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1. ΣΕΝΑΡΙΟ
1.1 Τίτλος Σεναρίου
Από τη Σχετική στην Απόλυτη – Μάθηση πλοήγησης χρησιμοποιώντας απόλυτες θέσεις.
1.2 Ηλικιακή Ομάδα-στόχος
Από την 10η τάξη έως το Πανεπιστήμιο (15 - 21+ ετών)
Πρόγραμμα Σπουδών: Λύκειο & Πανεπιστήμιο
Θεματική Ενότητα: Υπολογιστική σκέψη, ρομποτική, συστήματα συντεταγμένων
Θέματα/Υποθέματα: Τοποθέτηση και κίνηση, απόλυτες έναντι σχετικών συντεταγμένων, αλγοριθμική λογική, γεωμετρία στον προγραμματισμό
Αναμενόμενα Μαθησιακά Αποτελέσματα:
Οι μαθητές θα είναι σε θέση να:
· Διακρίνουν μεταξύ σχετικής και απόλυτης τοποθέτησης σε έναν δισδιάστατο χώρο.
· Προγραμματίζουν ένα ρομπότ ώστε να πλοηγείται χρησιμοποιώντας τόσο σχετικές κινήσεις όσο και απόλυτες συντεταγμένες.
· Χρησιμοποιούν ένα οπτικό περιβάλλον προγραμματισμού για να υλοποιήσετε τη λογική τοποθέτησης.
· Εφαρμόζουν γεωμετρική και χωρική συλλογιστική για να σχεδιάσετε και να εκτελέσετε ακριβείς κινήσεις ρομπότ.
· Αναλύουν και μετατρέψτε οδηγίες κίνησης από ένα σύστημα συντεταγμένων σε ένα άλλο.
· Συνεργάζονται για τη δοκιμή, τον εντοπισμό σφαλμάτων και τη βελτίωση προγραμμάτων πλοήγησης.
1.3 Εκτιμώμενη διάρκεια
45 λεπτά

1.4 Εμπλεκόμενες Θεματικές Περιοχές
Επιστήμη Υπολογιστών, Μαθηματικά, Τεχνολογία, Ρομποτική

1.5 Προαπαιτούμενες γνώσεις
Οι μαθητές θα πρέπει να:
· Είναι εξοικειωμένοι με τη χρήση ενός οπτικού περιβάλλοντος προγραμματισμού.
· Κατανοούν βασικές κινήσεις του ρομπότ, όπως η κίνηση προς τα εμπρός και η στροφή.
· Κατανοούν τα βασικά των συστημάτων συντεταγμένων (θέσεις x, y σε ένα πλέγμα).
· Έχουν προηγούμενη γνώση στοιχειώδους τριγωνομετρίας:
· Σχέσεις ορθογωνίου τριγώνου
· Χρήση ημιτόνου, συνημίτονου και εφαπτομένης
· Υπολογισμός γωνιών χρησιμοποιώντας αντίστροφες τριγωνομετρικές συναρτήσεις (π.χ., τόξο εφαπτομένης)
1.6 Σκοπός του Σεναρίου
Να βοηθήσει τους μαθητές να κατανοήσουν και να εφαρμόσουν τις έννοιες της σχετικής και απόλυτης τοποθέτησης μέσω εργασιών προγραμματισμού και πλοήγησης ρομπότ.

1.6.1 Μαθησιακοί Στόχοι/Αποτελέσματα
Οι μαθητές θα:
· Χειρίζονται το περιβάλλον προγραμματισμού FOSSBot.
· Διακρίνουν μεταξύ σχετικών και απόλυτων συντεταγμένων σε έναν δισδιάστατο χώρο.
· Προγραμματίζουν το ρομπότ να κινείται σε συγκεκριμένα σημεία χρησιμοποιώντας τόσο σχετικές μετατοπίσεις όσο και απόλυτη τοποθέτηση.
· Χρησιμοποιούν τριγωνομετρικές συναρτήσεις για να υπολογίσετε κατευθύνσεις και γωνίες μεταξύ σημείων.
· Μεταφράζουν χωρικά προβλήματα σε αλγοριθμικές λύσεις.
· Συνεργάζονται για τη δοκιμή, τον εντοπισμό σφαλμάτων και τη βελτίωση των προγραμμάτων πλοήγησης.
1.6.2 Διδακτικοί Στόχοι
Ο εκπαιδευτικός στοχεύει να:
· Αναπτύξουν οι μαθητές τη χωρική συλλογιστική και την ευχέρεια στο σύστημα συντεταγμένων.
· Ενισχύσει της σύνδεση μεταξύ της μαθηματικής θεωρίας και της φυσικής εφαρμογής.
· Εισάγει βασικές τριγωνομετρικές εφαρμογές στη ρομποτική.
· Ενθαρρύνει την επίλυση προβλημάτων μέσω σχεδιασμού βήμα προς βήμα και υπολογισμού γωνιών.
· Ενθαρρύνει την ομαδική εργασία και τις επαναληπτικές δοκιμές για να βελτιώσετε την ακρίβεια του ρομπότ.


2. ΑΝΑΠΤΥΞΗ ΣΧΕΔΙΟΥ ΜΑΘΗΜΑΤΟΣ
2.1 Περιγραφή Διδακτικών και Μαθησιακών Δραστηριοτήτων
Αυτό το σενάριο χρησιμοποιεί βιωματική και διερευνητική μάθηση χρησιμοποιώντας το FOSSBot και το οπτικό περιβάλλον προγραμματισμού του.
Η μαθησιακή διαδικασία επικεντρώνεται στην εξερεύνηση, ενθαρρύνοντας τους μαθητές να πειραματιστούν με εντολές και συνθήκες δημιουργώντας ένα διαδραστικό έργο. Δεν παρέχονται έτοιμες λύσεις, προωθώντας την ανακάλυψη γνώσης μέσω παρατήρησης και δοκιμής.
Η συνεργατική μάθηση ενισχύεται μέσω της ομαδικής εργασίας, καθώς οι μαθητές εργάζονται σε ομάδες των 3-5 ατόμων για να αναπτύξουν τα έργα τους, ενισχύοντας την κοινωνική αλληλεπίδραση και τη συλλογική οικοδόμηση γνώσης.
Το σενάριο ενισχύει σταδιακά την κατανόηση των μαθητών σχετικά με την πλοήγηση ρομπότ, μεταβαίνοντας από τις σχετικές εντολές κίνησης στην απόλυτη τοποθέτηση. Μέσω πρακτικών δραστηριοτήτων προγραμματισμού, οι μαθητές αναπτύσσουν χωρική συλλογιστική, εφαρμόζουν τριγωνομετρικές αρχές και σχεδιάζουν τις δικές τους συναρτήσεις πλοήγησης. Αυτή η δομημένη μαθησιακή πορεία τους επιτρέπει να μετατρέπουν απόλυτες συντεταγμένες σε εκτελέσιμες εντολές κίνησης, γεφυρώνοντας μαθηματικές έννοιες και φυσική ρομποτική.
Για τη διδασκαλία χρησιμοποιείται ένα φύλλο εργασίας, το οποίο καθοδηγεί τους μαθητές σε επτά (7) διαδοχικές δραστηριότητες:
Δραστηριότητα 1: Εξερεύνηση σχετικών κινήσεων. 
Οι μαθητές μαθαίνουν πώς το ρομπότ ανταποκρίνεται σε απλές εντολές κίνησης όπως εμπρός και στροφή. Παρατηρούν πώς κάθε εντολή επηρεάζει τη θέση και τον προσανατολισμό του ρομπότ, θέτοντας τα θεμέλια για την κατανόηση της κατευθυντικής λογικής.
Δραστηριότητα 2: Σχεδίαση απόλυτων θέσεων. 
Οι μαθητές εισάγονται στα πλέγματα συντεταγμένων και τους ανατίθεται η αποστολή να φτάσουν σε συγκεκριμένα σημεία (x, y) χρησιμοποιώντας μόνο εντολές σχετικής κίνησης. Αυτή η δραστηριότητα ενισχύει την χωρική τους επίγνωση και την κατανόηση της απόλυτης τοποθέτησης.
Δραστηριότητα 3: Συνδυασμός θέσης και προσανατολισμού. 
Παρακολουθώντας τον προσανατολισμό και την τοποθεσία του ρομπότ μετά από κάθε κίνηση, οι μαθητές συνδέουν τις αλλαγές κατεύθυνσης με τον αντίκτυπό τους στην πλοήγηση. Αυτό ενισχύει την έννοια της κατεύθυνσης και της κατευθυντικής συλλογιστικής.
Δραστηριότητα 4: Υπολογισμός της σχετικής κίνησης για την επίτευξη ενός στόχου. 
Χρησιμοποιώντας την τριγωνομετρία, οι μαθητές μαθαίνουν πώς να υπολογίζουν τη γωνία και την απόσταση που απαιτούνται για να φτάσουν σε ένα σημείο-στόχο από μια τρέχουσα θέση. Ελέγχουν τους υπολογισμούς τους προγραμματίζοντας χειροκίνητα τις αντίστοιχες οδηγίες στροφής και κίνησης.
Δραστηριότητα 5: Δημιουργία μιας συνάρτησης GoTo(x, y). 
Οι μαθητές σχεδιάζουν μια συνάρτηση που μετατρέπει τις απόλυτες συντεταγμένες στόχου σε σχετικές εντολές ρομπότ. Δεδομένης μιας τρέχουσας θέσης και κατεύθυνσης, η συνάρτηση εξάγει μια γωνία στροφής ακολουθούμενη από μια κίνηση προς τα εμπρός, μεταφράζοντας αποτελεσματικά την απόλυτη πλοήγηση σε οδηγίες φιλικές προς τα ρομπότ.
Δραστηριότητα 6: Πρόκληση – Απόλυτος σχεδιασμός διαδρομής. 
Οι μαθητές χρησιμοποιούν τη συνάρτηση GoTo(x, y) για να μετακινήσουν το ρομπότ μέσα από μια σειρά προκαθορισμένων σημείων αναφοράς. Αυτό ελέγχει την κατανόησή τους σχετικά με τους μετασχηματισμούς συντεταγμένων και την ικανότητά τους να ακολουθούν με ακρίβεια τις σχετικές κινήσεις.
Δραστηριότητα 7: Τελική αξιολόγηση και αναστοχασμός. 
Οι μαθητές αξιολογούν την ακρίβεια και την αποτελεσματικότητα της στρατηγικής πλοήγησής τους, αναστοχάζονται τη λογική κωδικοποίησης και εξετάζουν πώς τα αφηρημένα μαθηματικά εφαρμόζονται σε πραγματικές προκλήσεις ρομποτικής.

Για την υλοποίηση των δραστηριοτήτων, το FOSSBot πρέπει να είναι προ-συγχρονισμένο με το τοπικό δίκτυο Wi-Fi.



2.2 Φύλλα εργασίας
Δραστηριότητα 1 - Εξερεύνηση Σχετικών Κινήσεων
Στόχος: Κατανόηση του τρόπου με τον οποίο κινείται το ρομπότ χρησιμοποιώντας σχετικές οδηγίες (εμπρός, στροφή).
· Οι μαθητές προγραμματίζουν απλές κινήσεις: κίνηση προς τα εμπρός, στροφή,...
· Παρατηρούν πώς κάθε εντολή επηρεάζει τη θέση και την κατεύθυνση του ρομπότ.
· Εισάγεται η έννοια της έμμεσης θέσης και της κατεύθυνσης.
Δραστηριότητα 2 - Σχεδίαση Απόλυτων Θέσεων
Στόχος: Αναπαράσταση και προσέγγιση συγκεκριμένων συντεταγμένων (x, y) σε ένα πλέγμα.
· Στους μαθητές δίνονται σταθερές συντεταγμένες για να φτάσουν.
· Πρέπει να καταλάβουν μια ακολουθία σχετικών εντολών για να φτάσουν σε αυτά τα σημεία.
· Εισαγωγή στη γραφική αναπαράσταση απόλυτων θέσεων.
Δραστηριότητα 3 - Συνδυασμός Θέσης και Προσανατολισμού
Στόχος: Παρακολούθηση της θέσης και της κατεύθυνσης του ρομπότ μετά από κάθε κίνηση.
· Οι μαθητές παρακολουθούν τη θέση και την κατεύθυνση του ρομπότ σε χαρτί ή χρησιμοποιώντας οπτικά εργαλεία.
· Εισάγεται η έννοια της κατεύθυνσης (γωνία σε σχέση με τον άξονα x).
· Αναλύουν πώς η στροφή επηρεάζει την επόμενη κατεύθυνση του ρομπότ.
[bookmark: _heading=h.493dwsrc9aof]Δραστηριότητα 4 – Υπολογισμός της σχετικής κίνησης για την επίτευξη ενός στόχου
Στόχος: Μάθετε πώς να υπολογίζετε μια κίνηση (γωνία + απόσταση) που απαιτείται για να μεταβείτε από μια τρέχουσα θέση σε ένα σημείο-στόχο.
· Στους μαθητές δίνεται μια τρέχουσα απόλυτη θέση και μια θέση-στόχος.
· Χρησιμοποιώντας βασική τριγωνομετρία, υπολογίζουν τη γωνία στροφής (χρησιμοποιώντας τόξο εφαπτομένης) και την απόσταση κίνησης.
· Δοκιμάζουν τα αποτελέσματά τους προγραμματίζοντας το ρομπότ με μια εντολή στροφής και μια εντολή προς τα εμπρός.
[bookmark: _heading=h.4cywqk260tth]Δραστηριότητα 5 – Δημιουργία συνάρτησης GoTo(x, y)
Στόχος: Δημιουργία μιας συνάρτησης που μετατρέπει τις απόλυτες συντεταγμένες στόχου σε μια ακολουθία σχετικών εντολών.
· Οι μαθητές εφαρμόζουν μια ρουτίνα (μπλοκ ή συνάρτηση) που, δεδομένης της τρέχουσας θέσης και κατεύθυνσης, υπολογίζει:
· η γωνία για στροφή
· η απόσταση για να προχωρήσουμε
· Η συνάρτηση εξάγει τις σχετικές οδηγίες: Turn(θ) και μετά Move(d) .
· Δοκιμάζουν τη συνάρτηση GoTo(x, y) σε διάφορες θέσεις-στόχους.

[bookmark: _heading=h.o541u04bldoq]Δραστηριότητα 7 – Πρόκληση: Απόλυτος Σχεδιασμός Διαδρομής
Στόχος: Πλοήγηση μεταξύ πολλαπλών απόλυτων σημείων χρησιμοποιώντας τη συνάρτηση GoTo(x, y) .
· Οι μαθητές λαμβάνουν μια λίστα με συντεταγμένες που πρέπει να ακολουθήσουν με τη σειρά (όπως σημεία αναφοράς).
· Χρησιμοποιούν τη συνάρτηση GoTo() για να δημιουργήσουν σχετικές οδηγίες για κάθε τμήμα.
· Το ρομπότ ακολουθεί την πλήρη διαδρομή χρησιμοποιώντας μόνο υπολογισμένες σχετικές εντολές.
· Τελική αξιολόγηση με βάση την ακρίβεια της διαδρομής, την επαναχρησιμοποίηση του κώδικα και την ομαλότητα της κίνησης.
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