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1. ΣΕΝΑΡΙΟ
1.1 Τίτλος σεναρίου
Ενεργειακά αποδοτικές λειτουργίες ρομπότ με το FOSSBot
1.2 Ηλικιακή ομάδα-στόχος
Γυμνάσιο 10 έως 13 ετών (15-18 ετών)
Πρόγραμμα Σπουδών : Γυμνάσιο
Θεματική Ενότητα : Ρομποτική, Επιστήμη Υπολογιστών, Τεχνολογία, Περιβαλλοντική Εκπαίδευση
Θέματα/υποθέματα : Προγραμματισμός μπλοκ, Αισθητήρες, Ρομποτική
Περιβάλλον και πόροι: Αίθουσα διδασκαλίας ή εργαστήριο με ρομπότ FOSSBot (ή προσομοιωτές FOSSBot σε υπολογιστές), διεπαφή προγραμματισμού Blockly , μεζούρα/χάρακας (για απόσταση), χρονόμετρα και φύλλα εργασίας. Οι μαθητές εργάζονται σε μικρές ομάδες για πρακτικές εργασίες.
Αναμενόμενα μαθησιακά αποτελέσματα:
Οι μαθητές θα: 
• Κατανοήσουν την έννοια της ενεργειακής απόδοσης και γιατί η μείωση της κατανάλωσης ενέργειας είναι σημαντική για την περιβαλλοντική βιωσιμότητα. 
• Προγραμματίσουν το FOSSBot χρησιμοποιώντας ένα οπτικό περιβάλλον προγραμματισμού βασισμένο σε μπλοκ, εφαρμόζοντας βρόχους και δομές υπό όρους. 
• Χρησιμοποιήσουν ενσωματωμένους αισθητήρες FOSSBot (όπως τον υπερηχητικό αισθητήρα) και ρυθμίσεις κινητήρα για να παρατηρήσουν πώς η συμπεριφορά του ρομπότ επηρεάζει την κατανάλωση ενέργειας. 
• Μετρήσουν και ερμηνεύσουν την απόσταση, τον χρόνο και την ταχύτητα για να αναλύσουν τη σχέση μεταξύ κίνησης και χρήσης ενέργειας. 
• Συνεργαστούν σε μικρές ομάδες για να σχεδιάσουν, να δοκιμάσουν και να βελτιστοποιήσουν προγράμματα ρομπότ για πιο ενεργειακά αποδοτική λειτουργία. 
• Συνδέσουν τη μάθηση STEM με τις ενεργειακές προκλήσεις του πραγματικού κόσμου, κατανοώντας πώς η αποτελεσματική χρήση της τεχνολογίας συμβάλλει στη βιώσιμη ανάπτυξη και στη μείωση των περιβαλλοντικών επιπτώσεων.
1.3 Εκτιμώμενη διάρκεια
90 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
Στο τέλος του σεναρίου, οι μαθητές αναμένεται να έχουν κατανοήσει πώς καταναλώνεται ενέργεια από ένα ρομποτικό σύστημα και πώς οι επιλογές προγραμματισμού μπορούν να βελτιώσουν την ενεργειακή απόδοση. Θα διερευνήσουν τη σχέση μεταξύ της κίνησης του ρομπότ, της ισχύος του κινητήρα, της χρήσης αισθητήρων και της κατανάλωσης ενέργειας και θα συσχετίσουν αυτές τις έννοιες με τις περιβαλλοντικές προκλήσεις του πραγματικού κόσμου.

1.6.1 Μαθησιακοί στόχοι/αποτελέσματα
Οι μαθητές θα:
· Κατανοήσουν την έννοια της ενεργειακής απόδοσης και γιατί η μείωση της κατανάλωσης ενέργειας είναι σημαντική για την περιβαλλοντική βιωσιμότητα.
· Προγραμματίσουν το FOSSBot οπτικά (με βάση μπλοκ) χρησιμοποιώντας βρόχους και εντολές υπό όρους.
· Χρησιμοποιήσουν ενσωματωμένα εξαρτήματα και αισθητήρες FOSSBot (αισθητήρας υπερήχων, κινητήρες) στο πλαίσιο ρεαλιστικών δυνατοτήτων του ρομπότ για την ανάλυση της συμπεριφοράς που σχετίζεται με την ενέργεια .
· Μετρήσουν και ερμηνεύσουν την απόσταση, τον χρόνο και την ταχύτητα για να αξιολογήσετε πώς η κίνηση του ρομπότ επηρεάζει την κατανάλωση ενέργειας.
· Συνεργαστείτε και επαναλάβετε τις διαδικασίες για να βελτιστοποιήσετε τη συμπεριφορά του ρομπότ για πιο ενεργειακά αποδοτική λειτουργία.
· Συνδέσουν τη μάθηση STEM με τη βιωσιμότητα, όπως ενθαρρύνεται στα ευρωπαϊκά εκπαιδευτικά πλαίσια που προωθούν την υπεύθυνη χρήση ενέργειας και την επίλυση προβλημάτων στον πραγματικό κόσμο.

1.6.2 Εκπαιδευτικοί στόχοι
Μέσω της διδασκαλίας, ο εκπαιδευτικός στοχεύει να:
· Αναπτύξει τεχνικές δεξιοτήτες των μαθητών στην εκπαιδευτική ρομποτική και τον βασικό προγραμματισμό.
· Ενισχύσει την αλγοριθμική σκέψη μέσω της χρήσης συνθηκών, βρόχων, μεταβλητών και ανατροφοδότησης αισθητήρων.
· Ενθαρρύνει τη δημιουργικότητα και την αυτονομία μέσω πρακτικών πειραματισμών και τροποποίησης κώδικα.
· Προωθήσει τη συνεργασία, την επικοινωνία και την κοινή επίλυση προβλημάτων εντός ομάδων.
· Ευαισθητοποιήσει τους μαθητές σχετικά με το πώς οι απλές τεχνολογικές επιλογές μπορούν να συμβάλουν στην εξοικονόμηση ενέργειας και την προστασία του περιβάλλοντος .

Παραδείγματα τεχνολογικών εφαρμογών που σχετίζονται με την ενεργειακή απόδοση:
· Ενεργειακά αποδοτικός έλεγχος κινητήρα σε ρομπότ και αυτοματοποιημένα συστήματα.
· Έξυπνα συστήματα που μειώνουν την ενεργειακή σπατάλη διακόπτοντας τη λειτουργία των συσκευών όταν δεν χρησιμοποιούνται.
· Αυτόνομα ρομπότ που βελτιστοποιούν τις διαδρομές για την ελαχιστοποίηση της διανυθείσας απόστασης και της κατανάλωσης ενέργειας.
· Ευφυή συστήματα μεταφορών και αυτοματισμού σχεδιασμένα για τη μείωση της κατανάλωσης ενέργειας και των εκπομπών.

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:
2.1 Περιγραφή των δραστηριοτήτων διδασκαλίας και μάθησης
Δραστηριότητα 1: Εξερεύνηση του Υλικού & της Χρήσης Ενέργειας του FOSSBot – Εισαγωγή (15 λεπτά). Ο/Η εκπαιδευτικός παρουσιάζει το ρομπότ FOSSBot στην τάξη, είτε δείχνοντας μια φυσική μονάδα είτε προβάλλοντας εικόνες. Οι μαθητές παρατηρούν τα εξαρτήματα υλικού του ρομπότ και προσδιορίζουν ποια μέρη ενδέχεται να καταναλώνουν ηλεκτρική ενέργεια. Τα βασικά εξαρτήματα που επισημαίνονται περιλαμβάνουν τους δύο κινητήρες κίνησης (έναν για κάθε τροχό), την μπαταρία, τα «μάτια» του υπερηχητικού αισθητήρα (για ανίχνευση απόστασης), τα φώτα/LED και άλλους αισθητήρες (όπως αισθητήρες παρακολούθησης γραμμής και ένα ηχείο). Σε μικρές ομάδες, οι μαθητές εξετάζουν το ρομπότ (ή λεπτομερείς εικόνες) και συζητούν: «Ποια μέρη πιστεύετε ότι χρησιμοποιούν την περισσότερη ενέργεια από την μπαταρία;» Ο/Η εκπαιδευτικός τους καθοδηγεί να συνειδητοποιήσουν ότι τα κινούμενα μέρη (κινητήρες) απαιτούν πολύ περισσότερη ενέργεια από τους παθητικούς αισθητήρες ή το μικροσκοπικό LED. Για παράδειγμα, η περιστροφή των τροχών (κινητική δραστηριότητα) εξαντλεί την μπαταρία πολύ πιο γρήγορα από τον υπερηχητικό αισθητήρα απόστασης που απλώς ανιχνεύει την απόσταση. Οι μαθητές απαριθμούν όλα τα μέρη του FOSSBot που χρειάζονται ενέργεια (κινητήρες, αισθητήρες, μικροελεγκτή, ηχείο, LED κ.λπ.) και τα κατατάσσουν με βάση την αναμενόμενη χρήση ενέργειας. Ο εκπαιδευτικός μπορεί να επιβεβαιώσει ότι οι κινητήρες είναι πράγματι οι μεγαλύτεροι καταναλωτές ενέργειας στο ρομπότ - ανάλογα με τον τρόπο που ένας κινητήρας χρησιμοποιεί το μεγαλύτερο μέρος του καυσίμου ενός αυτοκινήτου. (Εάν είναι διαθέσιμος, ο εκπαιδευτικός μπορεί να επιδείξει τον αισθητήρα μπαταρίας στη διεπαφή του FOSSBot για να δείξει ότι η στάθμη της μπαταρίας μειώνεται ταχύτερα όταν οι κινητήρες λειτουργούν. Αυτή η δραστηριότητα δημιουργεί μια βάση, καθώς οι μαθητές εξοικειώνονται με το ρομπότ και συνδέουν τα εξαρτήματά του με την κατανάλωση ενέργειας κατ' αρχήν.)
Δραστηριότητα 2: Μέτρηση της κατανάλωσης ενέργειας σε διαφορετικές ταχύτητες κινητήρα – Διερεύνηση (25 λεπτά). Οι μαθητές εξερευνούν τώρα πώς η ισχύς του κινητήρα (ρύθμιση ταχύτητας) επηρεάζει την απόδοση και την κατανάλωση ενέργειας του ρομπότ. Χρήση του FOSSBot Μέσω μιας διεπαφής προγραμματισμού σε μπλοκ , κάθε ομάδα γράφει ένα απλό πρόγραμμα για να κινήσει το ρομπότ προς τα εμπρός για ένα καθορισμένο χρονικό διάστημα (για παράδειγμα, 5 δευτερόλεπτα) σε ένα επιλεγμένο επίπεδο ισχύος κινητήρα. Εκτελούν αυτή τη δοκιμή σε πολλαπλές ρυθμίσεις ισχύος (π.χ. ταχύτητα 50% έναντι ταχύτητας 100%) και μετρούν την απόσταση που διανύει το ρομπότ σε αυτό το χρονικό διάστημα. (Σε προσομοίωση ή με ένα φυσικό ρομπότ, μπορούν να σημειώσουν το σημείο έναρξης και το σημείο λήξης και να χρησιμοποιήσουν έναν χάρακα ή μια μεζούρα για την απόσταση.) Οι μαθητές καταγράφουν τα αποτελέσματά τους σε έναν πίνακα, σημειώνοντας για παράδειγμα: με ισχύ 50% το ρομπότ ταξίδεψε X cm σε 5 δευτερόλεπτα. με ισχύ 100% ταξίδεψε περίπου 2 × X cm σε 5 δευτερόλεπτα, κ.λπ. Υπολογίζουν την κατά προσέγγιση ταχύτητα (cm ανά δευτερόλεπτο) για κάθε επίπεδο ισχύος. Στη συνέχεια, η τάξη συζητά τις ενεργειακές επιπτώσεις: η υψηλότερη ισχύς καταναλώνει περισσότερο ρεύμα από την μπαταρία. Ο δάσκαλος ρωτά: «Χρησιμοποίησε το ρομπότ περισσότερη μπαταρία για να πάει πιο γρήγορα; Ή ήταν πιο «αποδοτικό» όσον αφορά την απόσταση ανά μονάδα μπαταρίας;» Οι μαθητές θεωρούν ότι ενώ το γρήγορο ρομπότ κάλυψε μεγαλύτερη απόσταση στον ίδιο χρόνο, πιθανότατα εξάντλησε περισσότερη μπαταρία ανά δευτερόλεπτο. Εάν είναι διαθέσιμο, ο εκπαιδευτικός μπορεί να επιδείξει ένα ποιοτικό σημάδι χρήσης ενέργειας - για παράδειγμα, να αισθάνεται ότι οι κινητήρες ή η μπαταρία ζεσταίνονται ελαφρώς σε πλήρη ισχύ (υποδεικνύοντας απώλεια ενέργειας ως θερμότητα), ενώ στη μισή ισχύ παραμένουν πιο δροσεροί. Οι μαθητές μαθαίνουν ότι η πολύ γρήγορη κίνηση μπορεί να σπαταλήσει ενέργεια (λόγω παραγόντων όπως η αυξημένη τριβή ή η αναποτελεσματικότητα), παρόμοια με το πώς η οδήγηση ενός αυτοκινήτου με μέγιστη ταχύτητα σπαταλά καύσιμο. Από την άλλη πλευρά, η πολύ αργή κίνηση για πολύ μεγάλο χρονικό διάστημα δεν είναι επίσης αποτελεσματική (καθώς το ρομπότ είναι ενεργό για μεγαλύτερο χρονικό διάστημα). Συμπεραίνουν ότι υπάρχει ένα βέλτιστο εύρος για την απόδοση. Αυτό το πείραμα βοηθά τους μαθητές να συνδέσουν την αφηρημένη έννοια της κατανάλωσης ενέργειας με απτά δεδομένα: περισσότερη ισχύς = υψηλότερη ταχύτητα αλλά και υψηλότερη κατανάλωση ενέργειας. Επίσης, εξασκούνται στη χρήση δεδομένων ή μετρήσεων αισθητήρων - για παράδειγμα, εάν χρησιμοποιούν έναν αισθητήρα οδομέτρου, θα μπορούσαν να λάβουν απευθείας μετρήσεις απόστασης. Μέχρι το τέλος, οι μαθητές θα πρέπει να είναι σε θέση να εξηγήσουν ότι η λειτουργία των κινητήρων με πλήρες γκάζι καταναλώνει γρήγορα ενέργεια και οι μέτριες ταχύτητες μπορεί να είναι πιο βιώσιμες για την μπαταρία. (Ο εκπαιδευτικός μπορεί να το συσχετίσει αυτό με τα πραγματικά οχήματα: τα αυτοκίνητα χρησιμοποιούν περισσότερο καύσιμο σε πολύ υψηλές ταχύτητες λόγω της αντίστασης του ανέμου και της καταπόνησης του κινητήρα, γι' αυτό και η αποτελεσματική οδήγηση εξοικονομεί καύσιμο.)
Δραστηριότητα 3: Προγραμματισμός Ενεργειακά Αποδοτικής Συμπεριφοράς Ρομπότ – Εφαρμογή & Επίλυση Προβλημάτων (30 λεπτά). Σε αυτήν την πιο εμπεριστατωμένη δραστηριότητα, οι μαθητές εφαρμόζουν όσα έχουν μάθει για να βελτιστοποιήσουν τη συμπεριφορά του ρομπότ για ενεργειακή απόδοση. Ο εκπαιδευτικός δημιουργεί ένα σενάριο: «Το FOSSBot μας πρέπει να ταξιδέψει σε έναν προορισμό χρησιμοποιώντας όσο το δυνατόν λιγότερη ενέργεια. Πώς μπορούμε να το προγραμματίσουμε ώστε να είναι ενεργειακά αποδοτικό;» Οι μαθητές προσδιορίζουν δύο κύριες στρατηγικές: την αποφυγή της σπάταλης λειτουργίας στο ρελαντί και την επιλογή αποτελεσματικών διαδρομών. Πρώτον, αντιμετωπίζουν το πρόβλημα της λειτουργίας στο ρελαντί. Ο εκπαιδευτικός εξηγεί ότι όταν οι μηχανές (ή τα αυτοκίνητα) βρίσκονται σε αδράνεια (λειτουργούν στη θέση τους χωρίς να κινούνται), σπαταλούν ενέργεια. Στη ρομποτική, αυτό θα μπορούσε να σημαίνει ότι οι κινητήρες βουίζουν ή οι τροχοί γλιστρούν όταν το ρομπότ έχει κολλήσει ή περιμένει. Χρησιμοποιώντας το Blockly , οι μαθητές τροποποιούν τον κώδικά τους έτσι ώστε οι κινητήρες του ρομπότ να απενεργοποιούνται όταν το ρομπότ δεν κινείται ή όταν περιμένει. Για παράδειγμα, εάν το ρομπότ χρειάζεται να σταματήσει (προσομοιώνοντας ένα φανάρι ή περιμένοντας να περάσει ένα εμπόδιο), εισάγουν μια εντολή για να ορίσουν την ισχύ του κινητήρα στο 0 κατά την αναμονή. Μπορούν να προσομοιώσουν μια σύγκριση: μία διαδρομή όπου το ρομπότ «περιμένει» για 5 δευτερόλεπτα με τους κινητήρες ακόμα ενεργοποιημένους (π.χ. ισχύς στους 20, οπότε λειτουργεί αργά στο ρελαντί) και μια άλλη διαδρομή όπου το ρομπότ περιμένει 5 δευτερόλεπτα με τους κινητήρες απενεργοποιημένους. Μετά από κάθε διαδρομή, παρατηρούν την πρόσκρουση της μπαταρίας ή ακούν τον ήχο του κινητήρα - σαφώς, το σβήσιμο των κινητήρων εξοικονομεί ενέργεια (και μειώνει τη θερμότητα/θόρυβο). Ο δάσκαλος το συνδέει αυτό με πραγματικά οχήματα: το σβήσιμο ενός κινητήρα σε κόκκινο φανάρι εξοικονομεί καύσιμο (δισεκατομμύρια γαλόνια σπαταλώνται από τα οχήματα που βρίσκονται στο ρελαντί κάθε φορά, οπότε αυτό είναι σημαντικό για τη βιωσιμότητα). Στη συνέχεια, οι μαθητές επικεντρώνονται στην αποτελεσματικότητα της διαδρομής. Ο δάσκαλος οργανώνει μια απλή διαδρομή μετ' εμποδίων ή παρέχει έναν εικονικό χάρτη στον προσομοιωτή: π.χ. το ρομπότ πρέπει να ξεκινήσει από το Σημείο Α και να φτάσει στο Σημείο Β, με ένα εμπόδιο (όπως ένα κουτί ή κώνο) ενδιάμεσα. Κάθε ομάδα κάνει καταιγισμό ιδεών για το πώς να φτάσει στο Β χρησιμοποιώντας την ελάχιστη απόσταση ή χρόνο. Κάποιοι μπορεί να επιλέξουν να πάνε κατευθείαν προς το Β, στη συνέχεια να σταματήσουν και να περιμένουν αν το εμπόδιο εμποδίζει το δρόμο μέχρι να «αφαιρεθεί» (ο δάσκαλος προσομοιώνει την αφαίρεσή του) και στη συνέχεια να συνεχίσουν - αυτό αποδίδει μια συντομότερη διαδρομή αλλά περιλαμβάνει μια στάση. Άλλοι μπορεί να επιλέξουν να κάνουν μια μεγαλύτερη παράκαμψη γύρω από το εμπόδιο χωρίς να σταματήσουν. Οι μαθητές προγραμματίζουν την επιλεγμένη διαδρομή τους στο Blockly , χρησιμοποιώντας ανατροφοδότηση αισθητήρα, εάν είναι απαραίτητο (για παράδειγμα, χρησιμοποιήστε τον υπερηχητικό αισθητήρα για να ανιχνεύσετε το εμπόδιο: «αν η απόσταση είναι < 10 cm, τότε σταματήστε και περιμένετε, αλλιώς συνεχίστε»). Δοκιμάζουν τις λύσεις τους και μετρούν τη συνολική διανυθείσα απόσταση ή τον συνολικό χρόνο που απαιτείται. Στη συνέχεια, οι ομάδες συγκρίνουν τα αποτελέσματα: ποια προσέγγιση κατανάλωσε λιγότερη ενέργεια; Γενικά, η συντομότερη διαδρομή που αποφεύγει την περιττή κίνηση θα καταναλώσει λιγότερη ενέργεια, ειδικά αν το ρομπότ δεν ήταν σε αδράνεια κατά τη διάρκεια της αναμονής. Οι μαθητές ανακαλύπτουν ότι η αποφυγή επιπλέον απόστασης είναι σημαντική - η βελτιστοποίηση της τροχιάς μεταξύ αρχής και τέλους μπορεί να εξοικονομήσει σημαντική ποσότητα ενέργειας (μελέτες δείχνουν ότι ο αποτελεσματικός σχεδιασμός διαδρομής μπορεί να μειώσει την κατανάλωση ενέργειας του ρομπότ κατά 15-30% arxiv.org ). Βλέπουν επίσης ότι εάν απαιτείται στάση, είναι καλύτερο να διακόψουν τους κινητήρες κατά τη διάρκεια αυτού του χρόνου. Μέσα από αυτό, η τάξη συμπυκνώνει ορισμένες «βέλτιστες πρακτικές» για ενεργειακά αποδοτική ρομποτική: (1) Μείωση της ισχύος όταν είναι σταματημένος – μην σπαταλάτε ενέργεια στο ρελαντί, και (2) Ακολουθείτε την έξυπνη συντομότερη διαδρομή – αποφύγετε την περιπλάνηση ή τις παρακάμψεις όταν δεν είναι απαραίτητες. Ο εκπαιδευτικός κατευθύνει τη συζήτηση στο πώς τα αυτόνομα αυτοκίνητα ή τα ρομπότ παράδοσης θα μπορούσαν να κάνουν το ίδιο: χρησιμοποιώντας αισθητήρες για την αποφυγή της κυκλοφορίας και σχεδιάζοντας σύντομες διαδρομές, και απενεργοποιώντας τους κινητήρες όταν είναι σκόπιμο (πολλά σύγχρονα αυτοκίνητα διαθέτουν συστήματα «έναρξης-σταματήματος» για να απενεργοποιούνται στο ρελαντί). Αυτή η δραστηριότητα ενισχύει την ικανότητα των μαθητών να γράφουν προγράμματα που ενσωματώνουν την είσοδο αισθητήρων (υπερηχητική απόσταση κ.λπ.) με λογική υπό όρους για την επίτευξη ενός στόχου με πιο βιώσιμο τρόπο. Υπογραμμίζει τον ρόλο του αυτοματισμού και του προγραμματισμού στην επίλυση πραγματικών προβλημάτων όπως η εξοικονόμηση ενέργειας.
Δραστηριότητα 4: Στοχασμός και Αξιολόγηση – Κουίζ Ενεργειακής Απόδοσης – Συμπέρασμα (20 λεπτά). Για να ολοκληρώσουν, οι μαθητές αναλογίζονται τι έμαθαν για την ενεργειακή απόδοση και τη ρομποτική. Ο/Η εκπαιδευτικός διεξάγει έναν σύντομο έλεγχο κατανόησης με τη μορφή κουίζ ή διαδραστικού φύλλου εργασίας. Αυτό μπορεί να περιλαμβάνει ένα μείγμα τύπων ερωτήσεων (πολλαπλής επιλογής, σύντομης απάντησης ή δραστηριότητα κειμένου με μεταφορά και απόθεση εάν είναι ψηφιακή). Για παράδειγμα, μερικές ερωτήσεις κουίζ θα μπορούσαν να ρωτούν: «Ποιο στοιχείο FOSSBot χρησιμοποιεί την περισσότερη ενέργεια; (Α. Υπερηχητικός αισθητήρας, Β. Κινητήρες τροχών, Γ. LED)» – οι μαθητές θα απαντούσαν κινητήρες (ενισχύοντας τη Δραστηριότητα 1). Μια άλλη ερώτηση: «Σωστό ή Λάθος: Η μπαταρία ενός ρομπότ διαρκεί περισσότερο εάν το ρομπότ σταματήσει τους κινητήρες του όταν δεν κινείται» – απάντηση Σωστό (από τη Δραστηριότητα 3). Μπορεί επίσης να υπάρχει μια ερώτηση που απαιτεί υπολογισμό ή παρατήρηση από το πείραμα της Δραστηριότητας 2 (π.χ., «Με ταχύτητα 50% το FOSSBot πήγε 40 cm σε 5 δευτερόλεπτα· με ταχύτητα 100% πήγε 80 cm σε 5 δευτερόλεπτα. Ποιο χρησιμοποίησε περισσότερη ενέργεια μπαταρίας ή ήταν το ίδιο; Εξηγήστε σύντομα». Οι μαθητές μπορούν να απαντήσουν ότι με ταχύτητα 100% κατανάλωσε περισσότερη ενέργεια παρόλο που ήταν πιο γρήγορο). Τέλος, ο εκπαιδευτικός διεξάγει μια σύντομη συζήτηση: «Πώς σχετίζεται αυτό που κάναμε με το FOSSBot με την εξοικονόμηση ενέργειας στον πραγματικό κόσμο;» Οι μαθητές ενθαρρύνονται να αναφέρουν παραδείγματα (σβήσιμο φώτων και συσκευών όταν δεν χρησιμοποιούνται, αποφυγή λειτουργίας του αυτοκινήτου στο ρελαντί, λήψη μικρότερων διαδρομών για το σχολείο κ.λπ.). Αυτή η αναστοχασμός ενισχύει τη σύνδεση μεταξύ των πρακτικών δραστηριοτήτων ρομποτικής και των ευρύτερων στόχων περιβαλλοντικής βιωσιμότητας - οι μαθητές συνειδητοποιούν ότι οι μικρές αλλαγές στη συμπεριφορά ή το σχεδιασμό (είτε στον κώδικα είτε στην καθημερινή ζωή) μπορούν να οδηγήσουν σε ουσιαστική εξοικονόμηση ενέργειας. Καταλαβαίνουν ότι η τεχνολογία και ο προγραμματισμός μπορούν να αξιοποιηθούν για τη μείωση της σπατάλης ενέργειας, καθιστώντας τόσο τα ρομπότ όσο και τα συστήματα του πραγματικού κόσμου πιο βιώσιμα.

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
FOSSBot και Χρήση Ενέργειας

[image: Une image contenant texte, capture d’écran, conception

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.]
Επισημάνετε τα εξαρτήματα: Στο παραπάνω σχήμα, προσδιορίστε τα ακόλουθα μέρη του FOSSBot :
α. Κινητήρες/Τροχοί – αυτοί κάνουν το ρομπότ να κινείται (υπόδειξη: οι τροχοί στα πλάγια, που τροφοδοτούνται από κινητήρες στο εσωτερικό).
β. Υπερηχητικοί αισθητήρες – μοιάζουν με «μάτια» στο μπροστινό μέρος· ανιχνεύουν την απόσταση από τα εμπόδια.
γ. Αισθητήρες φωτός – που υποδεικνύονται από τα σύμβολα του ήλιου, ανιχνεύουν το φως του περιβάλλοντος.
δ. Μπαταρία – μέσα στο ρομπότ (δεν είναι ορατή εδώ), παρέχει ισχύ σε όλα τα εξαρτήματα.
ε. Ένδειξη LED – μια λυχνία RGB στο ρομπότ (ορατή στο μπροστινό/πάνω μέρος) που καταναλώνει κάποια ενέργεια.
Συζήτηση για τη χρήση ενέργειας: Ποια μέρη του FOSSBot πιστεύετε ότι χρησιμοποιούν την περισσότερη ενέργεια από την μπαταρία; Κυκλώστε τις επιλογές σας: (κινητήρες, αισθητήρες, LED, ηχείο, μικροελεγκτής). Εξηγήστε το σκεπτικό σας: __________________________________________________________.

Σκέψη για τη διάρκεια ζωής της μπαταρίας: Γιατί είναι σημαντικό για τους μηχανικούς να γνωρίζουν ποια εξαρτήματα του ρομπότ καταναλώνουν την περισσότερη ενέργεια; Γράψτε μία ιδέα: ____________________________________________________________.
(Παράδειγμα απάντησης θα μπορούσε να είναι: «Έτσι μπορούν να βελτιώσουν αυτά τα εξαρτήματα ή να τα χρησιμοποιήσουν με σύνεση για να διαρκέσει περισσότερο η μπαταρία.»)

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
Πειραματισμός με την ισχύ του κινητήρα
1. Προγραμματίστε το ρομπότ σας να κινείται ευθεία έως και 15 εκατοστά από το εμπόδιο του πεδίου.
[image: Une image contenant texte, capture d’écran, Police, nombre

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.]
0. Καταγράψτε, παρατηρώντας την Κοπέλλια , πόσο χρόνο της πήρε για να διανύσει αυτή την απόσταση.
…… ...
0. Δημιουργήστε μια μεταβλητή "time" για να καταγράφετε την ώρα από το fossbot -app και αρχικοποιήστε την (value=0) [image: ].
1. Πού στον κώδικα πρέπει να τοποθετήσετε αυτό το πλακίδιο;
…… ....……..
0. Ενεργοποιήστε το χρονόμετρο στην αρχή του κώδικα[image: ]
1. Στο τέλος του κώδικα ( εξαιρουμένης της επανάληψης ), ο χρόνος που έχει παρέλθει θα πρέπει να εμφανίζεται στην οθόνη fossbot -app.
[image: Une image contenant texte, capture d’écran, Police, logo

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.]
0. Απενεργοποιήστε το χρονόμετρο στο τέλος του κώδικα[image: ]
1. Αποθηκεύστε το έργο σας [image: Une image contenant cercle, conception

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.]και μεταβείτε στην αρχική σελίδα της εφαρμογής[image: ]
2. Μεταβείτε στις ρυθμίσεις [image: ]του FOSSBot και αλλάξτε τις τιμές ταχύτητας αριστερού και δεξιού κινητήρα "Ταχύτητα αριστερού κινητήρα 0-100%" και "Ταχύτητα δεξιού κινητήρα 0-100%" σε 100%. Αποθηκεύστε τις αλλαγές της παραμέτρου.
3. Επιστρέψτε στο [image: Une image contenant outil, conception

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.]έργο ταχύτητας και εκτελέστε το [image: Une image contenant Graphique, cercle, vert, Caractère coloré

Le contenu généré par l’IA peut être incorrect.]ξανά.
Σε αυτήν τη δραστηριότητα, δοκιμάσατε το FOSSBot σε διαφορετικά επίπεδα ισχύος κινητήρα και μετρημένες αποστάσεις. Χρησιμοποιήστε τα δεδομένα και τις παρατηρήσεις σας για να απαντήσετε στις παρακάτω ερωτήσεις:
1. Συμπληρώστε τον πίνακα δεδομένων: (Εάν δεν το έχετε κάνει ήδη, συμπληρώστε τα αποτελέσματα από το πείραμά σας.)
	Ρύθμιση ισχύος κινητήρα (% ταχύτητας)
	Απόσταση που διανύθηκε σε 5 δευτερόλεπτα (cm)
	Προσεγγιστική ταχύτητα (cm/s)

	50% ισχύς
	_________
	_________

	100% ισχύς
	_________
	_________


2. Με βάση τον μέσο όρο της τάξης, με ισχύ 50% το ρομπότ ταξίδεψε περίπου ______ cm, και με ισχύ 100% ταξίδεψε περίπου ______ cm στον ίδιο χρόνο. (Συμπληρώστε τις τυπικές τιμές που παρατηρήθηκαν , π.χ. 50%: 40 cm, 100%: 80 cm.)
3. Ταχύτητα έναντι ενέργειας: Ποια διαδρομή πιστεύετε ότι κατανάλωσε περισσότερη ενέργεια μπαταρίας – η διαδρομή με 50% ισχύ ή η διαδρομή με 100% ισχύ, ή μήπως ήταν περίπου η ίδια; Εξηγήστε. σας απάντηση .
· Απάντηση : ____________________________________________________________ 
(Υπόδειξη: Η λειτουργία 100% κατανάλωσε περισσότερο ρεύμα – οι κινητήρες εργάστηκαν σκληρότερα – επομένως, παρόλο που ήταν ταχύτερη, πιθανότατα κατανάλωσε ενέργεια γρηγορότερα. Η λειτουργία 50% κατανάλωσε λιγότερη ισχύ κάθε δευτερόλεπτο, αλλά διήρκεσε περισσότερο χρόνο για να καλύψει την ίδια απόσταση. Πολλοί παράγοντες μπορούν να επηρεάσουν αυτό, αλλά γενικά η υψηλότερη ισχύς σημαίνει υψηλότερη κατανάλωση ενέργειας.)
4. Παράμετρος αποδοτικότητας: Εάν το FOSSBot χρειαζόταν να διανύσει μια σταθερή απόσταση (ας πούμε 1 μέτρο), θα το συνιστούσατε να κινείται πολύ γρήγορα ή μέτρια γρήγορα για να χρησιμοποιεί ενέργεια αποτελεσματικά; _______________. Γιατί ;
· Εξήγηση : __________________________________________________________ 
Συζητήστε με την ομάδα σας. (Σκεφτείτε πράγματα όπως η τριβή ή η καταπόνηση των κινητήρων - η εξαιρετικά υψηλή ταχύτητα μπορεί να σπαταλήσει ενέργεια ως θερμότητα και να απαιτήσει περισσότερη ισχύ. Υπάρχει μια βέλτιστη ταχύτητα που δεν είναι πολύ αργή ή πολύ γρήγορη.)
5. Σύνδεση στον πραγματικό κόσμο: Τα αυτοκίνητα σε αυτοκινητόδρομο συχνά επιτυγχάνουν καλύτερη απόδοση καυσίμου σε μέτριες ταχύτητες παρά στη μέγιστη ταχύτητα. Πώς ... Αυτό σχετίζεται με το πείραμά σας με το ρομπότ ;
· Απάντηση : ____________________________________________________________ 
(Η απάντηση θα μπορούσε να αναφέρει ότι τόσο τα αυτοκίνητα όσο και τα ρομπότ χρησιμοποιούν περισσότερη ενέργεια όταν κινούνται πολύ γρήγορα, επειδή ο κινητήρας/οι κινητήρες πρέπει να εργάζονται σκληρότερα ενάντια σε δυνάμεις όπως η αντίσταση ή η τριβή, επομένως υπάρχει μια ταχύτητα «γλυκού σημείου» που χρησιμοποιεί ενέργεια με μεγαλύτερη φειδώ.)


Δραστηριότητα 4
Τώρα προγραμματίσατε το FOSSBot να συμπεριφέρεται με πιο ενεργειακά αποδοτικούς τρόπους. Απάντηση αυτές τις ερωτήσεις σχετικά με τη δραστηριότητα :
1. Αποτελεσματικός σχεδιασμός διαδρομής: Σχεδιάστε έναν απλό χάρτη παρακάτω (ή στον πίνακα) της διαδρομής που ακολούθησε το ρομπότ σας για να φτάσει στον προορισμό παρακάμπτοντας ένα εμπόδιο. Στη συνέχεια, σχεδιάστε μια εναλλακτική διαδρομή που μπορεί να είναι μεγαλύτερη. Σημειώστε ποια διαδρομή είναι μικρότερη.
(Οι μαθητές σχεδιάζουν δύο μονοπάτια: ένα σύντομο με ίσως μια στάση, ένα μεγαλύτερο παράκαμψη. Ονομάζουν τις αποστάσεις.)
· Ποια διαδρομή θα κατανάλωνε λιγότερη ενέργεια για το ρομπότ; ________________ (μικρότερη ή μεγαλύτερη διαδρομή ;)
· Γιατί ; ___________________________________________________________
Οδηγίες απάντησης: Η μικρότερη διαδρομή γενικά σημαίνει ότι το ρομπότ διανύει μικρότερη απόσταση, χρησιμοποιώντας συνολικά λιγότερη μπαταρία. Ακόμα κι αν έπρεπε να σταματήσει, αν οι κινητήρες ήταν απενεργοποιημένοι κατά την παύση, δεν κατανάλωνε πολλή ενέργεια κατά την αναμονή. Μια μεγαλύτερη διαδρομή σημαίνει ότι οι κινητήρες έπρεπε να λειτουργήσουν για μεγαλύτερη απόσταση/χρόνο, καταναλώνοντας περισσότερη ενέργεια από την μπαταρία.
2. Χρήση αισθητήρα: Ποιον αισθητήρα χρησιμοποιήσατε για να εντοπίσετε το εμπόδιο και πώς αυτό βοήθησε στην εξοικονόμηση ενέργειας;
· Αισθητήρας : ____________________ (π.χ. υπερηχητικός αισθητήρας ).
· Βοήθησε στην εξοικονόμηση ενέργειας μέσω της _____________________________________________. 
(Παράδειγμα: «ο υπερηχητικός αισθητήρας ανίχνευσε το εμπόδιο από απόσταση 10 εκατοστών, επομένως το ρομπότ μπόρεσε να σταματήσει νωρίς αντί να το χτυπήσει και να το σπρώξει. Το να σταματήσει νωρίς σημαίνει ότι δεν σπαταλιέται ενέργεια προσπαθώντας να σπρώξει ένα εμπόδιο». Ή «ο αισθητήρας επέτρεψε στο ρομπότ να αποφασίσει να ακολουθήσει μια μικρότερη διαδρομή όταν «είδε» ότι η διαδρομή ήταν ελεύθερη, αποφεύγοντας μια μεγάλη παράκαμψη».)

Δραστηριότητα 5
Δραστηριότητες αξιολόγησης γνώσεων
Ποιο εξάρτημα του FOSSBot καταναλώνει την περισσότερη ενέργεια κατά τη λειτουργία; 
α) Αισθητήρας υπερήχωνβ) Ένδειξη LEDγ) Κινητήρεςδ) Μικροελεγκτής
Ποια δομή προγραμματισμού επιτρέπει στο ρομπότ να αλλάξει τη συμπεριφορά του με βάση μια συνθήκη (για παράδειγμα, να σταματήσει όταν εντοπιστεί ένα εμπόδιο); 
α) Μεταβλητή β) Συμβάν γ) Βρόχος δ) Εάν… τότε… αλλιώς
Όταν αυξάνεται η ταχύτητα (ισχύς) των κινητήρων FOSSBot, η κατανάλωση ενέργειας του ρομπότ γενικά: 
α) Μειώνεταιβ) Παραμένει η ίδιαγ) Αυξάνεται
Ποια ενέργεια βοηθά στη βελτίωση της ενεργειακής απόδοσης του ρομπότ; 
α) Αφήνοντας τους κινητήρες να λειτουργούν ενώ το ρομπότ είναι σταματημένοβ) Αυξάνοντας την ταχύτητα όσο το δυνατόν περισσότερογ) Απενεργοποιώντας τους κινητήρες όταν το ρομπότ δεν κινείται) Κάνοντας το ρομπότ να ακολουθεί μεγαλύτερη διαδρομή
Ποια στρατηγική είναι η καταλληλότερη για τη μείωση της κατανάλωσης ενέργειας κατά την κίνηση του ρομπότ; 
α) Επιλογή της μεγαλύτερης διαδρομής προς τον προορισμό 
β) Κίνηση με τη μέγιστη ταχύτητα ανά πάσα στιγμή 
γ) Βελτιστοποίηση της διαδρομής και αποφυγή περιττών κινήσεων) Αγνόηση των πληροφοριών του αισθητήρα
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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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