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Περίληψη 

Σε αυτήν την εργασία παρουσιάζουμε την ανάλυση, το σχεδιασμό, την ανάπτυξη, την εφαρ-
μογή και την αξιολόγηση μιας τρισδιάστατης διαδικτυακής προσομοίωσης για το προγραμ-
ματιζόμενο ρομπότ δαπέδου Bee-Bot. Παρόλο που μια προσομοίωση δεν μπορεί να αντικα-
ταστήσει ένα πραγματικό ρομπότ στις εκπαιδευτικές διαδικασίες, εάν όμως αυτή χρησιμοποι-
ηθεί παράλληλα με ένα πραγματικό ρομπότ, τότε τα οφέλη ενός τέτοιου συνδυασμού είναι 
πολλαπλά, τόσο από πλευράς κόστους όσο και από πλευράς σύγχρονης – ασύγχρονης εξ α-
ποστάσεως εκπαίδευσης καθώς προσφέρει διαθεσιμότητα 24/7. Ειδικά στην πανδημία είναι 
η μόνη βιώσιμη επιλογή. Η ανάπτυξη της εφαρμογής στηρίχθηκε στο πρότυπο HTML-5 ώστε 
να μπορεί να διανεμηθεί εύκολα και να είναι εκτελέσιμη από  οποιαδήποτε ηλεκτρονική συ-
σκευή η οποία μπορεί να τρέχει ένα σύγχρονο πρόγραμμα πλοήγησης στο διαδίκτυο. Κατά 
το σχεδιασμό της προσομοίωσης εκτός από τη ρεαλιστική αναπαράσταση του Bee-Bot και τις 
κινήσεις του, συμπεριλάβαμε πρόσθετα χαρακτηριστικά, όπως την απεικόνιση της ακολου-
θίας εντολών, τονίζοντας κάθε φορά την υπό εκτέλεση εντολή καθώς και την δυνατότητα ο 
εκπαιδευτικός να μπορεί να χρησιμοποιήσει το δικό του σχέδιο δαπέδου. Η εφαρμογή δοκι-
μάστηκε από ομάδες εκπαιδευτικών με την χρήση σεναρίων σε διάφορα θέματα, με κατάλ-
ληλα σχεδιασμένα δάπεδα και αξιολογήθηκε η λειτουργικότητα και η ευχρηστία της. Ορι-
σμένα από μειονεκτήματα που εντοπίσθηκαν αντιμετωπίστηκαν. 

Λέξεις κλειδιά: Προσομοίωση, Bee-Bot, εκπαιδευτική ρομποτική, προσχολική εκπαίδευση 

Εισαγωγή 

Η εκπαιδευτική ρομποτική (ΕΡ) είναι ένας τομέας με υψηλό τρέχον ενδιαφέρον και ανάπτυξη 
(Papadakis & Kalogiannakis, 2021). Ο στόχος είναι να διευκολυνθεί η μάθηση ενσωματώνο-
ντάς την σε διαφορετικά διδακτικά αντικείμενα προωθώντας έτσι το ενδιαφέρον των μαθη-
τών οι οποίοι «μαθαίνουν κάνοντας» και αποκτούν ταυτόχρονα δεξιότητες του 21ου αιώνα. 
Τα οφέλη είναι ακόμη μεγαλύτερα εάν η ΕΡ ενσωματωθεί στη διδασκαλία από το νηπιαγωγείο 
(Janka, 2008) εισάγοντας έτσι από νωρίς τους μαθητές στην υπολογιστική και αλγοριθμική 
σκέψη (Depover, Karsenti & Komis, 2007; Φεσάκης et al., 2014; Μαυρουδή et al., 2014).  

Για την προσχολική βαθμίδα εκπαίδευσης και για τις πρώτες τάξεις του δημοτικού το δη-
μοφιλές προγραμματιζόμενο εκπαιδευτικό ρομπότ Bee-Bot αποτελεί μια ολοκληρωμένη 
λύση. Ο προγραμματισμός του γίνεται με πλήκτρα που βρίσκονται στο πάνω μέρους του ρο-
μπότ και μπορεί να κινηθεί βηματικά (με βήμα 15 cm) εμπρός, πίσω, αριστερά, δεξιά καθώς 
και να περιστραφεί προς τα αριστερά ή δεξιά κατά 90 μοίρες. Μπορεί να κινηθεί σε διάφορα 
υλικά όπως χαρτί, πλακάκι, ξύλο, πλαστικό κλπ. 
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Η χρήση του Bee-Bot στην διδασκαλία προϋποθέτει κατάλληλα σχεδιασμένα δάπεδα και 
σενάρια. Τα δάπεδα μπορούν να προσαρμοστούν ώστε να ανταποκρίνονται στους μαθησια-
κούς στόχους για ένα συγκεκριμένο θέμα. Έτσι, το ρομπότ καθίσταται κατάλληλο για σχεδόν 
οποιοδήποτε θέμα διδάσκεται στην προσχολική βαθμίδα εκπαίδευσης καθώς και στις πρώτες 
τάξεις του Δημοτικού (Μισιρλή, 2016; Komis & Misirli 2011). 

Οι κινήσεις του Bee-Bot θα μπορούσαν να πραγματοποιηθούν άμεσα με εντολές της γλώσ-
σας προγραμματισμού  LOGO. Αυτό θα απαιτούσε από τους μαθητές να χρησιμοποιούν ένα 
περιβάλλον ανάπτυξης κώδικα, πράγμα δύσκολο για παιδιά αυτής της ηλικίας. Για διευκό-
λυνση ο προγραμματισμός του Bee-Bot είναι απτικός και γίνεται με κουμπιά που βρίσκονται 
στο πάνω μέρος του ρομπότ με τα βήματα να αποθηκεύονται στη μνήμη του ρομπότ. Κάθε 
κουμπί αντιστοιχεί σε μια και μόνο απλή εντολή. Είναι μια γλώσσα προγραμματισμού υπο-
λογιστών που απευθύνεται κυρίως σε παιδιά και στηρίζεται στην  θεωρία του εποικοδομητι-
σμού καθιστώντας την κατάλληλη για χρήση στην εκπαιδευτική κοινότητα, επιτρέποντας την 
διερεύνηση και τη μάθηση μέσα από την πράξη. (Κόμης, 2004).  

Η διαδικτυακή προσομοίωση δεν έχει σκοπό να αντικαταστήσει το φυσικό Bee-Bot , πως 
θα μπορούσε άλλωστε, όταν η βιωματική μάθηση είναι η κυρίαρχη σε αυτές τις ηλικίες. Για 
διάφορους λόγους π.χ. λόγω του κορονοϊού ή του κόστους ή της ανάγκης για σύγχρονη, α-
σύγχρονη εξ αποστάσεως εκπαίδευση, μπορεί να λειτουργήσει ως συμπληρωματικό εργαλείο. 
Ο συνδυασμός εικονικού και πραγματικού περιβάλλοντος οδηγεί σε βέλτιστη μάθηση 
(Papadakis & Kalogiannakis, 2020). Με τη βοήθεια ενός συνόλου δραστηριοτήτων, στηριζό-
μενοι στην προσομοίωση, οι μαθητές μαθαίνουν να ελέγχουν τις κινήσεις του Bee-Bot, να 
διορθώνουν μια ακολουθία κινήσεων και να χρησιμοποιούν την αλγοριθμική σκέψη με τε-
λικό αποτέλεσμα να μπορούν να χειριστούν πολύ πιο εύκολα το πραγματικό Bee-Boot. 

Ο στόχος της παρούσας εργασίας είναι να διερευνήσει και να καθορίσει τις προδιαγραφές, 
την κατάλληλη τεχνολογία, να αναπτύξει, να υλοποιήσει και να αξιολογήσει μια 3D προσο-
μοίωση του Bee-Bot. Ιδιαίτερα ερευνούμε κατά πόσο μπορούν να ενσωματωθούν στην προ-
σομοίωση χαρακτηριστικά που αυξάνουν την αλληλεπίδραση των μαθητριών και των εκπαι-
δευτικών χωρίς όμως να προσθέτουν δυσκολίες ή να αλλοιώνουν την ουσία του Bee-Bot. 

Μέθοδος 

Η διαδικασία της δημιουργίας της προσομοίωσης στηρίχθηκε στο πρότυπο ADDIE. Η έκ-
φραση ADDIE είναι ακρωνύμιο των λέξεων Analysis, Design, Development, Implementation, 
Evaluation. Είναι ένα από τα πιο διαδεδομένο πρότυπα ανάπτυξης μιας ακολουθίας διαδι-
κασιών για την διδασκαλία και την ανάπτυξη λογισμικού. Αποτελείται από πέντε φάσεις: την 
φάση της ανάλυσης του σχεδιασμού της ανάπτυξης της εφαρμογής και τέλος της αξιολόγησης 
(Branch, 2009). 

Για τον προσδιορισμό των προδιαγραφών/απαιτήσεων της προσομοίωσης του Bee-Bot α-
ναζητήθηκαν στο διαδίκτυο αντίστοιχες εφαρμογές οι οποίες αναλύθηκαν ως προς τον τρόπο 
λειτουργίας τους τα πλεονεκτήματά τους καθώς και τα μειονεκτήματά τους. Λήφθηκαν υπό-
ψιν τα βασικά χαρακτηριστικά που πρέπει να πληροί ένα εκπαιδευτικό λογισμικό ως προς 
την διεπαφή, την λειτουργικότητα και τις εξωτερικές συνδέσεις (Δημητριάδης, 2015).  Ακο-
λούθως επιλέχθηκε η πλατφόρμα ανάπτυξης της εφαρμογής με κριτήρια την εύκολη διαμοί-
ρασή της και το μέγιστο βαθμό συμβατότητας.  



352 12ο Πανελλήνιο και Διεθνές Συνέδριο 

Ανάλυση 

Αναζητήσαμε  στο διαδίκτυο αντίστοιχες εφαρμογές για το Bee-Bot. Η έρευνα έδειξε πως υ-
πάρχει μια διαδικτυακή προσομοίωση για το Bee-Bot (https://beebot.terrapinlogo.com) η ο-
ποία παρουσιάζει κάποια μειονεκτήματα όπως 

● Είναι γραμμένη στην αγγλική γλώσσα. 
● Δεν επιτρέπει στον χρήστη να μεταφορτώσει (upload) τα δικά του δάπεδα. Η μη 

χρήση δαπέδων της επιλογής του εκπαιδευτικού περιορίζει σημαντικά την χρήση της 
προσομοίωσης καθιστώντας την χρήσιμη μόνο για επίδειξη δυνατοτήτων του ρο-
μπότ. 

● Είναι εφαρμογή δύο διαστάσεων χωρίς την δυνατότητα περιστροφής του δαπέδου 
με αποτέλεσμα η κατεύθυνση του βέλους στην αναπαράσταση των εντολών να μην 
ταυτίζεται με την κίνηση του ρομπότ δηλαδή σχηματικά έχουμε ένα βέλος με κατεύ-
θυνση πχ προς τα επάνω (το οποίο μεταφράζεται με κίνηση προς τα εμπρός) ενώ το 
ρομπότ μπορεί να κινείται προς τα κάτω ή δεξιά. 

Υπάρχει επίσης μια δεύτερη εφαρμογή (https://www.focuseducational.com/html/bee-
bot-international-free-trial.php) η οποία απαιτεί εγκατάσταση και άρα δεν είναι λειτουργική 
μέσω διαδικτύου. Η εφαρμογή αυτή υποστηρίζει τρισδιάστατη απεικόνιση και αλλαγή δαπέ-
δων αλλά απαιτεί έναν συγκεκριμένο και μη διαδεδομένο πρότυπο εικόνων. Η γλώσσα της 
εφαρμογής είναι η Αγγλική και η εφαρμογή δεν παρέχεται δωρεάν. 

Σε smartphone υπάρχουν εφαρμογές με την μορφή παιχνιδιών χωρίς την δυνατότητα 
αλλαγής δαπέδου.  
(https://play.google.com/store/apps/details?id=com.tts.beebot&hl=en_US&gl=US). 

Σχεδίαση 

To περιβάλλον της διεπαφής πρέπει να είναι εύχρηστο, απλό να συνδυάζει την φυσική ανα-
παράσταση την κίνησης με την οπτική κωδικοποίηση και να βασίζεται στην αρχή της συνε-
κτικότητας ώστε να υπάρχουν όσο το δυνατόν λιγότερα προβλήματα στον χειρισμό του (Δη-
μητριάδης, 2015; Λιάππα, 2013). Οι παραπάνω απαιτήσεις κωδικοποιούνται σε δύο ομάδες 
ως ακολούθως  

Α. Ομάδα (Βασικές λειτουργίες): 
● να είναι τριών διαστάσεων για να ελέγχεται η προοπτική,  
● να προσομοιώνει τις βασικές λειτουργίες του πραγματικού Bee-Bot, εμπρός, πίσω 

αριστερά δεξιά περιστροφή, διαγραφή μνήμης, παύση, έναρξη, 
● να εμφανίζει σε πραγματικό χρόνο την κίνηση του Bee-Bot και την αντίστοιχη ε-

ντολή. 
Β. Ομάδα (Συμπληρωματικές λειτουργίες): 
● να μπορεί ως επιλογή να σχεδιάζεται μια συνεχής γραμμή που να αντιστοιχεί στην 

τροχιά του Bee-Bot, 
● να αναπαράγονται οι γνωστοί ήχοι του Bee-Bot, 
● να επιτρέπει την παρουσίαση των εντολών που προγραμματίστηκαν, 
● να μπορεί ο χρήστης να μεταφορτώνει δάπεδα της αρεσκείας του, 
● να καθορίζεται η αρχική θέση και ο προσανατολισμός του ρομπότ και 
● να ενεργοποιούνται /απενεργοποιούνται  κάποια μενού ώστε να μην αποσπούν την 

προσοχή όταν αυτά δεν χρειάζονται. 
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Ανάπτυξη 

Η ίδια η εφαρμογή είναι ένα ελεύθερο λογισμικό και για την ανάπτυξη της χρησιμοποιήθηκε 
επίσης ελεύθερο λογισμικό. Συγκεκριμένα για την δημιουργία της βασικής τρισδιάστατης ε-
φαρμογής χρησιμοποιήθηκαν οι βιβλιοθήκες: Three.js – JavaScript 3D library, ενώ για την 
διεπαφή οι βιβλιοθήκες: jQuery, jQuery UI, Icon Font for jQuery-UI (mkkeck.github.io).  

Η προσομοίωση είναι γραμμένη σε HTML-5 και τρέχει σε όλες τις συσκευές smartphone, 
desktop, tablet και σε όλα τα λειτουργικά συστήματα, αρκεί ένας browser. 

Η τρισδιάστατη εικόνα του Bee-Bot είναι ένα αρχείο με κατάληξη .glb κατάλληλο για 3D 
εκτυπωτή και έχει εισαχθεί με την βοήθεια ρουτινών της Three.js. 

Ο έλεγχος της εφαρμογής γίνεται σε δύο επίπεδα. Το ένα επίπεδο είναι αυτό των ρυθμίσεων 
που πραγματοποιεί ο εκπαιδευτικός και το άλλο του χειρισμού του ρομπότ που πραγματο-
ποιούν οι μαθητές. Το παράθυρο εντολών που χειρίζονται οι μαθητές περιέχει σύμβολα σε 
μεγάλα κουμπιά για να είναι όσο το δυνατόν πιο φιλικά για μικρά παιδιά. 

Για να μπορεί να συγχρονιστεί η κίνηση του Bee-Bot θα πρέπει η εφαρμογή να γνωρίζει 
τις διαστάσεις του δαπέδου δηλαδή πόσα βήματα Bee-Bot έχει η εικόνα στην οριζόντια διά-
σταση και πόσα στην κατακόρυφη. Δεν έχει σημασία το μέγεθος της εικόνας, σε pixels, καθώς 
η εφαρμογή θα προσαρμόσει το μέγεθος της αρκεί το δάπεδο να δομείται με ένα πλήθος τε-
τραγώνων. 

Ο εκπαιδευτικός κατά την διάρκεια της μεταφόρτωσης ενός δαπέδου χρειάζεται να καθο-
ρίσει: 

● την αρχική θέση  του Bee-Bot συντεταγμένες x,y (βήματα). Μονάδα μέτρησης είναι το 
τετράγωνο που αντιστοιχεί σε ένα βήμα του Bee-Bot, 

● τον προσανατολισμό το Bee-Bot δηλαδή την γωνία που σχηματίζει το διάνυσμα της 
αρχικής ταχύτητας με την οριζόντια διεύθυνση ώστε να καθοριστεί η κατεύθυνση της 
κίνησης. 

● το πλάτος και το ύψος του δαπέδου σε τετράγωνα (βήματα) και τέλος 
● το αρχείο που περιέχει την εικόνα. Η εικόνα μπορεί να είναι είτε jpg είτε png είτε .gif 

οποιασδήποτε ανάλυσης. Μεγάλες αναλύσεις απλά επιβραδύνουν το σύστημα χωρίς 
να έχουν προσφέρει κάτι περισσότερο ενώ πολύ μικρές δεν είναι ευδιάκριτες. 

Εφαρμογή-Υλοποίηση 

Στη φάση της εφαρμογής συμμετείχαν εκπαιδευτικοί που ετοίμασαν σενάρια στηριγμένα σε 
κατάλληλα σχεδιασμένα δάπεδα σε θέματα όπως η ιστορία, η γεωγραφία, τα μαθηματικά, η 
επίσκεψη στο μουσείο και τροφικές αλυσίδες. Αν και τα σενάρια σχεδιάστηκαν για δια ζώσης 
εκπαίδευση ο σχεδιασμός τους έγινε με τέτοιο τρόπο ώστε να μπορούν να προσαρμοστούν 
εύκολα και για εξ αποστάσεως εκπαίδευση. Δύο σενάρια εφαρμόστηκαν εξ’ αποστάσεως σε 
σχολείο. 

Η λειτουργική προσομοίωση βρίσκεται στην διεύθυνση Bee-Bot ή εναλλακτικά Bee-Bot 
(sch.gr) είναι ελεύθερη προς χρήση με άδεια creative commons. Από την παρακάτω διεύθυνση 
μπορεί να γίνει η λήψη της ώστε η εφαρμογή να τρέχει τοπικά χωρίς να απαιτείται σύνδεση 
internet. Όταν εκτελείται τοπικά θα πρέπει να γίνει μια ρύθμιση ώστε να μπορεί να εμφανι-
στεί το ρομπότ. Η ρύθμιση αυτή περιγράφεται στις οδηγίες που συνοδεύουν την εφαρμογή. 
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Περιγραφή κώδικα 
Συνοπτικά ο ψευτοκώδικας της εφαρμογής περιγράφεται από τα παρακάτω βήματα 

ΕΣΩΤΕΡΙΚΗ ΛΕΙΤΟΥΡΓΙΑ 
Κύριος Βρόχος () { 

Αν δεν φτάσαμε στο τέλος { 
 Αύξησε τον χρόνο κατά dt  
 Κίνηση της Μέλισσας κατά (dt) 

}  
else { 
 Τέλος 
} 
Ενημέρωση οθόνης 

} 
Κίνηση της Μέλισσας κατά (dt) { 

Αν η τρέχουσα στιγμή έχει ξεπεράσει το χρονικό διάστημα των εντολών { 
Τοποθέτησε την μέλισσα στην ακριβή θέση 
Αύξησε τον δείκτη να δείχνει την επόμενη εντολή 
Διάβασε την επόμενη εντολή κίνησης 
Υπολόγισε τις καινούργιες ταχύτητες (γωνιακή, μεταφορική) 
Ενημέρωση οθόνης για την έναρξη νέας εντολής  

} 
else { 
 Υπολόγισε την θέση της μέλισσας με τις τρέχουσες ταχύτητες 
 Τοποθέτησε την μέλισσα στην θέση 
} 

} 
ΣΥΜΒΑΝΤΑ 
Όταν ο χρήστης πραγματοποιεί μια ενέργεια πχ πιέζει ένα πλήκτρο ή κουνάει το 
ποντίκι τότε πυροδοτείται ένα συμβάν και μια σειρά εντολών που πραγματοποι-
ούνται με αυτό το συμβάν. Έτσι 
όταν πατηθεί το πλήκτρο  
go.click() { 

Ξεκίνα τον κύριο βρόχο 
}  
left.click() { 

Τοποθέτησε στον πίνακα εντολών την εντολή αριστερή στροφή 
} 
... 
loadFloor.click() { 

Διάβασε: αρχική θέση, αρχική στροφή, διαστάσεις μήκος και πλάτος δαπέδου 
Έλεγχος συμβατότητας 
Φόρτωση εικόνας δαπέδου 
Προσαρμογή διαστάσεων 
κεντράρισμα  
εμφάνιση οδηγών γραμμών 

} 
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Αξιολόγηση 

Η αξιολόγηση πραγματοποιήθηκε από πέντε ομάδες του μεταπτυχιακού προγράμματος 
σπουδών «Επιστήμες της Αγωγής: Διδακτικές Πρακτικές και Διαδικασίες Μάθησης» και κα-
τεύθυνση «Ψηφιακές Εφαρμογές στην Εκπαίδευση των Φυσικών Επιστημών, της Τεχνολο-
γίας, της Μηχανικής και των Μαθηματικών (STEM)»  του τμήματος Δημοτικής εκπαίδευσης 
του ΑΠΘ. Οι ομάδες αυτές ανέπτυξαν σενάρια και πραγματοποιήθηκε ετεροαξιολόγηση του 
κάθε σεναρίου με βάση μια ρουμπρίκα. Δύο από αυτά τα σενάρια εφαρμόστηκαν σε τάξη εξ’ 
αποστάσεως λόγω της πανδημίας. Η ανάδραση που παρείχαν συνοψίζεται στα εξής: 

Στην πρώτη έκδοση της προσομοίωσης έπρεπε να ρυθμίζεται το μέγεθος της εικόνας ενός 
δαπέδου με μια χρονοβόρα διαδικασία ενώ μετά την αξιολόγηση το μόνο που χρειαζόταν 
ήταν να δοθεί το μέγεθος της εικόνας σε πλήθος τετραγώνων.  

Μετά από παρατηρήσεις προστέθηκε η ταυτόχρονη οπτική ένδειξη της τρέχουσες εντολής 
που εκτελείτε ώστε να υπάρχουν πολλαπλές αναπαραστάσεις που οδηγούν σε καλύτερα απο-
τελέσματα (Δημητριάδης, 2015). 

Προστέθηκαν οι ήχοι που δηλώνουν την κίνηση και το τέλος της ακολουθίας των εντολών 
καθώς και η γραμμή της διαδρομής του ρομπότ. 

Προστέθηκε η δυνατότητα διαγραφής εντολών με την χρήση των πλήκτρων Del, Backspace 
και του κουμπί «x» από το μενού εντολών διότι από την εφαρμογή στην τάξη φάνηκε πως 
πολλοί μαθητές μετά από κάποιο λάθος έπρεπε να διαγράψουν όλες τις εντολές και να επα-
ναεισαγάγουν ολόκληρη την ακολουθία των εντολών. 

Επανασχεδιάστηκε η τρισδιάστατη αναπαράσταση του Bee-Bot ώστε να προσομοιάζει πε-
ρισσότερο με το πραγματικό ρομπότ. 

Ένα μειονέκτημα της εφαρμογής είναι ότι ο χρήστης θα πρέπει να επαναλάβει την διαδι-
κασία φόρτωσης του δαπέδου κάθε φορά που εισέρχεται στην ιστοσελίδα. Το μειονέκτημα 
αυτό μπορεί να λυθεί αν η εικόνα ανεβεί μόνιμα στον Server ή αν γίνει λήψη της εφαρμογής 
από την διεύθυνση ώστε να εκτελείται τοπικά και στον υπολογιστή του χρήστη.  

Ποιες Ανάγκες καλύπτει 

Οι ανάγκες που οδήγησαν στην δημιουργία της εφαρμογής είναι για 
● Περιπτώσεις που δεν υπάρχει διαθέσιμο πραγματικό Bee-Bot, 
● Σύγχρονη & Ασύγχρονη εξ αποστάσεως εκπαίδευση, 
● Ηλεκτρονική σχεδίαση δαπέδων, 
● Αλλαγή δαπέδων, 
● Παρουσιάσεων  

Πλεονεκτήματα 

● Κόστος, 
● Ευελιξία, 
● Επαναχρησιμοποίηση, 
● Πρόσβαση στην προσομοίωση όλες τις ημέρες και ώρες, 
● Διευκολύνει την ενσωμάτωση της ρομποτικής σε διάφορα γνωστικά αντικείμενα και 

την ανάπτυξη της υπολογιστής σκέψης 
● Μπορούν να δημιουργηθούν εύκολα βιβλιοθήκες με δάπεδα. 

Μειονεκτήματα 

Το μεγαλύτερο μειονέκτημα που έχουν όλες οι εφαρμογές για υπολογιστές σε άτομα μικρής 
ηλικίας. Για τις ηλικίες αυτές είναι σημαντική η βιωματική μάθηση και είναι προτιμότερη η 
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χρήση πραγματική υλικού. Παρόλα αυτά ακόμα και όταν είναι δυνατή η χρήση του πραγμα-
τικού ρομπότ, η προσομοίωση όταν γίνει νωρίτερα μπορεί να προσανατολίσει τους μαθητές 
και να αντιμετωπίσουν λιγότερες δυσκολίες στην πράξη.  Επίσης μπορούν να δοκιμάσουν 
πράγματα εκ’ των υστέρων (μετά το μάθημα) ακόμα και όταν δεν υπάρχει πρόσβαση στο ρο-
μπότ. 

Συμπεράσματα 

Από την πιλοτική εφαρμογή φάνηκε πως η προσομοίωση είναι  λειτουργική και κατάλληλη 
για παιδιά της πρώτης σχολικής ηλικίας, είναι κατάλληλη για εξ αποστάσεως εκπαίδευση, 
μπορεί να χρησιμοποιηθεί για την δημιουργία σεναρίων για διάφορα γνωστικά αντικείμενα 
δίνοντας την δυνατότητα σε κάθε εκπαιδευτικό να σχεδιάσει τα δικά του δάπεδα, προκάλεσε 
τον ενθουσιασμό των μαθητών και έδωσε κίνητρα και εργαλεία για να ολοκληρώσουν την 
εργασία τους. 

Σε μια μελλοντική επέκταση θα μπορούσε να συμπεριληφθούν τρισδιάστατα δάπεδα καθώς 
και κάποιου είδους αλληλεπίδραση όταν οι μαθητές φτάσουν σε έναν προκαθορισμένο στόχο 
που θε έχει τεθεί από τον εκπαιδευτικό, π.χ. να εμφανίζεται μια ερώτηση που πρέπει να απαντη-
θεί ή μια πληροφορία που πρέπει να συλλεχθεί ή μια λεκτική επιβράβευση ή ένα βραβείο. 
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Παραρτήματα 

Στο σχήμα 1 φαίνονται οι βασικές λειτουργίες της εφαρμογής. Διακρίνονται: 
1) Η μπάρα με τις βασικές ρυθμίσεις από όπου μπορούμε να ενεργοποιήσουμε/απε-

νεργοποιήσουμε τον ήχο, το ίχνος, τα παράθυρα εντολών και ρυθμίσεων την επι-
λογή δαπέδου. Με την επιλογή «Αργή Προβολή» μπορούμε να ελαττώσουμε την τα-
χύτητα με την οποία εκτελούνται οι εντολές ώστε να μπορεί να αντιστοιχηθεί πιο 
εύκολα η κίνηση του ρομπότ με την τρέχουσα εντολή που εκτελείται. 

2) Η ακολουθία των εντολών. 
3) Το παράθυρο ρυθμίσεων για το ανέβασμα ενός δαπέδου. (επίπεδο εκπαιδευτικού) 
4) Το παράθυρο με τα κουμπιά εντολών (επίπεδο μαθητή). 
5) Το δάπεδο 

 

Σχήμα 1. Βασική εικόνα της εφαρμογής όπου φαίνεται το παράθυρο ρυθμίσεων εισαγω-
γής δαπέδου καθώς και το παράθυρο εντολών. Στην εικόνα φαίνεται η τρέχουσα εντολή 

που εκτελείται. 
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