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Egitim ve Bilim ted

Hafif Diizeyde Zihinsel Engelli Ogrencilerin Insans1 Robot ile
Etkilesimlerinin Déniit Tiirleri Acisindan Incelenmesi *

Durmus Ozdemir !, Selcuk Karaman 2

Oz

Ulkemizde ve diinyada robot miisabakalari ve robot kamplar1 gibi
etkinlikler ile Ogrencilerin bilissel ve sosyal gelisimlerinin
desteklenmesi icin calismalar yapilmaktadir. Bununla birlikte
robot destekli 6grenme ortamlarina yonelik teknolojik materyaller
yayginlagsmaya baglamistir. Literatiir incelendiginde robot destekli
egitim calismalarinin genellikle normal gelisim gosteren bireylere
yonelik oldugu, zihinsel engelli bireylere yonelik yapilan robot
destekli egitim caligmalarinin olduk¢a smurli sayida oldugu
goriilmiistiir. Robot destekli uygulamalar Ogrenenlere c¢oklu
ortam, fiziksel hareket, insansi goriiniim ve dokunma gibi avantaj
sunan etkilesimler sunabilmektedir. Bu yetenekleri nedeniyle
robotlar, Ozellikle zihinsel engelli Ogrencilerin dikkat ve
motivasyonlarini artirdif icin 6nemli bir potansiyele sahiptir. Bu
nedenle insansi robotlarin verdigi doniitleri igeren etkinliklerin
tasarlandig1 ve uygulandig1 calismalarin, teknolojinin egitim
alanina entegrasyonu siirecine ve 6zel egitim alanina yonelik
yenilik¢i 6grenme ortamlarinin olusturulmasina katki saglayacagi
ongorilmiistiir. Bu calismada insansi robot destekli 6grenme
ortami gelistirilerek hafif diizeyde zihinsel engelli 6grencilerin
insanst robot ile etkilesimlerinin doniit tiirleri agisindan
incelenmesi amaglanmigtir. Etkinlik tasarimi ve doniitlerin
belirlenmesi siirecinde ASSURE &gretim tasarim modeli temel
almmistir. Calisma toplam alti seansta, Rehberlik ve Arastirma
Merkezine (RAM) kayith hafif diizeyde zihinsel engelli alt1 6grenci
tizerinde yapilmistir. Arastirmada nitel arastirma yontemlerinden
durum calismasi (case study) kullamilmistir. Calisma siiresince
goriisme ve gozlem yapilarak veriler toplanmistir. Elde edilen
verileri agiklayabilecek kavramlara ve iligkilere ulasmak amaciyla
icerik analizi ve betimsel analiz yontemleri kullamilmstir.
Arastirmada Ogrencilerin, insansi robotun donditlerini begeni ve
heyecanla karsiladiklari, robotla sozlii iletisim kurmaya calistiklari
ve eglenerek tepki verdikleri tespit edilmistir. Calismada
kullanilan ~ doniitler, Ogrencilerin  dikkatini ¢ekmis ve
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motivasyonlarini artirmistir. Ancak insanst robotun doniitlerine
verilen tepkilerde doniit tiirlerine gore farkliliklar yer almistir.
Ogrencilerin en fazla dikkatlerini ¢eken ve etkilesimde
bulunduklar: dontitler; kol doniitleri, bedensel doniitler ve sesli
doniitler olurken, en az tepki gosterdikleri doniitler ise kafa
hareketleri ve robotun ekrami yoluyla olusturulan doniitler
olmustur. Ogretmenlerle yapilan goriismeler sonucunda ise,
insansi robotun derslerin islenisine ve 6grenme ortamina olumlu
katkilar1 oldugu tespit edilmistir. Ogretmenler, robot destekli
egitimin 6grenci motivasyonunu ve etkinliklere katilim1 artirdigin
dolayisiyla sinif yonetimini kolaylastirdigini, ayrica etkinlikler
sonrast RAM’deki kaba degerlendirme formlar: ile yaptiklar
Olcim sonuglarina gore Ogrencilerinin kalict ve hizli 6grenme
sagladigini belirtmislerdir.

Giris

Normal gelisim gosteren bireyler cogunlukla var olan egitim olanaklarindan yararlanarak ya
da cevredeki insanlar1 model alarak 6grenebildikleri goriilmektedir (Rabbitt, Kazdin ve Scassellati,
2015). Ancak engelli bireylerin farkli kavram ve becerileri 0grenebilmeleri icin kendilerine uygun
materyallerle 6grenim almaya gereksinim duyduklar: bilinmektedir (Povian, Gurza ve Dumitrescu,
2013). Giiniimiizde engelli 6grencilere yonelik yaygin olarak kullanilan materyaller; gorsel kartlar, yazi
ve resim igerikli materyaller vb. olmak tizere ¢cogunlukla cagimiz teknolojilerinin gerisindedir (Barreto
ve Benitti, 2012, DeMatthews, Edwards ve Nelson, 2014). Engelli bireylerin islevsel kapasitelerini
artirma, devamlilifini saglama ve gelistirmeleri i¢in dogrudan temin edilen ya da degistirilerek
kullanilan herhangi bir nesne, ekipman veya gelistirilmis iiriinler yardimc teknolojiler olarak
tanimlanmaktadir (Braddock, Rizzolo, Thompson ve Bell, 2004; Jonge, Scherer ve Rodger, 2007). Son
birkag yilda 6zel egitimde yardimc: teknoloji kullanimina yon verebilecek tablet bilgisayar, akilli tahta
uygulamalari, diziistii bilgisayar, bulut teknolojisi uygulamalar1 gibi yardimc: teknolojilerle ilgili
faydali ¢alismalar yer almaktadir (Cejka, Rogers ve Portsmore, 2006; Liu, Wu ve Chen, 2013; Aziz, Aziz,
Yusof ve Paul, 2012; Tapus vd., 2012).

Zihinsel engellilerin yaklasik %85’ini hafif diizeyde zihinsel engelli grubu olusturmaktadir
(World Health Organization, 2011). Hafif diizeyde zihinsel engelli &grenciler yapilari geregi zor
Ogrenip, ¢cabuk unutmaktadirlar ve hatirlama becerileri diisiiktiir (Simons ve Dedroog, 2009). Soyut
terim, kavram ve sembolleri 0grenmeleri yavas ve zordur. Bu nedenle somut kavramlar ya da
materyaller kullanilmalidir (Panek ve Jungers, 2008). Dikkat ve motivasyonlari ¢ok kisa siirelidir (Karal,
Kokog ve Ayyildiz, 2010). Algilarinin akranlarina nazaran yetersiz olmasi, konusurken daha yavas
konusulmas: veya soylenilen seyin defalarca tekrarlanmas: gerekebilir (Mirandola, Losito, Ghetti ve
Cornoldi, 2014). Bu baglamda zihinsel engelli bireylerin kisisel gelisimine fayda saglayacak, toplumda
daha iyi konumlar edinmelerine yardimc olacak ve sosyal hayata katki saglayacak bireyler olarak
yetismeleri icin yardimci teknolojilerden ve robotlardan faydalanilabilir (Bers, Flannery, Kazakoff ve
Sullivan, 2014; Berry, Petrin, Gravelle ve Farmer, 2011; Valadao vd., 2015).

Bu calismada insansi robot destekli 6grenme ortaminda, hafif diizeyde zihinsel engelli
ogrencilerin insansi robot ile etkilesimlerinin dondit tiirleri a¢isindan incelenmesi amaclanmistir. Bu
ama¢ dogrultusunda robot doniitlerini iceren etkinlikler tasarlanmis ve Ogrencilerin bu donditlere
verdikleri tepkiler incelenmistir. Ayrica verdikleri tepkilerde doniit tiirlerine gore farklilik olup
olmadigina analiz edilerek, 6grenciler iizerinde etkili olan doniitlerin belirlenmesi saglanmistir. Bu
sayede zihinsel engelli 6grencilere yonelik tasarlanacak robot destekli 6grenme ortamlarindaki etkin
doniit tiirlerine yonelik tasarim onerilerinin olusturulmasi hedeflenmistir.
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Egitimde Robotlar

Robotlarin egitim alaninda kullanimi her gegen giin yayginlasmakta ve gelismektedir (Fridin,
2014a; Park, Han, Kang ve Shin, 2011; Hung, Chao, Lee ve Chen, 2013). Arastirmalar incelendiginde
robot destekli egitim iizerine yapilan calismalarin genel olarak okul oncesi ve ilkokul c¢agindaki
Ogrencilere; “hikaye anlatimi, matematik, fen bilimleri ve dil 6gretimi” iizerinde yapildig: goriilmiistiir
(Barker ve Ansorge, 2007; Chang, Lee, Chao, Wang ve Chen, 2010; Hsiao, Chang, Lin ve Hsu, 2012;
Keren ve Fridin, 2014; Kim vd., 2015). Robot destekli egitim ortamlari tizerinde yapilan ¢alismalar genel
Ogretmen motivasyonunun artti1, akademik basariy1 artirdig1 ve 6zellikle 6grenci merkezli 6grenime
imkan sagladig1 gibi sonuglar1 ulasilmistir (Chambers, Carbonaro ve Murray, 2008; Edwards, Edwards,
Spence, Harris ve Gambino, 2016; Hyun, Kim, Jang ve Park, 2008; Lieto vd., 2017; White ve Robertson,
2015). Ayrica robotlarin smif yonetimini kolaylastirdig1 ve 6zellikle kalabalik siniflarda bireysel egitim
programlarini etkin uygulama imkani sagladigini belirten ¢alismalar yer almaktadir (Jormanainen,
Zhang, Kinshuk ve Sutinen, 2007; Han, Jo, Jones ve Jo, 2008; Fridin, 2014b).

Calismalar incelendiginde; konu, sinif ve 6grenci seviyesine gore robotlarin farkl etkinliklerde
kullanuldig1 ve 6grenme, begeni, eglence gibi faktorler agisindan olumlu katkilarinin ortaya giktigi
goriilmektedir. Ornegin JCLS (Joyful Classrom Learning System) isimli &gretim uygulamasinda
robotlarin yapilandirmaci yaklasima uygun bir sekilde ve eglenerek 6grenme imkani sagladig:
belirtilmektedir (Wei, Hung, Lee ve Chen, 2011). Han, Lee, Hyun, Kang ve Shin (2009) sinif i¢i hikaye
anlatimi {izerine yapmis olduklar1 ¢alismada robotlarin tekrarlama yeteneklerinin 6grencilerin dersi
dinleme diizeyini ve begenilerine olumlu etki ettigini belirtmislerdir. Bir baska uygulamada hastalig:
nedeniyle sinifa gelemeyen 6grencilerin okuldan geri kalmamalari igin tasarlanan PEBBLES (Fels ve
Weiss, 2001) ve VGO robot (Bloss, 2011) kullanilmis ve oldukga faydali goriilmiistiir. Ayrica bilgisayar
programlama derslerinde robotlar ile verilen egitimin &grencilerin 6grenme diizeylerine ve kalici
o0grenmelerine olumlu yonde katkisini gosteren arastirmalar bulunmaktadir (Akagi vd., 2015; Billard,
Calinon, Dillmann ve Schaal, 2008; Hixon, 2007; Rodriguez, Guzman, Berenguel ve Dormido, 2016).
Robot destekli programlama egitimi ile yapilan bir bagka ¢alismada, yanlis yazilan kodun derlenmesi
sonucunda goriilen gercek¢i hatalarin ve robotun aninda geri bildirimi sayesinde Ogrencilerin
motivasyonlarini artirdigini ve 6grenmelerine olumlu katk: sagladigi sonucuna ulagmislardir (Petre ve
Price, 2004). Robotlarin algoritma ve programlama dersinde isbirlikli 6grenme ve problem ¢dzme
yetenegini gelistirdigi belirten ¢alismalarda literatiirde yer almaktadir (Bers vd., 2014).

Engelli Ogrencilere Yonelik Robotlar ve Yardimci Teknolojiler

Ozel egitim alaninda bireylerin engel tiiriine yonelik cesitli yardima teknolojiler
kullanilmaktadir. Yardimei teknolojilerden olan robotlarin egitimin farkl: kademelerinde (ortadgretim,
yliksekogretim vb.) kullanimi yayginlasmaya baslamis olsa da 6zellikle zihinsel engellilere yonelik
egitici robot ¢alismalar1 sinirhidir (Karal, 2013). Engellilere yonelik yapilan ¢alismalar incelendiginde,
zihinsel engellilerden daha ¢ok bedensel engellilere yonelik servis robotlar: ve tip alaninda kullanilan
fizyoterapist robotlar {izerine ¢alismalar tizerinde ¢alismalar bulunmaktadir (Jafari, Adams ve Tavakoli,
2016). Kakiuchi, Nozawa, Yamazaki, Okada ve Inaba (2009) Robotlarin 6zellikle evlerde engellilere
kiyafet degisimi, temizlik isleri ve tasima islemlerinde yardim amagh kullanilabildigini gostermislerdir.

Jackson (1993), robotlarin giinliikk yasamda, beslenmede ve ulasimda insanlara yardimci
olacaklarini ve farkli medikal alanlarda fiziksel engeli olan bireylere yardimci olabileceklerini
belirtmistir. Son yillarda giyilebilir robotik teknolojiler sayesinde fiziksel engellilere yonelik robot
kollar, eller ve hareket etmelerini saglayan robotik bacaklar iizerine ¢alismalar yapilmaktadir (Huo,
Mohammed, Moreno, ve Amirat, 2016; Oguntosin, Harwin, Kawamura, Nasuto ve Hayashi, 2015; Park,
Santos, Galloway, Goldfield ve Wood, 2014; Rahman vd., 2015).

Zihinsel engelli 6grencilere yonelik yapilan teknoloji destekli egitim calismalar1 genellikle
bilgisayar ve internet destekli yazilimlar olarak yayginlasmistir (Alessi ve Trollip, 2001; Kuzu, 2007;
Yanpar, 2006; Erisen ve Celikoz, 2009; Wu, Chen, Yeh, Wang ve Chang, 2014). Ancak teknolojinin
ilerlemesiyle birlikte 6zellikle tabletler, diziistil bilgisayarlar, akilli telefonlar, sanal diinyalar, artirilmis
gerceklik (augmented reality), bulut teknolojisi (cloud computing), ve oyun tabanli uygulamalar
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yardimci teknolojiler arasinda yer bulmustur (Abbott, Brown, Evett ve Standen, 2014; Carmien ve
Wohldman, 2008; Chiang ve Jacobs, 2010; Everhart, Alber-Morgan ve Park, 2011; Fernandez-Lopez,
Rodriguez-Foértiz, Rodriguez-Almendros ve Martinez-Segura, 2013; Filgueiras, Prietch ve Preti, 2015;
Gudanescu, 2010; Lin vd., 2016; Pennington, 2010). Bu ¢alismalar 6grenme giigliigii ceken farkli zihinsel
engel kategorilerinde yer alan 6grencilere yonelik yapilmis calismalardir. Aziz vd. (2012), bulut
teknolojisi ve artirilmis gergeklik iceren uygulamalarin, duygusal ve davranigsal yonden bozukluklar:
olan 6zel egitim 6grencilerinin 6grenmelerine olumlu katk: sagladigini tespit etmislerdir. Campigotto,
McEwen ve Demmans Epp (2013) Toronto bolgesindeki 2 farkli alanda yaslar1 7-12 arasindaki 6zel
egitim alan 6grencilerde, mobil iOS cihazlarinda “myvoice” isimli uygulamay1 kullanarak yaptiklar:
calismada, ilk olarak ogrencilerin derse katiimlarinda ve motivasyonlarinda artig oldugunu tespit
etmiglerdir. Zihinsel engellilerin egitiminde yardima teknolojilerin kullanimina y6nelik olarak Karal
vd. (2010) multimedya nesneleri iceren ve sesli doniitler veren bir oyunun zihinsel engellilerin devinsel
becerilerin gelismesinde olumlu etkisi oldugunu belirtmislerdir. Haksiz (2013), 6zel egitimde tablet
kullanimina yonelik yaptig1 calismada, uygulamada yer alan 6gretmenlerin tablet kullanimi kesinlikle
tavsiye ettiklerini, gerek mobil olmas1 gerekse dokunmatik ekrani dolayisiyla ¢ok avantajli oldugunu
belirtmistir. Rezaiyan, Mohammadi ve Fallah (2007), oyunlarin zihinsel engellilerin dikkatlerini
toplamada olumlu yonde etki ettigini tespit etmislerdir.

Shamsuddin vd. (2012) zihinsel engelli 6grencilerin egitiminde insans1 robot kullanarak simirh
sayidaki arastirmalardan birini yapmislardir. Bu arastirmada otizm spektrum bozukluklar1 bulunan
ogrenciler ile insan-robot etkilesimini incelemislerdir. Sosyallesme, iletisim ve oyunsal davranislarin
etkilerini gozlemlemisler ve sonug olarak geleneksel yonteme gore robot destekli egitimin otizm
spektrum bozukluklar: bulunan 6grencilerde etkilesimi olumlu yonde artirdigini ve dikkat cekmede
basarili oldugunu agiklamisladir. Lego robotlar kullanarak zihinsel engellilerin 6grenme islevlerine
etkilerini arastiran Lin, Bednarik, Sutinen ve Virnes (2006) esnek ve kullanilabilir tasarimlarin
saglanmasi halinde 6grencilerin biligsel becerileri, 6zgiivenleri, uzamsal zekalar: gibi konularda faydali
olabilecegini aktarmislardir. Dautenhahn ve Billard (2002), mobil robot ile otizm terapisinde iletisim
becerileri kazandirma araci olarak robotlari kullanmiglardir. Dautenhahn ve Billard (2002), otistik
bireylerin insanlarla kurmalar1 gereken basit giinliik etkilesimleri robot destekli egitim ile kazandiklar1
ve sosyal becerilerini gelistirmelerine yardimci oldugunu ifade etmislerdir (Karal, 2013). Benzer bir
calismada BEATBOTS isimli robotun dans hareketleri ile otistik 6grencilerin terapisi i¢in kullanilmistir.
(Kozima, Nakagawa ve Yasuda, 2007). Greczek, Short, Clabaugh, Swift-Spong ve Mataric (2014)
arastirmalarinda DragonBot isimli robotu, 3 haftalik periyotta 6zel egitim ihtiyaci olan otizm spektrum
bozukluklar1 bulunan o6grencilerde kullanmislardir. Uygulamada yapay yiyecekler ile faydali
yiyecekleri ayirt etmeleri noktasinda bir tasarim gergeklestirmislerdir. Oztiirk, Akkan, Biiyiiksevindik
ve Kaplan (2016), hafif diizeyde engelli 6grenciler {izerinde sanal manipiilatorler yardimiyla yaptiklari
calismada, ogrencilerin etkinliklere kars1 daha ilgili olduklarini ve motivasyonu yiiksek bir sekilde
katilim sagladiklarini belirtmislerdir.

Déniit ve Robotlarda Déniit Ozellikleri

Alanyazin incelendiginde doniitlerin farkli sekilde tanimlandigi goriilmektedir. Bazi
tanimlarda doniitiin temsilci yonii ele alinmis ve doniitii kimin sagladigina vurgu yapilirken bazi
tanimlarda ise doniitiin fonksiyonu ve amaci tizeri durulmustur (Narciss vd., 2014; Scheeler ve Lee,
2002). Doniitiin kim tarafindan, nasil, ne sekilde, ne zaman verildigi ve format1 hakkinda gesitli goriisler
mevcuttur (Lin, Atkinson, Christopherson, Joseph ve Harrison, 2013). Doniitiin; yoneltme, diizeltme,
pekistirme, tamamlama, giidiileme ve 6zendirme gibi cesitli islevlerinden soz edilebilir (D6kmen, 1982;
Ozerbas, 2007; Tekin ve Kircali Iftar, 1997). Joyce, Weil ve Calhoun’a (2000) gore ise bireye amaglanani
ne kadar 6grendigi, daha neleri 6grenmesi gerektigi ve eksik 6grenmelerini tamamlamak i¢in nelerden
nasil yararlanabilecegi yolunda agiklamalar1 kapsamaktadir. Hattie ve Timperley’ye (2007) gore doniit:
“dgrenciye performansi ya da Ogrenmesi ile ilgili bir temsilci tarafindan saglanan bilgi olarak
adlandirilmaktadir. Burada sozii gegen temsilci, bir 6gretmen, akran, kitap, ebeveyn, 6grencinin kendisi
ya da deneyimleri olabilir”. Kisa ve 6z tanim olarak Senemoglu (2010) doniitil; “0grenme sonuglari
hakkinda verilen bilgidir” olarak tanimlamistir.
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Alanyazin tarandiginda, robot doniitlerinin smniflandirilmasina yonelik bir siuflandirma
bulunamamustir. Ancak robotlarin sosyal etkilesim yoniiyle siniflandirilmasina yonelik olarak Giiney
Kaliforniya Universitesi Etkilesim Laboratuvari arastirmacilarindan Seifer ve Mataric (2005)
calismalarinda asagidaki sekilde bir siniflandirma yapmuislardir:

Insan bicimlilik (Embodiment)

Duygu (Emotion)

Dialog (Dialog)

Kisilik (Personality)

Insan Odakli Algi (Human-oriented perception)
Kullanic1 Modelli (User modeling)

Sosyal Konum Ogrenme (Socially situated learning)
Amaclilik (Intentionality)

SR e an o

Literatiir incelendiginde, yukarida belirtilen sosyal etkilesim 6zelliklerini sunabilen robotlarin
“insansi robotlar” olarak isimlendirilen robotlar oldugu goriilmektedir (Oztop, Franklin, Chaminade
ve Cheng, 2005). Viicut sekli insan viicudunun tamamina ya da bir kismina benzetilerek iiretilen
robotlara insansi robot ad1 verilir (Hackel ve Schwope, 2004; Kose, Yorganci, Algan ve Syrdal, 2012).
Genel olarak, “Asimo, Nao, Akinct” gibi insansi robotlar bir bas, govde, iki kol ve iki bacaga sahipken,
“Rollin-Justin, Kompai, Pebbles ve arastirmamizda kullandigimiz iRobiQ gibi bazi1 insansi robotlar ise
insan viicudunun yalnizca bir kismi model alinarak yapilmstir. (Bauml vd., 2011; Hyon, Hale ve Cheng,
2007; Piranda vd., 2013). Baz1 insansi robotlar ile sadece agiz ve gozler gibi uzuvlar ile ytiz ifadeleri
iiretme yetenekleri iizerine ¢alismalar yiiriitiiliirken, bazilari ile insan viicudunun belirli bolgeleri ele
almarak; hareket kabiliyeti, gortiniim ve islevine yonelik arastirmalar yapilmaktadir (Fuchs vd., 2009;
Pieska, Luimula, Jauhiainen ve Spiz, 2013). “Saya, Actroid DER-2” robotlar gibi dogrudan, birebir
goriiniim ve Ozellik olarak insanlara benzemeleri icin yapilmig robotlara ise “android robotlar” adi
verilmektedir (Hashimoto, Kato ve Kobayashi, 2011).

Kanda, Hirano, Eaton ve Ishiguro (2004), 2 hafta boyunca ilkokul &grencileri ile Ingilizce
Ogretim igerigine sahip insanst robotlarin etkilesimini saglamislar ve robotlarin insansi
goriiniimlerinden dolay1 6grencilerin dikkatlerini c¢ektikleri igin robotla ilgilendiklerini ve dil
ogrenimine olumlu katki sagladiklarini belirtmislerdir. Chang vd. (2010), kullanilan robotun gergek kisi
ya da insan olmadiklarini bilmelerine ragmen, 6grencilerin insans1 goriiniim ve davranislari nedeniyle
robotlar1 otorite olarak kabullendikleri belirtmiglerdir. Hyun, Yoon ve Son (2010) robotlarin yiiz
ifadeleri ve konusma taklidi yapabilmeleri sayesinde 6gretmenlerin yapmakta zorlanacaklari islevleri
siirekli olarak tekrar tekrar yapabilme yeteneginin 6nemli bir unsur oldugunu belirtmisglerdir.

Breazeal (2003), “sosyal robot tasarimi” isimli ¢alismasinda, insanlardaki duygu ve ifade
davraruslarini robot tasarimi {izerinde modellenerek, insan ve robot arasindaki dogru iletisimi ve
etkilesimi saglamay1 hedeflemistir. Ayrica tasarlanan robot, karsi tarafin ses tonunu ayirt ederek
duygusal durumunu belirleyebilmektedir. Breazeal calismasinda Russell’de (1997) olusturdugu
duygular: yiiz ifadelerinden okuma yonteminin robotlarda kullanlabilecegi gostermis ve “KISMET”
isimli robotta bu ifadeleri kullanmistir. 2004 yilinda tasarlanan Saya Robot, insana ait temel yiiz
ifadelerini yapabilmektedir. Mutluluk, 6fke, saskinlik, korku, iiziintii ve tiksinti gibi alt1 temel yiiz
ifadesini gosterebilmektedir. (Arslan, 2014; Hashimoto vd. 2011).

Dijital ortamlarin gercekgilik agisindan sinirlilig: diistiniildiigiinde robot doniitlerinin gergekgi
fiziksel yapilar: ile verilen doniitlerin olumlu katki saglayacag: diistiniilmiistiir. Doniit kavraminin
literatiirde yer alan amaglarinin 6zellikle insansi robotun verebilecegi dontitleri kapsadig1 goriilmiistiir
(Lin vd., 2013; Nagata, 1993; Mason ve Bruning, 1999; Wang ve Wu, 2008).

Hafif diizeyde zihinsel engelli 6grenciler akranlarina nazaran daha gec ve zor dgrenmekte,
ogrendiklerini cabuk unutmaktadirlar (Goziin ve Yikmis, 2004; Tiirkiye Zihinsel Engelliler Vakf1, 2014).
Bu 6grenciler bilissel fonksiyonlarindaki problemlerden dolay: akranlarindan farkli olarak geleneksel
ogretim yontemleri ile 6grenme zorluklar1 yasadiklar: igin bireysel 6zelliklerine gore yapilandirilmis
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0zel Ogretim yontemlerine ihtiya¢ duyarlar (Rezaiyan vd. 2007). Hafif diizeyde zihinsel engelli
bireylerin 6zellikleri ve ihtiyaclar1 dikkatle incelediginde insansi robot destekli egitim uygulamalarinin
yukarida belirtilen sosyal etkilesim avantajlar1 ile bu bireylere bireysellestirilmis 6grenme ortamlar1
sunulabilecektir. Mayer (2002), ¢coklu ortam ilkelerinde belirtildigi {izere, birden fazla duyu orgam
yoluyla 6grenen ile iletisime ve etkilesime olanak veren materyallerin 6grenmeyi kolaylastirdigy,
ogrencilerin motivasyonlarii artirdigl, ogrenmelerini somutlastirdigi ve verimliligini artirdig:
belirtilmigtir. Robot destekli 6grenme ortamlarindaki uygulamalarin, Ogrenenlere c¢oklu ortamin
yansira hareket, goriiniim ve dokunma gibi farkl: tiirden etkilesimler sunabilmektedir. Bu yetenekleri
nedeniyle Ozellikle insans1 robotlarin, zihinsel engelli 6grencilerin egitimi i¢in 6nemli bir potansiyele
sahip olabilecegi arastirmamiz Oncesi Ongoriilmiigtiir. Nitekim bu yonde yapilan sirurh sayidaki
aragtirmalar bu durumu desteklenmektedir (Dautenhahn ve Billard, 2002; Garcia, Brown, Park ve
Howard, 2014; Shamsuddin vd., 2012). Potansiyelin ortaya ¢ikarilmasi i¢in pedagojik agidan etkili
uygulamalarin ve etkinliklerin tasarimina yonelik ¢alismalarin yapilmasina ihtiyag vardir.

Bu kapsamda insansi robotlarla desteklenmis 6grenme ortamlarinin gelistirilmesi, uygulanmasi
ve uygulama deneyimlerinin tasarim ilkelerine doniistiiriilmesinin 6énemli oldugu diisiiniilmektedir.
Bu noktadan hareketle, arastirmada robot destekli 6grenme ortaminda hafif diizeyde zihinsel engelli
ogrencilerin doniit tiirleri agisindan etkilesimlerinin incelenmesi amaglanmistir. Bu sayede zihinsel
engelli 6grencilere yonelik tasarlanacak robot destekli 6grenme ortamlarindaki doniit tiirlerine yonelik
tasarim Onerilerinin olusturulmasi ve daha sonra yapilacak uygulama ve gelistirme calismalarina yon
gostermesi beklenmektedir. Bu hedef dogrultusunda calismaya asagidaki arastirma sorular: rehberlik
etmigtir:

1-) Hafif diizeyde zihinsel engelli 6grencilerin, insansi robotta kullarulan doniitlere tepkileri nasil
olmustur?

2-) Hafif diizeyde zihinsel engelli 6grencilerin tepkileri, robotun farkli tiirdeki doniitlerine gore
farklilasmakta midir?

Yontem

Ozel egitim alanina teknolojinin entegrasyonu i¢in yapilan sinirli sayida ¢alismalar ve duyulan
ihtiya¢ nedeniyle, robot destekli 6grenme ortamlarinin 6zel egitimde kullanim deneyimleri sayesinde,
insansi robotun doniit tiirlerine yoOnelik Onerilerin belirlenmesinin alana katki saglayacag:
diisiiniilmiistiir. Yukarida verilen arastirma sorulari gercevesinde, hafif diizeyde zihinsel engelli
ogrencilerin insansi robotta kullanilan doniitlere tepkileri ve bu tepkilerdeki farkliliklar belirlenmesi ile
insans1 robotlarla desteklenmis 6grenme ortamlarinin gelistirilmesi ve robotun doniitlerine yonelik
tasarim ilkelerinin belirlenmesi amaglanmigtir. Aragtirmanin bu béliimiinde aragtirma deseni ve
modeli, ¢alisma grubunun belirlenmesi, veri toplama araglarinin hazirlanmas: ve kullanimi, elde edilen
verilerin analizi, uygulama siireci, etkinlik tasarimi ve ¢alismada kullamilan doniit tiirlerine yer
verilmistir.

Arastirmanin Deseni

Bu ¢alismada nitel arastirma desenlerinden (Qualitative Research Designs) “Durum Calismasi
(Case Study)” kullanilmistir. McMillan ve Schumacher’e (2010) gore durum ¢alismasi, gozlem, goriisme
ve dokiiman gibi farkli kaynaklar1 kullanarak kendi ortaminda derinlemesine analiz etme imkani
saglamaktadir. Yin (2009) durum ¢alismasini; giincel bir olay ya da olgunun kendi gergek yasam cevresi
icinde derinlemesine incelendigi ve icinde bulundugu baglam arasindaki sinirlarin kesin hatlariyla
belirgin olmadig), tek ya da birden fazla durumun ele alinmasi ve durumlarin biitiinciil ya da i¢ ige
olmasina bagl olarak 4 farkli desende incelemistir. Calismamizda: 1-) Robotta olusturulan farkl tiir
etkinlik ve donitlerin belirlenmesi, olusturulmasi ve kullanilmas1 asamalarinda biitiinciil bir
yaklasimla ele alinmasi gerekliligi, 2-) Kullarulan robotun ve olusturulan doéniitlerin 6grenciler
tizerindeki ve ortamdaki etkilerinin belirlenmesi, 3-) Stirecin Rehberlik ve Arastirma Merkezinde kendi
dogal ortaminda farkli veri toplama araglarinin kullanilmasi nedeniyle Yin'in (2009)
siniflandirmasindaki Biitiinciil Coklu Durum deseni esas alinarak arastirma yapilmstir.
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Calisma Grubunun Belirlenmesi

Bu arastirmanin ¢alisma grubunu Erzincan Rehberlik ve Arastirma Merkezi Miidirliigline
kayith 3 kiz 3 erkek olmak {izere toplam 6 hafif diizeyde zihinsel engelli 6grenci olusturmaktadir.
Biiyiikoztiirk, Kilig Cakmak, Akgiin, Karadeniz ve Demirel (2010) amaca yonelik 6rnekleme yontemini
olasilikli ve seckisiz olmayan bir yontem olarak tanimlamaktadirlar (Biiyiikoztiirk vd., 2010). Calisma
grubunda yer alan Ogrenciler, arastirmanin yapildigi Rehberlik ve Arastirma Merkezi (RAM)
gorevlilerince uygulama Oncesi yapilan “Stanford Binet Zeka Testi” sonuglarina gore 50-70 zeka
boliimiinde bulunan hafif diizeyde zihinsel engelli grubunda yer alan bireylerdir. Urbano ve Hodapp
(2011) calismalarinda, zihinsel engelli bireylerin arasindaki farkliliklarin oldukga fazla nedeniyle
orneklem sayisinin aragtirmanin dogasi geregi diisiik olabilecegini belirtmislerdir. Ayrica robotta
kullanilacak doniitlerin belirlenmesine yonelik olarak doktorali 2 6zel egitim uzmani, doktorali 3
Ogretim teknolojileri uzmani ve 2 6zel egitim Ogretmeni ile 2 rehber O6gretmen ile goriigmeler
yapilmigtir. Goriisme yapilan 6zel egitim 6gretmenleri ve rehber 6gretmenler uygulamanin yapildig:
RAM'da gorev yapan 6-12 yil arasinda mesleki tecriibesi bulunan gorevlilerdir. Calisma grubunda yer
almas: planlanan 6grencilerin belirlenmesi, 6gretim programi, daha 6nce bu 6grenciler ile yapilan
geleneksel uygulama yontemleri ve robotta bulunmas: gereken 6zellikler noktasinda bilgi alinmistir.
Doktoral1 6zel egitim uzmanlar1 uygulamanin yapildig: ildeki tiniversitede Psikolojik Danismanlik ve
Rehberlik boliimiinde gorevli ve 6zellikle 6zel egitim alaninda dersleri yiiriiten 6gretim tiyeleridir. Bu
uzmanlar, 6zellikle segilecek robotun nitelikleri ve uygunlugu, hafif diizeyde zihinsel engellilerin genel
ozellikleri, robot ile uyumlu 6gretim etkinliklerinin belirlenmesinde calismaya katki saglamislardir.
Gorilismede segilen doktorali 3 6gretim teknolojileri uzmanu ise, akilli tahtalar, tabletler ve bilgisayar
kullanarak ozel egitime yoOnelik Ogretim tasarimi calismalar: yiiriitmiis kisilerdir. Bu kisilerden
uygulamada kargilagilan zorluklar, kullanmus olduklari teknolojilerin avantaj ve dezavantajlari
hakkinda bilgi alinmis ve ¢alismada kullanacagimiz insansi robotun belirlenmesi ve ¢alisma grubuna
uygun ihtiyaglara cevap verip veremeyecegine dair onerileri toplanmuistir.

Tasarimda Kullanilan Model ve Gelistirme Siireci

Calismada iRobiQ (Yujin Robot, 2015) isimli insansi robot kullanilmis ve action script 3.0,
simbugger ve rocos platformlarinda etkinliklere ve doniitlere yonelik yazilim gelistirilmistir. Tasarimda
hazirlanan egitici yazilimlar ve doniitler ASSURE (Heinich, Molenda ve Russell, 1993) 6gretim tasarimi
modeli temel alinarak tasarlanmistir. ASSURE modelinin ilk basamag1 “Ogrenenlerin Analizi ve Hedef
Kitle Segimi” asamasinda; alan uzmanlar1 ve 6gretmenler ile yapilan goriisme sonrasi 6grencilerin engel
diizeyine uygun 6grenme stilleri ve RAM biinyesinde var olan kaba degerlendirme formlari ile 6n bilgi
diizeyleri belirlenmistir. Ayrica yas, smif, cinsiyet, fiziksel ve duyussal yetenekleri ile 6grencilerin
ulasilabilirlikleri goz oOntine alinarak oOgrenenler analiz edilmis ve c¢alisma grubu amaca uygun
ornekleme yoluyla belirlenmistir. “Hedef ve Kazammlarin Belirlenmesi” asamasinda, RAM'de ilgili
ogrencilerden sorumlu 6gretmenler ile goriisiilerek ¢alisma grubunda yer alan 6grencilerin yetersiz
oldugu alanlar belirlenmis ve ZEDEP (2008), (Ozel Egitim ve Rehabilitasyon Merkezi Zihinsel Engelli
Bireyler Destek Egitim Programi) incelenerek matematik modiilii ve sosyal hayat modiiliinden kazanim
hedefleri belirlenmistir. “Yontem, Ortam wve Materyallerin Se¢imi” ve “Tasarumin Gergeklestirilmesi”
asamasinda: oncelikle 6zel egitim ve 6gretim teknolojileri alaninda doktorali akademisyen goriisleri ve
RAM’de gorevli uzman ve 6gretmenler ile goriismeler yiiriitiilmiis ve sonrasinda literatiir taranarak
iRobiQ isimli robotun ihtiyaca cevap verebilecek nitelikte olduguna karar verilerek, temini icin gerekli
olan c¢aligmalar baglatilmigtir. Daha sonra robotta kullanilacak olan ve Onceki asamalarda hedef
kazanimlar1 belirlenen etkinlikler ve doniit tiirleri belirlenmistir. Bu kazanim hedeflerine yonelik; dort
islem etkinligi, nesneler arasi iligkiler etkinligi, dogal sayilar etkinligi, havadaki doga olaylar: etkinligi,
renkleri Ogreniyorum etkinligi ve simifimizi tamiyalim etkinlikleri belirlenerek, taslak tasarimlar
yapilmustir. Belirlenen etkinliklerin ve doniitlerin hazirlanabilmesi igin action script 3.0, simbugger ve
rocos platformlarinda arastirmalar ve uygulamalar yapilmistir. Etkinlikler ve doniitlerin tasariminda,
Gagne’nin (1985) Bilgi Isleme Modeli ve 6zellikle gorsel tasarimda Mayer’in (2002) Coklu Ortam Ilkesi
esas alinmistir. Ayrica etkinliklerde robot tarafindan sunulan soru stillerinde Skinner’in programli
Ogretim yonteminden aninda diizeltme ilkesi segilmistir. Robotun 6n panelinde yer alan 7’inglik
ekranda gosterilen 6rnek etkinlik gorselleri Sekil 1."de sunulmustur.
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Sorular

Sekil 1. Robotun Ekraninda Verilen Etkinliklerden Ornek Tasarim Goriiniimii

“Degerlendirme ve diizeltme” ve “Ogrenci Katthmum Saglama” asamasinda ise; calisma grubuna ve
sorumlu olan 6gretmenlere insansi robotun tanitimi, kullanimu yapilmistir. Yeniligin etkisini azaltmak
amacityla matematik modiiliinden 4 islem igeren 6n etkinlik ile pilot bir etkinlik uygulamasi, ¢alisma
grubunun tiimiine yapilmustir. Calisma grubu bir sifta toplanarak, “bugiin sizleri yeni bir arkadas ile
tarustiracagiz” climlesi ile baglanarak robotun 6zellikleri tanitilmis ve pilot uygulama i¢in hazirlanan etkinlik
Once arastirmaci tarafindan kullanilarak anlatilmis ve ayrica calisma grubunda yer alan 6grencilere etkinligi
kullanmalar1 saglanmigtir. Sonrasinda grencilerin robotla serbest olarak fiziksel etkilesimlerine olanak
saglanmuistir. Pilot uygulama sonrasinda gerek arastirmacinin gozlemleri gerekse uygulamada yer alan 6zel
egitim 6gretmeni ve rehber 6gretmenin goriisleri dogrultusunda robotta yer alan etkinliklerin ve doniitlerin
ogrencilerin kullanimma uygun sekilde giincellemesi yoniinde karar alinmustir. Ozellikle etkinlik
gorsellerinde bazi yazilarin ve butonlarmn biiyiitiilmesi, ana sayfa dén butonunun konum ile renginin
degistirilmesi ve kullanilan simgelerin ve resimlerin ¢oziiniirliikleri giincellenmisgtir. Pilot uygulama sonrasi
doniitlere yonelik yapilan degisiklikler ise; etkinlikte verilen soruya dgrencinin yanlis cevabi isaretlemesi ile
robot tarafindan yapilan geriye kagis hareketinin (“geriye kagis doniitiiniin”) mesafesi kisaltilmis ve robotun
sesli doniit olarak verdigi bildirimlerin siralama ¢akismalar1 giderilmistir. Ayrica “tam tur doniis doniitii” ile
“yiiz doniitlerinin” aym anda verilmesinden kaynaklanan ¢akisma nedeniyle degisiklikler yapilmistir.
Robotun doniitlerine yonelik yapilan ¢alismalar, detayli bir sekilde alt baglikta ele alinmuistir.

Doniit Tiirlerinin Belirlenmesi

Calismada Russell'ln (1997) insanst yiiz ifadelerini kullanarak yapmis oldugu yiiz doniitleri
smiflandirmasi temel alinmigtir. Arastirmamizda kullamilan “iRobiQ” isimli robotun Breazeal’in (2003)
calismasinda kullandi$1 yiiz doniitlerine benzer ifadeleri destekleyen 6zellikleri kullamlmuistir. IrobiQ ile
yapilan calismalarda, Hyun ve Yoon (2009), Hsiao vd. (2012), Wei vd. (2011) benzer yiiz ifadeleri
kullarulmustir. Ayrica Hyun ve digerleri (2010), anaokulu 6grencileri tizerinde mental, sosyal, moral ve
egitim algilar1 yOniiyle robotlarin Ogrencilerin egitimindeki durumlarini incelemislerdir. Arastirma
sonucunda robot igeriklerinin kesinlikle insansi duygular (iziintii, sevinme, sasirmis vb.) icermesi ve
bununla beraber bireysel egitimde kullanilmasimn daha etkili oldugunu belirtmislerdir.

Bu ¢alismada oncelikle iRobiQ robotu ve diger insansi robotlarla yapilan benzer galismalardaki
déniitler incelenmistir. Ayrica Brookhart (2008), “Ogrencilerinize Etkili Doniit Nasil Verilir?” ve Breazeal
(2003), “Sosyal Robot Tasarimi” isimli kitap ¢alismalarindan yararlamlarak doniit tiirlerinde dikkat edilecek
unsurlar belirlenmistir. Breazeal (2003), gercek yasamdaki duygular: ifade edecek sekilde robotlarin yiiz
ifadeleri ve kafa hareketleri yoluyla olusturulan doniitlerin etkili oldugunu belirtmistir.

Literatiirde elde edilen veriler dogrultusunda doniit tiirleri dncelikle taslak olarak hazirlanmustir.
Sonrasinda 6zel egitim alan uzmanlari, 6gretim teknolojileri uzmanlar1 ve son olarak Ogretmenlerle
kullamilmast planlanan doniitler iizerine goriismeler yapilmistir. Bu goriismeler sonrasinda, oncelikle
robotta kullanulacak doniitlerin eszamanli kullanulmas: ile doniit giiciinii ve etkiyi artiracagi kararma
varilmstir. Ayrica uzman goriislerinden elde edilen sonuglara gore, giinliik hayatimizda beden dilinde var
olan siireglerin benzetiminin uygulanmas: ve bir insanin mutlu ya da {izgiin oldugu anlarda yaptig1
hareketlerin benzetimi seklinde robot doniitleri olusturulmaya g¢alistimasimn uygun olacagma yonelik
goriigler alinmustir. Asagida, yapilan goriismeler ve literatiir arastirmast sonucu iRobiQ) isimli robotta
olusturulan dontit tiirleri agiklanmis ve Tablo 1'de ise doniitlerin hangi etkinliklerde yer aldig1 sunulmustur.
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1-) Robotun Bedensel Hareket Kabiliyeti ile Olusturulan Doniitler:

(a) Robotun Kendi Etrafinda Tam Tur Doniis Déniitii: Yapilan goriismeler ve arastirmalar
sonucunda etkinliklerde verilen sorulara, 6grencinin dogru sikki isaretlenmesi ile robotun kendi
etrafinda donmesi saglanarak seving gosterisi ifadesi olusturulmas: saglanmistir. Yapilan goriismeler
sonucunda elde edilen bulgularda, sevinen bir insanin tek ayag iistiinde kendi etrafinda dénmesi bu
doniitiin ilham kaynag1 olmustur.

(b) Robotun Dans Hareketi Doniitii: Etkinliklerde verilen sorulara 6grencinin dogru sikki
isaretlenmesi sonucunda robot tarafindan verilecek ikinci bir doniit tiirii ise, “saga-sola kisa manevrali
dans” hareketidir. Bir dnceki tam tur doniiste 6grenciler robotun ekranindaki ve yiiziindeki ifadeleri
kacirmiglardir. Bunun yerine robotun saga-sola kisa manevra ile bir dans hareketi yapiyor gibi
goriinmesi saglanmigtir.

(c) Robotun Geriye Kacis Doniitii: Etkinliklerde verilen sorulara &grenciler yanlis cevap
verdiklerinde, robotun tekerlekleri yardimiyla “geri gelme” hareketi yapilmistir. Bu hareketin alan
uzmanlari ile yapilan goriisme sonucunda insanst bir ifade olan ¢ekince ifadesi olarak diisiiniilebilecegi
ve Ogrencinin bu hareketi olumsuzluk ifadesi olarak algilayacagi ongoriilmiistiir. Bu doniitte pilot
calisma esnasinda Ogrenciler robotu masadan diisiiyor zannettikleri i¢in tedirgin olmuslar ve bu
nedenle geri gelme mesafesi azaltilmistir.

2-) Robotun Kol Hareketleri Yardumiyla Olusturulan Déniitler:

(a) Iki Kol Yukar1 Déniitii: Etkinliklerde verilen sorulara 6grencinin dogru sikki isaretlenmesi
sonucunda robot tarafindan verilecek diger bir doniit ise, robotun her iki kolu yukar: kaldirmasi yine
bir sevinme hareketi seklinde ele alinmistir. Ornegin bir futbolcunun gol attiktan sonraki yaptigi
hareket bu duruma 6rnek verilebilir.

(b) Iki Kol Asagr Doniitii: Etkinliklerde verilen sorulara 6grenciler yanlis cevap verdiklerinde,
robotun her iki kolu asag1 indirilmis ve bu sayede iizgiinliik ifadesi olarak degerlendirilmistir.

(c) Robotun Kolu ile Temas1 Déniitii: Zihinsel engelli 6grencilerde fiziksel temasin daha dikkat
¢ekici oldugu alan uzmanlari goriisleri ve alanyazinda tespit edilmistir. Bu nedenle dogru cevap sonrasi
sevinme hareketi olarak robotun tek kolunu havaya kaldirip “cak dostum” sesli uyaris: ile doniit
vermesi seklinde diisiiniilmiistiir. Ogrencinin robotla dokunsal (tactile) sekilde etkilesime girmesi
saglanmistir.

3-) Robotun Kafas1 Yoluyla Verilen Doniitler:

Ogrencinin dogru cevabinda robotun kafasi &ne-arkaya sallama hareketi seklinde yapilmus,
yanlis cevabinda ise robotun kafasi saga-sola sallama seklinde yapilarak insanlarin giinliik yasamdaki
onaylama doniitii yapilmustir.

4-) Robotun Yiiz Déniitleri:

Robotun yiiz kisminda bulunan kirmizi ve yesil ledler kullanilarak olusturulmustur.
Ogrencinin dogru cevabinda robotun yiiziindeki ledler yardimiyla giilen yiiz ifadesi olusturulmus ve
yanaklarmin kizarmasi saglanmistir. Yanlis Cevabinda ise ledler yardimiyla tizgiin yiiz kullanilmistir.

5-) Robotun Sesli Déniitleri:

Robotta iki farkli yapida sesli doniit kullanilmistir. Birincisi gercek insan sesi kullanilarak dogru
cevapta “aferin dogru cevap”, yanlis cevapta ise “{izgiiniim yanls cevap” ifadeleri kullanilmistir. Tkinci
yapida ise dogru cevapta “alkis efekti” ve yanlis cevapta “Aaa topluluk ses efekti” yer almustir.

6-) Robotun Ekran Doniitleri:

Calismada kullanilan iRobiQ isimli robotun govdesinde bulunan 7 inglik ekran kullanilarak,
etkinlikte verilen soruya dgrenciler dogru cevap verdiklerinde “robotun giilen resmi ve V isareti”
birlikte kullanilmis, yanlis cevap verdiklerinde ise “kirmizi renkte X ikonu” kullanilmistir.
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Tablo 1. Robotta Kullanilan Dontit Tiirleri

D. Ozdemir ve S. Karaman

El E2 E3 E4 E5 Eé
Dogru Cevapta Tam Doniig
Hareket_1 ) X X X
Bedensel Yanlis Cevapta Geriye Kagis
Déniitler Dogru Cevapta Kisa Manevra (Dans Hareketi)
Hareket 2 X X X
Yanlis Cevapta Geriye Kagis
. Cift Kol Yukar1
Kol Dogru Cevapta Kol Isiklar1 Agik X X
Hareketi Yanlis Cevapta Cift Kol Asag1
g?l L $ P Kol Isiklar1 Kapali
Onuti Dosru Cevapta Tek Kol Yukarida Temas
Kol Temas1 & P (Cak Dostum) X X X
Yanlis Cevapta Tek Kol asag1
. Bas1 6ne-arkaya sallama
Dogru Cevapta
Kafa Déniitii Kafavlglklarl Acgk X X X
Yanlis Cevapta Bas1 sago-sola sallama
$ P Kafa Isiklar1 Kapali
Giilen Yiiz
o Dogru Cevapta Yanaklarin Kizarmasi ve
Yiiz Déniitii .. . . X X X X X X
Gozlerde Kalp isareti
Yanlis Cevapta Uzgiin Yiiz
o Dogru Cevapta  Robot giilen resim+ \ igareti
Ekran Doniitleri . . X
Yanlis Cevapta X igareti
Dogru Cevapta “Aferin Dogru Cevap” X
o Yanlis Cevapta “Uzgliniim Yanlis Cevap”
Sesli Doniit . .
Dogru Cevapta “Alkis Efekti”
X X X X

Yanlis Cevapta

“Aaaa ses efekti”

E(X): Etkinlik (X)

Uygulama

Uygulama stireci, tasarim ve gelistirme asamasinda belirtildigi {izere insans1 robotun tanitim,
yeniligin etkisinin azaltilmasi ve eksikliklerin giderilmesi amaciyla matematik modiiliinden basit 4
islem etkinligi iceren pilot calisma ile baslamistir. Tasarim asamasinda detaylar: verilen pilot uygulama
sonrasy; etkinlik tasarimlarina ve robotun doniitlerine yonelik: yazilarin ve butonlarin biiyiitiilmesi, ana
sayfa don butonunun konum ve renginin degistirilmesi, simgelerin ve resimlerin ¢oziiniirliikleri
artirilmasi, robotun “geriye kagis doniitiiniin” mesafesinin giincellenmesi, “tam tur doniis” ile “yiiz
doniitlerinin” siralamasinin degistirilmesi ve robotun sesli doniitlerinin diizeltilmesi gibi degisiklikler
yapilmigtir. Daha sonra c¢alisma grubunda yer alan hafif diizeyde zihinsel engelli 3 kiz 3 erkek
Ogrencinin katilimi ile Erzincan Rehberlik ve Arastirma Merkezinde uygulama gerceklestirilmistir.

Uygulama iRobiQ isimli insansi robotta kullanilmak iizere action script 3.0, rocos ve simbugger
platformlarinda hazirlanan doniit tiirlerinin entegre edildigi ve toplam 6 seans siiren; dort islem,
nesneler arasi iligkiler, dogal sayilar, havadaki doga olaylari, renkleri d6greniyorum ve smifimizi
tanryalim etkinlikleri ile yapilmistir. Uygulama siirecinde rehberlik arastirma merkezinde gorevli 6zel
egitim Ogretmeni Ogrencinin yaninda bulunmustur. Ayrica uygulama siirecinde, 6 seans boyunca
kamera kayitlar1 alinmis ve iki farkli gozlem formu kullanilarak arastirmacilar tarafindan kayit altina
alinmistir.
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Veri Toplama Araglari ve Verilerin Analizi

Arastirmada nitel arastirma yontemlerinde veri toplama araci olarak kullanilan Goritisme, Odak
Grup goriismesi ve Gozlem araglar1 kullanilmistir. Veri toplama araglarinin hazirlanmasi siirecinde,
oncelikle arastirmacilar tarafindan literatiir incelenmis, taslak goriisme ve gozlem formlarn
hazirlanmistir. Sonrasinda egitim bilimleri alaninda ve 6zel egitim alaninda doktoral1 3 uzmaninin
goriisleri ile giincellenerek yari yapilandirilmis goriisme formlart hazirlanmistir. Veri toplama
araglarinin son hali dil uzman tarafindan kontrol edilerek diizenlenmistir. Yar1 yapilandirilmis formlar
sayesinde, goriisme siirecinde katilimcilarin goriisleri ile ortaya ¢ikan doniit ve etkinliklere yonelik yeni
hususlar tizerinde ekleme ve diizenlemelerin yapilabilmesi amaclanmistir (McMillan ve Schumacher,
2010).

113 goriisme, calisma grubu ve ihtiyaglarin belirlenmesi, ortamin analizi, hedef kazanimlarin ve
etkinlik konularinin belirlenmesine yonelik sorular: iceren yar1 yapilandirilmis formlar ile, RAM’de
gorevli 2 6zel egitim Ogretmeni, 2 rehber 6gretmen ve RAM'in yoneticileri ile yapilmustir. Tk goriisme
sonrast ZEDEP’den (2008) oOgrencilerin ihtiyaci olan matematik ve sosyal modiilden konular
belirlenerek, ¢calisma grubunda yer almasi planlanan dgrenciler i¢in 6n belirleme yapilmistir. Bu siireg
sonras1 Ozel egitim doktoral1 2 akademisyen ile goriisiilerek, taslak etkinlik planlari, ¢alisma grubu 6n
bilgi diizeyi, hedef kazanimlar, robot se¢imi ve robotta bulunmas: gereken doniitlerin belirlenmesine
yonelik sorulari igeren yar1 yapilandirilmis form ile goriisme yapilmistir.

Yapilan goriismenin ardindan; insansi nitelikleri olan (yiiz, kafa, kol, ses vb.) ve hedef
kazanimlar1 saglamak icin 6zellikle matematiksel islemleri gorsel icerikle dokunarak yapabilecegi bir
ekrana sahip olan robota ihtiya¢ oldugu belirlenmistir. Daha sonra 6gretim teknolojileri alaninda
doktorali ve zihinsel engelliler tizerinde teknoloji entegrasyonu galismalar1 bulunan 3 uzman ile
istenilen nitelikte robotun temini ve hedef kazanimlara uygun taslak etkinliklerin ve doniitlerin
belirlenmesi icin odak grup goriismesi yapilarak 6n goriismeler tamamlanmistir. Bu sayede, iRobiQ
isimli robotta ¢alismanin yapilmasi ve robota arastirmacilar tarafindan olusturularak entegre edilecek
etkinlik yazilimlari ile ihtiyacin karsilayabilecegine karar varilarak temin siireci ve sonrasinda pilot
tasarim uygulamasi siirecine baslanmuistir.

Pilot uygulama ve daha sonra yapilan 6 seans siiren etkinlik uygulamalar1 sonrasinda; doniit
tirlerinin ve etkinlik uygulamalarmin etkisinin belirlenmesine yonelik sorular1 igeren yari
yapilandirilmig goriisme formlar1 ile uygulamaya katilan 6zel egitim Ogretmenleri ve rehber
ogretmenler ile goriismeler yapilmistir. Pilot calisma sonrasi yapilan goriismede elde edilen veriler ve
gozlem sonuglari ile su islemler yapilmistir. Robot tarafindan sorulan soruya 6grencinin yanlis cevabi
isaretlemesi ile robot tarafindan yapilan “geriye kagis” doniitiiniin 6grencide tedirginlik olugturdugu
gerekgesi ile (“geriye kacis doniitiiniin”) mesafesi kisaltilmistir. Ayrica robotun sesli doniit olarak
verdigi “alkis sesi ve aferin dogru cevap” doniitlerinin siralamas: degistirilerek ¢akigmalar: giderilmig
ve “tam tur doniis” ile “yiiz doniitlerinin” ayni anda verilmesinden kaynaklanan ¢akisma nedeniyle
“dans hareketi doniitli” kullanilarak robotun yiiz doniitiiniin goriilebilmesi saglanmistir. Yapilan
diizeltmeler sonucunda 6 seans siiren etkinlik uygulamalar1 gergeklestirilmis ve etkinliklerin bitiminde
RAM’de var olan kaba degerlendirme formlari, 6gretmenler tarafindan robot destekli etkinliklere
katilan Ogrenciler {izerinde uygulanmistir. Bu sayede Ogrencilerin 6grenme diizeylerine yonelik
Olciimler yapilmis ve 6gretmenlerle goriismeler yapilarak durumlar1 hakkinda bilgi edinilmistir.

Arastirmada kullanilan gozlemler i¢in; 6zel egitim alan uzmanlarinin goriislerinden ve RAM’de
gorevli 6gretmenlerin geleneksel yontemle isledikleri ve derslerinde kullanilan kaba degerlendirme
formlarindan yararlanilarak iki farkli gézlem formu olusturulmustur. flk form yari-yapilandirilmas bir
gozlem formu olup yapilan etkinlik uygulamalarinda robotun doniitlerine 6grencilerin verdikleri
tepkiler ve davranislari not alinmak {izere hazirlanan sinif igi gozlem formudur. Tkinci form ise video
kayitlarinin analizi esnasinda sinif ici gozlem formunda edinilen bilgileri dogrulamak, kiyaslamak ve
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bunun yaninda varsa gozden kagirilan bir durum varsa tespit etmek amaciyla kullamilmigtir.
Yapilandirilmamis formatta bulunan bu form 2 farkli arastirmaci tarafindan kullanilmis bu sayede
arastirmacilar olup biten dikkat c¢eken tiim durumlari not almislardir. Bu sayede aymi zamanda
gozlemciler aras: giivenirlik kontrolii de saglanmuistir.

Analiz siireci gozlem ve goriismeler dogrultusunda, formlardan elde edilen veriler ve video
kayitlar1 cercevesinde yapilmistir. Gortismeler karsi taraftan izin alinarak hem ses kaydi alinmis hem
de goriisme formlar: araciligl ile not tutulmustur. Analiz asamasinda igerik analizi ve betimsel analizi
yontemlerinden yararlanilmistir. Uygulama Oncesi ve sonrasi yapilan goriismeler 1.arastirmaci
tarafindan yapilirken, uygulama esnasinda yapilan gozlemler ile video kayitlarinin incelenmesi
sirasinda yapilan degerlendirme ve analiz asamasinda tutarlilign ve ayrica gozlemde gilivenirlik
kontroliiniin saglanmasi i¢in 1.arastirmaci ve 2.arastirmaci birlikte gorev almistir.

Robotta olusturulan “Bedensel Doniitler”, “Kol Donditleri”, ”Kafa Dontitleri”, “Yiiz Dontitleri”,
“Ekran Doniitleri” ve “Sesli Doniit” tiirlerine 6grencilerin verdikleri tepkileri belirlemek ve agikliga
kavusturmak icin betimsel analiz yapilmis ve elde edilen sonuglar bulgular basliginda sunulmustur.
Gozlem verileri analiz edilirken, 6grencilerin robot doniitlerine tepkilerinin degerlendirilmesi igin
tepkilerden hemen sonraki 6grenci davraruglari izlenerek analiz edilmistir. On analizlerde; grencilerin
el hareketleri ile doniitii isaret etmesi, verdigi dogru cevap sonrasi basarisini Ogretmeni ile
paylasircasina goz temas: kurmasi, giiliimsemesi, ellerini agzina gotiirmesi, robota dokunmasi, robotla
tokalasmaya calismasi, 6grencinin robotu alkislamasi, 6grencinin robotla sozlii iletisime ge¢mesi ve
yliksek ses ile sevinme ifadesi gikarmasi gibi davraniglar doniitlere yonelik tepkiler olarak belirlenmis
ve analizler bu kodlara gore yiiriitiilmiistiir. Yani 6grenci tepkilerinin analizinde dikkate alinan odak
nokta doniit sonrasi ogrenci davraniglart olmustur. Bu davraniglar {izerinden 6grencilerin begeni,
heyecan, fark etmesi, tepkide bulunmasi yonelik ¢ikarimlarda bulunulmustur.

Robotun doniit tiirlerine gore 6grenci tepkilerinin karsilastirilmas: ve bu sayede doniitlerin
ogrenciler lizerindeki etki diizeylerinin belirlenmesi icin igerik analizinden yararlanilmistir. Bu
asamada yapilandirilmis gézlem formlari ile degerlendirilen video kayitlar1 1.arastirmaci, 2.arastirmaci
ve Ozel egitim alan uzmani tarafindan igerik analizine tabi tutulmustur. Analiz sonucunda, 6grenci
tepkilerindeki farkliliklar “doniitii fark etme”, “doniite tepkide bulunma” ve “doniite istekli katilim ve
begeni” temalar1 ortaya ¢cikmistir. Her bir temanin olusumunda asagida siiflandirilan kategoriler temel
olusturmustur. “Doniitii fark etme temas1”: 6grencilerin el hareketleri ile doniitii isaret etmesi, robotun
fiziksel doniitlerine dokunma geklinde 6grencilerin temas etmesi, yanls cevap verilmesi ile robotun
doniitii sonras1 6grencilerin tiziilmesi kategorileri bu temay1 olusturmustur. “Déniite tepkide bulunma
temas1”: Doniit sonrasi 0grencinin ellerini agzina gotiirmesi ve havaya kaldirmasi, yiiksek sesle
sevinmesi ya da tiziilmesi, dogru cevabi isaretlemesi sonrasi basarisin1 6gretmeni ile paylasircasina goz
temasi kurmasi kategorilerinden olusturmustur. “Dontite istekli katilim ve begeni temas1”: (")grencinin
robotu alkiglamasi, neseli ve istekli olduguna dair giiliimsemesi, robotla tokalasmaya calismasi, robotla
sakalasmasi (6rnek: robotun ¢ak dostum déniitiine, 6grencinin sende ¢ak dostum demesi) kategorilerinden
olusmustur. Ogrenci tepki diizeylerinin belirlenebilmesi icin video kayitlar yeniden izlenerek her bir
tema altindaki tepkiler (O=yok, 1=az, 2=orta, 3=¢ok) seklinde puanlanmistir. Bu sayede robot doniitlerine
karst Ogrenci tepkilerinin déniit tiirlerine karsilagtirilabilmesi saglanmistir. Ogrencilerin robot
doniitlerine gore tepkileri aragtirmacilar tarafindan belirtilen sekilde puanlandirilmistir. Bu puanlarin
ortalamalar1 alinarak robot doniitlerinin 6grenciler tarafindan fark edilme durumu belirlenmistir. Bu
sayede robotta kullanilan doniit tiirlerine gore 6grenci tepkileri karsilastirilarak bulgular baslig1 altinda
sunulmustur.
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Bulgular

Yapilan analizler sonucu elde edilen sonuglar arastirma sorular1 cercevesinde “Robotta
Kullanilan Déniitlere Ogrencilerin Tepkileri” ve “Robotun Déniit Tiirlerine Goére Ogrenci Tepkilerinin
Karsilastirilmasi ” seklinde iki ayr1 baslikta sunulmustur.

A) Robotta Kullanilan Déniitlere Ogrencilerin Tepkileri

Gozlem ve goriisme verilerinin analizi sonucunda elde edilen robotta kullanilan doniitlere
yonelik bulgular, Sekil 2.’de verildigi siralama ile sunulmustur. Ogrenci tepkilerine y&nelik analizler
yapilirken, doniitten hemen sonra oOgrencilerin ortaya koyduklari davramislar betimsel olarak
incelenmis ve doniit tiirlerine gore 6grenci davranislarindan 6rnek ekran goriintiileri esliginde asagida
sunulmustur. Ogrencilerin el hareketleri ile doniitii isaret etmesi, dogru cevabi isaretlemesi sonrasi
basarisint 6gretmeni ile paylasircasina goz temas: kurmasi, giiliimsemesi, ellerini agzina gotiirmesi,
robota dokunmasi, robotla tokalasmaya calismasi, Ogrencinin robotu alkislamasi ve yiiksek sesle
sevinme ifadesi ¢tkarmasi gibi davraniglari robotun ilgili doniit tiirlerinde kategorize edilerek 6grenci
davranislarina yonelik bulgular esliginde sunulmustur.

1-) Bedensel Dontitler

e (1) Tam Déniis Doniitii
 (b) Dans Hareketi Doniitii
* (c) Geriye Kagis Doniitii

® (1) Kol Hareketleri (Cif Kol yukar: ve Cift Kol Asag1 Doniitleri)
® (b) Kol Temast (Cak Dostum ve Tek Kol Asagr Doniitii)

* Robotun kafasinin One-Arkaya hareketi (Onay Déniitii)
® Robotun kafasimin Saga Sola hareketi (Yanlis Cevap Doniitii)

4-) Yiiz Doniitii

* Giilen Yiiz ve Uzgiin Yiiz Déniitii

5-) Ekran Dontitleri

® Robotun giiliimseyen Resmi ve X isareti

6-) Sesli Dontitler

o [nsan Sesi (Aferin Dogru Cevap ve Uzgiiniim Yanls Cevap)
e Efekt Sesi (Alkis Sesi ve Topluluk olumsuz "Aaaa” sesi)

Sekil 2. Robotun Déniitlerine Yonelik Bulgularin Sunum Siralamasi

1-) Robotun Bedensel Hareket Kabiliyeti ile Olusturulan Doniitlere Yonelik Bulgular

(@) Tam Déniis Doniitiine Ogrencilerin Tepkileri

Bu doniitte 6grenciler etkinlikte yer alan sorulara dogru cevap verdiklerinde, robot kendi
etrafinda tam tur dénmiis ve sevinme hareketi yapmustir. Ogrenciler robotun tam tur déniisii ile
sevinme hareketini anladiklar1 gosterecek yiiksek sesle giiliimseyerek tepki gostermislerdir. Robotun
donme hareketinin, dogru cevap vermeleri sonucu olustugunu anlamislardir. Sekil 3."te 6grencinin yiiz
ifadesinde gozlemlenen sevinme ifadesine yonelik 6rnek goriintii verilmistir.
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Sekil 3. Tam Doniis Hareketi Doniiti

(b) Dans Hareketi Doniitiine Ogrencilerin Tepkileri

Bu doniitte robot saga-sola kisa manevra ile dans hareketi seklinde sevinme doniitii vermistir.
Ogrenciler bu doniitii fark etmisler ve robotun dans etmesi ile verdikleri cevabin dogru oldugunu
anlamiglar ve sevinmiglerdir. Bu doniitiin 6nemli bir diger avantaji ise tam doniis hareketinde gozden
kagirilan yiiz doniitlerini gorebilmeleri olmustur. Sekil 4.te olusturulan bu doniitiin uygulama
sahnesinden bir goriintiisii verilmistir.

Sekil 4. Dogru Cevapta Saga-Sola Kisa Doniis Hareketi

Ogretmenler saga-sola dans hareketi doniitiine yonelik olarak, 6grencilerinin robotun
ekrandaki ve yiiziindeki doniitleri kagirmadigini bu durumun tam doniis doniitiine gore avantajli
oldugunu soylemislerdir. Fakat bu doniitiin tam doniis hareketi kadar etkili olmadigini belirtmislerdir.
Asagida bu duruma yonelik 6rnek 6gretmen ifadesi sunulmustur.

“Ogrencilerim robotun tam doniisiinde ekrandaki ve robotun viiziindeki bazi ifadeleri

kagiriyorlardi. Dans hareketinde bu durum ortadan kalkti. Robotun dans eder gibi insansi

tepkiler vermesi cocuklarn robotu neredeyse 6gretmen gibi kabullenmesini sagladi.” (Ozel

Egitim Ogretmeni 2)

(c) Robotun Geriye Kacis Doniitiine Ogrencilerin Tepkileri

Geri-lleri hareket doniitiinde 6grencilerde gézlemlenen bulgular séyledir: Ogrenciler yanlig
cevap verdiklerinde bu doniit sayesinde yanlis yaptiklarini anlamislardir. Ornegin (Ogrenci 3) “Aaa yine
yanhs yaptim!” seklinde sozlii olarak ifade etmistir. Hatta baz1 dgrenciler (Ogrenci 1 ve Ogrenci 6)
cevaplarinda yanlis yaptiklarindan dolay: aldiklar: olumsuz doniitte yiiziinii eline gotiirerek cekince
ifadesi gostermistir. Bunun yani sira (Ogrenci 4)’tin dogru cevabi bulmak i¢in 3.deneme tekrar1 sonrasi
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gerildigi ve sert ifadeler kullandig1 gozlemlenmistir. Bu durum, 6grencinin robotu glinliik yasamindaki
dogal siireg icerisinde algiladiginin gostergesi olarak yorumlanabilir. Baz1 6grencilerin robotun geri-
ileri hareketinde, robotun masadan diisecek gibi geri gitmesinden dolay:1 robotu tutmaya calistiklari
gozlemlenmistir. E1’de yasanan bu durum sonrasi geri gitme hareketi mesafesi kisaltilarak, diger
etkinliklerde bdyle bir durumun meydana gelmesi engellenmistir. Sekil 5.te yagsanan bu duruma ait
ornek 6grenci davranisina ait goriintii yer almaktadir.

Sekil 5. Robotun Geri Hareketini Tutmak Isteyen Ogrenci

Ogretmenler o6zellikle robotun geri gitme mesafesinin bazi ogrencileri panik havasina
soktugunu ancak yapilan mesafe kisaltma islemi sonrasi durumun diizeldigini belirtmislerdir. Bu
doniitiin 6gretmenler tarafindan etkili olarak degerlendirildigi bulgusuna ulasilmistir. Geri-ileri
bedensel doniit hareketi ile ilgili olarak asagida 6rnek 6gretmen ifadelerine yer verilmistir.

“Robotun geri gitmesinde ¢ocuklarin bazilar1 biraz panik oldu. Geri gitme mesafesi kisaltildiktan
sonra diizeldi ancak farkli bir olumsuz durum doniitii yapilabilir.” (Ozel Egitim Ogretmeni 1)

2-) Robotun Kol Hareketleri Yardumiyla Olusturulan Déniitlere Yonelik Bulgular:

(@) Robotun Cift Kol Yukari-Asag1 Déniitiine Ogrencilerin Tepkisi

Bu doniit igerisinde robotun koluna temas durumu bulunmamaktir. Bu doniitte 6grencinin
dogru cevabinda her iki kol yukari kaldirilmis, yanlis cevabinda ise her iki kol asag: indirilmistir.
Ogrenciler robotun dogru cevap déniitiine giiliimseme ve begeni ile kargilik verirken, robotun yanlig
cevap doniitiine ise tiziildiiklerini belli eden hareketler yapmislardir. Asagida Sekil 6. ve Sekil 7.’de
Ogrencilerin robotun doniitlerine verdikleri 6rnek tepkiler sunulmustur.

Sekil 6. Dogru Cevapta Robotun “Her Iki Kol Yukar1 Sevinme” Déniitii
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Sekil 6’da goriildiigii gibi 6grenci dogru cevabi sonrasi, robotun sevinme hareketini algilamis
ve giiliimsemistir. Diger yandan Sekil 7.de &grencinin yanlig cevabi isaretlemesi sonrasi robotun
tizglintim ifadesini anladigini belli eden hareket yaparak ve ellerini agzina gotiirmiistiir.

Sekil 7. Yanlig Cevapta “Her Iki Kol Asag1 Uzgiiniim” Déniitii

Ogretmenler her iki kol “yukari-asag1 hareketi” doniitiinii etkileyici bulmuslar, grencilerin
doniiti fark ettigini belirtmisler ve gercek bir insanin sevinme hareketine benzetmislerdir. Asagida
Ogretmen goriislerinden drnek ifadeler verilmistir.

“Ogrenciler icin kol hareketleri kesinlikle cok etkiliydi. Ogrencilerin hislerini direk verdikleri
tepkilerde gordiik.” (Ozel Egitim Ogretmeni 2)

“Robotun bu hareketleri giinliik yasamimizda bir insanin sevinme ya da iiziilme aninda yapti§
harekete benziyor, cocuklar bu nedenle fark ettiler diye diisiiniiyorum.”(Rehber Ogretmen 1)

(b) Kol Temasi (Cak Dostum/ Give me five)

C)grencinin robot kol ile temas1 sonucu ortaya ¢ikan bu doniit tiiriinde, ¢alisma grubundaki tiim
dgrencilerin begeni ve heyecan hissi gdstererek tepkiler verdikleri gdzlemlenmistir. Ogrencilerin
sevingten ellerini ylizlerine gotiirdiikleri ve sesli olarak olumlu tepkiler ve yorumlar yaptiklar
goriilmiistiir. Ogrencilerin bu hislerini gosteren 6rnek tepkiler, agagida verilmistir.

“<giiliimseyerek> 6gretmenim bu bana cak dostum diyor.” (Ogrenci 2)
“<negeli bir sekilde>Cok heyecanlandim”( Ogrenci 6)

“<Yiiksek sesle giildii> ve Caktim dostum” (Ogrenci 3)
“<giiliimseyerek> Sen de cak dostum” (Ogrenci 1)

Sekil 8.de ogrencilerin etkinlikte dogru cevap verdiklerinde robot kol ile temas yoluyla
sagladiklar etkilesime 6rnek sunulmustur.
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Sekil 8. Dogru Cevapta Robot Kol Temast Ile Olusturulan “Cak Dostum” Déniitii

Ogretmenler kol temasi doniitiinii 6grencilerin begendiklerini ve bu déniitiin dgrencilerin
dikkatini ¢ektigini belirtmislerdir. Ayrica 6grencilerinin robotla etkilesime girebilmek i¢in dogru cevab:
bulmaya odaklandiklarini belirtmislerdir. Bu konudaki 6gretmen goriislerinden 6rnek ifadeler asagida
sunulmustur.

“Ogzellikle en cok begendikleri doniit cak dostum uygulamasiyds.” (Rehber Ogretmen 1)

“Cak dostum” seklinde insansi tepkisine Ogrencilerim bayidilar. Robotla bu hareketi
yapabilmek icin dogru cevabi bulmaya odaklandilar.” (Ozel Egitim Ogretmeni 1)

3-) Robotun kafa déniitlerine 6grencilerin tepkileri

Kafa déniitleri, robotun kafa hareketleri yardimiyla olusturulan doniit tiiriidiir. Ogrencilerin
dogru cevaplarinda robot (0ne-arkaya) kafa sallama hareketi ile onay vermis, yanlis cevaplarinda ise
(saga-sola) kafa sallama hareketi ile cevabin yanlis oldugunu insansi bir doniit seklinde vermistir.

Ogrencilerin bu déniite verdikleri tepkiler degerlendirildiginde robottaki en az dikkat geken
doniit tiriiniin kafa dontitleri oldugu gozlemlenmistir. Ciinkii 6grencilerden sadece biri (@grenci 2)
kafa hareketini fark etmistir. Diger doniitlerle kiyaslandiginda oldukga zayif kaldig: soylenebilir. Bu
durumu destekleyen 6gretmen ifadesi ise su sekildedir.

“Ogrencilerimde kafa hareketleri one arkaya, saga sola pek dikkat cekmedi. Ciinkii robotun
bedensel ve kol doniitlerinin bu doniitii bastirdiim diisiiniiyorum. Hatta robotun kafasinin
boyutundan da kaynaklanmis olabilir.” (Ozel Egitim Ogretmeni 1)

4-) Robotun yiiz déniitlerine dgrenci tepkileri

Ogrencilere sunulan doniit tiplerinden biri de robotun yiiz ifadeleri ile olusturulan doniit
tiirleridir. Robotun ytiziindeki ledler yardimiyla “mutlu” ve “iizgiin” olma gibi insans1 duygularin
verildigi doniitlerdir. Yapilan analizde 6grencilerin robotla ilk etkilesiminin robotun yiiz ifadelerine
bakmas: seklinde oldugu belirlenmistir. Calismanin 6nemli bulgularindan bir tanesi 6grencilerin
tamaminin robotun yiiziine bakarak goz temasinda bulunmalari seklinde olmustur. $ekil 9."da ¢alisma
grubunda yer alan tiim Ogrencilerin robotun yiiziine odaklandigi o6rnek bdliimlerin resimleri
verilmistir.
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Sekil 9. Ogrencilerin Robotun Yiiz ifadelerine Odaklandig Ornek Anlar

Ozellikle tam doniis hareketinin yer almadig1 E3, E4 ve E6 etkinliklerinde tiim dgrencilerin
robotun yiiziine odaklandiklar1 gdzlemlenmistir. Ancak robotun goz ifadelerinde ¢ikan kalp simgesini
sadece iki 6grenci (Ogrenci 1 ve Ogrenci 2) fark edebilmistir. Ogrencilerin yiiz doniitiinde kullamlan
robotun yanaklarindaki ifadeyi algiladiklar1 ve bununla ilgili olarak yorum yaptiklar1 gézlemlenmistir.
Ornegin (Ogrenci 2) Etkinlik 4'te “yanaklart kizartyor” seklinde ifade etmistir. Sekil 10.’da dgrencinin
yorumunu gosteren drnek goriintii sunulmustur.

Sekil 10. Ogrenci Robotun Yiiz Ifadesi Ile Ilgili Ogretmenine Yorum Yaparken
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Bunun yaninda 6grencilerin robotun agiz ¢evresindeki ledler yardimiyla olusturulan giilme ve
tiziilme dondiitlerini fark etmislerdir. Ayni1 zamanda kendilerinin de giiliimsedigi ya da ytizlerinin
asildig1 gozlemlenmistir. Bu konudaki 6rnek dgretmen ifadesi asagida sunulmustur.

“Ogrencilerim yiiz doniitlerinde agiz ve yanaklari fark ettiler ancak robotun goziiniin iginde yer
alan kalpleri gormediler. Fakat bir kaginda yanilmyorsam 6rnegin (Ogrenci 2)'de “gozlerinde
kalpler ¢ikiyor” seklinde tepkiler gordiik.” (Ozel Egitim Ogretmenil)

5-) Robotun ekran déniitlerine égrencilerin tepkileri

Dogru cevapta “robotun giilen resmi ve V isareti” birlikte kullanilmis, 6grencilerin yanlis
cevaplarinda ise kirmizi renkte “X” ikonu kullanilmistir. Uygulamada yapilan gozlem kayitlariin
analizinde, 6grencilerin robotun ekranina baktiklar1 goriilmiis ancak bu doniite yonelik herhangi bir
tepki ya da yoruma da rastlanmamistir. Ogrencilerin robot ekranini sadece sorulan sorulara cevap
verme ve animasyonlari izleme amacl kullandiklar1 gériilmiistiir. Bu esnada yalnizca iki 6grencide,
ekrandaki isaretleme sorunu sonrasinda, bu durumu dile getiren “6gretmenim tiklanmiyor gibi”
ifadeler yer almaktadir.

Ogretmenler, ogrencilerinin ekran doniitlerine tepkisiz kalmalarini ve dikkatlerini
¢ekmemesinin nedeni olarak iki durum belirtmislerdir. Birincisi, es zamanli verilen diger doniitlerin
daha dikkat gekici ve baskin olmasindan kaynaklanabilecegi, ikinci olarak ise robot ekranmin kiigiik
olmasindan dolay1 boyle bir ilgisizlik durumunun yasanmus olabilecegi goriisiindedirler.

6-) Robotun sesli doniitlerine ogrencilerin tepkileri

Robotta iki farkli yapida sesli doniit kullanilmistir. Birinci yapida gergek insan sesi kullanilarak
dogru cevapta “aferin dogru cevap”, yanlis cevapta ise “{izgiiniim yanlis cevap” ifadeleri kullanilmistir.
Tkinci yapida ise dogru cevapta “alkis efekti” ve yanlis cevapta “Aaa topluluk ses efekti” yer almugtir.
Sesli doniit yapisinda kullanilan her iki doniit 6grenciler tarafindan anlasilmis, ilgilerini ¢ekmis ve
etkilesime girmislerdir. Bu duruma ornek olarak E4’te kullanilan gercek insan sesi ile verilen doniitte
(Ogrenci 4) robotun “iizgliniim yanlis cevap” doniitiine “ben de iizgiiniim” diyerek yanit vermistir.
Efektler yardimiyla olusturulan doéniit sonrasinda ise alkis sesi efektini duyan ogrencinin hemen
kendini alkiglama hamlesi yaptigi goriilmiistiir. Sekil 11.de 0Ogrencinin alkislama goriintiisii
sunulmustur.

Sekil 11. (Ogrenci 4) Dogru Cevabi Bilince Alkislayin Beni Deyip Dans Etti

Ogretmenler ses yoluyla verilen doniitlerin robot tarafindan siirekli aymi diizeyde ve tutarlilikta
verilmesinin Ogrencilerin dikkatini ¢ekme acisindan Onemli oldugunu vurgulamislardir. Ses
doniitlerinin getirdigi avantajlara ve sinif igindeki etkisine yonelik 6rnek 6gretmen ifadesi asagida
sunulmustur.

“Ornek verecek olursam, doga olaylar: konusunu islerken siirekli olarak yaz: tahtasinda resimler
ve sekiller cizerek anlatmaya calisirdim. Robot destekli egitimde robotun ¢ikardig: sesli tepkiler
ve simgek sesleri gibi sesler sayesinde anlatmak istedigim olay: gercek¢i bir sekilde goriip
duyduklar: icin odaklandilar ve oldukca kolay 6grenme sagladik.” (Ozel Egitim Ogretmeni 1)
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Yukarida yer alan gozlem ve goriisme bulgular1 dogrultusunda &grencilerin sesli dondiitleri
begendikleri, dikkatlerini ¢ektigini, doniitlere karsilik verdikleri ve verilen doniitii anladiklar1 net bir
sekilde sOylenebilir.

B) Robotun Déniit Tiirlerine Gore égrenci Tepkilerinin Karsilastirilmasi

Bu béliimde ikinci arastirma sorusu kapsaminda insansi robotun doniitlerine 6grencilerin
gosterdigi tepkiler karsilastirilmis sonrasinda elde edilen bulgular sunulmustur. Bunun igin
l.aragtirmaci, 2. arastirmact ve Ozel egitim alan uzmamni tarafindan igerik analizi yapilmistir.
Uygulamalar siirecinde alinan video kayitlar igerik analizine tabi tutulmus ve 6grencilerin doniitlere
yonelik tepkileri puan verilerek hesaplanmistir. Video kayitlarinin incelenmesi sonucunda, 6grenci
tepkilerindeki farkliliklar “doniitii fark etme”, “doniite tepkide bulunma” ve “dondite istekli katilim ve
begeni” temalar1 altinda degerlendirilmistir. Temalar: olusturan kategoriler hakkinda bilgi verilerin
analizi boliimiinde verilmistir. Degerlendirme 6l¢limiinde kullanilan (0=yok, 1=az, 2=orta, 3=¢ok)
seklinde puanlama ile 6grencilerin robot doniitlerine karsi tepkileri siralanmistir. Degerlendirmeye
katilan ti¢ ayr1 arastirmaci tarafindan verilen puanlarin ortalamalar1 alinmistir.

Ogrenci tepkilerinin analizinde ortaya gikan ilk tema “déniitiin fark edilmesi” ile ilgilidir. Robot
doniitlerinin 6grenciler tarafindan fark edilme durumuna yonelik yapilan analizlerde ortaya ¢ikan
puanlamalarin ortalamasi alinarak her bir doniit tiirtiniin hangi diizeyde fark edildigi hesaplanmis ve
Tablo 2’deki sonuglar ortaya ¢ikmistir. Bu temay: 6grencilerin el hareketleri ile doniitii isaret etmesi,
robotun fiziksel doniitlerine dokunma seklinde 6grencilerin temas etmesi, yanlis cevap verilmesi ile
robotun doniitii sonrasi 6grencilerin iiziilmesi gibi kategoriler bu temay1 olusturmustur.

Tablo 2. Robot Déniitlerinin Ogrenciler Tarafindan Fark Edilme Diizeyi

Doniit Tiirleri Ortalama %

Kol Temas1 ve Kol Hareketleri 3 100
Bedensel Hareketler 3 100
Sesli Doniit 2,66 88,6
Yiiz Mimikleri 2 66,6
Ekran Simgeleri 1 33,3
Kafa Hareketleri 0,66 22

Tablo 2 incelendiginde 6grencilerin en ¢ok kol hareketleri ve bedensel donditleri fark ettikleri
goriilmektedir. Robotun ekran simgeleri ve kafa hareketi yoluyla olusturulan doniitlerin ise sinirh
diizeyde fark edildigi gozlemlenmistir.

“Robotun doniitlerine 6grencilerin tepkide bulunmas1” temasina yonelik yapilan analizlerde
ortaya ¢ikan puanlamalarin ortalamasi alinarak her bir doniit tiirtine 6grencilerin verdikleri tepkilerin
hangi diizeyde oldugu hesaplanmis ve degerlendirme yapilmistir. Ogrenciler robotun déniitii sonrasi,
ellerini agzimma gotiirerek ve havaya kaldirarak, yiiksek sesle sevinerek ya da iiziilerek tepki ve
heyecanlarini gostermislerdir. Dogru cevaplar1 isaretlemeleri sonrasi basarilarini 6gretmenleri ile
paylasircasina goz temasi kurarak tepkilerde bulunmuslardir. Robot doniitlerine 6grencilerin verdikleri
tepkilere yonelik degerlendirme ve puan ortalamalari ise Tablo 3’te sunulmustur.

Tablo 3. Robot Déniitlerine Ogrencilerin Tepkide Bulunmalari

Doniit Tiirleri Ortalama %
Kol Temas1 ve Kol Hareketleri 3 100
Sesli Donit 2,66 88,6
Bedensel Hareketler 2,33 77,6
Yiiz Mimikleri 1,33 44,3
Kafa Hareketleri 0,66 22
Ekran Simgeleri 0,33 11
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Tablo 3 degerlendirildiginde tiim 6grenciler kol temas1 ve kol hareketleri yoluyla olusturulan
doniitlere yonelik en yiiksek ortalama degere sahip sekilde tepkide bulunduklar: sonucuna ulasilmistir.
Robot ile ses yoluyla olusturulan doniitlerine ¢alisma grubunda yer alan 6grenciler yine yiiksek
diizeyde tepkide bulunmuslardir. Arastirmacilar tarafindan kafa hareketleri ve ekran simgelerine
yonelik yapilan degerlendirmeler sonucunda en az sevide tepkide bulunduklari doéniit olduklari
goriilmektedir.

“Doniite istekli katiim ve begeni” temasim yonelik yapilan analizlerde ortaya cikan
puanlamalarin ortalamasi alinarak her bir doniit tiiriine 6grencilerin istekli katilimi ve begenilerinin
hangi diizeyde oldugu hesaplanmis ve degerlendirme yapilmistir. Ogrencinin robotu alkislamasi,
neseli ve istekli olduguna dair giiliimsemesi, robotla tokalasmaya calismasi, robotla sakalasmasi
kategorileri bu temanin olusmasina temel olusturmustur. Calisma gurubunda yer alan 6grenciler
Ozellikle kol hareketleri ile olusturulan doniitler, bedensel doniitler ve sesli doniitlere istekli katilim ve
begeni ile yaklasmislardir. Doniitlere istekli katilima yonelik degerlendirme ise Tablo 4'te
sunulmaktadir.

Tablo 4. Robot Déniitlerine Istekli Katilim ve Begeni

Doniit Tiirleri Ortalama %
Kol Temas1 ve Kol Hareketleri 3 100
Bedensel Hareketler 2,33 77,6
Sesli Doniit 2,33 77,6
Yiiz Mimikleri 1,33 44,33
Ekran Simgeleri 0,33 11
Kafa Hareketleri 0,33 11

Tablo 4 degerlendirildiginde kol temasi ve kol hareketleri ile olusturulan doniitlere 6grencilerin
en yiiksek sevide istekli katilim ve begeni ile katildiklar1 sonucuna ulasilmistir. Diger temalarda oldugu
gibi ekran ve kafa donditlerine yonelik sonuglar diisiik seviyede istekli katilim ve begeniye sahiptir.

“Doniitii fark etme”, “doniite tepkide bulunma” ve “doniite istekli katilim ve begeni”
temalarinda yapilan degerlendirmenin arastirmacinin gozlem esansindaki bulgular: ve 6gretmenlerle
yapilan goriisme sonuglari ile benzerlik gosterdigi anlagiimaktadir. Ogretmenler de benzer sekilde kol
hareketleri, bedensel hareketler ve sesli doniitlerin 6grencilerin dikkatlerini daha ¢ok ¢ektigini ve
etkilesime daha fazla girdiklerini belirtmislerdir. Ayrica ¢alisma grubunun 6grenme diizeyine yonelik
bulgular sadece uygulamaya katilan 6gretmenler ile yapilan goriismeler sonucunda elde edilen bilgiler
ile sturlidir. Ogretmenler RAM’de var olan kaba degerlendirme formlarim kullanarak, robot destekli
etkinliklere katilan Ogrenciler {izerinde Ol¢lim uygulamiglardir. Yapilan goriisme sonucunda
Ogrencilerin geleneksel yontem ile kiyaslandiginda daha kalici ve hizli bir sekilde 6grendiklerini
belirtmislerdir.

Tartisma, Sonug ve Oneriler

Bu calismada insansi robot destekli 0grenme ortaminda, hafif diizeyde zihinsel engelli
ogrencilerin robot ile etkilesimleri doniit tiirleri acisindan incelenmistir. Zihinsel engelli 6grencilere
yonelik tasarlanacak robot destekli 6grenme ortamlarinda kullanilan doniit tiirlerine yonelik 6grenci
tepkileri ve tasarim Onerilerine yonelik arastirma sonuglar1 sunulmustur. Arastirmada hafif diizeyde
zihinsel engelli 6grencilerin insansi robotun donditlerini begeni ve heyecanla karsiladiklari, yorum
yaptiklari, sakalagtiklar1 goriilmiistiir. Robot doniitlerinin 6grencilerin dikkatlerini ¢ektigi ve
motivasyonlarini artirdig1 sonucuna ulasilmistir. Robot doniitlerine verilen tepkilerde doniit tiirlerine
gore farkliliklar yer aldig1 goriilmiistiir. Hafif Diizeyde Zihinsel Engelli Ogrencilerin dikkatlerini geken
ve etkilesimde bulunduklar: donditler kol doniitleri ve bedensel doniitler olurken, en az tepki verdikleri
doniitler ise kafa hareketleri ve robotun ekrani yoluyla olusturulan doniitler olmustur.
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Arastirmada elde edilen temel sonuglar asagida maddeler halinde sunulmustur.

e Kol temas: doniitii 6grencilerin tamaminin dikkatini ¢eken ve hepsinin robotun kolu ile
dokunma temas: saglayarak kars: tepki verdikleri doniit olma 6zelligini tasimaktadir. Diger bir kol
hareketi doniitii olan her iki kolun yukari-asag1 konumda olmasi yoluyla verilen doniit, her ne kadar
dikkat ¢ekse de kol temasi doniitii kadar o6grencileri etkilemedigi sdylenebilir. Bunun sebebi olarak,
ogrencilerin robotun koluna fiziksel yolla kurduklar1 temastan kaynaklanan etkilesimden
kaynaklandig1 soylenebilir. Kol temas1 doniitiiniin ilgi ¢ekici bir doniit tiirii oldugu ve dokunma igeren
kullanimlarinin samimiyet ve iletisimi artirdig1 sonucuna ulagilmistir. Bu bulgu literatiirde zihinsel
engelli 6grencilerin nesneleri algilama ve anlamlandirmalarinda dokunmalarinin énemli oldugunu
gosteren calismalarla paralel sonuglar gostermektedir. (Arpacik, 2014; Barreto ve Benitti, 2012; Darica,
Abidoglu ve Glimiisscii, 2002; Kulaksi1zoglu, 2003; Ozgiig ve Cavkaytar, 2016).

e Beden hareketleri yoluyla olusturulan doniitlerin hafif diizeyde zihinsel engelli 6grenciler
tarafindan anlasildig1 ve ayni1 zamanda dikkatlerini ¢ektigi “donditii fark etme, dondite tepkide bulunma
ve dontite istekli katilim ve begeni” temalari ile tespit edilmistir. Robotun bedensel hareketi ile verdigi
kendi etrafinda tam doniis, saga-sola dans hareketi ve geri-ileri hareket seklindeki olusturulan
doniitlerdir. Tam doniis esnasinda 6grenciler robotun yiiz ifadelerini géremedikleri icin saga-sola kisa
manevra (dans hareketi) bedensel hareket doniitiiniin daha uygun oldugu bulunmustur. Han vd.
(2008), robotlarin jest ve mimiklerinin yaninda 6zellikle hareket yeteneklerinin bulundugunu ve bu
yetenegin insans1 duygular1 daha kolay aktarma imkani sagladigini belirtmislerdir.

e Robotun yiiziindeki ledler kullarularak {izgiin ve mutlu olma gibi insans1 hisleri bildiren
doniitlerin 6grenciler tarafindan fark edildigi ancak bedensel ya da kol doniitleri kadar etkili olmadig:
sonucuna varilmistir. Literatiirde robotlarin yiiz donditleri ile verilen ifadelerin etkilesim i¢in ¢cok 6nemli
oldugu bunun etkilesim i¢in ¢ok dénemli bir husus oldugunu belirtilmistir (Breazeal, 2003; Canamero,
1997; Sloman, 1981; Hsiao vd., 2012). Ancak ¢alismamizda literatiirdeki duruma kismen tezat bir sonug
elde edilmistir. Bu durum 6gretmenlerle yapilan goriisme ve ayrica gozlem sonuglarindan su sekilde
agiklanabilir. Robotun yiiz doniitlerini gosterdigi kafa boyutunun fiziki anlamda kii¢iik olmasinin yamn
sira ikinci neden olarak yiiz doniitleri ile birlikte kullanilan bedensel doniitlerin yiiz doniitiini
perdelemis (baskin) olmasindan kaynaklanabilecegi soylenebilir.

e Shamsuddin vd. (2012), otizm spektrum bozuklugu olan 6grencinin robot yiizii ile etkilesime
girdigini belirtmistir. Ancak arastirmamizda iRobiQ isimli robotun kafas ile verilen doniitiin 6grenciler
tarafindan en az algilanan insansi doniit tiirii olarak tespit edilmistir. Bu durumun arastirmamizda
kullanilan robotun kafa boyutunun kiigiik olmasi ve diger doniitlerin bu doniitii perdelemis olabilecegi
sonucuna ulasilmistir. Fakat Breazeal (2003), “Kismet-sosyal robot tasarimi” isimli galismasinda
etkilesimlerin gercekci algilanabilmesinde kafa doniitlerinin ¢ok Snemli oldugunu belirtmistir. Bu
durum Breazeal'in ¢alismasinda sadece kafasi olan bir robot ile ¢alismis ve insanst duygular1 robotun
yliz ifadeleri ile aktarilmasindan kaynaklandig: diistiniilebilir.

e Arastirma sonuglar1 insansi robotta kullanilan ses doniitlerinden gercek insan sesi ile verilen
doniitlerin daha etkili ve dikkat ¢ekici oldugu sonucuna ulasilmistir. Efektler ile olusturulan ikinci ses
doniitiinde sadece “alkis” efektinin etkili oldugu goriilmiistiir. Nitekim Alessi ve Trollip (2001) de ses
efektlerinin geri bildirim olarak kullanilmasimin Ogrencilerin ilgilerini ¢ektigini belirtmislerdir.
Aragtirmamizda elde edilen sonuglarda, ses efektlerinin robotun insansi doniitleri ile birlikte
kullanuldiginda daha etkili olacagini gostermistir.

o Ogrencilerin robotun ekraninda verilen doniitlere ise baktiklari tespit edilmis ancak bu déniite
yonelik herhangi bir tepki ya da yoruma rastlanmamugtir. Ogrencilerin robotun gévdesindeki ekrani
sadece sorulan sorulara cevap verme ve animasyonlar: izleme amagh kullandiklar: goériilmiistiir. Bu
sonug, Ogrencilerin robot ile duygu ve hareket igeren insansi etkilesimleri tercih ettikleri seklinde
agiklanabilir. Ayrica yine iRobiQ isimli robotun yiiz figiirlerinin dijital bir goriintii sunmasi 6grenciler
tarafindan insansi olarak degerlendirilmemis olma ihtimali de bulunmaktadir. Bu noktadan hareketle,
robotun sadece ekrandan geri bildirim vermesi, insans1 bir iletisim beklentisi i¢inde olan &grenci
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agisindan eksik bir iletisim olarak algilanmis olabilir. Bu iletisim, bir 6grencinin cevabinin dogru ya da
yanlis oldugunun Ogretmen tarafindan tahtaya yazilmasina benzetilebilir. Bu durumda 6grenci
tahtadaki mesaj1 gdrmesine ragmen 6gretmeninden ek bir tepkide bulunmasini bekler. Ancak 6gretmen
tahtada sunum yaparken ( robot i¢in ekranda) bir takim mesajlar sunmasi halinde 6grenciler tarafindan
ilgi gorecektir.

e Aragstirmada 6zel egitim 6gretmeni ve rehber 6gretmen goriislerine gore, 6grencilerinin daha
onceleri dersten izinsiz ciktiklarini, katilmak istemediklerini, etkinlik kagitlarini yirttiklarini ancak
robot destekli egitimde Ogrencilerin derse heyecanla ve motive olmus sekilde sikilmadan katilim
sagladiklarini belirtmislerdir. Nitekim Patrizia, Claudio, Leonardo ve Alessandro (2009) zihinsel
engelliler alaninda robotlarin terapi amacl kullanulabilecegi yoniinde 6n arastirma sonuglarinin yer
aldigini ifade etmislerdir. Kakiuchi vd. (2009) ise diger engel tiirlerine yonelik olarak yardimei robot ya
da bakic1 robot seklinde kullaniminin oldukga yararl olacagini belirtmislerdir. Calismada elde edilen
bulgular alanyazin ile paralel sonuglar gostermektedir.

Insans1 robot teknolojisi kullanilarak 6zel egitim alaninda yapilan caligmalarin baslangig
asamasinda ve sinurli sayida olmasindan dolay: yapilan ¢alismanin alana yenilik getirmesi agisindan
onemli oldugu diisiiniilmektedir. Insansi robotun gergekgi ve etkilesime imkan saglayan dzelliklerinin,
0zel egitim alamindaki simif kontrolii ve 6grencilerde yasanan dikkat ve alg1 problemlerine getirdigi
avantajlar1 gormek adina katki saglayacag: diisiiniilmektedir. Ayrica bu ¢alismanin zihinsel engelli
bireylerin yasam kalitelerinin artirilmasi, firsat esitliliginin saglanmasi ve toplumla biitiinlesmesi
yoniinden o6zel egitim alanina ve Ogretim teknolojilerinin kullanilmasi adina 6nemli oldugu
diisiintilmektedir.

Yapilacak benzer uygulamalarda, tasarimci ve uygulayicilar icin asagida verilen onerilere
dikkat etmeleri yarar saglayacaktir:

e Calisma grubunda yer alan 6grenciler 6zellikle robot kol, bedensel hareketler ve kol temast
doniitlerini daha fazla tepki goOstermisler ve algilamislardir. Dolayisiyla robotlarda donditler
hazirlanirken 6zellikle fiziksel temas ve hareket saglayan doniitlerin kullanilmalidir.

¢ Bedensel hareket doniitleri hazirlanirken, robotun 6grencileri tedirgin edecek mesafede hareket
kabiliyeti olmamasina dikkat edilmelidir.

e Daha verimli bir etkilesim icin 6grenme ortaminda kullanilacak olan robotun boy uzunlugu,
kafa biiyiikliigii ve dokunmatik ekran biiyiikliigiine dikkat edilmelidir.

Bu konuda yapilacak calismalar igin arastirmacilarin farkli yetenek ve goriiniimlerdeki
robotlarin kullanildig1 ve karsilastirildigl ¢alismalarin yapilmas: Onerilir. Ornegin aragtirmamizda
kullandigimiz iRobiQ isimli robotun hareket kabiliyetini tekerlekleri vasitasiyla yapabiliyor olmasi
nedeniyle, insans1 goriiniim agisindan sinirh bir imkan saglanmistir. Bu nedenle sonraki arastirmalarda
bacaklari vasitasiyla hareket edebilen robotun kullanimi ile daha insansi goriiniim saglanabilir. Ayrica
calisma grubu, farkli zihinsel engel tiirlerine yonelik genisletilerek robot destekli egitimin diger engel
gruplarindaki etkisi gozlemlenebilir. Bu konuda yapilacak bir baska calisma ise 6zel egitim alaninda
robotlarin ve diger yardimca teknolojilerin karsilastirilmasidir.
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