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Chapter 1: Παρεμβάσεις με βάση την 
ρομποτική κατά της σχολικής αποτυχίας και 
της πρόωρης εγκατάλειψης του σχολείου 

Τα προβλήματα με τη σχολική αποτυχία, την πρόωρη εγκατάλειψη του σχολείου, και την 

εγκατάλειψη συσχετίζονται μεταξύ τους και αν δεν αντιμετωπιστούν μπορεί να οδηγήσουν  

στον κοινωνικό αποκλεισμό, που έχει γίνει ένα από τα σημαντικότερα θέματα  μελέτης της 

σύγχρονης κοινωνικής πολιτικής στις χώρες του ΟΟΣΑ. Ενώ γίνεται  σημαντική συζήτηση 

σχετικά με την ακριβή έννοια του όρου (Evans, Paugham και Prelis, 1995, Atkinson, 

1998a, Klasen 1998), μερικοί από τους πιο χρήσιμους ορισμούς έχουν επιδιώξει να 

τονίσουν ότι ο κοινωνικός αποκλεισμός ασχολείται με την «αδυναμία αν συμμετέχουν 

αποτελεσματικά στην οικονομική, κοινωνική και πολιτιστική ζωή και, σε κάποια 

χαρακτηριστικά, την αποξένωση και την απόσταση από την υπόλοιπη κοινωνία (Duffy, 

1995).» Αυτό σημαίνει ότι τα προβλήματα που μπορεί να οδηγήσουν σε κοινωνικό 

αποκλεισμό θα πρέπει να αντιμετωπιστούν το συντομότερο δυνατόν. Οι δραστηριότητες 

που βασίζονται στη ρομποτική αποτελούν το εργαλείο για τη μείωση των κινδύνων της 

σχολικής αποτυχίας και της πρόωρης εγκατάλειψης του σχολείου. 

Για την αντιμετώπιση αυτών των προβλημάτων πρέπει να καταλάβουμε τι είναι η σχολική 

αποτυχία και η πρόωρη εγκατάλειψη του σχολείου:  

H  Σχολική αποτυχία  

Δεν υπάρχει ενιαίος ορισμός της σχολικής αποτυχίας, αλλά κυρίως συνδέεται με το 

χαμηλό επίπεδο των επιτευγμάτων και την έλλειψη ενδιαφέροντος για μάθηση. Όλες οι 

αιτίες, οι οποίες μπορούν να οδηγήσουν στην σχολική αποτυχία, μπορούν να χωριστούν σε 

διάφορες ομάδες: 

1. Προβλήματα που σχετίζονται με την υγεία: 

• ειδικές μαθησιακές δυσκολίες, 

• νοητική υστέρηση, 

• αισθητηριακές διαταραχές, 

• χρόνια νόσος, 

• ελλείμματα προσοχής, 
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• διαταραχές του ύπνου, 

• προβλήματα διατροφής (βουλιμία, ανορεξία) 

• συναισθηματική ασθένεια. 

2. Οικογενειακά προβλήματα: 

• δυσλειτουργία οικογένειας, 

• χαμηλό επίπεδο της κοινωνικο-συναισθηματικής ικανότητας, 

• εθνική μειονότητα, 

• διαζύγιο, 

• κοινωνικά προβλήματα. 

3. Προβλήματα στο σχολείο 

• αναποτελεσματική εκπαίδευση, 

• δεν υπάρχει υποστήριξη στο σχολείο, 

• προβλήματα διοίκησης στο σχολείο και κατεπέκταση στην τάξη  

4. Προσωπικά προβλήματα των μαθητών 

• εγγενή χαρακτηριστικά του μαθητή, 

• Χαμηλό επίπεδο της κοινωνικο-συναισθηματικής επάρκειας 

• Ανικανότητα μάθησης 

• Ο φόβος των εξετάσεων 

• Χαμηλή αυτοεκτίμηση 

• Προβλήματα συμπεριφοράς 

Τι μπορεί να προκαλέσει προβλήματα στο σχολείο και να επηρεάσουν την επιτυχία της  

μάθησης; 

• Μαθησιακές δυσκολίες / αποτυχία – Οι μαθησιακές δυσκολίες, η μαθησιακή αποτυχία σε 

ένα ή περισσότερα μαθήματα είναι μία από τις πιο κοινές αιτίες «εγκατάλειψης». Οι 

μαθητές που έχουν μαθησιακά προβλήματα / δυσκολίες και που δεν ξέρουν πώς να τις 

ξεπεράσουν είναι ανάμεσα σε αυτούς που θα «εγκαταλείψουν» την εκπαίδευση. 

• Ειδικές ανάγκες (όλα τα είδη των ειδικών αναγκών). 
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•  Η συχνή απουσία από το σχολείο - οι μαθητές με μαθησιακές δυσκολίες συχνά είναι 

αυτοί που απουσιάζουν αρκετά και αυτό είναι μία από τις πιο σοβαρές ενδείξεις 

«εγκατάλειψης»  της εκπαίδευσης. Οι μαθητές που απουσιάζουν τουλάχιστον μία ημέρα 

την εβδομάδα διατρέχουν κίνδυνο «εγκατάλειψης» από το εκπαιδευτικό σύστημα. 

 • Πολλοί μαθητές που «εγκαταλείπουν» την εκπαίδευση, βαριούνται στο σχολείο, επειδή η  

εκπαίδευση δεν έχει καμία σχέση με την πραγματική ζωή. Δεν αισθάνονται ότι ανήκουν 

στο σχολείο, στην τάξη τους  και επίσης δεν αισθάνονται το ενδιαφέρον των ενηλίκων. 

• Αλλαγή σχολείου - η αλλαγή του κοινωνικού περιβάλλοντος για μερικά παιδιά έχει 

αρνητικές επιπτώσεις στην ικανότητά τους να προσαρμοστούν στο σχολείο και τη νέα 

κατάσταση. 

• Η έλλειψη οικογενειακής υποστήριξης. 

• Η φτώχεια. 

• Η οικογένεια μεταναστών που δεν γνωρίζουν το εκπαιδευτικό σύστημα της χώρας, τον 

πολιτισμό και τη γλώσσα της χώρας όπου έφτασαν, τα πιθανά συστήματα υποστήριξης, 

κλπ . 

• Κοινωνική κρίση στην οικογένεια (θάνατος μέλους της οικογένειας). 

II Πρόωρη Εγκατάλειψη του Σχολείου (ΠΕΣ) 

-  Η ΠΕΣ ως επί το πλείστον είναι αποτέλεσμα της σχολικής αποτυχίας 

- Η ΠΕΣ κυρίως νοείται ως εγκατάλειψη του σχολείου (σε κάθε επίπεδο εκπαίδευσης). 

-   Μερικές φορές χρησιμοποιείται ως συνώνυμο για την εγκατάλειψη. 

Παιδαγωγικές προσεγγίσεις 

Όλα αυτά τα προβλήματα πρέπει να αντιμετωπιστούν ώστε να βοηθήσουν στην επιτυχία 

των μαθητών. Δυστυχώς, πολύ συχνά οι εκπαιδευτικοί δεν έχουν τις πληροφορίες για 

όλους τους παράγοντες που μπορούν να επηρεάσουν την συμπεριφορά των μαθητών και οι 

εκπαιδευτικοί δεν έχουν αυτούς τους πόρους για να επιλύσουν όλα αυτά τα προβλήματα, 

αλλά μπορούν να υποστηρίξουν τις αλλαγές μόρφωσης μέσα στη τάξη που έχουν 

μεγαλύτερη επίδραση από την κοινωνικοοικονομική κατάσταση (φτώχεια), μπορούν να 

αλλάξουν την εκπαιδευτική διαδικασία για να γίνει πιο ενδιαφέρουσα και ελκυστική  και 

να υποστηρίξουν θετικά κίνητρα, τα οποία επηρεάζουν τον µεταβολισµό του εγκεφάλου, 

την αγωγιμότητα των νευρικών ερεθισμάτων μέσω των περιοχών της μνήμης  και την 

απελευθέρωση των νευροδιαβιβαστών που αυξάνουν την εκτελεστική λειτουργία και την 
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προσοχή. Τα σχετικά μαθήματα βοηθάνε τους μαθητές να αισθάνονται ότι συμμετέχουν 

και οι ίδιοι στην εκπαίδευση τους και συμμετέχουν έχοντας κίνητρα..  Τα σχολεία 

μπορούν να είναι το καταφύγιο όπου ακαδημαϊκές πρακτικές και στρατηγικές τάξεως 

εφοδιάζουν τους μαθητές με συναισθηματική ευαρέσκεια και  ευχαρίστηση  καθώς και με 

τη γνώση. Όταν οι εκπαιδευτικοί χρησιμοποιούν στρατηγικές για να μειώσουν την πίεση 

και να οικοδομήσουν ένα θετικό συναισθηματικό περιβάλλον, οι μαθητές αποκτούν 

συναισθηματική ανθεκτικότητα και μαθαίνουν πιο αποτελεσματικά και στα υψηλότερα 

επίπεδα της γνωστικής λειτουργίας. 

Όλα αυτά τα στοιχεία περιλαμβάνονται στο αναλυτικό πρόγραμμα για τη μάθηση που 

βασίζεται στη ρομποτική επειδή οι ρομποτικές δραστηριότητες είναι συναρπαστικά έργα, 

ευκαιρίες για καινοτομία και δημιουργικότητα, μάθηση και δημιουργικότητα σε υψηλό 

επίπεδο. Υποστηρίζει την ανάπτυξη της αυτοεκτίμησης των μαθητών, την εμπιστοσύνη 

στις ικανότητές τους, το σεβασμό για τους άλλους  και το σεβασμό των άλλων. Οι 

δραστηριότητες αυτές τους βοηθούν να γίνουν αποδεχτοί, να ενταχθούν σε μία ομάδα και 

να ταυτιστούν με μια επιτυχημένη ομάδα. 

Η διαδικασία βήμα προς βήμα: 

1. Για να αρχίσει η εφαρμογή του προγράμματος σπουδών για τις δραστηριότητες που 

βασίζονται στη ρομποτική, έχει αναπτυχθεί το εργαλείο με τα κριτήρια (βλέπε παράρτημα 

1) για να επιλέγουν οι μαθητές που διατρέχουν τον κίνδυνο της σχολικής αποτυχίας / ΠΕΣ, 

να συμμετέχουν σε αυτές τις δραστηριότητες για την εκπλήρωση του σκοπού που 

αναφέρεται στο Έργο. 

2. Για να αρχίσει η εφαρμογή του προγράμματος σπουδών, υπήρχαν οργανωμένες 

συναντήσεις πρόγραμμα κατάρτισης για τους εκπαιδευτικούς. 

3. Πριν την έναρξη των δραστηριοτήτων που βασίζονται στη ρομποτική, οι μαθητές και οι 

εκπαιδευτικοί συμπλήρωσαν ερωτηματολόγια για τη συλλογή δεδομένων πριν από αυτές 

τις δραστηριότητες. Επίσης θα πρέπει να συμπληρώσουν ερωτηματολόγια. και μετά από 

αυτές. Αυτά είναι αναγκαία για την αξιολόγηση της διαδικασίας της παρέμβασης σχετικά 

με τους κινδύνους της σχολικής αποτυχίας / ΠΕΣ. 

4. Μετά κάθε εκπαιδευτικός που συμμετείχε στις ρομποτικές εργασίες, έπρεπε να 

συμπληρώσει το πρωτόκολλο παρατήρησης για την αξιολόγηση της βελτίωσης  της 

συμπεριφοράς των μαθητών. 
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5. Μετά την όλη διαδικασία των δραστηριοτήτων οι εκπαιδευτικοί πρέπει να γράψουν μια 

έκθεση σχετικά με την όλη διαδικασία για την αξιολόγηση του προγράμματος σπουδών 

και την συμπεριφορά των μαθητών.  

Επισήμανση 

• Πρέπει να καταλάβουμε ότι κάθε δραστηριότητα με στόχο τη μείωση της σχολικής 

αποτυχίας και του κινδύνου της πρόωρης εγκατάλειψης του σχολείου έχει χρονική 

καθυστέρηση. 

• Τα περισσότερα παιδιά έχουν πολλαπλούς παράγοντες που προκαλούν σχολική αποτυχία 

και αυτό σημαίνει ότι οι εκπαιδευτικοί πρέπει να είναι έτοιμοι να εφαρμόσουν 

δημιουργικές λύσεις 

Παράρτημα 1 

ΚΡΙΤΗΡΙΑ ΓΙΑ ΤΗΝ ΕΠΙΛΟΓΗ ΤΩΝ ΜΑΘΗΤΩΝ  ΠΟΥ ΘΑ ΣΥΜΜΕΤΕΧΟΥΝ ΣΤΟ 

ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ 

ΕΠΙΛΕΓΟΥΜΕ ΑΝ: 

• 2 απαντήσεις ΝΑΙ από τον 1ο πίνακα 

• 1 απάντηση ΝΑΙ από τον 1ο πίνακα και μία απάντηση ΠΑΝΤΑ από τον 2ο πίνακα 

• 1 απάντηση ΝΑΙ από τον 1ο πίνακα και τρεις απαντήσεις ΠΑΝΤΑ από το 2ο 

πίνακα 

• 5 απαντήσεις ΜΕΡΙΚΕΣ ΦΟΡΕΣ. 

• 10 απαντήσεις ΣΠΑΝΙΑ. 

Κριτήρια Ναι Όχι 

1. Άλλες ειδικές ανάγκες (λειτουργικές ανάγκες) 
  

2. Χαμηλή κοινωνικοοικονομική κατάσταση 
  

3. Οικογένεια μεταναστών 
  

4. Κοινωνική κρίση στην οικογένεια (θάνατος, ασθένεια, 

απώλεια εργασίας κ.λπ.) 
  

5. Ζει ή έχει ζήσει σε ορφανοτροφείο (ή άλλο ίδρυμα) 
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1. Έχει μαθησιακές δυσκολίες σε τουλάχιστον δύο 

μαθήματα 
    

2. Δεν προετοιμάζεται  στο σπίτι 
    

3. Έχει χαμηλά κίνητρα μάθησης 
    

4. Έχει δυσκολίες στην κατανόηση γραφημάτων 

και διαγραμμάτων 
    

5. Έχει προβλήματα συγκέντρωσης 
    

6. Έχει έλλειψη συνεργασίας με τους συμμαθητές 

του 
    

7. Έχει προβλήματα σχολικής φοίτησης (απουσίες) 
    

8. Έχει δυσκολίες στη διατύπωση προτάσεων 
    

9. Χρησιμοποιεί αγενής/σκληρή γλώσσα 
    

10. Έχει χαμηλό επίπεδο επιτευγμάτων 
    

11. Έχει προβλήματα ανάγνωσης  
    

12. Έχει χαμηλό επίπεδο γνώσεων  
    

13. Έχει προβληματική συμπεριφορά 
    

14. Έχει περιορισμένες κοινωνικό συναισθηματικές 

ικανότητες  
    

15. Έχει έλλειψη οικογενειακής υποστήριξης 
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Chapter 2: Μεθοδολογίες μάθησης με βάση τη 
ρομποτική, εμπνευσμένες από τον 
εποικοδομητισμό και τις αρχές μάθησης 
βάσει έργου 

Η μεθοδολογία του μαθήματος κατάρτισης θα είναι σύμφωνη με τα προγράμματα 

σπουδών που αναπτύχθηκαν στο O1, με στόχο την υποστήριξη διαθεματικών 

προγραμμάτων ρομποτικής στα σχολεία.  Με βάση το γνωστό αξίωμα ότι «οι δάσκαλοι 

διδάσκουν όπως διδάχθηκαν, όχι όπως τους λένε να διδάξουν», το πρόγραμμα σπουδών 

αποσκοπεί στη δέσμευση των εκπαιδευτικών στις ιδέες που στηρίζουν τις παρεμβάσεις 

μάθησης ROBOESL με τον ίδιο τρόπο που αναμένεται να τις εφαρμόσουν στην τάξη τους.  

Το πρόγραμμα σπουδών βασίζεται στην εποικοδομηστική / κατασκευαστική παιδαγωγική 

(Piaget, Papert) και στη θεωρία μάθησης βάσει έργου και ορίζει τον τρόπο με τον οποίο 

μπορεί να εφαρμοστεί/υλοποιηθεί στην τάξη. 

2.1 Μεθοδολογία βάσει έργου 
Η μάθηση βάσει έργου (ΜΒΕ) είναι μια μεθοδολογία διδασκαλίας και μάθησης που 

εμπλέκει τους μαθητές σε συνεχή και συνεργατική έρευνα και περιλαμβάνει αυθεντικό 

περιεχόμενο, αυθεντική αξιολόγηση, διευκόλυνση διδασκαλίας, σαφείς εκπαιδευτικούς 

στόχους, συνεργατική μάθηση και προβληματισμό. 

Η μάθηση βάσει έργου είναι ένα μοντέλο για δραστηριότητες στην τάξη που 

απομακρύνεται από τις πρακτικές διδασκαλίας σύντομων, απομονωμένων και 

δασκαλοκεντρικών μαθημάτων. Η ΜΒΕ βοηθάει τη μάθηση να είναι ουσιαστική και 

χρήσιμη για τους μαθητές, δημιουργώντας συνδέσεις με τη ζωή έξω από την τάξη, 

αντιμετωπίζοντας τα προβλήματα και αναπτύσσοντας δεξιότητες του πραγματικού 

κόσμου. Η ΜΒΕ υποστηρίζει τους μαθητές να αναπτύξουν μια ποικιλία δεξιοτήτων, 

συμπεριλαμβανομένης της ικανότητας να συνεργάζονται καλά με άλλους, να παίρνουν 

στοχαστικές αποφάσεις, να αναλαμβάνουν πρωτοβουλία, να επιλύουν προβλήματα, να 

αναπτύσσουν αυτό-κατευθυνόμενες μαθησιακές δεξιότητες και κίνητρα για μάθηση. Έτσι, 

οι καθιερωμένες αρχές μάθησης, όπως το κίνητρο, η συνάφεια, η εξάσκηση, η ενεργητική 

μάθηση και η εκμάθηση με βάση τα συμφραζόμενα, λειτουργούν σημαντικά σε ένα 

περιβάλλον ΜΒΕ και σε πολύ μικρότερο βαθμό στα συμβατικά προγράμματα σπουδών. 

Στην τάξη, η ΜΒΕ παρέχει σημαντικές ευκαιρίες για τους εκπαιδευτικούς να 

επικοινωνούν και να δημιουργούν σχέσεις με τους μαθητές τους. Οι εκπαιδευτικοί, με 

βάση τις σύγχρονες διδακτικές πρακτικές, καλούνται να αλλάξουν τον ρόλο τους και να 

γίνουν διευκολυντές, υποστηρικτές και συν-εκπαιδευόμενοι. 
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2.2 Εφαρμογή του εκπαιδευτικού προτύπου ROBOESL και 
των μηχανισμών υποστήριξης 

Τα έργα που θα απευθύνονται στους μαθητές πρέπει να ενσωματώνουν πτυχές της 

πραγματικής, σχετικής και ουσιαστικής μάθησης. Τα έργα θα πρέπει να συνδέουν  

διαφορετικούς τομείς και γνωστικά αντικείμενα τομείς με τον πραγματικό κόσμο. Τα έργα 

θα πρέπει να αντιμετωπίζουν προβλήματα που έχουν προσωπικό ενδιαφέρον για τους 

εκπαιδευόμενους. Για το σκοπό αυτό, τα αυθεντικά περιβάλλοντα και τα διαθεματικά 

σενάρια μπορούν να δημιουργήσουν ευκαιρίες για μαθησιακές εμπειρίες. 

Οι μαθητές μπορούν να "σχεδιάσουν" ή να αλλάξουν το προτεινόμενο σενάριο. Μπορούν 

να επεκτείνουν το σενάριο ή να σχεδιάσουν τα δικά τους σενάρια προσαρμόζοντας τις 

εμπειρίες ρομποτικής εκμάθησης. Αυτό θα τους επιτρέψει να προχωρήσουν προς μια 

περισσότερο αυτό-κατευθυνόμενη προσέγγιση και να εργαστούν σε έργα που συμβαδίζουν 

με τα ενδιαφέροντα και τις ανάγκες τους. 

Ενθαρρύνονται οι πειραματισμοί "τι θα συμβεί εάν", για παράδειγμα μέσω της αλλαγής 

των παραμέτρων. Με αυτόν τον τρόπο, οι μαθητές καλούνται να διερευνήσουν 

εναλλακτικές λύσεις και να εξερευνήσουν σε βάθος τις υποκείμενες επιστημονικές 

έννοιες. 

Ενεργός προβληματισμός σχετικά με το έργο: κατά τη διάρκεια της εκτέλεσης των 

δραστηριοτήτων ο μαθητής μπορεί να σταματήσει την εκτέλεση, να ζητήσει 

ανατροφοδότηση και να σκεφτεί/προβληματιστεί σχετικά με την προηγούμενη δράση του. 

Κατευθυνόμενη ανάπτυξη δεξιοτήτων: οι μαθητές μπορούν να αναζητήσουν περισσότερη 

υποστήριξη ενώ εργάζονται σε πολύπλοκα καθήκοντα. Οι υποστηρικτικοί πόροι θα είναι 

επίσης διαθέσιμοι με τη μορφή φύλλων εργασίας και βίντεο (για παράδειγμα βίντεο και 

κώδικας προγραμματισμού που θα πρέπει να ακολουθήσουν) για να καθοδηγήσουν τη 

συμμετοχή των μαθητών σε ρομποτικές κατασκευές και προγραμματισμό χωρίς να 

αποκαλύψουν λύσεις. Οι λύσεις δεν δίνονται. Η πορεία προς τη λύση περιγράφεται με 

τρόπο σύμφωνο με τον εποικοδομητισμό. 

2.3 Πέρα από τις στρατηγικές δοκιμών και σφαλμάτων 
Συνήθως οι μαθητές ξεκινούν την προσπάθεια επίλυσης προβλημάτων ρομποτικής 

χρησιμοποιώντας στρατηγικές δοκιμών και σφαλμάτων που έχουν ως αποτέλεσμα 

αδύναμες λύσεις και φτωχά αποτελέσματα μάθησης.  Ωστόσο, αυτές οι πρακτικές δοκιμής 

και σφαλμάτων ενδέχεται να είναι ένα πρώτο απαραίτητο βήμα για να εμπλέξουν τους 

μαθητές σε χρήσιμες έρευνες στις ρομποτικές τους δραστηριότητες και να προσφέρουν 

στους εκπαιδευτικούς ευκαιρίες να ενθαρρύνουν τους μαθητές ώστε να προχωρήσουν 

πέρα από τις στρατηγικές δοκιμών και σφαλμάτων και να δοκιμάζουν περισσότερο 

ορθολογικές προσεγγίσεις στην επίλυση προβλημάτων οι οποίες είναι πιο κοντά στο 

επιστημονικό πνεύμα. 

2.4 Ενσωμάτωση 
Πολύ συχνά οι μαθητές χρησιμοποιούν διαισθητικά το ίδιο τους το σώμα για να 

αιτιολογήσουν πώς προγραμματίζουν μια συγκεκριμένη συμπεριφορά για τη ρομποτική 

συσκευή τους. Ενώ οι μαθητές προσπαθούν να ακολουθήσουν μια στρατηγική 

μοντελοποίησης για να κατανοήσουν το πρόβλημα, πρέπει να ενθαρρυνθούν στη χρήση 
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είτε των ρομποτικών υλικών είτε του ίδιου του σώματός τους για να προσομοιώσουν την 

επιθυμητή κίνηση του ρομπότ. Για παράδειγμα, το χέρι του μαθητή μπορεί να 

αντικαταστήσει το ρομπότ και οι μαθητές να κινούν τα χέρια τους με τον τρόπο που το 

ρομπότ πρέπει να προγραμματιστεί να κινηθεί. Αυτή η ενσωματωμένη δραστηριότητα 

μπορεί να εξυπηρετήσει τον σκοπό της μάθησης καλύτερα από τη φυσική κίνηση της 

ρομποτικής συσκευής με αποτέλεσμα ενσωματωμένη γνώση. 

2.5 Ο ρόλος του εκπαιδευτικού 
Οι εκπαιδευτικοί παροτρύνονται να δοκιμάσουν τις ρομποτικές δραστηριότητες πριν τα 

φέρουν στην τάξη τους. Ωστόσο, ο ρόλος τους δεν είναι να εγγυηθούν ότι οι μαθητές θα 

λύσουν προβλήματα και θα εκτελέσουν τις δραστηριότητες με τον τρόπο που αυτοί 

αναμένουν, ούτε απλώς θα ακολουθήσουν βήματα για να φτάσουν σε ένα προκαθορισμένο 

αποτέλεσμα. Ο εκπαιδευτικός στο προαναφερθέν θεωρητικό πλαίσιο δεν λειτουργεί ως 

"αυθεντία" που μεταφέρει τις έτοιμες γνώσεις στους μαθητές αλλά μάλλον ενεργεί ως 

διοργανωτής, συντονιστής και διευκολυντής της μαθησιακής διαδικασίας. Ο εκπαιδευτικός 

οργανώνει το μαθησιακό περιβάλλον, θέτει τα προβλήματα που πρέπει να επιλυθούν, 

προσφέρει τους πόρους και υποστηρίζει τη συμμετοχή των μαθητών στις διαθεματικές 

δραστηριότητες ROBOESL. Βοηθά διακριτικά όπου και όταν είναι απαραίτητο, 

ενθαρρύνει τους μαθητές να δοκιμάσουν διαφορετικές ιδέες και λύσεις, να εργαστούν σε 

ομάδες και τέλος οργανώνει την αξιολόγηση της δραστηριότητας σε συνεργασία με τους 

μαθητές. Συμπερασματικά, ο εκπαιδευτικός εξασφαλίζει ένα ευχάριστο, ανοιχτό, μη 

επικριτικό και συνεργατικό περιβάλλον στην τάξη το οποίο προάγει τη δημιουργικότητα 

και τη συνεργασία. 

2.6 Ο ρόλος των μαθητών 
Κατά την προετοιμασία μιας εργασίας με προγραμματιζόμενες ρομποτικές κατασκευές, οι 

μαθητές αρχικά ενθαρρύνονται να αναλογιστούν το πρόβλημα που καλούνται να 

αντιμετωπίσουν μέσω της εργασίας. Η συζήτηση μπορεί να πραγματοποιηθεί σε ομάδα. Η 

ομάδα υποστηριζόμενη από τον εκπαιδευτικό θέτει ένα σχέδιο δράσης για την επίλυση του 

προβλήματος. Οι μαθητές εργάζονται σε ομάδες για να πραγματοποιήσουν το σχέδιο 

λαμβάνοντας υπόψη τα σχόλια του εκπαιδευτικού. Οι μαθητές μπορούν να 

επαναπροσδιορίσουν το σχέδιο δράσης μετά την εμπειρία που αποκτήθηκε κατά τη 

διάρκεια μιας προκαταρκτικής εργασίας. Καλούνται να συνθέσουν δημιουργικά τα μέρη 

της λύσης και να καταλήξουν σε συμπεράσματα σχετικά με το πρόβλημα που εξετάζουν. 

Τα τελικά προϊόντα και οι λύσεις των ομάδων παρουσιάζονται στην τάξη, συζητούνται και 

αξιολογούνται. Τέλος, οι μαθητές καλούνται να προβληματιστούν για το έργο τους, να 

εκφράσουν τις απόψεις τους και να καταγράψουν τις εμπειρίες τους σε ένα ημερολόγιο. Οι 

μαθητές πρέπει να έχουν τη δυνατότητα να περάσουν κάποιο χρόνο με τις συσκευές 

ρομποτικής, να περιφερθούν στην τάξη και να συνεργαστούν με τους συμμαθητές τους. 
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2.7 Εκπαιδευτική Δραστηριότητα 1: 3 διαφορετικές 
πρακτικές διδασκαλίας  

Αυτή η ενότητα πραγματοποιείται την πρώτη ημέρα του μαθήματος αμέσως μετά το 

πρώτο εργαστήριο (ένα πρώτο παράδειγμα: ακολουθήστε τη γραμμή) και τις 

εργαστηριακές δραστηριότητες για εξοικείωση με το Lego Mindstorms (υλικό και 

λογισμικό). 

Σκοπός: να δοθεί το έναυσμα για συζητήσεις στην τάξη που θα συνδέουν τις 

εργαστηριακές δραστηριότητες με θεωρίες πίσω από την Εκπαιδευτική Ρομποτική με 

έμφαση στον κονστρουκτιβισμό και τον εποικοδομητισμό. 

Μέθοδος: Οι εκπαιδευτικοί εργάζονται σε ομάδες των 3-4 ατόμων για να επεξεργαστούν 

τα ακόλουθα θέματα / ερωτήσεις: 

Μετά τις πρώτες σας εμπειρίες με την εκπαιδευτική ρομποτική, σχολιάστε τις παρακάτω 

περιπτώσεις (10 λεπτά): 

Τρεις εκπαιδευτικοί εισάγουν για πρώτη φορά τη ρομποτική στην τάξη τους. 

Ο Εκπαιδευτικός Α ξεκινάει με μια παρουσίαση της εργαλειοθήκης Lego Mindstorms με 

προβολή διαφανειών που παρουσιάζουν λεπτομερώς το περιεχόμενό της και επιδεικνύει 

στην τάξη μια πρώτη ρομποτική κατασκευή. 

Ο Εκπαιδευτικός Β χωρίζει την τάξη σε ομάδες των 3-4 μαθητών, παρέχει μια 

εργαλειοθήκη Lego Mindstorms σε κάθε ομάδα καθώς και ένα εγχειρίδιο με οδηγίες για 

την κατασκευή βήμα προς βήμα ενός ρομποτικού αυτοκινήτου. 

Ο Εκπαιδευτικός Γ χωρίζει την τάξη σε ομάδες των 3-4 μαθητών, παρέχει μια 

εργαλειοθήκη Lego Mindstorms σε κάθε ομάδα και ενθαρρύνει και βοηθά τους μαθητές να 

εξερευνήσουν το περιεχόμενό της και τους καλεί να δοκιμάσουν μια πρώτη ρομποτική 

κατασκευή της επιλογής τους. 

1. Σχολιάστε κάθε μία από τις τρεις περιπτώσεις και εντοπίστε τα ισχυρά και τα αδύνατα 

σημεία σε κάθε μία.  Γιατί τα θεωρείτε ισχυρά ή αδύνατα; 

2. Ποια από τις τρεις πρακτικές θεωρείτε καλύτερη για να ακολουθήσετε στην τάξη σας; 

Μια συζήτηση στην ολομέλεια ακολουθεί και ένας εκπρόσωπος από κάθε ομάδα αναφέρει 

σύντομα τις απαντήσεις της ομάδας. Η συζήτηση κλείνει με σύντομες αναφορές στη 

συμπεριφορά, στον κονστρουκτιβισμό (Piaget), στον εποικοδομητισμό (Papert) και στη 

μάθηση βάσει σχεδίου.  

Οι ακόλουθοι πόροι βρίσκονται σε μια ψηφιακή τάξη (e-class) και προτείνονται για 

περαιτέρω μελέτη: 

Chapter 1, Constructionism and Robotics in Education, available in Alimisis D. (2009) - D. 

Alimisis (Ed.), Teacher Education in Robotics - enhanced Constructivist Pedagogical 

Methods, ASPETE, Athens  

Alimisis, D. (2013). Educational Robotics: Open questions and new challenges. Themes in 

Science and Technology Education, 6(1), 63-71. 

2.8 Εκπαιδευτική Δραστηριότητα 2: μια μεθοδολογία 5  
Αυτή η ενότητα πραγματοποιείται τη 2η ημέρα του μαθήματος αμέσως μετά το 

εργαστήριο: Robotics Project 1. 

http://www.terecop.eu/
http://www.terecop.eu/
http://earthlab.uoi.gr/theste/index.php/theste/article/download/119/85
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Σκοπός: να εξοικειωθούν οι εκπαιδευόμενοι με κατασκευαστικές / εποικοδομηστικές 

μεθοδολογίες που μπορούν να αναπτυχθούν σε ρομποτικά έργα και τάξεις. 

Μέθοδος: Οι εκπαιδευτικοί εργάζονται σε ομάδες των 3-4 ατόμων για να επεξεργαστούν 

τα ακόλουθα θέματα / ερωτήσεις: 

Η επιλογή της κατάλληλης μεθοδολογίας μάθησης και διδασκαλίας είναι ζωτικής 

σημασίας για τις επιτυχημένες δραστηριότητες ρομποτικής στις σχολικές τάξεις. Δεν είναι 

αρκετό να εισαχθεί στην τάξη η ρομποτική, η τεχνολογία από μόνη της δεν μπορεί να 

επηρεάσει τα μυαλά. Η ρομποτική πρέπει να ενσωματωθεί σε μια καλά σχεδιασμένη 

μεθοδολογία μάθησης. 

Μελετήστε τη μεθοδολογία TERECoP στην περίληψη που θα βρείτε στην ψηφιακή σας 

τάξη. 

Συζητήστε στην ομάδα σας τις ακόλουθες ερωτήσεις: 

1. Βρίσετε και τις πέντε προτεινόμενες δραστηριότητες απαραίτητες; 

2. Ποιες φάσεις είναι πιο σημαντικές; 

3. Ποιες φάσεις μπορούν να παραλειφθούν; 

4. Ποια επιπρόσθετη φάση θα επιθυμούσατε να συμπεριλάβετε; 

5. Θα προτείνατε διαφορετική σειρά των φάσεων; 

6. Πιστεύετε ότι αυτή η μεθοδολογία είναι πραγματικά εφαρμόσιμη στην τάξη σας; 

Μια συζήτηση στην ολομέλεια ακολουθεί και ένας εκπρόσωπος από κάθε ομάδα αναφέρει 

σύντομα τις απαντήσεις της ομάδας. 

Οι ακόλουθοι πόροι βρίσκονται σε μια ψηφιακή τάξη (e-class) και προτείνονται για 

περαιτέρω μελέτη: 

D. Alimisis (Ed.), Teacher Education in Robotics - enhanced Constructivist Pedagogical 

Methods, ASPETE, Athens (2009) 

Alimisis D. (2012), Robotics in Education & Education in Robotics: Shifting Focus from 

Technology to Pedagogy, in David Obdrzálek (ed.) Proceedings of the 3rd International 

Conference on Robotics in Education, Charles University in Prague, Faculty of 

Mathematics and Physics, Prague, Czech Republic, pp. 7-14. 

  

http://www.terecop.eu/
http://www.terecop.eu/
http://www.ksi.mff.cuni.cz/rie2012/proceedings/2012RiE-00.pdf
http://www.ksi.mff.cuni.cz/rie2012/proceedings/2012RiE-00.pdf
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Chapter 3: Αναλυτικό πρόγραμμα για 
συνδυαστικό (διαδικτυακά και πρόσωπο με 
πρόσωπο) εκπαιδευτικό μάθημα για 
εκπαιδευτικούς – εκπαιδευτικές 
δραστηριότητες για την εξοικείωση με τη 
εκπαιδευτική ρομποτική χρησιμοποιώντας 
ρομποτικά είδη και λογισμικό.   

3.1 O2.3 (μέρος α – Ένα πρώτο παράδειγμα -  30 λεπτά) 
Η φάση της εξοικείωσης ξεκινά στην πραγματικότητα με την υλοποίηση ενός πολύ απλού 

αλλά πλήρους παραδείγματος, το ονομαζόμενο 'ακολούθα την γραμμή'. Περαιτέρω 

πληροφορίες για τη  διαδικασία κατασκευής και τα χαρακτηριστικά του λογισμικού 

δίνονται στην επόμενη ενότητα  

Στόχος: να δώσει στους εκπαιδευόμενους μια άμεση αίσθηση των δυνατοτήτων που 

παρέχονται από το Mindstorms EV3 και το περιβάλλον προγραμματισμού του. Το 

παράδειγμα είναι ιδιαίτερα κατάλληλο ως πρακτική εκκίνηση, διότι, παρά την απλότητά 

της, μπορεί να δείξει πώς το ρομπότ μπορεί να αλληλοεπιδράσει με το περιβάλλον, πώς 

μπορεί να προσαρμοστεί το πρόγραμμα για τη βελτίωση της συμπεριφοράς του ρομπότ και 

μπορεί επίσης να μεταφέρει την άμεση ικανοποίηση που είναι σημαντική να λαμβάνετε  

κατά την εργασία με μία νέα, και κατά κάποιο τρόπο μυστηριώδη, τεχνολογία. 

Μέθοδος: Οι εκπαιδευτικοί εργάζονται σε ομάδες των 3-4 ατόμων για την επεξεργασία 

του λογισμικού. Τα ρομπότ έχουν ήδη κατασκευαστεί στην αρχικής τους δομή (tribot) με 

έναν αισθητήρα φωτός τοποθετημένο ώστε να λαμβάνει το φως που αντανακλάται από το 

επίπεδο της κίνησης. Το επίπεδο κατασκευάζεται  με μία κλειστή διαδρομή που γίνεται με 

μία μαύρη ταινία στο πάτωμα (ή σε ένα τραπέζι, ή εκτυπώνεται σε ένα κατάλληλα μεγάλο 

φύλλο χαρτιού). Το χρώμα του φόντου θα πρέπει να είναι πιο ανοιχτόχρωμο από το χρώμα 

της ταινίας (εικ. 1). 

 

 

 

 

 

 

   Εικ. 1 – Η διαδρομή (πηγή: nxtprograms.com) 

Χρησιμοποιήστε την εντολή του προγράμματος “port view” για να καταλάβετε  το σκοπό 

ενός αισθητήρα, συγκεκριμένα του αισθητήρα φωτός που χρησιμοποιείται για να εντοπίσει   

το ανακλώμενο φως (εικ. 2). Παρατηρήστε τη διαφορά ανάμεσα στην τιμή που δίνεται από 

τον αισθητήρα όταν τοποθετείται πάνω από την ανοιχτόχρωμη περιοχή  και όταν 

τοποθετείται πάνω από την ταινία. Προσπαθήστε να φανταστείτε ποια είναι το καλύτερο 
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αριθμητικό όριο για τη διάκριση των δύο καταστάσεων (δηλαδή, λιγότερο από το όριο 

αυτό σημαίνει σίγουρα σκοτεινό, μεγαλύτερο σημαίνει φως). 

 

 

 

 

 

 

 

   Εικ.. 2 – Η εντολή ¨ Port View ¨ 

Τώρα πρέπει να εξερευνήσουμε το περιβάλλον EV3-G: οι εκπαιδευτικού καθοδηγούνται 

να δημιουργήσουν ένα έργο, να ξεκινήσουν ένα νέο πρόγραμμα, να ανακαλύψουν τα 

μπλόκ εντολών. Σε αυτή την πρώτη εφαρμογή πρέπει να χρησιμοποιήσουμε  μόνο τρία 

διαφορετικά μπλόκ: την εντολή μετακίνησης, περιστροφή, βρόχος (εικ. 3). Ο στόχος σε 

αυτή την αρχική δραστηριότητα είναι να επιτευχθεί μια λογική λύση σε ένα πολύ σύντομο 

χρονικό διάστημα, χωρίς να εισέρχονται πάρα πολύ σε λεπτομέρειες. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    Εικ. 3 – Τα πρώτα μπλοκ εντολών 
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3.2 O2.3 (μέρος Β’ - εξοικείωση με Lego Mindstorms 
(εξοπλισμός και λογισμικό)) 

Η ενότητα αυτή ακολουθεί την πρώτη εφαρμογή και χρειάζεται να χρησιμοποιηθούν  η 

δομή του Mindstorms EV3 (κομμάτια, διαδικασία κατασκευής, εργαλεία υποστήριξης 

όπως το Lego Digital Design) και του EV3-G καθώς και  το περιβάλλον 

προγραμματισμού.  

Στόχος :  να εξοικειωθούν οι εκπαιδευόμενοι με το πώς να κατασκευάζουν ρομπότ, να 

κατανοήσουν την έννοια των σημαντικότερων μπλοκ εντολών και πώς να οργανώνουν ένα 

πρόγραμμα EV3-G. 

Μέθοδος: Μερικές γενικές εξηγήσεις και επιδείξεις παρέχονται. Μερικές έννοιες πρέπει 

να εισαχθούν από την αρχή για την συγκεκριμένη λειτουργία τους: τις συνθήκες ελέγχου, 

τα καλώδια δεδομένων, η οθόνη. Στη συνέχεια, οι εκπαιδευτικοί εργάζονται σε ομάδες 

των 3-4 για να εξερευνήσουν τη δομή ενός ρομπότ EV3. Χρησιμοποιώντας ένα από τα 

ήδη κατασκευασμένα ρομπότ (ή τα φύλλα κατασκευής) κάθε ομάδα με τη σειρά της θα 

πρέπει να κατασκευάζει ένα ρομπότ από το μηδέν. 

Η εργασία με το EV3-G αποτελείται πρώτα από την διερεύνηση των κατηγοριών των  

εντολών (Δράση, έλεγχος ροής, αισθητήρες, λειτουργία δεδομένων, προέκταση. Η εντολή 

τα μπλοκ μου δεν μελετάτε προς το παρόν), προσπαθώντας να γίνου κατανοητά τα 

διάφορα χαρακτηριστικά γνωρίσματα που περιλαμβάνονται σε κάθε κατηγορία. Σε αυτή 

την διερεύνηση οι εκπαιδευτικοί μαθαίνουν να χρησιμοποιούν τη διαδικτυακή βοήθεια. 

 Στη συνέχεια, οι εκπαιδευτικοί καλούνται να σχεδιάσουν πολύ απλές δραστηριότητες,  

αξιοποιώντας κάθε φορά μία ή δύο συγκεκριμένες εντολές. Κατά τον προγραμματισμό των 

δραστηριοτήτων αυτών, οι εκπαιδευτικοί καλούνται να εμβαθύνουν το νόημα των 

παραμέτρων που σχετίζονται με κάθε χρησιμοποιούμενο μπλοκ εντολών. 

Στο τέλος αυτής της ενότητας κάθε ομάδα αναφέρει συνοπτικά  την εμπειρία της, 

εστιάζοντας στις δυσκολίες που αντιμετώπισαν. Αναμένουμε ότι από τη συζήτηση όλων 

των  εκπαιδευτικών είναι δυνατόν να απαντηθούν τα ακόλουθα ερωτήματα: 

1. Μπορείτε να περιγράψετε εν συντομία τις κοινές λειτουργίες κάθε κατηγορίας μπλοκ 

εντολών;  

2. Ποιοι  δύο διαφορετικοί τρόποι ανάγνωσης  των αισθητήρων μπορούν να 

ενσωματωθούν σε ένα πρόγραμμα;   

3. Ποια είναι η πιο εμφανής διαφορά ανάμεσα στις εντολές ¨Move Steering΄ και  ¨Move 

Tank¨; 

4. Τι συμβαίνει με την εκτέλεση του προγράμματος, ενώ το ρομπότ εκτελεί μια εντολή 

κίνησης που διαρκεί περίπου 5 δευτερόλεπτα; 
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Chapter 4: Οδηγίες για την χρήση των 
ανοικτών εκπαιδευτικών πόρων οι οποίοι 
αναπτύχθηκαν στα πλαίσια του έργου 

Αυτή η ενότητα παρέχει οδηγίες για τους εκπαιδευτικούς σχετικά με τον τρόπο πρόσβασης 

και χρήσης των ανοικτών εκπαιδευτικών πόρων (OER) που αναπτύχθηκαν στο πλαίσιο 

του έργου ROBOESL. 

Το υλικού του έργου ROBOESL περιλαμβάνει: 

A. 10 προγράμματα σπουδών για ρομποτικά έργα διατίθενται δωρεάν στο www.roboesl.eu 

(κάντε κλικ στην καρτέλα πόροι). 

Κάθε πρόγραμμα σπουδών περιλαμβάνει: 

a. Σενάριο από την πραγματική ζωή: οι δάσκαλοι μπορούν να χρησιμοποιήσουν αυτό (ή 

να αποκτήσουν παρόμοια σενάρια) για να θέσουν τα ρομποτικά έργα σε ένα 

ουσιαστικό, αυθεντικό πλαίσιο για τους μαθητές τους. 

b. Οι συνδέσεις με τα θέματα προσδιορίζονται σε κάθε έργο. Ο δάσκαλος μπορεί να 

δώσει έμφαση σε όσους μαθητές ενδιαφέρονται λαμβάνοντας υπόψην τις ανάγκες και 

τα ενδιαφέροντά τους. 

c. Οι παιδαγωγικοί στόχοι χωρίζονται σε γενικοί και ειδικοί. Οι γενικοί αναφέρονται σε 

στόχους που υπάρχουν συνήθως σε ρομποτικά έργα, ενώ οι συγκεκριμένοι 

αναφέρονται σε στόχους που πρέπει να επιτύχουν οι μαθητές κατά την επιτυχή 

υλοποίηση των δραστηριοτήτων που περιγράφονται σε αυτό το πρόγραμμα σπουδών. 

d. Οι προτάσεις για μεθοδολογίες μάθησης αποτελούν παραδείγματα του 

κονστρουκτιβισμού μεθοδολογίας που εισάγεται στο μέρος O2.2 και προσαρμόζονται 

στο σενάριο που εισάγεται σε κάθε πρόγραμμα σπουδών. Οι προτάσεις δεν πρέπει να 

θεωρούνται από τους δασκάλους ως «συνταγές μαγειρέματος» για να ακολουθούνται 

βήμα προς βήμα στην τάξη τους αλλά μάλλον ως ιδέες και συστάσεις για το πώς να 

υλοποιήσουν τα ρομποτικά προγράμματα με τους μαθητές τους κάνοντας τις δικές 

τους επιλογές σύμφωνα με το μαθησιακό στυλ των μαθητών και τα ενδιαφέροντα. 

e. Οι τεχνικές οδηγίες περιγράφουν βήμα προς βήμα τα έργα από τεχνική άποψη. Οι 

εκπαιδευτικοί θα βρουν εδώ οδηγίες για την κατασκευή ρομπότ, επεξηγηματικές 

λύσεις για προγραμματισμό ρομπότ, προτάσεις για την υλοποίηση των έργων, 

διάφορες επεκτάσεις και παραλλαγές που χαρακτηρίζονται ως εύκολες / μεσαίες / 

δύσκολες. Οι εκπαιδευτικοί θα αποφασίσουν ποιες από τις επεκτάσεις και τις 

παραλλαγές είναι σχετικές με την τάξη τους και ποιο επίπεδο δυσκολίας πρέπει να 

εκθέσουν στους μαθητές τους. 

f. Τα εργαλεία αξιολόγησης παρέχουν μια στήλη που μπορούν να χρησιμοποιήσουν οι 

εκπαιδευτικοί για να αξιολογήσουν την επιτυχία των μαθητών σε κάθε συγκεκριμένο 

στόχο αυτού του προγράμματος σπουδών. Περισσότερες μέθοδοι αξιολόγησης 

παρέχονται στο παραδοτέο 3. 
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g. Ev3 αρχεία με όλες τις λύσεις προγραμματισμού για κάθε πρόγραμμα σπουδών όπως 

περιγράφονται στις τεχνικές οδηγίες. Για άλλη μια φορά, οι εκπαιδευτικοί μπορούν να 

χρησιμοποιήσουν τις προτεινόμενες λύσεις ως αναφορά, αλλά μπορούν να δοκιμάσουν 

τις δικές τους λύσεις και σίγουρα θα πρέπει να είναι ανοιχτοί σε άλλες λύσεις που θα 

μπορούσαν να προέρχονται από τους μαθητές τους. 

h. Youtube video links που δείχνουν τις δραστηριότητες ρομποτικής που περιγράφονται 

στις τεχνικές οδηγίες. 

B. Πρόγραμμα σπουδών για την κατάρτιση των εκπαιδευτικών που διατίθεται δωρεάν 

στο www.roboesl.eu (κάντε κλικ στην καρτέλα Πόροι). 

Το πρόγραμμα σπουδών περιλαμβάνει: 

a. Παιδαγωγικές προσεγγίσεις για την διαχείριση της σχολικής αποτυχίας / πρόωρης 

σχολικής εγκατάλειψης:  

 Το πρόβλημα της σχολικής αποτυχίας ή της πρόωρης σχολικής εγκατάληψης,  

 Παράγοντες πίσω από αυτό, 

 Παιδαγωγικές προσεγγίσεις ώστε να το διαχειριστούν,  

 Τη μεθοδολογία του έργου ROBOESL 

b. Εκπαιδευτικές μεθοδολογίες βασιζμένες στην ρομποτική και εμπανευσμένες από 

τον κονστρουκτιβισμό και αρχές μάθησης βασισμένες σε υλοποίηση έργου:  

 Μεθοδολογία βασισμένη σε υλοποίηση έργου,  

 Το παράδειγμα εκπαίδευσης του ROBOESL,  

 Πηγαίνοντας πέρα από στρατηγικές δοκιμής και λάθους 

 Παρουσίαση της ενσωμάτωσης στις ρομποτικές δραστηριότητες 

 Ο ρόλος του εκπαιδευτικού  

 Ο ρόλος του μαθητή 

  Εκπαιδευτική δραστηριότητα 1: τρεις διαφορετικές πρακτικές διδασκαλίας για την 

πρώτη εισαγωγή της ρομποτικής στην τάξη. Οι εκπαιδευτικοί μπορούν να 

δοκιμάσουν αυτή τη δραστηριότητα και να δώσουν τις δικές τους απαντήσεις. Οι 

εκπαιδευτές των εκπαιδευτικών μπορούν να χρησιμοποιήσουν αυτή τη 

δραστηριότητα στα μαθήματα τους για να ξεκινήσουν συζητήσεις με τους 

εκπαιδευτικούς. Αναφορές για περαιτέρω ανάγνωση παρέχονται. 

 Δραστηριότητα κατάρτισης 2: μεθοδολογία πέντε σταδίων σε έργα ρομποτικής, που 

αποσκοπούν στη διεξαγωγή συζητήσεων μεταξύ εκπαιδευτή και καθηγητών / 

διερμηνέα. 

c. Δραστηριότητες κατάρτισης για την εξοικείωση με την εκπαιδευτική ρομποτική 

(υλικό και λογισμικό: οι δάσκαλοι και οι εκπαιδευτές των εκπαιδευτικών μπορούν να 

βρουν εδώ ένα δημοφιλές ρομποτικό πρόγραμμα (ακολουθήστε τη γραμμή) που 

αποσκοπεί να δώσει άμεση αίσθηση των δυνατοτήτων που είναι εγγενείς στις 

ρομποτικές τεχνολογίες. Το ρομποτικό κιτ και το περιβάλλον προγραμματισμού που 
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θα χρησιμοποιηθεί στο εκπαιδευτικό πρόγραμμα (στην περίπτωση του έργου 

ROBOESL αυτό ήταν Lego Mindstorms EV3, αλλά η ίδια προσέγγιση συνιστάται για 

διαφορετικά κιτ). 

d. Παραδειγματικές μαθησιακές δραστηριότητες με βάση τη ρομποτική: εδώ οι 

καθηγητές και οι εκπαιδευτές των εκπαιδευτικών θα βρουν ένα φύλλο εργασίας για 

κάθε ένα από τα 10 αναλυτικά προγράμματα που αναφέρονται παραπάνω. Οι δάσκαλοι 

μπορούν να ακολουθήσουν τα φύλλα εργασίας για την αυτο-εκπαίδευση τους προτού 

εισαγάγουν τα προγράμματα σπουδών στην τάξη τους. Μπορούν επίσης να 

χρησιμοποιήσουν τα φύλλα εργασίας για να υποστηρίξουν τους μαθητές τους στην 

εκτέλεση των έργων στην τάξη κάνοντας αλλαγές και προσαρμογές, αν χρειαστεί. Οι 

εκπαιδευτές των εκπαιδευτικών μπορούν να χρησιμοποιήσουν τα φύλλα εργασίας για 

να σχεδιάσουν τα μαθήματα κατάρτισης που παρέχουν πρακτικές εμπειρίες για τους 

εκπαιδευόμενους. 

e. Κατευθυντήριες γραμμές αξιολόγησης και εργαλεία για την επικύρωση του 

αντίκτυπου των μαθησιακών δραστηριοτήτων με βάση τη ρομποτική σχετικά με 

την πρόληψη της σχολικής αποτυχίας / ESL: πρότυπα για τα ερωτηματολόγια που 

θα συμπληρώσουν οι εκπαιδευτικοί και οι μαθητές 

f. Κριτήρια επικύρωσης και εργαλεία για την επικύρωση του αντίκτυπου του 

προγράμματος σπουδών στους εκπαιδευτικούς: πρότυπο για το ερωτηματολόγιο 

που πρέπει να συμπληρώσει ο εκπαιδευτικός / εκπαιδευόμενος στο τέλος του κύκλου 

κατάρτισης.  
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Chapter 5: Φύλλο Εργασίας 1 : Roborail  

5.1 Το σενάριο  
Φανταστείτε ένα τρένο να ταξιδεύει σε ευθύ σιδηροδρομική γραμμή. Η απόσταση μεταξύ 

δυο διαδοχικών σταθμών είναι ίση. Το τρένο κινείται με σταθερή ταχύτητα και σταματάει 

για λίγο σε κάθε σταθμό μέχρι να συνεχίσει. Όταν φτάσει στο τέλος περιμένει λίγο 

περισσότερο και μετά επιστρέφει προς τον αρχικό σταθμό με την όπισθεν . 

5.2 Η εργασία  
1) Σχεδιάστε σε ένα χαρτί μια ευθεία γραμμή που παριστά τον σιδηρόδρομο και σε ίση 

απόσταση τους σταθμούς. Τοποθετήστε το χαρτί σε ένα τραπέζι ή στο πάτωμα. Επίσης 

μπορείτε να τοποθετήσετε  κομμάτια ταινίας που παριστούν τους σταθμούς στο τραπέζι ή 

στο πάτωμα. 

2) Κατασκευάστε ένα ρομπότ που θα παριστά το τρένο στον σιδηρόδρομο. Το ρομπότ θα 

αποτελείται από 2 κινητήρες αλλά δεν θα έχει αισθητήρες. Κάθε κινητήρας θα κινεί έναν 

τροχό, επίσης προσθέστε τη στρογγυλή βοηθητική ρόδα στο πίσω μέρος για να βοηθήσει 

στην οδήγηση. 

             

3) Εξετάστε πως  λειτουργεί το Move steering block  

4) Εξερεύνηση: Ορίστε την διάρκεια σε δευτερόλεπτα. Πόσο χρειάζεται για το τρένο να 

φτάσει από τον έναν σταθμό στον επόμενο; 

i) Γράψτε την απάντηση σας  εδώ................ 

ii) Πως  βρήκατε αυτή την απάντηση;……….. 

 

5) Το επόμενο που πρέπει να υλοποιήσετε είναι να κάνετε το τρένο να σταματήσει για 

μερικά δευτερόλεπτα όταν φτάνει κάποιο σταθμό. Τo Wait block  μας  βοηθάει σε αυτό. 
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6)  Τώρα κάνετε το τρένο να ταξιδέψει σε όλη την σιδηροδρομική γραμμή σταματώντας 

για μερικά δευτερόλεπτα σε κάθε σταθμό. 

7) Μπορείτε να σκεφτείτε μια εντολή που να υλοποιεί την παραπάνω προγραμματιστική 

διαδικασία; 

Γράψτε την ιδέα σας εδώ ....... 

8) Δεξιά είναι το Loop block με το οποίο μπορείτε να 

επαναλαμβάνετε την κίνηση όσες φορές θέλετε. 

Μπορείτε να εισάγετε τις εντολές σας (blocks) μέσα σε ένα Loop 

block. Κάντε το τρένο να ταξιδεύει σε όλη την διαδρομή 

χρησιμοποιώντας το Loop block. 

9) Τώρα πρέπει κάνετε το ρομπότ να ακλουθεί την ανάποδη 

πορεία προς τον τελικό σταθμό πειραματιζόμενοι με Steering 

Block. 

 

 

10) Στο τέλος ας βάλουμε όλα τα παραπάνω μαζί. Κάνετε το τρένο σας να ταξιδεύει πάνω 

στον σιδηρόδρομο, να σταματά για λίγο χρόνο σε κάθε σταθμό, να τερματίζει και να 

γυρίζει ανάποδα στον αρχικό σταθμό κάνοντας στάση ξανά στους σταθμούς για το ίδιο 

χρονικό διάστημα. 

11) Τι θα συμβεί  αν αλλάξει η απόσταση μεταξύ των σταθμών;  Δοκιμάζοντας ξανά με τη 

μέθοδο δοκιμής και σφάλματος θα σας πάρει χρόνο! 

Ας χρησιμοποιήσουμε λίγα μαθηματικά ώστε να κάνουμε το τρένο να ταξιδεύει μεταξύ 

των σταθμών. 

Υποδείξεις  

✓ Στο Μove steering block η διάρκεια μπορεί να οριστεί ως περιστροφές ή μοίρες του 

κινητήρα. 

✓Θυμηθείτε: όταν ο τροχός περιστρέφεται κατά 360 μοίρες (1 πλήρης περιστροφή) το 

ρομπότ διανύει απόσταση ίση με 2πR, όπου R η ακτίνα του τροχού. 

 

 

 

 

 

 

2πR 
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Γράφτε την λύση σας εδώ…………………….. 

Δοκιμάστε την λύση, λειτουργεί; 
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Chapter 6: Φύλλο Εργασίας 2:  Αυτόματο 
παρκάρισμα     

Τα εντελώς αυτόνομα οχήματα  γνωστά ως και αυτοκίνητα 

χωρίς οδηγό υπάρχουν ήδη και θα είναι διαθέσιμα για αγορά 

το 2020. Το Intelligent Parking Assist System είναι ένα 

σύστημα που βοηθάει τον οδηγό να παρκάρει το όχημα του. 

Το αυτοκίνητο κινείται στον χώρο στάθμευσης με μικρή 

συμβολή του οδηγού. Προκειμένου να ολοκληρωθεί το 

αυτόματο παρκάρισμα τα αυτόνομα οχήματα  προσφέρουν 

εκπληκτικές καινοτομίες όπως το να αποφεύγουν εμπόδια, 

συστήματα  οδικής βοήθειας κλπ. 

Συζητήστε με την ομάδα σας πως φαντάζεστε τα αυτοκίνητα του μέλλοντος; ποιες θα είναι 

οι συνέπιες για τους οδηγούς και ποιες για την οδική ασφάλεια; Ετοιμάστε μια σύντομη 

παρουσίαση για την τάξη σας  

 Πως μπορείτε να κάνετε ένα ρομποτικό όχημα να βρει μια κενή θέση και να παρκάρει 

χωρίς οδηγό; 

     

 

Γράψτε εδώ την μεθοδολογία για την λύση του προβλήματος  

1) Φτιάξτε ένα προσχέδιο που θα παριστά το χώρο στάθμευσης  στον οποίο θα γίνεται 

η παραπάνω διαδικασία  

2)  Φτιάξτε ένα τρίποδο ρομπότ. Τι αισθητήρα θα χρειαστεί να τοποθετήσουμε στο 

τρίποδο ρομπότ για να εντοπίζει τα εμπόδια ; 
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3) Ερευνήστε πως το τρίποδο ρομπότ μπορεί να περιστρέφεται γύρω από έναν 

σταματημένο τροχό; 

4) Πως μπορείτε να κάνετε το ρομπότ να περιστραφεί 90 μοίρες ; 

5) Μπορείτε να βρείτε την σχέση μεταξύ της περιστροφής του κινητήρα και την 

γωνία που περιστρέφεται το τρίποδο ρομπότ; Σημειώστε  τις μεταβλητές 

περιστροφής του κινητήρα και τις γωνίες στροφής. Θα σας βοηθήσουν να βρείτε 

την σχέση. 

8) Μελετήστε το παρακάτω σχήμα που απεικονίζει πως στρίβει το ρομπότ γύρω από έναν 

σταματημένο τροχό. Μπορείτε να βρείτε μια μαθηματική αιτιολόγηση για την παραπάνω 

σχέση;  

   

 

 

 

 

 

9) Μελετήστε πως το switch block λειτουργεί; Mπορεί το switch  block να βοηθήσει να 

βρεθεί μια άδεια θέση στάθμευσης ; 

 

 

 

 

10)  Με το sound block μπορείτε να εισάγετε ήχο κατά την διάρκεια της διαδικασίας  

11)  Επαναλάβετε την διαδικασία ξανά και ξανά μέχρι να είναι επιτυχής  
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Chapter 7: Φύλλο Εργασίας 3: Ο ανιχνευτής 
ερήμου 

Δραστηριότητα 1: Για αρκετά χρόνια, τα 

αυτόνομα ρομπότ έχουν χρησιμοποιηθεί ως 

ανιχνευτές αντί για ανθρώπους σε όλες τις 

περιπτώσεις όπου η χρήση μιας μηχανής είναι 

σκόπιμη, λόγω σκληρών ή ακόμα και επικίνδυνων 

συνθηκών. 

Γράψτε με την ομάδα σας 3 παραδείγματα όπου 

τα ρομπότ χρησιμοποιούνται σε αποστολές 

επικίνδυνες για τον άνθρωπο. 

 

 

 

 

 

 

Δραστηριότητα 2. Εδώ είναι το 

παράδειγμά μας: Λόγω των 

απαγορευτικών συνθηκών για 

τον άνθρωπο, ένα αυτόνομο 

ρομπότ καλείται να επισκεφτεί 

τις κορυφές ενός κανονικού 

πολυγώνου n-όψης όπου πρέπει 

να κάνει ένα coring 

ακολουθούμενο από ένα μέτρο 

ποιότητας του εξαγόμενου 

δείγματος, εξομοιωμένο με μια 

ανάγνωση με Για να εντοπίσει τη 

θέση (δηλ. Δείκτη κορυφών) που 

αντιστοιχεί στη μέγιστη τιμή 

μέτρησης 

Δημιουργήστε με την ομάδα σας μια μακέτα που αντιπροσωπεύει το περιβάλλον στο οποίο 

θα λειτουργεί το ρομπότ με βάση αυτό το σενάριο. 

Δραστηριότητα 3. Συζητήστε στο πλαίσιο της ομάδας σας το προαναφερθέν σενάριο. 

Πώς μπορείτε να κάνετε το ρομπότ να ακολουθήσει τις πλευρές ενός κανονικού 

πολυγώνου 6 πλευρών και να συλλέξει κάποια δεδομένα, δηλαδή τον κώδικα χρώματος 

ενός χαρτιού ή ταινίας που τοποθετείται σε κάθε κορυφή που αναφέρει τη μέγιστη τιμή. 

Να διαμορφώσετε και να γράψετε μια γενική μεθοδολογία για την επίλυση αυτού του 

προβλήματος. 
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Δραστηριότητα 4. Κατασκευάστε ένα 

RileyRover και τοποθετήστε έναν 

αισθητήρα φωτός / χρώματος στο 

RileyRover με τέτοιο τρόπο ώστε να μπορεί να 

μετρήσει τον χρωματικό κώδικα σε κάθε 

κορυφή. Εξερευνήστε τη χρήση του 

αισθητήρα χρώματος και μετρήστε τον 

χρωματικό κώδικα σε κάθε κορυφή του 

εξαγώνου. 

Δραστηριότητα 5. Εξερευνήστε με την 

ομάδα σας πώς να κάνετε το ρομπότ να 

στρίψει αριστερά ή δεξιά. Εξερευνήστε 

διαφορετικούς τρόπους χρησιμοποιώντας την εντολή Move Steering. 

Γράψτε τις διαφορετικές λύσεις σας 

 

 

 

 

 

 

 

Δραστηριότητα 6. Πειραματιστείτε με τη χρήση της εντολής "Move Steering" για να 

γυρίσετε το ρομπότ για τη γωνία που απαιτείται για να μετακινηθείτε στις γραμμές του 

εξαγώνου. 

Δραστηριότητα 7. Με βάση τα αποτελέσματα των πειραμάτων σας, προσπαθήστε να 

ανακαλύψετε με την ομάδα σας μια μαθηματική λύση για να συνδέσετε την περιστροφή 

του κινητήρα με τη γωνία στροφής του ρομπότ. 

Γράψτε το εδώ ... 

 

 

 

 

 

 

Δραστηριότητα 8. Πριν από χρόνια, ο S.Papert (http://papert.org) διατύπωσε το θεώρημα 

του συνολικού ταξιδιού της χελώνας: η χελώνα θα τραβήξει κλειστή φιγούρα με n πλευρές 

όταν το άθροισμα των γωνιών είναι 360. 

Στο τρίγωνο παράδειγμα 3 * 120 = 360 και στο τετράγωνο παράδειγμα 4 * 90 = 360. 
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Γράψτε το παράδειγμα εξαγώνου 

Ποια είναι η γωνία για να γυρίζεις κάθε φορά για να σχεδιάσεις ένα τρίγωνο; 

........................... 

Εάν το κάνετε σωστά, η χελώνα θα τραβήξει ένα κλειστό τρίγωνο. Δοκιμάστε το με το 

RileyRover. 

Ποια είναι η γωνία για να γυρίσετε κάθε φορά για να σχεδιάσετε ένα τετράγωνο; 

........................... 

Επιβεβαιώστε αυτό με το RileyRover. 

Τώρα ποια είναι η γωνία για να γυρίσεις κάθε φορά για να σχεδιάσεις ένα εξάγωνο; 

........................... 

Επιβεβαιώστε ξανά με το RileyRover. 

Δραστηριότητα 9. Εξερευνήστε το ρόλο μιας μεταβλητής για να διατηρείτε τις τιμές που 

παρέχονται από τον αισθητήρα χρώματος / φωτός σε κάθε κορυφή του εξαγώνου. 

Δραστηριότητα 10. Σκεφτείτε τους τρόπους σύγκρισης των τιμών μιας μεταβλητής 

προκειμένου να προσδιορίσετε τη μέγιστη τιμή. Γράψτε τη λύση σας με τα δικά σας λόγια. 

 

 

 

 

 

 

Κάντε ένα πρόγραμμα στο περιβάλλον προγραμματισμού EV3 για να υλοποιήσετε τη 

λύση σας και να το δοκιμάσετε με το RileyRover. Λειτουργεί? Εάν όχι, ελέγξτε τη λύση 

και δοκιμάστε ξανά. Συνεχίστε μέχρι να πετύχετε!  
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Chapter 8: Φύλλο Εργασίας 4 «Ας παίξουμε κι 
ας χορέψουμε» 

Δραστηριότητα 1.  Αφήστε τη φαντασία σας ελεύθερη και διακοσμήστε το ρομπότ έτσι 

ώστε να μοιάζει με χορευτή. Για παράδειγμα, το ρομπότ μπορεί να έχει εμφάνιση 

παρόμοια με άνθρωπο ή ζώο. Δεν υπάρχουν περιορισμοί, αφήστε τη φαντασία και τη 

δημιουργική σας σκέψη ελεύθερη. Μπορείτε επίσης να δημιουργήσετε μια μακέτα πάνω 

στην οποία θα λειτουργήσει / χορεύει το ρομπότ σας. 

Δραστηριότητα 2.  Σχεδιάστε μια μαύρη ευθεία γραμμή στο πάτωμα ή στη μακέτα σας. 

Στόχος είναι να κάνετε το ρομπότ να κινηθεί κατά μήκος της μαύρης γραμμής. Ποιον 

αισθητήρα θα πρέπει να τοποθετήσετε στο ρομπότ έτσι ώστε να επιτευχθεί αυτή η 

συμπεριφορά; 

Αισθητήρας που πρέπει να τοποθετηθεί:…………………………………………………… 

Δραστηριότητα 3.  Χρησιμοποιήστε τον κατάλληλο αισθητήρα και μετρήστε την ένταση 

του ανακλώμενου φωτός στις ακόλουθες περιπτώσεις: 

Καταστάσεις Τιμή έντασης ανακλώμενου φωτός 

Σε μαύρη επιφάνεια  

Σε άσπρη επιφάνεια  

Σε γκρι επιφάνεια  

Σε κόκκινη επιφάνεια  

Σε μπλε επιφάνεια  

Δραστηριότητα 4.  Μπορείτε να περιγράψετε τον τρόπο λειτουργίας του αισθητήρα 

χρώματος / φωτός σε σχέση με το ανακλώμενο φως; 

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------

------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

 Δραστηριότητα 5.  Το μπλοκ στα δεξιά σας ελέγχει τους 

κινητήρες και χρησιμοποιείται για την προώθηση του ρομπότ. Η τιμή 

του τιμονιού (διεύθυνσης) κυμαίνεται από -100 έως 100 και το ίδιο 

ισχύει για την ισχύ. Παίξτε με τις διαφορετικές τιμές διεύθυνσης και 

ισχύος, ώστε να επιτύχετε τις ακόλουθες κινήσεις: 

 

Κίνηση Επιλογή τιμής 

τιμονιού/διεύθυνσης 

Πειραματιστείτε με 

αρνητική ή θετική τιμή 

ισχύος  
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Δραστηριότητα 6.  Αυτή η εργασία υποθέτει ότι ένας αισθητήρας 

χρώματος / φωτός είναι συνδεδεμένος στην κατάλληλη θύρα και 

είναι αναρτημένος ακριβώς πάνω από το έδαφος, όπως στο σχήμα 

1. Μπορείτε να συνθέσετε μια αλγοριθμική λύση για να κάνετε το 

ρομπότ να ακολουθεί μια τυχαία μαύρη γραμμή εκμεταλλευόμενοι 

τις  Παρατηρήσεις στο Έργο 3; 

Μπορείτε να χρησιμοποιήσετε τα παρακάτω μπλοκ για να 

συνθέσετε τη λύση σας (βλ. Παρακάτω).  

 

Σημειώστε ότι οι τιμές πρέπει να ρυθμιστούν και τα μπλοκ να συνδεθούν κατάλληλα. 

 

Το ρομπότ ακολουθεί τη μαύρη 
γραμμή. 

Αυτό το μπλοκ αντιπροσωπεύει έναν βρόχο. 

Ένας βρόχος είναι στην πραγματικότητα μια 

εντολή ροής ελέγχου που εκτελεί ένα σύνολο  

από μπλοκ τουλάχιστον μία φορά και στη 

συνέχεια εκτελεί επανειλημμένα ή όχι το 

μπλοκ, ανάλογα με μια συνθήκη στο τέλος του 

μπλοκ. Σ’ αυτή την περίπτωση δεν υπάρχει 

συγκεκριμένη συνθήκη και έτσι ο βρόχος θα 

εκτελείται για πάντα. 
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Η ημιτελής λύση για να κάνετε το ρομπότ να ακολουθήσει τη μαύρη γραμμή. 

Type: 

Play note 

Note textual 

code 

Διάρκεια 

Ένταση 

ήχου 

Αναμονή για 

ολοκλήρωση 

 

 

 

 

 

 

 

Παρακάτω μπορείτε να δείτε τμήματα της λύσης. Ωστόσο, οι τιμές χρειάζονται τις 

ρυθμίσεις σας και τα μπλοκ θα πρέπει να τοποθετηθούν λογικά μαζί. 

 

 

  

 

 

 

 

 

Συμβουλή: Ελέγξτε εάν η τιμή του ανακλώμενου φωτός είναι υψηλότερη ή χαμηλότερη 

από ένα συγκεκριμένο όριο. 

Δραστηριότητα 7.  Τώρα είναι  η σειρά του ήχου! Πειραματιστείτε με το μπλοκ του 

ήχου για να κάνετε το ρομπότ να παίξει ήχους/μουσική. 

 

 

 

 

 

 

Μπορείτε να κάνετε το ρομπότ να κινηθεί μπροστά για 5 δευτερόλεπτα και να παίξει μια 

νότα της αρεσκείας σας για 2 δευτερόλεπτα;  Σκεφτείτε τη χρήση της εντολής κίνησης 

Αυτό το μπλοκ αντιπροσωπεύει έναν διακόπτη. Ο 

διακόπτης εκτελεί διάφορες περιπτώσεις που βασίζονται 

στην αξιολόγηση μιας κατάστασης σε αληθή ή ψευδή. Μια 

περίπτωση μπορεί να περιλαμβάνει ένα ενιαίο μπλοκ 

εντολών ή ένα σύνολο από μπλοκ. 

Στο συγκεκριμένο διακόπτη η κατάσταση αξιολογείται ως 

αληθής εάν η τιμή της έντασης ανακλώμενου φωτός είναι 

μικρότερη από 50. 
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Μια ημιτελής λύση. 

διεύθυνσης και μην ξεχάσετε να ενεργοποιήσετε την επιλογή "Ενεργοποίηση για 

δευτερόλεπτα" (βλ. Παρακάτω). 

 

 

 

 

 

 

Μπορείτε να κάνετε το ρομπότ να κινηθεί προς τα εμπρός για 10 δευτερόλεπτα ενώ παίζει 

διαφορετικές νότες μέσα σε αυτήν την χρονική περίοδο; Θα πρέπει να συνδέσετε 

παράλληλα τα κατάλληλα μπλοκ για να επιτύχετε παράλληλη εκτέλεση των δύο μπλοκ. 

Παρακάτω μπορείτε να δείτε ένα μέρος της λύσης. Ωστόσο, οι τιμές πρέπει να 

προσαρμοστούν και να προστεθούν περισσότερα μπλοκ. Μπορείτε επίσης να 

εξερευνήσετε τις διαφορετικές επιλογές του μπλοκ ήχου που μπορούν να ενεργοποιηθούν. 

  

 

 

 

 

 

Δραστηριότητα 8.  Εργαστείτε στα ακόλουθα υποέργα:  

Μπορείτε να κάνετε το ρομπότ να παίξει μια συγκεκριμένη νότα 2 φορές;  

Μπορείτε να κάνετε το ρομπότ να παίξει μια συγκεκριμένη νότα 5 φορές;  

Μπορείτε να κάνετε το ρομπότ να παίξει μια συγκεκριμένη νότα 30 φορές;  Ποιο μπλοκ 

εντολών μπορείτε να χρησιμοποιήσετε για να δημιουργήσετε μια περισσότερο βέλτιστη 

και κομψή λύση;  Χρησιμοποιήστε αυτό το μπλοκ εντολών για να κάνετε το ρομπότ να 

παίζει τη συγκεκριμένη νότα για πάντα. 

 

Δραστηριότητα 9.  Ας δούμε 

τώρα δύο νέα μπλοκ:  

 

 

Αυτό είναι το "τυχαίο μπλοκ" με την επιλογή "Αριθμητική" 

ενεργή. Αυτό σημαίνει ότι το μπλοκ επιστρέφει έναν τυχαίο 

αριθμό μέσα σε ένα καθορισμένο εύρος τιμών. Στη 

συγκεκριμένη περίπτωση: από -5 έως 7. Το αποτέλεσμα μπορεί 

να είναι η είσοδος άλλων μπλοκ. 
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Μπορείτε να χρησιμοποιήσετε με τον κατάλληλο τρόπο το «τυχαίο μπλοκ» για να 

κάνετε το ρομπότ να παίξει τυχαίες νότες μεταξύ 400 και 1000; 

Συμβουλή:  Ενεργοποιήστε την επιλογή «Παίξε τόνους» από το μπλοκ ήχου.  

Μπορείτε να χρησιμοποιήσετε με τον κατάλληλο τρόπο το «τυχαίο μπλοκ» για να 

κάνετε το ρομπότ να εκτελέσει τυχαίες κινήσεις; 

Συμβουλή: Χρησιμοποιήστε την έξοδο του «τυχαίου μπλοκ» ως είσοδο στο μπλοκ 

κίνησης/διεύθυνσης του ρομπότ. 

Δραστηριότητα 10. Με βάση τις γνώσεις που έχουν αποκτηθεί από τα προηγούμενα 

βήματα μπορείτε τώρα να κάνετε το ρομπότ να κάνει έναν τυχαίο χορό, ώστε κάθε τυχαία 

κίνηση να συνδυαστεί με έναν τυχαίο τόνο/νότα; Για την αλγοριθμική λύση 

χρησιμοποιήστε ως προϋπόθεση επανάληψης τα 30 τυχαία βήματα χορού (σε λέξεις 

προγραμματισμού EV3: Count = 30 φορές). 

Υπόδειξη: Για να πετύχετε το συγχρονισμό ορίστε την ίδια διάρκεια για τον ήχο και την 

κίνηση και «φωλιάστε» τις σχετικές εντολές στον ίδιο βρόχο. Με άλλα λόγια σε κάθε 

κύκλο βρόχου ο τυχαίος ήχος και η τυχαία κίνηση πρέπει να έχουν την ίδια διάρκεια. 

 

 

 

 

 

  

Probability 

 of true 
Range of values 

Αυτό είναι το "τυχαίο μπλοκ" με την επιλογή "Λογική" ενεργή. 

Αυτό σημαίνει ότι το μπλοκ επιστρέφει την λογική τιμή 

«αληθές» ή «ψευδές». Μπορούμε επίσης να ορίσουμε την 

πιθανότητα του «αληθούς». Αυτό σημαίνει ότι η τιμή του 

«αληθούς» έχει 40% πιθανότητα να έρθει. Η λογική έξοδος 

μπορεί να χρησιμοποιηθεί ως είσοδος σε άλλα μπλοκ. 
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Chapter 9: Φύλλο Εργασίας 5 - Το Ηλιοτρόπιο 

Δραστηριότητα 1. Αυτή η δραστηριότητα αφορά το φαινόμενο του ηλιοτροπισμού, 

σύμφωνα με το οποίο ορισμένα μέρη του φυτού (το άνθος ή τα φύλλα) κινούνται 

ακολουθώντας την πορεία του ήλιου.  Αυτή η συμπεριφορά (με κάποιες παραλλαγές) 

παρατηρείται και στο ηλιοτρόπιο.  Αναζητήστε πληροφορίες online σχετικά με τον 

ηλιοτροπισμό και τη συμπεριφορά του ηλιοτρόπιου σε σχέση με τον ήλιο. Κάντε μια 

σύντομη παρουσίαση στην τάξη για να κινήσετε το ενδιαφέρον των μαθητών. 

Δραστηριότητα 2.  Χρησιμοποιήστε τη φαντασία σας και διακοσμήστε το ρομπότ ώστε 

να μοιάζει με ηλιοτρόπιο. 

Δραστηριότητα 3.  Εμπνευσμένη από το φαινόμενο του ηλιοτροπισμού το καθοριστικό 

σημείο εδώ είναι να κάνουμε το ρομπότ να εντοπίζει και να ακολουθεί το φως. Ποιούς 

αισθητήρες θα χρησιμοποιήσουμε ; Τοποθετήστε τους κατάλληλους αισθητήρες πάνω στο 

ρομπότ. 

Αισθητήρες που θα χρησιμοποιηθούν ………………………………………… 

Προσοχή : Τοποθετήστε τον κατάλληλο αισθητήρα σε ψηλότερη θέση ώστε να 

αντιλαμβάνεται καλύτερα τον φωτισμό του περιβάλλοντα χώρου. Τοποθετήστε μια 

φωτεινή πηγή μπροστά στο ρομπότ (π.χ. τον φακό του κινητού σας) 

Δραστηριότητα 4.  Με τη βοήθεια του καθηγητή/τρια σας χρησιμοποιήστε τον αισθητήρα 

χρώματος/φωτός γιανα μετρήσετε το φως του περιβάλλοντος σε διαφορετικά σημεία μέσα 

στην αίθουσα.  

Επιλέξτε ένα σκοτεινό σημείο και καταγράψτε τη μέτρηση που δείχνει ο αισθητήρας: 

........... 

 Επιλέξτε ένα φωτεινό σημείο και καταγράψτε τη μέτρηση που δείχνει ο αισθητήρας: ........ 

Επιλέξτε ένα  σημείο ούτε πολύ σκοτεινό ούτε πολύ φωτεινό και καταγράψτε τη μέτρηση 

που δείχνει ο αισθητήρας :…………. 

Δραστηριότητα 5. Επαναλάβετε το πείραμα. Αυτή τη φορά χρησιμοποιήστε μια φωτεινή 

πηγή  (π.χ. έναν φακό) και παρατηρήστε την διαφοροποίηση του φωτός καθώς το ρομπότ 

πλησιάζει και καθώς αυτό απομακρύνεται από την φωτεινή πηγή.  

Πόσο είναι το φως του περιβάλλοντος – καταγράψτε τη μέτρηση που έκανε το 

ρομπότ όταν αυτό είναι κοντά στη φωτεινή πηγή.............. 

Πόσο είναι το φως του περιβάλλοντος – καταγράψτε τη μέτρηση που έκανε το 

ρομπότ όταν αυτό είναι περίπου ¨3 μολύβια” (περίπου 40 εκατοστά) μακρυά από 

τη φωτεινή πηγή  ............. 

Πόσο είναι το φως του περιβάλλοντος – καταγράψτε τη μέτρηση που έκανε το 

ρομπότ όταν αυτό είναι περίπου “6 μολύβια¨ εκατοστά μακρυά από τη φωτεινή 

πηγή  ............. 
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Μπορεί ο αισθητήρας του φωτός να μας δώσει κάποια ένδειξη για την απόσταση 

του ρομπότ από τη φωτεινή πηγή ; Μπορείτε να περιγράψετε με λίγα λόγια πώς 

λειτουργεί ο αισθητήρας του φωτός ;  

………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………

……………………………… 

Δραστηριότητ 6.  Έχουμε μόνο μια πηγή φωτός. Το ρομπότ σταματάει. Πώς θα 

μπορούσαμε να κάνουμε το ρομπότ να συνεχίσει να έχει μια συγκεκριμμένη απόσταση 

από τη φωτεινή πηγή ενόσο αυτή κινείται ;  

Προσοχή:  Μετρείστε το φως του περιβάλλοντα χώρου όταν η φωτεινή πηγή και το 

ρομπότ είναι σταματημένα.  

Συμπληρώστε τον ακόλουθο πίνακα  βάσει των οδηγιών που σας δώσαμε πιο πάνω.  

Χρησιμοποιήστε τις περιγραφές “Κινείτε προς τα εμπρός”, “Κινείτε προς τα πίσω¨, 

¨Σταμάτησε¨ για να περιγράψτε την συμπεριφορά του ρομπότ.  

Η φωτεινή πηγή  Τιμές του φωτός του 

περιβάλλοντος χώρου 

(όπως μετρήθηκαν από το 

ρομπότ)  

Συμπεριφορά 

(αντρίδραση) του ρομποτ 

 

Το ρομπότ ..... 

Πλησιάζει το ρομπότ  

 

 

Απομακρύνεται από το 

ρομπότ  

  

Μένει ακίνητη   

 

 

 

Δραστηριότητα 7.  

Χρησιμοποιήστε την τιμή του φωτός του περιβάλλοντα χώρου (όπως μετριέται από τον 

αισθητήρα) για να καθορίσετε την ταχύτητα περιστροφής του μοτέρ.  

Προσοχή:  Μπορεί να χρειαστεί να χρησιμοποιήσετε δύο μπλοκ εντολών στο κυρίως 

σώμα της επανάληψης : για τον αισθητήρα του φωτός/χρώματος και το  move steering 

block 

Ποιά είναι η συμπεριφορά του ρομπότ ;  

………………………………………………………………………………………………

………………………………………………. 

………………………………………………………………………………………………

……………………………………………..  
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Δραστηριότητα 8. Δοκιμάστε να ενσωματώσετε το  “advanced math block”  ανάμεσα στα 

δύο μπλοκ που ήδη έχετε βάλει στο πρόγραμμα.  

 

 

 

 

Ενσωμάτωση του advanced math block  που εκτελεί τον μαθηματικό τύπο  (a-b)*c 

Παρατηρήστε ότι το “a” είναι η τρέχουσα τιμή του φωτός του περιβάλλονταχώρου και το  

“b” αντιπροσωπεύει την τιμή του φωτός του περιβάλλοντος ότι η φωτεινή πηγή και το 

ρομπότ είναι σταματημένα διατηρώντας μια συγκεκριμμένη απόσταση μεταξύ τους.  Στο 

παράδειγμά μας η τιμή του  “b” είναι 40 (όπως μετρήθηκε μετά από αρκετές δοκιμές).  

Επίσης σημειώστε ότι η τιμή αυτή είναι ενδεικτική και μπορεί να διαφέρει από τον ένα 

τόπο στον άλλο.  Εσείς θα πρέπει να καθορίσετε την τιμή του  “b” αφού κάνετε τις δικές 

σας δοκιμές.   

Τι συμβαίνει όταν το  a ισούται με το  b;  

……………………………………………………………. 

Τι συμβαίνει όταν το  a είναι μεγαλύτερο από το b;  

……………………………………………. 

Τι συμβαίνει όταν το  b είναι μεγαλύτερο από το a; 

…………………………………………… 

Τι συμβαίνει όταν το  c  παίρνει θετικές και τι όταν παίρνει αρνητικές τιμές ;  

Μπορείτε να περιγράψετε το ρόλο που παίζει το  c;   

…………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………… 

Δοκιμάστε διαφορετικές τιμές για το  a, το b και το  c ώστε να κάνετε το ρομπότ να 

λειτουργεί με τον τρόπο που σας έχουμε περιγράψει στην περιγραφή του μαθήματος.  

Δραστηριότητα 9. Η φωτεινή πηγή κινείται. Μπορείτε να βρείτε έναν άλλο αλγόριθμο για 

το ίδιο πρόβλημα ώστε το ρομπότ να κινείται ανάλογα με την φωτεινή πηγή αλλά 

συγχρόνως να διατηρεί μια συγκεκριμμένη απόσταση από αυτήν ;   

Το ρομπότ έχει σταματήσει και περιμένει: 1) Η φωτεινή πηγή πλησιάζει  και 2) η φωτεινή 

πηγή απομακρύνεται .  

1ο σετ τιμών :  Μετρήστε τις τιμές που λαμβάνει η φωτεινότητα του περιβάλλοντος 

όταν η φωτεινή πηγή (π.χ. ο φακός σας) : ……………………………………… 
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2ο σετ τιμών : Μετρήστε τις τιμές που λαμβάνει η φωτεινότητα του περιβάλλοντος 

όταν η φωτεινή πηγή (π.χ. ο φακός σας) πλησιάζει το ρομπότ: 

………………………………… 

3ο σετ τιμών :  Μετρήστε τις τιμές που λαμβάνει η φωτεινότητα του περιβάλλοντος 

όταν η φωτεινή πηγή (π.χ. ο φακός σας) απομακρύνεται από το ρομπότ: 

…………………… 

Μια μικρή ιστορία : “Φανταστείτε ότι το ρομπότ σταμάτησε και περιμένει να συμβεί μια 

αλλαγή στο φωτισμό.  Αν το φως του περιβάλλοντος βρίσκεται μέσα στα όρια της πρώτης 

μέτρησης (1ο σετ τιμών) το ρομποτ παραμένει ακίνητο, αν βρίσκεται μέσα στα όρια των 

τιμών της δεύτερης μέτρησης (2ο σετ τιμών) το ρομπότ κινείται προς τα πίσω και αν 

βρίσκεται μέσα στα όρια της 3ης μέτρησης (3ο σετ τιμών) τότε κινείται προς τα εμπρός.  

Σε κάθε περίπτωση, κάθε φορά θα πρέπει να ελέγχεται η φωτεινότητα του περιβάλλοντος 

χώρου.”  

Στη συνέχεια σας δίνουμε διαφορετικά μέρη της λύσης αλλά όχι ολόκληρη τη λύση. 

Με άλλα λόγια η λύση είναι “μισο-ψημένη” . Αλλάξτε και προσαρμόστε τις τιμές της 

φωτεινότητας του περιβάλλοντος και εισάγετε το κατάλληλο μπλοκ εντολών για να 

λύσετε το πρόβλημα και να ολοκληρώσετε τον αλγόριθμο. 

Σημείωση : Η “μισο-ψημένη” λύση βασίστηκε στις μετρήσεις που ακολουθούν (όμως οι 

δικές μπορεί να διαφέρει ) . 

• Το ρομπότ σταματά και δεν παρουσιάζει καμιά δραστηριότητα :  20<τιμή< 40            

• Το ρομπότ κινείται προς τα πίσω : τιμή> 40                  

• Το ρομπότ κινείται προς τα μπρος: τιμή <20 

Να λάβετε υπόψη σας ότι οι τιμές που σας δίνονται είναι ενδεικτικές και θα πρέπει να 

κάνετε τις δικές δοκιμές για να βρείτε τις τιμές που αντιστοιχούν καλύτερα στις συνθήκες 

φωτισμού που επικρατούν εκεί που κάνετε το πείραμα.   

“Μισο-ψημένη” λύση: 

 

Μισο-ψημένη λύση 

Δραστηριότητα 10.   Φανταστείτε ότι το φως τώρα κινείται γύρω από  το ρομπότ.   

Ο αλγόριθμος της προηγούμενης δραστηριότητας μπορεί να λειτουργήσει και σε αυτή την 

περίπτωση ; Συζητήστε με την ομάδα σας και περιγράψτε τη μεθοδολογία με την οποία θα 

κάνετε το ρομπότ να κινείτε προς τα φως. 
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………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………

……………………………………………………………………………..  

Δραστηριότητα 11. Μπορείτε να σκεφτείτε τον αλγόριθμο που θα λύνει το πρόβλημα 

όπως το περιγράψαμε πιο πάνω ;  Ποιες εντολές θα χρησιμοποιήσετε ;   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

11.1 Ποια εντολή χρησιμοποιήσατε για να κάνετε το ρομπότ να περιστραφεί προς μια 

κατεύθυνση ;  

11.2 Μπορείτε τώρα να δώσετε οδηγίες στο ρομπότ να μετρήσει τη φωτεινότητα του 

χώρου και να γυρίσει προς την αντίθετη κατεύθυνση στην περίπτωση που το φως είναι 

ασθενέστερο από την καταγεγραμμένη τιμή (την τιμή της μεταβλητής) ;  

11.3 Στην επόμενη εικόνα φαίνεται ένα μέρος από την τελική λύση. Κάποια σημαντικά 

μέρη λείπουν. Βασιστείτε σε αυτήν και καθοδηγείστε το ρομπότ στο να στρίψει προς τη 

μια κατεύθυνση ώστε να ακολουθήσει την φωτεινή πηγή και το αντίθετο αν το φως είναι 

από την αντίθετη πλευρά. 

Tο ρομπότ περιμένει μέχρι τη στιγμή που η τιμή 

του φωτός του περιβάλλοντα χώρου είναι 

μικρότερη από την δηλωμένη σε αυτό. Στην 

περίπτωση μας αυτή η τιμή είναι το 40 . Η 

τρέχουσα τιμή καταγράφεται στην μεταβλητή με 

το όνομα light 

Tο ρομπότ διαβάζει την τιμή της μεταβλητής light 

Η τρέχουσα τιμή της περιβάλλουσας 

φωτεινότητας συγκρίνεται με το σετ των 

μετρήσεων που έχετε ήδη καταγράψει.  Το 

αποτέλεσμα μπορεί να είναι μια λογική τιμή 

(αληθές/ψευδές) ή μια ριθμητική τιμή  (π.χ. η 

μέτρηση της φωτεινότητας του δωματίου 

εκείνη τη στιγμή)  
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Εκτελέστε τον αλγόριθμο. Είστε ευχαριστημένοι από την συμπεριφορά του ρομπότ ; 

Μπορείτε να σκεφτείτε κάποια άλλη λύση που θα έχει σαν αποτέλεσμα περισσότερη 

ακρίβεια στην κίνηση του ρομπότ ; Συζητήστε μεταξύ σας και σημειώστε τις ιδέες σας στο 

φύλλο εργασίας. 

Δραστηριότητα  12.   Προσαρμόστε δύο αισθητήρες φωτός πάνω στο ρομπότ (όπως 

φαίνεται στην εικόνα παρακάτω) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Μετακινήστε την φωτεινή πηγή προς διαφορετικές κατευθύνσεις και καταγράψτε τις 

διαφορετικές τιμές που μετράει ο κάθε αισθητήρας. 

   

Θέση της φωτεινής πηγής  Τιμή της 

φωτεινότητας 

του 

περιβάλλοντος 

χώρου που 

καταγράφεται 

από τον 

αισθητήρα  A 

Τιμή της 

φωτεινότητας του 

περιβάλλοντος 

χώρου που 

καταγράφεται από 

τον αισθητήρα  Β 

Διαφορά μεταξύ των 

δύο τιμών που 

μετρήθηκαν από τους 

δύο αισθητήρες  

H φωτεινή πηγή είναι 

μεταξύ των δύο 

αισθητήρων όπως φαίνεται 

   

Η “μισο-ψημένη λύση”  

Δύο αισθητήρες φωτός και μια φωτεινή πηγή. 
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και στην εικόνα 4  

Η φωτεινή πηγή κινείται 

αργά προς τα δεξιά και 

περιστρέφεται για περίπου 

10 μοίρες  

   

Η φωτεινή πηγή κινείται 

ελαφρά προς τα αριστερά 

και περιστρέφεται περίπου 

10 μοίρες  

   

Η φωτεινή πηγή κινείται 

αργά προς τα δεξιά και 

περιστρέφεται για περίπου 

30 μοίρες  

   

Η φωτεινή πηγή κινείται 

αργά προς τα δεξιά και 

περιστρέφεται για περίπου 

45 μοίρες  

   

Η φωτεινή πηγή κινείται 

αργά προς τα δεξιά και 

περιστρέφεται για περίπου 

90 μοίρες  

   

Η φωτεινή πηγή κινείται 

αργά προς τα αριστερά και 

περιστρέφεται για περίπου 

45 μοίρες  

   

Η φωτεινή πηγή κινείται 

αργά προς τα αριστερά και 

περιστρέφεται για περίπου 

90 μοίρες  

   

Κάντε τις δικές δοκιμές και καταγράψτε εδώ τις τιμές  

    

    

    

    

    

    

 

Ποια τιμές αναγκάζουν το ρομπότ να κινηθεί ; 

 

………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………… 
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Πότε αρχίζει το ρομπότ να κινείται προς τα αριστερά ;  

 

………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………… 

 

Πότε αρχίζει το ρομπότ να κινείται προς τα δεξιά ;  

………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………… 

 

Μπορείτε να μετατρέψετε τις παρατηρήσεις σας σε ένα αλγόριθμο ; Σας δίνουμε και πάλι 

μερικά μπλοκ εντολών που μπορεί να χρειαστείτε με κάποια τμήμα να λείπουν και να 

πρέπει να τα συμπληρώσετε εσείς. Δείτε το κάθε μπλοκ των εντολών μαζί με μια σύντομη 

επεξήγηση. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Στη συνέχεια θα βρείτε μια “μισο-ψημένη” λύση. Αυτό σημαίνει ότι κάποια μέρη 

λείπουν και κάποιες τιμές θα πρέπει να προσαρμοστούν. Μπορείτε να συμπληρώσετε 

τον αλγόριθμο ώστε να τρέχει ;  

Το compare block δέχεται δύο αριθμούς και 

επιστρέφει μια λογική τιμή “αληθής” αν οι 

αριθμοί ανταποκρίνονται στην δοθείσα 

σύγκριση – Εδώ π.χ. αν το α είναι μικρότερο του  

b.   

Το range block δέχεται έναν αριθμό και 

επιστρέφει μια λογική τιμή “αληθής” αν ο 

αριθμός βρίσκεται μέσα σε ένα όριο 

τιμών. 
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                                                                 1ο  μέρος της λύσης   

 

2ο  μέρος της λύσης  

Προσοχή:  Μπορείτε να βρείτε μια άλλη λύση χρησιμοποιώντας το  “advanced math 

block” με παρόμοιο τρόπο με αυτόν της δραστηριότητας 8 αλλά με την χρήση δύο 

αισθητήρων αυτή τη φορά ;  

Συμβουλές 

✓ το ρομπότ θα περιστρέφεται βασιζόμενο στην διαφορά μεταξύ των δύο μετρήσεων. 

✓ Κάντε το ρομπότ να γυρίζει προς τη μια πλευρά αν ο αισθητήρας αντιλαμβάνεται 

μεγαλύτερη φωτεινότητα από αυτή την πλευρά έτσι ώστε η φωτεινή πηγή να 

παραμένει στο μέσο μεταξύ των δύο αισθητήρων   
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Chapter 10: Φύλλο Εργασίας 6 - “To Σλάλομ” 

Δραστηριότητα 1. Σε αυτό το πρόγραμμα το ρομπότ προσομοιώνει έναν σκιέρ που κάνει 

με σλάλομ. Το σλάλομ είναι αλπικό σκι και αλπικό σνόουμπορντ, που περιλαμβάνει σκι 

μεταξύ στύλων. Ο σκιέρ ακολουθεί ένα συγκεκριμένο μονοπάτι και εναλλάσσει την 

πλευρά μέσω της οποίας περνάει γύρω από τους κόκκινους και μπλε στύλους. 

 

Βρείτε πληροφορίες στο διαδίκτυο σχετικά με το σλάλομ σκι και τον τρόπο που οι σκιέρ 

κάνουν το σλάλομ . Κάντε μια σύντομη παρουσίαση στην τάξη σας με τις πιο 

ενδιαφέρουσες πληροφορίες που βρήκατε. Δείξτε κάποιο βίντεο με τους αγαπημένους σας 

σκιέρ που εκτελούν σλάλομ στο χιόνι! 

 

Δραστηριότητα 2. Χρησιμοποιήστε τη φαντασία σας για να διακοσμήσετε το ρομπότ σας 

ώστε να μοιάζει με έναν αλπικό σκιέρ! Πραγματοποιήστε προσομοίωση της πίστας 

σλάλομ στο γραφείο σας ή στο πάτωμα. Βάλτε για παράδειγμα, μερικά εμπόδια - μικρά 

μπουκάλια, σε ένα μακρύ τραπέζι ή στο πάτωμα σε ευθεία γραμμή με αρκετή απόσταση 

μεταξύ τους. 

 

Δραστηριότητα 3. Κατασκευάστε τη συνηθισμένη δομή του tribot: θα πρέπει να είναι σε 

θέση να στρίβει και να τρέχει. 

Δραστηριότητα 4. Το ρομπότ πρέπει να κινηθεί προς τα εμπόδια και, όταν φτάνει κάποιο 

από αυτά, να το παρακάμπτει αλλάζοντας πλευρά, εναλλάξ αριστερά και δεξιά. Μετά από 

έναν προκαθορισμένο αριθμό εμποδίων σταματά. 

Ποιον αισθητήρα θα χρειαστείτε; 

Αισθητήρας που πρόκειται να τοποθετηθεί: ................................................ 

Τοποθετήστε τον κατάλληλο αισθητήρα στο ρομπότ. 

Υπόδειξη. Τοποθετήστε τον αισθητήρα σε μια θέση ώστε να εντοπίσετε καλύτερα τα 

εμπόδια. 

Δραστηριότητα 5. Αρχίστε να προγραμματίζετε το ρομπότ σας για να παρακάμψετε μόνο 

ένα εμπόδιο. Επαναλάβετε τις δοκιμές σας μέχρι να πετύχετε. Περιγράψτε εδώ τη λύση 

προγραμματισμού με δικά σας λόγια για περαιτέρω συζήτηση. 
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Υπόδειξη. Ξεκινήστε με το ρομπότ να κινείται γύρω από το εμπόδιο σε ορθογώνια 

τμήματα. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Υπόδειξη δοκιμάστε την ίδια εργασία με το ρομπότ να κινείται σε ημικυκλική διαδρομή 

γύρω από το εμπόδιο  

 

 

 

 

 

 

Δραστηριότητα 6. Τώρα το ρομπότ είναι έτοιμο να επιχειρήσει το slalom ανάμεσα στα 

εμπόδια! Χρησιμοποιήστε τις προηγούμενες λύσεις για να κάνετε το ρομπότ να κινείται 

προς τα εμπόδια και, όταν είναι κοντά σε ένα από αυτά, να πηγαίνει γύρω από την πλευρά 

του - αριστερά και δεξιά εναλλάξ. Μετά από έναν προκαθορισμένο αριθμό εμποδίων 

σταματά. 

Υπόδειξη. Μπορεί να χρειαστεί μια ‘Λογική μεταβλητή’ στο πρόγραμμα που λέει εάν το 

ρομπότ πρέπει να παρακάμψει το εμπόδιο από την  δεξιά πλευρά, όταν είναι αληθές ή στην 

αριστερή πλευρά, όταν είναι ψευδές. Η μεταβλητή αλλάζει μετά από κάθε επανάληψη. 

Ρωτήστε το δάσκαλο για βοήθεια 

 

Δραστηριότητα 7. Συνδέστε τα εμπόδια με 

μια ευθεία μαύρη ταινία. Βρείτε μια λύση για 

αυτόματη επανευθυγράμμιση του ρομπότ 

αφού παρακάμπτεστε τα εμπόδια 

χρησιμοποιώντας το γνωστό πρόγραμμα 

«ακολουθόντας τη γραμμή». 

Υπόδειξη. Πρέπει να εξοπλίσετε το ρομπότ με 

τον αισθητήρα φωτός, τοποθετημένο έτσι ώστε, να μπορεί να συλλέγει το φως που 

ανακλάται από την επιφάνεια. 

Βάλτε εδώ τη λύση σας με τα δικά σας λόγια.  
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Δραστηριότητα 8. Παρουσιάστε σύντομα στη τάξη, τις τελικές λύσεις,  με  κριτική σκέψη 

για το έργο σας. Δεχτείτε σχόλια και αξιολόγηση από τους συνομηλίκους και τους 

καθηγητές σας. Στη συνέχεια γράψτε στο ημερολόγιό σας τις προσωπικές σας εμπειρίες 

από αυτό το έργο. 

 



MAKEITREAL Project    Erasmus+ KA2 2016-1-PL01-KA201-026492 

46 

Chapter 11: Φύλλο Εργασίας 7: Ποιος είναι ο 
αριθμός? 

Δραστηριότητα 1. Όταν πληρώνετε στο 

σούπερ μάρκετ, έχετε δει το ταμείο να 

χρησιμοποιεί έναν σαρωτή για να 

διαβάσει αυτόματα τον κώδικα κάθε 

προϊόντος στο καλάθι σας. Έχετε δει 

επίσης έναν γραμμωτό κώδικα στην 

επιφάνεια των αντικειμένων που 

αγοράζετε όπως αυτό στην εικόνα. 

 

Συζητήστε στην ομάδα σας: 

 

• Πώς διαβάζει ο σαρωτής γραμμωτού 

κώδικα τον γραμμωτό κώδικα; 

• Ποια είναι τα οφέλη από τη χρήση 

του γραμμωτού κώδικα; 

• Μπορείτε να αναφέρετε άλλες 

παρόμοιες εφαρμογές που διαβάζουν 

εικόνες; 

 

Δραστηριότητα 2  Εργαστείτε στο 

γραφείο σας ή στο πάτωμα για να 

δημιουργήσετε έναν γραμμωτό κώδικα σε 

ένα φύλλο χαρτιού παρόμοιο με το σχήμα. 

Υπόδειξη. Σχεδιάστε ένα τραπέζι με γραμμές του ίδιου ύψους και γεμίστε μερικές από 

αυτές με μαύρο χρώμα. Η πρώτη γραμμή είναι πάντα 

μαύρη και χρησιμοποιείται για σκοπούς 

συγχρονισμού, ενώ οι επόμενες γραμμές διαβάζουν 0 

για λευκό και 1 για μαύρο. Έτσι, η τελική ανάγνωση 

είναι ένας δυαδικός αριθμός, δηλ. 1001011…. 

Δραστηριότητα 3.  Χρησιμοποιήστε το ρομπότ σας 

ως αναγνώστη γραμμωτού κώδικα. Κατασκευάστε το 

συνηθισμένο τρίποδο ρομπότ. 

Ποιόν αισθητήρα χρειάζεστε;  

Ο αισθητήρας που θα συνδεθεί είναι: 

………………………………………… 

Τοποθετήστε τον κατάλληλο αισθητήρα στο ρομπότ.  

Υπόδειξη. Τοποθετήστε τον αισθητήρα σε μια θέση που θα ανιχνεύει καλύτερα τον 

γραμμωτό κώδικα.  
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Δραστηριότητα 4. Ορίστε μια συγκεκριμένη χαμηλή ισχύ για τους κινητήρες και 

κρατήστε τη σταθερή. Πόσο χρόνο χρειάζεται το ρομπότ για να ταξιδέψει σε απόσταση 

ίση με το ύψος των γραμμών που έχετε ορίσει; 

Γράψτε την απάντηση σας. 

 

 

 

 

Χρόνος = ……………………….. 

Δραστηριότητα. Πώς μπορείτε να προγραμματίσετε το ρομπότ σας για να διαβάσετε 4 

διαδοχικά κομμάτια από τον γραμμωτό κώδικα; Συζητήστε το πρόβλημα μέσα στην ομάδα 

σας. Γράψτε την προτεινόμενη λύση σας με τα δικά σας λόγια. 

 

 

 

 

   

 

Υπόδειξη.  Όταν ο αισθητήρας χρώματος εντοπίσει την πρώτη μετάβαση από άσπρο σε 

μαύρο, γνωρίζουμε ότι η πρώτη σειρά συγχρονισμού ξεκινά εκείνη τη στιγμή. Επειδή όλες 

οι σειρές έχουν το ίδιο ύψος στο φύλλο χαρτιού, πόσα δευτερόλεπτα χρειάζεται ώστε ο 

αισθητήρας να βρίσκεται στη μέση της πρώτης σειράς κωδικοποίησης, όπου μπορεί να 

ανιχνεύσει αν είναι λευκό (bit 0) ή μαύρο (bit 1); 

Δραστηριότητα. Τώρα προγραμματίστε το ρομπότ σας ώστε να ανακοινώνει το bit που 

διαβάζει. 

Υπόδειξη. Χρησιμοποιήστε το μπλοκ ήχου και τα αρχεία ήχου Lego για μηδέν και ένα. 

Δραστηριότητα. Προαγραμματίστε το ρομπότ σας ώστε να δείχνει το ψηφίο που διαβάζει. 

Υπόδειξη. Χρησιμοποιείστε το μπλόκ οθόνης 

Προετοιμάστε με την ομάδα σας μια σύντομη παρουσίαση των τελικών λύσεων σας στην 

τάξη, αντικατοπτρίστε με κριτική σκέψη στο έργο σας, σε σχόλια και αξιολόγηση από 

τους συνομηλίκους και τον δάσκαλό σας. Στη συνέχεια γράψτε τις προσωπικές σας 

εμπειρίες από αυτό το έργο στο ημερολόγιό σας.  
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Chapter 12: Φύλλο Εργασίας 8: Να ζει κανείς η 
να μην ζει; 

Δραστηριότητα 1. Γράψτε με την ομάδα σας ένα 

σύντομο θεατρικό σενάριο όπου το ρομπότ παίζει 

ενεργό ρόλο ως αίσθηση του θεατρικού 

παιχνιδιού, είτε ως πρωταγωνιστής, τραγουδιστής 

ή συνομιλητής. 

Ελάτε στη σκηνή με την ομάδα σας και παίξτε το 

θεατρικό σενάριο, συμπεριλαμβανομένου του 

ρόλου που οραματίζεστε για να παίξει το ρομπότ 

σας! 

Δραστηριότητα 2. Εργαστείτε στο γραφείο σας ή στο πάτωμα για να δημιουργήσετε μια 

μακέτα, δηλαδή το περιβάλλον εντός του οποίου ο ρομπότ-ηθοποιός θα λειτουργεί με 

βάση το σενάριό σας. 

Δραστηριότητα 3. Χρησιμοποιήστε το ενσωματωμένο λογισμικό στο EV3 για να 

προετοιμάσετε συγκεκριμένα κλιπ ήχου που θα φορτωθούν στο ρομπότ έτσι ώστε να 

μπορούν να αναπαραχθούν παίζοντας τον ρόλο του σύμφωνα με το σενάριο. 

Υπόδειξη. Πηγαίνετε στη διαδρομή Tools/Sound Editor, αυτό θα σας επιτρέψει να 

καταγράψετε και να επεξεργαστείτε τους ήχους σας. Μπορείτε να αποθηκεύσετε στον 

υπολογιστή σας τα επεξεργασμένα αρχεία ήχου και μετά να τα χρησιμοποιήσετε στο 

μπλοκ ήχου. 

Δραστηριότητα 4. Χρησιμοποιήστε το ρομπότ σας ως ηθοποιό. Κατασκευάστε το 

συνηθισμένο θρόμβο. Δημιουργικά διακοσμήστε το ρομπότ ως ηθοποιό στη σκηνή 

σύμφωνα με το σενάριό σας. 

Δραστηριότητα 5. Τώρα σχεδιάστε μια μεθοδολογία για την πραγματοποίηση του 

σεναρίου με το ρομπότ σας στον κύριο ρόλο! 

Πώς μπορείτε να συγχρονίσετε τις ενέργειες του ρομπότ έτσι ώστε η θεατρική δράση να 

εξελίσσεται με έναν πειστικό τρόπο; 

Αντανακλάτε με την ομάδα σας τους πιθανούς τρόπους να κάνετε το ρομπότ να παίξει το 

ρόλο του. 

Γράψτε τις ιδέες σας εδώ με τα δικά σας λόγια 

 

 

 

 

 

Δραστηριότητα 6. Πώς μπορείτε να χρησιμοποιήσετε τα χρώματα ως κωδικούς εντολών 

για τον έλεγχο της συμπεριφοράς του ρομπότ σας; 

Ποιος αισθητήρας θα χρειαστεί; 

Αισθητήρας που πρόκειται να τοποθετηθεί: ................................................ 
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Τοποθετήστε τον κατάλληλο αισθητήρα στο ρομπότ. 

Υπόδειξη. Τοποθετήστε τον αισθητήρα σε μια θέση που θα ανιχνεύσει καλύτερα τα 

χρώματα. 

Γράψτε τη λύση σας εδώ με τα δικά σας λόγια 

 

 

 

 

Δραστηριότητα 7. Πώς μπορείτε να χρησιμοποιήσετε τα κουμπιά του τούβλου ως 

κωδικούς εντολών για τον έλεγχο της συμπεριφοράς του ρομπότ σας; Συζητήστε το 

πρόβλημα μέσα στην ομάδα σας. Γράψτε την προτεινόμενη λύση σας με τα δικά σας 

λόγια. 

Υπόδειξη. Χρησιμοποιήστε τα κουμπιά του τούβλου. 

 

 

 

 

   

 

 

Δραστηριότητα 8. Τώρα χρησιμοποιήστε δύο ρομπότ. Συνδεθείτε μέσω της ασύρματης 

σύνδεσης Bluetooth. Χρησιμοποιήστε αυτή τη σύνδεση για να στείλετε / λάβετε μηνύματα 

μεταξύ των δύο ρομπότ για να συγχρονίσετε τη συμπεριφορά τους. 

Υπόδειξη. Χρησιμοποιείστε το μπλοκ μηνυμάτων 

Προετοιμάστε με την ομάδα σας μια σύντομη επίδειξη του θεατρικού σας παιχνιδιού με τα 

ρομπότ σας στην τάξη. Ανταποκρίνεται με κριτική σκέψη στο έργο σας, στα σχόλια και 

την αξιολόγηση από τους συνομηλίκους και τον καθηγητή σας. Στη συνέχεια, γράψτε τις 

προσωπικές σας εμπειρίες από αυτό το έργο στο ημερολόγιό σας.  
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Chapter 13: Φύλλο Εργασίας 9 - Wall-e 

Δραστηριότητα 1. Ο σύγχρονος κόσμος, και ιδιαίτερα οι 

πυκνοκατοικημένες περιοχές, αντιμετωπίζουν μεγάλο 

πρόβλημα με τη διαχείριση αποβλήτων σήμερα και 

ακόμη περισσότερο θα το αντιμετωπίσουν στο μέλλον. Οι 

Αμερικανοί παράγουν περίπου 400 εκατομμύρια τόνους 

στερεών αποβλήτων ετησίως, αλλά ανακυκλώνουν 

λιγότερο από το ένα τρίτο. Οι χώροι υγειονομικής ταφής 

γεμίζουν τόσο γρήγορα ώστε το έδαφος του Ηνωμένου 

Βασιλείου να μπορεί να εξαντληθεί μέχρι το έτος 2017! 

Ποιος είναι ο ρόλος του καταναλωτισμού ως αντίκτυπο του 

ανθρώπινου περιβάλλοντος; 

Οι στατιστικές δείχνουν ότι η συλλογή αποβλήτων αποτελεί 

μία από τις πιο επικίνδυνες εργασίες. Πώς μπορούν τα 

ρομπότ να βοηθήσουν στη διαχείριση αποβλήτων; 

Συζητήστε πρώτα αυτά τα ερωτήματα στην ομάδα σας και 

προετοιμαστείτε να παρουσιάσετε τις απόψεις σας στην Ολομέλεια της τάξης. 

 

Δραστηριότητα 2. Μπορείτε να 

δημιουργήσετε ένα ρομπότ για να 

συλλέξετε σκουπίδια; Το ρομπότ πρέπει 

να ακολουθεί μια μαύρη γραμμή, να 

ανιχνεύει ένα αντικείμενο (σκουπίδια) 

κατά μήκος της διαδρομής του, 

ταυτόχρονα κατά τη διάρκεια της 

κίνησης του, να αρπάξει το αντικείμενο 

και να το μετακινήσει στην άκρη. Τα 

αντικείμενα (σκουπίδια) μπορεί να 

είναι, για παράδειγμα, μικρά μπουκάλια 

ή δοχεία. 

 

Εργαστείτε στο γραφείο σας ή στο πάτωμα για να δημιουργήσετε μια μακέτα όπου το 

ρομπότ θα λειτουργήσει με βάση αυτό το σενάριο. 

Ποιος αισθητήρας χρειάζεται για την ανίχνευση των αντικειμένων; 

............................................................... 

Ποια λύση υλικού είναι απαραίτητη για να επιτρέψει στο ρομπότ να αρπάξει και να 

μεταφέρει αντικείμενα στην άκρη; Επιδείξτε τις λύσεις σας στην τάξη. 

 

Δραστηριότητα 3. Προγραμματίστε το ρομπότ να ακολουθήσει τη γραμμή και, 

ταυτόχρονα, να ανιχνεύσει ένα εμπόδιο που ενδεχομένως υπάρχει στο δρόμο του, να 

αρπάξει τα αντικείμενα και να τα μεταφέρει στην άκρη. 

Γράψτε εδώ τη λύση σας με τα δικά σας λόγια 

 

 

Πειραματιστείτε με τη λύση προγραμματισμού μέχρι να πετύχετε. 
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Υπόδειξη. Ζητήστε από τον 

δάσκαλό να σας κατευθύνει 

πώς να κάνετε το ρομπότ σας 

να πιάσει πιο σταθερά το 

αντικείμενο και να το 

μεταφέρει στην άκρη. Πρέπει 

να προσθέσετε ένα σύστημα 

πιασίματος στο υψηλότερο 

μέρος μπροστά από το ρομπότ. 

Αυτό το σύστημα 

ενεργοποιείται από ένα μεσαίο 

μοτέρ που θα βρείτε στο κιτ EV3 σας. 

Κρατήστε τη λαβή πλήρως ανοιχτή και, στη συνέχεια, βρείτε πειραματικά τη γωνία που 

πρέπει να περιστρέφεται από τον κινητήρα για να κλείσει σωστά τη λαβή, δηλ. Αρκετά για 

να τραβήξει το αντικείμενο αλλά όχι πάρα πολύ για να καταπονήσει τον κινητήρα. 

Προγραμματίστε ανάλογα τη δράση του μεσαίου κινητήρα. 

Υπόδειξη. Μια ομαλή και ακριβής πορεία ακολουθώντας τη γραμμή βοηθά το ρομπότ να 

εκπληρώσει το καθήκον του. Ζητήστε από τον δάσκαλο σας να σχεδιάσετε μια καλύτερη, 

ομαλότερη κίνηση του ρομπότ όταν ακολουθείτε το άσπρο-μαύρο περίγραμμα. 

Δραστηριότητα 4. Δοκιμάστε διαφορετικές ρυθμίσεις των αντικειμένων στο mockup σας. 

Πώς μπορεί το ρομπότ σας να εντοπίσει τα αντικείμενα, να τα αρπάξει και να τα μεταφέρει 

σε κάθε περίπτωση; 

Προετοιμάστε με την ομάδα σας μια σύντομη επίδειξη της δουλειάς σας με το ρομπότ σας 

μπροστά στην τάξη. Αντιμετωπίστε με κριτική σκέψη στο έργο σας, στα σχόλια και την 

αξιολόγηση από τους συνομηλίκους και τον καθηγητή σας. Στη συνέχεια, γράψτε τις 

προσωπικές σας εμπειρίες από αυτό το έργο στο ημερολόγιό σας.  
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Chapter 14: Φύλλο Εργασίας 10 – Δώστε 
Προτεραιότητα 

Δραστηριότητα 1. Όταν τα οχήματα έρχονται συχνά 

σε σύγκρουση με άλλα οχήματα επειδή τα 

προβλεπόμενα ταξίδια τους διασταυρώνονται. Η γενική 

αρχή που καθορίζει ποιος έχει το δικαίωμα να πηγαίνει 

πρώτος ονομάζεται "δικαίωμα διέλευσης" ή 

"προτεραιότητα". Καθορίζει ποιος έχει το δικαίωμα να 

χρησιμοποιήσει το συγκρουόμενο τμήμα του δρόμου 

και πρέπει να περιμένει μέχρι να το κάνει το άλλο. 

Ποιος έχει το δικαίωμα να πάει πρώτα; Ποιος έχει το 

δικαίωμα να χρησιμοποιήσει το συγκρουόμενο τμήμα του δρόμου και ποιος πρέπει να 

περιμένει μέχρι να το κάνει ο άλλος; 

Γιατί είναι τόσο σημαντικό για όλους μας να συμμορφωνόμαστε με τους κανόνες 

προτεραιότητας; 

Συζητήστε αυτά τα ερωτήματα στην ομάδα σας και προετοιμαστείτε να παρουσιάσετε τις 

απαντήσεις σας στην Ολομέλεια της κατηγορίας. 

Δραστηριότητα 2. Εργαστείτε στο γραφείο 

σας ή στο πάτωμα για να δημιουργήσετε μια 

μακέτα που αντιπροσωπεύει μια 

διασταύρωση. Κατασκευάστε δύο τρίποδα 

ρομποτ που αντιπροσωπεύουν τα οχήματα 

που κινούνται σε αυτή τη διασταύρωση. 

Δραστηριότητα 3. Τα δύο ρομπότ φτάνουν 

στη διασταύρωση λίγο πολύ την ίδια στιγμή. 

Στο σημείο αυτό κάθε ρομπότ σταματά και 

ελέγχει την κατάσταση. Πώς μπορεί ένα ρομπότ να ανιχνεύσει το άλλο πριν μπείτε στη 

διασταύρωση; Ποιος αισθητήρας χρειάζεται; 

Γράψτε εδώ τις ιδέες σας 

 

 

 

Δραστηριότητα 4. Πώς μπορείτε να προγραμματίσετε τα ρομπότ σας για να δώσετε 

"προτεραιότητα στα δεξιά"; 

Υπόδειξη. Το ρομπότ στρέφεται λίγο προς τα δεξιά και περιμένει μέχρι να ανιχνευθεί 

τίποτα σε κάποια απόσταση. 

Γράψτε τη λύση σας με τα δικά σας λόγια. 

 

 

Δραστηριότητα 5. Πολύ συχνά οι οδηγοί κάνουν σήματα ο ένας τον άλλον και ρυθμίσεις 

προτεραιότητας. Πώς μπορούν τα δύο ρομπότ να κάνουν το ίδιο; 
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Υπόδειξη. Εξερευνήστε το μπλοκ ανταλλαγής μηνυμάτων και πειραματιστείτε με τη 

δράση ανταλλαγής μηνυμάτων μεταξύ των δύο ρομπότ. 

Δραστηριότητα 6. Ας υποθέσουμε ότι ένα από τα ρομπότ είναι ένα ασθενοφόρο και έτσι 

παίρνει πάντα προτεραιότητα στους άλλους. Πώς μπορείτε να βεβαιωθείτε ότι, ενώ το 

ασθενοφόρο διασχίζει τη διασταύρωση, η είσοδος του άλλου ρομπότ είναι αποκλεισμένη 

μέχρι το ασθενοφόρο να φύγει από τη διασταύρωση; 

Υπόδειξη. Το ασθενοφόρο στέλνει ένα μήνυμα 'go' όταν βγαίνει από τη διασταύρωση. Το 

άλλο ρομπότ πρέπει να περιμένει το μήνυμα "go" πριν εισέλθει στη διασταύρωση. 

Δραστηριότητα Ανακαλύψτε άλλες καταστάσεις που μπορεί να συμβούν στη 

διασταύρωση. Ποιοι κανόνες προτεραιότητας ισχύουν σε αυτές τις περιπτώσεις; Κάντε τα 

ρομπότ σας να κινούνται με ασφάλεια στη διασταύρωση, τηρώντας τους κανόνες 

προτεραιότητας. 

Προετοιμάστε με την ομάδα σας μια σύντομη επίδειξη του έργου σας με τα ρομπότ σας 

μπροστά στην τάξη. Ανταποκρίνεται με κριτική σκέψη στο έργο σας, σε σχόλια και 

αξιολόγηση από τους συνομηλίκους και τον δάσκαλό σας. Στη συνέχεια, γράψτε τις 

προσωπικές σας εμπειρίες από αυτό το έργο στο ημερολόγιό σας.  



MAKEITREAL Project    Erasmus+ KA2 2016-1-PL01-KA201-026492 

54 

Chapter 15: Εργαλείο αξιολόγησης 

Γενικές πληροφορίες για τον μαθητή/τρια 

Ονοματεπώνυμο  _______________________________  ηλικία  ______  

Σχολείο  __________________________________________ 

Τάξη  ________________________________ 

Μ.Ο. γενικής βαθμολογίας  ______________ 

Οικογενειακή κατάσταση  

 ☐ Έχει οικογενειακή υποστήριξη  ☐ Δεν έχει οικογενειακή υποστήριξη  

 

Τρία μαθήματα με τον 

μικρότερο βαθμό (αρχίζοντας 

από τον χαμηλότερο): 

Μ.Ο. Τρία μαθήματα με τον 

υψηλότερο βαθμό (αρχίζοντας 

από τον υψηλότερο): 

Μ.Ο. 

1.  1.  

2.  2.  

3.  3.  

 

Απουσίες που έκανε μέσα στο τρίμηνο πριν να αρχίσει να 

συμμετέχει στο πρόγραμμα RoboESL Project  

Αριθμός 

Απουσιών 

1. Δικαιολογημένες από το γιατρό 
 

2. Δικαιολογημένες από άλλο (γονείς κλπ) 
 

3. Αδικαιολόγητες  
 

 

 

Δυσκολίες που επηρεάζουν τη μάθηση  

Σημειώστε με  “X” την πρόταση που χαρακτηρίζει τον μαθητή/τριά σας  

 

Έχει δυσκολίες με την ανάγνωση  

Έχει δυσκολίες στα μαθηματικά  
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Έχει δυσκολία να καταλαβαίνει τα γραφήματα και τα σχήματα   

Έχει άλλες μαθησιακές δυσκολίες    

Έχει άλλες ειδικές ανάγκες  

Έχει δυσκολία συγκέντρωσης   

 

Μαθησιακή συμπεριφορά  

Απαντήστε σε όλες τις παρακάτω προτάσεις για τον/την μαθητή/μαθήτρια από 1-5, όπου 

1=ποτέ, 2 =σπάνια, 3 =μερικές φορές, 4 =συχνά, 5 =πάντοτε  

Είναι πάντοτε προετοιμασμένος/η στα μαθήματα   

Συνεργάζεται θετικά με τους καθηγητές  

Συνεργάζεται με τους συμμαθητές/συμμαθήτριες κατά τη διάρκεια του 

μαθήματος 

 

Είναι πρόθυμος/μη να δουλέψει κατά τη διάρκεια του μαθήματος  

Κατανοεί τη σχέση μεταξύ μαθήματος και απόδοσης  

Είναι πρόθυμος/η να κάνει επιπλέον εργασίες για να βελτιώση την απόδοσή 

του/της. 

 

Εχει καλή συμπεριφορά και ακολουθεί τους κανόνες του σχολείου.   

Είναι πρόθυμος/η να συμμετέχει σε εξωσχολικές δραστηριότητες μαζί με 

άλλους συμμαθητές/τριες  

 

Είναι πρόθυμος/η να συμμετέχει στη σχολική ζωή του σχολείου.  

Είναι πρόθυμος/η να συμμετέχει σε αθλητικές και καλλιτεχνικές 

δραστηριότητες που οργανώνονται στο σχολείο.  

 

Πιστεύει στην αξία της μάθησης   

 

Δυνατότητα επίλυσης προβλημάτων   

Απαντήστε σε όλες τις παρακάτω προτάσεις για τον/την μαθητή/μαθήτρια από 1-5, όπου 

1=ποτέ, 2 =σπάνια, 3 =μερικές φορές, 4 =συχνά, 5 =πάντοτε 

Είναι ικανός/ή να λύσει μόνος/η τις δυσκολίες που αντιμετωπίζει   

Ζητάει βοήθεια από τους καθηγητές  
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Βοηθάει στην επίλυση των διαφορών που παρουσιάζονται στην τάξη με ήρεμο 

τρόπο  

 

 

Κίνητρα- ενδιαφέρον  

 Απαντήστε σε όλες τις παρακάτω προτάσεις για τον/την μαθητή/μαθήτρια από 1-5, 

όπου 1=ποτέ, 2 =σπάνια, 3 =μερικές φορές, 4 =συχνά, 5 =πάντοτε 

Ενδιαφέρεται για όλα τα μαθήματα  

Ενδιαφέρεται για τα μαθήματα που έχει καλή απόδοση   

Ενδιαφέρεται να καταλάβει τα λάθη του/της και να τα διορθώσει  

Ενδιαφέρεται να βελτιωθεί  

Ενδιαφέρεται να ξεπεράσει τις μαθησιακές δυσκολίες του/της.   

Έχει ένα στόχο και προσπαθεί   

 

Προβλήματα που παρατηρήθηκαν  

Απαντήστε σε όλες τις παρακάτω προτάσεις για τον/την μαθητή/μαθήτρια από 1-5, όπου 

1=ποτέ, 2 =σπάνια, 3 =μερικές φορές, 4 =συχνά, 5 =πάντοτε 

Αργεί στο μάθημα   

Παρουσιάζει προβληματική συμπεριφορά κατά τη διάρκεια του διαλείμματος   

Εχει επιθετική συμπεριφορά προς τους συμμαθητές/τριες   

Έχει επιθετική συμπεριφορά προς τους καθηγητές   

Χρησιμοποιεί κακό λεξιλόγιο και μιλάει άσχημα στους συμμαθητές/τριες   

Χρησιμοποιεί κακό λεξιλόγιο και μιλάει άσχημα στους καθηγητές/τριες   

Αρνείται να συμμετέχει στο μάθημα   

Σε περίπτωση διαφωνίας αντιδρά επιθετικά   
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Chapter 16: Ερωτηματολόγιο Μαθητών 

Γειά σας ! Σε λίγο θα μάθετε πώς να δουλεύετε με τα ρομπότ ! Συγχαρητήρια ! Καλή 

διασκέδαση ! Πριν ξεκινήσουμε , μπορείτε να απαντήσετε σε μερικές ερωτήσεις ; Οι 

απαντήσεις είναι ανώνυμες ! 

1. Είμαι : 

 ☐ αγόρι   ☐ κορίτσι 

 

2. Είμαι μαθητής/τρια στο ___________________________________ (σχολείο) 

στην ________________________ τάξη. 

3. Μαθησιακές επιδόσεις. 

 Σημειώστε τη γνώμη σας στις ακόλουθες προτάσεις βαθμολογώντας από 1-5, 

όπου  1= διαφωνώ απόλυτα, 2 = διαφωνώ αρκετά, 3 = συμφωνώ λίγο, 4 = 

συμφωνώ αρκετά, 5 = συμφωνώ απόλυτα   

3.1. Μου αρέσει το μάθημα   

3.2. Οι βαθμοί μου εξαρτώνται από το διάβασμα   

3.3. Έρχομαι πάντοτε προετοιμασμένος/η στα μαθήματα  

3.4. Μου αρέσει να συνεργάζομαι με τους συμμαθητές/τριες μου στο 

μάθημα  

 

3.5. Μου αρέσει να εργάζομαι μόνος/η μου και να κάνω εργασίες   

3.6. Μου αρέσει να κάνω επιπλέον εργασίες   

3.7. Μου αρέσει να ακούω τους καθηγητές/τριες    

3.8. Μου αρέσει να κάνουμε πολλές και διαφορετικές δραστηριότητες στο 

μάθημα  

 

3.9. Μου αρέσει να κάνω πράγματα στο μάθημα   

3.10. Μου αρέσει να λύνω προβλήματα και να βρίσκω λύσεις μόνος/η μου  

3.11. Μου αρέσει να ξεχνώ για επιπλέον στοιχεία που αφορούν το μάθημα   

 

4. Έκανα  απουσίες είναι γιατί : Σημειώστε τη γνώμη σας στις ακόλουθες 

προτάσεις βαθμολογώντας από 1-5, όπου  1= διαφωνώ απόλυτα, 2 = διαφωνώ 

αρκετά, 3 = συμφωνώ λίγο, 4 = συμφωνώ αρκετά, 5 = συμφωνώ απόλυτα    

4.1.Ήμουν άρρωστος/η ή είχα ραντεβού με το γιατρό 
 

4.2.Είχα αγώνα σε κάποιο άθλημα ή κάτι άλλο να κάνω  
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4.3.Έπρεπε να βοηθήσω τους γονείς μου 
 

4.4.Ήταν κάτι απρόβλεπτο 
 

4.5.Είχα δουλειά 
 

4.6.Έπρεπε να φυλάξω τα αδέλφια μου  
 

4.7.Δεν ήθελα να πάω στο σχολείο  
 

4.8.Με πήρε ο ύπνος  
 

4.9.Δεν ήθελα να δω τους συμμαθητές/τριες μου  
 

4.10.  Δεν μου αρέσει να μαθαίνω   
 

 

5. Σημειώστε τρία μαθήματα που σας αρέσουν περισσότερο 

5.1._______________________________________ 

5.2._______________________________________ 

5.3._______________________________________ 

6. Σημειώτε τρία μαθήματα που σας αρέσουν λιγότερο  

6.1.____________________________________________ 

6.2.___________________________________________ 
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Chapter 17: Αξιολόγηση του εκπαιδευτικού 
προγράμματος  

Σας καλούμε να αξιολογήσετε το εκπαιδευτικό πρόγραμμα στο οποίο συμμετείχατε . 

Παρακαλούμε να απαντήσετε στις ακόλουθες ερωτήσεις. Σας ευχαριστούμε πολύ. 

Παρακαλούμε να βαθμολογήσετε τις ακόλουθες προτάσεις χρησιμοποιώντας την κλίμακα 

από 1-5,  όπου  1= Διαφωνώ απόλυτα, 5= Συμφωνώ απόλυτα σημειώνοντας με κύκλο την 

απάντησή σας. 

1. Ξέρω να χρησιμοποιώ εκπαιδευτικές καινοτομικές δραστηριότητες που βασίζονται 

στην ρομποτική για να αντιμετωπίσω τον κίνδυνο της σχολικής αποτυχίας στους 

μαθητές/τριές μου. 

1     2        3           4               5 

2. Καταλαβαίνω την διδακτική μεθοδολογία που βασίζεται στην ρομποτική και που 

έχει τις βάσεις της στον επικοδομιτισμό και στις αρχές της μάθησης με την μέθοδο 

του  project.  

1     2        3           4               5 

3. Ξέρω να χρησιμοποιώ την διδακτική μεθοδολογία που βασίζεται στην ρομποτική 

και που έχει τις βάσεις της στον επικοδομιτισμό και στις αρχές της μάθησης με την 

μέθοδο του  project. 

1     2        3           4               5 

4. Ξέρω να εφαρμόζω διδακτικές δραστηριότητες χρησιμοποιώντας την 

εκπαιδευτική ρομποτική  

1     2        3           4               5 

5. Ξέρω να χρησιμοποιώ τις οδηγίες που αναπτύχθηκαν για χρήση με το Open 

Educational Resources   

1     2        3           4               5 

6.  Καταλαβαίνω πώς να οργανώνω εκπαιδευτικές ρομποτικές δραστηριότητες στο 

σχολείο μου. 

1     2        3           4               5 

7. Ξέρω πώς να χρησιμοποιώ τις οδηγίες της αξιολόγησης καθώς και τα εργαλεία (για 

την αξιολόγηση της αποτελεσματικότητας των εκπαιδευτικών ρομποτικών 

δραστηριοτήτων για την αποφυγή της σχολικής αποτυχίας/ΕSL) . 

1     2        3           4               5 

8.  Ξέρω να χρησιμοποιώ την ηλεκτρονική εξ-αποστάσεως πλατφόρμα μάθησης  
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1     2        3           4               5 

9. Έχετε κάποια σχόλια να κάνετε για την βελτίωση και την περαιτέρω ανάπτυξη των 

μαθημάτων αυτής της εκπαιδευτικής σειράς ; 

_________________________________________________________________________

_________________________________________________________________________

_________________________________________________________________________

_________________________________________________________________________

________ 

Σας ευχαριστούμε ! 


