
 
Τ.Ε.Ι.  :∆ΥΤΙΚΗΣ ΕΛΛΑ∆ΑΣ 
Σχολή  :∆ΙΟΙΚΗΣΗ ΚΑΙ ΟΙΚΟΝΟΜΙΑΣ 
Τµήµα :∆ΙΟΙΚΗΣΗ ΕΠΙΧΕΙΡΗΣΕΩΝ 

 
 

 
 
 
 

ΠΤΥΧΙΑΚΗ ΕΡΓΑΣΙΑ 
 

Θέµα: Ροµ�οτική 
 
 
 
 
 
 

Σ�ουδαστής: Μαρνέζος Αναστάσιος 
ΑΕΜ: 14191 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Ε�ιβλέ�ων: Συρµακέσης Σ�ύρος. 
 
                                          ΜΕΣΟΛΟΓΓΙ 2014 
 
 
 
 
 



Τµήµα Εφαρµογών Πληροφορικής στη ∆ιοίκηση και Οικονοµία  
Σχολή ∆ιοίκησης και Οικονοµίας 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Α�αγορεύεται η ανα�αραγωγή ολόκληρου ή τµήµατος του κειµένου 

χωρίς την έγγραφη άδεια του τµήµατος. 

 

 
 
 



3 

Μεσολόγγι 2014 

Περιεχόµενα 
Περιεχόµενα................................................................................................................. 3 

Ευχαριστίες .................................................................................................................. 5 

Περίληψη ..................................................................................................................... 6 

Κεφάλαιο 1: Εισαγωγή ............................................................................................... 9 

1.1 Εισαγωγή στα ροµπότ. .............................................................................. 9 

1.2 Πλεονεκτήµατα και Μειονεκτήµατα από τη Χρήση του Ροµπότ ........... 10 

1.3 Τεχνολογία ροµπότ ................................................................................. 11 

Κεφάλαιο 2: Νοήµονα Ροµ(ότ ................................................................................ 15 

2.1 Ροµπότ και τεχνητή νοηµοσύνη .............................................................. 15 

2.2 Μερικές Εφαρµογές ................................................................................ 15 

Κεφάλαιο 3: Ο 21ος αιώνας ..................................................................................... 19 

3.1 Πώς φανταζόµασταν τον 21ο αιώνα και πόσο έξω πέσαµε. ................... 19 

3.2 Ροµπότ και υπολογιστές. ......................................................................... 19 

3.3 Τα ιπτάµενα αυτοκίνητα. ........................................................................ 19 

3.4 Τα ιπτάµενα σπίτια .................................................................................. 19 

3.5 Μόδα ....................................................................................................... 20 

3.6 Εργασία ................................................................................................... 20 

3.7 Lego Mindstorms (Τι είναι;) ................................................................... 20 

3.8 Robotics Invention System - RCX brick ................................................. 21 

3.9 Υποστηριζόµενες Γλώσσες προγραµµατισµού ....................................... 21 

Κεφάλαιο 4: Εκ(αιδευτική Ροµ(οτική ................................................................... 23 

4.1 Η Εκπαιδευτική Ροµποτική µε τα τα Lego Mindstorms ......................... 23 

4.2 Γιατί τα Lego MINDSTORMS είναι χρήσιµα ........................................ 24 

4.3 Πλεονεκτήµατα των LEGO MINDSTORMS ......................................... 24 

4.4 Μειονεκτήµατα των LM ......................................................................... 26 

4.5 Για τη διδασκαλία µε LM απαιτείται κατάλληλη οργάνωση .................. 26 

4.5.1 Αδυναµίες και δυσκολίες της παραδοσιακής διδασκαλίας 

προγραµµατισµού .......................................................................................... 27 

4.6 Ο προγραµµατισµός του Ροµποτ ΝΧΤ ................................................... 28 

4.7 Τα µέρη του ΝΧΤ .................................................................................... 29 

4.8 Περιβάλλον προγραµµατισµού του ΝΧΤ ............................................... 30 

Κεφάλαιο 5: Εφαρµογή ............................................................................................ 31 

5.1 ∆ηµιουργήστε µε το πακέτο LEGO Mindstorms NXT! ....................... 31 

5.2 Σενάρια… ............................................................................................. 32 



4 

Μεσολόγγι 2014 

5.3 Σύντοµη περιγραφή όλων των εντολών του λογισµικού LEGO 

Mindstorms Edu NXT (NXT- G) .................................................................. 32 

Ε(ίλογος ..................................................................................................................... 77 

Βιβλιογραφία - Web Sites ........................................................................................ 78 

  



5 

Μεσολόγγι 2014 

Ευχαριστίες 
 
Πριν ανα(τύξω την Πτυχιακή µου Εργασία θα ήθελα να ευχαριστήσω 

τους γονείς µου, τους καθηγητές µου αλλά κυρίως τον ε(ιβλέ(οντα καθηγητή 

µου κ. Συρµακέση Σ(ύρο, για την αφορµή (ου µου έδωσε ώστε να ασχοληθώ 

µε την Ροµ(οτική. 

 

Ε(ίσης αυτή την Πτυχιακή Εργασία την αφιερώνω στην σύζυγο και 

στην κόρη µου για την (ολύ µεγάλη υ(οµονή και ε(ιµονή (ου έδειξαν κατά 

την διάρκεια των σ(ουδών µου µέχρι και την ολοκλήρωση αυτών. 

 

Ε(ι(λέον, για τις ό(οιες (αρατηρήσεις και σχόλια (άνω σε ο(οιοδή(οτε 

θέµα (ου αφορά την Πτυχιακή Εργασία µου, (ιθανά λάθη και ασάφειες είναι 

ευ(ρόσδεκτες στην ηλεκτρονική διεύθυνση µου anmarnez@yahoo.com. 

Με εκτίµηση Μ.Α. 

 
  



6 

Μεσολόγγι 2014 

Περίληψη  
 
Η Ροµ(οτική ως ερευνητική (λατφόρµα και τεχνολογία εφαρµογής 

γνωρίζει µεγάλη άνθηση και α(οδοχή εδώ και δεκαετίες. Η ε(οχή (ου 
διανύουµε µ(ορεί να θεωρηθεί ως η ωρίµανση της ενηλικίωσης της και αυτό 
φαίνεται τόσο α(ό τις εφαρµογές και την εξά(λωση της, όσο και α(ό τα 
ερευνητικά α(οτελέσµατα. Προηγµένες ερευνητικά και τεχνολογικά χώρες, 
λόγου χάριν (Ια(ωνία, Η.Π.Α. χώρες της ∆υτικής και Ανατολικής Ευρώ(ης) 
έχουν ανα(τύξει και συνεχίζουν να στηρίζουν την έρευνα και τις εφαρµογές 
της ροµ(οτικής τόσο µε οριζόντιες όσο και µε κάθετες δράσεις. Οι λόγοι έχουν 
να κάνουν τόσο µε τα οικονοµικά οφέλη για τις εθνικές τους οικονοµίες (ου 
(ροκύ(τουν α(ό την αυτοµατο(οιηµένη και µε τον εν γένει εκσυγχρονισµό 
της (αραγωγής, όσο και µε τις (ροσδοκίες και (ροο(τικές (ου 
τροφοδοτούνται α(ό τα α(οτελέσµατα σε ε(ιστηµονικό ε(ί(εδο. 

Ένας άλλος λόγος για την εξά(λωση της Ροµ(οτικής είναι η στενά 
εξαρτηµένη και αλληλε(ιδραστική σχέση της µε τεχνολογίες αιχµής ό(ως η 
Πληροφορική, η Ηλεκτρονική, τα Συστήµατα Αυτόµατου Ελέγχου και 
Τεχνητής Νοηµοσύνης, η Τεχνολογία Αισθητήρων, κ.α. η ο(οία λειτουργεί 
(ολλα(λασιαστικά αλλά και (υροδοτεί εξελίξεις. 

Οι εφαρµογές της Ροµ(οτικής είναι ιδιαίτερα δηµοφιλείς στις ηµέρες 
µας. Αρκετά συχνά, τα µέσα µαζικής ενηµέρωσης αναφέρονται σε 
ε(ιτεύγµατα ερευνητικών εργαστηρίων ενώ (ολυάριθµες ερευνητικές οµάδες 
ασχολούνται σε έργα µε ιδιαίτερα υψηλές α(αιτήσεις και (ροσδοκίες. Σχεδόν 
καθηµερινά, γίνεται λόγος για ροµ(ότ (ου εκτελούν εργασίες στο διάστηµα 
και ελέγχονται α(ό τη Γη, (ου (ραγµατο(οιούν υ(οβρύχιες εξερευνήσεις και 
εργασίες, (ου συµµετέχουν σε ιατρικές εγχειρήσεις, ή ακόµα και ροµ(ότ (ου 
συναναστρέφονται µε ανθρώ(ους. Έχουν ακόµα (αρουσιασθεί ροµ(ότ (ου 
έχουν διάφορες µορφές, είναι ανθρω(οειδή, ερ(υστριοφόρα – κινητά, 
διαθέτουν όραση και ακοή, έχουν αντίληψη των µεταβολών του 
(εριβάλλοντος τους, έχουν δάκτυλα και διαχειρίζονται άγνωστα αντικείµενα 
µε ε(ιδεξιότητα, κινούνται σε µη δοµηµένους ή γνωστούς χώρους, θέτουν 
στόχους και (αίρνουν α(οφάσεις, κ.λ.(. Τα ροµ(ότ α(οτελούν ήδη µέρος της 
ζωής µας και η συµµετοχή τους συνεχώς θα είναι µεγαλύτερη τα ε(όµενα 
χρόνια. 

Μια σύντοµη ιστορική αναδροµή καταδεικνύει ότι (ρόθεση 
δηµιουργίας ανθρω(οµορφικών µηχανών – υ(ηρετών, δηλαδή κατά κά(οιον 
τρό(ο (ρωτόγονων ροµ(ότ, υ(ήρχε α(ό την αρχαιότητα, είτε µέσα στη 
µυθολογία (ολλών λαών, είτε µέσα α(ό τη δηµιουργία αυτόµατων 
µηχανισµών, µε ή χωρίς ανθρώ(ινη µορφή. Στα «ροµ(ότ» αυτά 
(αρατηρούνται, τηρουµένων των αναλογιών, οµοιότητες στη σύλληψη, 
λειτουργία και χρήση (ράγµα (ου δηλώνει ότι (ρέ(ει να είχαν ε(ιχειρηθεί 
κά(οιες (ροσ(άθειες. 

Στις αρχές του 20ου αιώνα η αντίληψη των ανθρώ(ων για τα ροµ(ότ, 
εκφράστηκε κυρίως µέσα α(ό την τέχνη ή µυθιστορήµατα ε(ιστηµονικής 
φαντασίας, τα ο(οία (αρουσίαζαν τα ροµ(ότ ως δηµιουργήµατα ανωτέρων, 
ακόµα και εξωγήινων (ολιτισµών, τα ο(οία είτε βρίσκονταν στην υ(ηρεσία 
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του ανθρώ(ου και κά(οια στιγµή ε(αναστατούν υ(οδουλώνοντας τον, είτε 
συµµετέχουν στη διακυβέρνηση την ο(οία ασκούν µε ψυχρό και σκληρό 
τρό(ο. Το γεγονός αυτό συνδέεται µε την έκρυθµη κατάσταση του (ρώτου 
µισού του αιώνα µας καθώς και µε τις εκρηκτικές διαστάσεις των 
ε(ιστηµονικών και τεχνολογικών ε(ιτευγµάτων της ε(οχής αυτής. Η 
Ηλεκτρονική, η Κυβερνητική και η Πληροφορική τροφοδότησαν τη 
Ροµ(οτική καθιστώντας εφικτή την ανά(τυξη και υλο(οίηση των ροµ(οτικών 
µηχανισµών µε τη µορφή (ου έχουν σήµερα. 

Η ανά(τυξη αυτή έχει σήµερα (ροσλάβει εντυ(ωσιακούς ρυθµούς µε 
α(οτέλεσµα η ε(ιστήµη της Ροµ(οτικής να έχει ξεφύγει α(ό το στενό 
ε(ιστηµονικό (λαίσιο των δεκαετιών του ‘50 και του ’60. Τα σηµερινά 
ροµ(οτικά συστήµατα εξυ(ηρετούν όχι µόνο εφαρµογές έρευνας αλλά και 
βιοµηχανικές, εξερευνητικές, εφαρµογές της καθηµερινής ζωής. Η τρέχουσα 
τάση της Ροµ(οτικής είναι η ολοκλήρωση (ροηγµένων αισθητηρίων 
συστηµάτων, η (ροσαρµοστικότητα και η αντίληψη σε διάφορες συνθήκες 
(εριβάλλοντος, η λήψη α(οφάσεων στα (εριβάλλοντα αυτά, η αυτονοµία, 
δηλαδή η λειτουργία «κατ’ εικόνα και οµοίωση» του ανθρώ(ου. 

Η εκτεταµένη εξά(λωση της Ροµ(οτικής έχει συνε(ώς τη βάση της στην 
(ρόθεση δηµιουργίας ανθρω(όµορφων µηχανών. Η (ρόθεση αυτή οδήγησε 
στην ολοκλήρωση και το συνδυασµό (ολλών γνωστικών (εδίων, εφόσον η 
δηµιουργία εξελιγµένων µηχανών µε ικανότητες και ε(ιδόσεις ανθρώ(ων 
α(αιτεί συνδυασµένη γνώση και (ροσ(άθεια. 

Οι κύριες συνιστώσες ε(ιστήµες (ου συνδράµουν και συνθέτουν τη 
ροµ(οτική έρευνα και τεχνολογία είναι οι ακόλουθες: 

1. Μηχανική: όσον αφορά θέµατα ανάλυσης και σχεδίασης των 
µηχανικών τµηµάτων (σύνδεσµοι, αρθρώσεις κ.α.) µηχανισµών (σύστηµα, 
µετάδοσης της κίνησης – γρανάζια, εργαλεία δράσης κ.α.) και της λειτουργίας 
των (α(οφυγή συντονισµών). 

2. Μαθηµατικά: αλγόριθµοι και αριθµητική ανάλυση για την 
α(οδοτική υλο(οίηση των σύνθετων υ(ολογισµών και στρατηγικών ελέγχου, 
τις γεωµετρικές ανα(αραστάσεις, τη µαθηµατική µοντελο(οίηση και 
(ροσοµοίωση, κ.α. 

3. Συστήµατα αυτόµατου ελέγχου για τη µελέτη και το σχεδιασµό 
του συστήµατος ελέγχου του βραχίονα, βασισµένο στο µοντέλο του χειριστή 
µε ανάδραση (ληροφορίας α(ό τους εσωτερικούς αισθητήρες. 

4. Τεχνητή νοηµοσύνη (ή ευφυής έλεγχος): για την ενσωµάτωση 
εξωτερικής αισθητήριας ανατροφοδότησης, δηλαδή (ληροφορίας υψηλού 
ε(ι(έδου στο σύστηµα ελέγχου του ροµ(ότ, για την ε(ίτευξη ευφυούς και 
«αυτόνοµης» συµ(εριφοράς. 

5. Τεχνολογία λογισµικού και (ρογραµµατισµός, για την 
κωδικο(οίηση και εκτέλεση των αλγορίθµων και της διαχείρισης του 
ροµ(οτικού συστήµατος, σε ε(ί(εδο (ρογραµµατισµού εφαρµογής (σε 
(εριβάλλοντα ή σε γλώσσες) και λειτουργικού συστήµατος. 

6. Ηλεκτρονική: στην υλο(οίηση των (ροηγούµενων λειτουργιών 
µε αναλογικά και ψηφιακά κυκλώµατα, µικροε(εξεργαστές και αισθητήρια. 
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7. Συστήµατα (αραγωγής για ανάλυση: σχεδιασµό και υλο(οίηση 
ολοκληρωµένων βιοµηχανικών εφαρµογών µε ροµ(ότ.  

 
  



9 

Μεσολόγγι 2014 

Κεφάλαιο 1: Εισαγωγή 
 
1.1 Εισαγωγή στα ροµ�ότ. 
 
Καθηµερινά στη ζωή µας, βοµβαρδιζόµαστε α(ό την τεχνολογία. Λόγω 

της τρέχουσας οικονοµικής και κοινωνικής εξάρτησης µας α(ό την 
τεχνολογία οι εµ(ειρογνώµονες έχουν ονοµάσει την τελευταία δεκαετία σαν 
«Τεχνολογική Ε(οχή ». Η ροµ(οτική είναι ένα βασικό τεχνολογικό στοιχείο 
(ου θα (αίξει µεγάλο ρόλο στην σύγχρονη κοινωνία. Η ροµ(οτική 
αυτοµατο(οίηση έχει βελτιώσει την εργατική δύναµη στην κατασκευή και τις 
βιοµηχανικές (εριοχές σε όλο τον κόσµο.  

Η λέξη robot (ροέρχεται α(ό την Τσέχικη λέξη robota (ου σηµαίνει 
τραγωδία ή  σκλάβος ((ου κάνει καταναγκαστική εργασία). Χρησιµο(οιήθηκε 
το 1922 για να (εριγράψει  εργάτες, σε ένα έργο του Τσέχου συγγραφέα Karel 
Capek. Ο Isaac Asimov, το 1942 έγραψε το έργο «Runaround», ό(ου 
(εριελάµβανε τους 3 νόµους της ροµ(οτικής.  

 
� Ένα ροµ(ότ δεν µ(ορεί να τραυµατίσει ένα ανθρώ(ινο ων, ή, 

εξαιτίας αδράνειας του, να ε(ιτρέψει τον τραυµατισµό ενός ανθρω(ίνου 
όντως. 

� Ένα ροµ(ότ (ρέ(ει να υ(ακούει στις εντολές, οι ο(οίες του 
δίνονται α(ό ανθρώ(ινα όντα, εκτός α(ό αυτές (ου έρχονται σε αντίθεση µε 
τον (ρώτο νόµο.  

� Ένα ροµ(ότ (ρέ(ει να (ροστατεύει την ύ(αρξη του εφόσον αυτή η 
(ροστασία δεν έρχεται σε αντίθεση µε τον (ρώτο ή µε τον δεύτερο νόµο. 

 
Ακριβής ορισµός για το τι είναι ένα ροµ(ότ όµως δεν υ(άρχει. Σύµφωνα 

µε το ινστιτούτο ροµ(οτικής των Η.Π.Α ένα ροµ(ότ είναι: «Ένας 
ε(ανα(ρογραµµατιζόµενος (ολυλειτουργικός χειριστής, σχεδιασµένος κατά 
τέτοιο τρό(ο ώστε να µετακινεί υλικά, εργαλεία ή διάφορες ειδικές συσκευές, 
µέσω διαφόρων εργασιών». Εν ολίγοις, ένα ροµ(ότ είναι ένας 
ε(ανα(ρογραµµατιζόµενος χειριστής γενικής χρήσεως µε εξωτερικούς 
αισθητήρες (ου µ(ορεί να εκ(ληρώσει (λήθος εργασιών. Έτσι ένα ροµ(ότ 
(ρέ(ει να έχει νοηµοσύνη, η ο(οία αντιστοιχεί στα (ρογράµµατα (ου 
σχετίζονται µε τα συστήµατα ελέγχου και τους αισθητήρες. 

 
Ιστορικά στοιχεία 
 
Η ροµ(οτική είχε άνθηση α(ό τα αρχαία χρόνια. Οι αρχαίοι έλληνες 

είχαν ανα(τύξει µία αξιοθαύµαστη τεχνολογία. Ένα α(ό τα (ιο γνωστά 
ροµ(ότ της ε(οχής ήταν ο Τάλως, (ου κατασκευάστηκε α(ό τον θεό Ήφαιστο, 
για τον Βασιλιά της Κρήτης Μίνωα.  

Φτάνοντας στη σηµερινή ε(οχή (αρατηρείται ότι η τεχνολογία 
(ροχωράει µε γοργούς ρυθµούς. Τη δεκαετία του ΄40, µετά το τέλος του Β΄ 
Παγκοσµίου (ολέµου, ξεκίνησε η έρευνα (ου κατέληξε στα σηµερινά 
βιοµηχανικά ροµ(ότ. Η (ρώτη εταιρεία ροµ(ότ δηµιουργήθηκε το 1950 α(ό 



10 

Μεσολόγγι 2014 

τον George Devol και τον Joseph Engelberger. Τότε ήταν (ου στο εργαστήριο 
Σερβοµηχανικής, στο ΜΙΤ, τα ροµ(ότ άρχισαν να υ(οβοηθούνται α(ό 
υ(ολογιστές. Το (ρώτο βιοµηχανικό ροµ(ότ κατασκευάστηκε στην General 
Motors, στην αρχή της δεκαετίας του ’60, σε ένα εργοστάσιο αυτοκινήτων στο 
New Jersey. Το τέλος της δεκαετίας δηµιουργήθηκε ο (ρώτος βραχίονας (ου 
τροφοδοτήθηκε ηλεκτρικά και ήταν ελεγχόµενος α(ό υ(ολογιστή. Η δεκαετία 
(ου η τεχνητή νοηµοσύνη αρχίζει να ελέγχει τα ροµ(ότ ήταν η δεκαετία του 
’70. Τότε ήταν και η ε(οχή (ου άρχισαν να χρησιµο(οιούνται και τα 
αισθητήρια σαν µέσο άντλησης (ληροφοριών για τις (εραιτέρω ενέργειες των 
ροµ(ότ. Στα µέσα της δεκαετίας του ’80 τα βιοµηχανικά ροµ(ότ άρχισαν να 
χρησιµο(οιούνται όλο και (ερισσότερο στη βιοµηχανία. Ε(ίσης η Honda 
ξεκινά έρευνα για τα ανθρω(οειδή ροµ(ότ (ου οδηγεί στην κατασκευή του 
ASIMO. Το 1997 έχουµε το κινητό ροµ(ότ Mars Pathfinder (ου (ροσγειώθηκε 
στην ε(ιφάνεια του (λανήτη Άρη, ό(ου λειτούργησε για µερικές εβδοµάδες 
τηλεκατευθυνόµενο α(ό τη γη. Σήµερα τα βήµατα (ου γίνονται στη 
ροµ(οτική είναι µεγάλα. Καθηµερινά καλύ(τουν όλο και (ερισσότερους 
τοµείς της καθηµερινής µας ζωής και διευκολύνουν τους ανθρώ(ους σε 
αντίξοες συνθήκες ό(ου ένας άνθρω(ος δεν µ(ορεί να τα καταφέρει. 

 
1.2 Πλεονεκτήµατα και Μειονεκτήµατα α�ό τη Χρήση του Ροµ�ότ 
 
Η λίστα (ου ακολουθεί (αρουσιάζει τα (ιο συχνά αναφερόµενα 

(λεονεκτήµατα  και µειονεκτήµατα των ροµ(ότ. 
 
Πλεονεκτήµατα: 
 
1. Η ροµ(οτική και ο αυτοµατισµός, αυξάνουν την 

(αραγωγικότητα, την ασφάλεια, την α(οδοτικότητα, την (οιότητα και την 
συνέ(εια των (ροϊόντων. Τα ροµ(ότ εργάζονται χωρίς κούραση 24 ώρες τη 
µέρα, µε υψηλή ταχύτητα, µεγάλη ακρίβεια και λιγότερα σφάλµατα. 

 
2. Τα ροµ(ότ µ(ορούν να εργαστούν σε ε(ικίνδυνα (εριβάλλοντα 

ό(ως τα τοξικά αέρια, ή να κάνουν ε(ικίνδυνες εργασίες, (αρέχοντας 
ασφάλεια στους εργαζόµενους. Ε(ίσης εργάζονται σε συνθήκες α(ρόσιτες 
στον άνθρω(ο (Υ(οθαλάσσιες και διαστηµικές έρευνες / ηφαίστεια, 
σήραγγες). 

 
3. Τα ροµ(ότ (ραγµατο(οιούν (ολλές εργασίες ταυτόχρονα σε 

αντίθεση µε τους ανθρώ(ους (ου µ(ορούν να κάνουν µία τη φορά. Ε(ίσης 
έχουν ικανότητα λειτουργίας υ(ό ασυνήθιστους (ροσανατολισµούς ό(ως µε 
την (ροσάρτηση στην οροφή ή στον τοίχο. 

 
Μειονεκτήµατα: 
 
1. Τα ροµ(ότ δε µ(ορούν να αντα(οκριθούν σε έκτακτες 

(ερι(τώσεις εκτός και αν η κατάσταση έχει (ροβλεφθεί ή έχει συµ(εριληφθεί 
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στο σύστηµα. Ε(ίσης χρειάζονται µέτρα ασφαλείας για να εξασφαλιστεί η 
ασφάλεια των χειριστών (ου εργάζονται µε αυτά. 

 
2. Το κόστος εγκατάστασης, συντήρησης, εκµάθησης είναι µεγάλο. 
 
1.3 Τεχνολογία ροµ�ότ 
 
 Μέρη Ροµ�ότ  
 
Ένα ροµ(οτικό σύστηµα α(οτελείται α(ό τα (αρακάτω στοιχεία, (ου 

συνδέονται µεταξύ τους και δηµιουργούν ένα σύνολο. 
 
Χειρiστής (Manipulator)  
Είναι το κυρίως σώµα ενός ροµ(ότ και α(οτελείται α(ό συνδέσµους και 

άλλα δοµικά στοιχεία του ροµ(ότ. 
 
End effector  
Αυτό είναι το κοµµάτι εκείνο (ου είναι συνδεδεµένο στον τελευταίο  

δεσµό ενός χειριστή, (ου χειρίζεται αντικείµενα, κάνει συνδέσεις µε άλλες 
µηχανές ή (ραγµατο(οιεί τις α(αιτούµενες εργασίες. Στις (ερισσότερες 
(ερι(τώσεις οι κατασκευαστές  το εφοδιάζουν µε µία α(λή αρ(άγη. Ο τελικός 
σύνδεσµος  µ(ορεί ε(ίσης να είναι ψεκαστήρας µ(ογιάς, φανός συγκόλλησης 
η µία συσκευή  κολλήµατος και το(οθέτησης.  

 
Ενεργο�οιητής  (actuator) 
Οι ενεργο(οιητές είναι οι «µύες» των χειριστών. Κοινοί τύ(οι 

ενεργο(οιητών είναι οι Σερβοκινητήρες, οι βηµατικοί κινητήρες, οι 
(νευµατικοί και οι υδραυλικού κινητήρες. 

 
Αισθητήρες 
Οι αισθητήρες χρησιµο(οιούνται για να συλλέξουν (ληροφορίες για την 

εσωτερική κατάσταση του ροµ(ότ ή για να ε(ικοινωνήσουν µε το εξωτερικό 
(εριβάλλον. Οι ενσωµατωµένοι αισθητήρες του ροµ(ότ στέλνουν 
(ληροφορίες για κάθε σύνδεσµο, στον ελεγκτή (ου καθορίζει την διάταξη του 
ροµ(ότ. Τα ροµ(ότ συχνά εξο(λίζονται µε εξωτερικές αισθητήριες συσκευές 
ό(ως ένα σύστηµα εικόνας και αισθητήρες αφής (ου διευκολύνει το ροµ(ότ 
να ε(ικοινωνήσει µε τον έξω κόσµο. 

 
Controller (Ελεγκτής)  
Ο ελεγκτής λαµβάνει (ληροφορίες α(ό τον υ(ολογιστή, ελέγχει τις 

κινήσεις των κινητήρων και δίνει τις συνταγµένες για τις κινήσεις µε τις 
(ληροφορίες του αισθητήρα ανατροφοδότησης. 

 
Ε�εξεργαστής (processor) 
Ο ε(εξεργαστής υ(ολογίζει τις κινήσεις των συνδέσµων του ροµ(ότ, 

καθορίζει την α(όσταση και την ταχύτητα (ου (ρέ(ει να κινηθούν για να 



12 

Μεσολόγγι 2014 

(ετύχουν την ε(ιθυµητή το(οθεσία και ε(ιταχύνει και ε(ιτηρεί τις ενέργειες 
των συντεταγµένων του ελεγκτή και των αισθητήρων.  

 
Λογισµικό 
Υ(άρχουν τρεις οµάδες λογισµικού (ου χρησιµο(οιούνται στα ροµ(ότ. 

Ένα είναι το λειτουργικό σύστηµα (ου χειρίζεται τον υ(ολογιστή. Το δεύτερο 
είναι το ροµ(οτικό λογισµικό, (ου υ(ολογίζει τις α(αραίτητες κινήσεις κάθε 
συνδέσµου, βασισµένο σε κινηµατικές εξισώσεις και το τρίτο είναι µία 
συλλογή ρουτινών και εφαρµογών (ου ανα(τύχθηκαν για να χρησιµο(οιούν 
τις (εριφερειακές συσκευές.  

 
Μέθοδος ελέγχου 
 
Τα ροµ(ότ σύµφωνα µε τη µέθοδο ελέγχου τους κατηγοριο(οιούνται σε 

σερβοελεγχόµενα και µη-σερβοελεγχόµενα.  
 
Μη-σερβοελεγχόµενα ροµ�ότ 
 
Τα µη-σερβοελεγχόµενα ροµ(ότ είναι ε(ίσης γνωστά και σαν ροµ(ότ 

σταθερής στάσης (fixed - stop). Η κίνηση αυτών των ροµ(ότ είναι 
(εριορισµένη µε (ροκαθορισµένες µηχανικές στάσεις και είναι χρήσιµα για 
τη µεταφορά υλικών. Μερικά α(ό τα χαρακτηριστικά των µη-
σερβοελεγχόµενων ροµ(ότ είναι η µεγάλη ταχύτητα, χαµηλό κόστος, η 
ευκολία στο χειρισµό και τη διατήρηση, η µεγάλη αξιο(ιστία και η ακρίβεια 
και τέλος η (εριορισµένη ευελιξία όσον αφορά τον (ροσδιορισµό θέσης και 
τον (ρογραµµατισµό. 

 
Σερβοελεγχόµενα ροµ�ότ 
 
Τα σερβοελεγχόµενα ροµ(ότ, ελέγχονται α(ό τις τιµές των αισθητηρίων, 

(ου καταγράφουν τους άξονες των ροµ(ότ, και των σχετικών 
χαρακτηριστικών του ροµ(ότ για την θέση και την ταχύτητα. Κά(οια α(ό τα 
χαρακτηριστικά των σερβοελεγχόµενων ροµ(ότ είναι ο εύκολος 
ε(ανα(ρογραµµατισµός, ο µεγάλος βαθµός (ολυ(λοκότητας γι’ αυτό και 
είναι (ιο ακριβά. 

 
Μέθοδος Ελέγχου Κίνησης 
 
Σε σχέση µε τη µέθοδο ελέγχου κίνησης, τα ροµ(ότ ταξινοµούνται σε 

ροµ(ότ σηµείου – (ρος – σηµείο (point-to-point) και ροµ(ότ συνεχούς 
τροχιάς (continuous path). 

 
1. Ροµ�ότ σηµείου – �ρος – σηµείο (point-to-point) 
 
Ο έλεγχος κίνησης Σηµείου – (ρος – Σηµείο, (εριλαµβάνει τη διαδροµή 

των θέσεων του end effector του ροµ(ότ, σε συγκεκριµένα σηµεία, χωρίς να 
είναι καθορισµένο το ακριβές µονο(άτι του end effector µεταξύ δύο σηµείων.  
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Ο έλεγχος κίνησης Σηµείου – (ρος – Σηµείο, είναι κατάλληλος για 
εφαρµογές (ου α(αιτούν µία ακριβή και στατική θέση του end effector στα 
σηµεία (ου θα (ραγµατο(οιηθούν οι λειτουργίες.  

Σε γενικές γραµµές, o έλεγχος κίνησης Σηµείου – (ρος – Σηµείο, µ(ορεί 
να χρησιµο(οιηθεί για να καθοδηγήσει το ροµ(ότ, µέσα σε µεγάλο αριθµό 
θέσεων, κατά συνέ(εια και σε ένα (ερί(λοκο µονο(άτι. Για να δηµιουργηθεί 
ένα τέτοιο µονο(άτι, τα σηµεία, (ου θα καθοριστούν και θα καταγραφούν, θα 
(ρέ(ει να είναι το ένα (ολύ κοντά στο άλλο. Όλα τα ροµ(ότ σταθερής στάσης 
και ορισµένα σερβοελεγχόµενα ροµ(ότ λειτουργούν µε αυτόν τον τρό(ο. 
Αυτά τα ροµ(ότ βρίσκουν εφαρµογή σε συγκόλληση σηµείων, σε εφαρµογές 
ε(ιλογής και το(οθέτησης και φόρτωσης και εκφόρτωσης.  

 
2. Ροµ�ότ συνεχούς τροχιάς (continuous path Robots) 
 
Ο έλεγχος συνεχούς τροχιάς ενός end effector, (εριλαµβάνει την κίνηση, 

ανάµεσα σε δύο σηµεία, κατά µήκος ενός µονο(ατιού, καθορισµένου α(ό µία 
µαθηµατική φόρµουλα. Αυτή η µέθοδος ελέγχου είναι κατάλληλη για 
εφαρµογές ό(ου ο end effector εκτελεί λειτουργίες, κατά µήκος µίας ακριβής 
τροχιάς.  

Κατά τη διάρκεια εκτέλεσης, ενός (ρογράµµατος, το σύστηµα ελέγχου 
υ(ολογίζει και σχεδιάζει το µονο(άτι και δίνει εντολές στους κινητήρες του 
ροµ(ότ για να κινηθούν αναλόγως.  

Όταν α(αιτείται έλεγχος συνεχούς τροχιάς, ο ε(εξεργαστής (processor) 
διαιρεί το µονο(άτι σε µικρά σηµεία, και διακό(τει κίνηση των ενώσεων όσο 
το δυνατόν συχνότερα. 

 
Γεωµετρικός Σχηµατισµός  
 
1. Ορθογωνικά Ροµ(ότ  
 
Είναι ε(ίσης γνωστά ως ορθογραµµικά (rectilinear ) ή 

ως ροµ(ότ ορθογωνίων, καρτεσιανών ή ορθογραµµικών 
συντεταγµένων. Ένα ροµ(ότ µε καρτεσιανή γεωµετρία 
µ(ορεί να µετακινήσει την αρ(άγη σε ο(οιαδή(οτε θέση 
στον ορθογώνιο ή κυβικό χώρο εργασίας του. Ο ορθογώνιος 
χώρος εργασίας αυτού του ροµ(ότ συχνά χρησιµο(οιείται 
για τη µετακίνηση αντικειµένων σε ένα σύστηµα µεταφορών 
σε µηχανές (αραγωγής. 

 
2. Κυλινδρικά Ροµ(ότ (Cylindrical Robots) 
 
Είναι ε(ίσης γνωστά ως ροµ(ότ κυλινδρικών 

συντεταγµένων ή ροµ(ότ στήλης(columnar robot). Τα 
κυλινδρικά ροµ(οτικά συστήµατα µ(ορούν να κινηθούν 
σε χώρο (ου (εριγράφεται α(ό έναν κύλινδρο. Το ροµ(ότ 
των κυλινδρικών συντεταγµένων στο χώρο εργασίας 

Σχήµα 1.3.1 

Σχήµα 1.3.2 
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το(οθετείται µε δύο γραµµικές κινήσεις στις κατευθύνσεις Χ και Υ µε γωνιακή 
(εριστροφή στον άξονα Ζ. 

 
3. Σφαιρικά Ροµ(ότ (Spherical Robots) 
 
Τα ροµ(ότ αυτά είναι ε(ίσης γνωστά και ως ροµ(ότ 

σφαιρικών συντεταγµένων ή (ολικά (polar) ροµ(ότ. Το 
ροµ(ότ της σφαιρικής γεωµετρίας κινούν τον καρ(ό 
µέσω δύο (εριστροφικών και µίας γραµµικής κίνησης. 
Τα ροµ(ότ αυτού του τύ(ου χρησιµο(οιήθηκαν στις 
(ρώτες ροµ(οτικές εφαρµογές. 

 
4.  Αρθρωτά Ροµ(ότ 
 

Τα ροµ(ότ αυτά διαθέτουν (εριστροφικές 
αρθρώσεις και ανα(αριστούν την ανθρώ(ινη κίνηση. 
Κά(οια α(ό τα (λεονεκτήµατα των ροµ(ότ αυτών 
είναι: Προσαρµόζονται εύκολα σε νέα (εριβάλλοντα 
εργασίας, έχουν µεγάλη ταχύτητα και έχουν ευελιξία 
στην κίνηση τους σε (ερί(λοκα και µε χαµηλό ταβάνι 
(εριβάλλοντα. 

 
5. Ροµ(ότ τύ(ου SCARA 
 
Το ροµ(ότ τύ(ου SCARA(Selective Compliance Arm 

for Assembly – Ροµ(οτικός Βραχίονας Συναρµολόγησης 
µε Ε(ιλεκτική Συµµόρφωση) έχει δύο (αράλληλους 
(εριστρεφόµενους συνδέσµους (joints) (ου ε(ιτρέ(ουν στο 
ροµ(ότ να µετακινηθεί οριζόντια και έναν ε(ι(ρόσθετο 
σύνδεσµο (ου κινείται κάθετα. Ο βραχίονας αυτός είναι 
κατάλληλος για εργασίες ανάκτησης και το(οθέτησης 
µικρών αντικειµένων.  

 
6. Ροµ(ότ τύ(ου Gantry 

 
Τα ροµ(ότ αυτού του τύ(ου καλούνται ε(ίσης και 

ροµ(ότ καρτεσιανών συντεταγµένων. Τα ροµ(ότ αυτά είναι 
ορθογωνικά µε τρεις βαθµούς ελευθερίας κατ΄ ελάχιστο και 
έξι κατά µέγιστο και το(οθετούνται στην οροφή του τό(ου 
εργασίας. Τα ροµ(ότ αυτά κινούνται σε τρεις γραµµικές 
κατευθύνσεις. Κά(οια α(ό τα (λεονεκτήµατα του είναι ότι 

έχει µεγάλο χώρο εργασίας, µ(ορεί να εκτελέσει εργασίες µε ανύψωση 
φορτίων µεγάλου βάρους, είναι εύκαµ(τα και (ροσαρµόζονται εύκολα στις 
µοναδικές εργασίες (ου κάθε βιοµηχανία έχει, τέλος έχει (ολυάριθµες 
ε(ιλογές διαδροµών (ου µ(ορεί να ακολουθήσει.  

Σχήµα 1.3.3 

Σχήµα 1.3.4 

Σχήµα 1.3.5 

Σχήµα 1.3.6 
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Κεφάλαιο 2: Νοήµονα Ροµ�ότ 
 
2.1 Ροµ�ότ και τεχνητή νοηµοσύνη 
 
Η τεχνητή νοηµοσύνη είναι αναµφισβήτητα ο (ιο συναρ(αστικός 

τοµέας στη ροµ(οτική. Καθένας συµφωνεί ότι ένα ροµ(ότ µ(ορεί να 
λειτουργήσει σε µία γραµµή συναρµολόγησης, αλλά δεν υ(άρχει οµοφωνία 
αν ένα ροµ(ότ µ(ορεί να είναι ευφυές. 

Ό(ως και ο όρος «ροµ(ότ», έτσι και η τεχνητή νοηµοσύνη είναι δύσκολο 
να οριστεί. Η τεχνητή νοηµοσύνη θα µ(ορούσε να είναι η ε(αναδηµιουργία 
της ανθρώ(ινης διαδικασίας σκέψης. Οι ροµ(οτιστές σε αυτόν τον τοµέα 
έχουν φτάσει στο ε(ί(εδο της ανα(αράστασης µερικών στοιχείων της 
διανοητικής ικανότητας.  

Μερικά ροµ(ότ έχουν την ικανότητα να µαθαίνουν σε (εριορισµένο 
ε(ί(εδο. Τα ροµ(ότ αυτά αναγνωρίζουν εάν µία συγκεκριµένη κίνηση, 
ε(ιτυγχάνει ένα συγκεκριµένο α(οτέλεσµα. Ε(ίσης µερικά µαθαίνουν 
µιµούµενα τις ανθρώ(ινες κινήσεις.  

Παρακάτω οι εφαρµογές (ου ακολουθούν δείχνουν τις λειτουργίες (ου 
µ(ορούν να (ραγµατο(οιήσουν τα ροµ(ότ σε διάφορους τοµείς της 
καθηµερινότητας, τα (ερισσότερα έχουν αισθητήρες και ε(εξεργάζονται όλα 
τα στοιχεία (ου συλλέγουν έτσι ώστε να κινηθούν αναλόγως. 
 

2.2 Μερικές Εφαρµογές  
 
Βιοµηχανικά Ροµ�ότ 
 
Τα σύγχρονα βιοµηχανικά ροµ(ότ είναι αληθινά θαύµατα της 

εφαρµοσµένης µηχανικής. Ένα ροµ(ότ στο µέγεθος ενός ανθρώ(ου µ(ορεί 
εύκολα να µεταφέρει ένα φορτίο (άνω α(ό εκατό λίβρες και να το 
µετακινήσει γρήγορα µε ικανότητα ε(ανάληψης +/-0,006 ίντσες. Ε(ι(λέον 
αυτά τα  ροµ(ότ  µ(ορούν να το κάνουν αυτό 24 ώρες την ηµέρα για (ολλά 
χρόνια και χωρίς α(οτυχίες. Μερικές α(ό τις εφαρµογές των ροµ(ότ  στην 
βιοµηχανία φαίνονται (αρακάτω.  

Ροµ(ότ ε(ιλογής και το(οθέτησης, ό(ου το ροµ(ότ ε(ιλέγει αντικείµενα 
και τα το(οθετεί αλλού. Αυτό µ(ορεί να (εριλαµβάνει, το(οθέτηση µελανιών, 
µία α(λή διαδικασία συναρµολόγησης δύο κοµµατιών. 

Συγκόλλησης, ό(ου είναι η (ιο διαδεδοµένη 
εφαρµογή στην βιοµηχανία αυτοκινήτων. Λόγω της 
ακρίβειας των κινήσεων, οι συγκολλητές είναι σταθεροί 
και ακριβείς. 

Βαφής είναι µία ακόµα κοινή εφαρµογή των ροµ(ότ 
ειδικά στην αυτοκινητοβιοµηχανία. 

Κατασκευής, ό(ου µ(ορεί να (εριλαµβάνει (ολλές 
και διαφορετικές διαδικασίες, ό(ως αφαίρεση υλικών, 
διάτρηση, ά(λωµα κόλλας, ό(ως ε(ίσης και εισαγωγή 
κοµµατιών, ό(ως ηλεκτρονικά στοιχεία σε (λακέτες. 

Σχήµα 2.2.1 
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Σχήµα 2.2.3 

Ένα (αράδειγµα βιοµηχανικού ροµ(ότ βρίσκεται στο σχήµα 2.2.1. Το 
συγκεκριµένο ροµ(ότ έχει κατασκευαστεί α(ό τη Fanuk Αυτό το ροµ(ότ έχει 
6 βαθµούς ελευθερίας. Ο λόγος (ου έχει τόσους βαθµούς είναι ότι η αυθαίρετη 
το(οθέτηση ενός στέρεου σώµατος στο χώρο α(αιτεί έξι (αραµέτρους: τρεις 
για να καθορίσει την το(οθεσία και τρεις για να καθορίσει τον 
(ροσανατολισµό. 

 
Ερευνητικά ροµ�ότ 
 
Τα ροµ(ότ αυτού του τύ(ου δηµιουργούνται για 

την µελέτη εφαρµογών, τον (ρογραµµατισµό τους σε 
(ειραµατική βάση. Ένα (αράδειγµα είναι το ροµ(ότ (ου 
(αρήγαγε ο Οργανισµός Έρευνας Ροµ(ότ της Αµερικής, 
για να µελετήσει η ΝΑΣΑ την (ιθανότητα χρήσης των 
ροµ(ότ για τη διατήρηση του ∆ιεθνή ∆ιαστηµικού 
Σταθµού. Είναι ένα ροµ(ότ µε 17 βαθµούς ελευθερίας (ου 
διευκολύνουν το ροµ(ότ να κάνει εργασίες µε ά(ειρο 
αριθµό διαφορετικών τρό(ων, ό(ως τα ανθρώ(ινα χέρια.  

 
Ροµ�ότ στην Ιατρική.  
Τα ροµ(ότ έχουν εφαρµογές και στην ιατρική. Στη φαρµακοβιοµηχανία 

τα ροµ(ότ µ(ορούν να κάνουν τη δουλεία ταχύτερα και ακριβέστερα α(ό 
έναν άνθρω(ο. Μία εφαρµογή είναι το χειρουργικό 
σύστηµα Da Vinci. Α(οτελείται α(ό µία κονσόλα ελέγχου, 
µία για να βλέ(ουµε και µία µονάδα χειρουργικού 
βραχίονα. Τα όργανα αυτά, ο γιατρός κατά τη διάρκεια 
της εγχείρισης δεν τα αγγίζει µε τα χέρια του. Με τη χρήση 
της ροµ(οτικής οι εγχειρίσεις γίνονται µε µεγαλύτερη 
ακρίβεια και οι ασθενείς αναρρώνουν (ιο γρήγορα λόγω 
των µικρότερων τοµών. Υ(άρχουν όµως και 

µειονεκτήµατα τα ο(οία είναι το µεγάλο κόστος, ο χρόνος εργασίας µέχρι την 
εξοικείωση του χειρουργού και η συµβατότητα µε τα άλλα µηχανήµατα και 
τον εξο(λισµό.  

 
Υ�οθαλάσσια ροµ�ότ 
 
Οι υ(οθαλάσσιες εργασίες είναι µία 

µεγάλη εφαρµογή για την αντικατάσταση 
των ανθρώ(ων α(ό τα ροµ(ότ. Η εργασία 
κάτω α(ό το νερό είναι και ε(ικίνδυνη και 
δύσκολη για τους ανθρώ(ους. Η 
υ(οβρύχια ροµ(οτική εκτελεί (οικίλους 
υ(οθαλάσσιους στόχους στη βιοµηχανία 
(ετρελαίου και φυσικού αερίου ανοιχτής 
θαλάσσης, ό(ως ε(ίσης και στη 
χαρτογράφηση του βυθού, στην 

Σχήµα 2.2.2 

Σχήµα 2.2.4 
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αρχαιολογία και συντήρηση και καθαρισµό των φραγµάτων. Τα ροµ(ότ αυτά 
έχουν υδραυλικές αντλίες, (ροωθητήρες, βραχίονες χειρισµού, σόναρ και 
κάµερες για να αντιλαµβάνονται το (εριβάλλον. 

 
Ροµ�ότ στο ∆ιάστηµα 
 
Οι εφαρµογές έξω α(ό τη γήινη ατµόσφαιρα βρίσκουν έδαφος στη 

ροµ(οτική. Η διατήρηση της αξιο(ιστίας των ροµ(ότ 
είναι µεγάλη (ρόκληση για τους µηχανικούς για το 
λόγο ότι ο συνθήκες είναι αντίξοες (α(ότοµες 
αλλαγές θερµοκρασίας, έλλειψη βαρύτητας και του 
κενού). Μία α(ό τις εφαρµογές είναι το ανθρω(οειδές 
ροµ(ότ Robonaut, της NASA. Έχει σχεδιαστεί για να 
έχει ε(ιδεξιότητα, εµβέλεια κίνησης και ικανότητες 
εργασιών όσο το δυνατόν ισοδύναµες µε έναν 
αστροναύτη σε διαστηµικό κοστούµι. Το ροµ(ότ αυτό 
έχει (έντε δάχτυλα και είναι εφοδιασµένο µε 
αισθητήρες θερµοκρασίας, θέσης, δύναµης, ρο(ής, 
αφής οι ο(οίοι είναι (άνω α(ό 150 σε κάθε βραχίονα, 
µε µία στολή αστροναύτη για να (ροστατεύεται α(ό 

τις αλλαγές της θερµοκρασίας. 
 
Ροµ�ότ Ζωύφια 
 
Η βασική ιδέα (ίσω α(ό τα ροµ(ότ ζωύφια ήταν η (ροσ(άθεια να 

καταλάβουν τα (ολύ α(λά βιολογικά (λάσµατα και να δηµιουργήσουν τα 
αντίστοιχα ροµ(ότ, (ριν να γίνει η (ροσ(άθεια της κατασκευής των ιδιαίτερα 
σύνθετων ροµ(ότ, (ου µιµούνται τον ανθρώ(ινο συλλογισµό. Μία εφαρµογή 

(ου έχει (ροταθεί για τα ζωύφια ροµ(ότ 
είναι η εξερεύνηση του Άρη. Αντί της 
α(οστολής ενός ή δύο µεγάλων ροµ(ότ, 
µ(ορούν να α(οσταλούν χίλια µικρά ροµ(ότ 
ζωύφια, εξο(λισµένα µε µικρές φωτογραφικές 
µηχανές και χηµικούς αισθητήρες. Ένα α(ό 
τα (λεονεκτήµατα αυτής της (ροσέγγισης 
είναι η ανοχή ελαττωµάτων. Εάν µερικά α(ό 
τα ζωύφια σ(άσουν η χαθούν δεν έχει µεγάλη 
σηµασία. Ένα ακόµα, είναι η  ικανότητα των 

εντόµων να µ(αίνουν σε (ολύ µικρά µέρη, ό(ως 
σε ανοίγµατα και σχισµές βράχων. Ένα 
µειονέκτηµα είναι ότι το µικρό τους µέγεθος 
(εριορίζει την κλίµακα εργασιών (ου θα 
µ(ορούσαν να (ραγµατο(οιήσουν.  

 
 
 

Σχήµα 2.2.5 

Σχήµα 2.2.6 

Σχήµα 2.2.7 
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Στρατιωτικά και Αστυνοµικά ροµ�ότ  
 
Η ε(ιβολή του νόµου και η κατανόηση του α(ό τους (αραβάτες είναι 

µία ε(ικίνδυνη διαδικασία. Η αστυνοµία χρειάζεται διάφορους τύ(ους 
ροµ(ότ για την εξουδετέρωση βοµβών και για να µεταφέρουν κάµερες και 
µικρόφωνα σε ε(ικίνδυνες (εριοχές, ό(ου ένας άνθρω(ος θα µ(ορούσε να 
τραυµατιστεί ή να σκοτωθεί. Ο στρατός χρησιµο(οιεί τα ροµ(ότ για να 
εντο(ίσει και να καταστρέψει νάρκες σε ξηρά και θάλασσα, να εισβάλει σε 
βάσεις εχθρών και για να καταστρέψουν εχθρικά στρατεύµατα.  

 
Τα ροµ�ότ στο µέλλον  
 
Η ροµ(οτική α(ό τις αρχές του εικοστού αιώνα βρίσκεται σε σταθερή 

ανά(τυξη. Στις ερχόµενες δεκαετίες τα ροµ(ότ θα κινηθούν βαθµιαία α(ό 
τους βιοµηχανικούς και ε(ιστηµονικούς κύκλους, στην καθηµερινή ζωή, µε 
τον ίδιο τρό(ο (ου διαδόθηκαν οι υ(ολογιστές στη δεκαετία του 80. Μερικοί 
ροµ(οτιστές (ροβλέ(ουν έναν κόσµο ό(ου θα ζούµε δί(λα – δί(λα µε τις 
µηχανές και θα χρησιµο(οιούνται (οικίλα µικρά ροµ(ότ για τις 
χειρονακτικές εργασίες, την υγειονοµική (ερίθαλψη και την ε(ικοινωνία.  

Σήµερα ένας υ(ολογιστής έχει υ(ολογιστική δύναµη 1000 ΜΙΡS. Μέχρι 
το 2040 (ροβλέ(εται ότι τα ροµ(ότ θα φτάσουν στο ε(ί(εδο της ανθρώ(ινης 
νοηµοσύνης ό(ου είναι (ερί(ου στα 100.000.000 ΜΙΡS. Ξεκινώντας α(ό το 
2010 υ(ολογίζεται ότι η υ(ολογιστική δύναµη θα φτάνει τα 3000 ΜΙΡS. Τα 
ροµ(ότ θα έχουν τις βασικές ικανότητες (λοήγησης και θα χρησιµο(οιούνται 
για καθάρισµα ή για (αραδόσεις και οι ρόλοι τους στα εργοστάσια θα είναι 
εκτεταµένοι. Φτάνοντας στο 2020 η υ(ολογιστική δύναµη θα φτάνει στα 
100.000 ΜΙΡS. Τα ροµ(ότ θα είναι ικανά να µάθουν να (ροσαρµόζουν τα 
(ρογράµµατα τους για (ιο (ετυχηµένη εργασία. Θα κάνουν τις ίδιες εργασίες 
µε (ριν, µε µεγαλύτερη αξιο(ιστία και (ροσαρµοστικότητα. Το 2030 η 
υ(ολογιστική δύναµη θα φτάνει τα 3.000.000 ΜΙΡS και τα ροµ(ότ θα έχουν 
την ικανότητα κατανόησης των αντικειµένων, του (ως και γιατί είναι έτσι,  
και των ζωντανών όντων µε την αλληλε(ίδραση (ου έχουν και τα δύο µεταξύ 
τους ((.χ. ένα ροµ(ότ θα ξέρει τι είναι ένα αυγό και ότι (ρέ(ει να (ιαστεί 
µαλακά). Οι (ροσοµοιώσεις θα ε(ιτρέ(ουν στα ροµ(ότ να εξασκηθούν σε νέες 
διαδικασίες (ριν (ροσ(αθήσουν σε (ραγµατικές συνθήκες. Τέλος το 2040 η 
υ(ολογιστική δύναµη θα έχει φτάσει τις 100.000.000 ΜΙΡS. Τα ροµ(ότ θα 
είναι ικανά να µιλήσουν και να καταλάβουν την οµιλία, να σκεφτούν 
δηµιουργικά ό(ως και να (ροβλέ(ουν τα α(οτελέσµατα των (ράξεων τους. 
Με τη δύναµη της λογικής στο µέλλον τα ροµ(ότ θα είναι ανταγωνιστικά και 
ικανά όσο και οι άνθρω(οι.  

Ένας άλλος τοµέας (ου ανα(τύσσεται ραγδαία είναι στην ιατρική. 
Πολλοί ε(ιστήµονες εργάζονται στη µείωση του µεγέθους των ροµ(ότ έτσι 
ώστε να µ(ουν στο σώµα του ανθρώ(ου και να εµ(οδίζουν την ανά(τυξη 
ασθενειών. 
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Κεφάλαιο 3: Ο 21ος αιώνας 
 
3.1 Πώς φανταζόµασταν τον 21ο αιώνα και �όσο έξω �έσαµε. 
 
Στη δεκαετία του 1960 µια α(ό τις αγα(ηµένες συζητήσεις στους 

ε(ιστηµονικούς κύκλους ήταν οι (ροβλέψεις για µελλοντικές ανακαλύψεις 
και εξελίξεις στο χώρο της τεχνολογίας. 

Οι άνθρω(οι ονειρεύονταν ι(τάµενα αυτοκίνητα, οικιακούς βοηθούς-
ροµ(ότ και τήλε - µεταφορά. Υ(ολόγιζαν µάλιστα, ότι αυτά θα έκαναν την 
εµφάνισή τους στα τέλη του 20ου αιώνα. Εµείς γνωρίζουµε ότι τα ι(τάµενα 
αυτοκίνητα βρίσκονται ακόµη στη φαντασία µας, ωστόσο, (ολλές α(ό τις 
(ροβλέψεις των ε(ιστηµόνων της δεκαετίας του 60, έγιναν (ραγµατικότητα. 
Συγκεκριµένα, σύµφωνα µε µία µελέτη (ου έγινε α(ό ια(ωνικό 
(ανε(ιστήµιο, το 40% των 135 τεχνολογικών ε(ιτευγµάτων (ου είχε 
(ροβλέψει η Ια(ωνική Υ(ηρεσία Ε(ιστήµης και Τεχνολογίας α(οτελούν 
κοµµάτι της καθηµερινότητάς µας. 

 
3.2 Ροµ�ότ και υ�ολογιστές. 
 
Παρά τις (ροβλέψεις, τα ροµ(ότ δεν εξελίχθηκαν τελικά στους 

ανθρω(οειδείς βοηθούς (ου φαντάζονταν οι ε(ιστήµονες (ριν α(ό 50 χρόνια. 
Η ροµ(οτική έχει ανα(τυχθεί σε τοµείς ό(ως η ιατρική και η βιοµηχανία, 
αλλά σχεδόν κανείς δεν έχει ροµ(ότ στο σ(ίτι του. Αντιθέτως, όλοι έχουµε 
υ(ολογιστή, (αρόλο (ου οι ε(ιστήµονες (ίστευαν ότι «τα κοµ(ιούτερ δεν θα 
α(οκτήσουν (οτέ θέση µέσα στα σ(ίτια». Οι υ(έρµαχοι της (ληροφορικής, 
(άντως, είχαν οραµατιστεί ένα (αγκόσµιο δίκτυο υ(ολογιστών (ου θα έδινε 
τη δυνατότητα στον άνθρω(ο να α(οκτήσει (ρόσβαση σε ο(οιαδή(οτε 
(ληροφορία: αυτό (ου εµείς γνωρίζουµε µε την ονοµασία «Internet».  

 
3.3 Τα ι�τάµενα αυτοκίνητα. 
 
Τα ι(τάµενα αυτοκίνητα µε µηχανές τζετ ήταν ένα α(ό τα (ιο 

συνηθισµένα χαρακτηριστικά σε ταινίες (ου αναφέρονταν στο µέλλον. Οι 
ε(ιστήµονες την δεκαετία του 60, υ(ολόγιζαν ότι µέχρι το 2010, οι 
(ερισσότερες µετακινήσεις θα γίνονταν µε ι(τάµενα αυτοκίνητα (ου θα 
κινούνταν µε ταχύτητα 300 χ.λ.µ. την ώρα. Έ(εσαν εντελώς έξω, καθώς, µέχρι 
στιγµής, υ(άρχει µόνο ένα µοντέλο ι(τάµενου αυτοκινήτου, το ο(οίο δεν 
διαφέρει (ολύ α(ό ένα µικρό αερο(λάνο και κοστίζει 200.000 δολάρια. 

 
3.4 Τα ι�τάµενα σ�ίτια 
 
Το 1961 αµερικανοί ε(ιστήµονες είχαν οραµατιστεί ι(τάµενα σ(ίτια, 

σαν διαστηµό(λοια, τα ο(οία – εν έτη 2010 – θα ε(έτρε(αν στους κατοίκους 
τους να µετακινούνται ό(ου και ό(οτε ήθελαν. Όσο για τις συσκευές του 
νοικοκυριού, αυτές θα ήταν τόσο εξελιγµένες, ώστε µε µία εντολή της 
νοικοκυράς, θα ετοίµαζαν γεύµατα, θα έ(λεναν και θα σιδέρωναν τα ρούχα 
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και θα κατέστρεφαν τα σκου(ίδια. Τώρα ξέρουµε ότι αυτές οι εφευρέσεις 
εξακολουθούν να ανήκουν στη σφαίρα της ε(ιστηµονικής φαντασίας και ότι 
αν η νοικοκυρά δεν βάλει το χεράκι της, γεύµα δεν γίνεται! 

 
3.5 Μόδα 
 
Την ε(οχή του 60 οι άνθρω(οι της µόδας ορκίζονταν στο όνοµα των 

συνθετικών υφασµάτων και (ροέβλε(αν ότι «σε 50 χρόνια, τα ρούχα θα είναι 
τόσο φθηνά, ώστε οι γυναίκες θα µ(ορούν να ακολουθούν τη µόδα χωρίς να 
ξοδεύονται». Σήµερα, (ράγµατι υ(άρχουν (άµφθηνα συνθετικά ρούχα, 
ωστόσο, κανείς δεν αµφισβητεί την ανώτερη (οιότητα των ρούχων α(ό 
φυσικές ύλες, ό(ως το µαλλί και το βαµβάκι. Όσο για τα σχέδια, οι 
δηµιουργοί της δεκαετίας του 60 θα αισθάνονταν (ολύ υ(ερήφανοι, καθώς οι 
ιδέες τους εξακολουθούν να (αρουσιάζονται, µε (αραλλαγές, στις (ασαρέλες 
του σήµερα. 

 
3.6 Εργασία 
 
Για τους ε(ιστήµονες του 1960, το γραφείο του 21ου αιώνα θα ήταν σαν 

ένα στούντιο µε υ(ολογιστή, βίντεο, φωτοτυ(ικό και τηλεόραση. Αυτό (ου 
δεν µ(ορούσαν να (ροβλέψουν ήταν ότι, (ράγµατι, θα είχαµε όλα αυτά, 
αλλά µαζεµένα σε µία συσκευή λίγο µεγαλύτερη α(ό την (αλάµη του χεριού 
µας. Οι ίδιοι (ροέβλε(αν ότι η εργάσιµη µέρα θα είχε µειωθεί στις 4 ώρες. 
Προφανώς έ(εσαν έξω. Όµως, αυτό (ου (έτυχαν 100% ήταν οι (ροβλέψεις 
τους για την (ιστωτική κάρτα. Είχαν εκτιµήσει α(ό τότε ότι όλες οι (ληρωµές 
θα γίνονταν µέσω µιας µαγνητικής κάρτας, η ο(οία θα αντικαθιστούσε τα 
µετρητά. 

 
3.7 Lego Mindstorms (Τι είναι;) 
 
Τα Lego Mindstorms είναι µια γραµµή (αραγωγής της Lego (ου 

συνδυάζει (ρογραµµατιζόµενα τούβλα µε ηλεκτρικές µηχανές, αισθητήρες, 
τούβλα Lego, και τεχνικά κοµµάτια Lego (ό(ως εργαλεία, άξονες, ακτίνες, και 
υδραυλικά µέρη) κατάλληλα για να χτίσει ο χρήστης ροµ(ότ και άλλα 
αυτοµατο(οιηµένα ή αλληλε(ιδραστικά συστήµατα. 

Η (ρώτη λιανική έκδοση των Lego Mindstorms κυκλοφόρησε το 1998 
και (ωλήθηκε εµ(ορικά µε την ε(ωνυµία Robotics Invention System (RIS). Η 
τρέχουσα έκδοση κυκλοφόρησε το 2006 ως Lego Mindstorms NXT. Η αρχική 
έκδοση Mindstorms Robotics Invention System (εριείχε δύο µηχανές, δύο 
αισθητήρες αφής και έναν αισθητήρα φωτός. Η έκδοση NXT έχει τρεις 
σερβοµηχανές και τέσσερις αισθητήρες για την αφή, το φως, τον ήχο, και την 
α(όσταση. Τα Lego Mindstorms µ(ορούν να χρησιµο(οιηθούν για να 
κατασκευαστεί ένα µοντέλο ενσωµατωµένου συστήµατος µε ηλεκτροµηχανικά 
µέρη ελεγχόµενα α(ό υ(ολογιστή. Πολλά είδη (ραγµατικών ενσωµατωµένων 
συστηµάτων, α(ό ελεγκτές ανελκυστήρων έως βιοµηχανικά ροµ(ότ, µ(ορούν 
να διαµορφωθούν χρησιµο(οιώντας τα Mindstorms. 
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Τα Mindstorms kits (ωλούνται ε(ίσης και χρησιµο(οιούνται ως 
εκ(αιδευτικά εργαλεία, αρχικά µέσω µιας συνεργασίας µεταξύ της Lego και 
του Εργαστηρίου Πολυµέσων του MIT (MIT Media Laboratory). 

Η εκ(αιδευτική έκδοση των (ροϊόντων καλείται Lego Mindstorms for 
Schools, και έρχεται µε το γραφικό λογισµικό (ρογραµµατισµού ROBOLAB, 
(ου ανα(τύχθηκε στο Πανε(ιστήµιο Tufts χρησιµο(οιώντας ως µηχανή το 
LabVIEW της National Instruments. 

 
3.8 Robotics Invention System - RCX brick 
 
Η (ρώτη γενιά LEGO Mindstorms χτίστηκε γύρω α(ό το κοµµάτι της 

LEGO µε τη µορφή τούβλου γνωστό ως RCX. Το RCX (εριέχει έναν 
µικροελεγκτή Renesas H8/300 ως εσωτερική ΚΜΕ του. Το τούβλο 
(ρογραµµατίζεται µε τη φόρτωση ενός (ρογράµµατος ((ου γράφεται σε µια 
α(ό τις διαθέσιµες γλώσσες (ρογραµµατισµού) α(ό ένα PC ή MAC στη RAM 
του τούβλου µέσω µιας ειδικής υ(έρυθρης διε(αφής (IR). 

Αφότου αρχίσει ο χρήστης ένα (ρόγραµµα, µια δηµιουργία των RCX 
Mindstorms µ(ορεί να λειτουργήσει α(ό µόνη της, ενεργώντας στα εσωτερικά 
και εξωτερικά ερεθίσµατα σύµφωνα µε τις (ρογραµµατισµένες οδηγίες. 
Ε(ίσης, δύο ή (ερισσότερα τούβλα RCX µ(ορούν να ε(ικοινωνήσουν το ένα 
µε το άλλο µέσω της διε(αφής IR, ε(ιτρέ(οντας τη συνεργασία ή τον 
ανταγωνισµό µεταξύ των τούβλων. Εκτός α(ό τη θύρα IR, υ(άρχουν τρεις 
θύρες εισαγωγής αισθητήρων και τρεις θύρες σύνδεσης µηχανών (µ(ορούν 
ε(ίσης να χρησιµο(οιηθούν για τους λαµ(τήρες, κ.λ(.). 

Υ(άρχει ε(ίσης µία LCD (ου µ(ορεί να εµφανίζει το ε(ί(εδο φόρτισης 
των µ(αταριών, την κατάσταση των θυρών εισόδου-εξόδου, (οιο (ρόγραµµα 
εκτελείται, και άλλες (ληροφορίες. Τα τούβλα RCX έκδοσης 1.0 διαθέτουν 
(αροχή ρεύµατος για να ε(ιτρέ(ουν τη συνεχή λειτουργία αντί της 
λειτουργίας (εριορισµένου χρόνου κατά τη χρησιµο(οίηση µ(αταριών. Στην 
έκδοση RCX 2.0, η (αροχή ρεύµατος αφαιρέθηκε. Τα τούβλα RCX µε (αροχή 
ρεύµατος είναι δηµοφιλή για τα στατικά (ρογράµµατα ροµ(οτικής (ό(ως τα 
ροµ(ότ βραχίονες) ή για τα (ρότυ(α µοντέλα τρένων Lego. 

 
3.9 Υ�οστηριζόµενες Γλώσσες �ρογραµµατισµού 
 
� RCX Code ((εριέχεται στις Mindstorm εκδόσεις λιανικής) 
� ROBOLAB (βασίζεται στο LabVIEW και ανα(τύχθηκε στο Tufts 

University) 
 
∆ηµοφιλείς Γλώσσες τρίτων κατασκευαστών: 
 
� C και C++ σε BrickOS ((ρώην LegOS) 
� Java σε leJOS ή TinyVM 
� NQC ("Not Quite C") 
� pbFORTH (ε(εκτάσεις της γλώσσας (ρογραµµατισµού Forth) 
� Visual Basic (µέσω του COM+ interface (αρεχόµενο µε το CD) 
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� RobotC (νέα γλώσσα συµβατή µε την έκδοση NXT ) 
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Κεφάλαιο 4: Εκ�αιδευτική Ροµ�οτική 
 
4.1 Η Εκ�αιδευτική Ροµ�οτική µε τα  Lego Mindstorms 
 
Η εκ(αιδευτική (λατφόρµα LEGO Mindstorms ΝΧΤ της οµώνυµης 

εταιρείας Lego (µία ιδιωτική εταιρεία µε έδρα τη ∆ανία) α(οτελεί µία 
βελτιωµένη έκδοση του LEGO Mindstorms RCX. Με το βασικό (ακέτο 
εκ(αιδευτικής ροµ(οτικής LEGO MINDSTORMS NXT µια οµάδα 2 - 6 
µαθητών (α(ό 8 ετών και άνω) έχει τη δυνατότητα να εξοµοιώσει σχεδόν 
όλους τους σύγχρονους αυτοµατισµούς και να (ροσεγγίσει - ικανο(οιητικά - 
συστήµατα αυτόµατου ελέγχου µέσα α(ό ένα δηµιουργικό και ευχάριστο 
µαθησιακό (εριβάλλον. 

Το (ροϊόν α(οτελείται α(ό διάφορα υλικά κατασκευής για τη σύνθεση 
κατασκευών, ό(ως (λαστικά τουβλάκια (τουβλάκια- σύνδεσµοι), άξονες, 
γρανάζια, και άλλα (λαστικά εξαρτήµατα σε διάφορα µεγέθη και χρώµατα. 
Τα δοµικά υλικά κατασκευάζονται µε υψηλό βαθµό ακρίβειας και αντοχής, 
για τη συναρµολόγηση ανθεκτικών κατασκευών. 

Ε(ίσης, το βασικό σετ (εριλαµβάνει και κά(οια ηλεκτρονικά µέρη, τα 
ο(οία δίνουν τη δυνατότητα σε ένα ροµ(ότ MINDSTORMS να ζωντανέψει 
και να εκτελέσει διάφορες διαδικασίες: 

 
� το (ρογραµµατιζόµενο τούβλο NXT (programmable NXT) - ο 

εγκέφαλος του ροµ(ότ 
� 4 διαφορετικούς αισθητήρες (sensors) - ήχου, φωτός, αφής, και 

α(όστασης - (ου δίνουν τη δυνατότητα στο ροµ(ότ να αντιλαµβάνεται το 
(εριβάλλον του 

� 3 κινητήρες (motors) για κίνηση. 
 
Τα (λαστικά και ηλεκτρονικά κοµµάτια µ(ορούν να συναρµολογηθούν 

και να συνδεθούν µε (ολλούς τρό(ους για την κατασκευή (οικίλων 
αντικειµένων ό(ως ροµ(οτικά οχήµατα, κτήρια, ακόµα και ροµ(ότ (ου 
κάνουν διάφορες εργασίες. Οι κατασκευές στη συνέχεια µ(ορούν να 
α(οσυναρµολογηθούν και τα κοµµάτια να χρησιµο(οιηθούν εκ νέου για την 
κατασκευή άλλων  αντικειµένων. 

Για την κατασκευή (ιο (ολύ(λοκων ροµ(ότ NXT διατίθεται στην αγορά 
µία (οικιλία µε έχτρα δοµικά στοιχεία LEGO (ή τρίτων κατασκευαστών) ό(ως 
διαφορικό, κανόνι, ερ(ύστριες, δαγκάνες κ.α. καθώς και αισθητήρες για να 
ε(εκτείνετε τις χρήσεις του ροµ(ότ σας ό(ως ο αισθητήρας (υξίδας, (µια 
ψηφιακή (υξίδα (ου µετρά το γήινο µαγνητικό (εδίο) ο αισθητήρας 
ε(ιτάχυνσης (µετράει ε(ιταχύνσεις στους άξονες x, y, z και έτσι είναι σε θέση 
να αναγνωρίσει κίνηση (ρος τα εµ(ρός ή (ίσω, (ρος τα δεξιά ή αριστερά, 
(ρος τα ε(άνω ή κάτω και συνδυασµό των (αρα(άνω), ο αισθητήρας 
χρώµατος κ.α. (ου µ(ορούν να συνδυαστούν µε το βασικό (ακέτο δίνοντας 
τη δυνατότητα για (ερισσότερες κατασκευαστικές λύσεις. 
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Οι δυνατότητες κατασκευής ροµ(ότ (ου κάνουν οτιδή(οτε θελήσετε 
είναι α(εριόριστες. Αυτό (ου χρειάζεστε είναι φαντασία, χρόνος και φυσικά ο 
κατάλληλος εξο(λισµός! 

 
4.2 Γιατί τα Lego MINDSTORMS είναι χρήσιµα 
 
Η εκ(αιδευτική δυναµική των (ρογραµµατιζόµενων ροµ(οτικών 

κατασκευών LEGO MINDSTORMS συνίσταται στη δυνατότητα (ου 
(ροσφέρει στους µαθητές, να συνθέσουν µια µηχανική οντότητα ((.χ. ένα 
µοντέλο αυτοκινήτου) και να την κατευθύνουν µε τη βοήθεια ενός α(λού και 
εύχρηστου (ρογραµµατιστικού (εριβάλλοντος. Το (ακέτο LEGO 
MINDSTORMS, αν αξιο(οιηθεί κατάλληλα, µ(ορεί να υ(οστηρίξει τη 
δηµιουργία ενός (εριβάλλοντος ε(οικοδοµητικής µάθησης (constructive 
learning) (ου θα (αρέχει αυθεντικές εκ(αιδευτικές δραστηριότητες 
ενταγµένες σε διαδικασίες ε(ίλυσης ανοιχτών (ροβληµάτων α(ό τον 
(ραγµατικό κόσµο, θα ενθαρρύνει την έκφραση και την (ροσω(ική εµ(λοκή 
στη µαθησιακή διαδικασία και θα υ(οστηρίζει την κοινωνική αλληλε(ίδραση. 

 
Με τα LEGO MINDSTORMS γίνονται (ράξη οι ιδέες του S. Papert για 

«µαστόρεµα της γνώσης» (constructionism): τα (αιδιά οικοδοµούν (ιο 
α(οτελεσµατικά τη γνώση όταν εµ(λέκονται ενεργά στη σχεδίαση και 
κατασκευή (χειρωνακτική και ψηφιακή) (ραγµατικών αντικειµένων (ου 
έχουν νόηµα για τους ίδιους είτε αυτά είναι κάστρα α(ό άµµο, είτε 
κατασκευές LEGO και (ρογράµµατα υ(ολογιστών. 

Η σχεδίαση δραστηριοτήτων µε τις ροµ(οτικές κατασκευές LEGO 
MINDSTORMS συνδέεται µε την εκ(λήρωση ενός έργου µε στόχο την ε(ίλυση 
ενός (ροβλήµατος. Σε ένα τέτοιο µαθησιακό (εριβάλλον, η µάθηση 
καθοδηγείται α(ό το (ρος ε(ίλυση (ρόβληµα. Προκειµένου να εµ(λέξουµε 
τους µαθητές σε δραστηριότητες σχεδίασης και κατασκευής (ραγµατικών 
αντικειµένων, δηλαδή ροµ(οτικών κατασκευών (ου έχουν νόηµα για τους 
ίδιους και τους γύρω τους, θα (ρέ(ει να ε(ινοήσουµε δραστηριότητες (ου θα 
(ροτρέ(ουν τους µαθητές να κατασκευάσουν αλλά συγχρόνως να τους 
ενθαρρύνουµε και να τους υ(οστηρίξουµε κατάλληλα ώστε να 
(ειραµατιστούν και να διερευνήσουν ιδέες (ου διέ(ουν τις κατασκευές τους. 
Οι δραστηριότητες αυτές είναι συνήθως διαθεµατικές και µ(ορούν να 
ενταχθούν στα σχολικά µαθήµατα της τεχνολογίας, των φυσικών ε(ιστηµών 
και της (ληροφορικής τόσο στην (ρωτοβάθµια όσο και στη δευτεροβάθµια 
εκ(αίδευση.  

 
4.3 Πλεονεκτήµατα των LEGO MINDSTORMS 
 
1. Πολλοί µαθητές έχουν εξοικειωθεί µε τα γνωστά τουβλάκια της 

Lego α(ό µικρές ηλικίες. 
2. Οι µαθητές τα αντιµετω(ίζουν (ερισσότερο ως (αιχνίδι, (αρά ως 

εργαλεία µάθησης καθώς η (λειοψηφία τους έχει «(αίξει» µε αυτά 
τα (τουβλάκια). 
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3. ∆ίνει τη δυνατότητα υλο(οίησης ρεαλιστικών σεναρίων ((.χ. ένα 
όχηµα (ου αντιδρά ανάλογα στους φωτεινούς σηµατοδότες) 

4. Το (εριβάλλον των LM, είναι ένα (εριβάλλον (λούσιο σε υλικά, το 
ο(οίο διέ(εται α(ό τις Θεωρίες Οικοδόµησης της Γνώσης, 
σύµφωνα µε τις ο(οίες οι µαθητές δε µαθαίνουν α(λώς γεγονότα, 
εξισώσεις και τεχνικές αλλά µαθαίνουν να σκέ(τονται µε κριτικό 
και συστηµατικό τρό(ο για να λύσουν ένα (ρόβληµα (Papert, 
1993). 

5. Η κατασκευή και ο (ρογραµµατισµός φυσικών µοντέλων βοήθα 
τους µαθητές να συνδέσουν ιδέες και (ληροφορίες (ου 
διδάσκονται θεωρητικά µε το φυσικό κόσµο. 

6. Τα φυσικά µοντέλα είναι ελκυστικά καθώς (ροσφέρουν άµεση 
ανατροφοδότηση (feedback) στα (αιδιά σχετικά µε την 
α(οτελεσµατικότητα των (ρογραµµάτων τους - δοκιµάζουν τις 
(ρογραµµατιστικές λύσεις (ου (ροτείνουν και βλέ(ουν άµεσα το 
α(οτέλεσµα, (αρατηρώντας την (ρογραµµατισµένη συµ(εριφορά 
της ροµ(οτικής τους κατασκευής. 

7. Το (ακέτο LEGO Mindstorms (εριλαµβάνει µία (οικιλία δοµικών 
υλικών (ου δίνουν τη δυνατότητα ανά(τυξης (ολλών 
διαφορετικών τελικών κατασκευών και όχι µιας κατασκευής, µε 
δυνατότητα (ροσθαφαίρεσης αισθητήρων. 

8. Ένα ροµ(ότ NXT (ροσαρµόζεται εύκολα και µ(ορεί να 
ε(αναχρησιµο(οιηθεί στη διδασκαλία και να καλύψει ένα µεγάλος 
εύρος θεµάτων του αναλυτικού (ρογράµµατος σ(ουδών. 

9. Η αντοχή και η αξιο(ιστία των υλικών. 
10. Προσφέρει ένα α(λό γραφικό (εριβάλλον (ρογραµµατισµού 

(LEGO MINDSTORMS Edu NXT), (ου δίνει τη δυνατότητα 
δηµιουργίας (ρογραµµατιζόµενων «συµ(εριφορών» για τις 
µηχανικές κατασκευές. Το λογισµικό έχει µια διαισθητική διε(αφή 
«σύρε και άφησε» (drag and drop) και ένα γραφικό 
(ρογραµµατιστικό (εριβάλλον (ου βασίζεται στη χρήση 
εικονιδίων, γεγονός (ου καθιστά την εφαρµογή (ροσιτή για έναν 
αρχάριο, αλλά και εξίσου δυναµική για έναν εξειδικευµένο χρήστη 
και ε(οµένως είναι κατάλληλο για όλες τις βαθµίδες εκ(αίδευσης. 

11. Κάθε εικονίδιο - εντολής αντιστοιχεί σε µία φυσική οντότητα ή 
λειτουργία της ή ακόµα και σε ένα σύνολο ενεργειών. Η ανά(τυξη 
(ρογραµµάτων µε τη χρήση εικονιδίων - εντολών α(αλλάσσει τους 
µαθητές α(ό την εκµάθηση µιας γλώσσας (ρογραµµατισµού και 
την α(οµνηµόνευση των συντακτικών της κανόνων (ό(ως 
συµβαίνει µε τις (αραδοσιακές γλώσσες). Ο (ρογραµµατιστής δε 
χρειάζεται να θυµάται καµιά εντολή. Πρέ(ει µόνο να θέτει σε ορθή 
σειρά τις εικόνες (ου θα καθορίσουν τον τρό(ο κίνησης της 
κατασκευής του και τον τρό(ο αντίδρασης µε βάση τα σήµατα (ου 
λαµβάνουν οι αισθητήρες (ου ενδεχοµένως έχει (ροσθέσει σ’ αυτή. 
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12. Ο ο(τικός (ρογραµµατισµός καθώς και η (αραστατικότητα των 
εικονιδίων – εντολών διευκολύνουν τους µαθητές να κατανοούν 
εύκολα και γρήγορα τα (ερισσότερα α(ό τα εικονίδια εντολών. 

13. Οι µαθητές (ολύ γρήγορα δηµιουργούν «κώδικα (ου δουλεύει» 
δηλαδή δεν χρειάζεται να (άρουν (ολλές (ληροφορίες για το 
(εριβάλλον ώστε να δηµιουργήσουν α(λά (ρογράµµατα. 

14. Μ(ορεί να χρησιµο(οιηθεί για την εισαγωγή αρχάριων µαθητών 
στην εκµάθηση του (ρογραµµατισµού. 

15. Το λογισµικό έχει ενσωµατωµένο έναν εύχρηστο ροµ(οτικό οδηγό 
ο ο(οίος (αρουσιάζει βήµα - βήµα την κατασκευή και τον 
(ρογραµµατισµό ροµ(ότ µε διάφορα (αραδείγµατα, µέσα α(ό 
εικόνες και videos. 

 
4.4 Μειονεκτήµατα των LM 
 
1. Υψηλό κόστος: Ο εξο(λισµός των εκ(αιδευτικών µονάδων µε τα 

LM συνε(άγεται αρκετά υψηλό κόστος. Α(αιτείται η αγορά ενός 
ε(αρκή αριθµού εκ(αιδευτικών σετ LM καθώς και κατάλληλες 
υ(οδοµές για την υ(οστήριξη εργαστηρίου ροµ(οτικής µε (άγκους 
εργασίας, Η/Υ, σύνδεση στο Internet και αρκετό ελεύθερο χώρο! 

2. Φυσικοί (εριορισµοί του υλικού: Οι κινήσεις ενός ροµ(οτικού 
µοντέλου δεν είναι (άντα ακριβείς. Αυτό µ(ορεί να οφείλεται στο 
(εριβάλλον µέσα στο ο(οίο λειτουργεί το ροµ(ότ (.χ. ένα ροµ(ότ 
(ου (αρεκκλίνει α(ό την (ρογραµµατισµένη (ορεία του εξαιτίας 
κά(οιου εµ(οδίου, λόγω τριβής κ.α. Ε(ίσης, η ε(αναφορτιζόµενη 
µ(αταρία θα (ρέ(ει να φορτίζεται συχνά κ.λ(. 

3. Χρονικοί (εριορισµοί: Οι δραστηριότητες εκ(αιδευτικής 
ροµ(οτικής α(αιτούν (ερισσότερο διδακτικό χρόνο α(ό αυτόν 
(ου συνήθως (ροβλέ(ουν τα σχολικά ωρολόγια (ρογράµµατα. Η 
διδασκαλία µε τη χρήση LM είναι χρονοβόρα τόσο για τη 
διεξαγωγή της διδασκαλίας όσο και για την οργάνωσή της. Ο 
εκ(αιδευτικός σε (ρώτη φάση θα (ρέ(ει να αφιερώσει κά(οιες 
ώρες διδασκαλίας για την εξοικείωση των (αιδιών µε το υλικό και 
το λογισµικό LM. Ε(ίσης, θα (ρέ(ει να οργανώσει κατάλληλα τη 
διδασκαλία του µε φύλλα εργασίας και άλλο κατάλληλο 
υ(οστηρικτικό υλικό καθώς και να (ροετοιµάσει κατάλληλα το 
χώρο του εργαστηρίου. Το µεγάλο (λήθος συγκεκριµένων µικρών 
εξαρτηµάτων αυξάνει το χρόνο οργάνωσης και διατήρησης. Τέλος, 
ο µαθητής (ρέ(ει να έχει στη διάθεσή του το χρόνο (ου χρειάζεται 
για να δουλέψει σύµφωνα µε τους δικούς του ρυθµούς µάθησης 
ώστε να ε(ιτευχθεί η µάθησή του. 

 
4.5 Για τη διδασκαλία µε LM α�αιτείται κατάλληλη οργάνωση 
 
Για την σωστή διδασκαλία µε LM α(αιτείται µία κατάλληλη οργάνωση 

λόγου χάριν: 
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1. ∆ηµιουργία οµάδων 
2. Μαθησιακό συµβόλαιο (συνα(οφασίζουν οι εκ(αιδευόµενοι και ο 

εκ(αιδευτικός σχετικά µε τους στόχους, τις οµάδες κ.λ.(.). 
3. Οργάνωση των οµάδων 
4. Ανάθεση ρόλων στις οµάδες (.χ. κατασκευαστής, 

(ρογραµµατιστής, ελεγκτής  
5. Υ(οστηρικτικό υλικό (Φύλλα εργασίας µε οδηγίες κ.λ.(.) 
6. Στήριξη των εκ(αιδευόµενων - ο εκ(αιδευτικός ενθαρρύνει, 

καθοδηγεί και γενικότερα στηρίζει την (ροσ(άθεια των 
εκ(αιδευόµενων 

7. Ο εκ(αιδευτικός (ροωθεί το συναγωνισµό (κίνητρο για την ενεργό 
συµµετοχή των (αιδιών) αλλά όχι τον ανταγωνισµό 

8. Η δηµιουργία - γενικότερα - ενός µαθησιακού (εριβάλλοντος 
ε(οικοδοµητικής µάθησης (constructive learning) (ου θα (αρέχει 
αυθεντικές εκ(αιδευτικές δραστηριότητες ενταγµένες σε 
διαδικασίες ε(ίλυσης ανοιχτών (ροβληµάτων α(ό τον (ραγµατικό 
κόσµο 

 
4.5.1 Αδυναµίες και δυσκολίες της �αραδοσιακής διδασκαλίας 

�ρογραµµατισµού 
 
Μαθητές και φοιτητές αντιµετω(ίζουν δυσκολίες στον (ρογραµµατισµό. 

Βασική αιτία θεωρείται το γεγονός ότι οι µαθητές διδάσκονται κυρίως κά(οια 
συγκεκριµένη γλώσσα (ρογραµµατισµού και όχι κά(οια µεθοδολογία για 
την ε(ίλυση (ροβληµάτων. Τα κυριότερα (ροβλήµατα (ου έχουν 
(αρατηρηθεί κατά τη διδασκαλία της (ληροφορικής και του 
(ρογραµµατισµού είναι τα εξής: 

 
1. Οι µαθητές δεν αντιλαµβάνονται τη διαδικασία ε(ικοινωνίας 

µεταξύ ανθρώ(ου – µηχανής. 
2. Παρουσιάζουν δυσκολίες στην αντίληψη και την έκφραση των 

αλγορίθµων. 
3. Συνήθως (αρουσιάζουν (ροβλήµατα στην κατανόηση των 

ε(αναλη(τικών δοµών και δοµών ε(ιλογής, δυσκολία στο χειρισµό 
µεταβλητών κ.α. 

4. Κατανοούν τον αλγόριθµο σε φυσική γλώσσα, αλλά 
δυσκολεύονται στη µεταφορά του στην αυστηρή και λιτή σύνταξη 
και δοµή του κώδικα. 

5. Τα (ερισσότερα (ρογραµµατιστικά (εριβάλλοντα είναι 
(ροσανατολισµένα (ρος έµ(ειρους (ρογραµµατιστές. 

6. Οι γλώσσες γενικού σκο(ού διαθέτουν ένα µεγάλο ρε(ερτόριο 
εντολών και είναι (ολύ(λοκες. 

7. Η (ροσοχή των µαθητών ε(ικεντρώνεται στην εκµάθηση της ίδιας 
της γλώσσας (α(οστήθιση εντολών, σύνταξη κώδικα) και όχι στην 
ανά(τυξη ικανοτήτων ε(ίλυσης (ροβληµάτων. 
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8. Τα (ερισσότερα διδακτικά (ροβλήµατα είναι µαθηµατικού τύ(ου 
χωρίς αντιστοίχιση σε καθηµερινά (ροβλήµατα (ου να κεντρίζουν 
το ενδιαφέρον των διδασκοµένων. 

 
4.6 Ο �ρογραµµατισµός του Ροµ�οτ ΝΧΤ 
 
Το NXT ροµ(ότ σας (ρογραµµατίζεται µε όλες σχεδόν τις γνωστές 

γλώσσες (ρογραµµατισµού (C, C++, Java, Net, κ.α) αν και η LEGO έχει 
φροντίσει να εκδώσει µία εκ(αιδευτική γλώσσα ο(τικού (ρογραµµατισµού 
για το ΝΧΤ [LEGO Mindstorms Edu NXT Software] σε συνεργασία µε την 
εταιρεία ανά(τυξης λογισµικού National Instruments (το εκ(αιδευτικό 
λογισµικό (ου ανα(τύχθηκε α(οτελεί µια εκ(αιδευτική (ροσαρµογή του 
LabView και χρησιµο(οιούν τον ίδιο compiler -G-). Ο (ρογραµµατισµός 
γίνεται (ολύ εύκολα µε την "ο(τική" γλώσσα [LEGO Mindstorms Edu NXT 
Software] (ου διαθέτει η Lego για τα Mindstorms ΝΧΤ. Ακόµα και αν δεν 
έχετε καθόλου γνώσεις (ρογραµµατισµού, µετά α(ό µερικά λε(τά εξοικείωσης 
θα είστε σε θέση να γράψετε ακόµα  και (ολύ σύνθετα (ρογράµµατα. 

Το εκ(αιδευτικό λογισµικό LEGO MINDSTORMS Education NXT (ου 
δίνει τη δυνατότητα δηµιουργίας (ρογραµµατιζόµενων «συµ(εριφορών» για 
τις µηχανικές κατασκευές, βασίζεται στη χρήση εικονιδίων- εντολών. Πολύ 
α(λά το(οθετήστε τα εικονίδια- εντολές (µε σύρσιµο) µε τη σειρά (ου θέλετε 
να εκτελεστούν α(ό το ροµ(ότ σας. Όταν ολοκληρώσετε το (ρόγραµµα 
κατεβάστε το (download) στο τούβλο NXT της ροµ(οτικής σας κατασκευής. 
Έτσι, φορτώνοντας ένα (ρόγραµµα µ(ορείτε να κάνετε το ροµ(ότ σας να 
κινηθεί, να α(οφύγει εµ(όδια, να (αίξει µουσική, να ακούσει, και (ολλά 
άλλα.. 

 
Μία ο�τική 

γλώσσα 
�ρογραµµατισµού για 
αρχάριους και 
�ροχωρηµένους: 

 
LEGO 

MINDSTORMS Edu 
NXT (NXT-G) 
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4.7 Τα µέρη του ΝΧΤ 
Τα κυριότερα στοιχεία εισόδου / εξόδου του ΝΧΤ είναι: αισθητήρας 

α(όστασης (ultrasound), αισθητήρας φωτός (light), αισθητήρας ήχου (sound), 
αισθητήρας αφής (touch), τρεις κινητήρες (move) 
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4.8 Περιβάλλον �ρογραµµατισµού του ΝΧΤ  
 
Αφού κατασκευάσει κανείς το ροµ(ότ του, µ(ορεί να δηµιουργήσει ένα 

δικό του (ρόγραµµα χρησιµο(οιώντας ένα εύχρηστο αλλά (λούσιο σε 
χαρακτηριστικά λογισµικό, το NXT – G. Το NXT – G βασίζεται στο 

(ρογραµµατιστικό (εριβάλλον ροµ(οτικών 
κατασκευών LabIEW, το ο(οίο έχει σχεδιαστεί α(ό την 
National Instrument. 

Γράφουµε ένα (ρόγραµµα σέρνοντας κά(οιο 
εικονίδιο (µ(λοκ εντολής) α(ό την (εριοχή της (αλέτας 
εντολών στο κεντρικό (αράθυρο, το (αράθυρο 
εργασίας. 

Τα εικονίδια ενώνονται αυτόµατα µόλις τα το(οθετήσουµε (άνω στη 
δοκό σύνδεσης (sequence beam). 

 
Υ(άρχουν τρεις (3) διαφορετικές µ(άρες στην (αλέτα εντολών: 
� Η βασική �αλέτα εντολών (ου ό(ως υ(οδηλώνει και το όνοµα 

της (εριέχει τις βασικές εντολές, αυτές δηλαδή (ου µας ε(ιτρέ(ουν να 
δηµιουργήσουµε το (ρόγραµµα (ου θέλουµε για την (λειοψηφία των 
(ροβληµάτων (ου ε(ιθυµούµε να ε(ιλύσουµε. Στην (αλέτα αυτή συναντάµε 
τις εντολές γα να κινήσουµε τη ροµ(οτική µας κατασκευή, να βάλουµε το 
τούβλο ΝΧΤ να ανα(αράγει κά(οιο ήχο ή µελωδία, να µας εµφανίσει κά(οιο 
αντικείµενο ή γράφηµα στην οθόνη του αλλά  και τις (ιο σύνθετες δοµές 
(ρογραµµατισµού ό(ως η αναµονή µέχρι να συµβεί κά(οιο γεγονός, ή 
ε(ανάληψη µιας διαδικασίας και η λήψη α(όφασης α(ό το ροµ(ότ µας 
ανάλογα µε τις ε(ικρατούσες συνθήκες. 

� Η �λήρη �αλέτα εντολών α(ό την ο(οία µ(ορούµε να 
χρησιµο(οιήσουµε το σύνολο των δυνατοτήτων (ου υ(οστηρίζει ο 
µικροε(εξεργαστής ΝΧΤ για την α(όδοση της κατάλληλης συµ(εριφοράς στη 
ροµ(οτική κατασκευή µας.  

� Η �ροσαρµοσµένη �λακέτα εντολών στην ο(οία µ(ορούµε να 
βάλουµε κά(οιες δικές µας εντολές. Τις εντολές αυτές µ(ορούµε να τις 
δηµιουργήσουµε συνθέτοντας µια διαδικασία α(ό ένα συνδυασµό εντολών 
α(ό αυτές (ου διαθέτει το (ρογραµµατιστικό (εριβάλλον. Με αυτό τον τρό(ο 
δηµιουργούµε µία δική µας βιβλιοθήκη µε ένα αριθµό α(ό διαθέσιµες 
υ(ορουτίνες.  
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Κεφάλαιο 5: Εφαρµογή 
 
5.1 ∆ηµιουργήστε µε το �ακέτο LEGO Mindstorms NXT! 
 
Η Lego σε συνεργασία µε µεγάλες εταιρίες του χώρου έχει φτιάξει αυτό 

το εκ(αιδευτικό (ακέτο το ο(οίο (εριέχει: 
 
1. Ένα (λήθος α(ό τουβλάκια Lego και άλλα (λαστικά κοµµάτια 

κατασκευής σε διάφορα χρώµατα 
και µεγέθη για να 
συναρµολογήσετε το ροµ(ότ σας. 

2. NXT µικρο- υ(ολογιστή (micro-
computer), (ου λειτουργεί ως 
εγκέφαλος του ροµ(ότ. 

3. Αισθητήρες αφής (ου κάνουν το 
ροµ(ότ να αισθάνεται. 

4. 1 αισθητήρα υ(ερήχων (ου κάνει το ροµ(ότ να «βλέ(ει» και να 
ανιχνεύει εµ(όδια. 

5. 1 αισθητήρα φωτός (ου µ(ορεί να ανιχνεύσει διαφορετικά 
χρώµατα και ρυθµίσεις φωτισµού. 

6. Σερβοκινητήρες για κίνηση, µε ενσωµατωµένο αισθητήρα 
(εριστροφής (ακρίβεια ελέγχου µιας µοίρας). 

7. 7 καλώδια σύνδεσης των κινητήρων και των αισθητήρων µε το 
ΝΧΤ micro-computer. 

8. 1 οδηγό χρήσης - µε οδηγίες κατασκευής για το (ρώτο σας ροµ(ότ 
και µια εισαγωγή στο (υλικό) hardware και το (λογισµικό) 
software. 

9. 1 cd (ου (εριλαµβάνει µία εύχρηστη γλώσσα (ρογραµµατισµού 
[LEGO Mindstorms Education NXT Software] βασισµένη στη 
γλώσσα (ρογραµµατισµού NXT- G. 

10. Τέλος στο βασικό (ακέτο (εριέχεται και ε(αναφορτιζόµενη 
µ(αταρία ιόντων λιθίου. Με αυτό το εκ(αιδευτικό (ακέτο ο 
καθένας µ(ορεί να φτιάξει και να (ρογραµµατίσει τα δικά του 
ροµ(ότ ανεξάρτητα α(ό το αν έχει ή δεν έχει γνώσεις. Ε(ίσης, οι 
(ιο έµ(ειροι έχουν τη δυνατότητα να (ρογραµµατίσουν σχεδόν µε 
ό(οια γλώσσα (ρογραµµατισµού θέλουν και αν κά(οιος έχει 
(ολλά τουβλάκια lego α(ό την (αιδική του ηλικία µ(ορεί να τα 
αξιο(οιήσει εδώ. Για την κατασκευή µιας σύνθεσης µε τα LEGO 
Mindstorms NXT µ(ορείτε να χρησιµο(οιήσετε τα έτοιµα σχέδια 
(ου δίνονται µαζί µε κάθε (ακέτο, να δηµιουργήσετε δικά σας ή 
ακόµα  και να βρείτε σχέδια α(ό το Internet.  
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5.2 Σενάρια… 
 
Τα σενάρια, δηλαδή  το τι ακριβώς θα κάνει το ροµ(ότ µας α(οτελείται 

α(ό τέσσερις  (ερι(τώσεις. 
� Να σχηµατίζει το γράµµα γάµα. 
� Να σχηµατίζει ένα τετράγωνο. 
� Να α(οφεύγει εµ(όδια χρησιµο(οιώντας 

τον αισθητήρα υ(ερήχων. 
� Να α(οφεύγει εµ(όδια χρησιµο(οιώντας 

αισθητήρα φωτός. 
 
5.3 Σύντοµη �εριγραφή όλων των εντολών του λογισµικού LEGO 

Mindstorms Edu NXT  (NXT- G) 
 
Ένα (ρόγραµµα (ου δηµιουργούµε µε το λογισµικό ΝΧΤ-G είναι µία 

σειρά α(ό εντολές, οι ο(οίες καθορίζουν (ως θα συµ(εριφερθεί το ροµ(ότ µας 
στα συµβάντα - γεγονότα (ου θα συναντήσει µέσα στο (εριβάλλον (ου 
δραστηριο(οιείται. Αναλυτικότερα, το ροµ(ότ δέχεται (ληροφορίες για το 
(εριβάλλον γύρω του µέσω των αισθητήρων (sensors). Στη συνέχεια ανάλογα 
µε το (ρόγραµµα (ου έχουµε δηµιουργήσει και του έχουµε δώσει να εκτελέσει 
(το έχουµε κατεβάσει – download) το ροµ(ότ µας «(αίρνει α(οφάσεις» για το 
(ώς (ρόκειται να κινηθεί. Αισθάνεται και αντιδρά (ερί(ου ό(ως και εµείς. 

Οι αισθητήρες εφοδιάζουν το µικροε(εξεργαστή (τον ονοµάζουµε και 
εγκέφαλο) NXT µε (ληροφορίες για τον κοντινό του (εριβάλλον. Ένας 
αισθητήρας αφής (touch sensor) ενηµερώνει το NXT για τη κατάσταση του 
διακό(τη του (αν είναι (ατηµένος ή όχι), (ληροφορώντας το για το αν έχει 
(έσει ή όχι (άνω σε ένα εµ(όδιο. Ο αισθητήρας φωτός (light sensor) στέλνει 
στο NXT έναν αριθµό ανά χρονική στιγµή ο ο(οίος αντιστοιχεί στην ένταση 
του φωτός την στιγµή εκείνη. Ο αισθητήρας (εριστροφής (rotation sensor) 
στέλνει στο ΝΧΤ έναν αριθµό ο ο(οίος αντιστοιχεί στις (εριστροφές ενός 
άξονα. Ο αισθητήρας θερµοκρασίας (temperature sensor) στέλνει στο ΝΧΤ 
έναν αριθµό ανά χρονική στιγµή ο ο(οίος αντιστοιχεί στην θερµοκρασία (ου 
ανιχνεύει την στιγµή εκείνη. Ένας άλλος αισθητήρας, ο χρονoµετρητής 
(timer), - ο ο(οίος είναι ενσωµατωµένος στα κυκλώµατα του NXT - µ(ορεί να 
(ληροφορήσει τον NXT για το χρονικό διάστηµα (ου έχει (εράσει. Τα 
(ρογράµµατα µ(ορούν να διαβάσουν τις τιµές (ου λαµβάνουν α(ό τους 
αισθητήρες και έτσι να «(άρουν µια α(όφαση» για τι (ρέ(ει να κάνουν. Με 
αυτό τον τρό(ο κατορθώνουµε το ροµ(ότ µας να α(οκτήσει την ε(ιθυµητή 
συµ(εριφορά. 

Ένα (ρόγραµµα στο NXT-G δηµιουργείται α(ό έναν αριθµό εικονιδίων 
(Block) τα ο(οία το(οθετούµε στη σειρά (άνω σε µία συνδετική δοκό 
(sequence beam). Καθένα α(ό τα εικονίδια ανα(αριστά µία α(λή εντολή, και 
οι εντολές εκτελούνται µε τη σειρά µε την ο(οία είναι το(οθετηµένες, 
συνιστώντας µια ακολουθία εντολών, η ο(οία στη συνέχεια εκτελείται α(ό το 
ροµ(ότ µας.  
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Ένα (ρόγραµµα διαβάζεται α(ό αριστερά (ρος τα δεξιά και είναι µία 
ακολουθία εικονιδίων. Με το (έρας της ακολουθίας αυτής -αφού δηλαδή το 
ροµ(ότ µας εκτελέσει και την τελευταία εντολή του (ρογράµµατος µας- 
αυτόµατα διακό(τεται η τροφοδοσία σε όλες τις εξόδους. 

Στην (λειοψηφία των εικονιδίων αυτών αν κάνουµε κλικ (άνω στην 
εσοχή (ου διακρίνεται στο κάτω µέρος τους εµφανίζεται µία (ροέκταση τους 
η ο(οία είναι γνωστή µε το όνοµα κατανεµητής δεδοµένων (Data Hubs).  

Ο κατανεµητής δεδοµένων µας ε(ιτρέ(ει να ενώσουµε µε καλωδίωση 
(data wires) δύο εντολές χρησιµο(οιώντας τα αντίστοιχα σηµεία ένωσης του 
(data plugs). Για να ενώσουµε δύο εντολές µεταξύ τους, ξεκινάµε µία 
καλωδίωση α(ό ένα σηµείο ένωσης στον κατανεµητή δεδοµένων της (ρώτης 
εντολής και την τερµατίζουµε σε ένα αντίστοιχο σηµείο ένωσης στον 
κατανεµητή δεδοµένων της δεύτερης εντολής. Μέσω αυτής της καλωδίωσης οι 
εντολές µ(ορούν να ανταλλάξουν (ληροφορίες ό(ως κείµενο, αριθµούς και 
διάφορες άλλες τιµές.  

Ένας αρχάριος χρήστης µ(ορεί να δηµιουργήσει ένα (ρόγραµµα χωρίς 
να χρησιµο(οιήσει καθόλου τους κατανεµητές δεδοµένων. Στους κατανεµητές 
όµως αυτούς, κρύβεται η (ραγµατική δυναµική του (ρογραµµατιστικού 
(εριβάλλοντος ΝΧΤ-G, µε τη βοήθεια των ο(οίων µ(ορούµε να (ροσδώσουµε 
στο ροµ(ότ µας (ολύ(λοκες συµ(εριφορές. 

Όταν κατασκευάζουµε µία ροµ(οτική κατασκευή είναι βολικό να 
συνδέσουµε τους κινητήρες και τους αισθητήρες µας σε συγκεκριµένες θύρες 
ό(ως αυτές βρίσκονται στις αρχικές ρυθµίσεις των (αραµέτρων των εντολών 
του (ρογραµµατιστικού (εριβάλλοντος ΝΧΤ-G. Με αυτό τον τρό(ο δε θα 
χρειαστεί να κάνουµε (ολλές αλλαγές στις (αραµέτρους αυτές. Πιο 
συγκεκριµένα στις εντολές έχει γίνει ή σύµβαση ότι: 
� Ο αισθητήρας αφής είναι συνδεδεµένος στη θύρα εισόδου 1.  
� Ο αισθητήρας ήχου είναι συνδεδεµένος στη θύρα εισόδου 2.  
� Ο αισθητήρας φωτός είναι συνδεδεµένος στη θύρα εισόδου 3.  
� Ο αισθητήρας υ(ερήχων είναι συνδεδεµένος στη θύρα εισόδου 4.  
� Ο αριστερός (κοιτώντας α(ό µ(ροστά) κινητήρας είναι συνδεδεµένος 

στη θύρα εξόδου Β.  
� Ο δεξιός (κοιτώντας α(ό µ(ροστά) κινητήρας είναι συνδεδεµένος στη 

θύρα εξόδου C.  
Στην (ερί(τωση (ου η διάταξη αυτή δε µας βολεύει µ(ορούµε 

ο(οιαδή(οτε στιγµή θέλουµε να τρο(ο(οιήσουµε τις (αραµέτρους αυτές µέσα 
α(ό τον (ίνακα ρυθµίσεων των εντολών. 

 
Παρακάτω (αρατίθεται µία σύντοµη (εριγραφή όλων των εντολών (ου 

είναι διαθέσιµες στο (ρογραµµατιστικό (εριβάλλον NXT-G: 
(Για (ερισσότερες (ληροφορίες για κάθε µία εντολή ξεχωριστά, το 

λογισµικό NXT-G (εριλαµβάνει µία ενσωµατωµένη υ(ηρεσία βοήθειας. Για 
να τη (ροσ(ελάσουµε κάνουµε κλικ στο σύνδεσµο Μore help>> στο κάτω 
δεξιό µέρος της εφαρµογής µας ή εναλλακτικά ε(ιλέγουµε το context and 
index… α(ό το µενού help.)  



34 

Μεσολόγγι 2014 

Στους (ίνακες ρυθµίσεων (ου (αραθέτονται (αρακάτω µ(ορούµε να 
διακρίνουµε τις εξ ορισµού ρυθµίσεις κάθε εντολής, τις ο(οίες βέβαια και 
µ(ορούµε να τρο(ο(οιήσουµε. 

 

Βασική Παλέτα (Common Palette) 
 

Μ�λοκ Μετακίνησης  
 
Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (ούµε στο ροµ(ότ µας να κινηθεί 

µ(ροστά ή (ίσω σε ευθεία γραµµή ή να στρίψει ακολουθώντας µία καµ(ύλη 
γραµµή. Ε(ίσης χρησιµο(οιώντας την ίδια εντολή µ(ορούµε να (ούµε στο 
ροµ(ότ µας να σταµατήσει να κινείται. 

 
Συνήθως αυτή την εντολή τη χρησιµο(οιούµε στις (ερι(τώσεις (ου 

έχουµε κατασκευάσει ένα ροµ(ότ το ο(οίο είναι εφοδιασµένο µε δύο 
τουλάχιστον κινητήρες, υ(εύθυνους για την κίνηση του.  

 
Σηµείωση: Η εντολή αυτή εµ(εριέχεται και ένα είδος «ευφυΐας» αφού 

(αρακολουθεί συνεχώς την (εριστροφή των κινητήρων µε τη βοήθεια των 
ενσωµατωµένων αισθητήρων (εριστροφής και µέσω ενός αλγορίθµου 
ε(ιτυγχάνεται ο συγχρονισµός των κινητήρων και η µετακίνηση του ροµ(ότ 
µας µε µεγάλη ακρίβεια. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων  
 

 
 
Α(ό τον (ίνακα ρυθµίσεων µ(ορούµε να ρυθµίσουµε τις θύρες εξόδου 

(Port) στις ο(οίες θέλουµε να ελέγξουµε τους κινητήρες, την κατεύθυνση της 
κίνησης (Direction) ή εναλλακτικά να (ούµε στο ροµ(ότ µας να σταµατήσει 
να κινείται, και την ισχύ (Power) µε την ο(οία θα τροφοδοτηθούν οι 
κινητήρες (κλίµακα 0-100). Όσο µεγαλύτερη ισχύ καθορίσουµε, τόσο (ιο 
γρήγορα θα κινείται το ροµ(ότ µας. 

Μ(ορούµε ε(ίσης να καθορίσουµε αν η κίνηση θα γίνει σε ευθεία 
γραµµή ή σε καµ(ύλη (Steering), ο(ότε το ροµ(ότ µας θα εκτελέσει µία 
στροφή.  
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Τέλος µ(ορούµε να καθορίσουµε τη διάρκεια (ου θα έχει η κίνηση 
(Duration) η ο(οία ε(ηρεάζει την α(όσταση (ου θα διανύσει το ροµ(ότ µας. 

Αν ε(ιλέξουµε το ροµ(ότ µας να κινηθεί για ένα συγκεκριµένο 
διάστηµα (σε (λήρεις (εριστροφές «Rotations», µοίρες (εριστροφής 
«Degrees» ή χρονικό διάστηµα «Seconds») το (ρόγραµµα θα (εριµένει να 
ολοκληρωθεί αυτή η κίνηση, (ροτού (ροχωρήσει στην εκτέλεση της ε(όµενης 
εντολής. Στην (ερί(τωση αυτή µ(ορούµε να καθορίσουµε και αν µε το (έρας 
της κίνησης οι κινητήρες θα φρενάρουν αστρα(ιαία «Brake» ή θα συνεχίσουν 
να ολισθαίνουν «Coast» µέχρι να σταµατήσουν, λόγω τριβής, ενώ θα έχει 
αρχίσει η εκτέλεση της ε(όµενης εντολής (Next Action).  

Αν ε(ιλέξουµε το ροµ(ότ µας να κινείται συνεχώς «Unlimited» το 
(ρόγραµµα θα θέσει σε κίνηση το ροµ(ότ και θα (εράσει αµέσως στην 
εκτέλεση της ε(όµενης εντολής. Στην (ερί(τωση αυτή χρησιµο(οιούµε 
κά(οια άλλη εντολή (συνήθως αναµονής α(ό έναν αισθητήρα) αργότερα 
µέσα στο (ρόγραµµα µας, για να σταµατήσουµε το ροµ(ότ µας. 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων  
1. Τα γράµµατα (άνω δεξιά δηλώνουν τις θύρες 

εξόδου στις ο(οίες θέλουµε να ελέγξουµε τους κινητήρες.  
2. Η εικόνα κάτω αριστερά εµφανίζει την κατεύθυνση 

(ρος την ο(οία θα κινηθεί το ροµ(ότ.  
3. Η εικόνα κάτω στη µέση εµφανίζει την ισχύ των 

κινητήρων.  
4. Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει τη ρύθµιση της διάρκειας της 

κίνησης: αν έχει οριστεί σε συνεχόµενη «Unlimited» [σύµβολο ∞], µοίρες 
«Degrees», (εριστροφές «Rotations» ή δευτερόλε(τα «Seconds».  

 
Αν ε(ιλέξουµε ως ενέργεια τη διακο(ή της κίνησης των κινητήρων τότε 

στο κάτω µέρος της εντολής αυτής θα εµφανιστεί µόνο η εικόνα της διακο(ής, 
στα δεξιά. 

 
 
 

Μ(λοκ Εγγραφής/Ανα(αραγωγής 
Record/Play Block 

 
 
Με αυτή την εντολή µ(ορούµε να (ούµε στον ε(εξεργαστή ΝΧΤ να 

α(οµνηµονεύσει µία σειρά ενεργειών κίνησης, τις ο(οίες καθορίζουµε εµείς οι 
ίδιοι µετακινώντας το ροµ(ότ µας χειροκίνητα. Σε δεύτερη φάση µ(ορούµε 
να ζητήσουµε α(ό το ροµ(ότ µας να ανα(αραγάγει αυτούσια αυτή τη σειρά 
των ενεργειών.  

Σηµείωση: Οι ενέργειες κίνησης (ου εγγράφουµε ενδέχεται να µην είναι 
ακριβώς ίδιες µε τις ενέργειες (ου ανα(αράγονται α(ό το ροµ(ότ µας. 
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Πίνακας Ρυθµίσεων 
 

 
 
Για να κάνουµε εγγραφή µιας σειράς ενεργειών, (ρώτα ορίζουµε ένα 

όνοµα (Name) για αυτήν και στη συνέχεια καθορίζουµε τη χρονική διάρκεια 
της εγγραφής (Time), αφού υ(ολογίσουµε το χρονικό διάστηµα (ου θα 
διαρκέσει αυτή η σειρά των ενεργειών µας. Το χρονικό διάστηµα µ(ορούµε 
να το καθορίσουµε είτε µετά α(ό εκτίµηση, είτε αφού (ρώτα εκτελέσουµε τη 
σειρά των ενεργειών (ου θέλουµε να εγγράψουµε, και µετρήσουµε το χρόνο 
(ου χρειάζεται για να ολοκληρωθούν αυτές.  

Ε(ίσης καθορίζουµε και τις θύρες εξόδου (Recording) στις ο(οίες θα 
γίνει η καταγραφή των κινήσεων. Στη συνέχεια, αφού (ρώτα έχουµε 
µεταφορτώσει το (ρόγραµµα µε το µ(λοκ εγγραφής, όταν είµαστε έτοιµοι 
τρέχουµε το (ρόγραµµα και εκτελούµε τις ενέργειες κίνησης (ου ε(ιθυµούµε, 
µετακινώντας το ροµ(ότ µας µε τα χέρια µας. Όταν ολοκληρωθεί το χρονικό 
διάστηµα το ο(οίο είχαµε καθορίσει, οι ενέργειες (ου εµείς ε(ιβάλλαµε 
χειρωνακτικά, σώζονται στον ε(εξεργαστή ΝΧΤ, ως αρχείο µε το όνοµα (ου 
είχαµε καθορίσει. 

Για να γίνει η ανα(αραγωγή των ενεργειών κίνησης αλλάζουµε στον 
(ίνακα ρυθµίσεων της εντολής εγγραφής / ανα(αραγωγής, την αντίστοιχη 
ρύθµιση της ενέργειας (Action) α(ό «Record» σε «Play», (ληκτρολογούµε το 
όνοµα (ου είχαµε δώσει κατά την εγγραφή της σειράς των ενεργειών κίνησης, 
και αφού µεταφορτώσουµε το νέο (ρόγραµµα µας, το τρέχουµε. Η εντολή 
αυτή στο νέο (ρόγραµµα µας, θα έχει ως α(οτέλεσµα να γίνει ανα(αραγωγή 
της σειράς των ενεργειών κίνησης (λέον χωρίς τη δική µας (αρέµβαση, όσο 
(ιο (ιστά είναι αυτό δυνατόν. 

 
 
Ε(εξήγηση συµβόλων  
 
Η εικόνα δεξιά εµφανίζει την κατάσταση της εντολή: αν 

γίνεται εγγραφή ή ανα(αραγωγή ενεργειών.  
 
 
 
Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (ούµε στο ροµ(ότ µας 

να (αίξει ένα συγκεκριµένο αρχείο ήχου ή έναν α(λό τόνο.  
Για να συνθέσουµε µια µελωδία (ρέ(ει να το(οθετήσουµε 

αρκετές εντολές ήχου στη σειρά µε κάθε µία α(ό αυτές να (αίζει 
ένα διαφορετικό τόνο. Μ�λοκ ήχου (Sound Block) 
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Πίνακας Ρυθµίσεων 
 

 
 
Α(ό τον (ίνακα ρυθµίσεων µ(ορούµε να ρυθµίσουµε την ενέργεια 

(Action) για να καθορίσουµε αν θα γίνει ανα(αραγωγή ενός αρχείου ήχου 
«Sound File» ή ενός τόνου, «Tone» το ο(οίο και ε(ιλέγουµε α(ό τη δεξιά 
(λευρά του (ίνακα καθώς και την ένταση (Volume) της ανα(αραγωγής.  

Αν ενεργο(οιήσουµε την (αράµετρο της ε(ανάληψης «Repeat» της 
ρύθµισης της λειτουργίας (Function), ο τόνος ή το αρχείο ήχου (ου ε(ιλέξαµε 
θα ανα(αράγεται ξανά και ξανά.  

Αν ενεργο(οιήσουµε την (αράµετρο της αναµονής για ολοκλήρωση 
«Wait for completion» της ρύθµισης της αναµονής (Wait) το (ρόγραµµα θα 
(εράσει στην εκτέλεση της ε(όµενης εντολής, αφού (ρώτα ολοκληρωθεί ο 
τόνος ή το αρχείο ήχου (ου ε(ιλέξαµε να ανα(αραχθεί. Με αυτήν την 
ε(ιλογή ανενεργή ο τόνος ή το αρχείο ήχου θα συνεχίσει να (αίζει ενώ θα 
εκτελείται ταυτόχρονα η ε(όµενη εντολή του (ρογράµµατος µας.  

Για να σταµατήσουµε την ανα(αραγωγή των ήχων (ου συνεχίζουν να 
(αίζουν ε(ιλέγουµε στη ρύθµιση του ελέγχου (Control) την (αράµετρο της 
διακο(ής «Stop». 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων  
Η εικόνα κάτω αριστερά εµφανίζει την είδος του ήχου: 

αρχείο ήχου «Sound File» ή α(λός τόνος «Tone». 
Η εικόνα κάτω στη µέση εµφανίζει την κατάσταση: έναρξη ή 

διακο(ή της ανα(αραγωγής του ήχου.  
Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει τη ρύθµιση της έντασης 

(Volume).  
 
 

Μ�λοκ εµφάνισης Display Block 
 
 
Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (ούµε στο ΝΧΤ του ροµ(ότ µας να 

εµφανίσει στην οθόνη του µία εικόνα, κά(οιο κείµενο ή ένα συγκεκριµένο 
σχέδιο το ο(οίο σχεδιάζουµε εµείς.  

Μ(ορούµε να δηµιουργήσουµε (ολύ(λοκα σχέδια το(οθετώντας αρκετά 
µ(λοκ εµφάνισης στη σειρά µε κάθε ένα α(ό αυτά να (ροσθέτει κά(οιο 
γράφηµα, κείµενο ή συγκεκριµένο σχήµα.  

Η οθόνη του ΝΧΤ έχει ανάλυση 100 x 64 εικονοστοιχεία.  
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Σηµείωση: Για να (ρολάβουµε να δούµε την εικόνα (ου ε(ιλέξαµε στην 

οθόνη του ΝΧΤ θα (ρέ(ει η εντολή αυτή να ακολουθείται α(ό µία 
εντολή αναµονής για χρόνο, αλλιώς η εικόνα αυτή θα εµφανιστεί 
για κλάσµα του δευτερολέ(του. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
 

 
 
Α(ό τον (ίνακα ρυθµίσεων ε(ιλέγουµε τον τύ(ο του γραφήµατος α(ό 

τη ρύθµιση της ενέργειας (Action) ανάµεσα στην εικόνα «Image», κά(οιο 
κείµενο «Text» ή σχέδιο «Design» το ο(οίο έχουµε σχεδιάσει εµείς. Αν 
ε(ιλέξουµε τη (αράµετρο της ε(αναφοράς «Reset» θα εµφανιστεί το αρχικό 
εξ’ ορισµού κείµενο «LEGO MINDSTORMS» 

Αν θέλουµε να σβήσουµε το (εριεχόµενο της οθόνης του ΝΧΤ (ροτού 
εµφανιστεί το νέο µας γράφηµα ενεργο(οιούµε στη ρύθµιση της εµφάνισης 
(Display) την (αράµετρο του καθαρισµού «Clear». 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων 
 
 
Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει τον τύ(ο του 

γραφήµατος: εικόνα «image», κείµενο «text» ή σχέδιο 
«drawing» ή αν θα γίνει ε(αναφορά «reset» του αρχικού 
σχεδίου στην οθόνη.  

Μ�λοκ αναµονής - Wait Block 
 
 
 

 
Με αυτές τις εντολές µ(ορούµε να (ούµε στο ροµ(ότ µας να (εριµένει 

µέχρι να συµβεί κά(οιο συγκεκριµένο γεγονός (να ικανο(οιηθεί κά(οια 
συγκεκριµένη συνθήκη). Οι εντολές αυτές δίνουν τη δυνατότητα στο ροµ(ότ 
µας να αντιλαµβάνεται το (εριβάλλον στο ο(οίο δραστηριο(οιείται ως (ρος 
µία συγκεκριµένη κατάσταση (ροτού συνεχίσει µε την ε(όµενη εντολή. 

Μέσω της ρύθµισης (Control) του (ίνακα ρυθµίσεων µ(ορούµε να 
καθορίσουµε αν το ροµ(ότ µας θα (εριµένει να (εράσει κά(οιο χρονικό 
διάστηµα «Time» ή αν θα (εριµένει µέχρι να συµβεί ένα συγκεκριµένο 
γεγονός σε κά(οιο συγκεκριµένο αισθητήρα «Sensor», τον ο(οίο δηλώνουµε 
για την (ερί(τωση αυτή στη ρύθµιση του αισθητήρα (Sensor).  
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Ανάλογα µε τις ε(ιλογές µας στον (ίνακα ρυθµίσεων η εντολή αυτή 
µ(ορεί να (άρει τις (αρακάτω µορφές: 

 
Μ�λοκ Αναµονής για χρόνο 
 
 

Με αυτή την εντολή το ΝΧΤ θα (εριµένει µέχρι να (εράσει ένα 
συγκεκριµένο χρονικό διάστηµα 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
 
 
 
 
 
 
 
Στον (ίνακα ρυθµίσεων καθορίζουµε το χρονικό διάστηµα «Until» σε 

δευτερόλε(τα. 
 
 
 
Ε(εξήγηση συµβόλων 
 
Η εικόνα κάτω στο κέντρο εµφανίζει το χρονικό 

διάστηµα µετά α(ό τη (άροδο του ο(οίου η εντολή θα 
ε(ιτρέψει το (ρόγραµµα να (ροχωρήσει στην εκτέλεση της 
ε(όµενης εντολής.  

 
 
Μ�λοκ Αναµονής αισθητήρα αφής 
 
 

 
Αυτή η εντολή λέει στο ΝΧΤ να (εριµένει µέχρι να 

(ατηθεί/α(ελευθερωθεί το κουµ(ί σε έναν αισθητήρα αφής (touch sensor). 
 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
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Στον (ίνακα ρυθµίσεων καθορίζουµε τη θύρα (Port) στην ο(οία είναι 
συνδεδεµένος ο αισθητήρας. Εξ’ ορισµού ελέγχεται η θύρα εισόδου 1.  

Ε(ίσης δηλώνουµε (οια ενέργεια (Action) στον αισθητήρα αφής µας 
ενδιαφέρει: «Pressed», α(ελευθέρωση «Released» ή (άτηµα και 
α(ελευθέρωση «Bumped». 

Στο (λαίσιο ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα 
ρυθµίσεων µ(ορούµε να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την κατάσταση του 
διακό(τη του αισθητήρα αφής. (µε την (ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η 
ε(ικοινωνία του ΝΧΤ µε τον υ(ολογιστή µας είναι ενεργο(οιηµένη). 

Ε(εξήγηση συµβόλων  
 

1. Ο αριθµός (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου (αρακολουθείται - 
είναι συνδεδεµένος ο αισθητήρας µας.  

 
2. Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει την κατάσταση για 

την ο(οία η εντολή θα ε(ιτρέψει το (ρόγραµµα να 
(ροχωρήσει στην εκτέλεση της ε(όµενης εντολής.  

 
 
Μ�λοκ Αναµονής αισθητήρα φωτός 
 
 
 

Αυτή η εντολή λέει στο ΝΧΤ να (εριµένει µέχρι η ένταση της 
φωτεινότητας σε ένα αισθητήρα φωτός «να αυξηθεί (άνω α(ό / µειωθεί κάτω 
α(ό» µία αριθµητική τιµή (κατώφλι). 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
 

 
 
Στον (ίνακα ρυθµίσεων καθορίζουµε τη θύρα (Port) στην ο(οία είναι 

συνδεδεµένος ο αισθητήρας. Εξ’ ορισµού ελέγχεται η θύρα εισόδου 3. Ε(ίσης 
καθορίζουµε την τιµή της στάθµης του φωτός (ου θέλουµε το (ρόγραµµα να 
(εριµένει ώσ(ου να ε(ιτευχτεί σέρνοντας τον αντίστοιχο σύρτη (Until) είτε 
(ληκτρολογώντας τη στο αντίστοιχο (εδίο. Στη συνέχεια καθορίζουµε την 
(εριοχή (ου µας ενδιαφέρει ((άνω ή κάτω α(ό τη τιµή κατωφλίου). Η 
(εριοχή αυτή εµφανίζεται χρωµατισµένη κόκκινη.  

Αν αφήσουµε ενεργή την (αράµετρο της (αραγωγής φωτός «Generate 
light» της ρύθµισης της λειτουργίας (Function) τότε ο αισθητήρας φωτός 
εκ(έµ(ει τη δική του υ(έρυθρη ακτινοβολία. ∆ιαφορετικά, αν 
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α(ενεργο(οιήσουµε δηλαδή, τη συγκεκριµένη (αράµετρο τότε ο αισθητήρας 
θα ανιχνεύει την ένταση του φωτός α(ό το (εριβάλλον.  

Στο (λαίσιο ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα 
ρυθµίσεων µ(ορούµε να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την τρέχουσα στάθµη 
του φωτός. (µε την (ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η ε(ικοινωνία του ΝΧΤ µε τον 
υ(ολογιστή µας είναι ενεργο(οιηµένη). 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων  
 
1. Ο αριθµός (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου (αρακολουθείται - 

είναι συνδεδεµένος ο αισθητήρας µας.  
2. Η εικόνα κάτω στη µέση δηλώνει αν είναι 

ενεργο(οιηµένη ή (αραγωγή υ(έρυθρης ακτινοβολίας 
«Generated Light» στον αισθητήρα.  

3. Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει το σηµείο 
κατωφλίου στο ο(οίο η εντολή θα ε(ιτρέψει το (ρόγραµµα να ε(ιτρέψει το 
(ρόγραµµα να (ροχωρήσει στην εκτέλεση της ε(όµενης εντολής. 

 
Μ�λοκ αναµονής αισθητήρα ήχου 

 
 
 
Αυτή η εντολή λέει στο ΝΧΤ να (εριµένει µέχρι η ένταση του ήχου σε 

ένα αισθητήρα ήχου «να αυξηθεί (άνω α(ό/ µειωθεί κάτω α(ό» µια 
αριθµητική τιµή (κατώφλι). 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
 

 
 
Στον (ίνακα ρυθµίσεων καθορίζουµε τη θύρα (Port) στην ο(οία είναι 

συνδεδεµένος ο αισθητήρας. Εξ’ ορισµού ελέγχεται η θύρα εισόδου 2. Ε(ίσης 
καθορίζουµε την τιµή της στάθµης του ήχου (ου θέλουµε το (ρόγραµµα να 
(εριµένει ώσ(ου να ε(ιτευχτεί σέρνοντας τον αντίστοιχο σύρτη (Until) είτε 
(ληκτρολογώντας τη στο αντίστοιχο (ου µας ενδιαφέρει ((άνω ή κάτω α(ό 
τη τιµή κατωφλίου). Η (εριοχή αυτή εµφανίζεται χρωµατισµένη κόκκινη.  

Στο (λαίσιο ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα 
ρυθµίσεων µ(ορούµε να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την τρέχουσα στάθµη 
του ήχου. Με την (ροϋ(όθεση ότι η ε(ικοινωνία του ΝΧΤ µε τον υ(ολογιστή 
µας να είναι ενεργο(οιηµένη.  
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Ε(εξήγηση συµβόλων  
1. Ο αριθµός (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου (αρακολουθείται - 

είναι συνδεδεµένος ο αισθητήρας µας. 
2. Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει το σηµείο κατωφλιού 

στο ο(οίο η εντολή θα ε(ιστρέψει το (ρόγραµµα να (ροχωρήσει 
στην εκτέλεση της ε(όµενης εντολής.  

 
Μ�λοκ Αναµονής αισθητήρα υ�έρηχων 
 
 

 
Αυτή η εντολή λέει στο ΝΧΤ να (εριµένει µέχρι η α(όσταση α(ό κά(οιο 

εµ(όδιο (ου θα ανιχνευθεί α(ό ένα αισθητήρα υ(ερήχων «να αυξηθεί (άνω 
α(ό/ µειωθεί κάτω α(ό» µια αριθµητική τιµή (κατώφλι). 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
 

 
 
Στον (ίνακα ρυθµίσεων καθορίζουµε τη θύρα (Port) στην ο(οία είναι 

συνδεδεµένος ο αισθητήρας. Εξ’ ορισµού ελέγχεται η θύρα εισόδου 4. Ε(ίσης 
καθορίζουµε την τιµή της α(όστασης (ου θέλουµε το (ρόγραµµα να 
(εριµένει ώσ(ου να ε(ιτευχτεί σέρνοντας τον αντίστοιχο σύρτη (Until) είτε 
(ληκτρολογώντας τη στο αντίστοιχο (ου µας ενδιαφέρει ((άνω ή κάτω α(ό 
τη τιµή κατωφλίου). Η (εριοχή αυτή εµφανίζεται χρωµατισµένη κόκκινη.  

Στο (λαίσιο ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα 
ρυθµίσεων µ(ορούµε να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την τρέχουσα α(όσταση 
α(ό κά(οιο εµ(όδιο. Με την (ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η ε(ικοινωνία του ΝΧΤ 
µε τον υ(ολογιστή µας είναι ενεργο(οιηµένη. 

 
 
Ε(εξήγηση συµβόλων  
Ο αριθµός (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου (αρακολουθείται 

- είναι συνδεδεµένος ο αισθητήρας µας. 
Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει το σηµείο κατωφλιού στο ο(οίο 

η εντολή θα ε(ιτρέψει το (ρόγραµµα να (ροχωρήσει στην εκτέλεση 
της ε(όµενης εντολής. 

 
Μ�λοκ αναµονής χρονοµετρητή 
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Ο µικροε(εξεργαστής ΝΧΤ διαθέτει 3 εσωτερικούς χρονοµετρητές. Όταν 
ένα (ρόγραµµα ξεκινάει, αυτοί οι χρονοµετρητές ξεκινάνε αυτόµατα να 
µετράνε το χρόνο (ου (ερνάει. Αυτή η εντολή λέει στο ΝΧΤ να (εριµένει 
µέχρι η τιµή του χρόνου σε ένα χρονοµετρητή να «ξε(εράσει/ να µειωθεί 
κάτω α(ό» µία αριθµητική τιµή (κατώφλι).  

 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
 

 
 
Στον (ίνακα ρυθµίσεων ορίζουµε (ρώτα τον χρονοµετρητή (Timer) (ου 

θέλουµε να (αρατηρήσουµε και καθορίζουµε τον χρόνο (ου θέλουµε να 
(εριµένει ώσ(ου να ε(ιτευχτεί (ληκτρολογώντας τον στο αντίστοιχο (εδίο 
(Until). 

Για να µηδενίσουµε έναν χρονοµετρητή ε(ιλέγουµε στη ρύθµιση της 
ενέργειας (Action) αντί για την (αράµετρο «Read» τη «Reset». Στο (λαίσιο 
ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα ρυθµίσεων µ(ορούµε 
να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή τον χρόνο (ου έχει διανυθεί (µε την 
(ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η ε(ικοινωνία του ΝΧΤ µε τον υ(ολογιστή µας είναι 
ενεργο(οιηµένη).  

 
Ε(εξήγηση συµβόλων  
Η εικόνα κάτω στη µέση δηλώνει την ενέργεια: 

(αρακολούθηση του χρόνου (read) ή µηδενισµός του χρονοετρητή 
(reset).  

Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει τον αριθµό του χρονοµετρητή (ου 
(αρακολουθείται. 

 Μ�λοκ αναµονής αισθητήρα �εριστροφής 
 
Σε κάθε κινητήρα του (ακέτου ΝΧΤ υ(άρχει και ένας ενσωµατωµένος 

αισθητήρας (εριστροφής. Αντίστοιχα ο µικρου(ολογιστής ΝΧΤ διαθέτει τρείς 
(3) εσωτερικούς µετρητές για την (εριστροφή κάθε κινητήρα στις θύρες 
εξόδου του. Αυτή η εντολή λέει στο ΝΧΤ να (εριµένει µέχρι η (εριστροφή (ου 
(ραγµατο(οιείται σε ένα αισθητήρα (εριστροφής «να αυξηθεί (άνω α(ό/ 
µειωθεί κάτω α(ό» µία αριθµητική τιµή (κατώφλι).  

 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
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Στον (ίνακα ρυθµίσεων ε(ιλέγουµε (ρώτα τον κινητήρα (ου θέλουµε 

να ελέγξουµε (Port). 
Ε(ίσης καθορίζουµε τη φορά (εριστροφής (ου µας ενδιαφέρει και την 

τιµή της (εριστροφής (ου θέλουµε το (ρόγραµµα να (εριµένει ώσ(ου 
(ληκτρολογώντας τη στο αντίστοιχο (εδίο (Until). Στη συνέχεια καθορίζουµε 
την (εριοχή (ου µας ενδιαφέρει ((άνω ή κάτω α(ό τη τιµή κατωφλίου). Για 
να µηδενίσουµε τον µετρητή για την (εριστροφή ε(ιλέγουµε στη ρύθµιση της 
ενέργειας (Action) αντί για την (αράµετρο «Read΄» τη «Reset». Έτσι αν 
θέλουµε να ξεκινήσουµε α(ό την αρχή µία µέτρηση για την (εριστροφή (ου 
θα (ραγµατο(οιήσει κά(οιος κινητήρας, στο (ρόγραµµα (ου θα 
δηµιουργήσουµε θα (ρέ(ει να το(οθετήσουµε (ιο µ(ροστά µία εντολή 
αισθητήρα (εριστροφής µε ε(ιλεγµένη την (αράµετρο «Reset», για να 
µηδενίσουµε τον αντίστοιχο µετρητή (εριστροφής. Στο (λαίσιο 
ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα ρυθµίσεων µ(ορούµε 
να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την τρέχουσα (εριστροφή (ου έχει 
(ραγµατο(οιηθεί. (µε την (ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η ε(ικοινωνία του ΝΧΤ µε 
τον υ(ολογιστή µας είναι ενεργο(οιηµένη). 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων  
1. Το γράµµα (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου (αρακολουθείται - 

είναι συνδεδεµένος ο αισθητήρας. 
2. Η εικόνα κάτω στη µέση δηλώνει την κατεύθυνση 

(ρος στην ο(οία θα (ραγµατο(οιηθεί η µέτρηση.  
3. Η εικόνα κάτω δεξιά δηλώνει την ενέργεια: 

(αρακολούθηση των (εριστροφών «Read» ή µηδενιοσµός του 
µετρητή «Reset». 

  
 
Μ�λοκ Αναµονής για λήψη µηνύµατος 
 

 
Αυτή η εντολή λέει στο ΝΧΤ να (εριµένει µέχρι να λάβουµε ένα 

συγκεκριµένο µήνυµα ασύρµατα. Για να µ(ορέσει να γίνει α(οστολή και 
λήψη µηνυµάτων θα (ρέ(ει οι µικροϋ(ολογιστές ΝΧΤ (ου θα συµµετέχουν 
στην ανταλλαγή µηνυµάτων να έχουν ρυθµιστεί κατάλληλα για ασύρµατη 
ε(ικοινωνία ο(ότε και να τους έχει α(οδοθεί ένας αριθµός σύνδεσης 
(connection number). 

 
 
 



45 

Μεσολόγγι 2014 

Πίνακας Ρυθµίσεων 
 

 
 
Στον (ίνακα ρυθµίσεων δηλώνουµε το είδος του µηνύµατος (Message) 

(κείµενο «Text», αριθµό «Number» ή λογικό αριθµό «Logic») (ου 
(εριµένουµε να α(οσταλεί στο ΝΧΤ µας, και να καθορίζουµε το ακριβές 
(εριεχόµενο του (ρος σύγκριση. Στη συνέχεια ε(ιλέγουµε τον αριθµό της 
θυρίδας ταχυδροµείου (Mailbox) ό(ου το µήνυµα θα α(οθηκευτεί στο ΝΧΤ 
µας. Το (ρόγραµµα µας θα (εριµένει µέχρι να έρθει ένα εισερχόµενο µήνυµα 
στο ο(οίο υ(άρχει το συγκεκριµένο (εριεχόµενο (ου έχουµε καθορίσει.  

 
Ε(εξήγηση συµβόλων  
 
Η εικόνα κάτω στη µέση δηλώνει το είδος του µηνύµατος: 

κείµενο «Text», αριθµός «Number» ή λογικός αριθµός «Logic». 
Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει τον αριθµό της θυρίδας. 
 

 Μ�λοκ αναµονής �λήκτρου ΝΧΤ 
 
Αυτή η εντολή λέει στο ΝΧΤ να (εριµένει µέχρι να 

(ατηθεί/α(ελευθερωθεί κά(οιο α(ό τα (λήκτρα (ου βρίσκονται (άνω στο 
ΝΧΤ. Την εντολή αυτή µ(ορούµε να την το(οθετήσουµε µετά α(ό µία εντολή 
εµφάνισης έτσι ώστε να µ(ορεί κά(οιος να διαβάσει τα στοιχεία (ου 
εµφανίζονται στην οθόνη χωρίς να υ(άρχει χρονικό (εριθώριο, ο(ότε και 
µόνο τότε να (ατήσει κά(οιο (λήκτρο του ΝΧΤ για να συνεχιστεί η εκτέλεση 
του (ρογράµµατος. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων 

 
 
Στον (ίνακα ρυθµίσεων δηλώνουµε το (λήκτρο (Button) (ου 

ε(ιθυµούµε (ανάµεσα στα enter δεξί και αριστερό (λήκτρο).  
Ε(ίσης δηλώνουµε (οια ενέργεια (Action) στον αισθητήρα αφής µας 

ενδιαφέρει: «Pressed», α(ελευθέρωση «Released» ή (άτηµα και 
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α(ελευθέρωση «Bumped». Στο (λαίσιο ανατροφοδότησης στην αριστερή 
(λευρά του (ίνακα ρυθµίσεων µ(ορούµε να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την 
κατάσταση του ε(ιλεγµένου (λήκτρου. (µε την (ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η 
ε(ικοινωνία του ΝΧΤ µε τον υ(ολογιστή µας είναι ενεργο(οιηµένη). 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων 
1. Η εικόνα στη µέση δεξιά εµφανίζει το (λήκτρο (ου 

(αρακολουθείται: (ορτοκαλί (enter) ή γκρι αριστερό (left) ή δεξιό 
βελάκι (right).  

2. Η εικόνα κάτω δεξιά δηλώνει την ενέργεια (ου έχει 
ε(ιλεγεί: (άτηµα διακό(τη, α(ελευθέρωση ή (άτηµα και α(ελευθέρωση. 

 
Μ�λοκ Ε�ανάληψης Loop Block 
 
 
 
 
 

Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (ούµε στο ροµ(ότ µας να 
ε(αναλάβει µία σειρά εντολών. Μ(ορούµε να καθορίσουµε η ε(ανάληψη 
αυτή να συµβεί για κά(οιο συγκεκριµένο αριθµό φορών ή για (άντα 
(ατέρµονα βρόγχο) είτε να τερµατιστεί όταν ικανο(οιηθεί κά(οια συνθήκη: 
(.χ. να ικανο(οιηθεί µία λογική συνθήκη, να λήξει ένα συγκεκριµένο χρονικό 
διάστηµα, να συµβεί κά(οιο γεγονός σε κά(οιο συγκεκριµένο αισθητήρα. 

 
Μέσω της ρύθµισης (Control) του (ίνακα ρυθµίσεων µ(ορούµε να 

καθορίσουµε αν το ροµ(ότ µας θα ε(αναλάβει µία σειρά εντολών συνέχεια 
«Forever», για κά(οιο χρονικό διάστηµα «Time», για έναν ορισµένο αριθµό 
φορών «Count», µέχρι να ε(αληθευτεί µία λογική (ράξη «Logic» ή µέχρι να 
συµβεί ένα συγκεκριµένο γεγονός σε κά(οιο συγκεκριµένο αισθητήρα 
«Sensor» τον ο(οίο δηλώνουµε για την (ερί(τωση αυτή στη ρύθµιση του 
αισθητήρα (Sensor). Ανάλογα µε τις ε(ιλογές µας στον (ίνακα ρυθµίσεων η 

εντολή αυτή µ(ορεί να (άρει τις (αρακάτω µορφές 
 
Ε�ανάληψη �αντοτινή 
Με αυτήν την εντολή, το τµήµα του (ρογράµµατος εντός του 

βόγχου ε(ανάληψης, θα ε(αναλαµβάνεται συνεχώς το «Forever» 
µέχρι εµείς να διακόψουµε την εκτέλεση του (ρογράµµατος. 

 
 
 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
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Ε�ανάληψη για χρόνο  
Με αυτήν την εντολή, το τµήµα του (ρογράµµατος 

εντός του βρόχου ε(ανάληψης, θα ε(αναλαµβάνεται µέχρι 
να (εράσει ο χρόνος σε δευτερόλε(τα «Seconds» (ου έχουµε 
καθορίσει στο (ίνακα ρύθµισης της. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
 

 
 
Ε�ανάληψη για ν φορές  
 
Με αυτήν την εντολή, το τµήµα του (ρογράµµατος 

εντός του βρόγχου ε(ανάληψης, θα ε(αναληφθεί τόσες φορές 
«count», όσες έχουµε καθορίσει στο (ίνακα ρύθµισης της. 

 
 
Πίνακας Ρυθµίσεων  
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 

Ε�ανάληψη µέχρι να 
Με αυτήν την εντολή, το τµήµα του (ρογράµµατος 

εντός του βρόγχου ε(ανάληψης, θα ε(αναλαµβάνεται 
µέχρι να ε(αληθευτεί µία λογική συνθήκη «Logic» (ου 
έχουµε καθορίσει στο (ίνακα ρύθµισης της. 

 
Στην (ερί(τωση αυτή 

εµφανίζεται ένα σηµείο εισόδου 
λογικού αριθµού. Θα (ρέ(ει να 
καλωδιώσουµε το σηµείο αυτό, 
α(ό κά(οιο αντίστοιχο σηµείο 
εξόδου του κατανεµητή 
δεδοµένων (data hub) µιας 
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άλλης εντολής, για να εισάγουµε ένα λογικό όρισµα (ρος σύγκριση. 
 
Πίνακας Ρυθµίσεων  
 
 
 
 
 

Ε�ανάληψη µέχρι να α�ό αισθητήρα 
Με αυτήν την εντολή, το τµήµα του 

(ρογράµµατος εντός του βρόγχου ε(ανάληψης, θα 
ε(αναλαµβάνεται µέχρι να συµβεί ένα 

συγκεκριµένο γεγονός σε ένα συγκεκριµένο αισθητήρα «Sensor» (ου έχουµε 
καθορίσει στο (ίνακα ρύθµισης της. 

 
Με µια εντολή ε(ανάληψης µε αισθητήρα αφής, για (αράδειγµα, 

µ(ορούµε αν κθορίσουµε το ροµ(ότ µας να ε(αναλαµβάνει µία σειρά 
εντολών µέχρι να (ατηθεί ο διακό(της αφής (ου (ροσδιορίσαµε. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων  

 
 
Ε(εξήγηση συµβόλων 
 
1. Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει τον αριθµό των ε(αναλήψεων: 

συνέχεια [σύµβολο ∞], µέχρι να συµβεί κά(οιο γεγονός το ο(οίο θα 
ανιχνεύσει ένας αισθητήρας (sensor), µέχρι να συµβεί κά(οιο γεγονός το 
ο(οίο θα ανισχνεύσει ένας αισθητήρας (sensor), µέχρι να (εράσει ένα 
συγκεκριµένο χρονικό διάστηµα (time), συγκεκριµένος αριθµός (count), ή 
µέχρι να ισχύσει µία συγκεκριµένη λογική (ρόταση (logic). Αν ε(ιλέξουµε ο 
αριθµός των ε(αναλήψεων να ελέγχεται α(ό κά(οιον αισθητήρα τότε το 
εικονίδιο της εντολής αυτής θα ε(εκταθεί, συµ(εριλαµβάνοντας και το 
σύµβολο του αντίστοιχου αισθητήρα, ενώ στον (ίνακα ρυθµίσεων θα 
εµφανιστούν και οι ανάλογες ε(ιλογές. 

2. Αν καθορίσουµε ο έλεγχος της ε(ανάληψης να γίνει α(ό κά(οια 
λογική τιµή «Logic» και όχι α(ό κά(οιον αισθητήρα θα εµφανιστεί ένα 
σηµείο εισόδου µέσω του ο(οίου µ(ορούµε να στείλουµε µία τιµή ως είσοδο 
α(ό κά(οιο αντίστοιχο σηµείο εξόδου του κατανεµητή δεδοµένων (data hub) 
µιας άλλης εντολής.  

3. Αν σε αυτή εµφανίζεται ένα σηµείο εισόδου λογικού αριθµού, 
θα (ρέ(ει να καλωδιώσουµε το σηµείο αυτό α(ό κά(οιο αντίστοιχο σηµείο 
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εξόδου του κατανεµητή δεδοµένων (data hub) µιας άλλης εντολής, για να 
εισάγουµε ένα λογικό όρισµα (ρος σύγκριση. 

4. Αν τσεκάρουµε την ε(ιλογή εµφάνισης µετρητή «Show 
Counter», θα εµφανιστεί ένα σηµείο εξόδου µέσω του ο(οίου 
µ(ορούµε να στείλουµε την τιµή του 
αριθµού των ε(αναλήψεων (ου έχουν γίνει 
µέχρι τότε ως είσοδο (ρος κά(οιο αντίστοιχο 
σηµείο εισόδου του κατανεµητή δεδοµένων 
(data hub) µιας άλλης εντολής. 

 
Με µία εντολή ε(ιλογής δηµιουργούνται µέσα στο (ρόγραµµα δύο 

(ιθανές διαδροµές (µονο(άτια) τις ο(οίες µ(ορεί να ακολουθήσει το 
(ρόγραµµα µας. Α(ό αυτά τα δύο µονο(άτια το (ρόγραµµα θα ακολουθήσει 
µόνο το ένα, ανάλογα µε την κατάσταση (ου θα έχει διαµορφωθεί εκείνη τη 
στιγµή, µετά α(ό την (ραγµατο(οίηση ενός ελέγχου. Με αυτήν την εντολή το 
ροµ(ότ µας θα ακολουθήσει µία σειρά εντολών ανάµεσα α(ό δύο (ιθανές 
διαδροµές, ανάλογα µε τη συνθήκη (ου θα ε(ικρατεί τη στιγµή εκείνη. 

 
Ανάλογα µε τις ε(ιλογές µας στον (ίνακα ρυθµίσεων η εντολή αυτή 

µ(ορεί να (άρει τις (αρακάτω µορφές: 
 
 
Ε�ιλογή α�ό τιµή 

 
Με την εντολή αυτή αν τη στιγµή (ου γίνει ο έλεγχος µία 

µεταβλητή «Value» βρεθεί αληθής (true), το (ρόγραµµα θα 
ακολουθήσει τη σειρά των εντολών (ου βρίσκεται στη (άνω 
(λευρά, διαφορετικά αν η µεταβλητή βρεθεί ψευδής (false) θα 
ακολουθηθεί η σειρά των εντολών (ου βρίσκεται στη κάτω 
(λευρά. Στην (ερί(τωση αυτή εµφανίζεται  ένα σηµείο εισόδου 
λογικού αριθµού. Θα (ρέ(ει να καλωδιώσουµε το σηµείο αυτό, 

α(ό κά(οιο αντίστοιχο σηµείο εξόδου του κατανεµητή δεδοµένων (data hub) 
µιας άλλης εντολής, για να εισάγουµε ένα λογικό όρισµα (ρος σύγκριση. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων  

 
Στον (ίνακα ρυθµίσεων δηλώνουµε τον τύ(ο (Type) (ου θέλουµε να 

έχει η µεταβλητή µας ανάµεσα σε λογική τιµή «Logic», αριθµό «Number» και 
κείµενο «Text». 
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Στην (ερί(τωση (ου δηλώσουµε µία µεταβλητής τύ(ου αριθµού ή 

κειµένου µ(ορούµε να αλλάξυµε και τς τιµές (ου θα δέχεται αυτή στη  
συνθήκη σύγκρισης (Conditions). Αν µάλιστα α(ενεργο(οιήσουµε την 
ε(ιλογή εµφάνισης «Flat view» τότε (ορούµε να (ροσθέσουµε και ε(ι(λέον 
τιµές για τη συνθήκη σύγκρισης (ατώντας το (λήκτρο +, κάτι (ου θα έχει ως 
συνέ(εια τη δηµιουργία ε(ι(λέον (ιθανών διαδροµών. 

 
Για να το(οθετήσουµε τις κατάλληλες εντολές 

σε κάθε ένα α(ό τα µονο(άτια αυτά, µ(ορούµε να 
συµβουλευτούµε τα καρτελάκια στην (άνω (λευρά 
της εντολής αυτής, (άνω α(ό τα ο(οία εµφανίζεται 
το όνοµα κάθε διαδροµής. 

 
 
Ε�ιλογή α�ό αισθητήρα 
Με την εντολή αυτή αν τη στιγµή (ου γίνει ο 

έλεγχος συµβεί ένα συγκεκριµένο γεγονός σε ένα 
συγκεκριµένο αισθητήρα «Sensor», το (ρόγραµµα θα 
ακολουθήσει τη σειρά των εντολών (ου βρίσκεται στη 
(άνω (λευρά,  διαφορετικά, αν δεν ικανο(οιηθε η 
συνθήκη (ου θέσαµε για τον συγκεκριµένο αισθητήρα, 

θα ακολουθηθεί η σειρά των εντολών (ου βρίσκεται στη κάτω (λευρά. Με µια 
εντολή ε(ιλογής µε αισθητήρα αφής, για (αράδειγµα, µ(ορούµε αν 
καθορίσουµε το ροµ(ότ µας να εκτελέσει τη µία σειρά εντολών (αυτή (ου 
βρίσκεται στη (άνω (λευρά) στην (ερί(τωση (ου ο διακό(της του αισθητήρα 
βρεθεί (ατηµένος τη στιγµή του ελέγχου, διαφορετικά (αν ο διακό(της του 
αισθητήρα βρεθεί α(ελευθερωµένος τη στιγµή του ελέγχου) να εκτελέσει την 
άλλη σειρά των εντολών (αυτή (ου βρίσκεται στη (άνω (λευρά). 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων  

 
Ε(εξήγηση συµβόλων 
 
1. Η εικόνα στην αρχή της εντολής αυτής δηλώνει το είδος του 

αισθητήρα ή κά(οια άλλη τιµή (ου ευθύνεται για τη λήψη της α(όφασης ως 
(ρος το (οια α(ό τις δύο διακλαδώσεις του (ρογράµµατος θα ακολουθηθεί. 
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2. Αν καθορίσουµε ο έλεγχος για τη λήψη της α(όφασης (control) 
να γίνει α(ό κά(οια τιµή «Value» και όχι α(ό κά(οιον αισθητήρα θα 
εµφανιστεί ένα σηµείο εισόδου µέσω του ο(οίου µ(ορούµε να στείλουµε µία 
τιµή ως είσοδο α(ό κά(οιο αντίστοιχο σηµείο εξόδου του κατανεµητή 
δεδοµένων (data hub)  µιας άλλης εντολής. 

3. Αν α(ενεργο(οιήσουµε την ε(ιλογή εµφάνισης «Flat view», θα 
αλλάξει η µορφή εµφάνισης της εντολής αυτής. Στο (άνω µέρος της τώρα 
εµφανίζονται δύο καρτελάκια µε τα ο(οία µ(ορούµε να δούµε και την άλλη 
διακλάδωση του (ρογράµµατος. 

 
Πλήρης �αλέτα (Complete Palete) 

 Μ�λοκ Ενεργειών 
Action Blocks 
 
 
 

Μ�λοκ Κινητήρα (Motor Block) 
Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (ούµε στο ροµ(ότ 

µας να ξεκινήσει ή να σταµατήσει τον κινητήρα (ου 
ορίζεται α(ό τη θύρα εξόδου στον (ίνακα ρυθµίσεων. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων 

 
Α(ό τον (ίνακα ρυθµίσεων µ(ορούµε να ρυθµίσουµε τη θύρα εξόδου 

(Port) στην ο(οία θέλουµε να ελέγξουµε τον κινητήρα, την κατεύθυνση της 
(εριστροφής (Direction) ή εναλλακτικά να (ούµε στον κινητήρα να 
σταµατήσει να κινείται, και την ισχύ (Power) µε την ο(οία θα τροφοδοτηθεί ο 
κινητήρας (κλίµακα 0-100). Όσο µεγαλύτερη ισχύ καθορίσουµε, τόσο (ιο 
γρήγορα θα (εριστρέφεται ο κινητήρας αυτός. 

Τέλος µ(ορούµε να καθορίσουµε τη διάρκεια (ου θα έχει η κίνηση 
(Duration): 

Αν ε(ιλέξουµε ο κινητήρας να (εριστραφεί για ένα συγκεκριµένο 
διάστηµα (σε (λήρεις (εριστροφές «Rotations», µοίρες (εριστροφής 
«Degrees» ή χρονικό διάστηµα «Seconds») το (ρόγραµµα θα (εριµένει να 
ολοκληρωθεί αυτή η κίνηση, (ροτού (ροχωρήσει στην εκτέλεση της ε(όµενης 
εντολής. Στην (ερί(τωση αυτή µ(ορούµε να καθορίσουµε και αν µε το (έρας 
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της (εριστροφής ο κινητήρας αυτός θα φρενάρει αστρα(ιαία «Brake» ή θα 
συνεχίσει να ολισθαίνει «Coast» µέχρι να σταµατήσει, λόγω τριβής, ενώ θα 
έχει αρχίσει η εκτέλεση της ε(όµενης εντολής (Next Action). 

Αν ε(ιλέξουµε ο κινητήρας να (εριστρέφεται συνεχώς «Unlimited» το 
(ρόγραµµα θα θέσει σε κίνηση τον κινητήρα και θα (εράσει αµέσως στην 
εκτέλεση της ε(όµενης εντολής. Στην (ερί(τωση αυτή χρησιµο(οιούµε, 
κά(οια άλλη εντολή (συνήθως αναµονής α(ό έναν αισθητήρα) αργότερα 
µέσα στο (ρόγραµµα µας, για να σταµατήσουµε τον κινητήρα αυτόν. 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων 
1. Το γράµµα (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα εξόδου 

στην ο(οία θέλουµε να ελέγξουµε τον κινητήρα 
2. Η εικόνα κάτω αριστερά εµφανίζει την κατεύθυνση 

(ρος την ο(οία θα κινηθεί ο κινητήρας. 
3. Η εικόνα κάτω στη µέση εµφανίζει την ισχύ του κινητήρα. 
4. Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει τη ρύθµιση της διάρκειας της 

κίνησης: αν έχει οριστεί σε συνεχόµενη «Unlimited» [σύµβολο ∞], µοίρες 
«Degrees», (εριστροφές «Rorations» ή δευτερόλε(τα «Seconds». 

Αν ε(ιλέξουµε ως ενέργεια τη διακο(ή της κίνησης του κινητήρα τότε 
στο κάτω µέρος της εντολής θα εµφανιστεί µόνο η εικόνα της διακο(ής, στα 
δεξιά. 

 
Μλ�οκ κινητήρα RCX 
Motor* Block (old) 
 
Αυτή η εντολή µας ε(ιτρέ(ει να ελέγξουµε τους (αλιούς 

κινητήρες α(ό τη σειρά RCX της Lego. Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να 
(ούµε στο ροµ(ότ µας να ξεκινήσει ή να σταµατήσει ένα κινητήρα. 

 
Σηµείωση: Για να συνδέσουµε ένα κινητήρα αυτού του τύ(ου στο ΝΧΤ 

(ρέ(ει να χρησιµο(οιήσουµε  το ασντίστοιχο καλώδιο (ροσαρµογής.  
 
Ε(εξήγηση συµβόλων 
1. Το γράµµα (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα εξόδου στην ο(οία 

θέλουµε να ελέγξουµε τον κινητήρα 
2. Η εικόνα κάτω αριστερά εµφανίζει την κατεύθυνση (ρος την 

ο(οία θα κινηθεί ο κινητήρας. 
3. Η εικόνα κάτω στη µέση εµφανίζει την ισχύ του κινητήρα.  
4. Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει τη ρύθµιση της διάρκειας της 

κίνησης: αν έχει οριστεί σε συνεχόµενη «Unlimited» [σύµβολο ∞], 
µοίρες «Degrees», (εριστροφές «Rorations» ή δευτερόλε(τα 
«Seconds». 

 
Αν ε(ιλέξουµε ως ενέργεια τη διακο(ή της κίνησης του κινητήρα τότε 

στο κάτω µέρος της εντολής αυτής θα εµφανιστεί µόνο η εικόνα της διακο(ής, 
στα δεξιά. 
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Μ�λοκ λαµ�τήρα RCX 
Lamp* Block 
 
 
Αυτή η εντολή µας ε(ιτρέ(ει να ελέγξουµε τους (αλιούς λαµ(τήρες α(ό 

τη σειρά RCX της Lego. Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (ούµε στο ροµ(ότ 
µας να ανάψει ή να σβήσει ένα λαµ(τήρα. 

 
Σηµείωση: Για να συνδέσουµε ένα λαµ(τήρα αυτού του τύ(ου στο ΝΧΤ 

(ρέ(ει να χρησιµο(οιήσουµε το αντίστοιχο καλώδιο (ροσαρµογής. 
 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
 
 
 
 
 
 
 
 
Α(ό τον (ίνακα ρυθµίσεων µ(ορούµε να ρυθµίσουµε τη θύρα εξόδου 

(Port) στην ο(οία θέλουµε να ελέγξουµε τον λαµ(τήρα και την ισχύ 
(Intensity) µε την ο(οία θα τροφοδοτηθεί αυτός (κλίµακα 0-100). Όσο 
µεγαλύτερη ισχύ καθορίσουµε, τόσο (ιο έντονο θα είναι το φως του 
λαµ(τήρα. 

Για να κλέισουµε ένα λαµ(τήρα ε(ιλέγουµε στη ρύθµιση της ενέργειας 
(Action) την (αράµετρο του σβησίµατος «Off». 
 

Ε(εξήγηση συµβόλων  
1. Το γράµµα (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα εξόδου στην 

ο(οία θέλουµε να ελέγξουµε τον λαµ(τήρα. 
2. Η εικόνα κάτω στη µέση δηλώνει την ενέργεια: 

άναµµα «On» ή σβήσιµο «Off» 
3. Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει την ένταση του 

λαµ(τήρα. 
 
 

Μλοκ ήχου Sound Block 
 
  
 

Μλοκ εµφάνισης Display Block 
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Μ�λοκ α�οστολής µηνύµατος 
Send Message Block  

 
 
Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (ούµε στο ΝΧΤ του ροµ(ότ µας να 

στείλει ένα µήνυµα ασύρµατα σε ένα άλλο NXT.  
Τη δυνατότητα α(οστολής και λήψης µηνυµάτων µ(ορούµε να τη 

χρησιµο(οιήσουµε όταν θέλουµε το ροµ(ότ µας να είναι σε θέση να 
ε(ικοινωνήσει µε ένα άλλο ΝΧΤ ροµ(ότ και να ανταλλάξει (ληροφορίες µαζί 
του. Μια άλλη εφαρµογή της ανταλλαγής µηνυµάτων για την (ερί(τωση (ου 
έχουµε και ένα δεύτερο τούβλο ΝΧΤ είναι να το χρησιµο(οιήσουµε ως 
συσκευή α(οµακρυσµένης διαχείρισης (remote control) µέσω του ο(οίου 
µ(ορούµε να στέλνουµε εντολές στο ροµ(ότ µας.  

Για να µ(ορέσει να γίνει α(οστολή και λήψη µηνυµάτων θα (ρέ(ει οι 
µικροϋ(ολογιστές ΝΧΤ (ου θα συµµετέχουν στην ανταλλαγή µηνυµάτων να 
έχουν ρυθµιστεί κατάλληλα για ασύρµατη ε(ικοινωνία ο(ότε και να τους έχει 
α(οδοθεί ένας αριθµός σύνδεσης (connection number). 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων  

 
 
Για να στείλουµε ένα µήνυµα (ρέ(ει (ρώτα να δηλώσουµε τον αριθµό 

σύνδεσης (Connection) του ΝΧΤ, στο ο(οίο θέλουµε να α(ευθυνθούµε (δέκτη) 
και στη συνέχεια να καθορίσουµε το είδος του µηνύµατος (Message) ανάµεσα 
στο κείµενο «text», αριθµό «number» ή λογικό αριθµό «logic». Στη συνέχεια 
αφού γράψουµε στο µήνυµα µας στο (εδίο Message (ρέ(ει να ε(ιλέξουµε τον 
αριθµό της θυρίδας ταχυδροµείου (mailbox) ό(ου το µήνυµα θα α(οθηκευτεί 
στο ΝΧΤ δέκτη. 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων 

 
1. Η εικόνα κάτω αριστερά δηλώνει το είδος του µηνύµατος: 

κείµενο «text», αριθµός «number» ή λογικός αριθµός 
«logic». 

2. Η εικόνα κάτω στη µέση εµφανίζει τον αριθµό της σύνδεσης. 
3. Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει τον αριθµό της θυρίδας. 

 
Μ�λοκ Αισθητήρων  
Sensor Blocks 
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Μ�λοκ αισθητήρα αφής 
Touch Sensor Block  

 
Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (άρουµε (ληροφορίες για την 

κατάσταση ενός αισθητήρα αφής σε ένα συγκεκριµένο σηµείο του 
(ρογράµµατος µας. Αν είχε (ροηγηθεί κά(οια στιγµή (ροηγουµένως, η 
ενέργεια (ου έχουµε δηλώσει στον (ίνακα ρυθµίσεων της εντολής, η εντολή 
αυτή θα µας ε(ιστρέφει το λογικό σήµα 1 (true). 

 
Σηµείωση: Για να µ(ορέσουµε να αξιο(οιήσουµε την (ληροφορία α(ό 

αυτήν την εντολή (ρέ(ει να καλωδιώσουµε το σηµείο της λογικής εξόδου του 
κατανεµητή δεδοµένων (data hub) της εντολής αυτής, (ρος κά(οιο αντίστοιχο 
σηµείο εισόδου µιας άλλης εντολής. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων  

 
 
 
 
 
 
 

Στον (ίνακα ρυθµίσεων καθορίζουµε τη θύρα (Port) στην ο(οία είναι 
συνδεδεµένος αισθητήρας. Εξ’ ορισµού ελέγχεται η θύρα εισόδου Νο 1. 
Ε(ίσης δηλώνουµε (οια ενέργεια (Action) στον αισθητήρα αφής µας 
ενδιαφέρει:  

«Pressed», α(ελευθέρωση «Released» ή (άτηµα και α(ελευθέρωση 
«Released». Η εντολή αυτή ε(ιστρέφει ως α(οτέλεσµα ένα λογικό αριθµό 
1=ναι ή 0=όχι (true η false) µέσω της καλωδίωσης δεδοµένων. 
 

Ε(εξήγηση συµβόλων  
1. Ο αριθµός (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου (αρακολουθείται 

– είναι συνδεδµένος ο αισθητήρας µας. 
2. Η εικόνα κάτω δηλώνει την ενέργεια (ου θα α(οστείλει το 

σήµα ενεργο(οίησης true: (άτηµα διακό(τη «Pressed», 
α(ελευθέρωση «Released» ή (άτηµα και α(ελευθέρωση 
«Bumped». 

3. Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει αυτόµατα µόλις 
το(οθετήσουµε την εντολή στην (εριοχή εργασίας. 
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Μ�λοκ αισθητήρα ήχου 
Sound Sensor Block  
 

Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (άρουµε (ληροφορίες για τη στάθµη 
του ήχου (ου ανιχνεύει ένας αισθητήρας ήχου σε ένα συγκεκριµένο σηµείο 
του (ρογράµµατος µας. Η εντολή αυτή λειτουργεί σαν ένας ανιχνευτής ήχου. 
Χρησιµο(οιώντας καλωδίωση δεδοµένων µ(ορούµε να στείλουµε τη 
τρέχουσα τιµή της στάθµης του ήχου σε ένα άλλο µ(λοκ καθώς και ένα λογικό 
αριθµό βασισµένο στο γεγονός εάν η στάθµη αυτή είναι µεγαλύτερη ή 
µικρότερη α(ό µία συγκεκριµένη αριθµητική τιµή (ου καθορίζουµε εµείς ως 
σηµείο κατωφλίου. 

Σηµείωση: (ρέ(ει να καλωδιώσουµε ένα τουλάχιστον σηµείο εξόδου του 
κατανεµητή δεδοµένων (data hub) της εντολής αυτής, (ρος κά(οιο σηµείο 
εξόδου του κατανεµητή δεοδµένων (data hub) της εντολής αυτής, (ρος κά(οιο 
αντίστοιχο σηµείο εισόδου µιας άλλης εντολής για να (αάρουµε (ληροφορίες 
α(ό αυτή την εντολή. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων  
 
 
 
  
 
 
 
Στον (ίνακα ρυθµίσεων καθορίζουµε τη θύρα (Port) στην ο(οία είναι 

συνδεδεµένος ο αισθητήρας. Εξ’ ορισµού ελέγχεται η θύρα εισόδου Nο 2. 
Ε(ίσης καθορίζουµε την τιµή της στάθµης του ήχου (ου θέλουµε να 
συγκρίνουµε σέρνοντας τον αντίστοιχο σύρτη (Compare) είτε 
(ληκτρολογώντας τη στο αντίστοιχο (εδίο. Στη συνέχεια καθορίζουµε την 
(εριοχή (ου µας ενδιαφέρει ((άνω ή κάτω α(ό τη τιµή κατωφλίου). Η 
(εριοχή αυτή εµφανίζεται χρωµατισµένη κόκκινη. 

Η εντολή αυτή θα µας ε(ιστρέψει ως α(οτέλεσµα ένα λογικό αριθµό 
1=ναι ή 0=όχι (true ή false) µέσω της καλωδίωσης δεδοµένων, ανάλογα µε το 
αν η στάθµη του ήχου βρίσκεται εντός της οριζόµενης (εριοχής ή όχι. Αν δεν 
(ειράξουµε καµία ρύθµιση του (ίνακα ρυθµίσεων τότε η εντολή αυτή θα µας 
ε(ιστρέψει το λογικό σήµα true για ε(ί(εδα στάθµης ήχου (άνω α(ό 50%. 

Στο (λαίσιο ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα 
ρυθµίσεων µ(ορούµε να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την τρέχουσα στάθµη 
του ήχου. (µε την (ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η ε(ικοινωνία του ΝΧΤ µε τον 
υ(ολογιστή µας είναι ενεργο(οιηµένη). 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων  
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1. Ο αριθµός (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου (αρακολουθείται – 
είναι συνδεδεµένος ο αισθητήρας µας. 

2.  Η εικόνα κάτω δεξιά δηλώνει τη στάθµη του ήχου (ου 
χρησιµο(οιείται ως σηµείο κατωφλιού. 

3. Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει αυτόµατα µόλις 
το(οθετήσουµε την εντολή στην (εριοχή εργασίας. 

 
Μ�λοκ αισθητήρα φωτός 
Light Sensor Block 
 

Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (άρουµε 
(ληροφορίες για τη στάθµη του φωτός (ου ανιχνεύει ένας αισθητήρας φωτός 
σε ένα συγκεκριµένο σηµείο του (ρογράµµατος µας. Χρησιµο(οιώντας 
καλωδίωση δεδοµένων µ(ορούµε να στείλουµε τη τρέχουσα τιµή της στάθµης 
του φωτός σε ένα άλλο µ(λοκ καθώς και ένα λογικό αριθµό βασισµένο στο 
γεγονός εάν η στάθµη αυτή είναι µεγαλύτερη ή µικρότερη α(ό µία 
συγκεκριµένη αριθµητική τιµή (ου καθορίζουµε εµείς ως σηµείο κατωφλίου. 

 
Σηµείωση: (ρέ(ει να καλωδιώσουµε ένα τουλάχιστον σηµείο εξόδου του 

κατανεµητή δεδοµένων (data hub) της εντολής αυτής, (ρος κά(οιο αντίστοιχο 
σηµείο εισόδου µιας άλλης εντολής για να (άρουµε (ληροφορίες α(ό αυτή 
την εντολή. 
 

Πίνακας Ρυθµίσεων  
 
 
 
 
 
 
 

Στον (ίνακα ρυθµίσεων καθορίζουµε τη θύρα (Port) στην ο(οία είναι 
συνδεδεµένος ο αισθητήρας. Εξ’ ορισµού ελέγχεται η θύρα εισόδου Νο 3. 
Ε(ίσης καθορίζουµε την τιµή της στάθµης του φωτός (ου θέλουµε να 
συγρίνουµε σέρνοντας τον αντίστοιχο σύρτη (Compare) είτε 
(ληκτρολογώντας τη στο αντίστοιχο (εδίο. Στη συνέχεια καθορίζουµε την 
(εριοχή (ου µας ενδιαφέρει ((άνω ή κάτω α(ό τη τιµή κατωφλιού). Η 
(εριοχή αυτή εµφανίζεται χρωµατισµένη κόκκινη. 

Η εντολή αυτή θα µας ε(ιστρέψει ως α(οτέλεσµα ένα λογικό αριθµό 
1=ναι ή 0=όχι (true ή false) µέσω της καλωδίωσης δεδοµένων, ανάλογα µε το 
αν η στάθµη του φωτός βρίσκεται εντός της οριζόµενης (εριοχής όχι. Αν 
αφήσουµε ενεργή την (αράµετρο της (αραγωγής φωτός «Generate light» της 
ρύθµισης της λειτουργίας (Function) τότε ο αισθητήρας φωτός εκ(έµ(ει τη 
δική του υ(έρυθρη ακτινοβολία. ∆ιαφορετικά, αν α(ενεργο(οιήσουµε 
δηλαδή, τη συγκεκριµένη (αράµετρο τότε ο αισθητήρας θα ανιχνεύει την 
ένταση του φωτός α(ό το (εριβάλλον. Στη δεύτερη (ερί(τωση η εντολή 
λειτουργεί σαν ένας ανιχνευτής της φωτεινότητας (ου υ(άρχει στο 
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(εριβάλλον (ου δραστηριο(οιείται το ροµ(ότ µας. Αν δεν (ειράξουµε καµία 
ρύθµιση του (ίνακα ρυθµίσεων τότε η εντολή αυτή θα µας ε(ιστρέψει το 
λογικό σήµα true για ε(ί(εδα στάθµης φωτός (άνω α(ό 50%. Στο (λαίσιο 
ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα ρυθµίσεων µ(ορούµε 
να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την τρέχουσα στάθµη του φωτός. (µε την 
(ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η ε(ικοινωνία του ΝΧΤ µε τον υ(ολογιστή µας είναι 
ενεργο(οιηµένη). 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων  

1. Ο αριθµός (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου (αρακολουθείται – 
είναι συνδεδεµένος ο αισθητήρας µας. 

2. Η εικόνα κάτω δεξιά δηλώνει το ε(ί(εδο του φωτός 
(ου χρησιµο(οιείται ως σηµείο κατωφλιού. 

3. Η εικόνα κάτω στη µέση δηλώνει αν είναι 
ενεργο(οιηµένη ή (αραγωγή υ(έρυθρης 
ακτινοβολίας (ε(ιλογή Generated Light) στον 
αισθητήρα. 

4. Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει 
αυτόµατα µόλις το(οθετήσουµε την εντολή στην (εριοχή 
εργασίας. 

 
Μ�λοκ αισθητήρα θερµοκρασίας 
Temperature Sensor Block 
 

Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (άρουµε (ληροφορίες 
για τη θερµοκρασία (ου ανιχνεύει ένας αισθητήρας 
θερµοκρασίας σε ένα συγκεκριµένο σηµείο του (ρογράµµατος µας. 
Χρησιµο(οιώντας καλωδίωση δεδοµένων µ(ορούµε να στείλουµε τη 
τρέχουσα τιµή της θερµοκρασίας σε ένα άλλο µ(λοκ καθώς και ένα λογικό 
αριθµό βασισµένο στο γεγονός εάν η τιµή αυτή είναι µεγαλύτερη ή µικρότερη 
α(ό µία συγκεκριµένη αριθµητική τιµή (ου καθορίζουµε εµείς ως σηµείο 
κατωφλίου. 

 
Σηµείωση: (ρέ(ει να καλωδιώσουµε ένα τουλάχιστον σηµείο εξόδου του 

κατανεµητή δεδοµένων (data hub) της εντολής αυτής, (ρος κά(οιο αντίστοιχο 
σηµείο εισόδου µιας άλλης εντολής για να (άρουµε (ληροφορίες α(ό αυτή 
την εντολή. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων  

 
Στον (ίνακα 

ρυθµίσεων καθορίζουµε τη 
θύρα (Port) στην ο(οία 
είναι συνδεδεµένος ο 
αισθητήρας. Ε(ίσης 
καθορίζουµε την τιµή της 
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θερµοκρασίας (ου θέλουµε να συγκρίνουµε σέρνοντας τον αντίστοιχο σύρτη 
(Compare) είτε (ληκτρολογώντας τη στο αντίστοιχο (εδίο. Στη συνέχεια 
καθορίζουµε την (εριοχή (ου µας ενδιαφέρει ((άνω ή κάτω α(ό τη τιµή 
κατωφλιού). Η (εριοχή αυτή εµφανίζεται χρωµατισµένη κόκκινη. Η εντολή 
αυτή θα µας ε(ιστρέψει ως α(οτέλεσµα ένα λογικό αριθµό 1=ναι ή 0=όχι (true 
ή false) µέσω της καλωδίωσης δεδοµένων, ανάλογα µε το αν η θερµοκρασία 
βρίσκεται εντός της οριζόµενης (εριοχής ή όχι. Αν δεν (ειράξουµε καµία 
ρύθµιση του (ίνακα ρυθµίσεων τότε η εντολή αυτή θα µας ε(ιστρέψει το 
λογικό σήµα true για ε(ί(εδα θερµοκρασίας κάτω 25ο C. Στο (λαίσιο 
ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα ρυθµίσεων µ(ορούµε 
να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την τρέχουσα στάθµη της θερµοκρασίας. (µε 
την (ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η ε(οικοινωνία του ΝΧΤ µε τον υ(ολογιστή µας 
είναι ενεργο(οιηµένη). 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων 

1. Ο αριθµός (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου 
(αρακολουθείται – είναι συνδεδεµένος ο 
αισθητήρας µας. 

2. Η εικόνα κάτω δεξιά δηλώνει το ε(ί(εδο της 
θερµοκρασίας (ου χρησιµο(οιείται ως σηµείο 
κατωφλιού. 

3. Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει αυτόµατα µόλις 
το(οθετήσουµε την εντολή στην (εριοχή εργασίας. 
 
Μ�λοκ αισθητήρα υ�ερηχων 
Ultrasonic Sensor Block 
 

 
Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (άρουµε (ληροφορίες για την 

α(όσταση στην ο(οία βρίσκεται κά(οιο εµ(όδιο, το(οθετηµένο µ(ροστά α(ό 
το σόναρ (αισθητήρα υ(ερήχων) του ροµ(ότ µας. Η µέγιστη α(όσταση στην 
ο(οία µ(ορεί να λειτουργήσει το σόναρ είναι 250 cm (100 inches). 
Χρησιµο(οιώντας καλωδίωση δεδοµένων µ(ορούµε να στείλουµε τη 
τρέχουσα τιµή της α(όστασης α(ό ένα εµ(όδιο σε ένα άλλο µ(λοκ καθώς και 
ένα λογικό αριθµό βασισµένο στο γεγονός εάν η στάθµη αυτή είναι 
µεγαλύτερη ή µικρότερη α(ό µία συγκεκριµένη αριθµητική τιµή (ου 
καθορίζουµε εµείς ως σηµείο κατωφλίου. 

Σηµείωση: Πρέ(ει να καλωδιώσουµε ένα τουλάχιστον σηµείο εξόδου του 
κατανεµητή δεδοµένων (data hub) της εντολής αυτής, (ρος κά(οιο αντίστοιχο 
σηµείο εισόδου µιας άλλης εντολής για να (άρουµε (ληροφορίες α(ό αυτή 
την εντολή. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων  
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Στον (ίνακα ρυθµίσεων καθορίζουµε τη θύρα (Port) στην ο(οία είναι 

συνδεδεµένος ο αισθητήρας. Εξ’ ορισµού ελέγχεται η θύρα εισόδου Nο 4. 
Ε(ίσης καθορίζουµε την τιµή της α(όστασης (ου θέλουµε να συγκρίνουµε 
σέρνοντας τον αντίστοιχο σύρτη (Compare) είτε (ληκτρολογώντας τη στο 
αντίστοιχο (εδίο. Στη συνέχεια καθορίζουµε την (εριοχή (ου µας ενδιαφέρει 
((άνω ή κάτω α(ό τη τιµή κατωφλίου). Η (εριοχή αυτή εµφανίζεται 
χρωµατισµένη κόκκινη. 

Η εντολή αυτή θα µας ε(ιστρέψει ως α(οτέλεσµα ένα λογικό αριθµό 
1=ναι ή 0=όχι (true ή false) µέσω της καλωδίωσης δεδοµένων, ανάλογα µε το 
αν η α(όσταση α(ό ένα εµ(όδιο βρίσκεται εντός της οριζόµενης (εριοχής ή 
όχι. Αν δεν (ειράξουµε καµία ρύθµιση του (ίνακα ρυθµίσεων τότε η εντολή 
αυτή θα µας ε(ιστρέψει το λογικό σήµα true όταν η α(όσταση α(ό ένα 
εµ(όδιο είναι µικρότερη α(ό 50 ίντσες (127 cm).  

Στο (λαίσιο ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα 
ρυθµίσεων µ(ορούµε να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την τρέχουσα α(όσταση 
α(ό κά(οιο εµ(όδιο. (µε την (ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η ε(ικοινωνία του ΝΧΤ 
µε τον υ(ολογιστή µας είναι ενεργο(οιηµένη). 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων 
Ο αριθµός (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου 

(αρακολουθείται – είναι συνδεδεµένος ο αισθητήρας µας. 
Η εικόνα κάτω δεξιά δηλώνει την α(όσταση (ου 

χρησιµο(οιείται ως σηµείο κατωφλιού. 
Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει αυτόµατα µόλις 

το(οθετήσουµε την εντολή στην (εριοχή εργασίας. 
 
 

Μ�λοκ ΝΧΤ �λήκτρων NXT Buttons Block  
 
 
Αυτήν η εντολή στέλνει ένα λογικό σήµα true µέσω της καλωδίωσης 

δεδοµένων όταν δράσουµε κατάλληλα (άνω σε κά(οιο α(ό τα (λήκτρα (οτ 
βρίσκονται (άνω στο ΝΧΤ. Αν είχε (ροηγηθεί κά(οια στιγµή (ροηγουµένως, 
η ενέργεια (ου έχουµε δηλώσει στον (ίνακα ρυθµίσεων της εντολής για ένα 
συγκεκριµένο (λήκτρο του τούβλου ΝΧΤ, η εντολή αυτή θα µας ε(ιστρέφει το 
λογικό σήµα 1 (true). 

Σηµείωση: Για να µ(ορέσουµε να αξιο(οιήσουµε την (ληροφορία α(ό 
αυτήν την εντολή (ρέ(ει να καλωδιώσουµε το σηµείο της λογικής εξόδου του 
κατανεµητή δεδοµένων (data hub) της εντολής αυτής, (ρος κά(οιο αντίστοιχο 
σηµείο εισόδου µιας άλλης 
εντολής. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
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Στον (ίνακα ρυθµίσεων δηλώνουµε το (λήκτρο (Button) (ου 

ε(ιθυµούµε (ανάµεσα στα enter δεξί και αριστερό (λήκτρο). 
Ε(ίσης δηλώνουµε (οια ενέργεια (Action) στον αισθητήρα αφής µας 

ενδιαφέρει: «Pressed»», α(ελευθέρωση «Released» ή (άτηµα και 
α(ελευθέρωση «Bumped». Η εντολή αυτή ε(ιστρέφει ως α(οτέλεσµα ένα 
λογικό αριθµό 1=ναι ή 0=όχι (true ή false). 

Στο (λαίσιο ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα 
ρυθµίσεων µ(ορούµε να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την κατάσταση του 
ε(ιλεγµένου (λήκτρου. (Με την (ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η ε(ικοινωνία του 
ΝΧΤ µε τον υ(ολογιστή µας είναι ενεργο(οιηµένη). 
 

Η εικόνα στη µέση δεξιά εµφανίζει το (λήκτρο (ου (αρακολουθείται: 
(ορτοκαλί (enter) ή γκρι  αριστερό (left) ή δεξιό βελάκι (right). 

Η εικόνα κάτω δεξιά δηλώνει την ενέργεια (ου θα 
α(οστείλει το σήµα ενεργο(οίησης true: (άτηµα διακό(τη, 
α(ελευθέρωση ή (άτηµα και α(ελευθέρωση. 

Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει αυτόµατα 
µόλις το(οθετήσουµε την εντολή στην (εριοχή εργασίας. 

  
 

 
Μ�λοκ αισθητήρα �εριστροφής 
Rotation Sensor Block 
 
 

Σε κάθε κινητήρα του (ακέτου ΝΧΤ υ(άρχει και ένας ενσωµατωµένος 
αισθητήρας (εριστροφής. Αντίστοιχα ο µικροϋ(ολογιστής ΝΧΤ διαθέτει 3 
εσωτερικούς µετρητές για την (εριστροφή κάθε κινητήρα στις θύρες εξόδου 
του. Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (άρουµε (ληροφορίες για τη 
γωνιακή µετατό(ιση ((εριστροφή) (ου έχει (ραγµατο(οιήσει ένας κινητήρας 
σε µοίρες degrees (µία (λήρη (εριστροφή είναι 360ο  ή σε (λήρεις 
(εριστροφές.  

Χρησιµο(οιώντας καλωδίωση δεδοµένων µ(ορούµε να στείλουµε τη 
τρέχουσα τιµή της (εριστροφής σε ένα άλλο µ(λοκ καθώς και ένα λογικό 
αριθµό βασισµένο στο γεγονός εάν η τιµή αυτή είναι µεγαλύτερη ή µικρότερη 
α(ό µία συγκεκριµένη αριθµητική τιµή (ου καθορίζουµε εµείς ως σηµείο 
κατωφλιού. 

Σηµείωση: Πρέ(ει 
να καλωδιώσουµε ένα 
τουλάχιστον σηµείο 
εξόδου κατανεµητή 
δεδοµένων (data hub) της 
εντολής αυτής, (ρος 
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κά(οιο αντίστοιχο σηµείο εισόδου µιας άλλης εντολής για να (άρουµε 
(ληροφορίες α(ό αυτή την εντολή. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων  
 
 
Στον (ίνακα ρυθµίσεων ε(ιλέγουµε (ρώτα τον κινητήρα (ου θέλουµε 

να ελέγξουµε (Port). Ε(ίσης καθορίζουµε τη φορά (εριστροφής (ου µας 
ενδιαφέρει και την τιµή της (εριστροφής (ου θέλουµε να συγκρίνουµε, 
(ληκτρολογώντας τη στο αντίστοιχο (εδίο (Compare). Στη συνέχεια 
καθορίζουµε την (εριοχή (ου µας ενδιαφέρει ((άνω ή κάτω α(ό τη τιµή 
κατωφλίου). Η εντολή αυτή θα µας ε(ιστρέψει ως α(οτέλεσµα ένα λογικό 
αριθµό 1=ναι ή 0=όχι (true ή false) µέσω της καλωδίωσης δεδοµένων, 
ανάλογα µε το αν η (εριστροφή βρίσκεται εντός της οριζόµενης (εριοχής ή 
όχι. Αν δεν (ειράξουµε καµία ρύθµιση του (ίνακα ρυθµίσεων τότε η εντολή 
αυτή θα µας ε(ιστρέψει το λογικό σήµα true όταν η (εριστροφή (ου έχει 
(ραγµατο(οιηθεί είναι µεγαλύτερη α(ό 360ο  δηλαδή µία (λήρη (εριστροφή. 
Για να µηδενίσουµε τον µετρητή για την (εριστροφή ε(ιλέγουµε στη ρύθµιση 
της ενέργειας (Action) αντί για την (αράµετρο «Read» τη «Reset». Έτσι αν 
θέλουµε να ξεκινήσουµε α(ό την αρχή µία µέτρηση για την (εριστροφή (ου 
θα (ραγµατο(οιήσει κά(οιος κινητήρας, στο (ρόγραµµα (ου θα 
δηµιουργήσουµε θα (ρέ(ει να το(οθετήσουµε (ιο µ(ροστά µία εντολή 
αισθητήρα (εριστροφής µε ε(ιλεγµένη την (αράµετρο «Reset», για να 
µηδενίσουµε τον αντίστοιχο µετρητή (εριστροφής. 

Στο (λαίσιο ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα 
ρυθµίσεων µ(ορούµε να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την τρέχουσα 
(εριστροφή (ου έχει (ραγµατο(οιηθεί. (µε την (ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η 
ε(ικοινωνία του ΝΧΤ µε τον υ(ολογιστή µας είναι ενεργο(οιηµένη). 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων  

1. Το γράµµα (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου 
(αρακολουθείται - είναι συνδεδεµένος ο 
αισθητήρας µας.  

2. Η εικόνα κάτω στη µέση δηλώνει την κατεύθυνση 
(ρος στην ο(οία θα (ραγµατο(οιηθεί η µέτρηση. 

3. Η εικόνα κάτω δεξιά δηλώνει την ενέργεια: 
(αρακολούθηση των (εριστροφών «Read» ή 
µηδενισµός του µετρητή «Reset». 

4. Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει αυτόµατα µόλις 
το(οθετήσουµε την εντολή στην (εριοχή εργασίας. 
 
Μ�λοκ χρονοµετρητή 
Timer Block 

 
Ο µικροε(εξεργαστής ΝΧΤ διαθέτει 3 εσωτερικούς χρονοµετρητές. Όταν 

ένα (ρόγραµµα ξεκινάει, αυτοί οι χρονοµετρητές ξεκινάνε αυτόµατα να 
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µετράνε το χρόνο (ου (ερνάει. Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να ε(ιλέξουµε 
είτε να διαβάσουµε την τρέχουσα τιµή του χρόνου ή να µηδενίσουµε τον 
αντίστοιχο χρονοµετρητή ώστε να ξεκινήσουµε µία νέα µέτρηση α(ό το 
µηδέν. 

Χρησιµο(οιώντας καλωδίωση δεδοµένων µ(ορούµε να στείλουµε τη 
τρέχουσα τιµή του χρονοµετρητή σε ένα άλλο µ(λοκ καθώς και ένα λογικό 
αριθµό βασισµένο στο γεγονός εάν η τιµή αυτή είναι µεγαλύτερη ή µικρότερη 
α(ό µία συγκεκριµένη αριθµητική τιµή (ου καθορίζουµε εµείς ως σηµείο 
κατωφλιού. 

Σηµείωση: Πρέ(ει να καλωδιώσουµε ένα τουλάχιστον σηµείο εξόδου του 
κατανεµητή δεδοµένων (data hub) της εντολής αυτής, (ρος κά(οιο αντίστοιχο 
σηµείο εισόδου µιας άλλης εντολής για να (άρουµε (ληροφορίες α(ό αυτή 
την εντολή. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
 
 
 
 
 
 
 
Στον (ίνακα ρυθµίσεων ορίζουµε (ρώτα τον χρονοµετρητή (Timer) (ου 

θέλουµε να (αρατηρήσουµε και καθορίζουµε τον χρόνο (ου θέλουµε να 
συγκρίνουµε (ληκτρολογώντας τον στο αντίστοιχο (εδίο (Compare). Στη 
συνέχεια καθορίζουµε την (εριοχή (ου µας ενδιαφέρει ((άνω ή κάτω α(ό τη 
τιµή κατωφλίου). Η εντολή αυτή θα µας ε(ιστρέψει ως α(οτέλεσµα ένα 
λογικό αριθµό 1=ναι ή 0=όχι (true ή false) µέσω της καλωδίωσης δεδοµένων, 
ανάλογα µε το αν ο χρόνος βρίσκεται εντός της οριζόµενης (εριοχής ή όχι. 

Μ(ορούµε να (ροµηθεύσουµε την τιµή κατωφλίου δυναµικά 
καλωδιώνοντας την αντίστοιχη είσοδο του κατανεµητή δεδοµένων της 
εντολής αυτής και έτσι δίνοντας την τιµή κατωφλιού για το χρόνο α(ό κά(οιο 
αντίστοιχο σηµείο εξόδου µιας άλλης εντολής. 

Αν δεν (ειράξουµε καµιά ρύθµιση του (ίνακα ρυθµίσεων τότε η εντολή 
αυτή θα µας ε(ιστρέψει το λογικό σήµα true όταν ο χρόνος (ου έχει (εράσει 
είναι µεγαλύτερος α(ό 5 δευτερόλε(τα. Για να µηδενίσουµε έναν 
χρονοµετρητή ε(ιλέγουµε στη ρύθµιση της ενέργειας (Action) αντί για τη 
(αράµετρο «Read» «Reset». Στο (λαίσιο  ανατροφοδότησης στην αριστερή 
(λευρά µ(ορούµε να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή τον χρόνο (ου έχει 
διανυθεί. (µε την (ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η ε(ικοινωνία του ΝΧΤ µε τον 
υ(ολογιστή µας είναι ενεργο(οιηµένη). 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων  

 
1. Η εικόνα κάτω στη µέση δηλώνει την ενέργεια: 

(αρακολούθηση των χρόνου (read) ή µηδενισµός 
του χρονοµετρητή (reset) 
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2. Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει τον αριθµό του χρονοµετρητή (ου 
(αρακολουθείται 

3. Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει αυτόµατα µόλις 
το(οθετήσουµε την εντολή στην (εριοχή εργασίας. 

 
 

Μ�λοκ λήψης µηνύµατος – Block Message Block  
 
Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να διαβάσουµε ένα µήνυµα το 
ο(οίο έχει ληφθεί ασύρµατα. Για να µ(ορέσει να γίνει α(οστολή 
και λήψη µηνυµάτων θα (ρέ(ει οι µικροϋ(ολογιστές ΝΧΤ (ου 

θα συµµετέχουν στην ανταλλαγή µηνυµάτων να έχουν ρυθµιστεί κατάλληλα 
για ασύρµατη ε(ικοινωνία ο(ότε και να τους έχει α(οδοθεί ένας αριθµός 
σύνδεσης (connection number). 
Σηµείωση: ρέ(ει να καλωδιώσουµε ένα τουλάχιστον σηµείο εξόδου του 
κατανεµητή δεδοµένων (data hub) της εντολής αυτής, (ρος κά(οιο  
αντίστοιχο σηµείο εισόδου µιας άλλης εντολής για να (άρουµε (ληροφορίες 
α(ό αυτή την εντολή. 
 

Πίνακας Ρυθµίσεων 

 
 

Για να λάβουµε ένα µήνυµα (ρέ(ει (ρώτα να δηλώσουµε το είδος του 
µηνύµατος (Message) ανάµεσα στο κείµενο «Text», αριθµό «Number» ή 
λογικό αριθµό «Logic» (ου (εριµένουµε να α(οσταλεί στο ΝΧΤ µας, και να 
καθορίσουµε το ακριβές (εριεχόµενο του (ρος σύγκριση. Στη συνέχεια (ρέ(ει 
να ε(ιλέξουµε τον αριθµό της θυρίδας ταχυδροµείου (Mailbox) ό(ου το 
µήνυµα θα α(οθηκευτεί στο ΝΧΤ µας. Αν το εισερχόµενο µήνυµα ταιριάξει µε 
το (εριεχόµενο µε το ο(οίο καθορίσαµε να γίνει η σύγκριση του τότε η εντολή 
αυτή θα µας ε(ιστρέψει το λογικό σήµα true. 
 

Ε(εξήγηση συµβόλων  
 

1. Η εικόνα κάτω στη µέση δηλώνει το είδος του µηνύµατος: 
κείµενο «Text», αριθµός «Number» ή λογικός αριθµός 
«Logic». 

2. Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει τον αριθµό της θυρίδας. 
3. Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει αυτόµατα 

µόλις το(οθετήσουµε την εντολή στην (εριοχή εργασίας. 
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Σηµείωση: Για (ληροφορίες για την α(οστολή µηνυµάτων ασύρµατα βλέ(ε 
στο Μ(λοκ α(οστολή µηνύµατος. 
 
 
 
 

Μ�λοκ αισθητήρα αφής RCX Touch* Sensor Block (old) 
 

Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (άρουµε 
(ληροφορίες για την κατάσταση ενός αισθητήρα αφής 
(αλιού τύ(ου, α(ό τη σειρά RCX της lego, σε ένα 

συγκεκριµένο σηµείο του (ρογράµµατος µας.  
 
Σηµείωση: Για να µ(ορέσουµε να αξιο(οιήσουµε την (ληροφορία α(ό 

αυτήν την εντολή (ρέ(ει να καλωδιώσουµε το σηµείο της λογικής εξόδου του 
κατανεµητή δεδοµένων (data hub) της εντολής αυτής, (ρος κά(οιο αντίστοιχο 
σηµείο εισόδου µιας άλλης εντολής. 

 
Σηµείωση: Για να συνδέσουµε ένα αισθητήρα αυτού του τύ(ου στο ΝΧΤ 

(ρέ(ει να χρησιµο(οιήσουµε το αντίστοιχο καλώδιο (ροσαρµογής. 
 

Πίνακας Ρυθµίσεων 
Στον (ίνακα ρυθµίσεων καθορίζουµε τη θύρα (Port) στην ο(οία είναι 

συνδεδεµένος ο αισθητήρας. 
Ε(ίσης δηλώνουµε (οια ενέργεια (Action) στον αισθητήρα αφής µας 

ενδιαφέρει: «Pressed», α(ελευθέρωση «Released» ή (άτηµα και 
α(ελευθέρωση «Bumped». Η εντολή αυτή ε(ιστρέφει ως α(οτέλεσµα ένα 
λογικό αριθµό 1=ναι ή 0= όχι (true ή false) µέσω της καλωδίωσης δεδοµένων. 
 

Ε(εξήγηση συµβόλων 
Ο αριθµός (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου 

(αρακολουθείται - είναι συνδεδεµένος ο αισθητήρας µας. 
Η εικόνα κάτω δεξιά δηλώνει την ενέργεια (ου θα 

α(οστείλει το σήµα ενεργο(οίησης true (άτηµα διακό(τη 
«Pressed», α(ελευθέρωση «Released» ή (άτηµα και α(ελευθέρωση 
«Bumped». 

Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει αυτόµατα µόλις 
το(οθετήσουµε την εντολή στην (εριοχή εργασίας. 
 

 
Μ�λοκ αισθητήρα φωτός RCX Light* Sensor Block (old) 
 
 
 

Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (άρουµε (ληροφορίες για τη στάθµη 
του φωτός (ου ανιχνεύει ένας αισθητήρας φωτός (αλιού τύ(ου, α(ό τη σειρά 
RCX της lego, σε ένα συγκεκριµένο σηµείο του (ρογράµµατος µας. Σε αυτό 
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τον τύ(ο του αισθητήρα φωτός ο (οµ(ός υ(έρυθρης ακτινοβολίας είναι 
συνέχεια ενεργο(οιηµένος. Χρησιµο(οιώντας καλωδίωση δεδοµένων 
µ(ορούµε να στείλουµε τη τρέχουσα τιµή της στάθµης του φωτός σε ένα άλλο 
µ(λοκ καθώς και ένα λογικό αριθµό βασισµένο στο γεγονός εάν η στάθµη 
αυτή είναι µεγαλύτερη ή µικρότερη α(ό µία συγκεκριµένη αριθµητική τιµή 
(ου καθορίζουµε εµείς ως σηµείο κατωφλίου. 

Σηµείωση: Πρέ(ει να καλωδιώσουµε ένα τουλάχιστον σηµείο εξόδου του 
κατανεµητή δεδοµένων (data hub) της εντολής αυτής, (ρος κά(οιο αντίστοιχο 
σηµείο εισόδου µιας άλλης εντολής για να (άρουµε (ληροφορίες α(ό αυτή 
την εντολή. 

 
Σηµείωση: Για να συνδέσουµε ένα αισθητήρα αυτού του τύ(ου στο ΝΧΤ 

(ρέ(ει να χρησιµο(οιήσουµε το αντίστοιχο καλώδιο (ροσαρµογής. 
 
Πίνακας Ρυθµίσεων Στον (ίνακα ρυθµίσεων καθορίζουµε τη θύρα (Port) 

στην ο(οία είναι συνδεδεµένος ο αισθητήρας. 
 
Ε(ίσης καθορίζουµε την τιµή της στάθµης του φωτός (ου θέλουµε να 

συγκρίνουµε σέρνοντας τον αντίστοιχο σύρτη (Compare) είτε 
(ληκτρολογώντας τη στο αντίστοιχο (εδίο. Στη συνέχεια καθορίζουµε την 
(εριοχή (ου µας ενδιαφέρει ((άνω ή κάτω α(ό τη τιµή κατωφλίου). Η 
(εριοχή αυτή εµφανίζεται χρωµατισµένη κόκκινη. Η εντολή αυτή θα µας 
ε(ιστρέψει ως α(οτέλεσµα ένα λογικό αριθµό 1=ναι ή 0=όχι  (true ή false) 
µέσω της καλωδίωσης δεδοµένων, ανάλογα µε το αν η στάθµη του φωτός 
βρίσκεται εντός της οριζόµενης (εριοχής ή όχι. 
 

Αν δεν (ειράξουµε καµία ρύθµιση του (ίνακα ρυθµίσεων τότε η εντολή 
αυτή θα µας ε(ιστρέψει το λογικό true για ε(ί(εδα στάθµης φωτός (άνω α(ό 
50%. Στο (λαίσιο ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα 
µ(ορούµε να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την τρέχουσα στάθµη του φωτός (µε 
την (ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η ε(ικοινωνία του ΝΧΤ µε τον υ(ολογιστή µας 
είναι ενεργο(οιηµένη). 

 
 

Ε(εξήγηση συµβόλων 
1. Ο αριθµός (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου 
(αρακολουθείται - είναι συνδεδεµένος ο αισθητήρας µας. 

2. Η εικόνα κάτω δεξιά δηλώνει το ε(ί(εδο του φωτός (ου 
χρησιµο(οιείται ως σηµείο κατωφλιού. 

3. Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει αυτόµατα 
µόλις το(οθετήσουµε την εντολή στην (εριοχή εργασίας. 

 
 

Μ�λοκ αισθητήρα �εριστροφής RCX Rotation* Sensor Block 
(old)  
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Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (άρουµε (ληροφορίες για τη 
γωνιακή µετατό(ιση ((εριστροφή) ενός αισθητήρα (εριστροφής (αλιού 
τύ(ου, α(ό τη σειρά RCX της lego, σε βήµατα του 1/16 µιας (λήρους 
(εριστροφής (µία (λήρη (εριστροφή είναι 16/16). 

Χρησιµο(οιώντας καλωδίωση δεδοµένων µ(ορούµε να στείλουµε τη 
τρέχουσα τιµή της (εριστροφής σε ένα άλλο µ(λοκ καθώς και ένα λογικό 
αριθµό βασισµένο στο γεγονός εάν η τιµή αυτή είναι µεγαλύτερη ή µικρότερη 
α(ό µία συγκεκριµένη αριθµητική τιµή (ου καθορίζουµε εµείς ως σηµείο 
κατωφλίου. 
 

Σηµείωση: Πρέ(ει να καλωδιώσουµε ένα τουλάχιστον σηµείο εξόδου του 
κατανεµητή δεδοµένων (data hub) της εντολής αυτής, (ρος κά(οιο αντίστοιχο 
σηµείο εισόδου µιας άλλης εντολής για να (άρουµε (ληροφορίες α(ό αυτή 
την εντολή. 

Σηµείωση: Για να συνδέσουµε ένα αισθητήρα αυτού του τύ(ου στο ΝΧΤ 
(ρέ(ει να χρησιµο(οιήσουµε τα αντίστοιχο καλώδιο (ροσαρµογής. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων Στον (ίνακα ρυθµίσεων καθορίζουµε τη θύρα (Port) 

στην ο(οία είναι συνδεδεµένος ο αισθητήρας. Ε(ίσης καθορίζουµε τη φορά 
(εριστροφής (ου µας ενδιαφέρει και την τιµή της (εριστροφής (ου θέλουµε 
να συγκρίνουµε, (ληκτρολογώντας τη στο αντίστοιχο (εδίο (Compare). Στη 
συνέχεια καθορίζουµε την (εριοχή (ου µας ενδιαφέρει ((άνω ή κάτω α(ό τη 
τιµή κατωφλίου). Η εντολή αυτή θα µας ε(ιστρέψει ως α(οτέλεσµα ένα 
λογικό αριθµό 1=ναι ή 0=όχι (true ή false) µέσω της καλωδίωσης δεδοµένων, 
ανάλογα µε το αν η (εριστροφή βρίσκεται εντός της οριζόµενης (εριοχής ή 
όχι. Αν δεν (ειράξουµε καµία ρύθµιση του (ίνακα ρυθµίσεων τότε η εντολή 
αυτή θα µας ε(ιστρέψει το λογικό σήµα true όταν η (εριστροφή (ου έχει 
(ραγµατο(οιηθεί είναι µεγαλύτερη α(ό 16 δηλ µία (λήρη (εριστροφή. Για να 
µηδενίσουµε τον µετρητή για την (εριστροφή ε(ιλέγουµε στη ρύθµιση της 
ενέργειας (Action) αντί για την (αράµετρο «Read» τη «Reset». Έτσι αν 
θέλουµε να ξεκινήσουµε α(ό την αρχή µία µέτρηση για την (εριστροφή (ου 
θα (ραγµατο(οιήσει κά(οιος κινητήρας, στο (ρόγραµµα (ου θα 
δηµιουργήσουµε θα (ρέ(ει να το(οθετήσουµε (ιο µ(ροστά µία εντολή 
αισθητήρα (εριστροφής µε ε(ιλεγµένη την (αράµετρο «Read» τη «Reset».  
Έτσι αν θέλουµε να ξεκινήσουµε α(ό την αρχή µία µέτρηση για την 
(εριστροφή (ου θα (ραγµατο(οιήσει κά(οιος κινητήρας, στο (ρόγραµµα 
(ου θα δηµιουργήσουµε θα (ρέ(ει να το(οθετήσουµε (ιο µ(ροστά µία 
εντολή αισθητήρα (εριστροφής µε ε(ιλεγµένη την (αράµετρο «Reset», γα να 
µηδενίσουµε τον αντίστοιχο µετρητή (εριστροφής. Στο (λαίσιο 
ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα ρυθµίσεων µ(ορούµε 
να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την τρέχουσα (εριστροφή (ου έχει 
(ραγµατο(οιηθεί (µε την (ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η ε(ικοινωνία του 
υ(ολογιστή µας είναι ενεργο(οιηµένη). 
 

Ε(εξήγηση συµβόλων 
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1. Ο αριθµός (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου (αρακολουθείται - είναι 
συνδεδεµένος ο αισθητήρας µας. 

2. Η εικόνα κάτω στη µέση δηλώνει την κατεύθυνση (ρος στην ο(οία θα 
(ραγµατο(οιηθεί η µέτρηση. 

3. Η εικόνα κάτω δεξιά δηλώνει την ενέργεια: (αρακολούθηση των 
(εριστροφών «Read» ή µηδενισµός του µετρητή «Reset». 

4. Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει αυτόµατα µόλις 
το(οθετήσουµε την εντολή στην (εριοχή εργασίας. 

 
 
Μ�λοκ αισθητήρα θερµοκρασίας RCX Temperature* Sensor 
Block (old) 
 

Με αυτήν την εντολή µ(ορούµε να (άρουµε (ληροφορίες για τη 
θερµοκρασία (ου ανιχνεύει ένας αισθητήρας θερµοκρασίας (αλιού τύ(ου, 
α(ό τη σειρά RCX της lego, σε ένα συγκεκριµένο σηµείο του (ρογράµµατος 
µας.  

Χρησιµο(οιώντας καλωδίωση δεδοµένων µ(ορούµε να στείλουµε τη 
τρέχουσα τιµή της θερµοκρασίας σε ένα άλλο µ(λοκ καθώς και ένα λογικό 
αριθµό βασισµένο στο γεγονός εάν η τιµή αυτή είναι µεγαλύτερη ή µικρότερη 
α(ό µία συγκεκριµένη αριθµητική τιµή (ου καθορίζουµε εµείς ως σηµείο 
κατωφλίου. Σηµείωση: Πρέ(ει να καλωδιώσουµε ένα τουλάχιστον σηµείο 
εξόδου του κατανεµητή δεδοµένων (data hub) της εντολής αυτής, (ρος κά(οιο 
αντίστοιχο σηµείο εισόδου µιας άλλης εντολής για να (άρουµε (ληροφορίες 
α(ό αυτή την εντολή. 
 

Σηµείωση: Για να συνδέσουµε ένα αισθητήρα αυτού του τύ(ου στο ΝΧΤ 
(ρέ(ει να χρησιµο(οιήσουµε το αντίστοιχο καλώδιο (ροσαρµογής. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
Στον (ίνακα ρυθµίσεων καθορίζουµε τη θύρα (Port) στην ο(οία είναι 

συνδεδεµένος ο αισθητήρας. 
 
Ε(ίσης καθορίζουµε την τιµή της θερµοκρασίας (ου θέλουµε να 

συγκρίνουµε σέρνοντας τον αντίστοιχο σύρτη (Compare) είτε 
(ληκτρολογώντας τη στο αντίστοιχο (εδίο. Στη συνέχεια καθορίζουµε την 
(εριοχή (ου µας ενδιαφέρει ((άνω ή κάτω α(ό τη τιµή κατωφλίου). Η 
(εριοχή αυτή εµφανίζεται χρωµατισµένη κόκκινη.  

Η εντολή αυτή θα µας ε(ιστρέψει ως α(οτέλεσµα ένα λογικό αριθµό 
1=ναι ή όχι (true ή false) µέσω της καλωδίωσης δεδοµένων, ανάλογα µε το αν 
η θερµοκρασία βρίσκεται εντός της οριζόµενης (εριοχής ή όχι. Αν δεν 
(ειράξουµε καµία ρύθµιση του (ίνακα ρυθµίσεων τότε η εντολή αυτή θα µας 
ε(ιστρέψει το λογικό σήµα true για ε(ί(εδα θερµοκρασίας κάτω 25ο C. 

Στο (λαίσιο ανατροφοδότησης στην αριστερή (λευρά του (ίνακα 
ρυθµίσεων µ(ορούµε να βλέ(ουµε ανά (άσα στιγµή την τρέχουσα στάθµη της 
θερµοκρασίας (µε την (ροϋ(όθεση βεβαίως ότι η ε(ικοινωνία του ΝΧΤ µε τον 
υ(ολογιστή µας είναι ενεργο(οιηµένη). 
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Ε(εξήγηση συµβόλων 

 
1. Ο αριθµός (άνω δεξιά δηλώνει τη θύρα (ου (αρακολουθείται - 

είναι συνδεδεµένος ο αισθητήρας µας. 
2. Η εικόνα κάτω δεξιά δηλώνει το ε(ί(εδο της 

θερµοκρασίας (ου χρησιµο(οιείται ως σηµείο 
κατωφλιού. 

3. Ο κατανεµητής δεδεοµένων (data hub) ανοίγει 
αυτόµατα µόλις το(οθετήσουµε την εντολή στην 
(εριοχή εργασίας 

 
 
Μ�λοκ Ροής – ∆οµές  
Flow Blocks 
 

 
 
 
 

 
 

 
Μ�λοκ Σταµατήµατος Stop Block 
 
 

 
Το ροµ(ότ (άντοτε σταµατάει όταν φτάσει στο τέλος του (ρογράµµατος 

εκτός αν έχουµε κά(ου, κά(οια εντολή ε(ανάληψης η ο(οία να βάζει το 
(ρόγραµµα µας ή κά(οιο µέρος του να ε(αναλαµβάνεται συνεχώς. Στην 
(ερί(τωση (ου το (ρόγραµµα ε(αναλαµβάνεται συνεχώς, µ(ορούµε να το 
σταµατήσουµε είτε (ατώντας το (λήκτρο ακύρωσης στο τούβλο ΝΧΤ είτε 
το(οθετώντας κά(ου µέσα στο βρόγχο µία εντολή σταµατήµατος εκτέλεσης 
του (ρογράµµατος. Αυτή η εντολή σταµατάει την εκτέλεση του 
(ρογράµµατος µας αµέσως καθώς και σταµατάει όλους τους κινητήρες, 
σβήνει όλους τους λαµ(τήρες και διακό(τει όλους τους (αραγόµενους ήχους. 
Οι κινητήρες θα σταµατήσουν µετά την ολίσθηση και όχι µε α(ότοµο 
σταµάτηµα – φρένο. 

Μ(ορούµε να στείλουµε µία λογική τιµή true / false ώστε 
να ελέγξουµε αυτήν την εντολή δυναµικά καλωδιώνοντας την 
αντίστοιχη είσοδο του κατανεµητή δεδοµένων της εντολής αυτής 
α(ό κά(οιο αντίστοιχο σηµείο εξόδου µιας άλλης εντολής. Σε 
αυτήν την (ερί(τωση η εντολή αυτή θα δράσει µόνο αν το σήµα 
(ου θα φθάσει εκείνη τη στιγµή στο σηµείο της λογικής εισόδου 
του κατανεµητή είναι 1 (true), σε διαφορετική (ερί(τωση η εντολή θα 
αγνοηθεί. 
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Μ�λοκ ∆εδοµένων  
Data Blocks  
 

 
 

 
 
 

 
 
Μ�λοκ λογικών �ράξεων 
Logic Block 
 

Αυτή η εντολή εκτελεί µία λογική (ράξη ανάµεσα σε δύο λογικά 
δεδοµένα και δίνει το α(οτέλεσµα της (ράξης αυτής µέσω της καλωδίωσης 
δεδοµένων. 

Τα δεδοµένα (ου λαµβάνουν µέρος στη (ράξη αυτή, καθώς και το 
α(οτέλεσµα είναι λογικοί αριθµοί της µορφής 1=ναι ή 0=όχι (true ή false). Οι 
λογικές (ράξεις (ου µ(ορεί να εκτελέσει αυτή η εντολή είναι οι OR, AND, 
XOR και NOT και οι ο(οίες µας ε(ιτρέ(ουν να εκτελούµε µία σειρά α(ό 
συγκρίσεις. 

 
 

Πίνακας Ρυθµίσεων 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Τα δεδοµένα (ου ε(εξεργάζεται η συγκεκριµένη εντολή µ(ορούν να 

δοθούν α(ό τον (ίνακα ρύθµισης της εντολής, α(ό ό(ου µ(ορούµε να 
ε(ιλέξουµε τις τιµές για τα ορίσµατα Α και Β. Για να αξιο(οιήσουµε όµως 
κατάλληλα την εντολή αυτή, ένα τουλάχιστον όρισµα ε(ιβάλλεται να δοθεί 
δυναµικά µέσω καλωδιώσεως των σηµείων εισόδου δεδοµένων Α και Β του 
κατανεµητή δεδοµένων (data hub). 

Μια εντολή λογικών (ράξεων (ου το(οθετείται στην (εριοχή εργασίας 
εµφανίζεται µε αναδι(λωµένο τον κατανεµητή δεδοµένων µε δύο εισόδους Α 
και Β στην αριστερή του (λευρά. Στην έξοδο √/χ στέλνεται το α(οτέλεσµα της 
(ράξης ενώ α(ό τις εξόδους Α και Β, αν είναι α(αραίτητο, µ(ορούµε να 
(εράσουµε τα δεδοµένα εισόδου της εντολής αυτής α(ευθείας στη είσοδο 
κά(οιας άλλης εντολής. 
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Αν α(οφασίσουµε να δώσουµε τιµή σε κά(οιο όρισµα, συνδέοντας µε 
καλώδιο το σηµείο εισόδου του στον κατανεµητή δεδοµένων (data hub) τότε η 
αντίστοιχη (εριοχή του ορίσµατος αυτού στον (ίνακα ρυθµίσεων, 
α(ενεργο(οιείται αυτόµατα. 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων 

1. Το σύµβολο κάτω δεξιά δηλώνει τον τύ(ο της λογικής (ράξης: 
OR, AND, XOR και ΝΟΤ. 

2. Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει 
αυτόµατα µόλις το(οθετήσουµε την εντολή στην 
(εριοχή εργασίας. 

 
 
 
Μ�λοκ µαθηµατικών �ράξεων 
Math Block 
 

 
 

Αυτή η εντολή εκτελεί µία α(λή µαθηµατική (ράξη ανάµεσα σε δύο 
(ραγµατικούς αριθµούς και δίνει το α(οτέλεσµα της (ράξης αυτής µέσω 
καλωδίωσης δεδοµένων. Οι µαθηµατικές (ράξεις (ου µ(ορεί να εκτελέσει 
αυτή η εντολή είναι οι:  

� Πρόσθεση Addition (+) 
� Αφαίρεση Subtraction (-) 
� Πολλα(λασιασµός Multiplication (x) 
� διαίρεση Division (/) 
� α(όλυτο αριθµός Absolute Value ([x]) 
� τετραγωνική ρίζα Square Root (√x ) 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων  

 
 
 
 
 
 
 
 

 
Τα δεδοµένα (ου ε(εξεργάζεται η συγκεκριµένη εντολή µ(ορούν να 

δοθούν α(ό τον (ίνακα ρύθµισης της εντολής, α(ό ό(ου µ(ορούµε να 
ε(ιλέξουµε τις τιµές για τα ορίσµατα Α και Β. Για να αξιο(οιήσουµε όµως 
κατάλληλα την εντολή αυτή, ένα τουλάχιστον όρισµα ε(ιβάλλεται να δοθεί 
δυναµικά µέσω των καλωδιώσεων δεδοµένων εισόδου Α και Β. 

Ένα µ(λοκ µαθηµατικών (ράξεων (ου το(οθετείται στην (εριοχή 
εργασίας εµφανίζεται µε αναδι(λωµένο τον κατανεµητή δεδοµένων µε δύο 
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εισόδους Α και Β στην αριστερή του (λευρά για τα δεδοµένα εισόδου και 
τρεις εξόδους Α, Β και # στη δεξιά του (λευρά. Στην έξοδο # στέλνεται το 
α(οτέλεσµα της (ράξης ενώ α(ό τις εξόδους Α και Β, αν είναι α(αραίτητο 
µ(ορούµε να (εράσουµε τα δεδοµένα εισόδου της εντολής αυτής α(ευθείας 
στη είσοδο κά(οιας άλλης εντολής. 

Αν α(οφασίσουµε να δώσουµε τιµή σε κά(οιο όρισµα, συνδέοντας µε 
καλώδιο το σηµείο εισόδου του στον κατανεµητή δεδοµένων (data hub) τότε η 
(εριοχή του ορίσµατος αυτού στον (ίνακα ρυθµίσεων, α(ενεργο(οιείται 
αυτόµατα. 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων 

 
1. Το σύµβολο κάτω δεξιά δηλώνει τον τύ(ο της 

µαθηµατικής (ράξης: (+), (-), (x), (/), [x]), (√x ) 
 

2. Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει 
αυτόµατα µόλις το(οθετήσουµε την εντολή στην 
(εριοχή εργασίας. 

 
 
Μ�λοκ Σύγκρισης Compare Block  
 
Με αυτή την εντολή εκτελέι συγκρίσεις ανάµεσα σε δύο 
αριθµούς και δίνει το α(οτέλεσµα της συγκρίσης αυτής µέσω της 

καλωδίωσης δεδοµένων. 
Η εντολή αυτή συγκρίνει αν ένας αριθµός είναι µεγαλύτερος, µικρότερος ή 
ίσος µε κά(οιο άλλο και το α(ότέλεσµα της σύγκρισης είναι ένας λογικός 
αριθµός της µορφής 1=ναι ή 0=όχι (true ή false). 
 

Οι συγκρίσεις (ου µ(ορεί να εκτελέσει αυτή η εντολή είναι οι:  
• Μεγαλύτερο α(ό Greater Than (>) 
• Μικρότερο α(ό Less Than (<) 
• Ίσο µε Equal To (=) 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων 
 
 
 
 
 
 
 
 
Τα δεδοµένα (ου ε(εξεργάζεται η συγκεκριµένη εντολή µ(ορούν να 

δοθούν α(ό τον (ίνακα ρύθµισης της εντολής, α(ό ό(ου µ(ορούµε να 
ε(ιλέξουµε τις τιµές για τα ορίσµατα Α και Β. Για να αξιο(οιήσουµε όµως 
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κατάλληλα την εντολή αυτή, ένα τουλάχιστον όρισµα ε(ιβάλλεται να δοθεί 
δυναµικά µέσω των καλωδιώσεων δεδοµένων εισόδου Α και Β. 

Ένα µ(λοκ σύγκρισης (ου το(οθετείται στην (εριοχή εργασίας 
εµφανίζεται µε αναδι(λωµένο τον κατανεµητή δεδοµένων µε δύο εισόδους Α 
και Β στην αριστερή του (λευρά για τα δεδοµένα εισόδου και τρεις εξόδους Α, 
Β και √/χ στη δεξιά του (λευρά. Στην έξοδο √/χ στέλνεται το α(οτελέσµα της 
(ράξης ενώ α(ό τις εξόδους Α και Β,  αν είναι α(αραίτητο, µ(ορούµε να 
(εράσουµε τα δεδοµένα εισόδου της εντολής αυτής α(ευθείας στην είσοδο 
κα΄(οιας άλλης εντολής. 

Αν α(οφασίσουµε να δώσουµε τιµή σε κά(οιο όρισµα, συνδέοντας µε 
καλώδιο το σηµείο εισόδου του στον κατανεµητή δεδοµένων (data hub) τότε η 
αντίστοιχη (εριοχή του ορίσµατος αυτού στον (ίνακα ρυθµίσεων, 
α(ενεργο(οιείται αυτόµατα. 
 

Ε(εξήγηση συµβόλων 
1. Το σύµβολο κάτω δεξιά δηλώνει τον τύ(ο της 

σύγκρισης: <, > και =.  
2. Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει 

αυτόµατα µόλις το(οθετήσουµε την εντολή στην 
(εριοχή εργασίας. 
 
 
Μ�λοκ εύρους αριθµών Range Block 
 

Η εντολή αυτή ελέγχει αν ένας αριθµός βρίσκεται εντός ή 
εκτός µιας (εριοχής αριθµών και δίνει το α(οτέλεσµα της 

σύγκρισης µέσω της καλωδίωσης δεδοµένων. Το α(οτέλεσµα του ελέγχου 
αυτού είναι ένας λογικός αριθµός της µορφής 1=ναι ή 0=όχι (true ή false). 
 

Πίνακας Ρυθµίσεων  
 

 
 

Τα δεδοµένα (ου ε(εξεργάζεται η συγκεκριµένη εντολή µ(ορούν να 
δοθούν α(ό τον (ίνακα ρύθµισης της εντολής α(ό ό(ου µ(ορούµε να 
ε(ιλέξουµε µία τιµή για το όρισµα (ου ε(ιθυµούµε να ελέγξουµε (# Test 
value) και δύο άλλες τιµές Α και Β για να καθορίσουµε το εύρος των αριθµών 
µε το ο(οίο θα γίνει ο έλεγχος. Για να αξιο(οιήσουµε όµως κατάλληλα την 
εντολή αυτή, ένα τουλάχιστον όρισµα ε(ιβάλλεται να δοθεί δυναµικά µέσω 
των καλωδιώσεων δεδοµένων εισόδου Α, Β και #. 
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Ένα µ(λοκ εύρους αριθµών (ου το(οθετείται στην (εριοχή εργασίας 
εµφανίζεται µε αναδι(λωµένο τον κατανεµητή δεδοµένων µε µια είσοδο # 
στην αριστερή του (λευρά για το δεδοµένο εισόδου και δύο εξόδους # και √/χ 
στη δεξιά του (λευρά. Στην έξοδο √/χ στέλνεται το α(οτέλεσµα της (ράξης 
ενώ α(ό την έξοδο #, αν είναι α(αραίτητο, µ(ορούµε να (εράσουµε το 
δεδοµένο εισόδου της εντολής αυτής α(ευθείας στην είσοδο κά(οιας άλλης 
εντολής. 

Αν κάνουµε κλικ στο (άνω µέρος του κατανεµητή δεδοµένων θα 
εµφανιστούν και οι είσοδοι/έξοδοι Α και Β. Αν α(οφασίσουµε να δώσουµε 
τιµή σε κά(οιο όρισµα, συνδέοντας µε σηµείο εισόδου του στον κατανεµητή 
δεδοµένων (data hub) τότε η αντίστοιχη (εριοχή του ορίσµατος αυτού στον 
(ίνακα ρυθµίσεων, α(ενεργο(οιείται αυτόµατα. 

 
Ε(εξήγηση συµβόλων 

1. Το σύµβολο κάτω δεξιά δηλώνει (οια (εριοχή 
ανάµεσα στους δύο αριθµούς Α και Β εξετάζουµε: 
την εσωτερική (Inside Range) ([]) ή την εξωτερική 
Outside Range (][). 

2. Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει 
αυτόµατα µόλις το(οθετήσουµε την εντολή στην (εριοχή 
εργασίας. 

 
 

Μ�λοκ τυχαίου αριθµού Random Block 
   
 

Η εντολή αυτή (αράγει έναν τυχαίο αριθµό ο ο(οίος βρίσκεται εντός 
µιας (εριοχής αριθµών (ου ε(ιλέγουµε. Μ(ορούµε να χρησιµο(οιήσουµε 
τυχαίους αριθµούς για να (ροσδώσουµε α(ρόβλε(τες συµ(εριφορές στο 
ροµ(ότ µας, ό(ως και στον φυσικό κόσµο µας. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων  
 

 
 
Τα δεδοµένα (ου ε(εξεργάζεται η συγκεκριµένη εντολή µ(ορούν να 

δοθούν α(ό τον (ίνακα ρύθµισης της εντολής α(ό ό(ου µ(ορούµε να 
ε(ιλέξουµε τις δύο τιµές, την ελάχιστη «Minimum» Α και τη µέγιστη 
«Maximum» Β, για να καθορίσουµε το εύρος των αριθµών στο ο(οίο θα 
ανήκει ο τυχαία (αραγόµενος αριθµός. Ένα µ(λοκ εύρους αριθµών (ου 
το(οθετείται στην (εριοχή εργασίας εµφανίζεται µε αναδι(λωµένο τον 
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κατανεµητή δεδοµένων µε µια έξοδο # στη δεξιά του (λευρά. Αν κάνουµε 
κλικ στο (άνω µέρος του κατανεµητή δεδοµένων θα εµφανιστούν και οι 
είσοδοι /έξοδοι Α και Β. 

Αν α(οφασίσουµε να δώσουµε τιµή σε κά(οιο όρισµα, 
συνδέοντας µε καλώδιο το σηµείο εισόδου του στον 
κατανεµητή δεδοµένων (data hub) τότε η αντίστοιχη (εριοχή 
του ορίσµταος αυτού στον (ίνακα ρυθµίσεων, 
α(ενεργο(οιείται αυτόµατα. 

 
 
Μ�λοκ µεταβλητής Variable Block 

 
 

Μ(ορούµε να θεωρήσουµε ότι η µεταβλητή είναι ένα µέρος στο ο(οίο 
µ(ορούµε να α(οθηκεύσουµε διάφορες τιµές οι ο(οίες τρο(ο(οιούνται 
διαρκώς. Το µέρος αυτό βρίσκεται µέσα στη µνήµη του µικροϋ(ολογιστή 
ΝΧΤ. 

Η τιµή µιας µεταβλητής µ(ορεί να µεταβάλεται ο(οιαδή(οτε στιγµή ως 
α(οτέλεσµα της εξόδου άλλων εντολών, µέσω καλωδίωσης δεδοµένων. 
Κά(οιες άλλες εντολές µ(ορούν να διαβάσουν τη τρέχουσα τιµή µεταβλητής 
ως είσοδο τους, µέσω καλωδίωσης δεδοµένων. 

 
Πίνακας Ρυθµίσεων  
 

 
 
Α(ό το (ίνακα ρυθµίσεων της εντολής αυτής ε(ιλέγουµε τη µεταβλητή 

α(ό µία λίστα (List) (ου ε(ιθυµούµε να χρησιµο(οιήσουµε λαµβάνοντας 
υ(όψη το είδος των δεδοµένων (ου θα δέχεται η µεταβλητή µας ανάµεσα στο 
κείµενο «Text», αριθµό «Number» ή λογικό αριθµό «Logic». Ε(ίσης ορίζουµε 
και την ενέργεια (Action) (ου θα συµβεί: Αν θέλουµε να διαβάσουµε µία τιµή 
ε(ιλέγουµε ανάγνωση (Read) ενώ αν θέλουµε να δώσουµε µία νέα τιµή στην 
µεταβλητή µας (Write). Στη δεύτερη (ερί(τωση µ(ορούµε να δώσουµε µία 
νέα τιµή στην µεταβλητή µας ε(ιλέγουµε εγγραφή (Write). Στη δεύτερη 
(ερί(τωση µ(ορούµε να δώσουµε µία τιµή (Value) µέσα α(ό τον (ίνακα 
ρυθµίσεων ή εναλλακτικά, να (εράσουµε την τιµή α(ό το σηµείο εισόδου # 
(ου εµφανίζεται στην αριστερή του (λευρά του κατανεµητή δεδοµένων. Αν 
θέλουµε να χρησιµο(οιήσουµε (ερισσότερες α(ό µία µεταβλητές για ένα 
είδος δεδοµένων ή (ρέ(ει να τις δηλώσουµε (ρώτα µέσα α(ό την εντολή 
Define Variables του µενού Edit του (ρογραµµατιστικού (εριβάλλοντος 
NXT-G. 

Ε(εξήγηση συµβόλων 
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1. το κείµενο κάτω αριστερά εµφανίζει το όνοµα 
της µεταβλητής. 

2. Η εικόνα κάτω δεξιά εµφανίζει την ενέργεια: 
ανάγνωση (read) ή εγγραφή (write). 

3. Ο κατανεµητής δεδοµένων (data hub) ανοίγει 
αυτόµατα µόλις το(οθετήσουµε την εντολή στην 
(ειοχή εργασίας. 
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Ε�ίλογος 
 
Σε αυτή την εργασία αναλύσαµε τις δυνατότητες των ροµ(ότ, ό(ως είναι 

η (λοήγηση τους, η καθηµερινή χρήση τους σε διάφορους τοµείς (υγεία, 

τεχνολογία, (εριβάλλον, τεχνολογίες, εκ(αίδευση).  

Κυρίως όµως (αρουσιάστηκε (ως µ(ορούµε να (ροσφέρουµε γνώση σε 

µαθητές, σ(ουδαστές µε (ιο ευχάριστο τρό(ο. Τα α(οτελέσµατα ήταν (ολύ 

καλά αλλά το (ιο σηµαντικό ήταν η γνώση (ου α(οκτήθηκε. 

 

Τέτοιες εργασίες µας αφυ(νίζουν και µας (ροτρέ(ουν να ψάξουµε στο 

άγνωστο (τυχές (ου µ(ορεί να βοηθήσουν να κάνουµε την (οιότητα ζωής 

µας καλύτερη. Πάνω α(ό όλα όµως (ρέ(ει να σεβόµαστε τον άνθρω(ο, το 

(εριβάλλον και να µην ξεχνάµε ότι όση τεχνολογία και αν ανα(τύξουµε οι 

αξίες µας δεν (ρέ(ει να αλλάξουν (οτέ. 
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