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ΠΕΡΙΛΗΨΗ 

 

Αυτή η συστηματική ανασκόπηση διερευνά την υπάρχουσα έρευνα στο πεδίο της 

χρήσης των κοινωνικών ρομπότ ως παραγόντων για την προώθηση της ένταξης και 

της συμπερίληψης στο σχολικό περιβάλλον για τα παιδιά με προβλήματα όρασης. 

Αν και το σχετικό πεδίο είναι πρόσφατο με αποτέλεσμα να μην έχει αναπτυχθεί 

ιδιαίτερη έρευνα όπως σε άλλα πεδία, όπως για παράδειγμα για την χρήση ρομπότ 

κοινωνικής αρωγής για παιδιά με αυτισμό, ωστόσο τα αποτελέσματα 

καταδεικνύουν ότι το εν λόγω ζήτημα αποτελεί ένα προνομιακό πεδίο έρευνας με 

αυξημένο ενδιαφέρον ιδίως τα τελευταία χρόνια. Ο μακροπρόθεσμος σχεδιασμός, 

υλοποίηση στην σχολική τάξη και η αξιολόγηση διαφορετικών σεναρίων, ρόλων 

ρομπότ, προσωπικότητας και διαδραστικών τρόπων θα εμπλουτίσει τη δυναμική 

της τάξης και θα προωθήσει τη γνώση για εμπειρίες χωρίς αποκλεισμούς των 

παιδιών με προβλήματα όρασης. Σε ευρύτερο επίπεδο, η συστηματική αυτή 

ανασκόπηση φρονούμε ότι θα συμβάλει στην εύρεση νέων προσεγγίσεων για την 

ένταξη παιδιών με προβλήματα όρασης και στο χώρο του σχολείου αλλά και στην 

κοινωνία γενικότερα, στη διερεύνηση της δυναμικής της χρήσης των ρομπότ 

κοινωνικής αρωγής για την επίτευξη συμπεριληπτικών σχολικών τάξεων,  στη 

βελτίωση της προσβασιμότητας και στην εκτίμηση των ατομικών ικανοτήτων για 

τη δημιουργία εμπειριών χωρίς αποκλεισμούς. Αυτές οι συνεισφορές μπορούν να 

ενημερώσουν την μελλοντική έρευνα και για ενήλικες ή παιδιά με άλλες 

προκλήσεις ένταξης (π.χ. φύλο, φυλή, θρησκεία, εκφοβισμός).   

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

ABSTRACT 

 

 

This systematic review explores existing research in the field of using social robots 

as agents to promote integration and inclusion in the school environment for 

children with visual impairments. Although the relevant field is recent, with the 

result that no particular research has been developed as in other fields, such as for 

example the use of social assistance robots for children with autism, the results 

demonstrate that the issue in question is a privileged field of research with 

increased interest especially in recent years. Long-term design, classroom 

implementation, and evaluation of different scenarios, robot roles, personality, and 

interactive modes will enrich classroom dynamics and advance knowledge about 

inclusive experiences of visually impaired children. On a broader level, we believe 

that this systematic review will contribute to finding new approaches to the 

inclusion of children with visual impairments both in the school space and in 

society in general, in exploring the dynamics of using social assistance robots to 

achieve inclusive school classrooms , improving accessibility and valuing 

individual abilities to create inclusive experiences. These contributions can also 

inform future research for adults or children with other inclusion challenges (e.g., 

gender, race, religion, bullying). 
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ΓΕΝΙΚΟ ΜΕΡΟΣ 

 

 

ΕΙΣΑΓΩΓΗ 

 

Όλα τα παιδιά ανεξαρτήτως φύλου, ηλικίας, αναπηρίας ή 

κοινωνικοοικονομικής κατάστασης έχουν δικαίωμα σε ποιοτική και δίκαιη 

εκπαίδευση (Lani, 2018). Προηγούμενες έρευνες καταδεικνύουν, ότι οι μαθητές με 

αναπηρίες, και ειδικότερα τα παιδιά με προβλήματα όρασης, εκπαιδεύονται όλο και 

περισσότερο στα γενικά σχολεία (Gareth, 2020; Davis, 2019) απαιτώντας νέους 

τύπους υποστήριξης, μαθησιακές εμπειρίες και κοινωνικές δραστηριότητες. 

Συνεπώς, τα σχολεία πρέπει να διασφαλίσουν ότι τα παιδιά συμμετέχουν πλήρως 

σε όλες τις εκπαιδευτικές δραστηριότητες, στο πλαίσιο μιας συμπεριληπτικής 

εκπαίδευσης χωρίς εμπόδια και αποκλεισμούς (Cullen & Metatla, 2019). Ωστόσο, 

προηγούμενες μελέτες υποδηλώνουν επίσης, ότι οι μαθητές με προβλήματα όρασης  

έχουν κίνδυνο αποκλεισμού από τη δυναμική της τάξης λόγω ελλειμμάτων της 

ατομικής μαθησιακής προσέγγισης στις κατά περίπτωση ανάγκες τους (Metatla, 

2018).  

Επιπλέον, οι τρέχουσες υποστηρικτικές τεχνολογίες (π.χ. μέθοδος μπράιγ, 

συσκευές ανάγνωσης οθόνης και μεγεθυντές) έχουν σχεδιαστεί ειδικά για χρήση 

μόνο από παιδιά με προβλήματα όρασης, γεγονός που μπορεί να οδηγήσει στη 

μάθηση μεμονωμένα και να μειώσει τις ευκαιρίες για συμμετοχή στην τάξη, 

αλληλεπίδραση με συνομηλίκους και ομαδοσυνεργατικό πνεύμα. Οι τρέχουσες 

τεχνολογίες δίνουν προτεραιότητα στην προσβασιμότητα έναντι της ένταξης, 

εστιάζοντας στις παιδικές αναπηρίες και όχι στο ευρύ φάσμα ικανοτήτων που 

υπάρχουν στις κανονικές τάξεις (Serrano et al., 2018).  



Η παρούσα εργασία, επιχειρεί μια συστηματική ανασκόπηση για την χρήση 

νέων μεθόδων εκπαίδευσης για παιδιά με προβλήματα όρασης και ειδικότερα για 

την χρήση της ρομποτικής κοινωνικής αρωγής για τη δημιουργία εμπειριών χωρίς 

αποκλεισμούς στην τάξη (inclusive education) για παιδιά με προβλήματα όρασης. 

Πρόκειται για μια καινοτόμο, συμπληρωματική προσέγγιση που στοχεύει να 

προωθήσει την ανάπτυξη αιθουσών διδασκαλίας που χρησιμοποιούν τα κοινωνικά 

ρομπότ σε ομαδικές και ατομικές μαθησιακές δραστηριότητες στις οποίες 

συμμετέχουν παιδιά με προβλήματα όρασης.  

Η  χρήση κοινωνικών ρομπότ λόγω της εγγενώς ελκυστικής φύσης τους, 

των φυσικών χαρακτηριστικών, των πολυαισθητηριακών ικανοτήτων και των 

έξυπνων συμπεριφορών τους, έχουν σήμερα τη  δυνατότητα να διαδραματίσουν 

πρωτεύοντα ρόλο στην οικοδόμηση της κοινωνικής δέσμευσης και στη βελτίωση 

της συμμετοχής στην τάξη, της μάθησης και της ένταξης. Πρόκειται για νέες 

μεθόδους διδασκαλίας σε τάξεις με παιδιά με προβλήματα όρασης, που βασίζονται 

στο αξίωμα ότι η συμπερίληψη και η καινοτομία θα μπορούσαν να οδηγηθούν από 

δημιουργικές και συνεργατικές δραστηριότητες που εκτιμούν τις διαφορές, τη 

συνδημιουργία και την κοινή παραγωγή γνώσης.  

Πρόσφατα, μελέτες αλληλεπίδρασης ανθρώπου-ρομπότ (HRI) έδειξαν ότι 

τα κοινωνικά ρομπότ έχουν την ικανότητα να επηρεάζουν τη δυναμική της ομάδας 

(Jung et al., 2017) και να ενθαρρύνουν τη συμπερίληψη και τη δέσμευση 

(Strohkorb Sebo et al., 2020). Στα σχολεία, τα εκπαιδευτικά κοινωνικά ρομπότ 

μπορούν να παίξουν διαφορετικούς ρόλους όπως διαμεσολάβηση και ανάπτυξη 

κοινωνικών παραγόντων σε μαθησιακές δραστηριότητες (Alves-Oliveira et al., 

2021; Belpaeme et al., 2028; Chadra et al., 2019;  Paradeda et al., 2028; Wafa, 

2020; Κanda et al., 2020), διευκολυντές στην υποβοηθούμενη θεραπεία (Scassellati 

et al., 2020) ή εργαλεία για μάθηση (Νeto et al., 2020)  

 

Ωστόσο, προηγούμενες έρευνες για την αλληλεπίδραση παιδιών-ρομπότ 

περιορίζονται σε μεγάλο βαθμό σε δραστηριότητες ενός χρήστη, εστιάζοντας στις 



ατομικές ανάγκες και όχι στη δυναμική της ομάδας.  Στα ερευνητικά πεδία της 

Αλληλεπίδρασης Ανθρώπου-Υπολογιστή (HCI) και των προσβάσιμων 

υπολογιστών, οι ερευνητές άρχισαν να διερευνούν πώς να σχεδιάζουν ομάδες 

παιδιών με μικτές οπτικές ικανότητες (Metatla, 2017) και να διερευνούν τη 

δυνατότητα των ρομπότ να οδηγούν εμπειρίες παιχνιδιού χωρίς αποκλεισμούς 

(Bardot et al., 2020) και μαθησιακές δραστηριότητες (Wafa, 2020). 

Αν και η δυνατότητα συμπερίληψης της χρήσης κοινωνικών ρομπότ σε 

εφαρμογές μεικτών οπτικών ικανοτήτων στις τάξεις παραμένει ακόμα σε μεγάλο 

βαθμό ανεξερεύνητη, η παρούσα συστηματική ανασκόπηση καταδεικνύει ότι έχει 

επιτευχθεί σημαντική πρόοδος στο σχετικό πεδίο έρευνας, γεγονός που αποτελεί 

μια ελπιδοφόρα προοπτική για την διεξαγωγή περαιτέρω έρευνας στο εγγύς μέλλον 

και βεβαίως στην εφαρμογή μεθόδων διδασκαλίας, με κοινωνικά ρομπότ, για 

παιδιά με προβλήματα όρασης στην εκπαιδευτική πρακτική.    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ΚΕΦΑΛΑΙΟ 1 ΡΟΜΠΟΤΙΚΗ 

 

1.1.Εισαγωγικές παρατηρήσεις 

 

Η πρώτη χρήση της λέξης «Ρομπότ» χρονολογείται από το 1921 και εισήχθη από 

τον Karel Capek στο θεατρικό του έργο “Rossum’s Universal Robots”. Το έργο 

περιγράφει μηχανικούς άντρες που είναι προγραμματισμένοι για να εργάζονται στις 

γραμμές συναρμολόγησης του εργοστασίου και που επαναστατούν ενάντια στους 

κυρίους τους (Low, 2017). Η ετυμολογική προέλευση της λέξης Robot προέρχεται 

από την τσέχικη λέξη robota, που σημαίνει υποτέλεια ή καταναγκαστική εργασία. 

Ο όρος «Ρομποτική» αναφέρθηκε για πρώτη φορά από τον ρωσικής καταγωγής 

Αμερικανό συγγραφέα επιστημονικής φαντασίας Isaac Asimov το 1942 στο 

διήγημά του Runabout (Low, 2017). 

Ο Asimov είχε μια πολύ πιο φωτεινή και αισιόδοξη άποψη για τον ρόλο του 

ρομπότ στην ανθρώπινη κοινωνία σε σύγκριση με την άποψη του Capek. Στα 

διηγήματά του χαρακτήρισε τα ρομπότ ως βοηθητικούς υπηρέτες του ανθρώπου. Ο 

Asimov όρισε τη ρομποτική ως την επιστήμη που μελετά τα ρομπότ. Δημιούργησε 

τους Τρεις Νόμους της Ρομποτικής, που δηλώνουν τα εξής: Ο Πρώτος Νόμος 

ορίζει ότι ένα ρομπότ δεν πρέπει να βλάψει ένα άτομο ή να αφήνει ένα άτομο να 

υποστεί ζημιά λόγω της αδράνειάς του. Ο Δεύτερος Νόμος δηλώνει ότι ένα ρομπότ 

πρέπει να συμμορφώνεται με όλες τις εντολές που υπαγορεύει ένας άνθρωπος, με 

την προϋπόθεση ότι αυτές οι εντολές δεν θα πρέπει να είναι σε αντίθεση με τον 

Πρώτο Νόμο (Castells, 2021). 

Ο Τρίτος Νόμος ορίζει ότι ένα ρομπότ πρέπει να φροντίζει για την ακεραιότητά 

του, εκτός εάν αυτή η προστασία δημιουργεί σύγκρουση με τον Πρώτο ή τον 

Δεύτερο Νόμο. Τις τελευταίες δεκαετίες, η ρομποτική εξελίχθηκε από τη φαντασία 

στην πραγματικότητα και έγινε η επιστήμη και η τεχνική που εμπλέκονται στο 

σχεδιασμό, την κατασκευή και τη χρήση των ρομπότ. Η Επιστήμη των 

Υπολογιστών, η Ηλεκτρολογία, η Μηχανολογία και η Τεχνητή Νοημοσύνη (AI) 



είναι μόνο μερικοί από τους κλάδους που συνδυάζονται στη ρομποτική. Ο κύριος 

στόχος της ρομποτικής είναι η κατασκευή συσκευών που εκτελούν εργασίες που 

καθορίζονται από τον χρήστη (Castells, 2021). 

Η ταχεία ανάπτυξη του πεδίου με επιστημονικούς όρους είχε οδηγήσει στην 

ανάπτυξη διαφορετικών τύπων ρομπότ. Παραδείγματα διαφορετικών ρομποτικών 

συστημάτων είναι: βιομηχανικά ρομπότ, χειριστές, επίγεια, εναέρια, υδάτινα, 

ερευνητικά, διδακτικά ρομπότ, ρομπότ ψυχαγωγίας ή ανθρωποειδή (Castells, 

2021). 

 

1.2. Η εξέλιξη της ρομποτικής 

 

 

 Μια  ιστορική επισκόπηση της ανάπτυξης της ρομποτικής, πρέπει να εξετάσει τις 

διαφορετικές γενιές ρομπότ, μερικά από τα πιο σχετικά ορόσημα και το όραμα για 

το επερχόμενο μέλλον της ρομποτικής, τις ανάγκες και τον κοινωνικό αντίκτυπο 

της ρομποτικής καθώς και τα διάφορα στάδια ανάπτυξης στη ρομποτική. Η 

πρόοδος της ρομποτικής επηρεάζεται από τις τεχνολογικές εξελίξεις, για 

παράδειγμα, τη δημιουργία του τρανζίστορ, του ψηφιακού υπολογιστή, του 

συστήματος αριθμητικού ελέγχου ή των ολοκληρωμένων κυκλωμάτων 

(Bondyopadhyay, 2018).  

Αυτές οι τεχνολογικές εξελίξεις ενίσχυσαν περαιτέρω τις ιδιότητες των ρομπότ και 

τα βοήθησαν να εξελιχθούν από αποκλειστικά μηχανικές ή υδραυλικές μηχανές, σε 

προγραμματιζόμενα συστήματα, τα οποία μπορούν ακόμη και να γνωρίζουν το 

περιβάλλον τους. Παρόμοια με άλλες τεχνολογικές καινοτομίες, η ρομποτική έχει 

προχωρήσει και έχει αλλάξει λαμβάνοντας υπόψη τις ανάγκες της κοινωνίας. Με 

βάση τα χαρακτηριστικά τους και τις ιδιότητες των ρομπότ, μπορούμε να 

ταξινομήσουμε την ανάπτυξη της ρομποτικής σε τέσσερις γενιές: 

 



A. Generation 0: Pre-Robots (έως το 1950) 

Χαρακτηριστικά: 

• Τα πρώτα βιομηχανικά ρομπότ ήταν υδραυλικά 

  

 Το 1495, ο πολυμαθής Λεονάρντο Ντα Βίντσι οραματίστηκε τον 

σχεδιασμό του πρώτου ανθρωποειδούς. Τα επόμενα χρόνια κατασκευάστηκαν 

διάφορα μηχανήματα με μηχανικά στοιχεία που βοήθησαν την κοινωνία και τον 

κλάδο. Μόλις στην πρώτη βιομηχανική επανάσταση τα εργοστάσια άρχισαν να 

σκέφτονται τον αυτοματισμό ως έναν τρόπο βελτίωσης των διαδικασιών 

παραγωγής.  

Τα αυτοματοποιημένα βιομηχανικά μηχανήματα αυτής της γενιάς 

βασίζονταν σε πνευματικούς ή υδραυλικούς μηχανισμούς, χωρίς υπολογιστική 

ικανότητα και τα διαχειρίζονταν οι εργάτες. Οι πρώτες τεχνικές αυτοματισμού ήταν 

οι κάρτες διάτρησης  που χρησιμοποιήθηκαν για την εισαγωγή πληροφοριών σε 

διαφορετικά μηχανήματα (π.χ. για τον έλεγχο υφαντικών αργαλειών). Οι πρώτοι 

ηλεκτρονικοί υπολογιστές, για παράδειγμα ο Colossus  χρησιμοποίησαν επίσης 

διάτρητες κάρτες για προγραμματισμό (Middleditch, 2017). 

 

B. Generation 1: Οι πρώτοι χειριστές (1950-1967)  

 

Χαρακτηριστικά: • Έλλειψη πληροφοριών σχετικά με το περιβάλλον. • 

Απλοί αλγόριθμοι ελέγχου (από σημείο σε σημείο).  

 

Λόγω της ραγδαίας τεχνολογικής ανάπτυξης και των προσπαθειών 

βελτίωσης της βιομηχανικής παραγωγής, σχεδιάστηκαν αυτοματοποιημένα 

μηχανήματα για την αύξηση της παραγωγικότητας. Οι κατασκευαστές εργαλείων 



κατεργασίας παρουσίασαν τις αριθμητικά ελεγχόμενες (Numerical Control – NC) 

μηχανές που επέτρεψαν σε άλλους κατασκευαστές να παράγουν καλύτερα 

προϊόντα. Η εξέλιξη αυτή, άνοιξε το δρόμο για την πρώτη γενιά ρομπότ (Saxena, 

2019). 

 Η ρομποτική ξεκίνησε ως λύση για τη βελτίωση της παραγωγής και την 

ικανοποίηση των υψηλών ποσοστώσεων της αυτοκινητοβιομηχανίας των ΗΠΑ. 

Παράλληλα, η τεχνολογική ανάπτυξη οδήγησε στην κατασκευή των πρώτων 

ψηφιακά ελεγχόμενων μηχανικών βραχιόνων που ενίσχυσαν την απόδοση 

επαναλαμβανόμενων, «απλών» εργασιών όπως pick and place. Το πρώτο 

αναγνωρισμένο ρομπότ είναι το UNIMATE (θεωρείται από πολλούς το πρώτο 

βιομηχανικό ρομπότ), μια προγραμματιζόμενη μηχανή που δημιουργήθηκε από 

τους George Devol και Joe Engleberger. Το 1960, εξασφάλισαν συμβόλαιο με την 

General Motors για την εγκατάσταση του ρομποτικού βραχίονα στο εργοστάσιό 

τους που βρίσκεται στο Trenton (New Jersey). Η UNIMATE βοήθησε στη 

βελτίωση της παραγωγής, γεγονός που παρακίνησε περαιτέρω πολλές εταιρείες και 

ερευνητικά κέντρα να αφιερώσουν ενεργά πόρους στη ρομποτική (Saxena, 2019). 

 

Γ. Γενιά 2: Sensorized robots (1968-1977)  

 

Χαρακτηριστικά: • Περισσότερη επίγνωση του περιβάλλοντος τους. • 

Προηγμένα αισθητήρια συστήματα: για παράδειγμα, δύναμη, ροπή, όραση. • 

Μάθηση με επίδειξη.   

 

Αυτοί οι τύποι ρομπότ χρησιμοποιούνται στην αυτοκινητοβιομηχανία και 

έχουν μεγάλο αποτύπωμα στην ιστορική εξέλιξη της ρομποτικής. Ξεκινώντας από 

το 1968, η ενσωμάτωση αισθητήρων σηματοδοτεί τη δεύτερη γενιά ρομπότ. Αυτά 

τα ρομπότ ήταν σε θέση να αντιδρούν στο περιβάλλον και να προσφέρουν 

απαντήσεις που αντιμετώπιζαν διαφορετικές προκλήσεις. Ο Shakey, που 



αναπτύχθηκε από το Ινστιτούτο Ερευνών του Στάνφορντ, ήταν το πρώτο κινητό 

ρομπότ με αισθητήρα, που περιείχε μια ποικιλία αισθητήρων (για παράδειγμα 

αισθητήρες αφής) καθώς και μια κάμερα όρασης (Giralt & Chatila, 2018). 

 Την περίοδο αυτή έγιναν σχετικές επενδύσεις στη ρομποτική. Στο 

βιομηχανικό περιβάλλον, πρέπει να επισημάνουμε το PLC (Programmable Logic 

Controller) , έναν βιομηχανικό ψηφιακό υπολογιστή, ο οποίος σχεδιάστηκε και 

προσαρμόστηκε για τον έλεγχο των διαδικασιών παραγωγής, όπως γραμμές 

συναρμολόγησης, ρομποτικές συσκευές ή οποιαδήποτε δραστηριότητα που απαιτεί 

υψηλή αξιοπιστία. 

 Τα PLC θεωρούνταν εύκολα στον προγραμματισμό και λόγω αυτών των 

χαρακτηριστικών, έγιναν μια ευρέως χρησιμοποιούμενη λύση στη βιομηχανία 

αυτοματισμού. Το 1973, η KUKA (ένας από τους κορυφαίους κατασκευαστές 

βιομηχανικών ρομπότ στον κόσμο) κατασκεύασε το πρώτο βιομηχανικό ρομπότ με 

6 ηλεκτρομηχανικούς άξονες που ονομάζεται Famulus. Ένα χρόνο αργότερα, το 

ρομπότ T3  εισήχθη στην αγορά από την Cincinnati Milacron (αγοράστηκε από την 

ABB το 1990). Το ρομπότ T3 ήταν το πρώτο εμπορικά διαθέσιμο ρομπότ 

ελεγχόμενο από μικροϋπολογιστή (Shepherd & Buchstab, 2017). 

 

Δ. Γενιά 3: Βιομηχανικά ρομπότ (1978-1999)  

 

Χαρακτηριστικά: • Τα ρομπότ έχουν πλέον αποκλειστικούς ελεγκτές 

(υπολογιστές). • Νέες γλώσσες προγραμματισμού για έλεγχο ρομπότ. • 

Επαναπρογραμματιζόμενα ρομπότ. • Μερική συμπερίληψη τεχνητής όρασης. 

 Πολλοί θεωρούν ότι η εποχή των ρομπότ ξεκίνησε το 1980. 

Δισεκατομμύρια δολάρια επενδύθηκαν από εταιρείες σε όλο τον κόσμο για να 

αυτοματοποιήσουν βασικές εργασίες στις γραμμές συναρμολόγησης τους. Οι 

επενδύσεις σε λύσεις αυτοματισμού αύξησαν τις πωλήσεις βιομηχανικών ρομπότ 

έως και 80% σε σύγκριση με προηγούμενα χρόνια (Cutkosky &. Wright, 2017). 



Τα ρομπότ εισήχθηκαν την περίοδο εκείνη σε πολλούς βιομηχανικούς 

τομείς για να αυτοματοποιήσουν μια μεγάλη ποικιλία δραστηριοτήτων όπως η 

βαφή, η συγκόλληση, η μετακίνηση ή η συναρμολόγηση. Βασικές τεχνολογίες που 

εξακολουθούν να οδηγούν την ανάπτυξη των ρομπότ εμφανίστηκαν κατά τη 

διάρκεια αυτών των ετών: η γενική πρόσβαση στο Διαδίκτυο επεκτάθηκε το 1980, 

το Ethernet έγινε πρότυπο το 1983 (IEEE 802.3), ο πυρήνας Linux ανακοινώθηκε 

το 1991 και αμέσως μετά, άρχισαν να εμφανίζονται ενημερώσεις κώδικα σε 

πραγματικό χρόνο για να αυξήσουν τον ντετερμινισμό των συστημάτων που 

βασίζονται σε Linux (Maeda, 2015). 

 

Ε. Γενιά 4: Ευφυή ρομπότ (2000-2022)  

 

Χαρακτηριστικά: • Συμπερίληψη προηγμένων υπολογιστικών δυνατοτήτων. 

• Αυτοί οι υπολογιστές όχι μόνο λειτουργούν με δεδομένα, αλλά μπορούν επίσης 

να εκτελούν λογικούς συλλογισμούς και να μαθαίνουν. • Η Τεχνητή Νοημοσύνη 

αρχίζει να εντάσσεται μερικώς και πειραματικά. • Πιο εξελιγμένοι αισθητήρες που 

στέλνουν πληροφορίες στον ελεγκτή και τις αναλύουν μέσω πολύπλοκων 

στρατηγικών ελέγχου. • Το ρομπότ μπορεί να βασίσει τις ενέργειές του σε πιο 

στέρεες και αξιόπιστες πληροφορίες. • Παρουσιάζονται συνεργατικά ρομπότ.  

Η τέταρτη γενιά ρομπότ, που χρονολογείται από το 2000, αποτελούνταν 

από πιο έξυπνα ρομπότ που περιλάμβαναν προηγμένους υπολογιστές για να 

συλλογιστούν και να μάθουν. Αυτά τα ρομπότ περιέχουν επίσης πιο εξελιγμένους 

αισθητήρες που τα βοήθησαν να προσαρμοστούν πιο αποτελεσματικά σε 

διαφορετικές συνθήκες. Το ρομπότ Roomba —το πρώτο οικιακό ρομπότ με 

ηλεκτρική σκούπα— εισήγαγε τα ρομπότ σε πολλά σπίτια. Το YuMi , το πρώτο 

συνεργατικό ρομπότ περιλάμβανε πολλές προόδους στα συστήματα ασφαλείας 

πέρα από φωτοηλεκτρικές εφαρμογές ή συσκευές αλληλοσύνδεσης, 

διασφαλίζοντας τη συνύπαρξη εργαζομένου και ρομπότ στο ίδιο περιβάλλον, 



βελτιώνοντας τη διαδικασία παραγωγής και την εργονομία του χειριστή (Castells, 

2021). 

Αυτές οι πρόοδοι τόσο στη συνεργασία ανθρώπου-ρομπότ όσο και στις 

βελτιώσεις των συστημάτων ασφαλείας ρομπότ, επέτρεψαν στα ρομπότ να 

συνεργάζονται με τους ανθρώπους στο ίδιο περιβάλλον. Μεταξύ των τεχνολογιών 

που εμφανίστηκαν αυτήν την περίοδο ξεχωρίζουμε το Player Project (2000, πρώην 

Player/Stage Project), τον προσομοιωτή Gazebo (2004) και το Robot Operating 

System (2007). Επιπλέον, κατά τη διάρκεια αυτών των ετών εμφανίστηκαν 

σχετικές πλατφόρμες υλικού. Οι υπολογιστές μιας πλακέτας (SBC) όπως το 

Raspberry Pi επέτρεψαν σε εκατομμύρια χρήστες σε όλο τον κόσμο να 

δημιουργήσουν εύκολα ρομπότ (Castells, 2021). 

 

1.3. Ρομπότ στον τομέα της υγείας 

 

Σήμερα, βρισκόμαστε εν μέσω αυτού που έχει περιγραφεί ως Τέταρτη 

Βιομηχανική Επανάσταση, όπου οι βιομηχανίες και οι τομείς σε όλο τον κόσμο 

μετασχηματίζονται χρησιμοποιώντας μια ποικιλία ρομποτικών εφαρμογών που 

διασυνδέονται όλο και περισσότερο. Αυτές οι εξελίξεις έχουν αποδεδειγμένα 

αυξήσει την παραγωγικότητα, την αποδοτικότητα των πόρων και την ανταπόκριση 

των πελατών, για παράδειγμα, στους τομείς της μεταποίησης και του λιανικού 

εμπορίου (Siciliano & Khatib, 2016). 

Η Amazon, για παράδειγμα, έχει σήμερα στη διάθεσή της έναν στόλο 

100.000 ρομπότ που έχει σχεδιαστεί για να πλοηγείται σε μεγάλους χώρους 

αποθήκης και να επιλέγει αντικείμενα από τα ράφια. Αυτό αντιπροσωπεύει αύξηση 

50% σε σχέση με το προηγούμενο έτος, έτσι ώστε τα ρομπότ πλέον αποτελούν 

περίπου το ένα τρίτο του εργατικού δυναμικού (Βusiness Insider, 2020). 

Αναμφίβολα, οι σχετικές εξελίξεις συνέβαλλαν στο ότι υπάρχει αναδυόμενο 

ενδιαφέρον πολιτικής για μια παρόμοια μετάβαση στην υγειονομική περίθαλψη. 



Αυτό τροφοδοτείται από την προσπάθεια βελτίωσης της ποιότητας και της 

ασφάλειας της περίθαλψης, ενώ ταυτόχρονα ελέγχονται οι δαπάνες. Οι εξελίξεις 

που λαμβάνουν χώρα αυτή τη στιγμή έχουν αρχίσει να αντικαθιστούν μεμονωμένες 

πτυχές της ανθρώπινης απόδοσης με ρομποτικές ικανότητες, 

συμπεριλαμβανομένων της ακρίβειας (π.χ. χειρουργικά ρομπότ), των 

υλικοτεχνικών και μηχανικών εργασιών (π.χ. ρομπότ εξυπηρέτησης) και σύνθετων 

γνωστικών εργασιών (π.χ. ρομπότ αποκατάστασης (Bates & Gawande, 2019). 

Τα τελευταία χρόνια, τα συστήματα υγειονομικής περίθαλψης σε όλο τον 

κόσμο έρχονται αντιμέτωπα με το αυξανόμενο κόστος και επιδιώκουν να 

βελτιώσουν τα αποτελέσματά τους, κλινικά, οικονομικά και όσον αφορά τη γενική 

ευημερία της υγείας του πληθυσμού. Συνοδεύοντας αυτές τις προκλήσεις, ένας 

ετερογενής αριθμός τεχνολογιών συνδέεται με την υπόσχεση ενός βελτιωμένου 

δημόσιου τομέα με ψηφιακές υπηρεσίες για την υποστήριξη των ασθενών καθώς 

και τη διευκόλυνση της οικονομικής αποδοτικότητας του συστήματος και τη 

βελτίωση του εργασιακού περιβάλλοντος για τους επαγγελματίες υγείας και 

κοινωνικής φροντίδας (Topol, 2019). 

Αυτή η διαδικασία οδήγησε σε σημαντικά βήματα στην υιοθέτηση και τον 

πολλαπλασιασμό της αυτοματοποίησης που ωθήθηκε από τις τεχνολογικές 

εξελίξεις στους υπολογιστές, τη δικτύωση και τις επικοινωνίες. Οι πρόσφατες 

ανακαλύψεις στην τεχνητή νοημοσύνη (AI) και τη μηχανική μάθηση (ML), που 

θεωρούνται οι πιο σημαντικές τεχνολογίες γενικής χρήσης της εποχής μας, έχουν 

διευρύνει το πεδίο του αυτοματισμού πέρα από τη μηχανοποιημένη εργασία και τη 

βιομηχανική ρομποτική στη γνώση, την εργασία φροντίδας, και δραστηριότητες 

παροχής υπηρεσιών μεταξύ των οποίων και στον τομέα της υγείας (Frennert & 

Baudin, 2021). 

Σε αυτό το πλαίσιο, τα ρομπότ έχουν εισαχθεί σταδιακά σε νοσοκομεία και 

άλλα περιβάλλοντα υγειονομικής περίθαλψης, λόγω της σύγκλισης των τεχνικών 

της Συνεργασίας Ανθρώπου-Ρομπότ και της επιστήμης της τεχνητής νοημοσύνης. 

Επιπλέον, η πρόοδος στην ML έχει δώσει σημαντικές υποσχέσεις στην πιθανότητα 



οι μηχανές να εκτελούν δραστηριότητες που παραδοσιακά ήταν αποκλειστικά 

ανθρώπινες, δραστηριότητες που περιλαμβάνουν αφηρημένη επίλυση 

προβλημάτων, αντιληπτική αναγνώριση, κοινωνική αλληλεπίδραση ή χρήση 

φυσικής γλώσσας.  

Σε αυτή τη νέα εποχή της ρομποτικής —γνωστής ως New Robotics— οι 

μηχανές αναμένεται όχι μόνο να εκτελούν επαναλαμβανόμενες εργασίες ρουτίνας 

σε προβλέψιμα περιβάλλοντα, αλλά και να αναπτύσσονται για να συνεργάζονται 

με ανθρώπους σε ένα ευρύ φάσμα δραστηριοτήτων σε μη ελεγχόμενα 

περιβάλλοντα (Sampath & Khargonekar, 2018). Αυτές οι τεχνολογικές εξελίξεις 

συνοδεύονται από μια αφήγηση στα μέσα ενημέρωσης και την ακαδημαϊκή 

βιβλιογραφία που υποστηρίζει ότι τα ρομπότ αντιπροσωπεύουν την υπόσχεση να 

λύσουν αυτό που είναι γνωστό ως «κρίση φροντίδας»: οι δημογραφικές αλλαγές 

στις χώρες υψηλού εισοδήματος αυξάνουν την ανάγκη για υπηρεσίες υγειονομικής 

περίθαλψης, ενώ ο αριθμός των ατόμων που τα παρέχουν έχει μειωθεί.  

Τα ρομπότ υγειονομικής περίθαλψης, όπως και άλλες ψηφιακές 

τεχνολογίες, παρουσιάζονται ως ένα σημαντικό μέτρο για την αντιμετώπιση αυτής 

της πρόκλησης, που προτείνεται ως λύση για τον μετριασμό της έλλειψης 

εργαζομένων στον τομέα της υγείας και πόρων και για την ενίσχυση της 

αυτονομίας των ηλικιωμένων, μεταξύ πολλών άλλων. Ενόψει αυτής της 

διαδικασίας, η καινοτομία και η αποτελεσματικότητα έχουν από καιρό προταθεί ως 

τρόποι επίλυσης αυτής της κατάστασης, μαζί με άλλους τύπους προτάσεων, όπως η 

ιδιωτικοποίηση και η εμπορευματοποίηση ορισμένων υπηρεσιών υγείας, που 

παρουσιάζονται ως απάντηση σε ορισμένα από τα προβλήματα 

αναποτελεσματικών και μη ανταποκρινόμενων συστημάτων δημόσιας υγείας 

(Vallès-Peris & Domènech, 2020). 

Αν και η αυτοματοποίηση έχει μακροχρόνιο αντίκτυπο στην απασχόληση, 

την παραγωγικότητα και τις οικονομικές επιδόσεις των εταιρειών και των κρατών, 

η εισαγωγή συστημάτων τεχνητής νοημοσύνης και ρομποτικής σε περιβάλλοντα 

υγειονομικής περίθαλψης έχει άνευ προηγουμένου αντίκτυπο στην 



αυτοματοποίηση της περίθαλψης και της υγειονομικής περίθαλψης. Έτσι, εκτός 

από τις τεχνολογικές προκλήσεις που εμπλέκονται στην ανάπτυξη τέτοιων 

τεχνολογιών, συνεπάγονται επίσης νέες ηθικές και κοινωνικές προκλήσεις για να 

διασφαλιστεί ότι οι τεράστιες δυνατότητες της αυτοματοποίησης και της τεχνητής 

νοημοσύνης αξιοποιούνται όχι μόνο για να συμβάλλουν σε μεγάλα οικονομικά 

οφέλη αλλά και για να προωθήσουν την ανθρώπινη και την κοινωνία ευημερία 

(Heerink, 2016). 

Σήμερα πλέον, τα ρομπότ είναι έτοιμα να φέρουν επανάσταση στην 

πρακτική της ιατρικής. Η τεχνητή νοημοσύνη, η μικρογραφία και η ισχύς των 

υπολογιστών συνέβαλλαν όπως προαναφέρθηκε στην άνοδο του σχεδιασμού και 

της χρήσης των ρομπότ στην ιατρική. Τα ιατρικά ρομπότ ξεκίνησαν πριν από 

περίπου 35 χρόνια, όταν ένα βιομηχανικό ρομπότ και η πλοήγηση με υπολογιστική 

τομογραφία χρησιμοποιήθηκαν για την εισαγωγή ενός καθετήρα στον εγκέφαλο 

για τη λήψη ενός δείγματος βιοψίας (Van der Loos, 2020). 

 Ακολούθησε μια σειρά από ρομπότ που ήταν ικανά για ορισμένες 

ουρολογικές επεμβάσεις και ολική αρθροπλαστική ισχίου. Αν και αυτά τα πρώτα 

πλήρως αυτόνομα ρομπότ, δεν έγιναν αμέσως αποδεκτά, σήμερα τα ιατρικά ρομπότ 

είναι γνωστά και πλήρως αποδεκτά για τους ρόλους τους κυρίως στη χειρουργική, 

συγκεκριμένα για τον ακριβή χειρισμό χειρουργικών εργαλείων μέσω μιας ή 

περισσότερων μικρών τομών για διάφορες χειρουργικές επεμβάσεις. Μια 

τρισδιάστατη μεγεθυμένη όψη υψηλής ευκρίνειας του χειρουργικού πεδίου 

επιτρέπει στον χειρουργό να χειρουργεί με υψηλή ακρίβεια και έλεγχο (Van der 

Loos, 2020). 

Τα οφέλη των ασθενών από τη χειρουργική επέμβαση με τη βοήθεια 

ρομπότ σχετίζονται σε μεγάλο βαθμό με τη λαπαροσκοπική προσέγγιση - 

μικρότερες τομές, μειωμένη απώλεια αίματος και ταχύτερη ανάρρωση. Τα 

μακροπρόθεσμα χειρουργικά αποτελέσματα δεν φαίνεται να διαφέρουν από αυτά 

της παραδοσιακής χειρουργικής ενώ, οι χειρουργοί επωφελούνται από βελτιωμένη 

εργονομία και επιδεξιότητα που προσφέρουν τα ρομπότ. Σήμερα διάφορες 



εταιρείες αναπτύσσουν ρομπότ σχεδιασμένα για τον τομέα της υγείας όπως η 

χειρουργική κλπ. Άλλες εταιρείες επιδιώκουν να κατασκευάσουν συστήματα που 

ενσωματώνουν τεχνητή νοημοσύνη για να βοηθήσουν στη λήψη υγειονομικών 

αποφάσεων (Coiera et al., 2016). 

Μάλιστα, η ανάπτυξη ρομπότ σε χώρους υγειονομικής περίθαλψης είναι να 

αυξηθεί περαιτέρω στο εγγύς μέλλον, λόγω των αυξανόμενων τεχνολογικών 

δυνατοτήτων, του μειωμένου κόστους τους και της αυξανόμενης πίεσης για τον 

περιορισμό του κόστους. Τα ρομπότ είναι δυνητικά τεχνολογίες που μπορούν να 

επιφέρουν σημαντικές βελτιώσεις στον τομέα της υγειονομικής περίθαλψης  και 

επομένως είναι σημαντικό να κατανοήσουμε τις κοινωνικοτεχνικές προκλήσεις 

στις οποίες θα μπορέσουν να λειτουργήσουν αποτελεσματικά. Οι 

κοινωνικοτεχνικές προσεγγίσεις για τη μελέτη της εφαρμογής της τεχνολογίας 

βλέπουν τους κοινωνικούς και τεχνικούς παράγοντες να διαμορφώνουν ο ένας τον 

άλλον με την πάροδο του χρόνου. Υποτίθεται ότι οι τεχνολογίες διαμορφώνονται 

από τα κοινωνικά τους περιβάλλοντα (π.χ. μέσω της τροποποίησης σχεδίων) αλλά 

και ότι τα κοινωνικά περιβάλλοντα διαμορφώνονται από τεχνολογικά 

χαρακτηριστικά (π.χ. όταν αλλάζουν οι εργασιακές πρακτικές των χρηστών ως 

αποτέλεσμα της εισαγωγής τεχνολογίας) (Coiera et al., 2016). 

  

 

 

 

 

 

 

 



ΚΕΦΑΛΑΙΟ 2 ΡΟΜΠΟΤΙΚΗ ΚΟΙΝΩΝΙΚΗΣ ΑΡΩΓΗΣ 

 

2.1. Εισαγωγικά στοιχεία 

 

Η τεχνολογία παρέχει σήμερα στους εκπαιδευτικούς νέους τρόπους 

παρουσίασης πληροφοριών προσφέροντας παράλληλα στους μαθητές ευκαιρίες να 

ασχοληθούν με θέματα συμβατά με το μαθησιακό στυλ και τα ενδιαφέροντά τους 

(Mataric & Scassellati, 2020). Συνεπή δομημένα εκπαιδευτικά περιβάλλοντα που 

παρέχουν ρουτίνες, επανάληψη και οικείες συμπεριφορές και δραστηριότητες 

υποστηρίζουν τη μάθηση σε μαθητές με αναπηρίες μεταξύ των οποίων και μαθητές 

με προβλήματα όρασης (Van de Perre et al., 2020).  

Η μάθηση με βάση τις δυνάμεις, όπου τα ειδικά ενδιαφέροντα και οι 

ικανότητες του μαθητή ενσωματώνονται στις διδακτικές πρακτικές, μπορεί να 

υποστηρίξει την εκπαιδευτική λειτουργία, να λειτουργήσει ως κίνητρο και να 

βελτιώσει την αίσθηση εμπιστοσύνης των μαθητών στις ικανότητές τους. Τα 

κοινωνικά βοηθητικά ρομπότ είναι ένας σχετικά νέος τύπος τεχνολογίας που 

χρησιμοποιεί στρατηγικές αλληλεπίδρασης, συμπεριλαμβανομένης της ομιλίας, 

των εκφράσεων του προσώπου και των κινήσεων του σώματος, για να διευκολύνει 

την εκπαιδευτική διαδικασία σε συμπεριληπτικά εκπαιδευτικά περιβάλλοντα 

(Clabaugh et al., 2020). 

Η ρομποτική κοινωνικής αρωγής (Socially Assistive Robotics-SAR) 

αποτελεί έναν συνδυασμό της βοηθητικής ρομποτικής (Assistive Robotics-AR) με 

την κοινωνική διαδραστική ρομποτική (Socially Interactive Robotics-SIR). Η 

Βοηθητική Ρομποτική παρέχει βοήθεια σε ανθρώπους με σωματικές αναπηρίες, 

μέσω της φυσικής επαφής. Η Κοινωνική Διαδραστική Ρομποτική έχει ως κύριο 

στόχο την ανάπτυξη κάποιας μορφής αλληλεπίδρασης του ρομπότ με τον άνθρωπο. 

Η Ρομποτική Κοινωνικής Αρωγής στοχεύει, ειδικά, στην παροχή βοήθειας στους 

ανθρώπους-χρήστες μέσα από την ανάπτυξη κοινωνικής αλληλεπίδρασης με τα 

ρομπότ (Feil-Seifer & Matarić, 2020). 



 Η ρομποτική κοινωνικής αρωγής, είναι ειδικότερα, ένας νέος τομέας της 

ρομποτικής που εστιάζει στην παροχή βοήθειας στους χρήστες μέσω κοινωνικής 

και όχι φυσικής αλληλεπίδρασης. Ακριβώς όπως ένας καλός προπονητής ή 

δάσκαλος μπορεί να παρέχει κίνητρα, καθοδήγηση και υποστήριξη, τα κοινωνικά 

υποστηρικτικά ρομπότ προσπαθούν να παρέχουν τις κατάλληλες συναισθηματικές, 

γνωστικές και κοινωνικές προϋποθέσεις και διευκολύνσεις, για να ενθαρρύνουν 

την ανάπτυξη, τη μάθηση ή τη θεραπεία για ένα άτομο (Clabaugh et al., 2020). 

 Με τα χρόνια, ο τομέας της κοινωνικής ρομποτικής έχει 

αναπτυχθεί σημαντικά, αντιπροσωπεύοντας ένα μεγάλο μερίδιο όλης της έρευνας 

αλληλεπίδρασης ανθρώπου-ρομπότ. Τα κοινωνικά εκπαιδευτικά ρομπότ είναι 

παιδαγωγικοί ή ευφυείς παράγοντες που στοχεύουν στην υποστήριξη της μάθησης 

και της διδασκαλίας. Η κοινωνική εκπαιδευτική ρομποτική είναι ένα 

πολυεπιστημονικό πεδίο που ενσωματώνει έννοιες, μεθόδους και θεωρίες από τη 

μάθηση των επιστημών, τη ρομποτική και την αλληλεπίδραση ανθρώπου-

υπολογιστή. 

 Κατά τη διάρκεια της περασμένης δεκαετίας, έχει διερευνηθεί ένας 

αριθμός κοινωνικών ρομπότ με την ικανότητα αυτόνομης αλληλεπίδρασης. 

Υπάρχουν διάφοροι τρόποι με τους οποίους ένα κοινωνικό ρομπότ μπορεί να 

αλληλεπιδράσει με ένα άτομο, γι΄αυτό εξάλλου και τα κοινωνικά ρομπότ 

ταξινομούνται συνήθως ως «κοινωνικά διαδραστικά», ρομπότ «βοηθητικά επαφής» 

ή «κοινωνικά βοηθητικά» (Feil-Seifer & Matarić, 2020).  

Η χρήση της τεχνολογίας για τη μηχανοποίηση ορισμένων πτυχών της 

εκπαιδευτικής διαδικασίας, έχει μελετηθεί σε διάφορα περιβάλλοντα και μπορεί να 

χρησιμεύσει ως τρόπος για να επιτραπεί μεγαλύτερη πρόσβαση στις απαραίτητες 

υπηρεσίες, βελτιωμένα και πιο συνεπή αποτελέσματα, και ενισχυμένη 

αποτελεσματικότητα (Dautenhahn & Werry, 2020). Τα κοινωνικά υποστηρικτικά 

ρομπότ (SARs) μπορούν να βοηθήσουν τους εκπαιδευτικούς στη διδασκαλία 

παιδιών με αναπηρίες που μπορούν να συνδυάσουν τη χρήση εικονικής 

πραγματικότητας, διδασκαλία με τη βοήθεια υπολογιστή, τεχνητή νοημοσύνη και 



παρεμβάσεις βίντεο λόγω της σπονδυλωτότητάς τους ως προγραμματιζόμενου 

συστήματος με ανάδραση.  

Την τελευταία δεκαετία, η χρήση των SARs έχει κερδίσει την προσοχή στη 

διδασκαλία σε συμπεριληπτικά εκπαιδευτικά περιβάλλοντα με μαθητές που 

παρουσιάζουν ποικίλες αναπηρίες, καθώς οι έρευνες έχουν δείξει ότι η χρήση της 

κοινωνικής ρομποτικής σε αυτά τα εκπαιδευτικά περιβάλλοντα έχει συνήθως μια 

αύξηση στην αφοσίωση των χρηστών, βελτιωμένα επίπεδα προσοχής των χρηστών 

και βελτίωση στις κοινωνικές δεξιότητες (Scassellati et al., 2029). Ένας αριθμός 

μελετών υποδηλώνει ότι τα παιδιά με αναπηρίες μπορούν να αισθάνονται πιο άνετα 

στην αλληλεπίδραση με τα ρομπότ, πιθανώς επειδή η συμπεριφορά και οι 

αντιδράσεις των ρομπότ είναι πιο συνεπείς και προβλέψιμες από αυτές των 

ανθρώπων (Robins et al., 2017; Welch et al., 2020). 

 

2.2. Εφαρμογές ρομποτικής κοινωνικής αρωγής 

 

  

Η ικανότητα αλληλεπίδρασης και εργασίας με ανθρώπους είναι 

χαρακτηριστικό των συνεργατικών ρομπότ. Ωστόσο, εάν αυτή η αλληλεπίδραση 

και η εργασιακή δραστηριότητα χαρακτηρίζεται περισσότερο από κοινωνική 

αλληλεπίδραση, τότε έχουμε να κάνουμε με ένα κοινωνικό ρομπότ, που ονομάζεται 

επίσης κοινωνικά διαδραστικό ρομπότ (Κοrn, 2019). 

Με άλλα λόγια, τα κοινωνικά ρομπότ είναι συνεργατικά ρομπότ που 

εξελίχθηκαν/εξειδικεύονται στην κοινωνική αλληλεπίδραση και η δουλειά τους 

είναι η κοινωνική αλληλεπίδραση. Όπως προαναφέρθηκε, πρέπει να λάβουμε 

υπόψη ότι τα ρομπότ είναι και θα είναι όλο και περισσότερο μέρος της ζωής μας. Η 

αλληλεπίδραση με την τεχνητή νοημοσύνη σε χώρους εργασίας, καταστήματα, 

εγκαταστάσεις υγειονομικής περίθαλψης, εκπαίδευσης και πολλούς άλλους χώρους 

συνάντησης θα είναι όλο και πιο συχνή. 



Τα ρομπότ κοινωνικής αρωγής στη συνεργατική τους αλληλεπίδραση είναι 

ικανά για μια ποικιλία δραστηριοτήτων όπως (Ziaeetabar et al., 2020): 

• Δημιουργία και διατήρηση κοινωνικών σχέσεων. 

• Εκμάθηση ανάπτυξης κοινωνικών δεξιοτήτων και προτύπων. 

• Χρήση «φυσικών» σημάτων, όπως χειρονομίες και βλέμμα. 

• Εκφράζουν συναισθήματα και είναι σε θέση να τα αντιλαμβάνονται. 

• Επικοινωνία με διάλογο υψηλού επιπέδου. 

• Έκφραση της προσωπικότητας και του διακριτικού χαρακτήρα του 

ατόμου. 

Τα ρομπότ κοινωνικής αρωγής μπορούν να χρησιμοποιηθούν για διάφορους 

σκοπούς. για παράδειγμα, ως εκπαιδευτικά εργαλεία και θεραπευτικά βοηθήματα. 

Υπάρχουν πολλά παραδείγματα ρομποτ κοινωνικής που έχουν σχεδιαστεί για 

χρήση από ηλικιωμένους (Ηirt et al., 2021; Pu et al., 2021; Chen, 2020) σε οίκους 

ευγηρίας ή σε νοσοκομεία, για παράδειγμα, για υποστήριξη ορισμένων κινητικών 

δραστηριοτήτων, υποστήριξη των ηλικιωμένων κατά τη διάρκεια της σίτισης, 

υποστήριξη στην φαρμακευτική θεραπεία για παράδειγμα, υπενθυμίζοντάς τους να 

πάρουν ένα φάρμακο, υποστήριξη των ηλικιωμώνων από γνωστική άποψη για 

παράδειγμα, διεγείροντάς τους την προσοχή με παιχνίδια και υποστηρίζοντάς τους 

από την άποψη της επικοινωνιακής αλληλεπίδρασης, ακόμα και ως απλή παρέα ή  

γενικότερα, για την παροχή υποστήριξης ως βοηθός νοσοκόμου.  

Εκτός από το πεδίο αυτό τα  ρομπότ κοινωνικής αρωγής σήμερα 

χρησιμοποιούνται πλέον σε ένα ευρύτατο πεδίο εφαρμογών όπως στην 

τηλεδιάσκεψη, την ιατρική, την εκπαίδευση, την ψυχαγωγία, τη βοήθεια και 

άλλους τομείς. Επωφελούμενοι από τις ικανότητές τους απόκτησης και 

επεξεργασίας πληροφοριών και ενεργοποίησης, τα κοινωνικά ρομπότ σχεδιάζονται 

είτε να αντικαθιστούν είτε να βοηθούν τους ανθρώπους σε καθημερινά πλαίσια 

κοινωνικής αλληλεπίδρασης.   



Παρακάτω, επικεντρώνουμε τη συζήτησή μας σε δύο πολύ σημαντικούς 

τομείς που έχουν υιοθετήσει τα κοινωνικά ρομπότ στο χώρο εργασίας – την 

υγειονομική περίθαλψη και την εκπαίδευση. Πιο συγκεκριμένα, αυτή η επιλογή 

βασίζεται στις ακόλουθες προϋποθέσεις: (i) οι επιλεγμένοι τομείς έχουν 

πειραματιστεί και υιοθετήσει ρομπότ και (ii) η ερευνητική κοινότητα ήταν 

πρόθυμη να εξετάσει αυτές τις εξελίξεις.  

Η ταχεία γήρανση του παγκόσμιου πληθυσμού έχει ασκήσει αυξημένη 

πίεση στις εγκαταστάσεις φροντίδας ηλικιωμένων και στις υπηρεσίες υγειονομικής 

περίθαλψης (Broadbent et al., 2020). Ως απάντηση σε αυτή την εξέλιξη, έχουν 

εισαχθεί κοινωνικά υποστηρικτικά ρομπότ για να βοηθήσουν τους ηλικιωμένους 

πολίτες για παράδειγμα, με διάφορες γνωστικές και σωματικές βλάβες (Graf et al., 

2018). Αυτά τα ρομπότ, ωστόσο, «δεν έχουν σχεδιαστεί για να (…) παρέχουν 

βοήθεια μέσω της κοινωνικής αλληλεπίδρασης για την επίτευξη προόδου, για 

παράδειγμα, στην ανάρρωση, την αποκατάσταση και τη μάθηση» (Bemelmans et 

al., 2018: 115).  

Σε μια διαχρονική μελέτη του Paro, ενός ρομπότ που μοιάζει με φώκια, σε 

μια εγκατάσταση υπηρεσιών υγείας αποκαλύφθηκε ότι ο Paro βελτίωσε τη διάθεση 

των ηλικιωμένων και μείωσε το επίπεδο άγχους και την κατάθλιψή τους (Wada et 

al., 2015). Μια μελέτη διαπίστωσε ότι ο Paro ενίσχυσε τους κοινωνικούς δεσμούς 

και τη συχνότητα επικοινωνίας μεταξύ των ηλικιωμένων σε ένα σπίτι φροντίδας 

(Wada et al., 2006), λειτουργώντας έτσι ως διευκολυντής της κοινωνικής 

αλληλεπίδρασης και ως αντιπρόσωπος για την ανθρώπινη επαφή σε πολλούς 

ηλικιωμένους. Η τελευταία χρήση έχει σκοπό να προσφέρει συντροφικότητα και να 

εμπλουτίσει την ποιότητα ζωής των ηλικιωμένων (Mordoch et al., 2013).  

Η διαχρονική μελέτη των Hebesberger et al. (2017) για ένα ρομπότ 

SCITOS που τοποθετήθηκε σε νοσοκομείο μόνιμης φροντίδας βρήκε, για 

παράδειγμα, ότι οι στάσεις των ηλικιωμένων κατοίκων και του προσωπικού 

απέναντι στα ρομπότ διέφεραν. Κατά τη διάρκεια της ημέρας, οι κάτοικοι έδειξαν 

ενδιαφέρον για το ρομπότ και/ή μίλησαν μαζί του. Ωστόσο, ένα σημαντικό μερίδιο 



του προσωπικού εξέφρασε ότι δεν θα ήθελε να μοιραστεί τη δουλειά του με ένα 

ρομπότ. Και οι δύο ομάδες φάνηκε να συμφωνούν ότι τα ρομπότ δεν πρέπει να 

αναλαμβάνουν καθήκοντα φροντίδας.  

Αν και οι μελέτες αναφέρουν κυρίως θετικές επιδράσεις των κοινωνικά 

βοηθητικών ρομπότ στην υγεία και την ψυχολογική ευεξία των ηλικιωμένων 

ατόμων, αρκετές ανασκοπήσεις σημειώνουν ότι υπάρχει ανάγκη για πιο αναλυτικές 

μελέτες για να αποδειχθεί η επίδραση και η αποτελεσματικότητα των κοινωνικά 

βοηθητικών ρομπότ (Abdi et al., 2018). 

Τα κοινωνικά βοηθητικά ρομπότ έχουν επίσης εφαρμοστεί στη θεραπεία 

του αυτισμού, όπου έχει τεκμηριωθεί ότι έχουν θετική επίδραση σε παιδιά που 

έχουν διαγνωστεί με αυτισμό. Τα ρομπότ έχουν βρεθεί ότι λειτουργούν ως 

διευκολυντές που είναι σε θέση να προκαλέσουν προκοινωνική συμπεριφορά στα 

παιδιά, δηλαδή να δημιουργήσουν και να διατηρήσουν την κοινωνική δέσμευση 

ενός παιδιού με τους άλλους (Feil-Seifer και Matarić, 2009). Τα ρομπότ σε αυτή 

την περίπτωση, λειτουργούν ως διευκολυντές για τη βελτίωση της αλληλεπίδρασης 

μεταξύ ενός παιδιού και των συνομηλίκων του, των αδερφών, των γονέων, των 

δασκάλων κ.λπ., και είναι σε θέση να επηρεάσουν τόσο τη συμπεριφορά του 

παιδιού όσο και το κοινωνικό του περιβάλλον.  

Ένας άλλος σημαντικός ρόλος που φαίνεται να παίζουν τα ρομπότ στη 

θεραπεία του αυτισμού είναι ο ρόλος του αντιπροσώπου για αυτιστικά παιδιά, 

βοηθώντας τα να εκφράσουν ορισμένα συναισθήματα ή επιθυμίες (Scasselati et al., 

2012). Ομοίως, ρομπότ έχουν σχεδιαστεί και δοκιμαστεί με σκοπό τη βελτίωση της 

επικοινωνίας ασθενούς-γιατρού. Σε μια τέτοια μελέτη, ένα ανδροειδές ρομπότ 

ντυμένο νοσοκόμα τοποθετήθηκε ως περαστικός που γνέφει και χαμογελά στους 

ασθενείς κατά τη διάρκεια της ιατρικής τους διαβούλευσης με έναν γιατρό 

(Yoshikawa et al., 2011). Περίπου οκτώ στους δέκα ασθενείς είτε προτιμούσαν την 

παρουσία του android είτε δεν τους πείραζε η παρουσία του.  

Η χρήση ανδροειδών ως παρευρισκομένων που μιμούνται τη συμπεριφορά 

των ασθενών έχει βρεθεί ότι εναρμονίζει την επικοινωνία μεταξύ των ανθρώπων 



(Takano et al., 2008). Σε τέτοιες εφαρμογές, τα ρομπότ λειτουργούν ως 

διευκολυντές ικανοί να ενισχύσουν την επικοινωνία αλλά και ως πληρεξούσιοι για 

το ιατρικό προσωπικό που μπορεί να βοηθήσουν στη δημιουργία ψυχολογικής 

υποστήριξης και ασφάλειας. 

Ένας άλλος ενδιαφέρον τομέας εφαρμογής είναι η υιοθέτηση της 

εκπαιδευτικής ρομποτικής σε δημοτικά, γυμνάσια και λύκεια (Barreto & Benitti, 

2012). Η ποικιλία των εφαρμογών που σχετίζονται με ρομπότ στην εκπαίδευση 

είναι αξιοσημείωτη, από την εμπλοκή των χρηστών σε απλές εργαλειοθήκες 

κατασκευής ρομπότ όπως τούβλα Lego (Rosenblatt and Choset, 2000) έως 

βοηθητικά κοινωνικά ρομπότ (Lee et al. 2011). Σε μια ανασκόπηση της έρευνας για 

την χρήση ρομποτικής κοινωνικής αρωγής για μάθηση, οι van den Berghe et al. 

(2018) διαπίστωσαν ότι τα παιδιά προτιμούν τη μάθηση με τη βοήθεια ρομπότ από 

τη μάθηση με έναν άνθρωπο δάσκαλο ή άλλους τύπους τεχνολογιών (π.χ. 

ταμπλέτες).  

Στην πραγματικότητα, η μάθηση με τη βοήθεια ρομπότ βρέθηκε ότι 

αυξάνει τα συναισθήματα που σχετίζονται με τη μάθηση (μαθησιακά κίνητρα) σε 

διαφορετικούς τύπους μάθησης, π.χ. γλώσσα, προγραμματισμός, σχέδιο και 

ερμηνεία γραφημάτων (ibid.). Ένα εκπαιδευτικό ρομπότ σχεδιάζεται συνήθως ως 

συνεργάτης και όχι ως «εργαλείο». Οι Breazeal et al. (2004:198) την περιγράφουν 

ως «μια κοινωνική και συνεργατική διαδικασία» Ένας μαθητής και ένα ρομπότ 

ενεργούν έτσι ως συνεργάτες που εκτελούν μια εργασία για την επίτευξη ενός 

κοινού στόχου (μάθησης).  

 

Ωστόσο, τα εκπαιδευτικά ρομπότ μπορούν επίσης να λειτουργήσουν ως 

βοηθοί για τους καθηγητές.   Για παράδειγμα, μια μελέτη σχετικά με τη διδασκαλία 

σε μεγάλες αίθουσες διερεύνησε το τηλεχειριζόμενο android Geminoid-DK ως 

λέκτορα 150 φοιτητών πανεπιστημίου (Abildgaard & Schärfe, 2012). Το ρομπότ 

βαθμολογήθηκε με υψηλή απόδοση, αλλά έδειξε ότι οι μαθητές και οι μαθήτριες 



φαινόταν να εκφράζουν διαφορετικές προσδοκίες όπως για παράδειγμα, τη 

συνέπεια μεταξύ της λεκτικής και της μη λεκτικής επικοινωνίας του geminoid. 

Μια πρόσφατη ανασκόπηση των κοινωνικών ρομπότ για την εκπαίδευση 

εξέτασε τα γνωστικά και συναισθηματικά αποτελέσματα κατά τη χρήση ρομπότ 

στην εκπαίδευση (Belpaeme et al., 2018:5). Η μετα-ανάλυσή τους έδειξε ότι 

«σχεδόν κάθε […] κοινωνική συμπεριφορά του ρομπότ που στοχεύει στην αύξηση 

των μαθησιακών αποτελεσμάτων έχει θετική επίδραση» τόσο στα γνωστικά όσο 

και στα συναισθηματικά αποτελέσματα. Τα ρομπότ που εξατομικεύουν το 

περιεχόμενο κατά την αλληλεπίδραση με τους χρήστες βελτίωσαν τα μαθησιακά 

οφέλη των χρηστών. Επιπλέον, τα ρομπότ που εκδηλώνουν ενσυναίσθηση,   

έδειξαν θετική επίδραση τόσο στα μαθησιακά όσο και στα συναισθηματικά 

αποτελέσματα.  

Όσον αφορά τα γνωστικά αποτελέσματα, η ανασκόπηση διαπίστωσε ότι τα 

κοινωνικά ρομπότ είναι σε θέση να αποδίδουν σχεδόν εξίσου καλά με τους 

εκπαιδευτικούς και να έχουν μεγάλες δυνατότητες στη διδασκαλία ενός ευρέως 

φάσματος εκπαιδευτικών θεμάτων. Επομένως, οι Belpaeme et al. (2018:7) 

κατέληξαν στο συμπέρασμα ότι «τα οφέλη της χρήσης ρομπότ κοινωνικής αρωγής 

στην εκπαίδευση μπορεί να θέσουν τα ρομπότ πάνω από τις ανταγωνιστικές 

τεχνολογίες εκμάθησης». Οι Kanda et al. (2014:49) πρότειναν επίσης ότι τα ρομπότ 

κοινωνικής αρωγής «πρέπει να σχεδιάζονται έτσι ώστε να έχουν κοινές ιδιότητες 

και γνώσεις με τους χρήστες τους» για να διατηρείται το απαραίτητο επίπεδο 

αλληλεπίδρασης μεταξύ των μαθητών και του ρομπότ.   

 

 

 

 

 

 



EΙΔΙΚΟ ΜΕΡΟΣ 

 

ΜΕΘΟΔΟΛΟΓΙΑ  

 

 

Η συγγραφή της παρούσας συστηματικής ανασκόπησης περιλαμβάνει μια σειρά 

από διακριτά βήματα τα οποία είναι τα ακόλουθα:  

o Σκοπός έρευνας και διατύπωση ερευνητικού ερωτήματος 

o Στρατηγική αναζήτησης και επιλογής των μελετών 

o  Καθορισμός κριτηρίων ένταξης και αποκλεισμού των μελετών  

o Εξαγωγή των δεδομένων- Διάγραμμα ροής 

o Ευρήματα συστηματικής ανασκόπησης, συζήτηση αποτελεσμάτων και 

συμπεράσματα 

 

ΣΚΟΠΟΣ ΕΡΕΥΝΑΣ ΚΑΙ ΔΙΑΤΥΠΩΣΗ ΕΡΕΥΝΗΤΙΚΟΥ 

ΕΡΩΤΗΜΑΤΟΣ 

 

 

Η αύξηση του όγκου των δημοσιευμένων ερευνών για την ευρεία χρήση 

ρομπότ κοινωνικής αρωγής σε διάφορους τομείς μεταξύ άλλων και στην 

εκπαίδευση για παιδιά με ειδικές ανάγκες γενικότερα και ειδικότερα για παιδιά με 

προβλήματα όρασης,  επιτείνει την σημασία πραγματοποίησης ανασκόπησης που 

επιτρέπει τον προσανατολισμό στην συσσωρευμένη γνώση, τον εντοπισμό των 

τάσεων και των εξελίξεων στο σχετικό πεδίο. Η ανασκόπηση αυτή έχει ως στόχο 

την αποτίμηση του σώματος της ήδη κεκτημένης γνώσης για το συγκεκριμένο 

ζήτημα, την διαπίστωση τυχόν μεθοδολογικών αδυναμιών ή κενών και την 

ανάδειξη των πιθανών κατευθύνσεων και τομέων μελλοντικής έρευνας. 

Παράλληλα η συστηματική αυτή ανασκόπηση αποσκοπεί στην αποτίμηση της 

υπάρχουσας βιβλιογραφίας στο εν λόγω επιστημονικό πεδίο.  



Ειδικότερα θα επιλεγούν, θα παρουσιαστούν και θα αναλυθούν οι 

δημοσιευμένες έρευνες για την ευρεία χρήση ρομπότ κοινωνικής αρωγής  για 

παιδιά με προβλήματα όρασης, μέσω σύνοψης, ταξινόμησης, ομαδοποίησης, 

σύγκρισης και σύνθεσης με κριτικό πνεύμα ανάλυσης και όχι ως απλή, γραμμική 

παράθεση των υπαρχουσών ερευνών, αλλά μέσω της κριτικής αποτίμησης της 

συσσωρευμένης έρευνας και την ανάδειξης της συμβολής της ως εφαλτήριο για 

διεξαγωγή περαιτέρω, μελλοντικής έρευνας.  

Στο πλαίσιο του σκοπού της παρούσας συστηματικής ανασκόπησης ως μιας 

σαφώς προσδιορισμένης ερευνητικής μεθόδου για την απάντηση σε συγκεκριμένο 

ή συγκεκριμένα ερευνητικά ερωτήματα σχετικά με την συσσωρευμένη 

γνώση/έρευνα στο εν λόγω συγκεκριμένο πεδίο, το βασικό ερευνητικό ερώτημα 

είναι το εξής: η χρήση ρομπότ κοινωνικής αρωγής στην εκπαίδευση, μπορεί να 

συμβάλλει στην δημιουργία εμπειριών χωρίς αποκλεισμούς στην τάξη (Inclusive 

Education) για παιδιά με προβλήματα όρασης; 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ΣΤΡΑΤΗΓΙΚΗ ΑΝΑΖΗΤΗΣΗΣ MEΛΕΤΩΝ 

 

Στο σημείο αυτό θα προσδιοριστούν τα χαρακτηριστικά της ανασκόπησης 

που αφορούν τη στρατηγική της καθώς ένα από τα ιδιαιτέρως σημαντικά στοιχεία   

σε μια συστηματική ανασκόπηση είναι ο σωστός σχεδιασμός του πρωτοκόλλου της 

ανασκόπησης και έπειτα η αυστηρή εφαρμογή του. Όλα τα στάδια της έρευνας και 

οι αποφάσεις ήταν σύμφωνες με τις οδηγίες του εγχειριδίου της Cochrane Library 

για συστηματική ανασκόπηση και μετα-ανάλυση.  

Επιπρόσθετα η παρουσίαση έγινε σύμφωνα με τις οδηγίες της δήλωσης 

PRISMA: Preferred Reporting Items for Systematic Reviews and Meta-Analyses: 

The PRISMA Statement, που έχει σαν σκοπό τη διασφάλιση μιας σαφούς 

παρουσίασης (τι σχεδιάσθηκε, τι επιτεύχθηκε και τι αποτελέσματα υπήρξαν) και 

την τυποποίηση των βημάτων που απαιτούνται για τη διενέργεια μιας 

συστηματικής ανασκόπησης και μετα-ανάλυσης. Ουσιαστικά πρόκειται για μία 

προκαθορισμένη λίστα με ένα σύνολο από προαπαιτούμενα στοιχεία και ένα 

διάγραμμα ροής 4 φάσεων, που παρέχουν σαφή καθοδήγηση στους ερευνητές έτσι 

ώστε να διασφαλίζεται η ακεραιότητα της έρευνας. Η χρονική περίοδος 

πραγματοποίησής της είναι το διάστημα Νοέμβριος-Δεκέμβριος 2022.  

 

Η ερευνήτρια χρησιμοποίησε διάφορες πηγές πληροφορίας, όπως μηχανές 

αναζήτησης στο διαδίκτυο, ποιοτικές και ποσοτικές έρευνες, παραπομπές μελετών 

που έχουν δημοσιευτεί κλπ. Η γλώσσα συγγραφής στην οποία γίνεται η 

ανασκόπηση είναι η ελληνική, ενώ η γλώσσα των ερευνών οι οποίες αναζητήθηκαν 

είναι η αγγλική.   

Οι πηγές πληροφοριών, και οι βάσεις δεδομένων που αξιοποιήθηκαν είναι 

μεταξύ άλλων έρευνες από το PubMed, μέσω της πρόσβασης σε βάσεις δεδομένων. 

Οι λέξεις κλειδιά που έχουν χρησιμοποιηθεί για τον εντοπισμό και την συλλογή 

των υφιστάμενων μελετών, είναι 'social assistance robots', 'social assistance robots 

and education', 'inclusive education', 'social assistance robots for visually impaired 



children' ενώ αλγόριθμος της αναζήτησης των λέξεων κλειδιών έγινε στη βάση της 

λογικής Boolean (AND/ OR/ NOT) για την  πραγματοποίηση αυστηρής, 

συστηματικής αναζήτησης του συνόλου της σχετικής 

βιβλιογραφίας/αρθρογραφίας.    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ΚΡΙΤΗΡΙΑ ΕΙΣΑΓΩΓΗΣ ΚΑΙ ΑΠΟΚΛΕΙΣΜΟΥ ΕΡΕΥΝΩΝ ΓΙΑ 

ΤΗ ΣΥΣΤΗΜΑΤΙΚΗ ΑΝΑΣΚΟΠΗΣΗ ΤΗΣ ΒΙΒΛΙΟΓΡΑΦΙΑΣ   

 

Με την εφαρμογή αυστηρότερων κριτηρίων εισαγωγής και αντίστοιχα 

αποκλεισμού των μελετών επιτυγχάνεται ευκολότερα η ομοιογένεια των μελετών 

που τελικά συμπεριλαμβάνονται στη ανάλυση. Τα κριτήρια ένταξης και 

αποκλεισμού αποτελούν υποκειμενική απόφαση της ερευνήτριας με την 

προϋπόθεση βεβαίως πως η απόφαση αυτή είναι ορθολογική και εξυπηρετεί τις 

επιδιώξεις της επιστήμης.  Ειδικότερα ως κριτήρια συμπερίληψης καθορίστηκαν τα 

ακόλουθα: η αρχική αναζήτηση συμπεριέλαβε μελέτες όλων των τύπων, οι οποίες 

αφορούσαν την χρήση των ρομπότ κοινωνικής αρωγής στον χώρο της 

εκπαίδευσης, στο χώρο της ειδικής εκπαίδευσης και στην εκπαίδευση παιδιών με 

προβλήματα όρασης.    

Ως κριτήρια αποκλεισμού των μελετών καθορίστηκαν τα εξής: μη ύπαρξη 

των απαραίτητων δεδομένων για τη διεξαγωγή της ανασκόπησης (για παράδειγμα 

μελέτες που δεν περιέχουν σχετικά δεδομένα), μελέτες που δεν περιλαμβάνουν 

παιδιά αλλά διενεργούνται αποκλειστικά εργαστηριακά, μελέτες που έχουν μικρό 

αριθμό συμμετεχόντων, αδυναμία εντοπισμού του πλήρους κειμένου της μελέτης 

και μελέτες σε γλώσσα διαφορετική της αγγλικής εξαιτίας της αδυναμίας 

μετάφρασής τους γεγονός που ενδεχομένως να εισάγει σημαντικό σφάλμα 

ιδιαιτέρως στην περίπτωση μελετών που δημοσιεύονται σε έγκυρα περιοδικά που 

δεν εκδίδονται στην αγγλική γλώσσα. Επίσης δεν συμπεριλήφθηκαν στη 

συστηματική ανασκόπηση μελέτες που πραγματοποιήθηκαν πριν από το 2010, 

δεδομένου ότι θεωρήθηκαν παλιές και έκτοτε είναι πιθανό να έχουν υπάρξει 

νεότερες έρευνες που μεταβάλλουν τα τρέχοντα δεδομένα σχετικά με το υπό 

ανάλυση ζήτημα. Επίσης δεν συμπεριλήφθηκαν  μελέτες που για διάφορους λόγους 

δεν έχουν δημοσιευτεί σε επιστημονικά περιοδικά.  

 

 



ΑΠΟΤΕΛΕΣΜΑΤΑ ΣΥΣΤΗΜΑΤΙΚΗΣ ΒΙΒΛΙΟΓΡΑΦΙΚΗΣ 

ΑΝΑΣΚΟΠΗΣΗΣ   

 

Όλα τα παιδιά ανεξαρτήτως φύλου, ηλικίας, αναπηρίας ή 

κοινωνικοοικονομικής κατάστασης έχουν δικαίωμα σε ποιοτική και δίκαιη 

εκπαίδευση. Τα σχολεία οφείλουν συνεπώς να λάβουν όλα εκείνα τα απαραίτητα 

μέτρα ότι τα παιδιά συμμετέχουν πλήρως σε όλες τις δραστηριότητες στο πλαίσιο 

ενός συμπεριληπτικού σχολείου. Διάφορες έρευνες έχουν δείξει ότι μαθητές με 

ειδικές ανάγκες συμπεριλαμβανομένων μαθητών με προβλήματα όρασης 

βρίσκονται αντιμέτωποι με πρακτικές αποκλεισμού από την τάξη καθώς δεν 

λαμβάνονται εκείνα τα μέτρα που θα προσεγγίσουν τις ανάγκες τους (Μetatla, 

2017). Παράλληλα, οι υφιστάμενες τεχνολογίες που χρησιμοποιούνται 

υποστηρικτικά στο σχολείο, για παιδιά με προβλήματα όρασης είναι σχεδιασμένες 

ειδικά γι΄αυτά, γεγονός που πάλι οδηγεί σε αποκλεισμούς και συμμετοχή στην 

εκπαιδευτική διαδικασία. Είναι γεγονός ότι οι εν λόγω τεχνολογίες δίνουν 

προτεραιότητα στην προσβασιμότητα έναντι της ένταξης, εστιάζοντας στις 

παιδικές αναπηρίες και όχι στο ευρύ φάσμα ικανοτήτων που υπάρχουν στις 

κανονικές τάξεις (Scassellati et al., 2018). 

Είναι γεγονός ότι λίγες έρευνες χρησιμοποιούν μια συμπληρωματική 

προσέγγιση που στοχεύει να αυξήσει τις αίθουσες διδασκαλίας με τεχνολογίες που 

αντιπροσωπεύουν το μείγμα οπτικών ικανοτήτων σε ομαδικές και ατομικές 

μαθησιακές δραστηριότητες. Ειδικότερα, οι έρευνες αυτές προτείνουν τη χρήση 

κοινωνικών ρομπότ λόγω της εγγενώς ελκυστικής φύσης, των φυσικών 

χαρακτηριστικών, των πολυαισθητηριακών ικανοτήτων και των έξυπνων 

συμπεριφορών τους σε παιδιά με προβλήματα όρασης στην εκπαίδευση για την 

επίτευξη ενός συμπεριληπτικού μοντέλου εκπαίδευσης (Cullen et al., 2018). 

 Τα κοινωνικά ρομπότ έχουν τη δυνατότητα να διαδραματίσουν ρόλο στην 

οικοδόμηση της κοινωνικής δέσμευσης και στη βελτίωση της συμμετοχής στην 

τάξη, της μάθησης και της ένταξης. Το έργο CREANOVA έδειξε ότι η 

συμπερίληψη και η καινοτομία θα μπορούσαν να οδηγηθούν από δημιουργικές και 



συνεργατικές δραστηριότητες που εκτιμούν τις διαφορές, το άνοιγμα στην 

συνεργασία και τη συμμετοχή, τη συνδημιουργία και την κοινή παραγωγή γνώσης.  

Πρόσφατα, μελέτες αλληλεπίδρασης ανθρώπου-ρομπότ έδειξαν ότι τα 

κοινωνικά ρομπότ έχουν την ικανότητα να επηρεάζουν τη δυναμική της ομάδας  

(Bardot et al., 2020) και να ενθαρρύνουν τη συμπερίληψη και τη δέσμευση. Στα 

σχολεία, τα εκπαιδευτικά ρομπότ μπορούν να παίξουν διαφορετικούς ρόλους όπως 

κοινωνικοί παράγοντες σε μαθησιακές δραστηριότητες, διευκολυντές στην 

υποβοηθούμενη θεραπεία ή εργαλεία για μάθηση (Neto et al., 2020). 

Ωστόσο, προηγούμενες έρευνες για την αλληλεπίδραση παιδιών-ρομπότ 

περιορίζονται σε μεγάλο βαθμό σε δραστηριότητες ενός χρήστη, εστιάζοντας στις 

ατομικές ανάγκες και όχι στη δυναμική της ομάδας στο πλαίσιο της συμπερίληψης 

στο σχολείο (Barros et al., 2017). Επιπλέον, αυτές οι μελέτες επικεντρώνονται σε 

βραχυπρόθεσμες αξιολογήσεις, συνήθως κατά τη διάρκεια μιας δοκιμαστικής 

συνεδρίας, αποτρέποντας την ακριβή αξιολόγηση της επιρροής των ρομπότ στις 

συμπεριφορές των παιδιών. Στα ερευνητικά πεδία της Αλληλεπίδρασης Ανθρώπου-

Υπολογιστή και των προσβάσιμων υπολογιστών, οι ερευνητές άρχισαν να 

διερευνούν πώς να σχεδιάζουν ομάδες παιδιών με μικτές οπτικές ικανότητες και να 

διερευνούν τη δυνατότητα των ρομπότ να παρέχουν εμπειρίες παιχνιδιού χωρίς 

αποκλεισμούς και μαθησιακές δραστηριότητες. Ωστόσο, από όσο γνωρίζουμε, η 

δυνατότητα συμπερίληψης της χρήσης κοινωνικών ρομπότ σε εφαρμογές μεικτών 

οπτικών ικανοτήτων στις τάξεις παραμένει σχετικά ανεξερεύνητη. 

Αυτό βέβαια, είναι άξιο να επισημανθεί, καθώς είναι γεγονός ότι περίπου 4 

παιδιά ανά 10000 υποφέρουν από σοβαρά προβλήματα όρασης (Barros et al., 

2017). Είναι γεγονός ότι πρόκειται για μια συχνά ξεχασμένη ομάδα κατά την 

ανάπτυξη νέων διαδραστικών μέσων που μπορούν να οδηγήσουν σε κοινωνικό 

αποκλεισμό. Για παράδειγμα, YouTube, TikTok και δημοφιλή βιντεοπαιχνίδια 

είναι δύσκολα στη χρήση ή εντελώς απρόσιτα, ενώ είναι πολύ δημοφιλή στα παιδιά 

με τυπική όραση. Κυρίως όμως τα παιδιά με σημαντικά προβλήματα όρασης 



αντιμετωπίζουν σημαντικά προβλήματα στην εκπαδευτική διαδικασία (Belpaeme 

and Kennedy, 2018). 

Επίσης είναι γεγονός ότι οι περισσότερες έρευνες για την αλληλεπίδραση 

με ρομπότ κοινωνικής αρωγής για παιδιά με ειδικές ανάγκες έχουν επικεντρωθεί 

σχετικά με το ρόλο των κοινωνικών ρομπότ για την ανάπτυξη των κοινωνικών 

δεξιοτήτων για παιδιά με αυτισμό. Τα παιδιά με διαταραχή του φάσματος του 

αυτισμού αποτελούν τη μεγαλύτερη ομάδα-στόχο για την παροχή κοινωνικής 

ειδικής εκπαίδευσης με τη βοήθεια ρομπότ (Shruti et al., 2018). 

Έτσι, οι σχετικές έρευνες επικεντρώνονται κυρίως σε παιδιά με αυτισμό, με 

στόχο τη βελτίωση των κοινωνικών δεξιοτήτων, της προσοχής κ.λπ. των παιδιών. 

Το υψηλό ποσοστό των μελετών που ανήκουν σε αυτή την κατηγορία δείχνει ότι ο 

αυτισμός, φαίνεται να αποτελεί προτεραιότητα σε τέτοιου είδους μελέτες. Το 2019, 

οι Ismail et al. (2019) παρουσίασαν για παράδειγμα μια διεξοδική μελέτη για την 

ανάπτυξη κοινωνικών ρομπότ για την εκπαίδευση παιδιών με αυτισμό 

καταδεικνύοντας τα σημαντικά οφέλη της χρήσης ρομπότ κοινωνικής αρωγής στο 

χώρο του σχολείου. 

Επί του παρόντος, ένα σημαντικό μέρος της αλληλεπίδρασης ανθρώπου-

ρομπότ βασίζεται στην όραση, υπό την έννοια ότι τα παιδιά με σοβαρά 

προβλήματα όρασης ουσιαστικά εξαιρούνται από αυτή τη νέα διαδραστική 

τεχνολογία κυρίως στο χώρο του σχολείου και της εκπαίδευσης. 

Επιπλέον, πρόσφατες έρευνες έδειξαν ότι  τα κοινωνικά ρομπότ μπορούν να 

έχουν μαθησιακά οφέλη για τα παιδιά (Barros et al., 2017). Αυτά τα οφέλη 

βρίσκονται συχνά σε γνωστικά αποτελέσματα (π.χ. καλύτερα μαθησιακά 

αποτελέσματα κατανόησης μαθηματικών προβλημάτων) ή συναισθηματικά 

αποτελέσματα (π.χ. υψηλότερο ή μεγαλύτερο κίνητρο για μελέτη) όταν 

συγκρίνεται με μια συνθήκη ελέγχου που αποτελείται είτε από όχι ρομπότ ή 

εικονικό ρομπότ. Όταν πλέον η εισαγωγή των ρομπότ κοινωνικής αρωγής είναι 

σήμερα όλο και περισσότερο αυξανόμενη στη εκπαιδευτική τεχνολογία και γίνεται 



mainstream, είναι εξαιρετικά σημαντικό τα παιδιά με προβλήματα όρασης να 

επωφεληθούν από αυτό (Barros et al., 2017). 

Μια σειρά ερευνών έχουν εξετάσει τα αποτελέσματα της χρήσης ρομπότ 

κοινωνικής αρωγής σε παιδιά με προβλήματα όρασης ή και σε περιβάλλοντα με 

συμμετέχοντες με προσομοίωση οπτικής αναπηρίας. Για παράδειγμα σε μια 

σχετική έρευνά του, ο Νeto (2020) προκειμένου να κατανοήσει καλύτερα τις 

προκλήσεις και τις ευκαιρίες ένταξης, πραγματοποίησε μια εξάμηνη προσπάθεια 

συμμετοχής της κοινότητας σε ένα σχολείο (από τον Σεπτέμβριο του 2019 έως τον 

Φεβρουάριο 2020) χρησιμοποιώντας μια προσέγγιση πολλαπλών μεθόδων, 

συμπεριλαμβανομένων εθνογραφικών παρατηρήσεων, διερεύνησης 

συμφραζομένων, ομαδικές συνεντεύξεις και δραστηριότητες σχεδιασμού. Μέχρι τα 

τέλη Φεβρουαρίου 2020, κατέγραψε περισσότερες από 40 ώρες συνεντεύξεων και 

παρατήρησης δραστηριοτήτων στην τάξη.  

Συνολικά, ασχολήθηκε με 10 δασκάλους, θεραπευτές και ψυχολόγους (οι 

δύο από αυτούς είχαν προβλήματα όρασης) και έξι γονείς. Παράλληλα συμμετείχε 

στην εκπαιδευτική διαδικασία πολλαπλών τάξεις με παιδιά από διαφορετικές 

ηλικίες και σχολικά επίπεδα. Μεταξύ των παιδιών ήταν και επτά παιδιά με 

προβλήματα όρασης (τα δυο εξ αυτών εντελώς τυφλά και τα 5 με σημαντικά 

προβλήματα όρασης).  

Από τα ποιοτικά δεδομένα που συλλέχθηκαν κατά τη διάρκεια της 

επιτόπιας εργασίας, πραγματοποίησε μια θεματική ανάλυση για να εξετάσει τις 

ανάγκες των συμμετεχόντων, τις βιωμένες προκλήσεις και τις προσδοκίες των 

ενδιαφερομένων. Είναι ενδιαφέρον ότι η ένταξη και η κοινωνική δέσμευση ήταν 

κοινά θέματα που προέρχονται από τις απόψεις των παιδιών, των γονέων και των 

δασκάλων, τονίζοντας τη σημασία των κοινωνικών δραστηριοτήτων που είναι 

προσβάσιμες σε όλους τους μαθητές.  

Με βάση προηγούμενα αποτελέσματα, ο ερευνητής ανέπτυξε πέντε 

διακριτά, ωστόσο αλληλοσυνδεόμενα μεταξύ τους σενάρια που διερεύνησαν τη 

χρήση των κοινωνικών ρομπότ στις δραστηριότητες στην τάξη: χορός, φίλοι, 



βοηθός μαθητών, βοηθός δασκάλου και αφηγητής. Τον Μάρτιο του 2020, 

πραγματοποίησε συμμετοχικές συνεδρίες σχεδιασμού με 54 παιδιά. Αυτές οι 

δραστηριότητες ενσωματώθηκαν στα σχολικά προγράμματα σπουδών και στις 

τάξεις τεχνολογικής εκπαίδευσης, όπου στόχος ήταν να σχεδιαστούν ρομπότ για 

συμπερίληψη στο σχολικό περιβάλλον.  

Τα παιδιά ομαδοποιήθηκαν με βάση το σχολικό τους επίπεδο ενώ σε κάθε 

τάξη, τα παιδιά οργανώθηκαν σε ομάδες των τριών έως τεσσάρων παιδιών και 

αντάλλασσαν τα σενάρια μεταξύ τους. Διεξάγοντας μια θεματική ανάλυση με βάση 

τις μεταγραφές και τις παρατηρήσεις της δέσμευσης της κοινότητας και των 

συνεδριών συμμετοχικού σχεδιασμού ο ερευνητής μέτρησε τον αντίκτυπο της 

χρήσης των ρομπότ στην κοινωνική δέσμευση και τη σύνδεση παιδιών με μικτές 

οπτικές ικανότητες στο σχολικό περιβάλλον. Τα αποτελέσματα έδειξαν ότι 

πράγματι η χρήση των ρομπότ κοινωνικής αρωγής στο χώρο του σχολείου, είχε 

ιδιαιτέρως θετικά αποτελέσματα καθώς βοήθησε τα παιδιά με προβλήματα όρασης 

να συμμετάσχουν ενεργά στις διαδικασίες εκπαίδευσης, τα παρότρυναν να 

λαμβάνουν μέρος σε ομαδοσυνεργατικές διαδικασίες και γενικότερα διευκόλυναν 

σημαντικά την συμπερίληψή τους στην τάξη. 

Σε μια ακόμα σχετική έρευνά τους οι Broekens et al., (200) υποστηρίζοντας 

καταρχάς την ανάγκη για αλληλεπίδραση ανθρώπου-ρομπότ για παιδιά με 

προβλήματα όρασης ανέπτυξαν ένα πιλοτικό πείραμα το οποίο πραγματοποιήθηκε 

με 33 άτομα με φυσιολογική όραση για τα οποία προσομοίωσαν προβλήματα 

όρασης με σχετικές ρυθμίσεις.  

Οι ερευνητές προχώρησαν στην εφαρμογή της πειραματικής διαδικασίας 

τέσσερις συνθήκες (παραλλαγές): μόνο φωνή, ομιλία και κινήσεις, ομιλία και φως, 

καθώς και ομιλία, κίνηση και φως. Οι συμμετέχοντες που βρήκαν τη συνθήκη 

«μόνο φωνή» σχετικά δύσκολη στην εκτέλεση, είπαν ότι ήταν δύσκολο γιατί δεν 

μπορούσες να δεις ολόκληρο το ρομπότ ταυτόχρονα και μερικές φορές δεν ήξερες 

πού να κοιτάξεις. Στην κατάσταση "ομιλία και κινήσεις", οι συμμετέχοντες ήταν 



πιο εύκολο να μαντέψουν από πού προέρχονται οι ήχοι και με αυτόν τον τρόπο 

ήταν ευκολότερο να καθορίσουν που έπρεπε να προσανατολιστούν.  

Μια μειοψηφία των συμμετεχόντων ανέφερε ότι οι κινήσεις του ρομπότ 

αποσπούν την προσοχή και δεν προσθέτουν αξία στην αλληλεπίδραση. Σχετικά με 

την κατάσταση «ομιλία και φως», οι συμμετέχοντες ανέφεραν ότι τα φώτα έκαναν 

πιο σαφές τι έκανε το ρομπότ και έτσι διευκόλυνε την αλληλεπίδραση, αλλά με την 

προειδοποίηση ότι η αντανάκλαση στο ρομπότ από άλλες πηγές, όπως ο ήλιος, θα 

μπορούσε μερικές φορές να τους μπερδεύει. Επίσης, ορισμένοι συμμετέχοντες 

είπαν ότι ήταν δύσκολο να παρατηρήσουν τα φώτα επειδή το ρομπότ και το φως 

που χρησιμοποιήθηκε ήταν και τα δύο λευκά. Πράγμα που σήμαινε ότι για 

μερικούς ανθρώπους δεν ήταν αρκετά καθαρό επειδή το φως δεν είχε αρκετή 

αντίθεση με το ρομπότ.  

Στην κατάσταση «ομιλία, κίνηση και φως», οι συμμετέχοντες ανέφεραν ότι 

το φως ήταν εύκολο να φανεί και ότι οι τρεις όψεις έδιναν περισσότερες 

κατευθύνσεις σχετικά με το πού πρέπει να εστιάσουν. Αντιφατικά, άλλοι 

συμμετέχοντες ανέφεραν ότι το λευκό φως ήταν δύσκολο να διακριθεί από το 

λευκό σώμα του ρομπότ, καθώς και ότι ο συνδυασμός των τριών πτυχών ήταν 

υπερβολικός για να δοθεί προσοχή.    

Οι ερευνητές συμπέραναν μεν ότι η χρήση ρομπότ κοινωνικής αρωγής 

βοήθησε τους συμμετέχοντες να παρακολουθούν και να συμμετέχουν στην 

διαδικασία αλλά παράλληλα εντόπισαν και κάποια προβλήματα και ειδικότερα  ότι: 

α) η ποιοτική ανάδραση υποδεικνύει ότι περισσότεροι τρόποι θα μπορούσαν να 

βοηθήσουν στον καλύτερο εντοπισμό της σωστής θέσης αλληλεπίδρασης στο 

σώμα του ρομπότ β) τα ποσοτικά δεδομένα υποδηλώνουν ότι η συνολική 

προσθήκη τροπολογιών δεν καθιστά αυτόματα την εργασία αλληλεπίδρασης 

ευκολότερη και πιο επιτυχημένη. και τέλος γ) πρέπει να λαμβάνεται μέριμνα με τη 

χρήση του φωτός ως πηγής πληροφοριών για εντοπισμό λόγω της πιθανής 

σύγχυσης με άλλες πηγές φωτός, χρώματος και ανάκλασης. 



 Κατέληξαν δε στο συμπέρασμα ότι ευρήματά τους υποδηλώνουν σθεναρά 

ότι απαιτείται περισσότερη έρευνα για να κατανοηθεί καλύτερα πώς να αναπτυχθεί 

η αλληλεπίδραση ανθρώπου-ρομπότ για παιδιά με σοβαρά προβλήματα όρασης και 

ότι τα πειράματα θα πρέπει να γίνονται με την ομάδα στόχο και όχι με άτομα με 

προσομοίωση οπτικής αναπηρίας. Σε κάθε περίπτωση δηλαδή, αυτή η πιλοτική 

μελέτη δείχνει σύμφωνα με τους ερευνητές, την ανάγκη διεξαγωγής αυτής της 

μελέτης με την πραγματική ομάδα-στόχο και όχι χρήση προσομοιωμένης ρύθμισης.  

Ένα άλλο αποτέλεσμα είναι ότι η προσθήκη μόνο φωτός ως τροπικότητα 

δεν φαίνεται να βοηθά στην εκτέλεση της αλληλεπίδρασης εάν ο στόχος είναι να 

αγγίξει ο συμμετέχων το ρομπότ σε ένα συγκεκριμένο μέρος του σώματος (σενάριο 

1). Αυτό είναι σύμφωνο με τις ποιοτικές παρατηρήσεις ότι το φως μπορεί επίσης να 

αποσπά την προσοχή ως πηγή πληροφοριών λόγω της πιθανής σύγχυσης με τις 

αντανακλάσεις και το χρώμα του ρομπότ χωρίς αντίθεση.  

 

Eπίσης, σε μια σχετική έρευνα οι Stehling et al., (2015) ξεκινώντας από την 

παραδοχή ότι τα σχολικά εργαστήρια επιτρέπουν στους μαθητές να βιώσουν μέσα 

από το παιχνίδι τις βασικές αρχές, για παράδειγμα, της ρομποτικής, της επιστήμης 

των υπολογιστών και των θεμάτων που σχετίζονται με την τεχνολογία, έθεσαν τον 

προβληματισμό αν και κατά πόσο οι μαθητές δευτεροβάθμιας εκπαίδευσης με 

προβλήματα όρασης μπορούν να συμμετάσχουν ολιστικά στις σχετικές 

εκπαιδευτικές διαδικασίες. Σύμφωνα με τους ερευνητές, δουλεύοντας με το LEGO 

Mindstorms, οι μαθητές έχουν την ευκαιρία να μάθουν σε γνωστικό, 

συναισθηματικό και απτικό επίπεδο και να αποκτήσουν εμπειρίες με τη βοήθεια 

ακόμη πιο προηγμένης ρομποτικής. Ωστόσο, λόγω βλάβης ή έλλειψης όρασης, 

είναι δύσκολο για ορισμένους μαθητές να συμμετάσχουν πλήρως στις σχετικές 

διαδικασίες. Για να ξεπεραστεί αυτή η ακούσια διάκριση, το διεπιστημονικό   

εργαστήριο «RoboScope» στο Πανεπιστήμιο RWTH του Άαχεν συνεργάστηκε με 

μια ομάδα ειδικών για να αναπτύξει ένα μάθημα ρομποτικής χωρίς εμπόδια. 

Έκτοτε, το μάθημα έχει δοκιμαστεί και υλοποιηθεί με βάση ταυτόχρονες 



αξιολογήσεις και διεξάγεται συχνά σε πολλά σχολεία που φιλοξενούν παιδιά με 

προβλήματα όρασης παγκοσμίως. Σύμφωνα με τους ερευνητές οι αξιολογήσεις 

δείχνουν ότι οι μαθητές με προβλήματα όρασης ή τυφλοί εκτιμούν την ευκαιρία να 

συμμετάσχουν σε ένα συμπεριληπτικό σχολείο μέσα από την χρήση ρομπότ 

κοινωνικής αρωγής στο χώρο της εκπαίδευσης.    
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ΚΥΡΙΑ ΕΥΡΗΜΑΤΑ ΣΥΣΤΗΜΑΤΙΚΗΣ ΑΝΑΣΚΟΠΗΣΗΣ KAI 

ΣΥΖΗΤΗΣΗ   

 

Από την διενεργηθείσα συστηματική ανασκόπηση η οποία διερεύνησε την χρήση 

αποδοτικών ρομπότ κοινωνικής αρωγής στο χώρο της εκπαίδευσης για την αντιμετώπιση 

μακροπρόθεσμων εμπειριών χωρίς αποκλεισμούς στις τάξεις, προέκυψαν ένα σύνολο 

συμπερασμάτων. Τα εν λόγω συμπεράσματα συνηγορούν αναμφίβολα υπέρ της άποψης 

ότι η χρήση ρομπότ κοινωνικής αρωγής στο χώρο της εκπαίδευσης για παιδιά με 

προβλήματα όρασης μπορεί να συμβάλλει σε ένα σύνολο σημαντικών ωφελειών που 

σχετίζονται με την υλοποίηση της συμπεριληπτικής εκπαίδευσης.  

Τα ευρήματα από τις έρευνες αυτές κατέδειξαν ότι οι στόχοι και οι προοπτικές για 

συμπερίληψη είναι κοινές μεταξύ των ενδιαφερομένων μερών ήτοι των ίδιων των παιδιών, 

των εκπαιδευτικών και των γονιών. Υπάρχει δηλαδή, υπάρχει μια κοινή ανησυχία και 

επιθυμία για τη δημιουργία υγιών περιβαλλόντων που εκτιμούν τις διαφορές και προάγουν 

τη δέσμευση στο χώρο του σχολείου μέσα από διαδικασίες που θα προάγουν την 

συμπερίληψη και την συμμετοχή όλων των παιδιών και δη των παιδιών με προβλήματα 

όρασης. Τα ρομπότ κοινωνικής αρωγής στην εκπαιδευτική διαδικασία, συμβάλλουν στην 

δημιουργία μιας τάξης χωρίς αποκλεισμούς πραγματικά, που προωθεί ομαδικές 

δραστηριότητες για όλα τα παιδιά δηλαδή και για τα παιδιά που βρίσκονται σε μια πιο 

δύσκολη θέση λόγω των προβλημάτων όρασης που αντιμετωπίζουν.  

Εμπλουτίζοντας το ρομπότ με αλληλεπιδράσεις πολλαπλών αισθήσεων για να 

επιτρέψει την πρόσβαση, την εμπλοκή και τη συμμετοχή σε μια ομάδα τα παιδιά με 

προβλήματα όρασης μπορούν να έχουν σημαντικές ωφέλειες στην εκπαιδευτική 

διαδικασία.  

Το κίνητρο εν προκειμένω είναι να επεκταθεί η χρήση των ρομπότ κοινωνικής 

αρωγής για την προώθηση της ένταξης και της συμπερίληψης. Αυτή η νέα προσέγγιση θα 

βοηθήσει τα παιδιά να έχουν πρόσβαση σε ομαδικές δραστηριότητες, να έχουν 

μεγαλύτερη συμμετοχή στις σχέσεις των συνομηλίκων τους και να ξεπεράσουν τις 

προκλήσεις και τις διαφορές τους. Το προτεινόμενο αυτό μοντέλο, στοχεύει να προωθήσει 



την τρέχουσα κατάσταση της εκπαιδευτικής διαδικασίας, σε αίθουσες χωρίς 

αποκλεισμούς. Τα ρομπότ κοινωνικής αρωγής στο χώρο της εκπαίδευσης για παιδιά με 

σημαντικά προβλήματα όρασης μπορούν να συμβάλλουν τα μέγιστα προς αυτή την 

κατεύθυνση.  

Βεβαίως αυτές οι διαδικασίες είναι προφανές ότι θα πρέπει να πραγματοποιούνται 

σε δραστηριότητες στην τάξη με την υποστήριξη των εκπαιδευτικών. Ειδικότερα θα 

πρέπει να εφαρμόζεται μια διαδικασία σχεδιαστικής σκέψης με διάφορες φάσεις: καταρχάς 

θα πρέπει να δηλώνεται το πρόβλημα δηλαδή να συζητείται από κοινού για το πως θα 

χρησιμοποιούνται τα ρομπότ κοινωνικής αρωγής στην εκπαιδευτική διαδικασία, σε 

ομαδικές δραστηριότητες.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ΣΥΜΠΕΡΑΣΜΑΤΑ ΚΑΙ ΠΡΟΤΑΣΕΙΣ   

 

Αυτή η εργασία και τα αποτελέσματα της συστηματικής ανασκόπησης 

καταδεικνύουν ότι τοποθετούνται στο σταυροδρόμι πολλών ερευνητικών πεδίων: 

προσβασιμότητα στην εκπαίδευση, συμπεριληπτική εκπαίδευση, αλληλεπίδραση 

ανθρώπου-ρομπότ και αλληλεπίδραση ανθρώπου-υπολογιστή.  

Η μελλοντική έρευνα θα πρέπει να διερευνήσει διαφορετικούς τρόπους για την 

προώθηση της ένταξης μεταξύ παιδιών με σοβαρά προβλήματα όρασης αλλά και παιδιών 

με μικτές οπτικές ικανότητες χρησιμοποιώντας κοινωνικά ρομπότ. Ως εκ τούτου, οι 

ερευνητικοί στόχοι σε μελλοντικό πεδίο έρευνας που διανοίγεται επικεντρώνονται στα 

ακόλουθα: Καταρχάς προσδιορισμός των αναγκών κάθε ενδιαφερόμενου μέρους (παιδιά, 

δάσκαλοι, θεραπευτές και γονείς) μέσω δραστηριοτήτων συμμετοχής της κοινότητας σε 

ένα συνηθισμένο σχολικό περιβάλλον. Παράλληλα σχεδιασμός προηγμένων τεχνολογικά, 

ρομπότ κοινωνικής αρωγής, για τάξεις μεικτών οπτικών ικανοτήτων χρησιμοποιώντας 

συμμετοχικές σχεδιαστικές πρακτικές για την εξερεύνηση κατάλληλων χαρακτηριστικών 

των ρομπότ, συμπεριφορών, αλληλεπιδράσεων, και ρόλων.  

Επίσης είναι σημαντική η δημιουργία διαδραστικών τρόπων που είναι κοινωνικά 

αποδεκτοί για τα συγκεκριμένα πλαίσια, συμπεριλαμβανομένων λεκτικών και μη λεκτικών 

συμπεριφορών των ρομπότ κοινωνικής αρωγής, επιτρέποντας πολλαπλούς τύπους 

αλληλεπιδράσεων να προσαρμοστούν στις ανάγκες κάθε παιδιού με προβλήματα όρασης 

στο σχολικό περιβάλλον. Η δημιουργία εμπειριών ρομπότ κοινωνικής αρωγής στον χώρο 

της εκπαίδευσης για παιδιά με προβλήματα όρασης είναι επίσης κρίσιμη ως διαδικασία, 

χρησιμοποιώντας μια σχεδιαστική προσέγγιση με επίκεντρο τον χρήστη, με βάση 

οικονομικά αποδοτικές λύσεις. Τέλος είναι αναγκαία η μακροπρόθεσμη αξιολόγηση της 

επιρροής του ρομπότ κοινωνικής αρωγής στην ένταξη και συμπερίληψη των παιδιών με 

προβλήματα όρασης στο σχολικό περιβάλλον προκειμένου να εντοπίζονται τυχόν 

δυσλειτουργίες και να γίνονται έγκαιρα οι σχετικές παρεμβάσεις. 

 



Η συζήτηση των προκλήσεων και των ευκαιριών από την χρήση των ρομπότ  

κοινωνικής αρωγής στο χώρο του συμπεριληπτικού σχολείου για παιδιά με προβλήματα 

όρασης, αποτελεί αναμφίβολα ένα προνομιακό πεδίο έρευνας που διανοίγει νέες 

ερευνητικές κατευθύνσεις  
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