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Yabanci Dil Ogretiminde Robot Ogretmenler

Erding Aslant

Ozet: Robotlarn bircok alanda basarih bir sekilde kullanilmasyla birlikte, bu sistemlerin egitim bilimlerinde
ve oOzellikle de yabanci dil Ogretim alaminda da kullamlabilece§i ve bu alamn  gereksinimlerini
karsilayabilecegi diisiiniilmiis ve bu amacla robot 6gretmenler tasarlanmaya baglanmugstir. Bugiin ABD,
Japonya, Giiney Kore gibi iilkeler bu alanda énemli ¢calismalar yapmaktadirlar. Her ne kadar gelinen nokta
istenilen diizeyde olmasa bile bu ¢alismalarin alana yeni bir ufuk achg: inkdr edilemez. Giiniimiizde ¢esitli
amaglar icin kullanmilan bircok makine ve alet robot olarak nitelendirilmektedir. Fakat bir makinenin robot
olabilmesi i¢in bazi 6zelliklere sahip olmasi gerekmektedir. Robotun ses, renk, 151k, konum gibi dig diinyadan
bazi algilamalart yapabilmesine olanak saglayacak Algilama Sistemine, elde ettigi verileri bagimsiz olarak
yorumlayabilmesi ve bunun sonucuna gore davrams gelistirebilmesine imkin verecek Sensdrlere, amaca
yonelik iglemleri gerceklestirmesine olanak saglayacak Efektérlere ihtiyact vardir. Ayrica robotun bir hareket
sistemine ve kontrolii saglayacak olan elektronik bir beyne sahip olmast gerekir. Bumlarla birlikte bilim
insanlart robot d6gretmen tasarimundaki amaclarimin 6Sretmenlerin yerini alacak bir makine tiretmek
olmadiint dogru teknoloji ile dgrencinin gelisimine katkida bulunmak oldugunu ifade etmektedirler.
Yardimcr birer arag olarak kullamilmas: planlanan bu makineler ile dogru telaffuz, dogru tonlama ve
konusmaya eslik eden jest ve mimiklerin gdsterimi gibi temel iletisimsel dzelliklerin daha dogru bir sekilde
ogretilebilecegi diisiiniilmektedir. Biz de calismamizda robot Ogretmenlerin ne sekilde tasarlandiklar: ve
ogrencilerle etkilesimlerinin nasil gerceklestigi tizerinde durduk. Robotlar ii¢ farkli kategoriye ayirdik ve her
kategori icin birer 6rnek sunarak bilgileri somutlastirilmaya ¢alistik.

Anahtar Kelimeler: Yabanc: dil 6gretimi, robot 63retmen, yapay zekd, yiiz algilama, ses algilama

GIRIS

Giintimuizde bir¢ok alanda robotlardan yararlanilmakta ve son derece basarili sonuglar elde
edilmektedir. =~ Endiistriyel tiretimden saglhiga, uzay calismalarindan tarima, savunma
sanayisinden sinemaya kadar farkli alanlarda robotlardan faydalamilmaktadir. Robotlarin
basarili bir sekilde kullamilmasiyla birlikte, bu sistemlerin egitim bilimlerinde, &zellikle de
yabanci dil 6gretim alaninda kullanilabilecegi ve bu alanin gereksinimlerini karsilayabilecegi
fikri ortaya ¢ikmustir.

Robotlar, 6gretmenlerin smif icerisindeki rollerini tistlenerek 6grencinin 6grenme esnasinda
ihtiya¢ duydugu ve 6grenmenin gerceklesmesi icin gerekli olan tekrarlar1 yapabilir, uygun
pekistirecler ve geribildirimler vererek 6grenci davramnislarinin sonucuna gore dogru tepkiler
gelistirebilirler. Ayrica giidiilenme, egilim, 6grenme stratejileri, 6grenme bigimleri, yas ve zeka
gibi 6grenci ozelliklerini dikkate alarak oOgretimsel amaca uygun bir ogrenme faaliyeti
gerceklestirebilirler. Bundan dolay1 diyebiliriz ki, yabanci dil 6gretiminde kullanilacak robot
ogretmenler tist diizeyde etkilesimli ortamlar olusturarak yabanci dil ogretim alanmin
gelistirmeyi hedefledigi okudugunu anlama, dinledigini anlama, konusma ve yazma
becerilerini ileri diizeyde gelistirebilirler.

Robot Teknolojisi

“Robot kelimesi ilk kez Cek yazar ve gazeteci Karel Capek’in yazdigi ve 25 Ocak 1921'de
Prag'da sergilenen R.U.R. Rossum'un Evrensel Robotlar1 (Rossum's Universal Robots) adl

1Yrd.Doc.Dr., Mersin Universitesi, Fen Edebiyat Fakiiltesi, Ceviri Boliimii, erdincaslan36@hotmail.com
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oyununda kullamiliri” (Schaal, 1999, s.233). Koken olarak “robot kelimesi eski Cek dilinde ve
glintimiiz Slovak dilinde kolelerin zorunlu calismasi anlamina gelen robota kelimesinden
turetilmistir” (Hordkowa ve Kelemen, 2003, s. 123). Giincel anlamda “robotlar elektronik ve
mekanik birimlerden olusan kendinden kontrolli ve programlanabilir cihazlar olarak
tanumlanir” (Arora, 2008).

Giintimiizde bir¢ok farkli makine ve alet robot olarak nitelendirilmektedir. Mutfak aletlerinden
tarim makinelerine, elektronik esyalardan oyuncaklara, baski makinelerinden is makinelerine
kadar bircok makine ve alet robot olarak nitelendirilse de bir makinenin robot olabilmesi igin
baz1 ozelliklere sahip olmasi gerekmektedir. Bunlardan en onemlisi algilama o6zelligidir. Bir
robotun ses, renk, 1s1k, konum gibi dis diinyadan bazi algilamalar1 yapabilmesi gerekir. Ayrica
elde ettigi verileri bagimsiz olarak yorumlayabilmesi ve bunun sonucuna gore davranis
gelistirebilmesi gerekir.

Robotlarin bagimsiz olarak davranis gelistirebilmeleri icin sahip olmalar1 gereken baz1 sistemler
mevcuttur. Bu sistemlerden biri alicilar, yani sensorlerdir. Alicilar robotun ortamdan gercek
zamanli bilgi edinmesini saglar. Bir digeri efektorlerdir. Efektorler ise, robotun amacina yonelik
islemleri gerceklestirmesine olanak saglar. Ayrica robotun bir hareket sistemine ve kontrolii
saglayacak olan elektronik bir beyne sahip olmasi gerekir.

Robot Ogretmenler

Bilgiyi depolayacak, saklayacak ve kullanacak makineler gelistirmek ve bunlardan egitimde
yararlanmak icin ¢alismalarini siirdiiren bilim adamlar1 yapay zeka sistemleri ile donatilmis
makineleri sinif ortaminda denemeye baslamislardir. Robot &gretmen admi verdikleri bu
makineler bir¢ok tilkede basta yabanci dil 6gretimi olmak tizere degisik alanlarda ders vermeye
baslamislardir. “Bugitin Giiney Kore'de ozellikle yabanci dil derslerinde birer yardimeci
Ogretmen olarak hizmet veren Robi, iRobiQ, MentoRo, U-Robo, Cubo, ve Tiro gibi bir¢cok robot
ogretmen tasarlanmistir... Bunun yaninda ABD, Ingiltere, Japonya ve Kanada gibi iilkelerde de
yabanci dil derslerinde robot 6gretmenlerden etkili bir sekilde yararlamilmaktadir” (Kim, J.W.
ve Kim, J.K., 2011, s.1).

“Yapay zeka genis anlamda bir makine ve cihazin akilli davranislar gostermesi olarak
tanimlanir. Akilli davranis derken karmasik bir ortamda algilama, akil yiiriitme, 6grenme,
iletisim kurma ve serbest hareket edebilme gibi davramslar kastedilmektedir” (Nilsson, 1998,
s.1). Yapay zeka kavramui II. Diinya Savas! sirasinda ve sonrasinda yaptig1 calismalarla, Alan
Mathison Turing (1912-1954) tarafindan ortaya atilmistir. Makinelerin dustintip
diistinemeyecegi fikrini ortaya atarak bu alandaki tartismalar1 baslatan Turing, insan beynini
etkin bir dijital bilgisayara benzetmistir.

Turing 1950 yilinda yaymladig: Bilgi islem Makineleri ve Zekd (Computing Machinery and
Intelligence) adli makalesinde, “Makineler diistinebilir mi?” sorusunu sorarak bu alandaki
tartismalar1 baslatir. Turing insanlarla iletisim kurabilecek bir makine tasarlamanin yollarimi
aramis ve bu amacgla Turing Testi adin1 verdigi bir test gelistirmistir. Bu testte makinenin
zekasini sinamak isteyen Turing bir insan, bir makine ve bir sorgulayiciy1 ayr1 ayr1 kabinlere
koyar. Sorgulayic1 kisi makineyi ve insani gérememekte ve duyamamaktadir. Sorgulayict bir
ekran vasitasiyla onlarla yazili olarak iletisim kurmakta, onlara cevaplamalari i¢in bazi sorular
sormakta ve bunlardan hangisinin makine, hangisinin insan oldugunu tespit etmeye
calismaktadir. Turing’e gore, eger sorgulayicit bunlari ayirt edemezse bu makine “zeki” bir
makinedir.

ii Bu ve bundan sonraki yabanci kaynaklardan yapilan alintilar yazar tarafindan Tiirkceye gevrildi.
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Turing’in makineler ile ilgili olarak ortaya koydugu bu diistincelerden hareketle, yapay zeka
sistemleri ile donatilan robot 6gretmenler tasarlanmaya baslanir. Bu robotlar iki farkli sekilde
tasarlanmaktadir. Bunlardan birincisi insansi robotlar (humanoid robots), digeri ise insan
seklindeki robotlar (android robots)’dir. Insans1 robotlar fiziksel olarak insan1 andiran ayak, kol,
kafa gibi mekanik aksamlara sahip robotlardir. Insan seklindeki robotlar ise bir insan
gortintimiinde, dis ytizeyleri plastik, recine veya lateks gibi maddelerle kapli ve bir insanin
korku, mutluluk, saskinlik gibi temel heyecan durumlarindaki ytiz ifadelerini gosterebilen
robotlardir.

Robot 6gretmenlerden biri San Diego'daki Kaliforniya Universitesinde, Makine Algilama
Laboratuvart (Machine Perception Laboratory) tarafindan okul 6ncesi 6grencilerine Fince
ogretmek icin gelistirilen Rubi’dir. Deneme asamasinda olan bu robotla ilgili deneyler basarili
bir sekilde devam etmektedir.

Insans1 (humanoid) bir robot olan Rubi'nin basi, govdesi, kollar1 ve bacaklar1 vardir. Burnuna
yerlestirilen bir video kamera, sahip oldugu yazilim vasitasiyla ytiizleri takip etmekte ve
algilamaktadir; ve her bir goriintiiyli aninda analiz edilerek 6grencilere sozlii olarak veya
degisik jestlerle pekistirecler verebilmekte veya bir etkinligi basit bir sekilde devam
ettirebilmektedir.

Sekil 1. Rubi (Fox, 2010)

[k zamanlar 6grenciler Rubi’ye aligmakta zorlanirlar ve hatta Rubi'nin kollarini ve pargalarint
koparirlar. Bunu birka¢ kez daha devam ettirdikten sonra, uzmanlar Rubi'ye kollarindan
cekildigi zaman aglama tepkisi veren bir 6zellik eklerler. Cocuklar Rubi'nin kollarindan gekince
agladigin goriirler ve bir siire sonra cekmemeye baslarlar.

Rubi'nin yazilimi temel bazi1 heyecanlar1 algilayabilmekte ve bu heyecan durumlarina gore
tepkiler gelistirebilmektedir. Robot bunu 1978 yilinda toplumbilimci Paul Ekman tarafindan
gelistirilen Ytiz Hareketleri Kodlama Sistemi (Facial Action Coding System) sayesinde
yapabilmektedir. Bu sistemde degisik heyecan durumlarinda ve konusma esnasinda ytizdeki
her kas hareketi yorumlanir ve tanimlanur.

Ekman (1992), oncelikle temel insan duygular1 olan mutluluk, hayret, korku, tiztintii, 6fke ve
tiksinme gibi alti duyguyu ve bu duygular sonucunda olusan mimikleri incelemis ve insan
yliziinde, egitilmemis veya dogustan yetenege sahip olmayan kisilerin goremedigi mikro
ifadeler, yani mikro mimikler (microexpressions) bulundugunu ileri stirmiistiir. Daha sonra
bilim adamlar: birbirinden tam olarak ayirt edilebilen sekiz alin ve kas, sekiz goz ve gz kapag,
on ag1z ve dudak ifade durumu oldugunu ortaya koymuslardir.

ISSN: 1300-302X © 2014 OMU EGITIM FAKULTESI
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Ekman, insan yiiztiniin incelenmesi ve mimiklerin anlamlandirilmasi amaciyla iki sistem
gelistirmistir. Bu sistemlerden birincisi yukarida da bahsettigimiz Yiiz Hareketlerini Kodlama
Sistemi (Facial Actual Coding System [FACS])'dir. Bu sistemin amaci, insan ytiziinde
olusabilecek tiim ifadelere belli kodlar vererek simiflandirmaktir. “FACS ile kas kasilmalar1 ve
bu kasilmalar sonucunda ytiiziin gorinimiinde meydana gelen degisiklikler arasindaki iliski
analiz edilerek gelistirilir. Aym1 hareketler sonucunda kaslarda meydana gelen kasilmalar
Hareket Uniteleri (Action Unit [AU]) olarak isaretlenir” (Piatkowska, 2010, s.6).

Ekman tarafindan gelistirilen ikinci sistem ise F.A.CE. (Facial
Expression. Awareness.Compassion.Emotions)’dir, Bu sistemde, insan ytiziindeki hareket
kombinasyonlarindan duygularin ve hislerin yakalanmasi amaclanmaktadir. Ekman bu
sistemin nasil calistigimi siradan insanlara ogretmek amaciyla iki ara¢ gelistirmistir. Bu
araglardan biri Mikro ifade Egitim Aract METT (Micro-Expression Training Tool), digeri ise
Gizli ifade Egitim Aract SETT (Subtle-Expression Training Tool)'dir. Bu programlar Ekman’mn
internet sitesinden belli ticretler 6denerek edinilebilmektedir.

Bir diger robot ogretmen ise, Giiney Korelilerin ilkdgretim birinci kademe seviyesindeki
ogrencilere Ingilizce 6gretmek igin tasarladiklari EngKey (English + Key) dir. Yumurta seklinde
bir govdeye sahip olan Engkey’nin kafasi Rubi'den farkli olarak, LCD ekran bir monitérden
olusmaktadir ve bu monitoriin igerisinde Avatar’da kullanilan Kafkas kokenli kadin goriintiisii
bulunmaktadir. 2010 yilinda Time dergisi tarafindan 2010 yilinin en iyi 50 icadindan biri secilen
EngKey, Giiney Koreliler icin robot teknolojisinde ulastiklart noktay1 gostermek agisindan da
biiytik 6neme sahiptir.

“Giney Kore hiikiimeti bir program dahilinde yillar icerisinde yerel Ingilizce Ogretmenlerine
ilave olarak ABD, Kanada ve Giiney Afrika gibi iilkelerden binlerce Ingilizce Ogretmeni
getirterek Ingilizce egitimi vermeye calist. Fakat hiiktimetin programa ayirdig biitce
gerginliklere neden oldu ve yurtdisindan 6gretmen getirmek giderek zorlastt” (Sang-Hun,
2010). Bunun tizerine Giiney Kore Egitim Bakanligi’min 2009 yilinda baslattigi pilot bir
uygulama ile Ingilizce derslerinde robot &gretmenlerden yararlanilmaya baslandi. “Bugiin
Changwon sehrinde 4 okulda ve Daegu Metro sehrinde 21 okulda toplam 25 robot 6gretmen
Ingilizce egitimi vermektedir” (Kim, 2010). “Program kapsaminda 2011 yilinda 500 okulda bu
robot 6gretmenlerden yararlanilmas: diistiniiliirken, 2013 yilinda bu saymin 8000’e ulasmasi
ongoriilmektedir” (Katz, 2010).

Filipinli 6gretmenler tarafindan wuzaktan kontrol edilebilen EngKey'nin en o6nemli
ozelliklerinden biri, insan ses ve hareketlerini gercek-zamanli olarak algilayabilmesi ve taklit
edebilmesidir. Yukari-asagr ve yanlara (2 DOF-Degrees Of Freedom [Serbestlik derecesi])
hareket edebilen kafas tizerinde bulunan bir monittr {izerinde yer alan kadin ytizii, degisik jest
ve mimiklerle 6grencilere pekistirecler verebilmektedir.

Ondokuz Mayis Universitesi Egitim Fakiiltesi Dergisi 2014, 33(1), 15-26
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Sekil 2. EngKey (http:/ /www.irobotics.re.kr/eng_subl_5)

EngKey'nin kafasindaki monitdr tizerine yerlestirilmis kamera, cevreyi ve 0Ogrencileri
algilarken, gogiis bolimiindeki mikrofonlar sesleri ve yonleri algilamaktadir. Ayrica monitor,
kapandiginda tizerinde gozleri bulunan bir kafa bigimini almaktadir. Burada bulunan LED
gozler cesitli renk ve 151k degisimleri ile 6grencilere tepkiler vermektedir. Robotun kafasimin
tizerinde yer alan yonlendirme kameras: (Navigation Camera) tavan haritasina dayali konum
algilama 6zelligine sahiptir. Bu durum, robotun ilerlerken karsisina ¢ikan engellere takilmasini
onlemektedir. Bununla birlikte robot, gévdesinin alt kisminda bulunan ultrasonik sensorler
vasitasiyla yaklasma mesafelerini ayarlayarak engelleri algilamaktadir. Gogstinde bulunan tam
renkli LED ekrani ile basit climleleri gosterebilen EngKey, ogrencinin basarili olmasi
durumunda ekraninda yildizlar gostermekte ve dgrenciye not vermektedir. Kollarim1 da (3
DOF) degisik heyecan durumlari igin kullanan robot, bu sayede hem 6grencinin ilgisini
cekmekte hem de 6grenciye pekistirecler sunmaktadir. Her yone donebilen tekerlekleri ise ona
rahat hareket edebilme imkéni vermektedir. Bunlarin yani sira hareket kontrol diigmesi ve
glivenlik anahtari gibi bazi 6zelliklere de sahiptir.

En fazla 8 kisinin bulundugu siniflarda ders veren Engkey’nin su andaki performansi yeterli
goriilmemektedir. Fakat EngKey’'nin tasarimcilari, bu robotlarin 6gretme kapasitelerinin gercek
Ogretmenlere yaklasincaya kadar gelistirileceklerini belirtmekte ve yakin zamanda bu robot
ogretmenlerden tist diizeyde yararlanacaklarini ve bunlarin yurtdisindan gelen dgretmenlerin
yerini alacaklarini ifade etmekteler.

EngKey’le birlikte Giiney Kore’de baska robot 6gretmenler de vardir. “Bunlardan biri 6zel
smniflar igin tasarlanmis Silbot’dur. Digeri okul 6ncesi siniflarda telaffuz (sesletim) dersleri veren
Mero, tiglinciisii ise yerli 6gretmenler tarafindan uzaktan kontrol edilebilen video smiflari i¢in
tasarlanmis Telepresence’dir” (Kim, 2010).

Giiney Kore’'deki bu robot dgretmenlerin yani sira bir baska robot 6gretmen de, Japonlarin
tasarladigr Saya’dir. 2004 yilinda tasarlanan Saya, baslangicta bir resepsiyonist (6n biiro
elemani) olarak gelistirilir. Daha sonra birgok yabanci dil bilmesi nedeniyle Ingilizce derslerinde
kullanilabilecegi dtistiniiliir. Ancak hentiz deneme asamasinda olan bu robotun bir simifi
yonetebilmesi igin becerilerinin gelistirilmesi gerekmektedir.

Rubi ve EngKey’den farkli olarak Saya, bir android (insana benzeyen) robottur. Yiizii 6zel bir
plastik madde ile kapli olan Saya bu sayede bir insana ait temel yiiz ifadelerini
yapabilmektedir. Mutluluk, ofke, saskinlik, korku, tiziintii ve tiksinti gibi alt1 temel yiiz
ifadesini gosterebilmektedir. Yani konusma esnasinda konusmaya eslik eden yukaridaki alt1
heyecan durumunu yansitabilmektedir. Bunu gozlerinin kenarlarina ve agzinin cevresine
yerlestirilen 18 farkli motorla yapmaktadir.

ISSN: 1300-302X © 2014 OMU EGITIM FAKULTESI
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Sekil 3. Saya (Sanders, 2011)

Saya 15 yillik bir arastirmanin sonucu olarak ortaya ¢ikar. Saya'nin tasarimcisi Kobayashi, yiiz
algilama sistemleri tizerine calismis ve CCD (Charge Coupled Device) gibi cesitli 6zel
kameralar kullanarak birgok insan ytizii resmi toplamis ve bunlar1 model alarak, insan ytiziine
ait 60 tane karakteristik nokta tespit etmistir. Kobayashi ve Hara, (1991), bu altmus karakteristik
noktadan kas, goz ve agiz sekliyle ilgili 21 tane veri elde ederek bunlar1 bilgisayara
kodlamislardir. Ayrica elde ettigi bu verilerden bir insan yiiziine ait karakteristik noktalar
modeli gelistirmislerdir.

Saya’ya diger robotlardan farkli olarak gercek bir insan ytizti sekli verilmesi, insan ytiztindeki
ifadelerin ytiz ytize iletisimde biiyiik rol oynamasindan kaynaklanmaktadir. “Mehrabian (1968)
tarafindan ytriitilen bir arastirmanin sonucuna gore, sosyal iletisimde sozsiiz kisim en
bilgilendirici kanal olarak tespit edilmistir. Sozel kistm mesajin yaklasik %7’sini olustururken,
sesin kullammi yaklastk %34tnti ve yuz ifadeleri yaklasik %55ini olusturmaktadir”
(Pigtkowska, 2010, s.5). Bu durum, ytiz ifadelerinin iletisimde ne kadar énemli oldugunun acik
gostergesidir.

Saya'nin yiiz ifadelerini gosteren bu 6zelligi, Ekman'in Facial Action Coding System (FACS)
sisteminden yararlanir. “Robot'un ytiiztinde FACS’a dayali 19 tane kontrol noktas1 segilir ve bu
kontrol noktalarinin hareketiyle alti temel evrensel ytiz ifadesi meydana gelir. Kontrol
noktalarmin hareketleri i¢in suni kas kullanulmis ve hafif ve esnek bu kaslar insan kaslar1 gibi
kafatasin1 kaplayan kavisler seklinde dagitilmustir. Yiizii ise insan cildi dokusu vermek icin
yumusak regine ile kaplanmistir (Hashimoto ve digerleri, 2010, s. 507).

Robotun ytiziinde gozlerin saga-sola ve yukari-asagi hareket etmesine olanak saglayan iki DC
motor vardir. Ayrica gozlerin birbirine bagh olarak, birlikte hareket etmesini saglayan 2 DOF
mekanik bir oculomotor mevcuttur. Sol goéz topunun (lobunun) igine bir CCD kamera
yerlestirilmistir; goziin yonti CCD kamerada yer alan insan resminin rengini algilamakta ve
boylece robot karsisindakini takip edebilmektedir. Bunlarla birlikte, robotun kafasini bir insan
kafas1 gibi esnek bir sekilde kullanabilmesi i¢in boyun kismina yaylar yerlestirilmistir.

TARTISMA

Yabanc dil dgretiminde o dili anadil olarak konusan 6gretmenlerle yapilan egitimin en etkili
yontemlerden biri oldugu egitimbilimciler tarafindan kabul edilen bir gercektir. Fakat anadil
olarak konusan 6gretmen bulmak zor ve masrafli bir istir. Bundan dolay: bilgisayar ve
internet'in sundugu olanaklara sik¢a basvurulmaktadir. Video, telekonferans, c¢evrimici
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uygulamalar ve bilgisayar yazilimlar1 bunlardan bazilaridir. Bunlarin yaninda Han (2012, s. 5),
robot teknolojileri kullamilarak yapilan egitimin daha etkili ve daha verimli olacagin ileri
strmektedir. O'na gore “robotlar birbirine bagli bircok materyale sahiptir ve bu materyaller
sayesinde yerli Ogretmen roliinti {istlenerek o©grenci ile st diizeyde etkilesim
gerceklestirebilirler. Ayrica robotlardan hem geleneksel isbirligi modeli hem de yiiz ytize
etkilesimle bireysellestirilmis bir model kapsaminda yaralanilabilir” (Han 2012, s. 5).

Robot 6gretmenler, gercek yasam durumlarinin taklit ederek dgrencinin ihtiya¢ duydugu dilsel
becerileri onlara kazandirabilirler. Klasik smif ortamlarinda ogretmen 6grenme esnasinda
gosterim, sozlii talimat, ipuglar1 ve jestler gibi bir dizi yontem kullamir ve daha sonra gerekli
diizeltmeleri iceren geribildirimleri sunar, ihtiya¢ duydugu noktada ek gosterimler yaparak
ogrenmenin gerceklesmesini saglar. Nitekim 2005 yilinda yapilan bir arastirmada, bir robot
ogretmen olan IROBI'nin bilgisayara gore daha etkili oldugu ve bu faaliyetleri sinif icerisinde
gerceklestirebilme kabiliyetine sahip oldugu gorulmiistiir (Han ve dig. 2005). Ayrica 2006
yilinda yapilan bir anket, bilgi okuryazarligmna sahip bir ilkogretim okulu 6gretmenlerinin
robot dgretmenlerin Ingilizce, Korece ve Miizik gibi dersler igin uygun olduklarmi ve dil
ogrenmek icin mitkemmel olarak degerlendirdiklerini ortaya koymustur. (Han ve Kim 2009).

Ogrencilerin derslere daha etkin ve daha istekli katilmalari icin iist diizeyde etkilegimli
ortamlarin olusturulmasi gerekmektedir. Robot 6gretmenler 6grencilerin ilgisini ve dikkatini
cekerek onlarin derslere daha etkin ve daha istekli bir sekilde katilmalarina yardimc olabilir.
Bu maksatla yapilan bir aragstirmada ogrenciler, Ingilizce ogreten bir robotla simflarinda iki
hafta stireyle etkilesime girerler. Robotla etkilesime giren ve etkilesime girmeyen dgrencilere
birer test verilir. Robotla etkilesime giren 6grencilerin digerlerinden daha yiiksek not aldiklar:
gozlenir (Moriguchi ve digerleri 2011).

Ogrencilerin robotla nasil etkilesim icine girdiklerini anlamak amaciyla yapilan bagka bir
arastirmada ¢ocuk bir nesnenin yerini degistiren bir robotu videodan izler. Robot bir dambil’1
kaldirma c¢abasindadir. Birinci denemesinde dambili kaldirir fakat ikinci denemesinde
kaldirmay1 basaramaz. Basarili oldugu denemesinde robot, ¢ocukla goz temas: kurar fakat
basarisiz oldugu denemesinde goz temas1 kurmaz. Robotun basarisiz oldugu denemesinden
sonra kasitli olarak goz temas: kurmadigr kanisina varilir. Bu durum cocuklarin robotu taklit
ederek goz temasi gibi bazi sosyal isaretleri robottan Ogrenebilecegini gostermektedir
(Moriguchi ve digerleri 2011).

Yabanc1 dil 8gretim alaninda robot 6gretmenlerden verimli bir sekilde yararlamilabilmesi icin
calismalar biitiin hiziyla devam ederken bu noktada egitimciler 6zellikle taklitle 6grenme
kuramu tizerinde durmaktadirlar. Taklitle 6grenme sosyal 6grenme arastirmalari kapsaminda
ele alinmaktadir ve gézlem yoluyla 6grenme ile beraber bu alanin temelini olusturmaktadir.
Taklit'in robot ve 6grenci arasindaki etkilesimde 6nemli bir ara¢ oldugunu ileri siiren Billard ve
Hayes (1997) robot ogretmenlerle yaptiklari deneyde bir¢ok kelimenin dogru bir sekilde
ogrenildigini, deneysel kosullarin yanlis 6grenme durumlari yaratmasmna ragmen yeni
kelimeler 6grenildigini ve 6grenmenin istikrarl: bir sekilde devam ettigini ortaya koydular.

Robotlarla yapilan derslerde 6grenciler robotla kisa ve basit ciimlelerle iletisim kurdugu,
ogrencilerin belli konularda sordugu kisa sorulara robotun aym sekilde cevap verdigi
soylenebilir. Giiney Kore’de ilkokul 3. siniflarda robotla yapilan bir ingilizce dersinde dogum
glinti kutlamalarinda kullamilabilecek diyaloglar iizerinde durulmaktadir. Ogrenciler robotun
dogum giiniini kutlamakta ve robot da onlara tesekkiir etmektedir. Soru-cevap seklinde
baslayan ders, robotun 6grencileri farkl: etkinliklere yonlendirmesiyle (birlikte sarki sdylemek
gibi) devam etmektedir. Bu durum robotun dersi monotonluktan kurtarmak ve 6grencilerin
motivasyonunu artirmak icin girisimde bulundugu seklinde yorumlanabilir. Asagida bu derse
ait ders planindan bir boliim gormektesiniz.
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Grade 3™ grade students on a Korean elementary school [ Period [ Formal learning
Unit 4. Happy birthday! (3/3)
Theme Celebrating birthday, expressing thanks

The students are able to express birthday greetings and thanks.

The students are able to give and receive presents (cards) with birthday
The purpose of the lesson | greetings.

The students are able to make conversation, using expression of birthday
greetings and thanks.

Materials ROBOSEM., Gift-picture cards, Bracelet RFID tag
Treatment time 40 minutes
ROBOT TIME
. ; TN ; .
STEP PROCEDURE CONTROL TEACHING & LEARNING ACTIVITIES

Teacher: Good morning everyone.

Students: Good morning teacher, Kim.

Teacher: Let's ask ROBOSEM together, ‘How are
you?’

Students: How are you?

ROBOSEM: I'm good. I'm excited today because | 3 mins
today is my birthday.

Teacher: I've heard that today is your birthday.
ROBOSEM. Boys and gitls, let's say happy
birthday to langbot.

Voice recognition | Students: Happy birthday ROBOSEM!

Recognition of
voice localization

Intro-

. Greeting
duction

Voice recognition

Recognition of
voice localization

Sekil 4. Robot'un kullanildig1 Ingilizce dersine ait ders plamindan bir bsliim (Han 2012 s. 6)

Yabanci dil 6gretiminde karsilasilan en 6nemli sorunlardan biri telaffuz sorunudur. Anadil ile
hedef dil arasindaki ses sistemindeki farkliliklar, birbirlerinde bulunmayan sesler ve yerli
olmayan 6gretmenlerin bu farkliliklar: yeteri kadar yansitamamasi gibi durumlar bu sorunun
temelini olusturmaktadir. Ayrica bir¢ok 6gretmen dogru ve anlasilabilir telaffuzun basarili bir
iletisim icin gerekli oldugunu kabul etmektedir (Kim, J.W. ve Kim, J.K., 2011). Guiney Koreli
uzmanlar robot 6gretmenlerle bu sorunun iistesinden gelinebilecegini ileri siirmekteler. Bu
amagla yaptiklar1 deneyde Korece ve Ingilizce arasinda en ¢ok telaffuz sorununa neden olan 6
tinlii ve 8 tinstiz harfi iceren 6 tip tonlama desenini gosteren 30 ctimle segilir ve iRobiQ adl
robotun veritabanina ytiklenir. iRobiQ 8 hafta boyunca sinf icinde smif disinda 6grencilerle
etkilesime girer. Deney sonunda arastirmaya katilan 6grencilerin % 69.3 iRobiQ’'i hakkinda
olumlu goriis bildirirler. Ayrica robottan daha dogru ve daha anlasilir birgok kelime ve ciimle
Ogrenilebilecegi ve robotlarin telaffuz egitimlerinde daha etkin ve daha yararli olabilecegi
kanisma varilir (Kim, J.W. ve Kim, J.K., 2011).

SONUC VE ONERILER

Robot Ogretmenler ilgili yapilan ¢alismalar bugiin her ne kadar arzu edilen diizeyde olmasa da,
yakin gelecekte bu makinelerin smif ortaminda sik¢a kullanilacaklart ongorilmektedir.
Robotlarin 6gretmenlerin yerini alip almayacag: tartisilsa da, egitimbilimcilerin genel kanisi
robot oOgretmenlerden birer yardimci Ogretmen olarak yararlanilabilecegidir. Zira robot
Ogretmen tasarimindaki amag, ogretmenlerin yerini alacak bir makine tiretmek degil, dogru
teknoloji ile 6grencinin gelisimine katkida bulunmaktir.

Egitimbilimlerinin bir¢ok alaninda robot 6gretmenlerden yararlanilabilir, fakat bugtine kadar
yapilan c¢alismalar, ozellikle yabanci dil ogretimi alaninda robotlardan st diizeyde
yararlanilabilecegini gostermistir. Ozellikle dogru telaffuz, dogru tonlama ve konusmaya eslik
eden jest ve mimiklerin gosterimi gibi temel iletisimsel 6zelliklerin robotlarla daha dogru bir
sekilde ogretilebilecegi gortilmiistiir. Clinkii bu iletisim 6zellikleri robotlara dogru bir sekilde
programlanarak hatasiz bir sekilde sunulabilmektedir. Ayrica robotun basarili bulunan
ozellikleri desteklenerek basari seviyeleri daha yukar: gekilebilecegi gibi basarisiz veya noksan
bulunan o6zellikleri de gelistirilerek makul seviyelere ulastirilabilir. Bu amacla yapilan
calismalar ve denemeler olumlu sonug¢ vermekte ve bilim adamlarini cesaretlendirmektedir.
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Hic stiphe yok ki, bu alanda yapilacak calismalarin ekonomik bir boyutu s6z konusudur. Bu
calismalar1 devam ettiren iilkeler R-Ogrenmeye 6nemli yatirrmlar yapmaktadir. Ulkemizde de
bu tir calismalara bir an once agirlik verilmesi ve bu calismalar i¢in kaynaklar ayrilmasi
gerekmektedir. Zira diinyanin en kalabalik 6grenci niifusuna sahip {iilkelerden biri olan
Tiirkiye'nin bu alandaki calismalara kayitsiz kalmamasi gerekir. Ozellikle yabanci dil
egitiminde ciddi sikintilar yasayan tilkemizde, bu sorun Giiney Kore’de oldugu gibi belki de
robot 6gretmenlerle ¢oziilebilir.
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Robot Teachers in the Foreign Language Teaching

Erding Aslanii

Extended Abstract: After robots were used in many fields successfully, it was thought that
these systems could be used in education sciences and especially for foreign language education
and it could meet necessities of this field and then they started to design robot teachers with this
purpose. Today, the countries such as USA, Japan, and South Korea are making important
studies in this area. Even if the point reached at the desired level, it is undeniable that these
studies opened a new horizon for the field.

Today technological innovations are quickly advancing and scientists seeking different ways of
information are trying to design machines and tools that can present information especially in a
faster, more efficient and excited way. Robots equipped with artificial intelligence systems are
the main examples of machines designed with this purpose. Scientists who want to make
contributions to children’s development by using correct technologies are utilizing robots they
programmed with this purpose in many fields, mainly in foreign language education.

Today many science branches are meeting their requirements with robots and obtaining
extremely successful results. Robots are used in many fields from industrial production to
health, space research to agriculture, defence industry to cinema. After robots were successfully
used in many fields, it was thought that these systems could be used in education sciences and
especially for foreign language education field and it could meet the requirements of this field.
Robot teachers can take role of teachers in class and make necessary repetitions students need
during educations which are necessary to realize education process, can give suitable feedbacks
and reinforces, and develop correct reactions according to results of student behaviours. Also
they can realize an education activity suitable for educational purpose by considering student
properties such as motivation, tendency, learning strategies, learning types, age and
intelligence.

First of all robot teachers include computer softwares and interact with students thanks to their
softwares. Most important one of these softwares is the Face Recognition system. These systems
analyzes eyebrows, eyes, chins, lips and such facial properties and saves to database with a
biometric coding method. Robot follows students via a video camera mounted on face section,
analyzes their mimics immediately and provides necessary feedbacks. Another software is
Speech Recognition system. This system analyzes auditory signals with purpose of identifying
said words and saves to database with a biometric coding method like the other one. System
perceives the voice, understands what the student says and gives necessary feedbacks.

Robot teachers can create high level interactive environments by improving skills of writing,
reading, understanding what you hear and skill of understanding what you read which are
targets of foreign language education field to improve, with many other technological contents
they have, and can enrich education life. High level interactive environments should be created
for students attend classes more effective and more willing. Taking interest and drawing
attention, robot teachers can help students to attend classes more effectively and more willing.
Robot teachers can give students linguistic skills needed by them imitating the real-life
situations. In the traditional classroom environment, during the learning, teacher uses a number
of methods such as representation, oral instruction, clues and gestures then provides feedback
that contains the necessary corrections, allows learning to take place making additional
impressions if it need.
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In addition, in foreign language teaching, it is a fact accepted by educationalist that education
by teachers who speak the target language as a mother tongue is one of the most effective
methods. But to find the native speaking teachers is difficult and costly. Therefore, the
possibilities offered by computers and the Internet are often referred to. Video,
teleconferencing, online applications and computer software are some of them. Together with
these, it is recognized that it will be obtained positive results from education made using robots.
In particular, it is believed that more accurately taught basic communicative features such as
correct pronunciation, correct intonation and the representation of gestures and facial
expressions accompanying conversation.

In this study firstly systems owned by robots are mentioned and then the properties a machine
must have in order to be regarded as a robot are explained. Then three robot examples are
selected among robot teachers designed with foreign language education purpose, they are
introduced by explaining their properties and their interactivity with the students. Also the
ways and angles how robot teachers support the skills, which are planned to be improved by
foreign language education field, are tried to be explained.

Literature review and sampling method is used in the study. Acquired data was interpreted
once again by making comparison with sources to obtain interesting, informative and useful
results from obtained data and conclusion sentences were obtained. Also data was supported
with references that put forward its methodology or that criticize the study depending on
development and importance of study in the field.

Keywords: Foreign language teaching, robot teacher, artificial intelligence, face recognition, speech
recognition
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