
4ο ΣΥΝΕ∆ΡΙΟ ΣΤΗ ΣΥΡΟ- ΤΠΕ ΣΤΗΝ ΕΚΠΑΙ∆ΕΥΣΗ                                                                                       1 
 
               

www.e-diktyo.eu                                                                       www.epyna.gr  

Παρουσίαση Λογισµικού RoboLab της Lego Dacta για την 
Υποστήριξη Προγραµµατιζόµενων Ροµποτικών Κατασκευών 

 
 

Φράγκου Στασινή 
Ερευνήτρια- Καθηγήτρια Φυσικής 

stassini.frangou@sch.gr 

Παπανικολάου Κυπαρισσία 
Επίκουρη Καθηγήτρια Γενικό Παιδαγωγικό 

Τµήµα, ΑΣΠAIΤΕ 
spap@di.uoa.gr 

Αλιµήσης ∆ηµήτρης 
Καθηγητής 

Γενικό Παιδαγωγικό Τµήµα, ΑΣΠAIΤΕ 
alimisis@otenet.gr 

 
ΠΕΡΙΛΗΨΗ 
Σε αυτήν την συνεδρία θα παρουσιαστούν προγραµµατιζόµενες ροµποτικές κατασκευές οι οποίες 

µπορούν να χρησιµοποιηθούν για εκπαιδευτικούς σκοπούς σε θέµατα τεχνολογίας και επιστήµης στην 
πρωτοβάθµια και δευτεροβάθµια εκπαίδευση. Το υλικό που θα χρησιµοποιηθεί θα είναι κινητήρες, 
αισθητήρες, δοµικό υλικό της Lego ενώ ο προγραµµατισµός θα γίνει µε την χρήση του λογισµικού της 
Lego Dacta RoboLab και θa αξιοποιηθούν τόσο τα περιβάλλοντα προγραµµατισµού (Pilot) όσο και το 
περιβάλλον έρευνας (Investigator) του λογισµικού. Επίσης, θα παρουσιαστούν απλές δραστηριότητες 
µικρής διάρκειας καθώς και µία πρόταση για µία εκτεταµένη συνθετική εργασία (project) µε 
διαθεµατικό χαρακτήρα. 

 
ΛΕΞΕΙΣ ΚΛΕΙ∆ΙΑ: εκπαιδευτική ροµποτική, τεχνολογία ελέγχου, ροµποτικές 

κατασκευές, Lego Dacta, Lego Logo, Robolab, δραστηριότητες ροµποτικής 
 
ΕΙΣΑΓΩΓΗ  
Οι προγραµµατιζόµενες ροµποτικές κατασκευές της Lego Dacta µπορούν να 

χρησιµοποιηθούν στην εκπαιδευτική διαδικασία για µικρής διάρκειας παρεµβάσεις αλλά 
και για εκτεταµένης διάρκειας συνθετικές εργασίες. Συνδυάζουν στοιχεία από την 
ροµποτική αλλά και στοιχεία συλλογής δεδοµένων από το εργαστήριο ή το πεδίο έρευνας. 

Σε αυτήν την συνεδρία θα περιγραφούν τα χαρακτηριστικά του υλικού και του 
λογισµικού για την κατασκευή και το χειρισµό µέσω H/Y ροµποτικών κατασκευών . 
Επίσης, συζητούνται τα χαρακτηριστικά του µαθησιακού περιβάλλοντος που 
διαµορφώνεται µε την χρήση προγραµµατιζόµενων ροµποτικών κατασκευών καθώς και η 
στοχοθεσία που αυτές µπορούν να εξυπηρετήσουν. Τέλος παρουσιάζονται ενδεικτικές 
δραστηριότητες και συζητούνται τα δοµικά τους χαρακτηριστικά. 

 
ΤΟ ΥΛΙΚΟ ΚΑΙ ΤΟ ΛΟΓΙΣΜΙΚΟ 
Οι αυτόµατες πόρτες των καταστηµάτων, το µηχάνηµα ανάγνωσης ραβδωτού κωδικού 

και τα αυτόµατα συστήµατα πυρόσβεσης είναι µερικά παραδείγµατα χρήσης ροµπότ στην 
καθηµερινή µας ζωή. Είτε πρόκειται για απλές εφαρµογές (αυτόµατες πόρτες) είτε για 
µεγάλης έκτασης εγκαταστάσεις (αυτοκινητοβιοµηχανία) οι προγραµµατιζόµενες 
ροµποτικές κατασκευές (robots) έχουν τρία βασικά χαρακτηριστικά. Αποτελούνται από ένα 
µηχανικό σώµα, έχουν ένα σύστηµα ελέγχου µηχανικό ή λογικό ή και συνδυασµό των δύο 
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και παρουσιάζουν µία συγκεκριµένη συµπεριφορά διαφοροποιούµενη ανάλογα µε τα 
εξωτερικά αίτια (Jaibur, 1998).  

Η εκπαιδευτική ροµποτική ειδικά κάνει την εµφάνισή της τις τελευταίες δεκαετίες είτε 
µε την µορφή προκατασκευασµένων οντοτήτων (χελώνες) που έχουν την δυνατότητα 
προγραµµατισµού (γλώσσα Logo, αντικειµενοστραφής προγραµµατισµός) είτε µε την 
µορφή δοµικού υλικού όπου ο χρήστης καλείται να κατασκευάσει µία ροµποτική 
κατασκευή και να την προγραµµατίσει µε την βοήθεια του υπολογιστή. 

Στην συγκεκριµένη µελέτη επιλέξαµε να ασχοληθούµε µε τα δοµικά υλικά της Lego 
(προγραµµατιζόµενες κύβοι, αισθητήρες, κινητήρες και τουβλάκια) η οποία τροφοδοτεί τα 
τελευταία χρόνια την αγορά µε ποικιλία τέτοιων προϊόντων. Οι προγραµµατιζόµενοι κύβοι 
RCX και οι νεώτεροι κύβοι NXT της Lego περιέχουν µικροεπεξεργαστές µε δυνατότητες 
αποθήκευσης προγραµµάτων και άλλων πολυµεσικών στοιχείων όπως εικόνων και ήχων τα 
οποία µπορούν να εκτελεστούν ανάλογα µε τις εξωτερικές συνθήκες. Συνδυαζόµενοι µε 
κινητήρες και λάµπες καθώς και µε αισθητήρες αφής και φωτός επιτρέπουν την κατασκευή 
προγραµµατιζόµενων ροµποτικών κατασκευών οι οποίες µπορούν να λειτουργούν 
αυτόνοµα και να αντιδρούν σε ερεθίσµατα του περιβάλλοντος. Επικοινωνούν µε τον 
υπολογιστή µέσω ποµπού εξασφαλίζοντας έτσι αυτονοµία στην ροµποτική κατασκευή. 

Ο προγραµµατισµός των συσκευών γίνεται από κατάλληλο λογισµικό της εταιρείας 
(RoboLab). To Robolab διαθέτει δύο περιβάλλοντα προγραµµατισµού: το Pilot και τον 
Inventor σε τέσσερα διαφορετικά επίπεδα πολυπλοκότητας. Το περιβάλλον Pilot µας 
επιτρέπει να τροποποιούµε ένα προσχεδιασµένο πρόγραµµα αλλάζοντας εικονίδια. Αυτό το 
επίπεδο απευθύνεται κυρίως σε µικρές ηλικίες (δηµοτικό) αλλά και σε παιδιά µε µικρή 
εµπειρία στον προγραµµατισµό. Επιτρέπει επίσης τον πειραµατισµό µε επιλεγµένες 
παραµέτρους και εικονοεντολές. 

 

 
Σχήµα 1: Παράθυρο διαγραµµάτων του Robolab2.5 περιβάλλον Inventor 3 

Το περιβάλλον Inventor µας επιτρέπει να επιλέξουµε και να τοποθετήσουµε εικόνες – 
εντολές σε ένα παράθυρο διαγράµµατος δηµιουργώντας το δικό µας πρόγραµµα. Σε αυτό 
το επίπεδο παρέχονται δυνατότητες χρήση εντολών ελέγχου, επανάληψη πολλαπλού 
προγραµµατισµού, χρονισµών, καταµετρητών κλπ. Το περιβάλλον αυτό καλύπτει ευρύ 
φάσµα δυνατοτήτων και µπορεί να χρησιµοποιηθεί από αρχάριους και µη χρήστες. 
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Τέλος το λογισµικό µας δίνει την δυνατότητα στο περιβάλλον Investigator να πάρουµε 
µετρήσεις από τους αισθητήρες που έχουµε τοποθετήσει στην κατασκευή και να δούµε το 
αποτέλεσµα σε γραφική παράσταση. Το περιβάλλον αυτό του λογισµικού επιτρέπει επίσης 
την σύγκριση αποτελεσµάτων, και την καταγραφή συµπερασµάτων. 

Με αυτόν τον συνδυασµό λειτουργιών το λογισµικό µπορεί να εξυπηρετήσει τόσο 
δραστηριότητες ροµποτικής όσο και δραστηριότητες συλλογής δεδοµένων στο πεδίο. 

 
∆ΡΑΣΤΗΡΙOΤΗΤΕΣ ΜΕ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑΤΙΖΟΜΕΝΕΣ ΡΟΜΠΟΤΙΚΕΣ 

ΚΑΤΑΣΚΕΥΕΣ 
Η ένταξη των προγραµµατιζόµενων ροµποτικών κατασκευών στην εκπαιδευτική 

διαδικασία µπορεί να εξυπηρετήσει µία ποικιλία στόχων σε ένα µεγάλο εύρος γνωστικών 
αντικειµένων (Κόµης, 2004).  

Σε γνωστικό επίπεδο µέσα από δραστηριότητες που αξιοποιούν προγραµµατιζόµενες 
ροµποτικές κατασκευές µπορούµε να προσεγγίσουµε θέµατα βασικών µηχανικών δοµών 
(απλές µηχανές), µετάδοσης κίνησης και µεταφοράς κίνησης, ηλεκτρισµού, θερµότητας και 
οπτικής. Παράλληλα µπορούµε να διαπραγµατευτούµε θέµατα προγραµµατισµού όπως 
αυτά των βασικών δοµών ελέγχου, των δοµών επανάληψης και τις σύνθεση εντολών στην 
δηµιουργία ενός µοντέλου συµπεριφοράς.  

 
Σχήµα 2: Αυτοκίνητο που κατασκεύασα µαθητές Γυµνασίου µε δοµικά υλικά Legο 

Σε επίπεδο δεξιοτήτων οι µαθητές ασκούνται στην κατασκευή µηχανικών µοντέλων 
και στη χρήση σύγχρονου τεχνολογικού εξοπλισµού. Παρατηρούν, διατυπώνουν 
υποθέσεις, δοκιµάζουν, πειραµατίζονται, αξιολογούν καθώς επίσης ασκούνται στην 
οµαδική εργασία και την κοινωνική διαπραγµάτευση. 

Σε επίπεδο στάσεων αποκτούν βαθύτερη κατανόηση της λειτουργίας σύγχρονων 
τεχνολογικών κατασκευών όπως των αυτοµατισµών, των τηλεχειρισµών κλπ. και εκτιµούν 
την προσφορά τους στην καθηµερινή µας ζωή.  

Οι δραστηριότητες αξιοποιούν τις δυνατότητες της συγκεκριµένης τεχνολογίας αν 
συνδυάζουν τα παρακάτω χαρακτηριστικά: 

• Αξιοποιούν ποικιλία γνωστικών θεµάτων εστιάζοντας στην πολύπλευρη 
αντιµετώπιση ενός προβλήµατος (διαθεµατικότητα) 

• Ενισχύουν το πειραµατικό και διερευνητικό χαρακτήρα των επιµέρους 
δράσεων που συγκροτούν την διδακτική πράξη προτρέποντας τους µαθητές να 



4ο ΣΥΝΕ∆ΡΙΟ ΣΤΗ ΣΥΡΟ- ΤΠΕ ΣΤΗΝ ΕΚΠΑΙ∆ΕΥΣΗ                                                                                       4 
 
               

www.e-diktyo.eu                                                                       www.epyna.gr  

αλληλεπιδράσουν µε το υλικό και να µάθουν µέσα από την αλληλεπίδραση αυτή. 
• Αξιοποιούν τη µικρή οµάδα µαθητών σαν µονάδα εργασία, έκφρασης και 

διαπραγµάτευσης (οµαδοσυνεργατική οργάνωση της διδασκαλίας) 
Με τους παραπάνω στόχους σχεδιάστηκε  η συνθετική εργασίας (project) ‘Κίνηση του 

Λεωφορείου’. Η συγκεκριµένη συνθετική εργασία οργανώνεται σε  πέντε στάδια κατά τα 
οποία οι µαθητές εµπλέκονται σε συγκεκριµένου τύπου ενέργειες. Οι µαθητές εισάγονται 
εξερευνούν, πειραµατίζονται, διερευνούν, συνθέτουν και αξιολογούν τις ιδέες τους 
στοχεύοντας να προτείνουν ένα ικανοποιητικό µοντέλο προγραµµατιζόµενου λεωφορείου. 
Τα στάδια αυτά εκτείνονται σε όλη την διάρκεια εκπόνησης της συνθετικής εργασίας 
(διάρκειας 12-14 ώρες) αλλά µπορεί να είναι επίσης αναγνωρίσιµα και σε µία µόνο 
διδακτική ενότητα της. Τέλος τµήµατα της δραστηριότητας µπορούν να αξιοποιηθούν 
µεµονωµένα σε κάποιο παρεµφερές γνωστικό πλαίσιο (µέτρηση ταχύτητας, έλεγχος 
στροφής λεωφορείου, στάθµευση και επανεκκίνηση κλπ.). 

 
ΕΥΧΑΡΙΣΤΙΕΣ 
Το υλικό του εργαστηρίου καθώς και η συνθετική εργασία (project) ‘Κίνηση του 

Λεωφορείου’ αναπτύχθηκαν στα πλαίσια του Ευρωπαϊκού έργου Teacher Education on 
Robotics-Enhanced Constructivist Pedagogical Methods – TERECoP του ευρωπαϊκού 
προγράµµατος  COMENIUS 2.1 Action. 
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