T.C.
ViSTANBUL UNiVERSiTESi_. "
EGITIiM BIiLIMLERIi ENSTITUSU

YUKSEK LiSANS TEZi

ORTAOKUL OGRENCILERININ KUVVET VE HAREKET UNITESININ
OGRETIMINDE ROBOTIiK MODULLERIN ETKIiSi

TEZI HAZIRLAYAN

MUSTAFA KUS

MATEMATIK VE FEN BILIMLERI EGIiTiMi
FEN BIiLGIiSi EGIiTiMi

TEZ DANISMANI

Prof. Dr. Fatma Giilay KIRBASLAR

ISTANBUL-2016



T.C.
ISTANBUL UNIiVERSITESI
EGITIiM BILIMLERI ENSTITUSU

YUKSEK LiSANS TEZi

ORTAOKULVOGRENCiLERiNiN KUVVET VE HAREKET UNITESININ
OGRETIMINDE ROBOTIiK MODULLERIN ETKIiSI

MUSTAFA KUS

MATEMATIK VE FEN BIiLIMLERI EGiTiMi
FEN BILGIiSi EGiTiMi

Prof. Dr. Fatma Giilay KIRBASLAR

ISTANBUL-2016



KABUL VE ONAY
3101140032 Ogrenci numarali Mustafa KUS tarafindan hazirlanan bu ¢alisma ..../..../ 2016
tarihinde asagidaki jiiri tarafindan Matematik Ve Fen Bilimleri Egitimi Anabilim Dali Fen Bilgisi

Egitimi programinda yiiksek lisans tezi olarak kabul edilmistir.

ONAY:: Bu tezin kabulii Enstitii Yonetim Kurulunun ... /.../ 2016 tarih ve 2016 /... sayili karar ile

onaylanmustir.
Tez Jiirisi
Danigsman Adi UYE
Istanbul Universitesi MarmaraUniversite
Hasan Ali Yiicel Egitim Fakiiltesisi Atatiirk Egitim Fakiiltesi
Prof. Dr. Fatma Giilay KIRBASLAR Prof. Dr. Zeynep GUREL
UYE

Istanbul Universitesi
Hasan Ali Yiicel Egitim Fakiiltesisi
Yrd. Dog. Dr. Zerrin AYVAZ REIS



Bu calisma Istanbul Universitesi Bilimsel Arastirma Projeleri Yiiriitiicii
Sekreterliginin 57289 numarali projesi ile desteklenmistir.



ONSOZ
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OZET

ORTAOKUL OGRENCILERININ KUVVET VE HAREKET UNITESININ
OGRETIMINDE ROBOTIK MODULLERIN ETKiSI

Bu arastirmanin amaci, Ortaokul 6.simif Fen Bilimleri Dersi “Kuvvet ve
Hareket” tinitesine yonelik olarak gelistirilen robotik modiil etkinliklerinin;
ogrencilerin akademik basarilarina, fen bilimlerine yonelik tutum ve

motivasyonlarina etkisini arastirmaktir.

Calisma kapsaminda kullanilan 6l¢me araglarinin degerlendirilmesinde nicel
arastirma yontemi kullanilmistir. Calismada, On-test ve son-test kontrol gruplu yari
deneysel model kullanilmistir. Ortaokul 6. sinif Fen Bilimleri “Kuvvet ve Hareket”
Unitesindeki konularin 6gretimi deney grubunda; arastirmaci tarafindan Milli Egitim
Bakanligi’nin onayladigi ve calismanin yapildigi yil olan 2016-2017 Egitim-Ogretim
yilinda, mevcut Fen Bilimleri Ogretim Programi’ndaki ‘Kuvvet ve Hareket’
tinitesinin konu ve kazanimlar1 dikkate alinarak hazirlanmig Robotik Modiil
etkinlikleri ile kontrol grubunda; 2016-2017 egitim-6gretim yilinda Milli Egitim
Bakanligi komisyonu tarafindan olusturulmus ve yaymlanmis olan 6. Sinif Fen
Bilimleri kitabindaki etkinlikler ile Fen Bilimleri Ogretim Programi’na uygun olacak
sekilde gergeklestirilmistir. Robotik Modiil etkinliklerinin  hazirlanmasi  ve
uygulanmasinda Lego Mindstorms EV3 Robotik Egitim Setleri kullanilmistir. Deney
ve kontrol gruplarinda etkinlikler 5 hafta ve 20 ders saatinde gergeklestirilecek
uygulamalara gore diizenlenmistir. Arastirmanin ¢alisma grubunu; 2015-2016 egitim
ogretim yilinda, Istanbul ili Bayrampasa Cevat Pasa Ortaokulunda 6grenim géren 6.

siif 6grencileri olusturmaktadir.

Arastirmada kullanilan veri toplama araglari: Ogrencilerin konuya yonelik
akademik basarilarin1 6lgmek i¢in Durusoy, (2012) tarafindan gelistirilen Kuvvet ve
Hareket Basart Testi kullanilmigtir. Ancak bu test, 2013 yilindan 6nce gelistirildigi
i¢in; gelistirildigi egitim- 6gretim yilina ait Milli Egitim Bakanlig1 Fen ve Teknoloji
Ogretim Programi kapsamindaki konu ve kazanimlara yoneliktir. Ancak Milli Egitim
Bakanligir 2013 yilinda Fen ve Teknoloji dersinin adini Fen Bilimleri dersi olarak
degistirmis dersin igeriginde ve kazanimlarinda diizenlemeye gitmistir. Bu baglamda
Kuvvet ve Hareket Basar1 Testi mevcut haliyle 6.sinif 6grencilerinin sorumlu

olmadig1 kazanimlara yonelik maddeler icerdiginden, Milli Egitim Bakanlig1 2013
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Fen Bilimleri Ogretim Programi “Kuvvet ve Hareket” fiinitesi konular1 ve
kazanimlarina yonelik olmayan maddeler ¢ikartilarak yeniden gegerlik ve giivenirlik
analizleri yapilmistir. Ogrencilerin tutumlarin1 6lgmek igin Balim, Sucuoglu ve
Aydm (2009) tarafindan gelistirilen Fen ve Teknoloji Tutum Olgegi kullanilmis
ancak, 2013 den itibaren dersin adi Fen Bilimleri oldugu icin dersin adiyla ayni
olmasi agisindan calismada Fen Bilimleri Tutum Olgegi adi ile kullanilmistir.
Ogrencilerin motivasyonlarini 6l¢gmek icin Yilmaz ve Cavas (2007) tarafindan

gelistirilen Fen Ogrenmeye Y onelik Motivasyon Olgegi kullanilmustir.

Yapilan arastirmada uygulama sonucunda elde edilen verilerin analizi SPSS
22.0 paket programi kullanilarak yapilmisgtir. Arastirma sonucu elde edilen verilerin
analizinde; ayni grup igerisindeki ikili karsilastirmalarda ‘Bagimli Grup T-testi’,
farkli gruplardaki ikili karsilastirmalarda ve ayni testin tekrarli Olglimlerinin
karsilastirilmasinda ‘Bagimsiz Grup T-testi’ kullanilmistir. Gruplar arasi farkin olup
olmadigina bakmak i¢in ikiden fazla gruplar i¢in kullanilan ANOVA testi ile Post-
hoc testlerinden faydalanilmistir. Orneklem biiyiikliigiiniin 50 den kiigiik olmasi
nedeniyle elde edilen verilerin her iki grupta da normal dagilim gosterip

gostermedigini belirlemek i¢in Shapiro-Willks testi kullanilmistir.

Arastirma sonuclarina gore deney grubu dgrencilerinin kontrol grubuna gore;
akademik basari, tutum ve motivasyonlarinda anlaml diizeyde artislar olmustur. Bu
sonuglar dgrencilerin fen, teknoloji ve tasarim entegrasyonunu igeren robotik modiil
etkinliklerini sevdiklerini, oynayarak ve eglenerek Ogrenmelerini saglayarak fen
konularina yonelik akademik basari, tutum ve motivasyonlariin, artmasinda etkili

bir yaklagim oldugunu diisiindiirmiistir.
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ABSTRACT

THE IMPACT OF ROBOTIC MODULES ON TEACHING OF POWER AND
MOTION CHAPTER FOR MIDDLE SCHOOL STUDENTS

The purpose of this research is to analyse the effect of Robotic Modules on
teaching power and motion unit in scope of 6th year Science Education Program on

pupils’ academic success, attitude and motivation towards science.

Quantitative methods were used in evaluation of the measures used in scope
of the study. The model of the research is pretest-posttest experiment and control
groupped semi experimental pattern. The topics that were included in the “power and
motion” unit of the 6th year Science class were taught by the researcher to the
experiment group through the Robotic Module activities in accordance with the
defined topics and outcomes in the Science Teaching Program for 2016-2017 school
year which is when the program was approved by the Ministry of National Education
and also when the study was done. To the control group, the researcher taught the
topics in accordance with the 6th year Science course book and Science-Teaching
program, which were prepared and published in 2016-2017 school year by the
commission of the Ministry of National Education. Lego Mindstorms EV3 Robotic
Education Sets were used in preparation and application of the Robotic Module
activities. The activities for both groups were arranged according to the applications
to be done in 5 weeks and 20 classes. The sample of the study consists of the 6th year
pupils in 2015-2016 school year in Cevat Pasa Secondary School located in

Bayrampasa, Istanbul.

Data collection and evaluation tools used in the study; Power and Motion
Success Test which was developed by Durusoy, (2012) was used to measure the
academic success of the pupils in the topic. However, since this test was developed
before 2013, it covers the topics and outcomes in the Ministry of National Education
- Science and Technology Education Program of the year it was developed. The
Ministry of National Education changed the name of the Science and Technology
course into Science course and modified the content and outcomes of the program.
Therefore, as the original test included topics and outcomes which are not covered in

the current program, the articles that were not in line with the current content and
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outcomes were removed and analysed with regard to validity and reliability. As for
the measurement of the attitudes of the pupils, Science and Technology Attitude Test
Balim, Sucuoglu and Aydin (2009) was used. However, as the name of the course
was changed in 2013, the scale was used re-named in this study as Science Attitude
Test to make it the same as the name of the course. Finally, motivation of students
was measured by using the Motivation Scale Towards Learning Science developed
by Yilmaz and Cavas (2007).

The data was analysed using SPSS 22.0 program package. In the analysis of
the data, ‘Dependent Group T-test’ was used for pairwise comparisons in the same
group, and “Independent Group T-test” was used for pairwise comparions between
groups and for recomparison of repetitive measurements of the same test. For inter-
group comparisons, ANOVA and Post-hoc tests were used. As the sample size is
smaller than 50, Shapiro-Willks test was applied to ensure that the data was equally

distributed between the two groups.

The findings showed a statistically-significant increase in the academic
performance, attitude and motivation of the experiment group in comparison with the
control group. The results indicated that pupils enjoyed the robotic module activities
that integrated them in science, technology and design. These activities help students
learn by playing and entertaining, and therefore can be an efficient approach for

increasing the success, attitude, and motivation of students towards science topics.
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BOLUM I: GIRIS

Bu boliimde problem durumu, arastirmanin amaci, arastirmanin Onemi,

problem cilimlesi, alt problemler, sinirliliklar ve tanimlar yer almaktadir.
1.1. PROBLEM DURUMU

Insanlarin yasam stilleri ve hayata bakis acilar1 degisen teknolojik, ekonomik,
sosyal degisimlerden etkinlenmektedir. Diinyada ve iilkemizde bu degisimler egitim
sistemlerine de yansimis, Ogretim programlannda diizenlemeler yapilmistir.
Ulkemizde de bu siiregte 2004-2005 egitim-6gretim yilinda Milli Egitim Bakanlig
(MEB) “Fen Bilgisi” dersinin adini; “Fen ve Teknoloji”, 2012-2013 egitim-6gretim
yilinda da “Fen Bilimleri” dersi olarak degistirmis, programin adi “Fen Bilimleri
Ogretimi Program1” olmustur. Cesitli donemlerde giincellenen fen egitimi ve
Ogretiminin amacina bakildiginda “bilimsel silire¢ becerilerini, bilimsel arastirma
yaklasimint ve bilim adamlarmin calisma prensiplerini anlaylp sorunlara ¢oziim
tiretmek; bilim-toplum-teknoloji ile ekonomi-dogal kaynaklar-kalkinma bilinci ve
sosyo-bilimsel konular hakkinda farkindaliklarini saglamak” seklin  oldugu
goriilmektedir (MEB, 2013). “Ogrencilerin, MEB’in amact dogrultusunda yetismesi
icin Fen Bilimleri dersinin uygulanmasinda, etkili fen ogretmenlerine, etkili ogretim
yontemleri ve etkili oOgrenme ortamlarina gereksinim olusmaktadir. Bu
gereksinimleri gidermek icin uygulanan yontemlerden biri teknolojik materyallerden
yvararlanmaktir. Bu bazi yapilan arastirmalarda da goriilmekte, egitim-ogretimde
teknoloji destekli ogretim materyallerinin énemi vurgulanmaktadwr.” (Uyangor ve
Ece, 2010; Baki, Yal¢inkaya, Ozpmar ve Uzun, 2009). Bununla birlikte fen
egitiminin teknoloji ile bir arada kullanimi, “diinyada STEM (Science-Fen,
Technology-Teknoloji,  Engineering-Miihendislik  ve  Mathematics-Matematik),
tilkemizde ise FeTeMM (Fen, teknoloji, miihendislik ve matematik) kavrami ile
tamimlanan ogretim sistemi” ile giindemdedir (Honey, Pearson ve Schweingruber,
2014; Roberts, Bentley ve Harris, 2012; Sahin, Ayar ve Adigiizel, 2014). Bununla
birlikte egitimde teknoloji kullaniminda “Robotik” ve egitimdeki uygulamalarindan
birisi olan “Robotik modiil etkinlikleri” son yillarda fen 6gretiminde kullanilmaktadir
(Bers, 2010; Cameron, 2005; Castledine ve Chalmers, 1993; Costa ve Fernandes,
2005; Eguchi, 2012 Chambers, Carbonaro, Rex, ve Grove, 2007; Jordan ve
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McDaniel, 2014; Papert, 1993; Slangen, Keulen, ve Gravemeijer, 2010; Sullivan ve
Bers, 2016).

Bu aragtirma; robotik modiillerin fen bilimleri 6gretiminde kullaniminin
Ogrencilerin akademik basarilarina, tutum ve motivasyonlarina yonelik bilgiler
vermeyi, verilen bilgilerle lilkemizde bu ydnde yapilacak caligmalara yardimci

olmayi saglayacak sekilde tasarlanmistir.
1.2. AMAC, PROBLEMLER VE ALT PROBLEMLER
1.2.1. Arastirmanin Amaci

Bu arasgtirmanin amaci, Ortaokul 6.sinif Fen Bilimleri Dersi “Kuvvet ve
Hareket” tinitesine yonelik olarak gelistirilen robotik modiil etkinliklerinin;
Ogrencilerin  akademik basarilarina, fen bilimlerine yonelik tutum ve

motivasyonlarina etkisini arastirmaktir.
1.2.2. Problem Ciimlesi

Bu ¢aligmanin problem climlesi: Ortaokul 6.sinif Fen Bilimleri Dersi “Kuvvet
ve Hareket” iinitesine yonelik olarak gelistirilen robotik modiil etkinliklerinin;
Ogrencilerin  akademik basarilarina, fen bilimlerine yonelik tutum ve

motivasyonlarina etkisi var midir? Seklinde belirlenmistir.
1.2.2.1. Alt Problemler
Arastirmanin alt problemleri;

1- Kontrol ve deney gruplarmin akademik basarilarinda anlamli faklilasma var

midir?

2- Kontrol ve deney gruplarinin fen bilimlerine yonelik tutumlarinda anlamli

faklilasma var midir?

3- Kontrol ve deney gruplarinin fen bilimlerine yonelik motivasyonlarinda anlamli

faklilasma var midir?
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1.3. ONEM

Nitelikli insan giicii gereksinimin arttig1 giiniimiizde; egitim alaninda yapilan
en Onemli degisiklikler; fen-okuryazarligi, bilim-okuryazarli§i, matematik-
okuryazarligi, teknoloji-okuryazarligi gibi kavramlarin egitim-6gretim siireglerinin
vizyonuna katilmasiyla ger¢eklesmistir. Bu amagla fen 6gretiminde teknoloji destekli
uygulamalar vb. kullanilagelmistir. “Diinyada; STEM (Science-Fen, Technology-
Teknoloji, Engineering-Miihendislik ve Mathematics-Matematik), iilkemizde ise
FeTeMM (Fen, teknoloji, miihendislik ve matematik) olarak yorumlanan ogretim
sistemi de fen ogretiminde farkli bir boyutttur. Bununla birlikte fen 6gretiminde
Robotik temelli uygulamalar da giderek artmaktadir. Robotik temelli uygulamarin
fen ogretiminde kullanimi; ogretimde hedeflenen ogrencinin bilissel, duyugsal ve
psiko-motor ogrenmelerinin ger¢eklesmesinde etklili oldugu” yapilan galigmalarda
goriilmektedir (Bers, 2010; Castledine ve Chalmers, 1993; Chambers, Carbonaro,
Rex ve Grove, 2007; Papert, 1993, Costa ve Fernandes, 2004; Jordan ve McDaniel,
2014; Mills, Chandra ve Park, 2013)

Bu ¢alisma 6. Simif “Kuvvet ve Hareket” {initesindeki konu ve kavramlarin
ogrenilmesinde robotik etkinliklerin kullanilmasiyla; Ogrencilerin akademik
basarilari, fene yonelik tutum ve motivasyonlarinin degisimini 6l¢gmeye iliskin olarak
tasarlanmigtir. Milli Egitim Bakanligi (MEB) tarafindan onaylanmig olan mevcut 6.
Siniflar i¢in Fen Bilimleri Ogretim Programi “Kuvvet ve Hareket” iinitesi konu ve
kazanimlar1 dogrultusunda robotik etkinlikler hazirlanmistir. Bu baglamda ¢alisma,
fen 6gretimi ve teknoloji entegrasyonu uygulamalarina iyi bir 6rnek teskil etmekte ve
bu alanda yapilacak arastirmalara kaynak olusturmasi ve alana katki saglamasi

agisindan énem tasimaktadir.

1.4. SAYILTILAR (VARSAYIMLAR)
Bu calisma kapsaminda;

1. Deney ve kontrol gruplarini, kontrol dis1 degiskenler ayni diizeyde

etkilemistir.

2. Ogrenciler uygulanan tiim test ve dlgekleri igtenlikle yanitlamislardr.

19



3. Deney ve kontrol grubu 6grencileri arasinda, yapilan uygulamalar acisindan

sonugclari etkileyebilecek herhangi bir etkilesim ger¢eklesmemistir.

1.5. SINIRLILIKLAR
Bu arastirma;

2015-2016 dgretim yili Istanbul ilindeki Cevat Pasa Ortaokulu’nun 6. Smiflarinda

ogrenim goren 31 deney ve 31 kontrol grubu olmak {izere toplam 62 &grenci ile,
6. sinif Fen Bilimleri dersi “Kuvvet ve Hareket” {initesinde yer alan konular ile,
5 hafta ve 20 ders saatinde gerceklesen uygulamalarla,

“Kuvvet ve Hareket” iinitesine yonelik Basar1 Testi, Fen Bilimlerine Yonelik Tutum
Olgegi ve Fen Ogrenimine Yonelik Motivasyon Olgegi’nden elde edilen verilerle

sinirlandirilmastir.

1.6. TANIMLAR

Robotik modiil etkinlikleri: 6.sin1f Fen Bilimleri dersi “ Kuvvet ve Hareket”
{initesinin ~ dgretilmesinde, mevcut Fen Bilimleri Ogretim  Programi’nin
kazanimlarina uygun olacak sekilde robotik modiiller kullanilarak hazirlanan

etkinliklerdir.

Deney Grubu: 6.sinif Fen Bilimleri dersi “ Kuvvet ve Hareket” iinitesinin
ogretilmesinde mevcut Fen Bilimleri Ogretim Programi’nin kazanmimlarma uygun

hazirlanan robotik modiil etkinliklerinin uygulandig gruptur.

Kontrol Grubu: 6.smif Fen Bilimleri dersi “ Kuvvet ve Hareket” {initesinin
ogretilmesinde mevcut Fen Bilimleri Ogretim Programi’ndaki etkinliklerinin

uygulandig gruptur.

Akademik Basari: “Kuvvet ve Hareket” {initesine yonelik Bagar1 Testinden

(KHBT) alinan puandir.
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Fen Bilimlerine Yonelik Tutum: Fen ve Teknoloji Tutum Olgegi, 2013 den
itibaren dersin adi Fen Bilimleri oldugu icin dersin adiyla ayni olmasi agisindan
calismada Fen Bilimleri Tutum Olgegi adi ile kullanmilmistir. Bu baglamda bu tanim,

Fen Bilimleri Tutum Olcegi’nden (FBTO) alinan puandir.

Fen Bilimlerine Yonelik Motivasyon: Fen Ogrenimine Y&nelik Motivasyon
Olgegi’'nden (FBMO) alinan puandir.

Mevcut Fen Bilimleri Ogretim Programm (FBOP): Milli Egitim Bakanlig1
(MEB) tarafindan onaylanmis olan ve ¢alismanin yapildigi Egitim-Ogretim
doneminde 6. sinif Fen Bilimleri dersi “Kuvvet ve Hareket” iinitesinin 6gretimi igin

kullanilan Ogretim Program1’dur.

21



BOLUM I1: ALANYAZIN VE ILGILi ARASTIRMALAR

Bu boéliimde, arastirma konusu ile ilgili kavramsal temeller ve ilgili arasgtirmalara yer

verilmistir.
2.1. Fen Egitimi ve Ogretimi

“Yirmi birinci yiizyll icerisinde fen bilimleri egitiminin kalitesini artirmak
icin pek ¢ok girisimlerde bulunulmustur. Bu amagla yeni 6gretim programlar
tasarlanmistir” (Ayas, 1995; Ayas, Cepni ve Akdeniz, 1993). “Ogretim
programlarmmin istenilen hedef diizeyinde olmasin saglamak amaciyla yapilan
girigimler, iilkelerin gelismesi agisindan ¢ok biiyiik onem tasimaktadir. Giiniimiizde
bilim ve teknoloji alanindaki gelismeler, program gelistirme ¢alismalarimin stirekli
olmasini ve bu alanla ilgili arastirma ve gelistirme c¢alismalarimin araliksiz
yapumasim zorunlu kilmaktadwr. Ulkemizde bilindigi iizere Milli Egitim Bakanhg
(MEB) tarafindan, bu cercevede 2004-2005 ogretim yilinda yenilenen Fen ve
Teknoloji Ogretim Programi dogrultusunda “Fen Bilgisi” dersinin adi, “Fen ve
Teknoloji” olarak degistirilmistir” (Dindar ve Yangin, 2007). “Giiniimiiz toplumun
ihtiyaglarint karsilayacak nitelikte bireyler yetistirmek amaciyla, Fen ve Teknoloji
Ogretim Programi’mn 2004 yilinda sundugu vizyonla her bir vatandasin fen ve
teknoloji okuryazar olarak yetismesini en temel ilke olarak belirtmistir” (MEB,
2006). “Fen okuryazarhg: bireylerin problem ¢ozme, elestirel diigiinme, arastirma-
sorgulama ve karar verme becerileri gelistirirken bilimsel ve teknolojik gelismeleri
bilimsel siire¢ beceriler noktasinda o6grenmesini  saglamaktadir” (Koseoglu
Akboyraz, Soyuer ve Ersoy, 2003). Bununla birlikte yine MEB tarafindan 2013
yilinda Fen ve Teknoloji Ogretim Programi, Fen Bilimleri Ogretim Programi olarak

olarak yenilenmis ve dersin ad1 “Fen Bilimleri” olarak degistirilmistir.
2.2. Fen Bilimleri Dersinin Amaci

2013 egitim-6gretim yilinda MEB’in Fen Bilimleri dersi 6gretim programinin
vizyonu; “ Tiim o&grencileri fen okuryazart bireyler olarak yetistirmek” olarak
tammmlanmistir. “Fen okuryazar: bir birey; arastirma, sorgulama, etkili kararlar
verebilme, problem c¢ozebilme, o6z-giiven sahibi, isbirligine acik, etkili iletisim
kurabilme ve yasam boyu 6grenme gibi ozelliklerle donamimli olmasit gerektiginin

bilincindedir. Bununla birlikte fen bilimlerine iliskin bilgi, beceri, olumlu tutum algt
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ve degere, fen bilimlerinin teknoloji-toplum-cevre ile olan iliskisine yonelik anlayisa

ve psikomotor becerilere sahiptir” MEB (2013).

Milli Egitim Bakanligi 2013 yilinda yenilenen Fen Bilimleri Dersi Ogretim
programina gore; “Fen Bilimleri Dersi Ogretim Programi’min temel amaclar
sunlardir: Fen Bilimlerine yonelik temel bilgiler kazandirmak ve kariyer bilinci
olusturmak; bilimsel siire¢ becerilerini, bilimsel arastirma yaklagimini ve bilim
adamlarmin ¢alisma prensiplerini benimseyip sorunlara ¢oziim iiretmek; bilim-
toplum-teknoloji ile ekonomi-dogal kaynaklar-kalkinma bilinci ve sosyo-bilimsel
konular hakkinda farkindaliklarint saglamaktir” (MEB, 2013).

2.3. Fen Ogretiminde Laboratuvar/Etkinlik Uygulamalarimin Onemi

“Laboratuvar uygulamalar: ve etkinlikler 6grencilere, arastirma ve gézlem
yapma, problem ¢ozme becerilerini geligtirme ve bilimsel arastirma yontemlerinin
uygulanmasina yardimci olma ve fen egitiminde dogru kavram o&grenimi Qibi
ozellikleri kazandiran onemli eylemlerdir” (Ensari, 2008; Feyzioglu, Demirdag,
Akyildiz ve Altun, 2012). “Etkinlik; kazamimlari gerceklestirmek hedefiyle belli
yontem ve tekniklere gore diizenlenen davranislar biitiinii olarak tanimlanmaktadir”

(MEB, 2005b).
2.4. Fen Bilimleri Dersinde Teknolojinin Yeri ve Kullanim

“Fen Bilimleri dersi 6gretiminde teknoloji kullanimi; FBOP min amaglar
dogrultusunda dersin 6gretiminde etkili bir uygulamadir” (Dervis, 2009; Emrahoglu
ve Oner 2008; Soslu vd., 2011). Teknolojinin, Fen Bilimleri dersinde kullanilmasinin
ogrencilerin akademik basarilarint artirdigi yoniinde calismalar bulunmaktadir
(Aktamis ve Can, 2008; Balliel, 2014; Civelek, 2008; Cakiroglu, 2013; Cayir, 2010;
Efe, Oral, Efe ve Oner, 2011; Emrahoglu ve Oz, 2008; Hancer, 2007; Kenan ve
Ozmen, 2012; Lewin, Somekh ve Steadman, 2008; Pektas, Celik, Katranc1 ve Kose,
2009; Pektas, Tiirkmen ve Solak, 2006; Roth, 2001;Tasc1 ve Soran, 2008; Tekerek,
Ercan, Udum ve Saman, 2012; Zengin, Furkan ve Kutluca, 2012).

“Cesitli  iilkelerde uygulanmakta olan STEM  (Science, Technology,
Engineering ve Mathematics) Tiirkiye'de ise FeTeMM (Fen, teknoloji, miihendislik

ve matematik) uygulamalar: fen egitiminde teknoloji kullaniminda farkli bir
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sistemdir” (Brophy, Klein, Portsmor ve Rogers, 2008; Board, 2007; OECD, 2010;
Urban-Lurain, Moscarella, Haudek, Giese, Sibley ve Merrill, 2009;). Yapilan
calismalarda “STEM egitiminin; Fen Bilimleri dersinde J&grencilerin elestirel
diistinme, problem ¢ozme, bilimsel yonteme uygun diisiinme stili, ders materyalleri
tasarlayabilme becerilerini gelistirdigi ve derse karsi motivasyonlarint artirdig
goriilmektedir” (Kelley ve Pieper, 2009; Mahoney, 2010; Roberts, 2012; Rockland
vd., 2010; Sahin, Ayar ve Adigiizel, 2014).

2.5. Diinya’da STEM Tiirkiye’de FeTeMM Uygulamalari

Diinyada baz1 gelismis lilkelerin “STEM egitimini bir devlet politikast olarak
benimsedikleri ve STEM egitimi yapan okullarin ag¢ilmasina yonelik ¢alismalar”
yaptiklar1 goriilmiistir ~ (Yager ve Brunkhorst, 2014). STEM egitiminde her
diizeyden 0Ogrenci, fen bilimleri dersi ile diger bilimsel alanlar1 birlestirerek
ogrendiklerini harmanlayarak giinliik hayat ile iligki kurar (Bingolbali, Monaghan ve
Roper, 2007; Bybee, 2010; Dugger, 2010; Guzey, Thank, Wang, Roehrig ve Moore,
2014; Judson ve Sawada, 2000; Kelley ve Pieper, 2009; Knezek, Christensen, Wood
ve Periathiruvadi, 2013; Rogers ve Porstmore, 2004; Sanders ve Wells 2010;
Schaefer, Sullivan ve Yowell, 2003). Ulkemizde yapilan arastirmalarda, “FeTeMM
etkinliklerinin, o6grencilerin Fen Bilimleri dersine karst tutumlari, motivasyonlari,
akademik basarilart ve bilimsel siire¢ becerilerini gelistirdigi belirtilmektedir”
(Bozkurt, 2014; Cavas, Bulut, Holbrook ve Rannikmae, 2013; Ercan ve Bozkurt,
2013; Marulcu ve Hobek, 2014; Sahin, Ayar ve Adigiizel, 2014; Yamak, Bulut ve
Diindar, 2014, Yildirim ve Altun, 2015). Bununla birlikte tilkemizde baz1 devlet ve

vakif universitelerinde STEM-FeTeMM laboratuvar ve merkezleri bulunmaktadir.
2.6. Fen Bilimleri Ogretiminde Robotik Etkinlikler

Farkl1 bir teknoloji olan “Robotik™; her alanda kullanildig1 gibi Fen Bilimleri
egitiminde de kullanilmaktadir (Cameron, 2005; Cavas, 2005; Teixeira, 2006;
Ribeiro, 2006; Gibbon, 2007; McWhorter, 2008; Baptista, 2009; Cayir, 2010; Kog,
A. 2012; Ozdogru, 2013). “Robotik; miihendislik, mekanik, elektronik gibi alanlar
basta olmak iizere bir¢ok alanda, robot tasarlanmast ve kullanimi ile ugrasan bir

teknoloji dalr olmugtur” (URL-1, 2016).
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“Fen Bilimleri dersi laboratuvar/etkinlik uygulamalarinda son yillarda lego
egitim setleri kullanilarak olusturulan robotik modiil etkinlikleri, fen egitimin
amaglarina ulasimasinda etkili olmaktadir. Bu uygulamalar ogrencilerin Fen
Bilimleri dersine karsi ilgi, tutum ve motivasyonlarini arttirmakta, sosyal
becerilerinin gelismesini ve meslek tercihlerinde bilgilenmelerini saglamaktadir”
(Costa ve Fernandes, 2004; Eguchi, 2012; Grandgenett, Ostler, Topp ve Goeman,
2012; Hwang ve Wu, 2014; Mills, Chandra ve Park, 2013; Slangen, Keulen ve
Gravemeijer, 2010; Sullivan ve Bers, 2016; Uggiil ve Cagiltay, 2014).

STEM calismalarinda “robotiklerin  kullanilmasinin ~ 6grencilerin  fen
kavramlarini kolay ve dogru ogrenmelerini ve biligsel, duyussal, psiko-motor
ogrenme becerilerini gelistirdigi icin miihendislik ve tasarim uygulamalarimin da
ogretim programlarinda bulunmas:” onerilmektedir (Cavas, 2009; Kog¢ Senol, 2012;
Mills, Chandra ve Park, 2013; Jordan ve McDaniel, 2014; Rockland vd., 2010;
Sullivan, 2008).

“Lego Mindstorms EV3 robotlarmmin egitim alaninda kullaniminin tercih
edilmesi Fen Bilimleri dersi o6gretim programlarinda yer alan kazamimlara
ulastimasinda  uyumlu  etkinliklerin  olusturulmas:  bakimindan  onemli  bir
yaklasimdir” (Atmatzidou, Markelis ve Demetriadis, 2008; Karp, Gale, Lowe,
Medina, Beutlich Gale ve Lowe, 2010). FBOP ile uyumlu etkinliklerde égrenciler;
“Lego robotik egitim seti icerisinde bulunan c¢esitli parcalart belli bir amaca
ulasmak iizere planlayarak hayallerindeki tasarimi  gergeklestirmek iizere
kullanirlar” (Cayir, 2010; Gilintiirkiin, 2009; Resnick, Martin, Sargent ve Silverman,
1996; Somyiirek, 2014).

2.7. Fen Bilimleri ve Akademik Basari

“Bagsari, belirlenen amaca ve hedefe ulagma olarak tanmimlanabilir. Egitim
agisindan degerlendirildiginde basari; o6gretim programinin hedef davranmislara
ulasmak icin belirli yaklasimlar seklinde ifade edilebilir” (Demirtas ve Giines,
2002). Egitimde basar1 ile genellikle anlatilmak istenilen ve ‘“akademik basar1”
kavramui ile ifade edilen; “Ogrencilerin belirlenen becerileri ve bilgileri, ogretmenler
tarafindan uygun goriilen notlarla, test veya farkli 6l¢me degerlendirme araglari ile

elde edilen puanlarla, degerlendirmesi” seklindedir (Sarier, 2015). “Ulkemizde
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Ilkokuldan bagslayan ve Yiiksekogretim den sonra da devam eden bir sinav siireci séz
konusudur ve bu siire¢ ogrencilerin meslek seciminde de son derece etkili
olmaktadir” (Nartgiin ve Cakir, 2014).

Ogrencilerin akademik basarilarin1 etkileyen cesitli faktorlerin bulundugu
bilinmektedir. Bu baglamda “bireyin zihinsel ve duygusal gelisimi, akademik benlik
algisi, motivasyonu, zaman yonetimi, dikkati, ogrenme stilleri, ailenin tutumu ve
sosyo-ekonomik durumu, arkadas/akran etkisi, cinsiyet, 6grenme ortami, 6gretmen
ve ogretimin yeterliligi, 6gretmen davranislari, bireyin sahip oldugu kayg: diizeyi ve
kisilik ozellikleri, oz-yeterlik, tutum, okula devamsizlik gibi faktorler” sayilabilir
(Arici, 2007; Balim, Sucuoglu ve Aydin 2009; Dagdelen, 2013; Demircan ve
Tanriseven, 2014; Gokalp, 2006; Howie ve Pieterson, 2001; Moneta, Marcantonia ve
Felicitas, 2006; Ozer ve Anil, 2011; Polat, 2009; Sevik, 2014; Tuan, Chin ve Shieh
2005; Wang, 2004).

Akademik basar ile ilgili alanyazin incelendiginde; fen bilimlerine yonelik
cesitli konularda gelistirilen ve uygulanan basar1 testlerine rastlanmaktadir (Akbulut,
2010; Can, Sen ve Eryilmaz, 2011; Cepni, Kara ve Cil, 2012; Durusoy, 2012; Gonen,
Kocakaya ve Kocakaya, 2011; Singh ve Rosengrant, 2003).

2.8. Fen Bilimleri ve Tutum

“Fen Bilimleri dersine karsi tutum; teknolojik bir iiriine, nesneye, bilime
Karst bireylerin sahip oldugu diisiince, merak, ilgi ve degerlerin tiimii seklinde
ac¢iklanabilir”’ (Donmez ve Azizoglu, 2009; Osborne, 2003). Yapilan arastirmalar
incelendiginde, oOgrencilerin akademik basarilarina etki eden cesitli faktorlerden
birinin tutum oldugu gorilmektedir (Dogru ve Kiyici, 2005; Ekici, 2002; Kan ve
Akbag, 2006; Nuhoglu, 2008; Yasar ve Anagiin, 2008). Ayrica, “tutumun
belirleyicisi olan ézgiiven, ilgi, kaygi, basari, motivasyon gibi duyugsal ozelliklerin
de onemli faktorler oldugu bilinmektedir” (Abak, 2003; Alsob ve Watts, 2003;
Gilingor, Eryilmaz ve Fakioglu, 2007; Kan ve Akbas, 2005; Yasar ve Anagiin, 2008).

Fen bilimleri derslerine yonelik tutumlar1 degerlendirmeye iliskin alanyazin
incelendiginde “kimya, biyoloji, fizik, fen ve teknoloji alanlarinda cesitli 6l¢me
araglarimin  gelistirildigi  ve  uygulandigi”  ¢alismalarin  gerceklestirildigi
goriilmektedir. (Bilgin, Ozarslan ve Bahar, 2006; Budak, 2001; Cakir, Senler ve
Taskin, 2007; Ekici, 2002; Geban, Ertepmnar, Yilmaz, Atlan ve Sahbaz, 1994,
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Hancer, Uludag ve Yilmaz, 2007; Kan ve Akbas, 2006; Kan ve Akbas, 2005; Kind,
James ve Barmby, 2007; Nuhoglu, 2008; Pell ve Jarvis, 2001; Reid ve Skrybina,
2002; Selvi, 1996; Simsek, 2002; Yasar ve Anagiin, 2008).

2.9. Fen Bilimleri Dersine Yonelik Motivasyon

“Duyussal beceriler, tutum, motivasyon, ilgi, inang, deger, oz-yeterlik, kaygt,
korku gibi cesitli faktorlerden olusmaktadr” (Yenice, Saydam ve Telli 2012).
Yapilan arastirmalar dogrultusunda, “duyussal faktorlerin ogrencilerin basarilar
tizerine onemli dl¢iide etkisinin oldugu saptanmistir” (Dede ve Yaman 2008; Duit ve
Treagust 2003; Tuan, Chin ve Shieh 2005). “Motivasyon, bireyi diizenli davranisa
iten ve siirekliligini belirleyen, davranisa yon ve hedef belirleyen bir system olarak
tamimlanabilir” (Atay, 2014; Demirel, 2010).

“Etkili fen bilimleri 6gretimi dersinde 6grencinin derse karst ilgisi artar ve
motive olur” (McClintock, 1984). “Motive olmus 6grenciler karsilastiklart zorluktan
vazge¢mek yerine daha fazla miicadele gésterirler. Bununla birlikte, etkili fen
bilimleri 6gretimi ogrencinin derse aktif katilimini saglayarak 6grenciyi motive etmig
olur” (Altun ve Oklun, 2005; Erden ve Akman, 2011). Ayn1 zamanda “ogrenmeye
yonelik motivasyonun, ogrencilerin akademik bagsarilarini da etkiledigi” ¢esitli
arastirmalarda goriilmektedir (Anderman ve Midgley, 1997; George, 2006; Urdan ve
Midgley, 2003; Wigfield ve Wentzel, 2007).

“Motivasyona iliskin ulusal ve uluslararast alanyazina bakildiginda, c¢esitli
olgme aract geligtirme, uyarlama ve wygulama c¢aliymalarimin  yapildigt”
goriilmektedir (Dede ve Yaman, 2008; Yilmaz ve Cavas, 2007; Inel Ekici, Kaya ve
Mutlu, 2014; Ozdemir ve Dindar, 2013; Akpinar, Batdi ve Dénder, 2013; Yenice,
Saydam ve Telli, 2012; Uzun ve Keles, 2012; Demir, Oztiirk ve Dékme, 2012;
Seving, Ozmen ve Yigit, 2011; Azizoglu ve Cetin, 2009; Tuan, Chin, Shieh, 2005;
Molden ve Dweck, 2006; Buehl, 2003; Pintrich ve Zusho, 2002; Schraw, Bendixen
ve Dunkle, 2002; Wood ve Kardash, 2002; Rozendaal, Brabander ve Minnaert, 2001;
Kardash ve Howell, 2000; Moneta ve Spada, 2009; Lens, Simons ve Dewitte, 2002;
Schiefele, 1999; Sankaran ve Bui, 2001; Vansteenkiste, Simons, Lens, Sheldon ve
Deci, 2004; Maydeu Olivares ve D’Zurilla, 1996; D’Zurilla ve Chang, 1995).
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Fen bilimleri dersine yonelik 6grencilerin motivasyonlarini etkileyen gesitli
faktorler bulundugu bilinmektedir. “Bu faktorler, 6gretmen ve 6grencilerin kisisel
ozellikleri, ogretim yontemleri, 6grenme ortami, ogrencilerin konulara yénelik
ilgileri ve derste aldiklart basari notlar, dersteki bagsar: ve basarisizliklari, oz-
yeterlik algisi, olabilmektedir” (Barlia ve Beeth 1999; Brophy 1998; Engin-Demir
2009; Celikoz 2009; Hynd, Holschuh ve Nist, 2000; Barlia ve Beeth 1999; Lee ve
Brophy, 1996; Meece, Glienke ve Burg 2006; Nolen ve Haladyna 1989; Pintrich ve
Schunk 1996; Tuan, Chin ve Shieh, 2005; Yilmaz ve Cavas 2007).

2.10. Robotik, Akademik Basari, Tutum ve Motivasyon Ile ilgili Yapilan

Arastirmalar

“Cesitli aragtirmacilar farkl ozellikleri bulunan robot tasarlayarak 6gretime
yonelik gézlemlerde bulunmuslardr”: Ozdemir, Sezgin ve Yiiksel (2007), “bircok
engellerin bulundugu ortamlarda renk ve ultrasonik sensorler kullanarak c¢izgi
izleyen”; Kigiikceylan, Yiiksel ve Sezgin (2007), “belirli bir ¢alisma alaninda
baslangi¢ ve bitis noktalar: arasinda enine arama algoritmasini kullanarak buldugu
en kisa yolu izleyen”; Ozkan, Yazici, Kapanoglu ve Parlaktuna (2009), “dgretilen
dersler, yapay zekd ve robotik laboratuvarinda tasarladiklar: gezgin’; Aras (2009),
“cesitli renklerde olan toplardan, istenilen renkte olanini aralarindan segerek
belirlenen hedefe tayisabilen”’; Marulcu (2010), “basit makineler konusuna yénelik
miihendislik odakli gezgin”; Hacker (2003), “temel diizeydeki fen ve miihendislik
ilkelerini ogretmeye programli gezgin”, Stolkin, Hotaling, Sheryll, Sheppard,
Chassapis ve McGrath (2007) “su altinda c¢alisabilen gezgin, Costa, Moreira,
Gongalves ve Lima (2011), “zamanlama, navigasyon gibi verilen gorevleri belirtilen
kurallar ¢ercesinde gerceklestirmeleri istenen, Kabatova, Jaakova, Lecky ve
Lassakova (2012), “gdérme engelli ogrencilerin  egitiminde kullanilmak iizere,
robotlar tasarlamislardr.”

“Robotik konusunda Tiirkiye'de yapilan c¢alismalar ve arastirmalara
bakildiginda, Fen Bilimleri egitimi alaminda ozellikle laboratuvar/etkinlik
uygulamalart ve bilimsel materyal etkinlikleri olarak kullanimu ile ilgili calismalarin
sinwrlt oldugu goriilmiistiir. Ancak, bu alanyazin ile ilgili diinya genelinde c¢esitli

konular ve farkli disiplinler iizerine pek ¢ok calisma yapilmistir. Bu baglamda,
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diinyada robotigin uygulama alanlari iizerine yapilan ¢alismalar incelendiginde,

disiplinler arasi iliskili pek ¢ok alanlarda kullanildigi gériilmektedir.”
Egitsel lego setleriyle yapilan ¢esitli caligmalar bulunmaktadir:

Farkly ogrenme yaklasimlar: ve dgretim yontemleri ile 6grenmeye yonelik:
(Alimisis, 2012; Bortoletto, Sartori, He ve Pagello, 2012; Boyraz ve Serin, 2016;
Cuperman ve Verner, 2013; Kirchner ve Geihs, 2012; Park, 2015; Scandola ve
Fiorini, 2012).

Akademik basari, motivasyon, tutumlara yonelik: (Atmatzidou, Demetriadi ve
Markelis, 2008; Baptista, 2009; Behrens, Atorf, Schwann, Neumann, Schnitzler,
Balle ve Aach, 2010; Can, 2008; Ciiez, 2006; Kabatova ve Pekarova, 2010b;
Karagoz, Korkmaz, 2015; Keskin, 2006; Lindh ve Holgersson, 2007; Ko¢ Senol,
2012; Mayerova, 2012; McWhorter, 2008; Ozdogru, 2013; Ribeiro, 2006; Solis ve
Takanishi, 2009; Sparkes, 1995; Taylor, 2016; Tse, 2009).

Elestirel diisiinme, problem ¢ézmeye yonelik: (Atmatzidou, Demetriadi ve
Markelis, 2008; Barak ve Zadok, 2009; Behrens, Atorf, Schwann, Neumann,
Schnitzler, Balle ve Aach, 2010; Beisser, 2006; Cameron, 2005; Chambers,
Carbonaro, Rex ve Grove, 2011; Costa ve Fernandes, 2005; Gaudiello, Zibetti,
Carrignon, 2010; Kabatova ve Pekarova, 2010a; Kapa, 1999; Lindh ve Holgersson,
2007; Turner ve Hill, 2006; Hall ve Munger, 2011).

Anlamli ve kalict ogrenmeye yonelik: (Gibbon, 2007; Goldman, Eguchi ve
Sklar, 2004; Lopez, Myller ve Sutinen, 2004; Martin, 1996).

Benlik algisi, yaraticilik, bilimsel siire¢ becerilerine yonelik: (Cavas vd.,
2012; Cayir, 2010; Hadjachilleos, Avraamidou ve Papastavrou, 2012; Ozdogru,
2013; Kog Senol, 2012; Sullivan, 2008).

Oz-yeterlik, fen bilimleri, matematik, teknoloji ve miihendislik alanlarina ilgi
ilgiye yonelik: (Barut, 2015; Costa ve Fernandes, 2005; Ferreira, Dominguez ve
Micheli, 2012; Vollstedt, 2005).

Teknolojiyi sevme ve kullanma kendi robotlarini tasarlama programlama

becerisi; robotik tasarim, teknoloji ve miihendislik alanlarinda meslek segimine
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yonelik: (Bers, 2010; Bonaccorso, Muscato, Pagano ve Fichera, 2012; Dimitriou,
2012; Doppelt ve Armon, 1999; Fidan ve Yalgin, 2012; Gandy, Bradley, Brookes ve
Allen, 2010; Gennari, Dodero ve Janes, 2012; Mayerova, 2012; Stolkin, Hotaling,
Sheryll, Sheppard, Chassapis ve McGrath, 2007; Sullivan ve Moriarty, 2009).

STEM ve FeTeMM c¢alismalarina yonelik: (Baker, 2012; Cole, 2012;
Sullivan ve Heffernan, 2016; Gencer, 2015; Grandgenett, Ostler, Topp ve Goeman,
2012; Ludi, 2012; Nugent, Barker ve Grandgenett, 2010; Mead, , Thomas ve
Weinberg, 2012; Nelson, 2012; Sullivan, 2013; Yamak, Bulut ve Diindar, 2014,
Yildirim ve Altun, 2015).
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BOLUM I1I: YONTEM

Bu béliimde arastirmanin yontemi, modeli, ¢alisma grubu, uygulama siireci,
veri toplama araclar1 ve verilerin ¢Oziimlenmesi lizerinde durulmustur. Calisma
kapsaminda kullanilan olgme araglarinin degerlendirilmesinde nicel arastirma

yontemi kullanilmistir.
3.1, ARASTIRMANIN MODELI

Bu calismada, On-test ve son-test kontrol gruplu yar1 deneysel model
kullanilmistir. Ortaokul 6. smnif Fen Bilimleri “Kuvvet ve Hareket” Unitesindeki
konularin 6gretimi; deney grubunda arastirmaci tarafindan MEB’in onayladigi ve
calismanin  yapildigi  yil olan 2016-2017 Egitim-Ogretim yilinda, mevcut
FBOP’ndaki ‘Kuvvet ve Hareket’ iinitesinin konu ve kazanimlar1 dikkate almarak
hazirlanmis Robotik Modiil etkinlikleri ile kontrol grubunda; 2016-2017 egitim-
Ogretim yilina ait MEB komisyonu tarafindan olusturulmus ve yayinlanmis olan 6.
Smif Fen Bilimleri kitabindaki etkinlikler ile FBOP’na uygun olacak sekilde

gerceklestirilmistir. Arastirmanin deneysel modeli Tablo 3-1’de verilmistir.

Tablo 3.1. Aragstirmanin Deneysel Modeli

Uygulama Oncesi Uygulanan  Uygulanan Ogretim Uygulama Sonrast
Olgme Araglart Tirt Uygulanan Olgme
Araglar1
Deney KHBT Gelistirilen Robotik KHBT
FBTO Modiil Etkinlikleri ile FBTO
FBMO FBMO
Kontrol KHBT Mevcut KHBT
FBTO FTOP Etkinlikleri Ile FBTO
FBMO FBMO

KHBT: Kuvvet ve Hareket Basar1 Testi

FBTO: Fen Bilimleri Tutum Olgegi

FBMO: Fen Bilimleri Motivasyon Olcegi

FBOP: Calismanin yapildigi yil yiiriirliikte olan Fen Bilimleri Ogretim Programi

3.2.CALISMA GRUBU

Aragtirmanin ¢alisma grubunu; 2015-2016 egitim dgretim yilinda, Istanbul ili

Bayrampasa Cevat Pasa Ortaokulunda Ogrenim goéren 6. smif Ogrencileri
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olusturmaktadir. Calisma grubu ile ilgili deney ve kontrol gruplari ve cinsiyet

degiskenlerine bagl frekans ve yiizdeleri Tablo 3.2. de verilmistir.

Tablo 3. 2. Calisma Grubuna iliskin Tanimlayic1 Bilgiler

N Kiz Erkek
Grup f % f % f %
Deney 31 50,0 15 48,39 16 51,61
Kontrol 31 50,0 17 54,84 14 45,16

Istanbul 11 Milli Egitim Midiirliigii’nden gerekli izin almmistir (Ek-1) ve
ayrica uygulama oOncesinde calisma grubunu olusturan ogrenciler ve velileri,
gerceklestirilecek calismanin amaglari, uygulanan veri toplama araglarindan elde
edilen verilerin gizliligi konusunda bilgilendirilmis ve ardindan velilerden

Ogrencilerin ¢alismaya katilimlari i¢in izin alinmistir.
3.3.VERi TOPLAMA ARACLARI
3.3.1. Kuvvet ve Hareket Basar1 Testi

Durusoy, (2012) tarafindan 23 maddelik Kuvvet ve Hareket Basar1 Testi
(KHBT) gelistirilmistir. Basar1 testinin gegerlik ve giivenirlik ¢calismalar1 2009-2010
egitim-0gretim yilinda gergeklestirilmistir. Uygulamanin yapildigi yil yiirtirliikte
olan ve MEB tarafindan kabul edilen Fen ve Teknoloji Ogretim Programi “Kuvvet
ve Hareket” iinitesi konular1 ve kazanimlarina yonelik olarak gelistirilen basari
testinin giivenirligi 0.836 olarak bulunmustur. Bununla birlikte KHBT, 2013 yilindan
once gelistirildigi i¢in; gelistirildigi egitim- 6gretim yilina ait MEB Fen ve Teknoloji
Ogretim Programi kapsamindaki konu ve kazanimlara ydneliktir. Ancak MEB 2013
yilinda Fen ve Teknoloji dersinin adin1 Fen Bilimleri dersi olarak degistirmis dersin
igeriginde ve kazanimlarinda diizenlemeye gitmistir (tablo 3.3). Bu baglamda KHBT
mevcut haliyle 6.siif 6grencilerinin sorumlu olmadig1 kazanimlara yonelik maddeler
icerdiginden, MEB 2013 Fen Bilimleri Ogretim Programi “Kuvvet ve Hareket”
tinitesi konular1 ve kazanimlarina yonelik olmayan maddeler ¢ikartilarak yeniden

gecerlik ve giivenirlik analizleri yapilmistir ( Ek-2).
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Tablo 3.3. “Kuvvet ve Hareket Unitesi 2013 Egitim-6gretim Yili Oncesi ve Sonrasi

Kazanmimlart”

“2013 yih oncesi 6. Sinif Fen ve Teknoloji dersi
kazammlart”

“2013 yili sonrast 6. Stnif Fen Bilimleri

dersi kazanimlart”

“l. Bir dogru boyunca sabit suratle hareket eden
cisimle ilgili olarak ogrenciler;”

“1.1. Cismin aldig1 yolu ve bu yolu ne kadar zamanda
aldigini olcer.”

“1.2. Alinan yolu ve gecen zamani kullanarak cismin
suratini hesaplar.”

“1.3. Surat birimlerini ifade eder ve kullanir”

“1.4. Aliman yol, gecen zaman ve surat arasindaki
iliskiyi aciklar ve farkli durumlar icin uygular *

“1.5. Bir cismin aldig1 yol ile gecen zaman arasindaki
iliskiyi grafikle gosterir ve grafigi yorumlar.”

“1.6. Hareketli cisimlerin hareket enerjisine sahip
oldugunu fark eder.”

“6.2.1.1. Bir cisme etki eden kuvvetin
yontinii, dogrultusunu ve biiyiikliigiinii
cizerek gosterir.”

“2. Kuvvetin yonu ve olcumu ile ilgili olarak
ogrenciler;”

“2.1. Kuvvetin birimini Newton olarak belirtir ve
kullanwr.”

“2.2. Kuvveti dinamometre ile olcer.”

“2.3. Olculecek kuvvete uygun bir dinamometre
secerek dinamometre uzerindeki olcekleri yorumlar.”
“2.4. Bir cisme etki eden kuvvetin yonunu belirtir ve
cizerek gosterir.”

“2.5. Kuvvetle ilgili olarak dogrultu ve yon
kavramlarim aciklar.”

“6.2.1.2. Bileske kuvveti aciklar.”

“3. Cisimlere etki eden kuvvetler ile ilgili olarak
ogrenciler;”

“3.1. Bir cisme birden fazla kuvvetin etki
edebilecegini gézlemler.”

“3.2. Bir cisme etki eden kuvvetlerin yonlerini
gosteren cizimler yapar.”

“3.3. Iki veya daha fazla kuvvetin bir cisme yaptigi
etkiyi tek basina yapan kuvveti net kuvvet (bileske
kuvvet) olarak tammlar.”

“3.4. Bir cisme etki eden net kuvvetin sifir olmasi
cismin dengelenmis kuvvetler etkisinde oldugunu
belirtir.”

“3.5. Bir cisme etki eden net kuvvetin sifirdan farkl
olmast durumunda cismin dengelenmemis kuvvetler
etkisinde oldugunu belirtir.”

“3.6. Bir cisme etki eden dengelenmemis kuvvetlerin,
cismin suratinde ve/veya hareket yonunde degisiklik
meydana getirebilecegini deneyle gosterir.”

“3.7. Bir veya daha fazla kuvvet etkisindeki bir cismin
durgun kalabilmesi icin uygulanmasi gereken kuvveti
tahmin eder ve tahminlerini test eder.”

“3.8. Durgun bir cismin dengelenmis kuvvetler
etkisinde oldugu sonucuna varir.”

“6.2.1.3. Bir cisme etki eden birden fazla

”

kuvveti deneyle ve ¢izimle gosterir.

B

“4. Agirlikla ile ilgili olarak ogrenciler;’
“4.1. Dunyadaki kutle cekim kuvvetinin varligini,
etrafindaki olaylardan yararlanarak gozlemler.”

“4.2. Dunya ile yeryuzundeki kutleler arasindaki
cekim kuvvetini yer cekimi kuvvetini, olarak
isimlendirir.”

“4.3. Yer cekimi kuvvetinin Dunya uzerindeki her

“6.2.1.4. Dengelenmis ve dengelenmemiy
kuvvetleri, cisimlerin hareket durumlarini

gozlemleyerek kesfeder ve karsilastirir.

2
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noktada kutleler uzerine Dunya’nin merkezine dogru
etkiledigini fark eder.”

“4.4. Kutleye etki eden yer cekimi kuvvetini agirlik
olarak adlandirir.”

“4.5. Agwhg bir kuvvet olarak tammlar ve
dinamometre ile olcer.”

“4.6. Farkli gezegenlerde aymi kutlenin agirliginin
neden farkl olacagini aciklar.”

“4.7. Kutle ile agirlig1 birbirinden ayirt eder.’

s

“6.2.2.1. Siirati tanimlar ve birimini ifade
eder.”

“Stirat birimleri olarak (metre/saniye) ve
(kilometre/saat) dikkate alinir.”

“6.2.2.2. Yol, zaman ve siirat arasindaki
iliskiyi grafik tizerinde gosterir ve
yorumlar.”

Kuvvet ve Hareket Basar1 Testi’nin MEB 2013 Fen Bilimleri Ogretim Programi
“Kuvvet ve Hareket” {initesi konular1 ve kazanimlarina yonelik konu ve kazanimlar
dogrultusunda yeniden gecerlik ve giivenirlik analizleri siirecinde su islem sirasi
izlenmistir: “Maddelerin Uyarlanma Asamasi, Uzman Goriisiine Bagvurma Asamasi,

On Deneme Asamasi, Gegerlik ve Giivenirlik Asamasi1” (Karasar, 1995:139-143).

Maddelerin Uyarlanma Asamasinda; Durusoy, (2012) tarafindan gelistirilen 23
maddelik KHBT ndeki maddeler incelenerek, MEB 2013 Fen Bilimleri Ogretim
Programi “Kuvvet ve Hareket” iinitesi konu ve kazanimlarina yonelik olmayan

maddeler ¢ikartilmistir.

Uzman Goriistine Bagvurma Asamasinda; KHBT’ nin kapsam gecerliligini test
edebilmek amaciyla 6 uzman goriisline sunulmustur. Goriis ve Onerisine bagvurulan
uzmanlar, Fen Bilgisi alaninda ogretim iiyesi ve Milli Egitim Bakanligi’na bagh

cesitli devlet Ortaokullarinda goérev yapan Fen Bilimleri dersi 6gretmenleridir.

On Deneme Asamasinda; uzmanlarin Onerileri dogrultusunda incelenerek 16
maddelik deneme formu olusturulmustur. On deneme asamasinda KHBT’nin
cevaplama siiresi ve anlasilabilirligi acisindan degerlendirilmesi hedeflenmis ve
rastgele segilen 30 6. Smif O0grencisine uygulanmistir. Sonugta test maddelerinin
anlasilabilir oldugu ve cevaplama siiresi olarak bir ders saatinin yeterli oldugu

sonucuna varilmistir.

Gegerlik ve Giivenirlik Asamasinda; 16 soruluk KHBT, istanbul ilinde gretim

yapan iki devlet orta okulundaki 218 6. simf Ogrencisine uygulanmistir. Bu
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calismada madde analizleri TAP (Test Analysis program Version 14.7.4) programi
kullanilarak yapilmigtir (Tablo 3.7.). Madde sayisi 16’ye indirgenmis olan
KHBT’ nin giivenirlik degeri 0.733 olarak bulunmustur. Testin yaklasik %73
oraninda giivenilir oldugu sodylenebilir. Bu c¢alismada, testin ortalama gii¢liigi

yaklasik olarak 0.704 ve ayiricilik giicii 0.389 olarak bulunmustur.

Tablo 3.4. KHBT Madde Analizi Sonuglart

Madde No Giicliik Indeksi Ayt Edicilik Indeksi
1 0.85 0.26
2 0.41 0.55
3 0.75 0.25
4 0.57 0.56
5 0.77 0.32
6 0.78 0.36
7 0.86 0.24
8 0.83 0.28
9 0.66 0.60
10 0.81 0.29
11 0.51 0.58
12 0.63 0.44
13 0.65 0.48
14 0.89 0.25
15 0.60 0.45
16 0.68 0.31

3.3.2. Fen Bilimleri Tutum Olcegi

Balim, Sucuoglu ve Aydin (2009) tarafindan gelistirilen “Fen ve Teknoloji
tutum olgeginin giivenirlik ¢alismast sonucunda giivenirlik katsayisi o= 0.94 olarak
belirlenmistir. Tutum olgegi 17 olumlu duygular, 21 olumsuz duygular ve 6 fen
bilimleri dersine ilgi olmak iizere toplam 44 maddeden olusan 4lii likert tipi olgektir.
Tutum maddelerinde olumlu ciimlelerde her bir madde i¢in Kesinlikle Katilryorum,
Katiliyorum, Katilmiyyorum, Hi¢ Katilmiyorum segenekleri ile dl¢ek hazirlanmistir”.
Fen ve Teknoloji Tutum Olgegi kullanilmis ancak, 2013 den itibaren dersin adi Fen
Bilimleri oldugu icin dersin adiyla ayni olmasi agisindan calismada Fen Bilimleri

Tutum Olgegi ad1 ile kullanilmistir (Ek-3).
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3.3.3. Fen Bilimleri Dersi Motivasyon Olcegi

Yilmaz ve Cavag (2007) tarafindan gelistirilen “35 maddelik 5°li likert tiirii
fen 6grenmeye yonelik motivasyon délcegi: Arastirma Yapmaya Yonelik Motivasyon,
Performansa Yonelik Motivasyon, Iletisime Yonelik Motivasyon, Isbirlikli Calismaya
Yonelik Motivasyon ve Katilima Yonelik Motivasyon olmak iizere 5 boyuttan
olusmaktadir. Motivasyon olgeginin giivenirlik ¢alismasi sonucunda olgegin
giivenirligi i¢ tutarlik ve esdeger yarilama (test yarilama) olmak tizere iki yontemle
hesaplanmis a=0.87, esdeger yarilama yontemiyle elde edilen giivenirlik katsayisi da
a= 0.89 olarak bulunmugstur. Boyutlara ait giivenirlik katsayis1 degerleri sirasiyla
0.71, 0.85, 0.54, 0.77 ve 0.77 olarak tespit edilmistir. Olgekte yer alan maddelerin
cevap segenekleri, Kesinlikle Katilyyorum, Katiliyorum, Kararsizim, Katilmiyorum ve

Kesinlikle Katilmiyorum seklinde diizenlenmistir” (Ek-4).

3.3.5. Deney ve Kontrol Gruplarinin Olusturulmasi

Arastirmanin uygulama asamasi baslamadan 6nce uygulamanin yapildig
okuldaki dort adet 6. sinifa ait bir 6nceki yilin Fen Bilimleri dersi sinif gegme notlari
akademik basar1 puanlar1 olarak dikkate alinmistir. Buna gore siniflarin ortalama
basar1 puanlarinin; 6B: 78.76; 6D: 78.15; 6F: 74.36; 6H: 82.69 seklinde oldugu
goriilmiistiir. Bu baglamda 6B ve 6D siniflari; basar1 diizeyleri denk oldugu kabul

edilerek secilmistir.

3.3.6. Deney Grubunda Uygulanan Etkinliklerin Gelistirilmesi

Deney grubunda uygulanmak iizere; MEB tarafindan onaylanmis olan ve
calismani yapildigi Egitim-Ogretim yilinda yiiriirliikte olan FBOP ndaki ‘Kuvvet ve
Hareket’ iinitesinin konu ve kazanimlar1 dikkate alinarak Robotik Modiil etkinlikleri
hazirlanmistir. Robotik Modiil etkinliklerinin hazirlanmasi ve uygulanmasinda Lego
Mindstorms EV3 Robotik Egitim Setleri kullanilmistir. Etkinlikler 5 hafta ve 20 ders

saatinde gerceklestirilecek uygulamalara gore diizenlenmistir (Tablo 3.5.).
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Tablo 3.5. Deney grubu uygulama haftalik programi

Hafta

Robotik Etkinlikler Siire

1.

BILGILENDIRME-TANITIM ASAMASI
KHBT, FBTO ve FBMO 6n-test olarak uygulanir. 40+40 dk.
Robotik ve Lego Mindstorms EV3 Egitim Seti tanmitilir. Program

arayiiziinlin kullanimi uygulamali olarak gosterilir.

HAZIRLIK ASAMASI

Robotikle ilgili g¢esitli gosteri etkinlikleri gergeklestirilir. Roboetkinlik

gruplar1 olusturulur. 40+40 dk.
Gruplara isimler verilir.

Gruplardan, sunulan dort farkli basit robot araba tasarimindan birini se¢ip

olusturmalart istenir.

ROBOPUSULA 40+40 dk.
* “Bir cisme etki eden kuvvetin yoniinii, dogrultusunu ve biiyiikliigiinii

cizerek gosterir.”

ROBOBILESKE-1 40+40 dk.
*“Bileske kuvveti aciklar.”

*“Bir cisme etki eden birden fazla kuvveti deneyle ve ¢izimle gosterir.”

ROBOBILESKE-2

* “Bileske kuvveti aciklar.” 40+40 dk.

*“Bir cisme etki eden birden fazla kuvveti deneyle ve ¢izimle gosterir.”

ROBOETKI 40+40 dk.
* “Dengelenmis ve dengelenmemis kuvvetleri, cisimlerin hareket

durumlarini gozlemleyerek kegfeder ve karsilastirir.”

ROBOTLAR YARISIYOR -1

*“Stirati tanimlar ve birimini ifade eder. Siirat birimleri olarak 40+40 dk.

(metre/saniye) ve (kilometre/saat) dikkate alinir.”

ROBOTLAR YARISIYOR -2 40+40 dk.
*“Yol, zaman ve siirat arasindaki iliskiyi grafik iizerinde gosterir ve

yorumlar.”

DEGERLENDIRME 40+40 dk.
KHBT son-test olarak uygulanir.

DEGERLENDIRME 40+40 dk.
FBTO ve FBMO son-test olarak uygulanr.

*Caligmanin yapildig1 Egitim-Ogretim yilinda yiiriirliikte olan FBOP “Kuvvet ve Hareket” iinitesi kazanimlari
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3.3.7. Deney Grubunda Gergeklestirilen Ornek Bir ders Uygulamasi

Bilgilendirme-tanitim asamasinda, Robotik ve Lego Mindstorms EV3 Egitim
Seti tanitilmis ve program arayiiziiniin kullanimi1 uygulamali olarak gdsterilmistir.
Hazirlik asamasinda, Robotikle ilgili cesitli gosteri etkinlikleri gerceklestirilmis,
Roboetkinlik gruplar1 olusturulmus ve gruplara isimler verilmistir (Gruplar
begendikleri bir rengi grup ismi olarak benimsemislerdir. Her grubun yaka karti
grubun ismi olan renktedir). Gruplardan, sunulan doért farkli basit robot araba
tasarimindan birini secip olusturmalar istenmistir (Resim-1). Derslere baglamadan

once KHBT, FBTO ve FBMO &n-test olarak uygulanmustir.

Ders-1: Bu derste uygulanan “Robopusula” etkinliginin amaci &grencilerin,
bir dnceki siifta 6grenmis olduklar1 kuvvet, dinamometre kavramlarini hatirlatmak
ve kuvvetin yoni, dogrultusu ve biiylikliigliniin oldugunu 6grenmelerini saglayarak
dikkatlerini derse ¢ekip, derse giris yapmay: saglamaktir. (Etkinlikler FBOP 6.
Siniflar i¢in 6gretmen rehberli arastirma-sorgulamaya dayali gelistirildigi i¢in yon,
dogrultu ve biiyiikliik kavramlarini etkinlik esnasinda 6grenmeleri gerekmektedir)
Etkinlikte kullanilacak ara¢ ve geregler gruplarin 6niinde hazirlanmigtir (Resim-1).
Resim-1 deki arabalar etkinliklerde kullanmak iizere gruplarin kendi sectikleri ve

kendilerinin olusturduklar: basit robot araba tasarimlaridir.

Resim-1: Etkinlik hazirlik asamasi
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Ogrencilere sorular yoneltilerek dgrencilerin grup arkadaslari ile tartismalari,
konuya ilgi ve merak duymalar1 saglanir. Etkinlikteki senaryo 0gretmen tarafindan
okunur, sonra bir 6grenci tarafindan tekrar okunur ve diger 6grenciler takip eder,
problem durumuna ¢6ziim bulmak {izere bu konuyu tartigmalari, ¢éziim Onerileri
sunmalari, yon ve dogrultu kavramlarmma ulagmalar1 saglanir. Daha sonra
ogrencileriden; “Ogrenci Etkinlik Kitabi™nda yer alan robopusula etkinligini
yonergelere uygun sekilde grup arkadaslari ile gerceklestirmeleri istenir. (Ogretmen
tarafindan, her gruptaki 6grencilerin aktif katilimi ve gruplarin sorulani amacina
uygun cevaplandirmalar izlenir, zaman yonetimi iyi planlanarak etkinliklerin saglikli
uygulanmas1 ve gruplarin etkinliklerdeki her bir adimi saglikli bir sekilde

gerceklestirmeleri saglanir) (Resim-2).

Resim-2: Etkinlik uygulama asamasi

Ogrencilerin, etkinligin yapilis1 esnasinda yon, dogrultu ve biiyiikliik
kavramlarma ulagmalar1 saglanir ve bu kavramlart etkinlik yapildiktan sonra
“Gozlemlediginiz 6zellikleri asagidaki bosluga ¢izerek gosteriniz” kismina arabayi
dikdortgen ya da kare seklinde; kuvvetin yoniinii bir dogru pargasit ve ucunu ok,

kuvvetin simgesini “F” ve buylikligi “N” ile gostermeleri saglanir(Resim- 3).
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Resim-3: Etkinlik uygulamanin sonuglanma asamasi

Ogrenciler etkinlikleri gergeklestirirlerken, 6gretmen o6grenciler arsinda
dolasarak Ogrencileri gdzlmemis ve eksik veya anlasilmayan durumlarda yardimei
olmus, 6grencilerin kavramlart dogru Ogrenmelerinde rehber olmustur. Etkinlik
sonunda Ogretmen konuyu ve kavramlar1 6zetlemistir. Etkinligin sonunda yer alan
degerlendirme sorularinin 6gretmen tarafindan Ogrencilerin yanitlamasi saglanir.
“Ogrenci Etkinlik Kitabi’nda yer alan degerlendirme sorular1 6grencilere ev ddevi
olarak verilir. Bir sonraki hafta toplanir ve degerlendirilir (Ogrenci Etkinlik Kitabi

Ek-5, Ogretmen Etkinlik Kitab1 Ek-6).
3.3.8. Kontrol Grubu Etkinlikleri

Kontrol grubunda uygulama; 2016-2017 egitim-6gretim yilina ait MEB
komisyonu tarafindan olusturulmus ve yaymlanmis olan 6. Simif Fen Bilimleri
kitabindaki etkinlikler ile FBOP’na uygun olacak sekilde gergeklestirilmistir (Tablo
3.6).
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Tablo 3.6. Kontrol grubu haftalik program

Hafta  Robotik Etkinlikler Siire

1. “BILGILENDIRME ASAMASI”’ 40+40 dk.
Etkinliklerle ilgili gerekli bilgilendirme yapilir.
KHBT on-test olarak uygulanir.

FBTO ve FBMO 6n-test olarak uygulanir. 40+40 dk.
2. *“KUVVETLERIN DOGRULTU, YON VE BUYUKLUKLERINI CIZIMLE 40+40 dk.

GOSTERELIM”

**“Bir cisme etki eden kuvvetin yoniinii, dogrultusunu ve biiyiikliigiinii ¢izerek

gosterir.”

* “4YNI DOGRULTULU VE AYNI YONLU KUVVETLERIN BILESKESI” 40+40

”

** “Bileske kuvveti aciklar.
**“Bir cisme etki eden birden fazla kuvveti deneyle ve ¢izimle gosterir.”

3. * “4YNI DOGRULTULU VE FARKLI YONLU KUVVETLERIN BILESKESI” 40+40 dk.
** “Bileske kuvveti aciklar.”
**“Bir cisme etki eden birden fazla kuvveti deneyle ve ¢izimle gisterir.’

i

* “DENGELENMIS VE DENGELENMEMIS KUVVETLER” 40+40 dk.
**“Dengelenmis ve dengelenmemis kuvvetleri, cisimlerin hareket durumlarin
gozlemleyerek kesfeder ve karsilagtirr.”

4. *HANGIMIZ DAHA SURATLI? 40+40 dk.
** “Siirati tanmimlar ve birimini ifade eder.”
“Stirat birimleri olarak (metre/saniye) ve (kilometre/saat) dikkate alinir.”

*OTOBUS SOFURU KURALLARA UYDU MU? 40+40 dk.
**“Yol, zaman ve siirat arasindaki iliskiyi grafik iizerinde gosterir ve
yorumlar.”

5. DEGERLENDIRME 40+40 dk.
KHBT son-test olarak uygulanir.
DEGERLENDIRME 40+40 dk.

FBTO ve FBMO son-test olarak uygulanir.

* Calismanin yapildig1 Egitim-Ogretim yilinda MEB komisyonu tarafindan olusturulmus ve yaymnlanmis olan
6. Sinif Fen Bilimleri kitabindaki etkinlikler
** Calismanin yapildigi Egitim-Ogretim yilinda yiiriirliikte olan FBOP “Kuvvet ve Hareket” {initesi kazanimlar1

3.3.9. Kontrol Grubunda Gerceklestirilen Ornek Bir ders Uygulamasi

Derslere baglamadan énce KHBT, FBTO ve FBMO 6n-test olarak uygulanir.
2016-2017 egitim-6gretim yilina ait MEB komisyonu tarafindan olusturulmus ve
yayinlanmis olan 6. Simf Fen Bilimleri kitabindaki etkinlikler FBOP’na uygun
olacak sekilde gerceklestirilmistir.
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Ders-1: Bu derste uygulanan “Kuvvetlerin Dogrultu, Yon ve Biiyiikliiklerini
Cizimle Gosterelim” etkinliinin amact 6grencilerin, bir Onceki sinifta 6grenmis
olduklar1 kuvvet, kavramini hatirlatmak ve kuvvetin yonili, dogrultusu ve
blyiikligliniin oldugunu 6grenmelerini saglayarak dikkatlerini derse cekip, derse
giris yapmay1 saglamaktir. (Etkinlikler FBOP 6. Simiflar icin &gretmen rehberli
arastirma-sorgulamaya dayali gelistirildigi i¢in yon, dogrultu ve biyiikliik

kavramlarimi etkinlik esnasinda 6grenmeleri gerekmektedir).

Ogrencilere sorular yoneltilerek, dgrencilerin grup arkadaslari ile tartismalar,
konuya ilgi ve merak duymalar1 saglanir. Bu amacgla &grencilere, “kitaplarinizi
tasirken, smifimzin kapisint acarken, topa vururken, market arabasini iterken
cisimlere kuvvet uyguladigimizin farkindamisiniz?” gibi sorular sorularak konuya
giris yapilir. Bes kisilik gruplar olusturulur. Daha sonra etkinlik arag-gerecleri
hazirlanir. Ogrenciler kitaptaki yonergeye gore etkinligi gerceklestirirler. Etkinligin
sonunda yer alan degerlendirme sorularinin 6gretmen tarafindan Ogrencilerin

yanitlamasi saglanir.
3.4. VERILERIN COZUMLENMESI

Yapilan arastirmada uygulama sonucunda elde edilen verilerin analizi SPSS
22.0 paket programi kullanilarak yapilmigtir. Arastirma sonucu elde edilen verilerin
analizinde; ayni grup igerisindeki ikili karsilastirmalarda ‘Bagimli Grup T-testi’,
farkli gruplardaki ikili karsilagtirmalarda ve ayni testin tekrarli Olgilimlerinin
karsilastirilmasinda ‘Bagimsiz Grup T-testi’ kullanilmistir. Gruplar arasi farkin olup
olmadigina bakmak i¢in ikiden fazla gruplar i¢cin kullanilan ANOVA testi ile Post-
hoc testlerinden faydalanilmistir. Orneklem biiyiikliigiiniin 50 den kiigiik olmasi
nedeniyle elde edilen verilerin her iki grupta da normal dagilim gosterip

gostermedigini belirlemek i¢in Shapiro-Willks testi kullanilmigtir.
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BOLUM 1V: BULGULAR

Bu béliimde aragtirmanin amacina yonelik problem climlesine yanit aramak
tizere, alt problemler ger¢evesinde elde edilen bulgulara yer verilmektedir.

4.1. BIRINCi ALT PROBLEME AiT BULGULAR

“Kontrol ve deney gruplarinin akademik basarilarinda anlamli bir fark var
midir?” Seklindeki birinci alt probleme yanit bulmak amaciyla KHBT, konunun

ogretiminden once ve sonra deney ve kontrol grubu dgrencilerine uygulanmistir.

4.1.1. Deney ve Kontrol Grublarimin KHBT Normal Dagilim Bulgular:

Tablo 4-1° te goriildiigi iizere, elde edilen verilerin her iki grupta da normal
dagilim gosterip gostermedigi Shapiro-Wilks testi ile belirlenmistir. Kontrol
grubunun KHBT 06n-testten elde ettigi puanlar normal dagilim gosterirken son testten
elde ettigi puanlar ile deney grubunun On-test ve son-testlerden elde ettikleri
puanlarin normal dagilim gostermedigi tespit edilmistir (p>0.05). Bu nedenle,
KHBT’den elde edilen verilerin analizinde parametrik olmayan istatistiksel
yontemlerin kullanilmasina karar verilmistir.

Tablo 4-1: Deney ve Kontrol Gruplarinin KHBT Shapiro-Wilks Testi Bulgulari

Grup N Istatistik df P
Deney On-test 31 0.910 31 0.013
Deney Son-test 31 0.918 31 0.021
Kontrol On-test 31 0.946 31 0.121
Kontrol Son-test 31 0.903 31 0.009
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4.1.2. Deney ve Kontrol Gruplarimin On-test ve Son-test KHBT Tamimlayici
Istatistik Bulgular

Deney ve kontrol gruplarinin 6gretim oncesi ve sonrasinda KHBT ortalama

puanlarini belirlemek amaciyla tanimlayici istatistik analizi yapilmistir (Tablo 4-2).

Tablo 4-2: Deney ve Kontrol Gruplarinin On-test ve Son-test KHBT Tanimlayici

Istatistik Bulgular
Grup N X SS En Distik  En Yiiksek
Deney On-test 31 5.2581 2.17513 2 10
Deney Son-test 31 11.4839 2.20410 8 16
Kontrol On-test 31 4.6452 1.49551 2 8
Kontrol Son-test 31 7.1290 3.05223 3 13

4.1.3. Deney ve Kontrol Gruplarimin On-test KHBT Bulgulari

Deney grubunun KHBT 6n-test ortalama puani1 5.2581 iken, kontrol grubunun
On-test ortalama puaninin 4.6452 oldugu belirlenmistir (Tablo 4-2). Tablo 4-3’de
gorildiigii tizere deney ve kontrol gruplarinin KHBT den elde ettikleri on-test puan
ortalamalar1 arasinda anlamli farkin olup olmadigini belirlemek amaciyla iligkisiz
gruplarla ilgili kullanilan Mann Whitney U-Testi kullanilmistir.  Elde edilen
sonuglar, deney ve kontrol grubu arasinda anlamli bir farkin olmadigini géstermistir
(U=431,500, p>0.05). Bu verilere dayanarak, uygulama oncesinde deney ve kontrol

gruplarinin basar1 diizeyleri agisindan denk olduklari kabul edilmistir.
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Tablo 4-3: Deney ve Kontrol Gruplarinin On-test KHBT Mann Whitney U-Testi

Sonuglart

Grup N Sira Sira U Z P
Ortalamalar Toplamalar1

Deney 31 33.08 1025.50

Kontrol 31 29.92 927.50

Toplam 62 431.50 -0.701 0.483

4.1.4. Kontrol Grubunun On-test ve Son-test KHBT Bulgular1

Tablo 4-2° de goriilen tanimlayici istatistik analizi sonuglarina gére kontrol
grubundaki Ogrencilerin uygulama oncesinde KHBT’den elde ettikleri ortalama
puanin uygulama sonrasinda 4.6452’den 7.1290’a yiikseldigi belirlenmistir. Kontrol
grubu Ogrencilerinin ortalama puanlarinda saptanan bu artisin  anlamliligin
belirlemek amaciyla, iliskili gruplarla ilgili Wilcoxon Isaretli Siralar Testi
sonuglari(Tablo 4-4), on-test ve son-test puanlari arasinda anlamli bir farkliligin

oldugunu goéstermistir (z=-3.451, P|<0.05).

Tablo 4-4: Kontrol Grubunun On-test ve Son-test KHBT Wilcoxon Isaretli Siralar

Testi Bulgulari
Grup N Sira Sira Z P
Ortalamalar1 ~ Toplamalar
Azalan 8 7.31 58.50
Artan 21 17.93 376.50
Esit 2 -3.451 0.001
Toplam 31

4.1.5. Deney Grubunun On-test ve Son-test KHBT Bulgular:

Tablo 4-2’deki tanimlayici istatistik analizi sonuglarmma gore, deney
grubundaki Ogrencilerin uygulama oncesinde KHBT’den elde ettikleri ortalama

puanin uygulama sonrasinda 5.2581°den 11.4839’a yiikseldigi belirlenmistir. Deney
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grubu Ogrencilerinin ortalama puanlarinda saptanan bu artisin anlamliligim
belirlemek amaciyla, iliskili gruplarla ilgili Wilcoxon Isaretli Siralar Testi sonuglari
(Tablo 4-5), on-test ve son-test puanlar1 arasinda anlamli bir farkliligin oldugunu

gOstermistir (z=-4.877, p<0.05).

Tablo 4-5: Deney Grubunun On-test ve Son-test KHBT Wilcoxon Isaretli Siralar
Testi Bulgulari

Grup N Sira Sira Z P
Ortalamalar1  Toplamalari
Azalan 0 0.00 0.00
Artan 31 16.00 496.00
Esit 0 -4.877 0.000
Toplam 31

4.1.6. Deney ve Kontrol Gruplarinin Son-test KHBT Bulgulan

Deney ve kontrol grublarinin son-test KHBT ortalama puanlarinin istatistiksel
olarak karsilastrilmasi amaciyla iligkisiz gruplarla ilgili kullanilan Mann Whitney U-
Testi kullanilmistir. Tablo 4-6’da goriilen sonuglar, deney ve kontrol gruplarinin son-
test KHBT ortalama puanlar1 arasinda anlamli bir farkliligin oldugunu gostermistir

(U=146.000, p<0.05).

Tablo 4-6: Deney ve Kontrol Gruplarmin Son-test KHBT Mann Whitney U-Testi

Sonuglari
Grup N Sira Sira U Z P
Ortalamalar Toplamalari
Deney 31 42.29 1311.00
Kontrol 31 20.71 642.00
Toplam 62 146.000 -47.38 0.000
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4.2. iKINCi ALT PROBLEME AiT BULGULAR

“Kontrol ve deney gruplarinin fen bilimlerine yonelik tutumlarinda anlamli bir
fark var mudir?” Seklindeki ikinci alt probleme yanit bulmak amaciyla FBTO
konunun Ogretiminden ©Once ve sonra deney ve kontrol grubu Ogrencilerine

uygulanmustir.

4.2.1. Deney ve Kontrol Grublarinin FBTO Normal Dagilim Bulgulari
Elde edilen verilerin her iki grupta normal dagilim gosterip gostermedigi

Shapiro-Wilks testi ile belirlenmistir. Tablo 4-7’de goriildiigii lizere deney grubu
FBTO on-test ve son-test ile kontrol grubu on-testlerinden elde ettikleri puanlar
normal dagilim gostermezken, kontrol grubunun FBTO son-testinden elde ettikleri
puanlarin normal dagilim gosterdigi tespit edilmistir (p>0.05). Bu nedenle,
FBTO’den elde edilen verilerin analizinde parametrik olmayan istatistiksel
yontemlerin kullanilmasina karar verilmistir.

Tablo 4-7: Deney ve Kontrol Gruplarinin On-test ve Son-test FBTO Shapiro-Wilks

Testi Bulgulari
Grup N [statistik df p
Deney On-test 31 0.963 31 0.348
Deney Son-test 31 0.944 31 0.109
Kontrol On-test 31 0.973 31 0.619
Kontrol Son-test 31 0.919 31 0.022

4.2.2.Deney ve Kontrol Gruplarimin On-test ve Son-test FBTO Tanimlayici
Istatistik Bulgular
Deney ve kontrol gruplarinin 8gretim dncesi ve sonrasinda FBTO ortalama

puanlarini belirlemek amaciyla tanimlayici istatistik analizi yapilmigtir(Tablo 4-8).
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Tablo 4-8: Deney ve Kontrol Gruplarinin On-test ve Son-test FBTO Tanimlayici

Istatistik Bulgular
Grup N X SS En Diisik  En Yiksek
Deney  On-test 31 138.2258  17.56457 106.00 173.00
Deney  Son-test 31 157.9032  12.43746 132.00 175.00
Kontrol  On-test 31  133.3548  1.40551 99.00 174.00
Kontrol ~ Son-test 31 129.4839  3.05223 102.00 176.00

4.2.3. Deney ve Kontrol Gruplarimin On-test FBTO Bulgular

Deney grubunun FBTO on-test ortalama puami 138.2258 iken, kontrol
grubunun 6n-test ortalama puaninin 133.3548 oldugu belirlenmistir (Tablo 4-8). Tablo
4-9°de goriildiigii iizere deney ve kontrol gruplarinin FBTO’den elde ettikleri on-test
puan ortalamalari arasinda anlamli fark olup olmadigini belirlemek amaciyla iliskisiz
gruplarla ilgili kullanilan Mann Whitney U-Testi kullanilmistir.  Elde edilen
sonuclar, deney ve kontrol grubu arasinda anlamli bir farkin olmadigin1 géstermistir
(U=417.000, p>0.05). Elde edilen bulgular, deney ve kontrol gruplarimin Fen

Bilimleri dersine yonelik tutum diizeyleri acisindan denk olduklar1 kabul edilmistir

Tablo 4-9: Deney ve Kontrol Gruplarmm On-test FBTO Mann Whitney U-Testi

bulgular1
Grup N Sira Sira U Z P
Ortalamalar Toplamalari
Deney 31 33.55 1040.00
Kontrol 31 29.45 913.00
Toplam 62 417.000 -0.894 0.371
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4.2.4. Kontrol Grubunun On-test ve Son-test FBTO Bulgular

Konunun O6gretiminden sonra Ogrencilerin Fen Bilimleri dersine ydnelik
tutum diizeylerindeki degisimleri belirlemek amaciyla, FBTO konu bitiminde her iki
gruba yeniden uygulanmistir. Tablo 4-8” de goriilen tanimlayici istatistik analizi
sonuglarina gdre kontrol grubundaki dgrencilerin uygulama &ncesinde FBTO’den
elde ettikleri ortalama puanin uygulama sonrasinda 133.3548’den 129.4839’a
diistiigii belirlenmistir. Kontrol grubu 6grencilerinin ortalama puanlarinda saptanan
bu azalisin anlamliligin1 belirlemek amaciyla iliskili grublarla ilgili Wilcoxon Isaretli
Siralar Testi sonuglari (Tablo 4-10), dn-test ve son-test puanlar1 arasinda anlamli bir

farkliligin olmadigin1 gostermistir (z=-1.049, P>0.05).

Tablo 4-10: Kontrol Grubunun On-test ve Son-test FBTO Wilcoxon Isaretli Siralar

Testi Bulgulari
Grup N Sira Sira Z P
Ortalamalar1  Toplamalari
Azalan 14 21.54 351.50
Artan 17 11.44 194.50
Esit 0 -1.049 0.294
Toplam 31

4.2.5. Deney Grubunun On-Test ve Son-Test FBTO Bulgular1

Tablo 4-8’deki tamimlayic1 istatistik analizi sonuglarina goére, deney
grubundaki 6grencilerin uygulama 6ncesinde FBTO’den elde ettikleri ortalama
puanin uygulama sonrasinda 138.2258’den 157.9032’ye yiikseldigi belirlenmistir.
Deney grubu 6grencilerinin ortalama puanlarinda saptanan bu artisin anlamliligini
belirlemek amaciyla iliskili gruplarla ilgili Wilcoxon Isaretli Siralar Testi sonuglar
(Tablo 4-11), 6n-test ve son-test puanlar1 arasinda anlamli bir farkliligin oldugunu
gostermistir(z=-4.724, p<0.05).
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Tablo 4-11: Deney Grubunun On-test ve Son-test FBTO Wilcoxon Isaretli Siralar
Testi Bulgulari

Grup N Sira Sira Z P
Ortalamalar1  Toplamalari
Azalan 2 3.50 7.00
Artan 29 16.86 489.00
Esit 0 -4.724 0.000
Toplam 31

4.2.6. Deney ve Kontrol Gruplarinin Son-test FBTO Bulgular

Deney ve kontrol grublarmin son-test FBTO ortalama puanlarinin istatistiksel
olarak karsilastrilmas1 amaciyla iliskisiz gruplarla ilgili kullanilan Mann Whitney U-
Test kullanilmistir. Tablo 4-12’de goriilen sonuglar, deney ve kontrol gruplarinin
son-test FBTO ortalama puanlari arasinda anlamli bir farklihigim oldugunu

gostermistir (U=143.000, p<0.05).

Tablo 4-12: Deney ve Kontrol Gruplarinin Son-test FBTO Mann Whitney U-Testi

Sonuglari
Grup N Sira Sira U Z P
Ortalamalar Toplamalari
Deney 31 42.39 1314.00
Kontrol 31 20.61 639.00
Toplam 62 143.000 -4.753 0.000

4.3. UCUNCU ALT PROBLEME AiT BULGULAR

“Kontrol ve deney gruplarinin fen bilimlerine ydnelik motivasyonlarinda
anlaml bir fark var midir?” Seklindeki {igiincii alt probleme yanit bulmak amaciyla

FBMO deney ve kontrol grubu dgrencilerine uygulanmistir.
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4.3.1. Deney ve Kontrol Grublarimin FBMO Normal Dagilim Bulgulari

Elde edilen verilerin her iki grupta normal dagilim gosterip gostermedigi
Shapiro-Wilks testi ile belirlenmistir. Tablo 4-13’de goriildiigii iizere deney grubu
FBMO o6n-test ve son-testlerinden elde ettigi puanlar ile kontrol grubunun FBMO 6n-
testinden elde ettikleri puanlar normal dagilim géstermezken, kontrol grubunun son-
testten elde ettigi puanlarin normal dagilim gosterdigi tespit edilmistir (p>0.05). Bu
nedenle, FBMO’den elde edilen verilerin analizinde parametrik olmayan istatistiksel
yontemlerin kullanilmasina karar verilmistir.

Tablo 4-13: Deney ve Kontrol Gruplarinin On-test ve Son-test FBMO Shapiro-

Wilks Testi Bulgulari
Grup N [statistik df p
Deney On-test 31 0.976 31 0.690
Deney Son-test 31 0.971 31 0.540
Kontrol On-test 31 0.981 31 0.840
Kontrol Son-test 31 0.920 31 0.024

4.3.2.Deney ve Kontrol Gruplarimn On-test ve Son-test FBMO Tammlayici
Istatistik Bulgular
Deney ve kontrol gruplarmin dgretim dncesi ve sonrasinda FBMO ortalama

puanlarini belirlemek amaciyla tanimlayici istatistik analizi yapilmistir (Tablo 4-14).
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Tablo 4-14: Deney ve Kontrol Gruplarinin On-test ve Son-test FBMO Tanimlayici

Istatistik Bulgular
Grup N X SS En Diisik  En Yiksek
Deney  On-test 31  133.8065 12.26219  111.00 158.00
Deney Son-test 31  158.4516  7.89447 144.00 173.00
Kontrol On-test 31 1285161 14.99971 96.00 161.00
Kontrol Son-test 31  114.8387  17.65615 88.00 153.00

4.3.3. Deney ve Kontrol Gruplarinin On-test FBMO Bulgular:

Deney grubunun FBMO 6n-test ortalama puam 133,8065 iken, kontrol

grubunun on-test ortalama puaninin 128,5161 oldugu belirlenmistir (Tablo 4-14).

Tablo 4-15°de goriildiigii iizere deney ve kontrol gruplarmin FBMO’den elde

ettikleri On-test puan ortalamalar1 arasinda anlamli fark olup olmadigini belirlemek

amaciyla iligkisiz gruplarla ilgili kullanllan Mann Whitney U-Testi kullanilmistir.

Elde edilen sonuglar, deney ve kontrol grubu arasinda anlamli bir farkin olmadigim

gostermistir (U=388,500, p>0.05). Elde edilen bulgular, deney ve kontrol gruplarinin

Fen Bilimlerine yonelik motivasyon diizeyleri agisindan denk olduklar1 kabul

edilmistir.
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Tablo 4-15: Deney ve Kontrol Gruplarmin On-test FBMO Mann Whitney U-Testi

bulgulari
Grup N Sira Sira U Z P
Ortalamalar Toplamalari
Deney 31 34.47 1068.50
Kontrol 31 28.53 884.50
Toplam 62 388.500 -1.296 0.195

4.3.4. Kontrol Grubunun On-test ve Son-test FBTO Bulgulari

Konunun 6gretiminden sonra Ogrencilerin  Fen Bilimlerine yonelik
motivasyon diizeylerindeki degisimleri belirlemek amaciyla, FBMO konu bitiminde
her iki gruba yeniden uygulanmistir. Tablo 4-14" de goriilen tanimlayici istatistik
analizi sonuglarma gore kontrol grubundaki ogrencilerin uygulama Oncesinde
FBMO’den elde ettikleri ortalama puanm uygulama sonrasinda 133.3548’den
129.4839’a dustiigii  belirlenmistir. Kontrol grubu 06grencilerinin  ortalama
puanlarinda saptanan bu azalisin anlamliligini belirlemek amaciyla iliskili gruplarla
ilgili Wilcoxon Isaretli Siralar Testi sonuglarina gore (Tablo 4-16), on-test ve son-

test puanlari arasinda anlamli bir farkliligin oldugu goriilmiistiir (z=-3.405, P<0.05).

Tablo 4-16: Kontrol Grubunun On-test ve Son-test FBTO Wilcoxon Isaretli Siralar

Testi Bulgulari
Grup N Sira Sira 4 P
Ortalamalar1 ~ Toplamalari
Azalan 24 16.58 398.00
Artan 6 16.86 67.00
Esit 1 -3.405 0.001
Toplam 31
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4.3.5. Deney Grubunun On-test ve Son-test FBTO Bulgular

Tablo 4-14’¢ deney grubundaki 6grencilerin uygulama éncesinde FBMO’den
elde ettikleri ortalama puanin uygulama sonrasinda 133,8065°den 158,4516’ye
yiikseldigi belirlenmistir. Deney grubu 6grencilerinin ortalama puanlarinda saptanan
bu artisin anlamliligim belirlemek amaciyla iliskili gruplarla ilgili Wilcoxon Isaretli
Siralar Testi sonuglar1 (Tablo 4-17), 6n-test ve son-test puanlart arasinda anlamli bir

farkliligin oldugunu gostermistir(z=-4.862, p<0.05).

Tablo 4-17: Deney Grubunun On-test ve Son-test FBMO Wilcoxon Testi Bulgulari

Grup N Sira Sira Z P
Ortalamalar1  Toplamalari
Azalan 0 0.00 0.00
Artan 31 16.00 496.00
Esit 0 -4.862 0.000
Toplam 31

4.3.6. Deney ve Kontrol Gruplarinin Son-test FBMO Bulgular

Deney ve kontrol grublarmin son test FBMO ortalama puanlarmin
istatistiksel olarak karsilastrilmasi amaciyla iliskisiz gruplarla ilgili kullanilan Mann
Whitney U-Test kullanilmistir. Tablo 4-18’de goriilen sonuglar, deney ve kontrol
gruplarmin son-test FBMO ortalama puanlari arasinda anlamli bir farkliligin

oldugunu gostermistir (U=11.000, p<0.05).

Tablo 4-18: Deney ve Kontrol Gruplarinin Son-test FBMO Mann Whitney U-Testi

Sonuglari
Grup N Sira Sira U 4 P
Ortalamalar Toplamalari
Deney 31 46.65 1446.00
Kontrol 31 16.35 507.00
Toplam 62 11.000 -6.613 0.000
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BOLUM V: TARTISMA, SONUC VE ONERILER

Bu c¢alismada, Ortaokul 6. simif Fen Bilimleri “Kuvvet ve Hareket”
Unitesindeki konularmn &gretimi; deney grubunda arastirmaci tarafindan MEB’in
onayladig1 ve calismanin yapildigi yil olan 2016-2017 Egitim-Ogretim yilinda,
mevcut FBOP ndaki ‘Kuvvet ve Hareket’ iinitesinin konu ve kazanimlar dikkate
alinarak hazirlanmigs Robotik Modiil etkinlikleri ile kontrol grubunda; 2016-2017
egitim-0gretim yilina ait MEB komisyonu tarafindan olusturulmus ve yaymlanmis
olan 6. Smif Fen Bilimleri kitabindaki etkinlikler ile FBOP na uygun olacak sekilde
gerceklestirilmistir.  Robotik Modiil etkinlikleri ile gergeklestirilen Ogretimin;
ogrencilerin akademik basarilarina, tutumlarima ve motivasyonlarina etkisi

arastirilmistir.

Uygulamalarin yapildigr deney ve kontrol gruplarina; ¢alisma kapsaminda
secilmis olan “Kuvvet ve Hareket” {initesinin konu ve kavramlarinin 6grenilmesine
yonelik “Kuvvet ve Hareket Basari Testi”, 6n-test olarak uygulanmistir. On test
sonuclarina gore, deney ve kontrol grubu arasinda anlamli bir farkin olmadigi
belirlenmigstir. Bu verilere dayanarak, uygulama Oncesinde deney ve kontrol
gruplarinin konuya yonelik akademik basar1 diizeyleri agisindan denk olduklar1 kabul
edilmistir. Deney ve kontrol gruplarina uygulamadan sonra “Kuvvet ve Hareket
Basar1 Testi”, son-test olarak uygulanmistir. Son-test sonuglarina gore, deney ve
kontrol grubu arasinda deney grubu Irhine anlamli bir farkin oldugu belirlenmistir.
Bu durum uygulama sonrasinda deney grubunun akademik basar1 diizeyinin kontrol
grubuna gére anlamli diizeyde arttigin1 ve “Kuvvet ve Hareket” Unitesindeki konu ve
kavramlarin 6grenilmesinde Robotik Modiil etkinliklerinin kullanilmasinin etkili
oldugunu gostermektedir.

Calismada kullanilan Kuvvet ve Hareket Basar1 Testi 2013 yilindan 6nce
gelistirildigi icin; gelistirildigi egitim- 6gretim yilina ait MEB Fen ve Teknoloji
Ogretim Programi kapsamindaki konu ve kazanimlara yoneliktir. Ancak MEB 2013
yilinda Fen ve Teknoloji dersinin adin1 Fen Bilimleri dersi olarak degistirmis dersin
iceriginde ve kazanimlarinda diizenlemeye gitmistir. Bu baglamda Kuvvet ve
Hareket Basar1 Testi mevcut haliyle 6.smif ogrencilerinin sorumlu olmadig

kazamimlara yonelik maddeler igerdiginden, MEB 2013 Fen Bilimleri Ogretim
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Programi “Kuvvet ve Hareket” iinitesi konular1 ve kazanimlarina yonelik olmayan

maddeler ¢ikartilarak yeniden gegerlik ve giivenirlik analizleri yapilmistir.

Ulusal ve uluslararasi alanda gergeklestirilmis olan ¢alismalara bakildiginda
teknoloji destekli ¢alismalar (Balliel, 2014; Ciiez, 200; Roth, 2001; Tal, Krajcik ve
Bluemenfeld, 2006) ve egitsel lego robotik materyallerin kullanildigi calismalar
(Lindh ve Holgersson, 2007; Marulcu, 2010; Solis ve Takanishi, 2009) vardir. Bu
arastirmada elde edilen bu sonuca benzer sonuglar s6z konusu ¢alismalarin sonuclari

ile benzerlik gostermektedir.

Baykul (2004) “égrencilerin tutumlarimin, zaman i¢inde degisiklige
ugrayarak gelisim gésterdigini” belirtmistir. Tirkmen (2006)’e gore “Ogrencilerin
Fen bilimlerine yonelik olumlu tutum gelistirmelerinin en kolay yolu Fen Bilimleri
derslerini; oOgrencilerin siirece aktif olarak katildiklart ogretim  yontemleri
uygulanarak gerceklestirilen bir ders haline getirmektir”. Berkant (2013), “Fen
bilimleri dersine karsi tutumun; egitim teknolojisi araglarina ve uygulamalarina

yonelik tercihlerde de belirleyici ve yonlendirici etken oldugunu belirtmektedir”.

Fen bilimleri dersine yonelik 6grencilerin tutumunu etkileyen cesitli faktorler
bulundugu bilinmektedir. Bu faktorler icerisinde, “Ogrencilere aktif ogretim
yontemleri ve ortamlart sunmak” 6nemli bir yer teskil etmektedir (llgaz, 2006). Bu
baglamda uygulamalarin yapildig1 kontrol ve deney gruplarina “Kuvvet ve Hareket”
tinitesi 6gretimi oncesi Fen Bilimleri dersine yonelik tutumlarini belirlemek amaciyla
Fen Bilimleri Tutum Olgegi 6n-test olarak uygulanmistir. On-test sonuglarina gore,
deney ve kontrol grubu arasinda anlamli bir farkin olmadig1 gériilmiistiir. Bu verilere
dayanarak, uygulama oncesinde deney ve kontrol gruplarmin Fen Bilimleri dersine
yonelik tutum diizeyleri agisindan denk olduklar1 kabul edilmistir. Deney ve kontrol
gruplarma uygulamadan sonra son-test olarak uygulanan Fen Bilimleri Tutum Olgegi
sonuglarma bakildiginda deney ve kontrol gruplari arasinda deney grubu lehine
anlaml bir farkin oldugu goriilmiistiir. Bu sonug; uygulama sonrasinda deney grubu
ogrencilerinin fen bilimleri dersine yonelik tutumlarinin, kontrol grubu 6grencilerine
gore anlamhi diizeyde arttigimi ve bu artis Robotik Modiil etkinliklerinin
kullanilmasinin etkili oldugunu gostermektedir. Arastirmada elde edilen bu sonug,
Balliel, 2014; Bonaccorso vd. ,2012; Can, 2008; Edwards, Coddington ve Caterina
1997; Ferreira, Dominguez ve Micheli 2012; Finn, Lynch ve Beisser 2003; Tiryaki,

56



2014 tarafindan yapilan aragtirma sonuglar ile benzerlik gostermektedir. STEM ve
robotik etkinlikler kullanilan Nugent, Barker ve Grandgenett (2010)’1n ve FeTeMM
etkinlikleri kullanilan Giilhan ve Sahin (2016) ile Yamak, Bulut ve Diindar (2014)’1n

calismalarinda da benzer sonuglara ulasiimistir.

Lee ve Brophy (1996) ile Barlia ve Beeth (1999)’nin ¢alismalarinda “‘fen
ogrenmede ogrencilerin motive olmalart ve aktif 6grenme stratejilerini kullanmalart
gerektigi belirtilmistir. Fen derslerinde ogrencilerin uygulanan etkinliklere ve derse
aktif olarak katilmalart anlamli 6grenmeyi de beraberinde getirecek ve motitvasyon
saglanmis olacaktir”. Bu baglamda uygulamalarin yapildigi kontrol ve deney
gruplaria “Kuvvet ve Hareket” linitesi 6gretimi 6ncesi Fen Bilimleri dersine yonelik
motivasyonlarmi belirlemek amaciyla Fen Bilimleri Motivasyon Olgegi &n-test
olarak uygulanmistir. On-test sonuglarina gére, deney ve kontrol grubu arasinda
anlamli bir farkin olmadig1 goriilmiistiir. Bu verilere dayanarak, uygulama oncesinde
deney ve kontrol gruplarinin Fen Bilimleri dersine yonelik motivasyon diizeyleri
acisindan denk olduklar1 kabul edilmistir. Deney ve kontrol gruplarina uygulamadan
sonra son-test olarak uygulanan Fen Bilimleri Motivasyon Olgegi sonuglarina
bakildiginda deney ve kontrol gruplari arasinda deney grubu lehine anlamli bir farkin
oldugu goriilmiistiir. Bu sonug; uygulama sonrasinda deney grubu dgrencilerinin Fen
Bilimleri dersine yonelik motivasyonlarinin, kontrol grubu 0Ogrencilerine gore
anlaml diizeyde arttigini1 ve bu artista Robotik Modiil etkinliklerinin kullanilmasinin
etkili oldugunu gostermektedir. Calismada elde edilen sonuglar alanyazindaki robotik
materyal kullanilan g¢aligsmalarin sonuglari ile ortiismektedir (Behrens vd. 2010;
Kabatova, Jaakova, Lecky ve Lassakova, 2012; Mayerova, 2012; Kog¢ Senol, 2012;
Park, 2015; Ribeiro, 2006).

Arastirmadan elde edilen veriler ve ortaya ¢ikan sonuglardan hareketle bazi

onerilerde bulunulmustur:

Etkili bir fen egitimi saglanabilmesi icin robotik destekli Fen Bilimleri

etkinliklerinin farkli sinif, {inite veya konularda da uygulanmasi onerilebilir.

Robotigin yeni bir teknolojik gelisme oldugu diisiiniildiiglinde bu alanda yapilacak
calismalar daha biiyilk 6nem kazanmaktadir. Bu noktada; Fen Bilimleri egitiminde

robotik uygulamalarmin 6grencilerin elestirel diistinme, yaraticit diisiinme, bilimsel
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stire¢ becerileri, mantiksal diisiinme, 6z yeterlilik, 6grenme kaygisi lizerindeki etkisi,
problemlere pratik ¢oziimler bulma becerilerine katkisi, kavram yanilgilarin1 giderme
ve Ogrencileri Fen Bilimleri ile ilgili mesleklere yoneltme noktasindaki potansiyeli
gibi arastirmalar1 ilkokul, ortaokul, lise ve iiniversite boyutlarinda incelenmesi

Onerilebilir.

Ogretmenlerin robotige yonelik sahip olduklar1 bilgi, deneyim, inang ve tutumlari

da ayr1 bir aragtirma konusu olabilir.

Tez kapsaminda gelistirilmis olan “Kuvvet ve Hareket  {initesine yonelik robotik
modiil etkinlikleri 6rnek alinarak FBOP etkinliklerinde kullanilabilir. Bunun
yanisira, robotik konusu ile ilgili farkindalig1 artirmak adina 6grenci ve 6gretmenlere
yonelik cesitli kurs ve seminerler diizenlenlenebilir, arastirma projeleri

gelistirilebilir.

Robotikle ilgili alanyazin incelendiginde, robotik egitimine yonelik uluslararasi
alanda, tlkelerin egitim sisteminin pek cok boyutunda robotigin genel bilimler
arasinda bir yere sahip oldugu goriilmektedir. Tiirkiye’de de robotik konusunda
benzer atilimlar goriilmekle birlikte yapilan c¢alismalar heniiz yeterli diizeyde
degildir. Bu nedenle, robotik iizerinde daha fazla arastirma yapilmasi gerektigi
sonucuna ulasilabilir. Ozellikle ilkdgretim boyutunda ve FeTeMM egitimin farkli
disiplinlerinde robotigin kullanilmasi ve sonuglarinin degerlendirilmesi, Tiirkiye’de
bu alandaki g¢aligmalara katki saglayacagi diisiliniilebilir. Bu baglamda, robotigin
yurtdisindaki okullarda “Robotic Science” adi altinda ayr1 bir ders olarak verilmeye
baslandig1 diistiniiliirse, iilkemizin egitim alaninda robot teknolojisini kesfetmede ve

kullanmada daha ¢ok ¢alismasi gerektigi dikkat cekmektedir.

Gelecegin Ogretmenlerini yetistiren Egitim Fakiiltelerinde robotik dersleri ile

ogretmen adaylarinin farkindaliklar1 ve bilgileri arttirilabilir.
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EK-2: KUVVET VE HAREKET BASARI TESTI (KHBT)

Fen Bilimleri Basar: Testi

1.
B rs 15
K - 10 L M ]
E 1 130
=0 B 6 4 e0

i}
L] L] L]

Sekildeki dinamometrelerden hangisiyle en biiylik kuvvet 6l¢iilmektedir?

A) Yalniz M B)KveL C)LveM D)KveM

I. Iki kuvvetin bileskesinin en biiyiik olmasi igin kuvvetler ayni yonlii
olmalidir.
II. iki kuvvetin bileskesinin en kiiciik olmas1 icin kuvvetler bir birine dik

olmalidir.
III. Kuvvet uygulandigi cismin seklini degistirebilir.

Yukaridaki ifadelerden hangileri dogrudur?

A)lvell B) I ve I C) Il ve 1 D) I, Il ve 1

3. Asagidakilerden hangisinde cisimlere etki eden kuvvetler dengede degildir?

A) B) 9

Sabit siiratle yiiriiyen Yavaslavan bisiklet
Duvarda asih Insan

Sabit siiratle ugan ucak
Cerceve
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3Skm'h 25km'h
> <

-

» 210km <

Aralarinda 210 km uzaklik bulunan iki aragtan A aracinin siirati 35 km/h ve B
aracinin siirati 25 km/h dir. Buna gore; A ve B araglar kag saat sonra birbirlerine

yetigirler?
A)?2 B) 2,5 C)3 D) 3,5
5.
IO SN
| 1§ §
IV 7N

T cismine uygulanan kuvvetler yukarida gosterilmistir. Buna gore; asagidaki
kuvvetlerden hangileri uygulanirsa cisim hareketsiz kalir?

| I 1 \Y;
A) 3N 3N 2N IN
B) 4N 4N 3N IN
C) 3N 2N 3N IN
D) 4N 4N IN 2N
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Yukaridaki durumlarin hangisinde cisim dengelenmis kuvvetlerin etkisi
altindadir?

A) Yalniz 11 B) Yalniz III C) 11 ve I1I D) L II ve III

| Zaman(s) o|s5 10|15 20]25
lAImanon(cm) 0 | 30| 60| 90 |120(750

Harekete gegen bir cismin baslangictan itibaren zamanla aldigi yollar tabloda
verilmistir.

Buna gore, cisimle ilgili asagidaki ifadelerden hangisi dogrudur?

A) Cisim durmustur.
B) Cismin siirati degisendir.
C) Cismin harekete basladiktan 20 s sonra siirati 5 m/s dir.

D) Cisim esit zaman araliklarinda esit uzunlukta yollar almistir.

8. Bir X arac1 120 km uzunlugundaki bir yolu sabit siiratle hareket ederek 6
saatte, ayn1 yolu Y araci ise sabit siiratle hareket ederek 4 saatte almaktadir. X

aracinin silirati VX, Y aracinin siirati VY olduguna gore VX/ VY orani nedir?

A) 2 B)3/2 C)1 D) 2/3
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9. Bir kaplumbaganin zamanla aldig1 yol asagidaki tabloda verilmistir.

Yol (m)

N

4 6 8
2 3 4

—

Zaman(s)

Bu tabloya gore; hareketlinin siirat- zaman grafigi asagidakilerden hangisidir?

V (m's) B)g_‘_\'(m/s) C) 4V (ms) D) ,V(ms)

F 8 8

L 6__ 6 6

I 1 . T

— 2__ 2 2__

@) o e
23 4 12304 123 4 1234
10.

Sekilde 6zdes X, Y ve Z dinamometrelerine K, L, ve M cisimleri asilmustir.
Cisimlerin uyguladig1 kuvvetler arasindaki iliski K>M>L olduguna gore X, Y ve

Z dinamometrelerinde okunan degerlerin siralanisi hangi secenekte dogru olarak

verilmistir?
A) Y>X>Z B) X>Z>Y C) Z>X>Y D) X>Y>Z
11.
VK=20 km/h VL=30 km/h
pr—
K L

K ve L noktalarindan ayni anda sabit
VK =20 km/h ve VL = 30 km/h siiratiyle gecen cisimler 4 saat sonra

karsilastyorlar. Buna gore K ve L noktalar1 aras1 uzaklik ka¢ km’dir?

A) 80  B)120  C)160 D) 200
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12.

Sekildeki ugak siiratini arttirdiginda ucaga etki eden bileske kuvvet ve yonii
asagidakilerden hangisinde verilmistir?

Kuvvet Bileske kuvvet
A) 2 4
B) 1 3
C) 2 3
D) 1 4

13. Asagida 4 ulasim aracinin gozlemin yapildig1 andaki hareketleri verilmistir.
Hangisinin yaptig1 hareket digerlerinden farklidir?

A) Hava alanina inig yapan ugak

B) Perona giren tren

C) Limandan ayrilan gemi

D) Yolcu almak i¢in duraga yaklasan otobiis

14.

I. Belirli bir ytikseklikten serbest birakilan cismin yere diismesi

II. Dinamometreye asilan bir cismin dinamometrenin i¢indeki yay1 germesi
I11. Siirtiinmesiz egimli bir yiizey tizerindeki cismin kaymasi

Yukaridaki ifadelerdeki cisimlere etki eden kuvvete ne ad verilir?
A) Eylemsizlik kuvveti
B) Yercekimi kuvveti

C) Siirtlinme kuvveti
D) Kaldirma kuvveti
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15.

.
1 -
1 -

TFz 5

IV-==- K [—=F¢ ===l

Stirtinmelerin 6nemsiz oldugu bir ortamda K cismine etki eden F1 ve F2
kuvvetleri
Sekildeki gibidir. Buna gore K cismi hangi yonde hareket edebilir?

Al B) Il C) 1 D) IV
16.
& Kuvvet(N)
60 +—-----mmmmmm e .
*1 ) RCUR—— "
Y
il 1 L
i i i » Uzama miktari(cm)
6 9

W 4=---

12

Yukarida verilen grafik, bir dinamometreye asilan agirlik ile dinamometrede
meydana gelen uzama miktari arasindaki iligskiyi vermektedir.

Buna gore; dinamometreye 175 N’luk bir cisim asildiginda dinamometredeki
uzama miktar1 ka¢g cm olur?

A) 15 B) 25 C) 35 D) 45
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EK-3: FEN BILIMLERI TUTUM OLCEGI (FBTO)

£
=
s
. S| E G
Fen Bilimleri Tutum Olcegi s |E|E M
= S1E |2
Slel=]38
T M [ |
1. | Fen ve teknoloji dersi zevklidir.
2. | Fen ve teknoloji konulariyla ilgili kitaplar okumayi
severim.
3. | Fen ve teknoloji dersi beni korkutur.
4. | Fen ve teknoloji derslerinde zaman gabuk geger.
5. | Fen ve teknoloji dersine ¢alisirken canim sikilir.
6. | Fen ve teknoloji dersi olmasa 6grencilik zevkli olur.
7. | Fen ve teknoloji dersini severim.
8. | Fen ve teknoloji dersi eglenceli bir derstir.
9. | Fen ve teknoloji haftalik ders saati azaltilirsa mutlu
olurum.
10. | Fen ve teknoloji dersini dinlemeyi severim.
11. | Fen ve teknoloji dersi sikici bir derstir.
12. | Fen ve teknoloji dersine girmek istemiyorum.
13. | Doga olaylarinin nasil gerceklestigini merak ederim.
14. | Fen ve teknoloji dersinde deney yapmak hosuma gider.
15. | Fen ve teknoloji dersinde zaman ge¢mek bilmiyor.
16. | Fen ve teknoloji dersinde konular azaltilirsa mutlu
olurum.
17. | Fen ve teknoloji alaninda yapilan yeni buluslar dikkatimi
ceker
18. | Bilim ve teknoloji alanindaki yeni gelismeleri 6grenmek
hosuma gider.
19. | Fen ve teknoloji dersine girerken biiyiik sikint1 duyarim.
20. | Fen ve teknoloji dersinde deney yapmaktan nefret ederim.
21. | Fen ve teknoloji dersinde 6grendigim konular1 giinliik
hayatimda uygulamak hosuma gider.
22. | Ders disinda fen ve teknoloji konularyla ilgili
konusmaktan hoslanirim.
23. | Fen ve teknoloji dersinden nefret ederim.
24. | Fen ve teknoloji dersinde sikildigim igin ders dis1 seyler
diigtintiriim.
25. | Fen ve teknoloji dersinde deney yapmak derse olan ilgimi
artirir.
26. | Bilim ve teknolojiyle ilgili kitap ve dergileri okumaktan
hoslanirim.
27. | 1leride fen ve teknoloji alaninda ¢aligmak isterim.
28. | Fen ve teknoloji derslerinde tahtaya kalkmak istemem.
29. | Fen ve teknoloji derslerinde dikkatimi toplamakta
zorlanirim.
30. | Fen ve teknoloji 6gretmeni olmak isterim.
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31,

Fen ve teknoloji benim i¢in ilgi ¢ekicidir.

32.

Bana yetki verseler okuldaki biitiin fen ve teknoloji
derslerini kaldiririm.

33.

Fen ve teknoloji ile ilgili her sey dikkatimi ¢eker.

34.

Fen ve teknoloji dersinde zilin g¢almasimi dort gozle
beklerim.

35.

Fen ve teknoloji dersinde uykum gelir.

36.

Fen ve teknoloji ile ilgili bir problemle ugrasmak bana
zevk verir.

37.

Fen ve teknoloji dersi se¢cmeli olsaydi, yine fen ve
teknoloji dersini secerdim.

38.

Yillarca fen ve teknoloji okusam yine de bikmam.

39.

Diger derslere gore fen ve teknoloji dersine c¢aligmaktan
daha ¢ok hoslanirim.

40.

Fen ve teknoloji dersini sadece simif gegmek icin
caligirim.

41. | Fen ve teknoloji sinavlar1 beni korkutur.

42. | Fen ve teknoloji dersinde dikkatim dagilir.

43. | Fen ve teknoloji derslerinde kendimi rahat hissederim.

44. | Fen ve teknoloji dersinde 6gretmenim konuyu anlatirken

kendimi huzursuz hissederim.
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EK-4:FEN BILIMLERI DERSi MOTiVASYON OLCEGI (FBMO)

: g
S =
£ =
CRE G
S 555
= 2N (5 E
Fen Bilimleri Motivasyon Ol¢egi ZE S E (3
Fen konulan ister zor, ister kolay olsun, bu konular
1 |anlayabilecegimden eminim.
2 | Zor olan fen kavramlarini anlayabilecegimden ¢ok emin degilim.
3 | Fen smavlarinda basarili olacagimdan eminim.
Ne kadar cabalarsam  c¢abalayayim, fen  konularim
4 | 6grenemiyorum.
Fenle ilgili etkinlikler ¢ok zor oldugunda, bunlari yapmaktan
5 | vazgecerim veya sadece kolay kisimlarii yaparim.
Fenle ilgili etkinlikleri yaparken cevaplari kendim bulmaya
6 |calismaktansa bagkalarina sormay1 tercih ederim.
Fen dersinin konular1 bana zor geldiginde, bu konular1 6grenmek
7 |icin ugragmam.
Yeni fen kavramlarini &grenirken, bunlari anlamak igin caba
8 | gbsteririm.
Yeni fen kavramlarimi Ogrenirken, bunlarla daha Onceki
9 | deneyimlerim arasinda baglantilar kurarim.
Bir fen kavramini anlamadigimda bana yardimci olacak uygun
10 | kaynaklar bulurum.
Bir fen kavramini anlamadigimda, bu kavrami anlayabilmek i¢in
11 | 6gretmenimle ya da diger 6grencilerle tartigirim.
Ogrenme siireci boyunca, &grendigim kavramlar arasinda
12 | baglantilar kurmaya caligirim.
13 | Bir hata yaptigimda, nigin hata yaptigimi bulmaya caligirim.
Anlamadigim fen kavramlariyla karsilagtigimda, yine de bunlari
14 | anlamak i¢in ¢aba gdsteririm.
Giinliik hayatimda kullanabilecegim i¢in fen 6grenmenin 6nemli
15 | oldugunu diigiiniiyorum.
Fen beni diisiinmeye yonelttigi icin, fenin 6nemli oldugunu
16 | diistiniiyorum.
Fende problem ¢6zmeyi Ogrenmenin Onemli oldugunu
17 | diistiniiyorum.
Fende arastirmaya yodnelik etkinliklere katilmanin 6nemli
18 | oldugunu diistiniiyorum.
Fen konularin1 &grenirken merakim giderecek firsatlarin olmasi
19 | 6nemlidir.
Fen derslerine diger 6grencilerden daha iyi olmak i¢in katilim
20 | gosteririm.
Fen derslerinde derse katkida bulunmamin amaci, diger
21 | 6grencilerin zeki oldugumu diigiinmelerini saglamaktir.
Fen derslerine 6gretmenimin dikkatini ¢ekebilmek igin katilim
22 | gbsteririm.
Fen dersinde bir sinavdan iyi bir not aldigimda kendimi basarili
23 | hissederim.
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24

Fen dersinin konularinda kendime giivendigimde kendimi iyi
hissederim.

25

Fen dersinde zor bir problemi ¢6zebildigimde kendimi basarili
hissederim.

26

Fen dersinde, 6gretmen fikirlerimi kabul ettiginde kendimi iyi
hissederim.

27

Fen dersinde diger 6grenciler fikirlerimi kabul ettiginde kendimi
iyi hissederim.

28

Fende arastirmaya yonelik etkinliklere katilmanin 6nemli
oldugunu diisiiniiyorum.

29

Fen konularim 6grenirken merakimi giderecek firsatlarin olmasi
onemlidir.

30

Fen dersinin konular1 heyecan verici ve cesitli konulardan
olustugu icin fen dersine katilmaya istekliyimdir.

31

Ogretmenim farkli 6gretim yontemleri kullandigr i¢in fen dersine
katilmaya istekliyimdir.

32

Ogretmenim iizerimde ¢ok fazla baski olusturmadigi icin fen
dersine katilmaya istekliyimdir.

33

Ogretmen bana ilgi gosterdigi icin fen dersine katilmaya
istekliyimdir.

34

Fen dersi beni diisiinmeye zorladig i¢in fen dersine katilmaya
istekliyimdir.

35

Ogrenciler konular tartigabildikleri icin fen dersine katilmaya
istekliyimdir.
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EK-5: OGRENCI ETKINLIK KiTABI
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ETKINLIK 1: ROBOPUSULA

Isim:

Toplam Siire: 40+40 dk

Arag Gerecler: Lego Mindstorms Egitim Seti, robot araba, dinamometre, ip ve
pusula alani

Tartisalm

Bir pazar giinii Alper, arabasiyla arkadaglar1 Ege ve Tolga’yi alarak piknige
gider. Piknik bittikten sonra arabaya binerler, bir siire sonra araba ¢ukura
saplanir. Bulunduklar1 yerde telefonlarinin kullanim dis1 oldugunu fark ederler.

Ancak Alper “bende pusula var” der.
*Sizce Alper ve arkadaslar1 doniis yolunu nasil bulabilirler?
*QGrup arkadaglariniz ile tartisiniz ve ¢6ziim Onerilerinizi asagidaki alana yaziniz.

Coziim Onerileriniz
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Robopusula etkinliginin yapilmasi:
*Onceden tasarlamis oldugunuz robot arabamizi, niiniizde bulunan pusulanin

ortasina yerlestiriniz ve bir ucuna dinamometre baglayiniz.

Dinamometre

*Dinamometreden tutarak arabaya farkli kuvvetler uygulayiniz.

*Uyguladiginiz kuvvetlerin hangi 6zelliklerinin birbirinden farkli oldugunu

gozlemleyiniz.

*Gozlemlediginiz 6zellikleri asagidaki bosluga ¢izerek gosteriniz.
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Degerlendirme Sorulari

(- Resimlerle ilgili oklar: eslestiriniz.

_\' 3 Newton buydkligunde dodu yonunde ] “\{2 Newton buayuaklagunde kuzey yénunde ]
Al Ayse

— 1 Newton buyudklagunde guaney yoninde } 4 Newton bayukligande dogu yéniunde ]
Melih = ' Meric
Ali, Ayse, Melih ve Meri¢’in yukanda o6zellikleri verilen kuvvetleri gizmeleri isteniyor. Hangi

o6grenci istenilen kuvveti dogru gizmistir? (Her bir karenin kenar uzunlugu 1 Newton bayuakla-
gundeki kuvvete esittir.)

Halter kaldiran Kenan Valizi gekmeye caligan Arabayi sada dogru iten
Ash Mahmut

Kenan, Asli ve Mahmut'un uyguladiklan kuvvetlerin yonleri sirasiyla hangi segenekte
dogru verilmistir?

’ II ’ rl Ir ’ I: ll

e e e ee
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Kuzey

@ Kuzey-giiney dogrultusunda
@ Kuzey yonunde Bat: 4.
@ 5 Newton buyuklagande

v Dogu
W

Guney

irem yukanda o6zellikleri verilen kuvveti defterine gizmek istiyor. Hangi segenekte Irem’in
Gizimi dogru olarak gosterilmistir? (Her bir karenin kenar uzunlugu 1 Newton buyuklGgan-

deki kuvvete esittir.)

]

o . 4anN
"\) .
Ash Serkan
Cy - 1N ] - ‘:‘ -—e— 2N
Hakan . Murat

Yerdeki tasi hareket ettirmek icin Ash, Serkan, Hakan ve Muratin uyguladiklan kuvvetlerin

ozellikleri yukanda verilmistir. Buna gore asagidakilerden hangisi yanhstir?

N
J

Ash ve Hakan’in uyguladig kuvvetler zit yonladar.

.

\
L/

Ash ve Murat’in uyguladigi kuvvetler aym yonladar.

™
v

Serkan ve Muratin uyguladigi kuvvetler aym dogrultudadir.

) €

\
/

Serkan’in uyguladigi kuvvetin blydklGdd, Muratin uyguladig
kuvvetin bayuklaganan 2 katdir.

O N o >
| &

(

S U R S—

Asadida cisimlere etki eden kuvvetler okla gosterilmistir. Bu kuvvetlerin

yoénuni, dogrultusunu ve buyukliguna yaziniz.

Yonu: |

Buraya yaziniz. |

F = 10N Dogrultusu: |

Buraya yaziniz. |

Buyuklugu: |

Buraya yaziniz. |

Yonu:

Buraya yaziniz. |

Dogrultusu:

Buraya yaziniz. |

F =8N Buyuklagu:

Buraya yaziniz. |
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@ Gorseldeki cisme etki eden kuvvetleri inceleyiniz ve ciimleleri okuyunuz.
Ciimlelerden dogru olanlann basina “D”, yanlis olanlarin basgina “Y™ harfini

Her karenin kenar uzuniugu 1 Newton biylkiGgUndeki kuvvete esittir.

F1: ve Fs kuvvetier] ayru Fa kuvveti dodu ydninde, 2
‘ dodrultuiu kuvvetierdir. Newton bOyUkiogindedir
- = F1 ve Fa kuvvetien 2t yonld
F2 kuvveti batr yonlOdor. 2
kuvvetierdir.
Fa kuvveti kuzey yéninde, 3
Newton bOyUkiigindedir.
Fs kuvvetinin boyGkidgo 2
Newton'dur.

@ Gorselde tablo iginde bulunan ciimleleri okuyunuz. Ciimlelerden dogru olanlarm
basma “D7. yanlis olanlarm basma Y  harfini vazmiz (1birim=1N)

: Bir cismin azerine etkl :

ciimlelerdeki bos birakilan verlere vazmiz.

Kaet , " el ek e, | E

Arka arkaya giden iki otomobilin hareket dograltesu ve ayndr.

Yolda yiiyen adan asfalta yinli kowet aygulamaktadir,
= T
Digey dojrultuda ve giney yonleri vardir,
o AN T TEEmmmmmy G N\
Bir kuwetin ile dlilen degerine biyikik deni.

Basarilar ©
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ETKINLIK 2: ROBOBILESKE

Isim:

Toplam Siire: 40+40 dk

Arag Gerecler: Lego Mindstorms Egitim Seti, robot araba, dinamometre, ip ve
pusula alani

Tartisalm

Emre is doniisii arabasiyla evine gitmek iizere yola koyulur ancak bir siire
gittikten sonra arabanin benzininin bittigini fark eder ve trafige engel olmamak
icin hemen arabasini yolun kenarina ¢eker. Yakindaki benzin istasyonuna kadar
gidebilmek i¢in, yoldan gegen diger arabalardan yardim ister.

*Sizce Emre’nin arabasi nasil hareket ettirilebilir?
*Sizce yakindaki benzin istasyonuna gidebilmek i¢in ne yapilmalidir?

*QGrup arkadaglariniz ile tartisiniz ve ¢dziim Onerilerinizi asagidaki alana
yaziniz.

Coziim Onerileriniz
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Robobileske etkinliginin yapilmasi: 1. yontem

Dinamometre

8. A8
il

*Onceden tasarlamig oldugunuz robot arabanizin 6n ve arka kismina ip

yardimiyla iki dinamometre baglayiniz.

*Robot arabaniza baglamis oldugunuz dinamometrelerin uglarina birer adet
daha robot araba baglayiniz.

*Robot arabanizin 6n ve arkasindaki dinamometrelere bagli iki robot arabaya;
**Farkl1 yonde, ayn1 dogrultuda ancak farkl biiyiikliikte kuvvetler uygulaymiz.
*Robot arabalara uyguladiginiz kuvvetleri asagidaki bosluga sekil ¢izerek
gosteriniz.

*Robot arabalara uyguladiginiz net kuvvetler ka¢ Newton’dur? Sekil tizerinde

gosteriniz.
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Robobileske etkinliginin yapilmasi: 2. Yontem

Dinamometre M

*Onceden tasarlamis oldugunuz robot arabanizin 6n kismina ip yardimiyla iki

dinamometre baglayiniz.

*Robot arabaniza baglamis oldugunuz dinamometrelerin uglarina birer adet

daha robot araba baglayiniz.

*Robot arabanizin 6n kismindaki dinamometrelere bagli iki robot arabaya;
a)Ayni yonde ve dogrultuda ve farkl biiyiikliikte kuvvetler uygulayimiz.
b)Ayni1 yonde ve dogrultuda ve ayni biiyiikliikte kuvvetler uygulayimiz.

*Robot arabalara uyguladiginiz kuvvetleri asagidaki bosluga sekil ¢izerek

gosteriniz.

*Robot arabalara uyguladiginiz net kuvvetler ka¢ Newton’dur? Sekil tizerinde

gosteriniz.
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Degerlendirme Sorulari

Ciimlelerin eksik kismlarmi asagida bulunan uygun kelimeleri bos kutucuklara yazarak
tamamlaymiz.

iki ya da daha fazia kavvetin yaptigs etkiyi tek basina yapabilen kuvvete kavvet denir.

Uygalanan kavvetierin yonleri ve dogrultulan ayniysa, bileske kavvetin biydklagind bulmak icin
islemi yapilmalidir,

Bir cisme dogu ve bats ybnkd Iki kavvet etkd ederken cisim bati ydniinde hareket ediyorsa; cisme etkl eden
wmmm{ yonladar.

iki kisi masay! dogu yondnde itiyorsa bu kisiler masaya uygulamaktadiriar.

cikarma

L ut vbnkuwct ‘

toplama bati

kagak &ml yonld kuvvet ! bileske

" Kagan, Ahmet ve Emre’nin yaptigi halat cekme yariginda halatin ortasinda
balunan larmizi bezi, ortaya cizilen gizgiden kendi tarafina gegiren galip
gelecektir. Bu yarista Kagan, halati tek bagina 32 N'luk kavvetle sekerken
Ahmet ve Emre, halati sirasiyla 13 N'luk ve 12 N’luk kavvetierle Kagan'la
ayni dograltuda ama zit yonde cekmistir. Halatin tam ortasina bagh olan
kirmizi bez hangi yonde kag N'luk bir kuvvetie hareket etmistir?

: v Ahmet
'Y Kagan "=

i o ENETY ] SORRAC oAl e, A, RSIARS )
Iki ya da daha fazla kuvvetin yaptigi etkiyi tek basina yapan

kuvvete bileske (net) kuvvet denir.

Yukarida verilen sekilde K cismine etki eden net kuvvet hangi
yonde, kag N dur?

A) B yoniinde, 3N B) B yoniinde, SN

C) D yoniinde, 3N D) D yoniinde, SN

Basarilar ©
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ETKINLIK 3: ROBOETKIi

Isim: Siif:

O

Toplam Siire: 40+40 dk

Arag Gerecler: Lego Mindstorms Egitim Seti, Robot araba, dinamometre, ip

Tartisalm

Insaat yaprminda traktdriine bagli vagon ile kum tastyan Mehmet amca bir siire
gittikten sonra kum dolu vagon bir ¢ukura saplanir. O sirada yoldan traktorii ile
gecen Ali amca bu durumu goriir ve yardim etmek i¢in durur.

*Sizce Ali amca ¢ukura diisen kum vagonunun ¢ikarilmasi i¢in nasil yardim
edebilir?

*Grup arkadaslariniz ile tartisiniz ve ¢6ziim onerilerinizi asagidaki alana yaziniz..

Céziim Onerileriniz

Roboetki etkinliginin yapilmasi:

N 2N SN

*]ki adet robot arabaniz1 masanin iizerine yerlestiriniz.

*]ki robot arabamizin ortasi bir yiik yerlestiriniz.
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*Y{ikiin her iki tarafina ip yardimiyla birer dinamometre takiniz ve robot

arabalarinizi dinamometrelerin diger ucuna baglayiniz.
*Yiike ayn1 dogrultulu, zit yonli ve farkli biiyiikliikte kuvvetler uygulayimiz.
*Yiike ayn1 dogrultulu, zit yonlii ve ayn1 biiyiikliikte kuvvetler uygulayimiz.

*Yiikiin hareket durumunu gozlemleyerek gozlemlerinizi asagidaki tabloda

ilgili yerlere yaziniz.

Tablo 1. Ol¢iim Sonuclar

Bileske Bileske Kuvvetin Kuvvetlerin

o/ Kuvvetin Yonii Biiyiikliigii Durumu
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Degerlendirme Sorulari

Clmleleri dogru ya da yanlis olarak isaretleyin.

e CRE

OEm Or=
CED Or
OEm Or=

E Ciimlelerin eksik kismlarm1 asagidaki uygun kelimeleri yazmuz.

mmeummmmnmm:mm.

Bir cisme etkiyen kavvetlerin bileskesinin sifir olmast isin aygulanacak kavvete _ kavvet denir.

e
Bir cisim dengelenmi kuvvetier etiisinde ise ya darar ya da yoptigs harekete] | devameder.
bl 2
nmmmmnmmmmmomwwm:m
kuvvetlerin etki etmesi gerekmektedir,
‘ B o _ o S
ummmmmmmwm:mmmmm.

K vonleri aymi, dogrultulan terstir.

PR Dogrultulan ayni, yonleri terstir.

X Bileske kuvvetleri sifirdir.

Birbirini dengeleyen iki kuvvet igin verilen ifadelerden hangileri dogrudur?
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A- Asadgidaki cisimlerden dengelenmis kuvvetlerin etkisinde olani isaretleyiniz.

6N 12N
N 4
M
6N T N[N T e 6N 4N
N o 4N
6N 12N

@ Problemi ¢6ziiniiz ve dogru yaniti isaretleyiniz

1 S Odalarindaki oyuncak katasuna hareket ettirmel icin Ayse 1 yoninde 12 N, kardesi
I Yllﬂllﬂﬂe 38“ Ali de 2 yoniinde 26 N kuvvet uyquluyor. Oyuncak kutusunan harelet etmemesi
icin Meltem kag Newton biyiklagandeki kavveti hangi yonde uyqulamalidir?

=~ lyinindetdN

/L 2yininde 38N

Basarilar ©
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ETKINLIK 4: ROBOTLAR YARISIYOR

Isim: Siif:

Toplam Siire: 40+40 dk

Arag Gerecler: Lego Mindstorms Egitim Seti, Kronometre, Serit Metre, Not
Defteri, Kalem, Belirlenmis Diiz Bir Yiizey Baslangic ve Bitis Cizgisi

Tartisalm

Ayni binada fakat farkli dairelerde oturan Arda ve Emre ortak arkadaslar1 olan
Okan’in diiglinline gitmek i¢in hazirlanirlar, binanin 6nilinde yan yana duran
arabalarina binerek ayni anda hareket ederler ve ayn1 yolu takip ederek diigiin
salonuna varirlar. Ancak diiglin salonuna Arda ii¢ saatte varirken Emre dort

saatte varir.

*Sizce Arda ve Emre neden farkli saatlerde diigiin salonuna varmis olabilirler?
*QGrup arkadaglariniz ile tartisiniz ve ¢6ziim Onerilerinizi asagidaki alana

yaziniz.

Coziim Onerileriniz
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Sevgili 6grenciler “Robotlar Yansiyor” etkinligine hos geldiniz!!!

wive nwen ?

LR ?

Robotlar Yarsiyor etkinliginin yapilmasi
*Onceden tasarlamis oldugunuz robot arabalariniza 1 ve 2 seklinde numara
veriniz, ayni hizada olacak sekilde yan yana yerlestiriniz.
*Onceden belirlemis oldugunuz grup dagilimlarmi ve gérevlendirmeleri dikkate
alarak; asagidaki gorev dagilimin gergeklestiriniz.

1. Zaman tutucu

2. Robot arabalar1 yarisa baslatan

3. Verileri kaydeden

4. Hesaplama yapan
*Robot arabalar harekete basladig1 anda kronometre ¢alistirilir ve robot
arabalarin yol tizerindeki hareketleri bitis ¢izgisine kadar takip edilir.
*Robot arabalar yol aldig1 sirada igaret konulan noktalara geldiginde,
kronometreden okunan zamani ve aldiklar1 yolu 6lgerek asagidaki tabloya
yaziniz.
*Her bir gruptan, yariga katilan robot arabalarinin aldigi yolun uzunlugunu ve
kronometreden 6l¢tiigliniiz zamani karsilastiriniz.
*Tablodaki verileri kullanarak alinan yol ile gecen zaman arasindaki iliskiyi
tartiginiz.
*Stirat=Y ol/Zaman V=X/t(cm/s) formiiliinii kullanarak sonuglar1 asagidaki

tabloda ilgili yere yaziniz.
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Tablo 1. Ol¢iim Sonuclar:

Ol¢iim

Almman Yol(cm)

Siire(s)

Siirat(cm/s)

*Tablodaki verileri kullanarak yol ile zaman arasindaki iligkiyi ve siirat ile

zaman arasindaki iliskiyi gosteren grafikleri asagidaki bosluga ¢iziniz.
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Grafigim:

Siirat(cm/s)

Yol(cm)

(s juenIe 7

F

(syuewme7

&

Siirat(cm/s)

Yol(cm)

(s juenIe 7

F

(syuewme7

&
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Degerlendirme Sorulari

° = suarat birnmleri km/h ve m/s'dir.
“Melih
ﬁi Birim zamanda alinan yol, gegen zamana esittir. ]
=
i Merig
‘i; Sarati hesaplayabilmek igin hareketlinin aldigy yol ve gegen zaman bilinmelidir. ]

Mert
N
._;;{ Alnan yolu “kilometre” olarak aliyorsak gegen zamam “saat” olarak almalyiz. ]

Melis
Hangi 6grencilerin soyledidi ifadeler dogrudur?
Melih, Mert, Merig, Mert, Melih, Merig, Melih, Merig,
Melis Melis Melis Mert
PN P N £

@ ifadeleri uygun tanimlarla eslestiriniz

Hareketlinin harekefi boyunca kat ettig
mesafe

Siirat

gecen zaman

Birim zamanda alinan yol
km/h

(Otomobillerdeki siirat kadraninda yazan alinan yol
siirat birimi

m/s

Alinan yol ve siirat bilindiginde
bulunabilecek deger '
m

Taman birimi sanige
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Ciimlelerden dogru olanlarn bagma “D”, vanlig olanlarm bagma “Y™ harfini yazmiz.

Ucak, otomobil, tren gibi araclanin siiratlerini belirlerken yol birimini
kilometre, zaman birimini saat olarak alinz.

Bir cismin siiratinin bulunabilmesi icin aldig: yolun bilinmesi yeterlidir.

Siirat birimleri kisaca km/h ve m/s olarak belirtilir. m

Bir soruda alinan yol kilometre olarak verildiginde siirati m/s olarak bulmak
icin alinan yolun metre cinsinden degerine ddniistiiriilmesi gerekir.

Siiratleri farkh olan iki hareketli esit siirelerde esit yollar alir.

, ’

Ece 10 m/s sidratle hareket eden aracin sdratini km/h cinsinden bulmak istiyor.
- Ece’nin ulasacadl sonug asagidakilerden hangisidir? )

144 72 60 36
s , rs 7,
7~ ’/ y \\ / l'\‘
A B C D (@
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@I Sorunlart hesaplaymiz ve ilgili bog olan kutucuklara dogru vanitlars yazmiz. |

Basarilar®

o, G 3

SRS e

R e
eEoNTRES

Yol-zaman grafi cizilirken diigey ekseni yol olarak
alabilirtz,

Bir arag 2000 metreltk bir yolda iki ytizer metreltk on
boliimin her birini 25 sanfyede gectigine gre bu aracin
siirati her aralik icin 8 m/s olarak bulunur,

Bir cisim esit zaman araliklannda egit yollar aliyorsa sabit
siiratli hareket yapiyordur,

Sabit sitratlf hareket eden bir aracin siirat zaman

grafiginde siirat deert tnigli qikagh bir dogru seklinde
glailir,

Hareket eden bir aracn yol boyunca siirat gdstergesi 90
km/h'f gbsteriyorsa bu arag hizlanan hareket yapmistir,

Zaman (s) 0 a3 6 9 12
Alinan yol (m) 0 600 1200 | 1800 | 2400

K araai ile ilgili alinan yol-zaman bilgilerini sekildeki tabloya isleyen Emre bu tabloya
gore asagidaki yorumlan yapiyor. Emre’nin yaptidi yorumlardan hangileri dogrudur?

/ 1. K aracinin sdrati 200 m/s’dir. ﬁ
11. Arag sabit siratle hareket etmektedir. Vet ]
I11. Arag 15 saniyede 5000 m yol almaktadir. w
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@ Yol-zaman grafigi verilen bir hareketlinin sirat zaman grafiginin bulundugu secenegi isaretleyiniz.

— . . _ R R _ {

4 sirat (m/s) 4 sirat (m/s)
A Yol(ﬂ“ [:::] 50 p——— j [:::] A e
& |- = 3 4 |
L
| S i
80 ) ) Zaman (s) i Zaman (s) |
| e
L o 20 | 0 10 20 30 40
60 |-t ecdo . | ‘

T

................ 3 4 sirat (m/s) 4 sirat (m/s)
-...:; 0,5 p——————— 50 [————————

' Zaman (s) ‘ 40
. R ' 1

4 : | 30

40 i 20

Zaman (s) 10 Zaman (s)
3 0 10 20 30 40 0 20 40 60 80

\L/ Yol-zaman grafigi birlikte verilen iki hareketlinin siiratlerini hesaplayip uygun kutucuga
birimivle birlikte yazmiz.

90 Yol (m)

A’nin surati:

B’nin surati:

Zaman (s)

Basarilar©

® ©
___/ Sabit suratle 2 saatte 160 km yol alan aracla ilgili surat-zaman ve
\’ yol-zaman grafiklerini giziniz.

Sarat (km/h) Yol (km) Suarat (km/h)

180 160
B0 ery——
60 | 80
Zaman Zaman Zaman
D i 2 (h) 0 82 (h)

0o 1 2 (h)
inci | Defne Zeynep

Ogretmenin verdidi 6deve gore cizim yapan Inci, Defne ve Zeynep'in cizdigi grafiklerden
hangileri dogrudur?

inci, Defne

Yalmiz Defne Inci ve Defne Defne ve Zeynep
ve Zeynep

A B C D

Basarilar ©
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EK-6-: OGRETMEN ETKINLIK KITABI
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ETKINLIK 1: ROBOPUSULA

Isim: Siif:

Amacg

Bu etkinligin amact 6grencilerin, bir 6nceki sinifta 6grenmis olduklar1 kuvvet,
dinamometre kavramlarint hatirlamak ve kuvvetin yonii, dogrultusu ve
buyiikligliniin oldugunu Ogrenmelerini saglayarak dikkatlerini derse c¢ekip,
derse giris yapmay1 saglamaktir.

( Etkinlikler 6gretmen rehberli sorgulamaya dayali gelistirildigi i¢in yon,
dogrultu ve biiylikliik kavramlarini etkinlik esnasinda 6grenmeleri gerekir.)

Kazanimlar

6.2.1.1. Bir cisme etki eden kuvvetin yoniinii, dogrultusunu ve biiytikligiinii
cizerek gosterir

Arag Gerecler: Lego Mindstorms Egitim Seti, robot araba, dinamometre, ip ve
pusula alan

Toplam Siire
40+40 dk

Ogretmen Hazirhig

Etkinlikte kullanilacak arag¢ ve geregleri temin ediniz.

Tartisalim
Bir pazar giinii Alper, arabasiyla arkadaslar1 Ege ve Tolga’y1 alarak piknige

gider. Piknik bittikten sonra arabaya binerler, bir siire sonra araba ¢ukura
saplanir. Bulunduklar1 yerde telefonlarinin kullanim dis1 oldugunu fark ederler.

Ancak Alper “bende pusula var” der.
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*Sizce Alper ve arkadaslarit doniis yolunu nasil bulabilirler?

Ogrencilerin, 6gretmen rehberliginde sorgulamaya dayali grenme gruplarinda;
yukaridaki sorunun cevabini bulabilmek {izere bu konuyu tartismalarini, yon ve
dogrultu kavramlarii bulmalarini saglayiniz.

Beklentiler

Ogretmen; dgrenci etkinlik kitabindaki “¢dziim 6nerileriniz” basamaginda
ogrencilerin cevaplarini yazdirmali ve pusula kullanarak yon ve dogrultu
kavramlaria ulasmalarini saglamalidir.

*Simdi “Robopusula” Etkinligini yapmaya baglayalim!!!

Etkinlik Uygulama Asamasinda Dikkat Edilecek Noktalar:
1. Her gruptaki 6grencilerin aktif katilimini saglayiniz.

2. Gruplar arasinda dolasarak sorulan1 amacina uygun cevaplamalarini
saglaymiz.
3. Zaman yonetimini iyi planlayarak etkinliklerin saglikli uygulanmasini
saglaymiz.
4. Gruplar arasinda dolasarak etkinliklerdeki her bir adimin saglikli
gerceklestirildigini takip ediniz.
Robopusula etkinliginin yapilmasi:
Ogrencilere asagidaki etkinligi, basamaklari izleyerek yapmalarin
saglayiniz.
*Onceden tasarlamis oldugunuz robot arabanizi, 6niiniizde bulunan pusulanin

ortasina yerlestiriniz ve bir ucuna dinamometre baglayiniz.

Dinamometre

*Dinamometreden tutarak arabaya farkli kuvvetler uygulayiniz.
*Uyguladigimiz kuvvetlerin hangi 6zelliklerinin birbirinden farkli oldugunu

gbzlemleyiniz.

Etkinligin yapilis1 esnasinda yon, dogrultu ve biiyiikliik kavramlarina
ulagmalarini saglayiniz ve bu kavramlari “Go6zlemlediginiz 6zellikleri asagidaki
bosluga cizerek gosteriniz” kismina gegmeden once arabayi dikdortgen ya da

kare seklinde; kuvvetin yoniinii ok, kuvvetin simgesini “F” ve biiytikliigii “N”
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ile gostermelerini sOyleyiniz.

*Qgrencilerin ¢izimleri bittikten sonra asagidaki kavramlari veriniz.

Temel Kavramlar

Kuvvet: Hareket eden bir cismi durduran, duran bir cismi hareket ettiren,
cisimlerin sekil, yon ve dogrultularini degistiren etkiye denir. Kuvvetin sembolii
“F” ile gosterilir. Kuvvetin biiyiikliigiinii Dinamometre ile 6lgeriz. Kuvvetin
birimi newtondur. Newton “N” harfi ile gosterilir. Her kuvvetin bir yonii,
dogrultusu ve biiyiikliigii vardir. Kuvvet gosterimlerin de ok kullanilir okun ucu

kuvvetin yoniinii, okun uzunlugu ise kuvvetin biiyiikliigiinii gosterir

Bir dogrultuda iki yon vardir.

Kuvvetin biiytikliigiinii dinamometre ile 6l¢iilebilen sayisal bir deger oldugunu
biliyoruz. Cizimlerimiz de kuvvetin biiyiikliigiinii 6l¢eklendirilmis oklar ile

gosterebiliriz.

40 N

10 N 10 N 10 N 10 N
e e | s ] e

—
(Dogu - Bati Dogrultusu)

Kuvvetleri gostermek i¢in her zaman 6lgekli ¢izim yapilma bu durumlarda

cizilen kuvvetin ucuna biiyiikliigiinii ve birimini yazabilir. Ornegin F=10N gibi
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ETKINLIK 2: ROBOBILESKE

Isim: Siif:

Amacg

Bu etkinligin amact 6grencilerin, bir 6nceki sinifta 6grenmis olduklar1 kuvvet,
dinamometre kavramlarint hatirlamak ve kuvvetin yonii, dogrultusu ve
buyiikligliniin oldugunu Ogrenmelerini saglayarak dikkatlerini derse c¢ekip,
derse giris yapmay1 saglamaktir.

( Etkinlikler 6gretmen rehberli sorgulamaya dayali gelistirildigi i¢in yon,
dogrultu ve biiylikliik kavramlarini etkinlik esnasinda 6grenmeleri gerekir.)

Kazanimlar
6.2.1.2. Bileske kuvveti agiklar.

6.2.1.3. Bir cisme etki eden birden fazla kuvveti deneyle ve ¢izimle gosterir.

Arag Gerecler: Lego Mindstorms Egitim Seti, robot araba, dinamometre, ip ve
pusula alani

Toplam Siire
40+40 dk

Ogretmen Hazirhig

Etkinlikte kullanilacak ara¢ ve geregleri temin ediniz.

Tartisalim:
Emre is doniisii arabasiyla evine gitmek iizere yola koyulur ancak bir siire
gittikten sonra arabanin benzininin bittigini fark eder ve trafige engel olmamak

icin hemen arabasini yolun kenarina ceker.
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Yakindaki benzin istasyonuna kadar gidebilmek i¢in, yoldan gecen diger
arabalardan yardim ister.

*Sizce Emre’nin arabasi nasil hareket ettirilebilir?
*Sizce yakindaki benzin istasyonuna gidebilmek icin ne yapilmalidir?

Ogrencilerin, 6gretmen rehberliginde sorgulamaya dayali grenme gruplarinda;
yukaridaki sorularin cevaplarini bulabilmek iizere bu konuyu tartigsmalarini;
ayni dogrultuda ve zit yonde; ayn1 dogrultuda ve ayni1 yonde kuvvetler
uygulandiginda bileske kuvvet kavramini bulmalarini saglayiniz.(Kuvvetlerin

toplami ve ¢ikarimi!!!)

Beklentiler

Ogretmen; dgrenci etkinlik kitabindaki “¢dziim Onerileriniz” basamaginda
ogrencilerin cevaplarini yazdirmali; ayni dogrultulu ve zit yonlii, ayni
dogrultulu ve ayn1 yonlii kuvvetlerin bileske kuvvet kavramina ve bir cisme etki
eden birden fazla kuvvet oldugu bilgilerine ulasmalarin1 saglamalidir.

*Simdi “Robobileske” Etkinligini yapmaya baslayalim!!!

Etkinlik Uygulama Asamasinda Dikkat Edilecek Noktalar:

1. Her gruptaki 6grencilerin aktif katilimini saglayiniz.

2. Gruplar arasinda dolasarak sorulan1 amacina uygun cevaplamalarini

saglaymiz.

3. Zaman yonetimini iyi planlayarak etkinliklerin saglikli uygulanmasini

saglaymniz.

4. Gruplar arasinda dolasarak etkinliklerdeki her bir adimin saglikli
gerceklestirildigi takip ediniz.
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Robobileske etkinliginin yapilmasi: 1. Yontem

Dinamometre 0 m Dinamometre

*Qgrencilere asagidaki etkinligi, basamaklari izleyerek yapmalarini saglayiniz.
*Onceden tasarlamis oldugunuz robot arabamzin 6n ve arka kismma ip

yardimiyla iki dinamometre baglayiniz.

*Robot arabaniza baglamis oldugunuz dinamometrelerin uglarina birer adet
daha robot araba baglayiniz.

*Robot arabanizin 6n ve arkasindaki dinamometrelere bagli iki robot arabaya;
**Farkli yonde, ayn1 dogrultuda ancak farkli biiytikliikkte kuvvetler uygulayiniz.
*Robot arabalara uyguladiginiz kuvvetleri asagidaki bosluga sekil ¢izerek
gosteriniz.

*Robot arabalara uyguladiginiz net kuvvetler ka¢c Newton’dur? Sekil iizerinde
gosteriniz.

Robobileske etkinliginin yapilmasi: 2. Yontem

Dinamometre

Dinamometre

*Qgrencilere asagidaki etkinligi, basamaklar izleyerek yapmalarini saglayiniz.
*Onceden tasarlamis oldugunuz robot arabanizin 6n kismma ip yardimiyla iki

dinamometre baglayiniz.

*Robot arabaniza baglamis oldugunuz dinamometrelerin uglarina birer adet
daha robot araba baglayiniz.

*Robot arabanizin 6n kismindaki dinamometrelere bagli iki robot arabaya;
a)Ayni yonde ve dogrultuda ve farkl biiyiikliikte kuvvetler uygulayiniz.

b)Ayni yonde ve dogrultuda ve ayni biiyiikliikkte kuvvetler uygulaymiz.
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*Robot arabalara uyguladigimiz kuvvetleri asagidaki bosluga sekil ¢izerek
gosteriniz.

*Robot arabalara uyguladiginiz net kuvvetler kag¢ Newton’dur? Sekil iizerinde
gosteriniz.

Etkinligin yapilis1 esnasinda bileske kuvvet kavramina ve bir cisme etki eden
birden fazla kuvvet bulundugu bilgisine ulagsmalarini saglayiniz ve
“Gozlemlediginiz 6zellikleri asagidaki bosluga ¢izerek gosteriniz” kismina
ge¢meden Once arabayi dikdortgen ya da kare seklinde; kuvvetin yoniinii ok,
kuvvetin simgesini “F” , biiytikliigi “N” ve bileske kuvveti “R” ile
gostermelerini sOyleyiniz.

*Qgrencilerin ¢izimleri bittikten sonra asagidaki kavramlar1 veriniz.

Temel Kavramlar

iki ya da daha fazla kuvvetin yaptig1 etkiyi tek basina yapabilen kuvvete bileske
kuvvet ya da net kuvvet denir. Bileske kuvvet genellikle “ R” harfi ile gosterilir.
Bir cisim tizerine etki eden kuvvetler ayn1 dogrultu ve ayni yonde ise bileske

kuvvet agsagidaki gibi bulunur:

R= F1+F2

Unutmayalim!
Bileske kuvvet, uygulanan kuvvetlerin toplamindan biiyiik, farkindan kiiciik

olamaz.

R=F1-F2

Unutmayalim!
Iki kuvvetin bileskesi en az “0” olabilir. Buda kuvvetler biiyiikliikleri birbirine

esit ve zit yonlii ise olur.
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ETKINLIK 3: ROBOETKIi

Isim: Siif:

Amacg

Bu etkinligin amaci 6grencilerin, bir 6nceki derste 6grenmis olduklar1 bileske
kuvvet kavramimi hatirlatmak, dengelenmis ve dengelenmemis kuvvetleri,
cisimlerin hareket durumlarim1 gozlemleyerek kesfetmeleri ve karsilastirma
yapmalarint saglamaktir. (Etkinlikler 6gretmen rehberli sorgulamaya dayali
gelistirildigi i¢in dengelenmis ve dengelenmemis kuvvetler kavraminmi etkinlik
esnasinda 6grenmeleri gerekir.)

O

Kazanimlar

6.2.1.4. Dengelenmis ve dengelenmemis kuvvetleri, cisimlerin hareket
durumlarin1 gézlemleyerek kesfeder ve karsilastirir.

Arag Gerecler: Lego Mindstorms Egitim Seti, robot araba, dinamometre ve ip

Toplam Siire
40+40 dk

Ogretmen Hazirhig

Etkinlikte kullanilacak arag¢ ve geregleri temin ediniz.

Tartisalim

Ingaat yaprminda traktdriine bagli vagon ile kum tastyan Mehmet amca bir siire
gittikten sonra kum dolu vagon bir ¢ukura saplanir. O sirada yoldan traktori ile
gecen Ali amca bu durumu goriir ve yardim etmek i¢in durur.

*Sizce Ali amca ¢ukura diisen kum vagonunun ¢ikarilmasi i¢in nasil yardim
edebilir?

Beklentiler

Ogretmen; dgrenci etkinlik kitabindaki “¢dziim onerileriniz” basamaginda
Ogrencilerin cevaplarini yazdirmali ve dengelenmis ve dengelenmemis kuvvet
kavramlarini, cisimlerin hareket durumlarin1 gézlemleyerek kesfetmelerini
saglamalidir.

*Simdi “Roboetki” Etkinliginin yapmaya baslayalim!!!
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Etkinlik Uygulama Asamasinda Dikkat Edilecek Noktalar:

1. Her gruptaki 6grencilerin aktif katilimini saglayiniz.

2. Gruplar arasinda dolasarak sorulani amacina uygun cevaplamalarini
saglayiniz.

3. Zaman yonetimini iyi planlayarak etkinliklerin saglikli uygulanmasini
saglayiniz.

4. Gruplar arasinda dolasarak etkinliklerdeki her bir adimin saglikli
gerceklestirildigi takip ediniz.

Roboetki etkinliginin yapilmasi

N IN 5N

Ogrencilere asagidaki etkinligi, basamaklari izleyerek yapmalarim

saglayimiz.

*]ki adet robot arabaniz1 masanin iizerine yerlestiriniz.

*]ki robot arabamzin ortas1 bir yiik yerlestiriniz.

*Yikiin her iki tarafina ip yardimiyla birer dinamometre takiniz ve robot
arabalarinizi dinamometrelerin diger ucuna baglayimiz.

*Yiike ayn1 dogrultulu, zit yonli ve farkli biiyiikliikte kuvvetler uygulaymiz.
*Yiike ayn1 dogrultulu, zit yonlii ve ayni biiyiikliikte kuvvetler uygulaymiz.
*#Yiikiin hareket durumunu gézlemleyerek gézlemlerinizi asagidaki tabloda
ilgili yerlere yaziniz.

Etkinligin yapilis1 esnasinda dengelenmis ve dengelenmemis kuvvetler
kavramlarina ulagsmalarini saglaymiz ve 6grencilerin bu kavramlara yonelik

gozlemlerini “Tablo 1 deki ilgili kistmlara” yazmalarini sdyleyiniz.
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**(grencilerin ¢izimleri bittikten sonra asagidaki kavramlari veriniz.
Temel Kavramlar

Bir cisme etki eden bileske kuvvet degeri sifir ise o cisim dengelenmis
kuvvetler etkisindedir. Dogrultular1 ayni, yonleri zit olan esit biiyiikliikteki
kuvvetler dengelenmis kuvvetlerdir. Bir cisim dengelenmis kuvvetler

etkisinde ise ya durur ya da hareketine devam eder.

Bir cisme etki eden bileske kuvvet degeri sifirdan farkli ise o cisim
dengelenmemis kuvvetlerin etkisindedir. Dogrultular1 ayni, yonleri zit olan
farkli biiyiikliikteki kuvvetler dengelenmemis kuvvetlerdir. Bir cisim

dengelenmemis kuvvetlerin etkisinde ise hareketine devam eder.

Unutmayalim!
**Birbirine zit yonlii birden fazla kuvvetlerin bileskesi sifir ya da sifirdan farkl

olabilir.
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ETKINLIK 4: ROBOTLAR YARISIYOR

Amag

Bu etkinligin amaci O6grencilerin, bir Onceki derste Ogrenmis tasarlamis
olduklar1 robot arabalar1 kullanarak yapilan robot yarisinda Siirati
tanimlamasi, birimini ifade edebilmesi, yol, zaman ve siirat arasindaki iligkiyi
grafik tlizerinde gosterip ve yorumlayabilmesini saglamaktir. (Etkinlikler
Ogretmen rehberli sorgulamaya dayali gelistirildigi i¢in yol, zaman ve siirat
kavramlar1 ve birimlerini etkinlik esnasinda 6grenmeleri gerekir.)

Kazanimlar
6.2.2.1. Siirati tanimlar ve birimini ifade eder.
Stirat birimleri olarak (metre/saniye) ve (kilometre/saat) dikkate alinir.

6.2.2.2. Yol, zaman ve siirat arasindaki iliskiyi grafik lizerinde gosterir ve
yorumlar.

Arag Gerecler: Lego Mindstorms Egitim Seti, robot araba, Kronometre, Serit

Metre, Not Defteri, Kalem, Belirlenmis Diiz Bir Yiizey Baslangi¢ ve Bitis
Cizgisi

Toplam Siire
40+40 dk

Ogretmen Hazirhig

Etkinlikte kullanilacak arag¢ ve geregleri temin ediniz.

Tartisalim

Ayni binada fakat farkli dairelerde oturan Arda ve Emre ortak arkadaslar1 olan
Okan’in diigliniine gitmek i¢in hazirlanirlar, binanin 6niinde yan yana duran
arabalarina binerek ayni anda hareket ederler ve ayni yolu takip ederek diigiin
salonuna varirlar. Ancak diigiin salonuna Arda {i¢ saatte varirken Emre dort
saatte varir.

*Sizce Arda ve Emre neden farkli saatlerde diigiin salonuna varmis olabilirler?
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Beklentiler

Ogretmen; 6grenci etkinlik kitabindaki “¢dziim dnerileriniz” basamaginda
Ogrencilerin cevaplarini yazdirmali ve Siirati tanimlamalari, birimini ifade
edebilmeleri, yol, zaman ve siirat arasindaki iliskiyi grafik {izerinde gostererek

yorumlayabilmelerini saglamalidir.

*Simdi “Robotlar Yaristyor” Etkinligini yapmaya baslayalim!!!

Etkinlik Uygulama Asamasinda Dikkat Edilecek Noktalar:

1. Her gruptaki 6grencilerin aktif katilimini saglayimiz.
2. Gruplar arasinda dolasarak sorulan1 amacina uygun cevaplamalarini
saglayiniz.

3. Zaman yonetimini iyi planlayarak etkinliklerin saglikli uygulanmasini

saglayiniz.

4. Gruplar arasinda dolasarak etkinliklerdeki her bir adimin saglikli

gerceklestirildigi takip ediniz.

Sevgili 6grenciler “Robotlar Yansiyor” etkinligine hos geldiniz!!!

inam  Gecen
Yol

Robotlar Yarisiyor etkinliginin yapilmasi:
Ogrencilere asagidaki etkinligi, basamaklari izleyerek yapmalarim

saglayiniz.

*Onceden tasarlamis oldugunuz robot arabalarmiza 1 ve 2 seklinde numara

veriniz, ayni hizada olacak sekilde yan yana yerlestiriniz.
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*Onceden belirlemis oldugumuz grup dagilimlarini ve gorevlendirmeleri
dikkate alarak; 6grencilerin asagidaki gorev dagilimini gergeklestiriniz.

5. Zaman tutucu

6. Robot arabalari yariga baglatan

7. Verileri kaydeden

8. Hesaplama yapan
*Robot arabalar harekete basladigi anda kronometre calistirilir ve robot
arabalarin yol iizerindeki hareketleri bitis ¢izgisine kadar takip edilir.
*Robot arabalar yol aldig1 sirada isaret konulan noktalara geldiginde,
kronometreden okunan zamani ve aldiklar1 yolu Slgerek asagidaki tabloya
yaziniz.
*Qgrencilerin her bir gruptan, yarisa katilan robot arabalarinin aldigi yolun
uzunlugunu ve kronometreden Sl¢tiigiiniiz zamani karsilastiriniz.
*Tablodaki verileri kullanarak alinan yol ile gecen zaman arasindaki iliskiyi
tartiginiz.
*Stirat=Yol/Zaman V=X/t(cm/s) formiiliinii kullanarak sonuglar1 &grence

etkinlik kitabinda tabloda ilgili yerlere yaziniz.

Tablodaki verileri kullanarak yol ile zaman arasindaki iliskiyi ve siirat ile
zaman arasindaki iliskiyi gosteren grafikleri 6grenci etkinlik kitabinda ilgili

yerlere ¢izmelerini saglayiniz.

*Qgrencilerin ¢izimleri bittikten sonra asagidaki kavramlari veriniz.

Temel Kavramlar

Tim hareketli varliklarin belli bir siirati vardir. Birim zamanda alinan yola
siirat denir. Bir cismin siiratinin bulunabilmesi i¢in birim zamanda alinan yol
ve bu yolu ne kadar zamanda aldig1 bilinmelidir. Alinan yolun ge¢en zamana

orani surati verir.

—
;AL/NAN ):OL

-

\GECEN, ZAMAN,
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Siirati “V* harfi ile gosteririz. Uluslararasi birim sisteminde uzunluk metre,
zaman ise saniye birimi ile gosterilir. Metre “m” harfi ile saniye ““s” harfi ile
gosterilir. Siirat birimi yol birimini zaman birimine orani ile bulunur. Bu

durumda siirat birimi “m/s” olur.

Unutmayalhim!

*Ugak, otomobil ve tren gibi tasitlarin siiratlerini belirlerken alinan yol
kilometre(km) ve gecen zaman ise saat(h)ile ifade edilir. Kilometre “km” ,
zaman ise “h” harfi ile gosterilir. Bu durumda siirat birimi km/h olur. Siirat
birimlerini birbirine doniistiirebiliriz. Zaman ve yol birimlerini doniigtiirmemiz

gerekir.

1 saat=60 dakika=3600saniye

1Kilometre=1000metre

Bunlar biliyor musunuz?

*Diinya bat1 yoniine dogru 1600km/h stiratle yol aliyor.

*Diinya giinesin ¢evresinde 110000km/h’ten daha biiytik bir hizla doniiyor.
*QGlines ve glines sistemi uzayda 2milyonkm/h hiz ile hareket ediyor.

*Isik 1 milyar km/h siiratle yol alir ve evrendeki en hizli seydir.

*En hizl1 bocek 58km/h hiz ile yol alan yusufcuk bocegidir.

*En hizli kara hayvan1 100km/h hiz ile yolan ¢itadir.
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EK-7: UYGULAMAYA YONELIK RESIMLER
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