiz sonucunda 6l¢ek tek faktorlii olarak belirlenmistir. Tek
faktorlii olmasindan dolay1 faktor yiikleri igin varimax dik dondiirme teknigi uygulanmamistir. Faktor
yiikii 0.40’tan diisiik herhangi bir madde olmadig1 i¢in 6lgekten hi¢c madde atilmamistir. Dogrulayici
faktor analizi, 6lgek modellerinin olusturulmasinda sik¢a kullanilan ve bu asamada biiylik olgiide
kolaylik saglayan bir analiz yontemidir. Analizler sonucunda kriterlere uymayan maddeler
olmadigindan 49 maddenin, amaca hizmet etme diizeyini test edebilmek icin madde toplam
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korelasyon yontemi kullanilmigtir. Pearson’s r testi ile dlgcegin gecerligi belirlenmistir. Maddelerin
ayirt ediciligini belirlemek igin %27 st grup ve %27 alt grup belirlenerek gruplar arasindaki farka
bakilmistir. Giivenirligini elde etmek ftizere i¢ tutarhilik katsayilar1 hesaplanarak, test tekrar test
yontemi ile kararlilik testleri yapilmistir. I¢ tutarliigi belirlemek igin ise Cronbach alpha giivenirlik
katsayisi, Guttmann split-half, Sperman-Brown formiilii giivenirlik formiilii ve iki es yar arasindaki
korelasyon degerlerine bakilmstir. Olgegin kararlilik diizeyi 4 hafta aradan sonra yapilmis olan ikinci
uygulama sonrasinda aralarindaki korelasyon degerinin belirlenmesiyle hesaplanmuistir.

Bulgular
Gegerlik

Hazirlanan 6lgek ¢alismasi gegerlik analizleri 1s1ginda yap1 gegerligi i¢in agimlayici faktor analizi ve
dogrulayic1 faktdr analizi yapilmistir. Olcek maddelerinin amaca hizmet etme diizeyleri icin madde
toplam korelasyonlarina bakilmistir. Ayirt edicilik diizeyleri ise alt ve iist gruplar arasindaki
farklilagmalar araciligiyla incelenmistir. Analiz sonuglarina gére bulunan bugular alt bagliklarda
verilmektedir.

Yapi Gegerligi
Ac¢imlayic1 Faktor Analizi

Toplanan veriler ile agimlayici faktor analizi yapilacagina veya yapilmayacagina karar vermek
maksadiyla KMO ve Barlett Sphericity testi yapilmistir. Analizler sonucunda verilerin KMO= .970;
Barlett testi degeri ise y2= 13617.937; sd=1176 (p=0,000) olarak bulunmustur. Bu sonuglar 1s1ginda
toplanan veriler ile faktor analizi yapilmasinin uygun oldugu goériilmektedir. Analizler sonucunda
Component Matrix degerlerine bakildiginda 6lgegin tek faktorlii olabilecegi goriilmistiir. Varimax dik
dondiirme teknigi uygulanarak faktor yiiklerine bakilmistir. Varimax dik dondiirme teknigi,
maddelerin faktor yiiklerinin hesaplanmasi faktdr yapisin1 kavramak ve isimlendirmek icin ana olgiit
olarak nitelendirilir. Maddelerin tek faktor altinda toplandigi goériilmiistiir ve tekrardan tek boyutlu
faktor analizi yapilmistir. Cikan sonuglara gére madde yiikii 0,40°dan az olan herhangi bir maddeye
rastlanmamugtir, dolayisiyla 6lgekten hi¢ madde atilmamistir. Yapilan bu analizlere bagli olarak
Olcegin yap1 ve kapsam gecerligi bozulmamistir ve diger analizler yapilmistir.

Olgek tek faktdrden olustugu icin varimax dik dondiirme teknigi uygulanamamistir. Bu
islemlerin yapilmasinin ardindan, O6lgekte bulunan 49 maddenin faktorlere gore madde yiikleri,
faktorlerin 6z degerleri ve varyanst aciklama Olgiileriyle ilgili ulasilan veriler Tablo 2’de
gosterilmigtir.

Tablo 1.

A¢imlayict Faktor Analizi Sonuglar
Maddeler Ort. Var Fak. Yiikii Maddeler Ort. Var Fak. Yiikii
M1 ,606 778 M26 ,860 ,927
M2 ,627 ,642 M27 ,810 ,900
M3 ,688 ,829 M28 ,849 ,921
M4 ,690 ,831 M29 ,865 ,930
M5 ,669 ,818 M30 771 ,878
M6 737 ,858 M31 ,736 ,858
M7 , 7192 ,890 M32 ,766 ,875
M8 767 ,876 M33 ,826 ,909
M9 , 164 ,874 M34 ,912 ,955
M10 ,693 ,833 M35 771 ,878
M1l ,689 ,830 M36 , 733 ,856
M12 ,827 ,909 M37 ,858 ,926
M13 817 ,904 M38 ,881 ,939
M14 (76 ,881 M39 , 763 ,874
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M15 ,667 ,817 M40 ,802 ,896
M16 ,495 ,703 M41 J75 ,880
M17 , 758 ,871 M42 ,847 ,921
M18 ,842 917 M43 ,856 ,925
M19 ,804 ,928 M44 , 756 ,870
M20 ,817 ,904 M45 ,818 ,904
M21 128 ,853 M46 ,693 ,833
M22 ,758 ,870 M47 ,858 ,927
M23 ,835 ,914 M48 ,854 124
M24 ,830 911 M49 ,763 ,873
M25 ,838 ,916

Tablo 2’de goriildiigi iizere 6l¢ek tek faktorden olugsmaktadir ve olusan faktor 49 maddenin
tamamini1 kapsamaktadir. Faktor yiikleri 0.703 ile 0.955 arasinda farkli degerler aldig1 goriilmektedir.
Bu faktoriin 6z-degeri 37.039, varyansin geneline sagladigi katki miktar1 ise %77.426°dir. Tabloda
goriildiigii tizere madde faktor yiiklerine bakildiginda olgegin tek faktorlii bir yapiya sahip oldugu
goriilmektedir.

Amaca Hizmet Etme Diizeyi

Olgek maddelerinin amaca hizmet etme diizeylerini belirleyebilmek icin madde toplam
korelasyon analizi yapilmistir. Yapilan bu analizde maddelerin belirlenen puanlari ile elde edilen
toplam puanlar arasindaki korelasyonlar hesaplanmis ve amaca hizmet etme diizeyi belirlenmistir.
Korelasyon degerleri tablo 3’te verilmistir.

Tablo 2.

Madde Toplam Puanlari Korelasyonu

Maddeler  Toplam Maddeler  Toplam Maddeler  Toplam Maddeler  Toplam
M1 J781** M13 .904** M25 915** M37 .925**
M2 .790** M14 .878** M26 .926** M38 .937**
M3 .830** M15 .818** m27 .899** M39 873**
M4 .828** M16 .704%* M28 .920** M40 .894**
M5 .820** M17 872%* M29 .929** M41 .878**
M6 .859** M18 917** M30 879** M42 .919**
M7 .888** M19 .896** M31 .856** M43 .924%**
M8 877** M20 .903** M32 .876** M44 .869**
M9 .875** M21 .854** M33 .908** M45 .903**
M10 .834** M22 871** M34 .954** M46 .831**
M11 .830** M23 .914%** M35 879** M47 .925%*
M12 .910** M24 .910** M36 .856** M48 .923**

M49 872**

N=156; *p<0.001; **p>0.005

Tablo 3 incelendiginde madde test korelasyon katsayilari toplam puanlari en diisiik 0.704 ile
en yiiksek 0.954 arasinda oldugu goriilmektedir. Maddelerin her biri 6lgegin biitlinii ile pozitif yonde
anlamli olarak iligkilidir. Madde toplam korelasyon degerlerine bakildiginda maddelerin her birinin
amaca hizmet ettigi sdylenebilir.

Madde Ayirt Ediciligi

Madde ayirt ediciligi i¢in bagimsiz 6rneklem t-testi uygulanmistir. Bagimsiz 6rneklem t-test
icin %27’lik alt ve ist gruplar belirlenmistir. Daha sonra olusturulan iki grup tizerinden bagimsiz
orneklem t testi yapilmistir. Tablo 4’te 6lcek maddelerinin ayirt ediciliklerini gdsteren t degerleri
verilmistir.
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Tablo 3.

Madde Aywt Edicilik Giigleri

Maddeler t Maddeler t Maddeler t Maddeler t

M1 12,091 M13 24,298 M25 24,298 M37 20,873
M2 12,897 M14 17,382 M26 17,382 M38 17,749
M3 12,718 M15 15,324 M27 15,324 M39 20,310
M4 12,967 M16 17,382 M28 17,382 M40 18,474
M5 14,961 M17 17,298 M29 17,298 M41 15,000
M6 15,444 M18 19,141 M30 19,141 M42 17,893
M7 18,560 M19 21,565 M31 21,565 M43 19,007
M8 18,742 M20 21,319 M32 21,319 M44 16,942
M9 15,954 M21 18,634 M33 18,634 M45 19,160
M10 12,366 M22 26,917 M34 26,917 M46 13,296
M11 10,171 M23 20,808 M35 20,808 M47 17,040
M12 23,610 M24 13,835 M36 13,835 M48 19,116

M49 15,681

N=156; *p<0.001; **p>0.005

Tablo 4 incelendiginde tek faktor ve 49 madde toplamlar i¢in yapilan bagimsiz drneklem t
testi sonuglarina bakilacak olursa en diisiik deger 10.171 en yiiksek deger ise 26.917 ¢ikmustir ve diger
degerler en diisiik ve en yiiksek degerler arasinda degisiklik gostermektedir. Olgek genel toplami igin
yapilan bagimsiz 6rneklem t testi sonucunda ise toplam t degeri 24.98 olarak ¢ikmistir. Bagimsiz
orneklem t testi analizi sonucunda her maddenin ve Olgegin tamaminin ayirt ediciliginin yiiksek
diizeyde oldugu sdylenebilir.

Givenirlik

Olgegin giivenirlik ¢alismasi icin toplanan veriler iizerinden i¢ tutarlik ve kararhiliklar1 ve
kararlilik diizeyleri incelenmistir.

i¢ Tutarhk

Olgegin i¢ tutarhlik diizeyi, ki es yar korelasyon degerleri, Sperman Brown formiilii,
Cronbach Alpha, Guttmann split-half giivenirlik formiilleri kullanilarak hesaplama yapilmustir.
Faktorlere ve 6lgegin tamamina iliskin gtivenirlik analizlerinin sonuglar1 Tablo 5°te gosterilmistir:

Tablo 4.

Olgegin Tamamina lliskin Giivenirlik Analizi Sonuglart

Faktér Madde Sayist Iki es yar1 Sperman Guttmann Split- Cronbach Alpha
Korelasyon Brown Half

Toplam 49 971 .985 744 759

Tablo 5’e bakildiginda faktor toplam iki es yar1 korelasyon degeri .971; Sperman Brown
glivenirlik katsay1 degeri 0.985; Guttmann Split-Half degeri 0.744 ve Cronbach Alfa i¢ tutarlik katsay1
degeri 0.759°dur. Analiz sonuglarina bakildiginda 6lgegin i¢ tutarlik kat sayilarinin yiiksek oldugu
gorilmektedir. Literatiirde Cronbach Alpha degerinin 0.70 ve iizerinde olmasi 6lgegin giivenirligi
acisindan yeterli goriildiigii ifade edilmektedir (Biiyilikoztiirk 2002).

Karahlik Diizeyi

Test tekrar test yontemi ile 6l¢egin kararlilik diizeyi sonuglari elde edilmistir. Kararhilik diizeyi
icin 49 maddeden olusan dlcek 4 hafta aradan sonra daha once 6l¢egin uygulandigi 20 kisiye tekrar
uygulanmigtir. Uygulamalarin sonucunda elde edilen veri gruplari arasindaki korelasyon 6l¢egin
tamamiyla birlikte her bir madde i¢inde iliskili 6rneklemlerin analizi igin t-test yontemi kullanilmigtir.
Elde edilen analiz sonuglar1 tablo 6’da 6zetlenmisgtir.
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Tablo 6.
Test Tekrar Test Sonuclar
Maddeler r Maddeler r Maddeler r Maddeler r
M1 .656* M13 .907** M25 .384** M37 .842*
M2 .544** M14 .549** M26 .388** M38 .210*
M3 .816** M15 712** M27 .883* M39 .935*
M4 AT76* M16 317* M28 .391** M40 .234**
M5 .176* M17 .202** M29 .699** M41 .754**
M6 .104* M18 .955** M30 .528* M42 737*
M7 .688** M19 .878** M31 .928** M43 .946**
M8 .780** M20 .634** M32 797* M44 .321*
M9 .891** M21 513* M33 .332* M45 .915*
M10 .865* M22 507** M34 371** M46 .282*
M11 374* M23 .033** M35 .889** M47 .630*
M12 .805** M24 .595** M36 247* M48 .766*
M49 .946**
Toplam .7158**

N=20; *p<0.001; **p>0.005

Tablo 6’da goriildiigii lizere 6l¢egi olusturan maddelerin ayr1 ayr test-tekrar test yontemi ile
elde edilen korelasyon katsayilarinin .104 ile .955 arasinda degisiklik gdsterdigi ve her bir iligkinin
anlamli ve pozitif yonde oldugu goriilmektedir. Olgegin toplam puana iliskin korelasyonu ise .758’dir
ve her bir iligkinin anlamlh ve pozitif diizeyde oldugu goriilmektedir. Analiz sonuglarindan hareketle
6lgegin kararli 6l¢lim yapabildigi soylenilebilmektedir.

Sonug, Tartisma ve Oneriler

Yapilan bu c¢aligmada 6gretmenlerin smnif i¢i egitsel robot kullanimimna yonelik 6z-yeterlilik
algilarmi belirlemek hedeflenmistir. Bu 0Olgcek toplam 49 maddeden olusmasiyla birlikte tek
faktorliidiir. Olgek 5°li likert tipinde olusturulmustur. Olgek maddeleri; 5:” Tamamen Katiliyorum”,
4:” Katiltyorum”, 3:” Kararsizim”, 2:” Katilmiyorum” ve son olarak 1:” Kesinlikle katilmryorum”
seklinde puanlanmustir. Literatiire bakildiginda 6gretmenlere yonelik egitsel robot kullaniminda 6z-
yeterliligi 6lgek bir dlcege rastlanmamistir. Bu ¢aligma kapsaminda gelistirilen 6gretmenlere yonelik
smif i¢i egitsel robot kullanimma doniik 6z-yeterlilik algis1 6lgegi ile alanyazina katki saglamak
amaglanmaktadir.

Okullarda bilisim teknoloji 6gretmenlerinin sinif iginde genellikle Arduino, lego ve mbtot gibi
egitsel robot setlerini kullanmayi tercih ettikleri belirtilmistir (Oluk, Korkmaz 2018). Ogretmenlerin
lego ve mbot gibi egitim setlerini tercih etmelerinin sebebi ucuz olmalari, kolay ulasilabilir olmalari,
blok tabanli programlamaya uygun olmalar1 ve kullanim kolayligi oldugu ifade edilmistir (Oluk,
Korkmaz 2018). Blok tabanli programlama araglarinin kodlama 6grenmeye yeni baslayan bireyler i¢in
onerilen araglar oldugu ifade edilmektedir (Catlak, Tekdal ve Baz, 2015). Bu sonuglardan da
anlagilacag lizere 6gretmenlerinde sinif iginde egitsel robot olarak siklikla lego, mbot ve Arduino set
kullandiklar1 sdylenebilir. Ogretmenler acisindan egitsel robotlar ile yapilan faaliyetler ders
motivasyonunu arttirmakta, problem ¢dzme ve yaraticilik gibi becerileri ise gelistirmekte oldugu ifade
edilmistir (Oluk, Korkmaz 2018). Yine yapilan calismalara bakildiginda egitsel robot uygulamalarinin
ogrencilerin ilgisini ¢ektigi ve motivasyonlarina olumlu yonde etki ettigi gorilmektedir (Alimisis,
2013; Eguchi, 2010; Karim, Lemaignan ve Mondada, 2015; Liu, Lin, Feng ve Hou, 2013; Numanoglu
ve Keser, 2017). Bu caligmalara bakildiginda egitsel robot uygulamalarinin &grencilere katkisinin
oldugu sdylenebilir. Dolayisiyla dgrencilere katki saglayacak uygulamalarin da ogretmenlerin 6z-
yeterliliklerinin yiiksek olmasi gerektigi sdylenebilir. Ogretmenlerin egitsel robot kullaniminda 6z-
yeterlilikleri yiliksek oldugu takdirde oOgrencilere daha etkili bir rehberlik saglayabilirler.
Ogretmenlerin egitsel robot uygulamalar: igin ders siirelerinin yetersiz kaldigini ve egitsel robot
setlerinin 6gretim programina tam anlamiyla tiimlesik olmadigi, okullarin bu uygulamalar i¢in yeterli
destegi saglamadigi ifade edilmistir (Oluk ve Korkmaz 2018). Tiim brans 6gretmenlerinden ziyade
bilisim teknolojileri 6gretmenlerinin de basit bilgisayar kullanimina dair bilgiler 6gretmek yerine blok
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tabanli kodlamaya doniik uygulamalar yaparak egitim vermeleri gerektigi ifade edilmistir (Sahin,
Korkmaz, Cakir, Ugur ve Erdogmus 2018).

Olgegin oncelikle yapr gecerliligi belirlenmistir. Bunun icin faktér maddeleri ve yiikleri,
0zdegerleri ve de varyanslart hesaplanmistir. Cikan sonuglara bakildiginda dlgegin uygun bir yapi
gecerliligine sahip oldugu soylenebilir. Yapi gecerliligi altinda yapilan agimlayici faktor analizi
sonuglarma gore Olgek tek faktorlii olarak belirlenmistir. Madde faktor korelasyonu hesaplanmistir.
Tek faktorli olan 6lgekte er bir madde 6lgegin tamamina katkist hesaplanmigtir. Analiz sonuglarina
bakildiginda her bir madde o6lgegin geneli ile uyumlu oldugu ve anlamli diizeyde katkisi oldugu
sdylenebilir. Olgegin madde ayirt ediciligi hesaplanmistir. Bunun igin %27 alt grup ve %27 iist grup
belirlenmistir. Belirlenen bu gruplara bagimsiz 6rneklem t testi yapilmistir. Test sonucuna gore her
maddenin ve dl¢egin tamaminin ayirt ediciligi yiiksek ¢iktig1 soylenebilir.

Olgegin giivenirlik c¢alismalar1 yapilmistir. Giivenirlik calismas1 altinda i¢ tutarhk ve
kararliliklarma bakilmistir. Analiz sonuglarina bakildiginda 6lgegin i¢ tutarlik kat sayilarinin yiiksek
oldugu goriilmektedir. Kararlilik diizeyine bakildiginda ise iliskilerin anlamli ve pozitif diizeyde
oldugu goriilmektedir. Ayrica bu verilere bakilarak 6l¢egin kararli ol¢lim yapabildigi sdylenebilir.
Yapilan analizler sonucunda 6lgegin gegerli ve giivenilir bir dlgme araci oldugu sdylenebilir. Bu
cercevede Ogretmenlerin sinif ici egitsel robot kullanimina doniik 6z-yeterlilik algilarinin Slgen
amaciyla bu 6l¢egin kullanilmasi 6nerilmektedir.
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EXTENDED ABSTRACT
Introduction

The purpose of this study is to develop “self-sufficiency perception scale on in-class
educational robot use for teachers” so as to determine the self-sufficiency perception of teachers
working at different levels in the class on educational robot use.

Method

A decriptive survey model was used as research design in the study in order to ensure the
generalizability of the results. The working group of the study consists of 156 teachers in total from
several branches providing training for primary schools, secondary schools and high schools in
different provinces of Turkey. On the one hand, 86 teachers in the group had a training on educational
robot use previously, on the other hand, 70 teachers left had no training on educational robot use but
had an idea about the educational robots. 100 teachers in the group are the information technologies
teachers while the 56 teachers left are providing training in different branches such as classroom
teaching, technology design, mathematics, pre-school, speacial training, social studies, religious
culture and moral knowledge, physical training, science, geography, Turkish philology, biology and
physics.

While the item tool was created, a literature review was made and the lacks were checked. A
self-sufficiency scale on educational robot practices of teachers for the practices such as block-based
coding or toy block could not be found considering body of literature. The working group was
determined as teachers in this scale differently from the other scales, and it is a self-sufficiency
perception scale for educational robot use and coding rather than block-based coding self-sufficiency
perception scale in other scales. After literature-supported item tool was created by getting an expert
opinion, the opinions of the academicians in the department of Computer and Instructional
Technologies Education were asked as domain expert. The last touches on item tool was put and it was
carried into effect in accordance with the expert opinions. The item pool including 55 questions was
implemented as 49 items with the expert opinions. The item pool was arranged through Google online
form and the form link was sent to the teachers via e-mail. All the data was collected as online not as
paper work.

Result, Discussion and Conlusion

The studies for item analysis were put forward with correlation-linked analysis method. KMO
and Barlett analyses were made in the first place by entering the total scale data into SPSS programme.
Exploratory factor analysis was checked if it could be possible or not. Confirmative and exploratory
factor analysis was made with the help of data attained in consideration of these analyses. The pricipal
component analysis was used in order to determine the factor number of the scale and the factor loads
of the items. The scale was determined as single factoral as a result of the analysis. None of the items
were omitted because there was no item whose factor load was lower than 0.40. Total item correlation
method was used to test the level of serving the purpose of 49 items as there was no item which did
not comply with the criteria. The validity of the scale was determined with the help of the Pearson’s r
test. 27% supergroup and 27% subgroup were specified to determine the distinctiveness of the items
and the difference between the groups was taken into consideration. Stability tests were implemented
with the test-retest method by calculating the coefficient of internal consistency in order to get the
reliability. Cronbach Alpha reliability coefficient, Sperman-Brown formula, Guttmann split-half
reliability formula and the correlation rates between the two equal half were taken into consideration
S0 as to specify the internal consistency.

The stability level of the scale was calculated by determining the correlation rate between the
first practice and the second one which was carried out after a 4 week-break. The calculation result of
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the Cronbach Alpha reliability coefficient was found as .955. Considering the Component Matrix rates
as a result of the analyses, the scale was realized that it could be single factorial. The factor loads were
checked by using Varimax vertical turning technigue. It was noticed that the items gathered under the
single factor so another unidimensional factor analysis was made. There was no item whose item load
was lower than 0.40 according to the results. Therefore, no item was omitted from the scale. In
accordance with the analyses, the construct and the content validity of the scale was not corrupted.
Each and every one of the items are connected with all of the scale in a positive way. It can be said
that each item serves the purpose considering total item correlation rates. Independent-Samples t-test
was carried out for the item distinctiveness. The subgroup and the supergroup for Independent-
Samples t-test were determined as 27%. It was noticed that the distinctiveness of all the items and the
scales was at the high level as a result of Independent-Samples t-test. The stability level results of the
scale were attained with the test-retest method. The scale including 49 items was carried out into 20
individuals again who previously participated to the test after a 4 week-break. The correlation between
the data groups attained as a result of the practices were analyzed by using the t-test method for all of
the scale and related samples in each item. The correlation of the scale regarding total point is .758 and
each relation is at a meaningful and positive level.

It can be said that the scale makes stabile measurements based upon the analysis results.
According to the analyses, it is determined that Self-sufficiency Perception Scale on In-class
Educational Robot Use for Teachers is a reliable and valid data collection tool by means of Cronbach
Alpha rates calculated with the confirmative and exploratory factor analysis studies. In conclusion, a 5
point likert-like scale was developed. A reliable and valid device which can measure the self-sufficient
perception on the educational robot use of individuals was created.

14



