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1. ΣΕΝΑΡΙΟ
1.1 Τίτλος σεναρίου
Ανακάλυψη και χρήση υπερηχητικών αισθητήρων σε εκπαιδευτικό ρομπότ: κατανόηση του αυτοματισμού, της ανίχνευσης εμποδίων και της καθοδήγησης εμπνευσμένης από νυχτερίδες
1.2 Ηλικιακή ομάδα-στόχος
Τάξη 10 έως 13 (15-18 ετών)
Πρόγραμμα Σπουδών: Λύκειο
Θεματική Ενότητα : Ρομποτική, Επιστήμη Υπολογιστών, Τεχνολογία, Περιβαλλοντική Εκπαίδευση
Θέματα/υποθέματα : Προγραμματισμός μπλοκ, Αισθητήρες, Ρομποτική
Αναμενόμενα μαθησιακά αποτελέσματα:
Οι μαθητές θα:
· Κατανοήσουν τις έννοιες της διαλογής απορριμμάτων και γιατί η ανακύκλωση είναι σημαντική
· Προγραμματίσουν το FossBot οπτικά (με βάση μπλοκ) χρησιμοποιώντας βρόχους και υποθετικούς όρους
· Χρησιμοποιήσουν ενσωματωμένους αισθητήρες (υπερηχητικούς, φωτός, υπέρυθρους) εντός των ρεαλιστικών δυνατοτήτων του FossBot για την ανίχνευση περιβαλλοντικών συνθηκών
· Συνεργαστούν για να βελτιώσουν τις συμπεριφορές των ρομπότ
· Συνδέσουν τη μάθηση STEM με τη βιωσιμότητα, όπως ενθαρρύνεται στα ευρωπαϊκά εκπαιδευτικά πλαίσια που δίνουν έμφαση στη βιωσιμότητα και την επίλυση προβλημάτων μέσω πραγματικών εργασιών.
1.3 Εκτιμώμενη διάρκεια
180 λεπτά

1.4 Θέματα που καλύπτονται
Τεχνολογία, Επιστήμη Υπολογιστών, Μηχανικές Επιστήμες, περιβαλλοντική εκπαίδευση
1.5 Προαπαιτούμενες γνώσεις
Οι μαθητές πρέπει να είναι εξοικειωμένοι με ένα περιβάλλον οπτικού προγραμματισμού. Πρέπει να είναι σε θέση να δημιουργούν και να εντοπίζουν σφάλματα σε προγράμματα. Πρέπει να κατανοούν τις έννοιες των βρόχων και των εντολών υπό όρους και να τις έχουν εφαρμόσει σε ένα περιβάλλον οπτικού προγραμματισμού.


1.6 Στόχος του σεναρίου
1.6.1 Μαθησιακοί στόχοι/αποτελέσματα
Οι μαθητές θα:
· Κατανοούν τις έννοιες της διαλογής απορριμμάτων και γιατί η ανακύκλωση είναι σημαντική
· Προγραμματίζουν το FossBot οπτικά (με βάση μπλοκ) χρησιμοποιώντας βρόχους και υποθετικούς όρους
· Χρησιμοποιούν ενσωματωμένους αισθητήρες (υπερηχητικούς, φωτός, υπέρυθρους) εντός των ρεαλιστικών δυνατοτήτων του FossBot για την ανίχνευση περιβαλλοντικών συνθηκών
· Συνεργάζονται για να βελτιώσουν τις συμπεριφορές των ρομπότ
· Συνδέουν τη μάθηση STEM με τη βιωσιμότητα, όπως ενθαρρύνεται στα ευρωπαϊκά εκπαιδευτικά πλαίσια που δίνουν έμφαση στη βιωσιμότητα και την επίλυση προβλημάτων μέσω πραγματικών εργασιών.
1.6.2 Εκπαιδευτικοί στόχοι
Μέσω της διδασκαλίας, ο εκπαιδευτικός στοχεύει στην:
· Ανάπτυξη τεχνικών δεξιοτήτων των μαθητών στη ρομποτική και τον βασικό προγραμματισμό.
· Ενίσχυση την αλγοριθμικής σκέψης μέσω της χρήσης συνθηκών, βρόχων και ανατροφοδότησης αισθητήρων.
· Ενθάρρυνση τη δημιουργικότητας και την αυτονομίας μέσω πρακτικών πειραματισμών.
· Προώθηση τη συνεργασίας, την επικοινωνία και την κοινή επίλυση προβλημάτων εντός ομάδων.
· Αύξηση της ευαισθητοποίησης των μαθητών σχετικά με το πώς οι απλές τεχνολογίες μπορούν να συμβάλουν στην προστασία του περιβάλλοντος και τη βιώσιμη ανάπτυξη.
Παραδείγματα τεχνολογικών εφαρμογών που σχετίζονται με τη διαχείριση αποβλήτων:
· Έξυπνοι κάδοι απορριμμάτων που χρησιμοποιούν αισθητήρες απόστασης για την ανίχνευση των επιπέδων πλήρωσης.
· Αυτοματοποιημένες ειδοποιήσεις για βελτιστοποίηση της συλλογής αποβλήτων.
· Ρομπότ που χρησιμοποιούνται σε κέντρα ανακύκλωσης για να βοηθήσουν στις διαδικασίες διαλογής.
· Συστήματα παρακολούθησης περιβάλλοντος που μειώνουν τη ρύπανση και τη σπατάλη πόρων

2. ΑΝΑΠΤΥΞΗ ΤΟΥ ΣΧΕΔΙΟΥ ΜΑΘΗΜΑΤΟΣ
2.1 Περιγραφή των δραστηριοτήτων διδασκαλίας και μάθησης
Αυτό το σενάριο βασίζεται στη βιωματική και διερευνητική μάθηση, χρησιμοποιώντας το εκπαιδευτικό ρομπότ FOSSBot2.0 και το οπτικό, βασισμένο σε μπλοκ προγραμματιστικό περιβάλλον του, σύμφωνα με την παιδαγωγική προσέγγιση του έργου STEPS.
Η μαθησιακή διαδικασία επικεντρώνεται στην εξερεύνηση και τον πειραματισμό. Οι μαθητές ενθαρρύνονται να δοκιμάζουν συμπεριφορές αισθητήρων, να προσαρμόζουν παραμέτρους και να βελτιώνουν τα προγράμματά τους μέσω παρατήρησης και δοκιμής και λάθους. Δεν παρέχεται πλήρως ολοκληρωμένη λύση, επιτρέποντας στους μαθητές να δομούν ενεργά την κατανόησή τους.
Η συνεργατική μάθηση ενισχύεται μέσω της ομαδικής εργασίας, με τους μαθητές να εργάζονται σε ομάδες των 3 έως 5 μαθητών για να σχεδιάσουν, να προγραμματίσουν και να δοκιμάσουν τις ρομποτικές τους λύσεις. Αυτή η προσέγγιση ενισχύει την κοινωνική αλληλεπίδραση, τις δεξιότητες επικοινωνίας και τη συλλογική οικοδόμηση γνώσης.
Το σενάριο ενσωματώνει στοιχεία παιχνιδοποίησης για να αυξήσει το κίνητρο και την εμπλοκή. Οι μαθητές αναλαμβάνουν τον ρόλο μιας «περιπόλου διαχείρισης αποβλήτων» και δημιουργούν διαδραστικές ρομποτικές συμπεριφορές χρησιμοποιώντας αισθητήρες, LED, ηχητικά σήματα και κίνηση, που μοιάζουν με προκλήσεις που θυμίζουν παιχνίδι.
Ένα φύλλο εργασίας χρησιμοποιείται για να καθοδηγήσει τους μαθητές σε πέντε (5) διαδοχικές δραστηριότητες:
Δραστηριότητα 1: Εισαγωγή στη διαχείριση αποβλήτων και στις περιβαλλοντικές προκλήσεις
Σύντομη εισαγωγή στα συμφραζόμενα που αφορά την παραγωγή αποβλήτων, την ανακύκλωση και τις περιβαλλοντικές επιπτώσεις των κακώς διαχειριζόμενων αποβλήτων. Συζήτηση σχετικά με το πώς η τεχνολογία και η ρομποτική μπορούν να βοηθήσουν στην παρακολούθηση και τη βελτίωση των πρακτικών διαχείρισης αποβλήτων.
Δραστηριότητα 2: Ανακάλυψη αισθητήρων FossBot και της διεπαφής προγραμματισμού
Οι μαθητές εξερευνούν τη διεπαφή προγραμματισμού FossBot που βασίζεται σε μπλοκ και προσδιορίζουν τα μπλοκ που σχετίζονται με την κίνηση, τους αισθητήρες, τους βρόχους και τις υπό όρους δηλώσεις. Ελέγχουν βασικές μετρήσεις από υπερηχητικούς, φωτεινούς και υπέρυθρους αισθητήρες.
Δραστηριότητα 3: Βασικός προγραμματισμός – Ανίχνευση κάδων απορριμμάτων
Οι μαθητές προγραμματίζουν το FossBot να κινείται σε μια καθορισμένη περιοχή και να ανιχνεύει έναν «κάδο απορριμμάτων» χρησιμοποιώντας τον υπερηχητικό αισθητήρα. Το ρομπότ σταματά και στέλνει σήμα ανίχνευσης χρησιμοποιώντας μια λυχνία LED ή ήχο όταν πλησιάζει τον κάδο.
Δραστηριότητα 4: Προηγμένος προγραμματισμός – Ειδοποίηση έξυπνου κάδου απορριμμάτων
Οι μαθητές βελτιώνουν το πρόγραμμά τους έτσι ώστε το FossBot να προσομοιώνει μια έξυπνη επιθεώρηση κάδου απορριμμάτων. Χρησιμοποιώντας μετρήσεις απόστασης, το ρομπότ ανιχνεύει πότε ένας κάδος θεωρείται «γεμάτος» και ενεργοποιεί μια οπτική ή/και ηχητική ειδοποίηση.
Δραστηριότητα 5: Αξιολόγηση των αποκτηθεισών γνώσεων
Χρησιμοποιείται μια διαδραστική δραστηριότητα αξιολόγησης (κουίζ ή άσκηση αντιστοίχισης) για την εμπέδωση της μάθησης. Οι μαθητές αναγνωρίζουν λειτουργίες αισθητήρων, εξηγούν τη λογική προγραμματισμού και συσχετίζουν ρομποτικές συμπεριφορές με εφαρμογές διαχείρισης αποβλήτων στον πραγματικό κόσμο.

Για την εκτέλεση των δραστηριοτήτων, το FOSSBot2.0 πρέπει να είναι προ-συγχρονισμένο με το τοπικό δίκτυο Wi-Fi και οι μαθητές πρέπει να έχουν πρόσβαση στη διεπαφή προγραμματισμού του FossBot από έναν υπολογιστή ή tablet συνδεδεμένο στο ίδιο δίκτυο.


2.2 Φύλλα εργασίας
Δραστηριότητα 1
Εισαγωγή στη διαχείριση αποβλήτων και την έξυπνη παρακολούθηση αποβλήτων
Η διαχείριση των αποβλήτων αποτελεί μια σημαντική περιβαλλοντική πρόκληση στις σύγχρονες κοινωνίες. Περιλαμβάνει τη συλλογή, τη διαλογή, την ανακύκλωση και την απόρριψη των αποβλήτων που παράγονται από ανθρώπινες δραστηριότητες. Η κακή διαχείριση των αποβλήτων μπορεί να οδηγήσει σε ρύπανση του εδάφους, του νερού και του αέρα, καθώς και σε κινδύνους για την υγεία των ανθρώπων και των ζώων.
Η τεχνολογία μπορεί να διαδραματίσει σημαντικό ρόλο στη βελτίωση της διαχείρισης των αποβλήτων. Αισθητήρες και ρομποτικά συστήματα μπορούν να χρησιμοποιηθούν για την παρακολούθηση των κάδων απορριμμάτων, την ανίχνευση της πλήρωσής τους και τη βελτιστοποίηση της συλλογής των απορριμμάτων. Σε αυτήν τη δραστηριότητα, θα εξερευνήσουμε πώς ένα απλό εκπαιδευτικό ρομπότ, το FossBot, μπορεί να προσομοιώσει ένα έξυπνο σύστημα παρακολούθησης αποβλήτων.
Παρακολούθηση στάθμης πλήρωσης κάδου απορριμμάτων
Ένας έξυπνος κάδος απορριμμάτων μπορεί να χρησιμοποιήσει έναν αισθητήρα απόστασης για να εκτιμήσει πόσο γεμάτος είναι. Η αρχή είναι απλή: όσο μικρότερη είναι η απόσταση μεταξύ του αισθητήρα και των απορριμμάτων μέσα στον κάδο, τόσο πιο γεμάτος είναι ο κάδος.
Ο υπερηχητικός αισθητήρας εκπέμπει ένα ηχητικό κύμα προς το εσωτερικό του κάδου και μετρά τον χρόνο που χρειάζεται για να επιστρέψει η ηχώ μετά την ανάκλαση από τα απόβλητα. Χρησιμοποιώντας αυτόν τον χρόνο, το σύστημα μπορεί να υπολογίσει την απόσταση μεταξύ του αισθητήρα και της επιφάνειας των αποβλήτων.
Ερώτηση: Γιατί είναι χρήσιμο να ανιχνεύουμε πότε ένας κάδος απορριμμάτων είναι γεμάτος;
Απάντηση:……………………………………………………………………………………………………………..
Παραδείγματα τεχνολογικών εφαρμογών στη διαχείριση αποβλήτων
Τα έξυπνα συστήματα παρακολούθησης αποβλήτων χρησιμοποιούνται ήδη σε πολλές πραγματικές καταστάσεις:
Κάδοι αστικών απορριμμάτων εξοπλισμένοι με αισθητήρες που υποδεικνύουν πότε πρέπει να αδειάσουν
Βελτιστοποίηση των οδών συλλογής αποβλήτων για τη μείωση της κατανάλωσης καυσίμων και της ρύπανσης
Κέντρα ανακύκλωσης που χρησιμοποιούν αυτοματοποιημένα συστήματα για να βοηθήσουν στη διαλογή απορριμμάτων
Συστήματα παρακολούθησης περιβάλλοντος για τη μείωση της ρύπανσης από σκουπίδια σε δημόσιους χώρους
Άσκηση εφαρμογής
Ένας έξυπνος κάδος απορριμμάτων είναι εξοπλισμένος με έναν υπερηχητικό αισθητήρα.
Όταν ο κάδος είναι άδειος, η μετρούμενη απόσταση είναι 30 cm.
Όταν ο κάδος είναι σχεδόν γεμάτος, η μετρούμενη απόσταση είναι 6 cm.
Ερώτηση:
Σε ποια απόσταση θα αποφασίζατε ότι ο κάδος θα πρέπει να θεωρείται «γεμάτος» και θα πρέπει να ενεργοποιηθεί μια ειδοποίηση;
Επιλεγμένη απόσταση κατωφλίου = ……………………………………… cm


Δραστηριότητα 2
Εξοικείωση με το περιβάλλον προγραμματισμού FOSSBot
Χρησιμοποιώντας ένα εργαλείο δημιουργίας εικόνων (όπως το https://h5p.org/image-hotspots), θα δημιουργηθούν διαδραστικά σημεία στα κουμπιά της παρακάτω εικόνας για να περιγραφεί η λειτουργία του καθενός:
· Αποθήκευση του κώδικα
· Αρχική σελίδα διεπαφής FOSSBot
· Εκτελέστε το πρόγραμμα
· Διακοπή εκτέλεσης προγράμματος
· Κάδος ανακύκλωσης
· Παλέτα μπλοκ
· Ζώνη απόθεσης πλακιδίων
Δραστηριότητα 2 – Πρακτική ανακάλυψη
1. Ανοίξτε το FOSSBot. Περιμένετε λίγα δευτερόλεπτα για να συνδεθεί στο τοπικό σας δίκτυο.
2. Σε έναν υπολογιστή ή φορητό υπολογιστή που είναι συνδεδεμένος στο ίδιο δίκτυο με το ρομπότ, ανοίξτε το Chrome ή τον Firefox και μεταβείτε στη διεύθυνση URL: http://fossbot-000.local:8081 για να αποκτήσετε πρόσβαση στη διεπαφή του FOSSBot.
3. Ανεβάστε [image: Une image contenant blanc, symbole, Police, conception

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.]το έργο " obstacle black box.xml ".
4. Κάντε κλικ στην επιλογή Επεξεργασία .[image: ]
5. Εκτελέστε [image: Une image contenant vert, Graphique, logo, symbole

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.]το έργο.
6. Τι παρατηρείτε;
…… 
...
7. Μεταβείτε στην αρχική σελίδα [image: ]της διεπαφής του FOSSBot.
8. Επιλογή ρυθμίσεων[image: ]
9. Αλλάξτε την τιμή σε «ανιχνεύτηκε εμπόδιο True εάν η τιμή του αισθητήρα είναι μικρότερη από», έτσι ώστε το FOSSBot να σταματά σχετικά κοντά σε οποιοδήποτε εμπόδιο. Αποθηκεύστε τις αλλαγές.
10. Επιστρέψτε στη λειτουργία επεξεργασίας [image: ]στην εργασία "obstacle black box.xml".
11. Εκτελέστε [image: Une image contenant Graphique, cercle, vert, Caractère coloré

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.]το έργο.
12. Τι παρατηρείτε;
…… .....
…… ...
13. Εάν το FOSSBot δεν σταματήσει στη σωστή θέση που περιμένατε, επαναλάβετε τα βήματα 7-12


Δραστηριότητα 3
Βασικός προγραμματισμός ρομπότ – Ανίχνευση κάδων απορριμμάτων
Μεταβείτε στην αρχική σελίδα της διεπαφής του FOSSBot.
Δημιουργήστε ένα νέο έργο.
Ονομάστε το «Ανίχνευση Κάδων Απορριμμάτων».
Στη «σύντομη περιγραφή του νέου έργου», γράψτε: «Εντοπίστε έναν κάδο απορριμμάτων και σταματήστε το ρομπότ όταν τον φτάσετε».
Για να επιθεωρήσει έναν κάδο απορριμμάτων, το ρομπότ πρέπει πρώτα να είναι σε θέση να τον ανιχνεύσει. Θα χρησιμοποιήσουμε τον υπερηχητικό αισθητήρα για να μετρήσουμε την απόσταση μεταξύ του ρομπότ και του κάδου.
Χρησιμοποιώντας τα κατάλληλα μπλοκ, εμφανίστε την απόσταση που μετρήθηκε από τον υπερηχητικό αισθητήρα.
Μετακινήστε ένα χαρτόκουτο (που αντιπροσωπεύει έναν κάδο απορριμμάτων) όλο και πιο κοντά στο ρομπότ.
Βρείτε τα όρια του αισθητήρα:
Ελάχιστη απόσταση: .................................................
Μέγιστη απόσταση: .................................................
Διακοπή εκτέλεσης προγράμματος.
Τροποποιήστε το πρόγραμμά σας έτσι ώστε το ρομπότ να κινείται προς τα εμπρός και να σταματά όταν η απόσταση από τον κάδο είναι μικρότερη από 15 cm.
Εμφάνιση του μηνύματος: «Εντοπίστηκε κάδος απορριμμάτων στα xxx cm»
Εκτελέστε το πρόγραμμά σας και παρατηρήστε τις τιμές που εμφανίζονται στην οθόνη.
Δραστηριότητα 4
Προηγμένος προγραμματισμός – Έξυπνη ειδοποίηση κάδου απορριμμάτων
Μεταβείτε στην αρχική σελίδα της διεπαφής του FOSSBot.
Δημιουργήστε ένα νέο έργο.
Ονομάστε το «Έξυπνη Ειδοποίηση Κάδου».
Στη «σύντομη περιγραφή του νέου έργου», γράψτε: «Εντοπισμός πότε ένας κάδος απορριμμάτων είναι γεμάτος και ειδοποίηση του χρήστη».
Σε αυτήν τη δραστηριότητα, ο υπερηχητικός αισθητήρας θα χρησιμοποιηθεί για την προσομοίωση της στάθμης πλήρωσης ενός κάδου απορριμμάτων.
Τοποθετήστε το ρομπότ μπροστά από ένα κουτί που αντιπροσωπεύει έναν κάδο απορριμμάτων.
Προσθέστε σταδιακά αντικείμενα (χαρτί, πλαστικά ποτήρια) μέσα στο κουτί για να προσομοιώσετε το γέμισμα του κάδου.
Τροποποιήστε το πρόγραμμά σας έτσι ώστε:
Όταν η μετρούμενη απόσταση είναι μεγαλύτερη από το επιλεγμένο όριο, η λυχνία LED ανάβει με πράσινο χρώμα.
Όταν η μετρούμενη απόσταση είναι μικρότερη από το όριο, το ρομπότ:
· Αναβοσβήνει μια κόκκινη λυχνία LED
· Αναπαράγει μια ηχητική ειδοποίηση
· Εκτελέστε το πρόγραμμά σας και δοκιμάστε διαφορετικά επίπεδα πλήρωσης.


Δραστηριότητα 5
Δραστηριότητες αξιολόγησης γνώσεων
Ποιος αισθητήρας χρησιμοποιείται για την εκτίμηση της στάθμης πλήρωσης ενός κάδου απορριμμάτων;
α) Αισθητήρας φωτός
β) Αισθητήρας υπερήχων
γ) Αισθητήρας ήχου
δ) Αισθητήρας αερίου
Ποια δομή μπλοκ επιτρέπει στο ρομπότ να λάβει μια απόφαση;
α) Βρόχος
β) Αν… τότε… αλλιώς
γ) Μεταβλητή
δ) Συμβάν
Όταν ο κάδος απορριμμάτων γεμίσει περισσότερο, η απόσταση που μετράται από τον υπερηχητικό αισθητήρα:
α) Αυξήσεις
β) Μειώσεις
Ποια ενέργεια είναι η καταλληλότερη όταν ένας κάδος εντοπιστεί ως γεμάτος;
α) Συνεχίστε να κινείστε
β) Ενεργοποίηση οπτικής ή ηχητικής ειδοποίησης
γ) Απενεργοποιήστε το ρομπότ
δ) Αύξηση ταχύτητας
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Η υποστήριξη της Ευρωπαϊκής Επιτροπής για την παραγωγή αυτής της δημοσίευσης δεν συνιστά έγκριση του περιεχομένου της, το οποίο αντικατοπτρίζει μόνο τις απόψεις των συγγραφέων, και η Επιτροπή δεν μπορεί να θεωρηθεί υπεύθυνη για οποιαδήποτε χρήση των πληροφοριών που περιέχονται σε αυτήν.
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