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ΤΡΕΙΣ ΝΟΜΟΙ ΤΗΣ ΡΟΜΠΟΤΙΚΗΣ 
 

1. Το ρομπότ δε θα κάνει κακό σε άνθρωπο, ούτε με την αδράνειά του 

θα επιτρέψει να βλαφθεί ανθρώπινο όν 

 
 

2. Το ρομπότ πρέπει να υπακούει τις διαταγές που του δίνουν οι άν-

θρωποι, εκτός αν αυτές οι διαταγές έρχονται σε αντίθεση με τον 

πρώτο νόμο 

 

 
3. Το ρομπότ οφείλει να προστατεύει την ύπαρξή του, εφόσον αυτό δεν 

συγκρούεται με τον πρώτο και τον δεύτερο νόμο 
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ΠΕΡΙΛΗΨΗ 
 
 
 

Με την εργασία αυτή προσπαθήσαμε να ερευνήσουμε πως μπορεί η 

Ρομποτική να συμβάλει στην εκπαίδευση βοηθώντας στην κατανόηση  

κυρίως της φυσικής αλλά και του προγραμματισμού από μαθητές 1ης-2ης 

τάξης Γυμνασίου. Ξεκινήσαμε λοιπόν αναφέροντας κάποιες απλές έν-

νοιες, όρους, ορισμούς και μαθηματικές σχέσεις στα παιδιά, εξηγήσαμε 

τυχόν απορίες και έπειτα τους ενημερώσαμε για το λογισμικό 

Mindstorms Edu NXT και τα ρομπότ που επρόκειτο να χρησιμοποιή-

σουν. Αρχικά λοιπόν η έρευνα ξεκίνησε με την εφαρμογή του λογισμικού 

Mindstorms Edu NXT μέσω του οποίου λειτούργησαν τα ρομπότ. Πρό-

κειται για ρομπότ τα όποια κατασκευάστηκαν από τους ίδιους τους μαθη-

τές αποτελούμενα από έτοιμα κομματάκια (LEGO) καθοδηγούμενοι από 

τους επιβλέποντες αφού πρώτα χωριστήκαν σε ομάδες με ίδιο αριθμό α-

τόμων η καθεμία συμφώνα με την δική τους προτίμηση. Αφού τελειώσα-

με με το τεχνικό κομμάτι ξεκινήσαμε το πειραματικό μέρος κάνοντας μια 

σειρά από πειράματα από τα όποια κάθε ομάδα θα λάμβανε διαφορετικά 

αποτελέσματα ώστε να εξάγει τα δικά της συμπεράσματα και να τα συ-

γκρίνει με τις υπόλοιπες. Με τον τρόπο αυτό θα βλέπαμε πόσο μπόρεσαν 

οι μαθητές να κατανοήσουν πράγματα για την φυσική μέσω της ρομποτι-

κής. Για τον λόγο αυτό συντάχθηκαν και  ερωτηματολόγια τα οποία και 

συμπλήρωσαν οι μαθητές ενώ στο τέλος παρουσιάζονται τα αποτελέσμα-

τα αλλά και τα συμπεράσματα της έρευνας. 
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1.   ΕΙΣΑΓΩΓΗ 

1.1   ΤΙ ΕΙΝΑΙ ΡΟΜΠΟΤ 

Ένα ρομπότ είναι μια μηχανική συσκευή η οποία μπορεί να υποκαθι-

στά τον άνθρωπο σε διάφορες εργασίες. Μπορεί να δράσει κάτω από τον 

απευθείας έλεγχο ενός ανθρώπου ή αυτόνομα κάτω από τον έλεγχο ενός 

προγραμματισμένου υπολογιστή. Το ρομπότ λοιπόν είναι μια επαναπρο-

γραμματιζόμενη πολυλειτουργική χειριστική διάταξη, σχεδιασμένη για 

τη μετακίνηση υλικών, εξαρτημάτων, εργαλείων και εξειδικευμένων δια-

τάξεων, μέσω μεταβλητών, προγραμματισμένων κινήσεων για την εκτέ-

λεση μιας σειράς εργασιών". Ένα ρομπότ συγκροτείται από δύο συστή-

ματα, το μηχανικό (στο οποίο περιλαμβάνεται το σύστημα κίνησης) και 

το ηλεκτρονικό (στο οποίο υπάγεται και η επαναπρογραμματιζόμενη 

μνήμη του). Υπάρχουν διάφορα κριτήρια διάκρισης και αντίστοιχες κα-

τηγοριοποιήσεις των ρομπότ. Μία από αυτές είναι η διάκρισή τους σε 

τρεις, επί του παρόντος, "γενιές". Στην πρώτη γενιά κατατάσσονται ρο-

μπότ με περιορισμένη ευελιξία, που διευθύνονται από τον άνθρωπο, ό-

πως, για παράδειγμα, οι απλοί "χειριστές", σχετικά απλά εργαλεία που 

επιτρέπουν, για παράδειγμα, τη μετακίνηση επικίνδυνων αντικειμένων 

(π.χ. ραδιενεργών υλικών). Στη δεύτερη γενιά κατατάσσονται τα ρομπότ 

που είναι εφοδιασμένα με σταθερό πρόγραμμα δράσης και ρομπότ που 

λαμβάνουν εντολές από κάποιο σύστημα αριθμητικού ελέγχου. Στην τρί-

τη γενιά κατατάσσονται ρομπότ που είναι εφοδιασμένα: 

 με αισθητήριες "πληροφορίες" από το περιβάλλον 

 με διάταξη επεξεργασίας των πληροφοριών και 

 με κινητήριο σύστημα εκτέλεσης εργασιών 

Ευρύτατη χρήση ρομπότ γίνεται σε πάρα πολλούς παραγωγικούς το-

μείς και κυρίως στη βιομηχανία (βιομηχανική ρομποτική), στην ιατρική, 

την αεροναυπηγική, την αεροδιαστημική κ.ά., γεγονός που έδωσε σημα-

ντική ώθηση στην περαιτέρω ανάπτυξη της βιομηχανίας των ρομπότ, ι-

διαίτερα στην Ιαπωνία και τις ΗΠΑ. Οι κυριότερες εφαρμογές των βιο-

μηχανικών ρομπότ, μέχρι σήμερα, ήταν οι ηλεκτροσυγκολλήσεις, οι ε-

φαρμογές σε εργασίες πρεσαρίσματος, οι συναρμολογήσεις, οι βαφές με 

ψεκασμό και η επεξεργασία επιφανειών σε τροφοδοτήσεις εργαλειομη-

χανών, σε μορφοποιήσεις πλαστικών σε μήτρες κ.ά. Από τα μέσα περί-

που της δεκαετίας του 1980 η χρήση των ρομπότ γενικεύτηκε στο πλαί-

σιο της ανάπτυξης των Ολοκληρωμένων Συστημάτων Παραγωγής 

(Computer-Integrated Manufacturing), αυτοματοποιημένων και ευέλι-

κτων εργοστασίων, στα οποία οι εργαλειομηχανές μπορούν να επανα-

προγραμματίζονται ταχύτατα για την παραγωγή νέων ή διαφοροποιημέ-



 

 
 

8 

νων προϊόντων. Πρωτοποριακά εργοστάσια ως προς την ευρύτατη χρήση 

ρομπότ θεωρούνται το εργοστάσιο της General Motors στο Hamtramck, 

το Buick City στο Flint του Michigan, το εργοστάσιο της ΙΒΜ στο 

Lexington κ.ά. Πέρα όμως, από τη βιομηχανία ευρύτατη χρήση ρομπότ 

γίνεται και σε μη μεταποιητικές εφαρμογές, όπως για παράδειγμα σε πυ-

ρηνικούς σταθμούς, υποθαλάσσιες έρευνες, σε ιατρικές εφαρμογές, στην 

εξόρυξη πετρελαίου κλπ. Ρομπότ επίσης με την ευρεία έννοια μπορούν 

να θεωρηθούν και τα αυτοματοποιημένα διαστημόπλοια (μη επανδρωμέ-

να), που χρησι-

μοποιούνται για 

διαστημικές έ-

ρευνες, καθώς 

και ειδικές κα-

τασκευές όπως, 

για παράδειγμα, 

η σοβιετική σε-

ληνάκα-

τος Lunokhod-

1, η οποία κα-

θοδηγούνταν με 

ασύρματο από 

τη Γη. Τέλος, 

σε πειραματική 

και όχι εμπορι-

κή βάση έχουν 

κατασκευαστεί 

οικιακά ρομπότ που καθαρίζουν το σπίτι, σερβίρουν ποτά ή "παίζουν" με 

τα παιδιά. Η ανάπτυξη του κλάδου της τεχνητής νοημοσύνης (artificial 

intelligence) κατά τη δεκαετία του 1980 άνοιξε ευρύτατες προοπτικές 

εφαρμογής της στη ρομποτική. Όπως είναι γνωστό, η τεχνητή νοημοσύνη 

αποτελεί ένα από τα σημαντικότερα πεδία έρευνας της πληροφορικής και 

αφορά την κατασκευή συστημάτων αυτοματισμού εφοδιασμένων με ικα-

νότητα μάθησης, δυνατότητα κατανόησης της φυσικής γλώσσας, ικανό-

τητα αξιολόγησης στοιχείων, λήψης αποφάσεων κ.ά. Οι σχετικές έρευνες 

στον τομέα της ρομποτικής αφορούν την κατασκευή ρομπότ τα οποία 

πέρα από τις βασικές αισθήσεις, όπως η αφή και η όραση, θα είναι εφο-

διασμένα με αντιληπτικές ικανότητες (για παράδειγμα, αντίληψη σχημά-

των, μορφών, εικόνων κ.λπ.), με ικανότητα διεξαγωγής λογικών συνειρ-

μών και εξαγωγής συμπερασμάτων, καθώς και με δυνατότητες ανακατα-

νομής δεδομένων ανάλογα με τη χρήση για την οποία ζητούνται και με 

ικανότητα αυτοδιόρθωσης. Η ανάπτυξη της προηγμένης τεχνολογίας ρο-

μπότ αναμένεται ότι θα βοηθήσει σημαντικά στην επίλυση προβλημάτων 

και στην ολοκλήρωση εργασιών σε χώρους που είναι δύσκολα προσπε-
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λάσιμοι για τον άνθρωπο. Ωστόσο εκφράζονται και φόβοι για τη δυσκο-

λία ελέγχου των συστημάτων αυτών, καθώς θα είναι εφοδιασμένα με ι-

κανότητα ανάπτυξης σχετικής αυτονομίας κατά τη λειτουργία τους. 

Τελικά τα ρομπότ μπορούν να χρησιμοποιηθούν ώστε να κάνουν ερ-

γασίες οι οποίες είτε είναι δύσκολες ή επικίνδυνες για να γίνουν απευθεί-

ας από έναν άνθρωπο ή σε άλλες περιπτώσεις, χρησιμοποιούνται για να 

εκτελέσουν εργασίες ταχύτερα ή φθηνότερα απ' ότι ο άνθρωπος. 

Η λέξη ρομπότ προέρχεται από το σλαβικό robota που σημαίνει εργα-

σία. Καθιερώθηκε ως όρος με την σημερινή του έννοια το 1920 από τον 

Τσέχο θεατρικό συγγραφέα Karel Čapek στο έργο του "R.U.R." 

(Rossum's Universal Robots), όπου σατιρίζει την εξάρτηση της κοινωνίας 

από τους μηχανικούς εργάτες (ρομπότ) της τεχνολογικής εξέλιξης και 

που τελικά εξοντώνουν τους δημιουργούς τους. Σε πολλές σύγχρονες 

σλαβικές γλώσσες (πχ την πολωνική) χρησιμοποιείται σαν έκφραση της 

καθημερινότητας με την έννοια της σκληρής δουλειάς (αντίστοιχο του 

χαμαλίκι). 

 Τα πρώτα σύγχρονα ρομπότ, που φτιάχτηκαν κάπου στα 1950, δεν 

έχουν καμία σχέση με τα ρομπότ που χρησιμοποιούμε στις μέρες μας και 

σίγουρα, ούτε με αυτά που θα έχουμε στο μέλλον. 

Αξίζει όμως να γνωρίσουμε τα σημαντικότερα από τα ρομπότ των 

προηγούμενων δεκαετιών. Κάθε ένα από αυτά ήταν η έμπνευση αλλά και 

μία πολύτιμη πηγή πληροφοριών, ώστε να κατασκευαστούν ακόμα πιο 

εξελιγμένα μοντέλα που θα μπορούσαν να πραγματοποιήσουν ακόμα πιο 

πολύπλοκες εργασίες. 

UNIMATE 1961 («Γιούνιμεϊτ») : 

Πρόκειται για το πρώτο ρομπότ που χρησιμοποιήθηκε στη βιομηχανία 

και συγκεκριμένα, 

στην κατασκευή αυ-

τοκινήτων. Το 

Unimate μετέφερε σι-

δερένια εξαρτήματα 

στο σκελετό του αυ-

τοκινήτου που κατα-

σκευαζόταν. Ήταν μία 

εργασία πολύ επικίν-

δυνη για τους ανθρώ-

πους, καθώς εισέπνεαν 

τοξικά αέρια, ενώ 
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μπορεί να τραυματίζονταν αν δεν ήταν αρκετά προσεκτικοί. Εύκολα λοι-

πόν, καταλαβαίνει κανείς πόσο σημαντική ήταν αυτή η εφεύρεση για χι-

λιάδες εργάτες στις αυτοκινητοβιομηχανίες. 

RANCHO ARM 1963 («Ράντσο αρμ»): 

 Το συγκεκριμένο ρομπότ είναι μία από τις πρώτες προσπάθειες των 

επιστημόνων του νοσοκομείου Λος Αμίγκος στην Καλιφόρνια να δη-

μιουργήσουν τεχνητά μέλη για άτομα με ειδικές ανάγκες. Το Rancho 

Arm, χάρη στις 6 αρθρώσεις του, είχε ευελιξία όμοια με αυτή του αν-

θρώπινου χεριού και οι κινήσεις του ελέγχονταν μέσω ηλεκτρονικού υ-

πολογιστή. 
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SHAKEY 1970 («Σέικι»):  

Το Shakey είναι το πρώτο κινούμενο ρομπότ που μπορούσε να πραγ-

ματοποιεί λογικές διεργασίες. Δημιουργήθηκε από τους επιστήμονες του 

τεχνολογικού ινστιτούτου SRI (Stanford Research Institute) στις ΗΠΑ. 

Μπορούσε να μετακινείται στο χώρο και να αναγνωρίζει για ποιο λόγο 

κάνει μία ενέργεια. Η αποστολή του ήταν να ανοίγει και να κλείνει δια-

κόπτες και πόρτες και κυρίως να ξέρει πότε πρέπει να το κάνει και γιατί. 

Επίσης χρησιμοποιήθηκε και σαν τηλεοπτική κάμερα, αλλά και σαν αι-

σθητήρας ακτίνων lazer.  
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DANTE I 1992 («Δάντης»):  

Είναι το ρομπότ που επέτρεψε στον άνθρωπο να μελετήσει για πρώτη 

φορά από πολύ κοντά τον κρατήρα ενός ενεργού ηφαιστείου . Δημιουρ-

γήθηκε από την επιστημονική ομάδα του πανεπιστημίου Carnegie Mellon 

στις ΗΠΑ. Αν και η πρώτη του αποστολή απέτυχε (στόχος ήταν η εξε-

ρεύνηση του ηφαιστείου στο βουνό Έρεβος στην Ανταρκτική), η δεύτερη 

στέφθηκε με επι-

τυχία. Ο Δάντης 

κατάφερε να 

μπει στον κρα-

τήρα του ηφαι-

στείου του βου-

νού Σπουρ στην 

Αλάσκα και να 

συγκεντρώσει 

πολύτιμα ευρή-

ματα. Στη μορφή 

θύμιζε αράχνη, 

ώστε να μπορεί 

να σκαρφαλώνει 

στις δύσβατες 

επιφάνειες ενός 

κρατήρα. Ο 

Dante ήταν εξο-

πλισμένος με αι-

σθητήρες και υπερσύγχρονες κάμερες και μας έδωσε πολύτιμες πληρο-

φορίες για ένα περιβάλλον που ο άνθρωπος δεν θα μπορούσε να επι-

σκεφθεί ποτέ, εξαιτίας των υψηλών θερμοκρασιών και των δύσκολων 

συνθηκών. 

Το ρομπότ ονομάστηκε Dante σε σχέση με το ποίημα, Η Θεία Κωμω-

δία του Δάντη Alegheri, όπου ο Δάντης ταξιδεύει στον κάτω κόσμο. Ο 

Έρεβος είναι ένα σύννεφο της ομίχλης που συσκοτίζει την είσοδο στην 

κόλαση. 

1.2   ΤΙ ΕΙΝΑΙ ΡΟΜΠΟΤΙΚΗ 

Η Ρομποτική είναι σύγχρονος τεχνολογικός κλάδος της αυτοματοποί-

ησης, που έχει ως αντικείμενο τη μελέτη, το σχεδιασμό και τη λειτουργία 

των ρομπότ, καθώς και την έρευνα για την περαιτέρω ανάπτυξή τους. 

Τα ρομπότ εξελίσσονται μέρα με τη μέρα χάρη στη ραγδαία ανάπτυξη 

της τεχνολογίας και την επιμονή των επιστημόνων. Όμως αυτό δεν ση-
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μαίνει , ότι από τη μία μέρα στην άλλη τα ανθρωπόμορφα ρομπότ της ε-

πιστημονικής φαντασίας θα γίνουν πραγματικότητα. 

Όσο κι αν έχει προχωρήσει η ρομποτική, οι επιστήμονες συναντούν 

εμπόδια, τα οποία δεν ξέρουν αν θα ξεπεράσουν ποτέ. Δείτε ποια είναι τα 

κυριότερα. 

 Η επιδεξιότητα: Καθημερινά οι άνθρωποι κάνουμε κινήσεις που 

απαιτούν μεγάλη προσοχή και επιδεξιότητα, παρόλο που μας φαίνονται 

σχετικά απλές. Όπως για παράδειγμα, να δέσουμε τα κορδόνια μας ή να 

μεταφέρουμε το βάζο της μαμάς χωρίς να το σπάσουμε. Ε λοιπόν, τα ρο-

μπότ δεν μπορούν να τα κάνουν όλα αυτά. 

 Η όραση: Σίγουρα τα ρομπότ μπορούν να βλέπουν και μάλιστα ε-

ξαιρετικά καθαρά, χάρη στις υπερσύγχρονες κάμερες που έχουν ενσωμα-

τωμένες. Είναι όμως προγραμματισμένα να βλέπουν συγκεκριμένα πράγ-

ματα. Αν για παράδειγμα, δουν ένα χρώμα ή ένα αντικείμενο που δεν έ-

χουν συμπεριλάβει οι επιστήμονες στο πρόγραμμά τους, δεν θα μπορούν 

να το αναγνωρίσουν. 

 Τα συναισθήματα και ο αυθορμητισμός: Τα ρομπότ είναι προ-

γραμματισμένα να πραγματοποιούν αποτελεσματικά κάποιες συγκεκρι-

μένες εργασίες. Η ζωή όμως δεν πηγαίνει πάντα σύμφωνα με το πρό-

γραμμα. Συχνά χρειάζεται να διακόψουμε κάτι που κάνουμε, για να βοη-

θήσουμε ένα συνάνθρωπό μας, κάτι που δεν θα σκεφτεί ποτέ να κάνει 

ένα ρομπότ. 

Όπως καταλαβαίνετε λοιπόν, θα πρέπει να περάσουν πολλά χρόνια μέ-

χρι να αποκτήσουμε ανθρωπόμορφα ρομπότ στο σπίτι μας που θα λει-

τουργούν σαν εμάς. 

1.3   ΡΟΜΠΟΤΙΚΗ ΣΤΗΝ ΕΚΠΑΙΔΕΥΣΗ 

Η ρομποτική στην εκπαίδευση είναι μία διασκεδαστική και ενδιαφέ-

ρουσα δραστηριότητα που δίνει τη δυνατότητα στο μαθητή να εμπλακεί 

με τη δράση, όπως επίσης μπορεί να χρησιμοποιηθεί σε όλες τις βαθμίδες 

εκπαίδευσης για την διδασκαλία διαφόρων εννοιών, κυρίως από τις Φυ-

σικές Επιστήμες. 

Η εκπαιδευτική Ρομποτική έχει  θετικές επιπτώσεις, εκτός από το γνω-

στικό τομέα, το συναισθηματικό (αυτοεκτίμηση, αυτοπεποίθηση) και 

τον κοινωνικό (κοινωνικοποίηση, απομυθοποίηση).  



 

 
 

14 

Επιπλέον με τη βοήθεια της ρομποτικής στη διδασκαλία του ο μαθητής 

μπορεί να επικεντρωθεί στην ανάπτυξη και άλλων κρίσιμων δεξιοτή-

των του 21ου αιώνα όπως :  

 ομαδική εργασία 

 επίλυση προβλημάτων (ανάλυση, σχεδίαση, υλοποίηση, δοκιμή και 

πειραματισμός, αξιολόγηση) 

 καινοτομία 

 διαχείριση έργου (διαχείριση χρόνου, κατανομή έργου και πόρων 

κ.α.) 

 προγραμματισμός 

 δεξιότητες επικοινωνίας 

 πολύτιμες νοητικές δεξιότητες (αναλυτική και συνθετική σκέψη, δη-

μιουργικότητα, κριτική σκέψη κ.α.) 

Το όραμα της ρομποτικής στην εκπαίδευση  είναι όλοι οι μαθητές να 

αναπτύξουν αυτές τις δεξιότητες οι οποίες στα πλαίσια της παγκοσμιο-

ποίησης αποτελούν επιτακτική ανάγκη για την προετοιμασία πολιτών του 

κόσμου που θα μπορούν να συνεισφέρουν θετικά σε παγκόσμια κλίμακα. 

Σήμερα, η ρομποτική θεωρείται ως ένα ευέλικτο μέσο για την εκμάθη-

ση, προσφέροντας ευκαιρίες για το σχεδιασμό και την κατασκευή. Η νεό-

τερη έκδοση των ρομποτικών τεχνολογιών, είναι τα προγραμματιζόμενα 

δομικά στοιχεία, ώστε οι σπουδαστές να ελέγχουν τη συμπεριφορά ενός 

πραγματικού μοντέλου μέσω ενός εικονικού περιβάλλοντος και να επι-

τρέπουν την ανάπτυξη νέων τύπων  πειραμάτων, στην οποία τα παιδιά θα  

διερευνούν καθημερινά φαινόμενα στη ζωή τους (και μέσα και έξω από 

την τάξη). 

Ωστόσο, η επιτυχής εισαγωγή μιας εκπαιδευτικής καινοτομίας στα 

σχολεία δεν είναι μόνο ένα θέμα της πρόσβασης στις νέες τεχνολογίες. Η 

Τεχνολογία από μόνη της δεν μπορεί να επηρεάσει τα μυαλά των μαθη-

τών και δεν μπορεί να δράσει άμεσα στη μάθηση. Η Κατάλληλη εκπαι-

δευτική φιλοσοφία, στη διδακτέα ύλη, τη μάθηση και το  περιβάλλον εί-

ναι μερικοί από τους σημαντικούς παράγοντες που οδηγούν κάθε εκπαι-

δευτική καινοτομία για την επιτυχία. Λόγω του ότι έχει ήδη  πραγματο-

ποιηθεί, προτού οι καθηγητές και οι εκπαιδευτικοί όλων των βαθμίδων 

σπεύσουν να χρησιμοποιήσουν την ρομποτική στην εκπαίδευση με κα-

τάλληλες μεθόδους διδασκαλίας πριν διαμορφωθούν και ενσωματωθούν 

στα σχολικά προγράμματα σπουδών σωστά, δεδομένου ότι τα περισσό-

τερα σχολεία και οι δάσκαλοι στερούνται όχι μόνο την εμπειρία και τους 
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πόρους, θα πρέπει στις περισσότερες περιπτώσεις να λειτουργούν και κά-

τω από ένα σχολικό πρόγραμμα, ώστε να ευνοούν την εκπαιδευτική και-

νοτομία. Όπως ο Martaric επισημαίνει, αν και η ρομποτική φαίνεται να 

είναι ένα εξαιρετικό εργαλείο για τη διδασκαλία και τη μάθηση και ένα 

συναρπαστικό θέμα για τους μαθητές όλων των ηλικιών, η παιδαγωγική 

της ρομποτικής διδασκαλίας (θα προσθέταμε της παιδαγωγικής διδασκα-

λίας με τη ρομποτική) είναι ακόμα στα σπάργανα. 

Η έρευνα στον τομέα της εκπαιδευτικής ρομποτικής  εδώ και χρόνια 

έδωσε έμφαση στην αλληλεπίδραση μεταξύ της εφεύρεσης των νέων τε-

χνολογιών και την ανάπτυξη καινοτόμων τρόπων μάθησης όπως: νέες 

παιδαγωγικές ιδέες οι οποίες μπορεί να  οδηγήσουν σε νέες τεχνολογίες, 

και αντίστροφα. Από τα τέλη της δεκαετίας του 1960, η έρευνα έχει ανα-

πτυχθεί στην ρομποτική για τα παιδιά, με επίκεντρο την εφεύρεση του 

τρόπου κατασκευής και τα εργαλεία προγραμματισμού που τα παιδιά θα  

βρίσκουν πιο εύκολα ώστε να κατανοήσουν και να ελέγξουν τα αποτέλε-

σμα, να  συμμετέχουν ενεργά στη μάθησή τους και να δημιουργούν τα 

δικά τους τεχνολογικά προϊόντα αντί να είναι μόνο χρήστες των συσκευ-

ών που έχουν κάνει οι άλλοι για αυτούς. 

Τα σχολεία όλων των  βαθμίδων  μπορούν να  συμμετέχουν σε εθνι-

κούς ή παγκόσμιους διαγωνισμούς εκπαιδευτικής ρομποτικής. 

Ο στόχος είναι η εκπαίδευση μαθητών και φοιτητών στα θέματα της τε-

χνολογίας, του προγραμματισμού και των θετικών επιστημών γενικότε-

ρα, μέσα από σύγχρονες μεθόδους μάθησης που δεν είναι πάντα δυνατόν 

να εφαρμοστούν στα στενά πλαίσια του ωρολογίου προγράμματος της 

δημόσιας εκπαίδευσης.  Οι συμμετέχοντες έχουν την ευκαιρία να γίνουν 

δημιουργικοί, να διατυπώσουν πρωτότυπες ιδέες και να υλοποιήσουνε τις 

σκέψεις τους μέσα από τη διασκέδαση, ανακαλύπτοντας την τεχνολογία, 

να αποκτήσουν γνώσεις σχετικά με την τεχνολογία αλλά και άλλα θέμα-

τα της σχολικής ύλης, να αναπτύξουν δεξιότητες προγραμματισμού και 

κατασκευής, δεξιότητες επικοινωνίας και συνεργασίας μέσα από την α-

νταλλαγή απόψεων και ιδεών σε ένα συνεργατικό περιβάλλον μάθησης, 

να εμπλακούν στην κατασκευή προϊόντων και την επίλυση προβλημάτων 

από τον πραγματικό κόσμο, που έχουν προσωπικό νόημα για τους ί-

διους και έτσι να γίνει πιο αποτελεσματική η μάθησής τους 

κ.α. Αδιαμφισβήτητα, η συμμετοχή των παιδιών σε τέτοιους διαγωνι-

σμούς αποτελεί μία μοναδική εμπειρία για αυτά που συνοδεύεται από τον 

ενθουσιασμό των συμμετεχόντων, τη χαρά της δημιουργίας, τη γνωριμία 

με άλλους πολιτισμούς κ.α. Ανεξάρτητα από το αποτέλεσμα του διαγω-

νισμού όλοι είναι νικητές.. Πάνω από όλα μετράει η συμμετοχή και η 

προσπάθεια. 
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Η συμμετοχή μαθητών και φοιτητών σε τέτοιους διαγωνισμούς τους 

προσφέρει ευκαιρίες για συνεργασία στα πλαίσια μια μικρής ομάδας 

συμμαθητών - συμφοιτητών, τους φέρνει σε επαφή και επικοινωνία με 

άλλους μαθητές και φοιτητές με παρόμοια ενδιαφέροντα, βοηθά στην α-

νταλλαγή εμπειριών, ιδεών και τεχνογνωσίας, δημιουργεί κίνητρα για 

καλύτερα έργα ρομποτικής στο μέλλον και τέλος συνιστά έναν τρόπο α-

ναγνώρισης της δουλειάς τους που συνήθως λειτουργεί θετικά για την 

περαιτέρω εξέλιξή τους στο πεδίο όχι μόνο της ρομποτικής αλλά και της 

έρευνας και της ανάπτυξης εφαρμογών στις επιστήμες και την τεχνολο-

γία γενικότερα. 

1.3.1   ΤΙ ΕΙΝΑΙ Ο WRO 

O WRO (World Robotics Olympiad) είναι ένας παγκόσμιος μαθητικός 

διαγωνισμός, εκπαιδευτικής ρομποτικής και τεχνολογίας, με συμμετοχή 

χιλιάδων μαθητών κυρίως, αλλά και φοιτητών από όλες τις χώρες του 

κόσμου. Μέσα από τη διαδικασία του διαγωνισμού οι μαθητές που συμ-

μετέχουν μαθαίνουν να σκέφτονται δημιουργικά, να δουλεύουν σε ομά-

δες, να συνεργάζονται, να χρησιμοποιούν εργαλεία και γνώσεις που μα-

θαίνουν στο σχολείο προκειμένου να λύσουν τα προβλήματα που τίθε-

νται από την επιτροπή του διαγωνισμού. Ο W.R.O. είναι η τελική φάση 

ενός διαγωνισμού ρομποτικής που διοργανώνεται από κάθε χώρα μέλος 

του WRO. Όσες ομάδες προκριθούν στους αντίστοιχους εθνικούς διαγω-

νισμούς έχουν το δικαίωμα συμμετοχής στην τελική φάση του WRO. Η 

Ελλάδα είναι μία από τις χώρες που συμμετέχουν σε αυτόν το διαγωνι-

σμό, κάθε χρόνο (από το 2009). Ο επόμενος παγκόσμιος διαγωνισμός 

ρομποτικής (WRO 2014) θα πραγματοποιηθεί τον Νοέμβριο (21 - 23 Νο-

εμβρίου) στο Σότσι στην Ρωσία. 

1.3.2   ΤΙ ΕΙΝΑΙ Ο WRO HELLAS 

Ο Ελληνικός Οργανισμός Εκπαιδευτικής Ρομποτικής & Επιστή-

μης W.R.O Hellas είναι μία αστική μη κερδοσκοπική εταιρεία με κύριο 

σκοπό την ανάπτυξη εφαρμογών των  φυσικών επιστημών και των νέων 

τεχνολογιών και ιδιαίτερα μεθόδων και εφαρμογών αυτοματισμών και 

ρομποτικής στην εκπαίδευση και στην κοινωνία ευρύτερα. Κάθε χρόνο 

οργανώνει τον Πανελλήνιο διαγωνισμό Εκπαιδευτικής Ρομποτικής με 

συνδιοργανωτές την ΠΕΚΑΠ (Πανελλήνια Ένωση Καθηγητών Πληρο-

φορικής), την ΙΕΕΕ και την Διερευνητική Μάθηση. Ο W.R.O. είναι η τε-

λική φάση του εθνικού διαγωνισμού ρομποτικής που διοργανώνεται κάθε 

χρόνο στην Ελλάδα (χώρα - μέλος της WRO) από την WRO Hellas. 
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Μέχρι σήμερα ο οργανισμός WRO Hellas έχει στο ιστορικό του δύο 

Εθνικούς διαγωνισμούς και δύο συμμετοχές στην Παγκόσμια Ολυμπιάδα 

Ρομποτικής  (WRO) αντίστοιχα. Ο 3ος Πανελλήνιος διαγωνισμός Εκπαι-

δευτικής Ρομποτικής θα διεξαχθεί την Δευτέρα 20-10-

2014. Οι προσκεκλημένοι του διαγωνισμού είναι μαθητές από όλα τα 

σχολεία της χώρας, πρωτοβάθμιας και δευτεροβάθμιας εκπαίδευσης, κα-

θώς και φοιτητές από τα ΑΤΕΙ και τα ΑΕΙ. Οι νικήτριες ομάδες θα συμ-

μετάσχουν στην  Ολυμπιάδα Ρομποτικής  W.R.O. που θα φιλοξενηθεί 

στην Ρωσία, 20 - 23 Νοεμβρίου του 2014.  

Για να ενημερωθείτε σχετικά με τους κανονισμούς, τις οδηγίες του 

διαγωνισμού και άλλα πολλά επισκεφτείτε το επίσημο site της  WRO 

Hellas.  

1.3.3   ΔΙΑΓΩΝΙΣΜΟΙ ΕΚΠΑΙΔΕΥΤΙΚΗΣ ΡΟΜΠΟΤΙΚΗΣ 

Επίσης έχουν γίνει κατά καιρούς πολλές διοργανώσεις ρομποτικής που 

αποσκοπούν στην καλύτερη εκπαίδευση όπως : 

1ος Διαγωνισμός Εκπαιδευτικής Ρομποτικής στη Δυτική Ελλάδα 

Η Περιφερειακή Διεύθυνση Εκπαίδευσης Δυτικής Ελλάδας  αναγνωρί-

ζοντας τις προκλήσεις του μέλλοντος, διεξήγαγε τον 1ο Διαγωνισμό Ρο-

μποτικής στη Δυ-

τική Ελλάδα σε 

συνεργασία με 

τον WRO Hellas, 

στο Παμπελοπον-

νησιακό Εθνικό 

Αθλητικό Κέ-

ντρο. Tα σχολεία 

που διακρίθηκαν 

ήταν: στην κατη-

γορία Δημοτικού 

Σχολείου το 44ο 

Δ.Σχ. Πάτρας, 

στην κατηγορία 

Γυμνασίου το 1ο 

Γυμνάσιο Πύργου 

και στην κατηγορία του Λυκείου το 3ο ΓΕΛ Πάτρας. Ένα διαγωνισμό 

που στόχο έχει την επαφή των παιδιών με προηγμένα τεχνολογικά εργα-

λεία, που με τη χρήση τους θα είναι σε θέση να συνεισφέρουν, υπό το 

πρίσμα των επιστημονικών τεχνολογικών απαιτήσεων στην παγκόσμια 

κοινότητα.  

http://wrohellas.gr/
http://wrohellas.gr/
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1ος Πιλοτικός Περιφερειακός Διαγωνισμός Εκπαιδευτικής Ρομποτι-

κής 

Στιγμιότυπα από τον 1ο Πιλοτικό Περιφερειακό Διαγωνισμό Εκπαι-

δευτικής Ρομποτικής WRO Hellas που έγινε το Σάββατο 27 Απριλίου 

2013 στο κλειστό γυμναστήριο του ΤΕΙ Λάρισας. Πρόεδρος της επιστη-

μονικής επιτροπής ήταν ο κ. Σούλτης Γιώργος. Νικητές ανά κατηγορία: 

10ο Γυμνάσιο Λάρισας και Λύκειο Καρδίτσας. Συμμετείχαν συνολικά 10 

ομάδες. 
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5ος Πανελλήνιος Διαγωνισμός Εκπαιδευτικής Ρομποτικής στην Ελ-

ληνογερμανική Αγωγή 

Οι συμμετέχοντες μαθητές έπρεπε να δημιουργήσουν, σχεδιάσουν και 

να κατασκευάσουν ένα ρομπότ μοντέλο που να συμπεριφέρεται σαν α-

θλητής. Πρόκειται για μαθητές Δημοτικού, Γυμνασίου και Λυκείου, που  

αγωνίστηκαν για να διεκδικήσουν το εισιτήριο για την Ολυμπιάδα  Εκ-

παιδευτικής   Ρομποτικής 2013.                             

 

 

 

Διεθνής διάκριση για το ρομπότ «Pandora» του ΑΠΘ 

Tη δεύτερη θέση, μεταξύ είκοσι ερευνητικών ομάδων από όλον τον 

κόσμο, κατέκτησε η ομάδα «Pandora» του ΑΠΘ, με το ομώνυμο ρομπο-

τικό όχημά της για την ανίχνευση και διάσωση θυμάτων καταστροφών, 

στον παγκόσμιο διαγωνισμό «RobocupRescue 2013», στην κατηγορία 

αυτόνομων ρομποτικών οχημάτων, που πραγματοποιήθηκε από τις 24 

έως τις 30 Ιουνίου 2013, στο Αϊντχόφεν της Ολλανδίας.  

Οι είκοσι ομάδες διαγωνίστηκαν με τα ρομποτικά τους οχήματα για 

τέσσερις ημέρες σε διάφορες πίστες, υπό συνθήκες πραγματικής κατα-
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στροφής. Στον τελικό της κατηγορίας καλύτερου αυτόνομου οχήματος η 

ομάδα «Pandora» ήρθε δεύτερη, πίσω από την ομάδα «Hector» του Πα-

νεπιστημίου του Darmstadt. 

 «Δεν γνωρίζουμε από πριν την πίστα που θα διαγωνιστούμε και πρέ-

πει να κινηθεί το όχημα στον κατεστραμμένο χώρο να βρει διαδρόμους 

και να αναγνωρίσει εάν και πού υπάρχουν θύματα. Το πρώτο που γίνεται 

είναι η χαρτογράφηση, με κάτοψη και τρισδιάστατη αναπαράσταση για 

να ανοίξουν οι διάδρομοι και στη συνέχεια να βρεθούν τα θύματα» λέει ο 

επ. καθηγητής του Τμήματος Ηλεκτρολόγων Μηχανικών και Μηχανικών 

Υπολογιστών της Πολυτεχνικής Σχολής του Α.Π.Θ. Ανδρέας Συμεωνί-

δης. 

 Το ρομποτικό όχημα «Pandora» ενσωματώνει  αισθητήρια όργανα για 

τον προσδιορισμό της θέσης του οχήματος στο χώρο (αισθητήρες υπερή-

χων, ηλεκτρονική πυξίδα, σύστημα για τον υπολογισμό της κλίσης του 

οχήματος και laser scanner), καθώς και αισθητήρια όργανα υπεύθυνα για 

τον εντοπισμό και την ταυτοποίηση ενός θύματος (αισθητήρες θερμο-

κρασίας, μετρητές CO2, μικρόφωνα και κάμερα στην κεφαλή του βραχί-

ονα). 

«Είναι αυτόνομο όχημα που σημαίνει ότι μπορεί να κινείται χωρίς τη 

βοήθεια GPS, WI-FI και χωρίς τηλεκατεύθυνση. Μόνο του δημιουργεί 

την χαρτογράφηση και την αναγνώριση (μέσω θύρας λέιζερ, σόναρς, 

κ.τ.λ.) και αυτό είναι σημαντικό γιατί σε κλειστούς χώρους, ή σε χώρους 

που δεν υπάρχει δικτύωση είναι σε θέση να προσφέρει πολύτιμη βοή-

θεια» προσθέτει ο κ. Συμεωνίδης. Στον διεθνή διαγωνισμό πήραν μέρος 

πάνω από πεντακόσιοι σύνεδροι από τους χώρους της Ρομποτικής, της 

Μηχατρονικής, των Ευφυών Συστημάτων και της Τεχνητής Νοημοσύνης, 

με αντικείμενο την ανάπτυξη ενός, ή περισσοτέρων ρομποτικών οχημά-

των τα οποία μπορούν να πλοηγούνται σε χώρους που έχουν υποστεί κα-

ταστροφή, όπως π.χ. από σεισμό και να ανιχνεύουν θύματα. 

Το «Pandora» είναι μετεξέλιξη συλλογικών προσπαθειών των τελευ-

ταίων χρόνων, που απαίτησαν «πολλές χιλιάδες ανθρωποώρες, εκτός μα-

θημάτων» από τους καθηγητές και τους φοιτητές της συγκεκριμένης ε-

ρευνητικής ομάδας του ΑΠΘ, με μικρές χορηγίες για την αγορά των υλι-

κών. Η ερευνητική ομάδα ρομποτικής PANDORA (Program for the 

Advancement of Non Directed Operating Robotic Agents) συστάθηκε το 

2005 και σήμερα απαρτίζεται από 5 μέλη ΔΕΠ του Τμήματος Ηλεκτρο-

λόγων Μηχανικών και Μηχανικών Υπολογιστών της Πολυτεχνικής Σχο-

λής του Α.Π.Θ , τους καθηγητές Βασίλη Πετρίδη, Ζωή Δουλγέρη, τον αν. 

καθηγητή Λουκά Πέτρου, τον επ. Καθηγητή Ανδρέα Συμεωνίδη και το 



 

 
 

21 

λέκτορα Χαράλαμπο Δημουλά, καθώς και από 22 προπτυχιακούς και με-

ταπτυχιακούς φοιτητές του τμήματος. 

Στο διαγωνισμό RoboCupRescue η ομάδα Pandora είχε συμμετάσχει 

στο παρελθόν τρεις φορές (2008 - 2009 - 2011) με ενθαρρυντικά αποτε-

λέσματα, βελτιώνοντας κάθε φορά την τεχνογνωσία και την προσέγγιση 

της ομάδας. 

 

 

1.3.4   ΡΟΜΠΟΤΙΚΗ ΣΤΑ ΣΧΟΛΕΙΑ 

Η Ρομποτική στα σχολεία μπορεί να ταξινομηθεί σε δύο διαφορετικές 

κατηγορίες, ανάλογα με το ρόλο που διαδραματίζουν  στη μαθησιακή 

διαδικασία: 

 Ρομποτική ως μαθησιακό αντικείμενο: Η πρώτη κατηγορία περι-

λαμβάνει εκπαιδευτικές δραστηριότητες, όπου η ρομποτική μελετά-

ται ως ένα θέμα από μόνο του. Περιλαμβάνει εκπαιδευτικές δραστη-

ριότητες που αποσκοπούν στην διαμόρφωση ενός μαθησιακού περι-

βάλλοντος που θα συμμετέχουν ενεργά τους μαθητές στη λύση αυθε-

ντικών προβλημάτων με επίκεντρο την Ρομποτική που σχετίζονται με 
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θέματα, όπως η κατασκευή ρομπότ, ρομπότ προγραμματισμού και 

της τεχνητής νοημοσύνης. 

 Ρομποτική ως εργαλείο μάθησης: Στο πλαίσιο αυτής της δεύτερης 

κατηγορίας, η ρομποτική προτείνεται ως εργαλείο για τη διδασκαλία 

και την εκμάθηση άλλων σχολικών μαθημάτων σε διάφορα επίπεδα 

της εκπαίδευσης. Η Ρομποτική  θεωρείται ως ένα διεπιστημονικό  

βάση σχεδίου εργαλείο μάθησης αντλώντας πληροφορίες κυρίως για 

την Επιστήμη, Μαθηματικά, Πληροφορική και την Τεχνολογία και 

προσφέρει σημαντικές νέες παροχές στην εκπαίδευση και γενικότερα 

σε όλα τα επίπεδα. 

Ωστόσο, η ταξινόμηση αυτή δεν είναι πάντα εύκολη και σαφής. Ακό-

μη και στις περιπτώσεις που όταν η ρομποτική θεσπίστηκε ως αυτοτελές 

αντικείμενο μάθησης, κάλυπτε πολλαπλές εκπαιδευτικές πτυχές και εξυ-

πηρετούσε τους στόχους πέρα από αυτούς  που αναφέρονται στο σχετικό 

πρόγραμμα σπουδών , στην ανάπτυξη των δεξιοτήτων επίλυσης προβλη-

μάτων, τη δημιουργικότητα, την κριτική σκέψη, δεξιότητες συνεργασίας 

κλπ. Στην διαδικασία σχεδιασμού και προγραμματισμού ρομπότ, οι μα-

θητές μαθαίνουν σημαντική μηχανική, τα μαθηματικά και τις έννοιες της 

επιστήμης των υπολογιστών .Η Ρομποτική μπορεί να ενισχύσει τη στάση 

της έρευνας των μαθητών, ώστε  να επιτρέπουν στους μαθητές να κάνουν 

υποθέσεις, τη διεξαγωγή πειραμάτων και να αναπτύξουν τις δεξιότητές 

τους. Έτσι, η μάθηση μέσω της ρομποτικής κατασκευής (θεωρείται ως 

μαθησιακό αντικείμενο) είναι επίσης πολύτιμη για άλλες γνωστικές πε-

ριοχές που ανήκουν στο ευρύτερο φάσμα των μαθημάτων του σχολείου. 

Τέλος η χρήση φυσικών μοντέλων κατά τη διδασκαλία των αρχών του 

προγραμματισμού μπορεί να δημιουργήσει διδακτικά προβλήματα, τα 

σημαντικότερα από τα οποία οφείλονται σε φυσικούς περιορισμούς και 

τεχνικούς περιορισμούς του υλικού - περιορισμοί που μπορεί να δη-

μιουργήσει η τριβή στην κίνηση ενός αντικειμένου κ.α. , χρονικούς πε-

ριορισμούς (χρόνος εκμάθησης του συστήματος) και περιορισμούς κό-

στους επένδυσης (μεγάλη οικονομική επιβάρυνση για την απόκτηση και 

συντήρηση). 

 

 

 

 



 

 
 

23 

2.   LEGO MINDSTORMS 

2.1   ΤΙ ΕΙΝΑΙ ΤΑ LEGO MINDSTORMS  

Τα Lego Mindstorms είναι μια γραμμή παραγωγής της Lego που συν-

δυάζει προγραμματιζόμενα τούβλα με ηλεκτρικές μηχανές, αισθητήρες, 

τούβλα Lego, και τεχνικά κομμάτια Lego (όπως εργαλεία, άξονες, ακτί-

νες, και υδραυλικά μέρη) κατάλληλα για να κτίσει ο χρήστης 

το ρομπότ και άλλα αυτοματοποιημένα ή αλληλεπιδραστικά συστήματα. 

Η πρώτη λιανική έκδοση των Lego Mindstorms κυκλοφόρησε το 1986 

και πωλήθηκε εμπορικά με την επωνυμία Robotics Invention System 

(RIS). Τα Lego Mindstorms μπορούν να χρησιμοποιηθούν για να κατα-

σκευαστεί ένα μοντέλο ενσωματωμένου συστήματος με ηλεκτρομηχανι-

κά μέρη ελεγχόμενα από υπολογιστή. Πολλά είδη πραγματικών ενσωμα-

τωμένων συστημάτων, από ελεγκτές ανελκυστήρων έως βιομηχανικά 

ρομπότ, μπορούν να διαμορφωθούν χρησιμοποιώντας τα Mindstorms. 

Σημαντικό είναι επίσης να αναφερθεί ότι η κύρια χρήση των Lego 

Mindstorms είναι ως εκπαιδευτικά εργαλεία. 

2.1.1   ΙΣΤΟΡΙΑ ΤΗΣ LEGO ROBOTICS 

Από την εισαγωγή του το 1986, η LEGO  MINDSTORMS  κατασκευ-

άζει και προγραμματίζει ένα σύνολο εργαλείων ρομποτικής που έχει γίνει 

το καλύτερο προϊόν στην ιστορία της LEGO . Συγκεντρώνοντας όλον τον 

κόσμο, το Σύστημα Ρομποτικής τροφοδότησε τη φαντασία ώστε να ικα-

νοποιηθεί το εσωτερικό των γενεών της LEGO, που οδηγεί στην ανάπτυ-

ξη της παγκόσμιας κοινότητας των χρηστών από σπουδαστές όλων των 

ηλικιών κατά τη διάρκεια των τελευταίων 15 ετών, οι οποίοι δημιουρ-

γούν και δίνουν  εντολές στο ρομπότ και αυτό τις εκτελεί με το τρόπο 

του. 

Συγκεκριμένα: 

1986: Κυκλοφόρησε τον πρώτο υπολογιστή από προϊόντα LEGO.  

1988: Η συνεργασία μεταξύ της LEGO Group και Massachusetts 

Institute of Technology αρχίζει την ανάπτυξη ενός «ευφυούς τούβλου" 

που θα φέρει LEGO να δημιουργήσει τη ζωή μέσω του προγραμματι-

σμού ηλεκτρονικών υπολογιστών.  

Ιανουαρίου 1998: Το LEGO MINDSTORMS RCX Intelligent Brick με 

την Robotics Invention System που παρουσιάστηκε στον Τύπο στο Μου-

σείο Μοντέρνας Τέχνης στο Λονδίνο.  

http://el.wikipedia.org/wiki/%CE%A1%CE%BF%CE%BC%CF%80%CF%8C%CF%84
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Σεπτέμβριος 1998: Η Robotics Invention System ξεκίνησε ταυτόχρονα 

στις Ηνωμένες Πολιτείες και το Ηνωμένο Βασίλειο. Δύο σετ επέκτασης 

τα RoboSports και Extreme πλάσματα  είναι επίσης διαθέσιμα. 

Νοέμβριος 1998: Ο ιδιοκτήτης της ομάδας LEGO, Kjeld Kirk 

Kristiansen, και ο φημισμένος εφευρέτης, Dean Kamen του FIRST (For 

Inspiration and Recognition of Science and Technology) συνεργάστηκαν 

ώστε να ξεκινήσει η πρώτη Lego League, ένα διαγωνισμό ρομποτικής για 

μεσαίους μαθητές που θα εισάγουν τα LEGO MINDSTORMS σε τοπι-

κούς αγώνες. Ένα τουρνουά πιλότων που πραγματοποιήθηκε στο Μου-

σείο Επιστήμης και Βιομηχανίας στο Σικάγο με 200 ομάδες φοιτητών.  

Σεπτέμβρης 1999: Η Robotics Discovery Set, η Ultimate Accessory Set, 

η Droid Developer Kit και η Robotics Invention System 1.5 κυκλοφορή-

σανε στις Ηνωμένες Πολιτείες. Το Kit Developer Droid και το Robotics 

Invention System 1.5 κυκλοφορήσανε στην Ευρώπη και την Ασία, και η 

Robotics Discovery Set και η Robotics Invention System 1.5 ξεκινήσανε 

στο Ηνωμένο Βασίλειο. 

Φεβρουάριος 2000: Έχουμε την Robotics Invention System 2.0 και την 

Dark Side Developer Kit (ένα προγραμματισμένο τηλεχειριζόμενο οικο-

δομήσιμο ρομπότ ),την Vision Command System (μια φωτογραφική μη-

χανή) και την εξερεύνηση του Άρη (με θέμα τις προκλήσεις ρομπότ, με 

βάση τις οδηγίες και παιχνίδια για το RIS) το σύνολο επέκτασης που πα-

ρουσιάστηκε στο American International Toy Fair στη Νέα Υόρκη. 

Απρ. 2005:  Έχουμε για πρώτη φορά την Lego League το Παγκόσμιο 

Πρωτάθλημα που πραγματοποιήθηκε στην Ατλάντα GA. 

Αύγουστο του 2006: Το LEGO MINDSTORMS NXT ξεκινά στις Ηνω-

μένες Πολιτείες και ακολουθεί η διεθνή διαθεσιμότητα. 

Απρίλιος 2007: Η πρώτη  Lego League ξεπερνά τους 100.000 συμμετέ-

χοντες για πρώτη φορά. 

Μάιος 2008: Η LEGO MINDSTORMS εγκαταστάθηκε στο Carnegie 

Mellon University Robot Hall of Fame. 

Αύγουστος 2009: Έχουμε την κυκλοφόρηση του LEGO MINDSTORMS 

NXT 2.0. 

Ιανουαρίου 2013: Η 15η επέτειος της LEGO MINDSTORMS γιορτάζε-

ται και η πλατφόρμα επόμενης γενιάς LEGO MINDSTORMS EV3 έχει 

παρουσιαστεί στο Διεθνές Consumer Electronics Show. 

Σεπτέμβριος 2013:  Τέλος η τρίτη ενσάρκωση της ρομποτικής LEGO, 

LEGO MINDSTORMS EV3, έχει ξεκινήσει σε όλο τον κόσμο. 
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2.2   ΤΙ ΠΕΡΙΕΧΕΙ ΤΟ ΠΑΚΕΤΟ LEGO MINDSTORMS NXT 

Το πακέτο Mindstorms NXT στην πραγματικότητα είναι ένα ολοκλη-

ρωμένο περιβάλλον ρομποτικής. Πρόκειται για ένα εργαλείο ρομποτικής. 

Μπορεί να χρησιμοποιηθεί από σχολεία πανεπιστήμια αλλά και χομπι-

στές. Με αυτό μπορείς να κατασκευάσεις από απλά ρομπότ μέχρι ότι πιο 

πολύπλοκο με μόνο περιορισμό τη φαντασία του καθενός. 

ΤΟΥΒΛΑΚΙΑ (Bricks) 

      

Τα τουβλάκια της Lego είναι γνωστά σε όλους μας. Τα συναντάμε σε 

διάφορα χρώματα και διαστάσεις. Για να τα ξεχωρίσουμε μεταξύ τους τα 

ονομάζουμε ανάλογα με τον αριθμό των εξογκωμάτων που περιέχουν 

κατά τις δυο διαστάσεις τους.  

Την απόσταση ανάμεσα σε δυο εξογκώματα την ονομάζουμε “μήκος 

Lego”. 

Εκτός από τα κλασικά τουβλάκια υπάρχουν και μερικοί άλλοι τύποι 

όπως κυκλικά τουβλάκια και σφήνες. Επίσης υπάρχουν και τα τουβλάκια  

δοκοί. 
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ΠΛΑΚΙΔΙΑ (Plates) 

Τα πλακίδια διαφέρουν από τα τουβλάκια στο πάχος. Το πάχος από 

ένα τουβλάκι είναι ίσο με το πάχος 3 πλακιδίων. Εκτός από τα κλασικά 

πλακίδια υπάρχουν και πλακίδια με οπές καθώς και ειδικά πλακίδια. 
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ΔΟΚΟΙ (Beams) 

Οι δοκοί μαζί με τα τουβλάκια και τα πλακίδια αποτελούν τα δομικά 

στοιχειά μιας κατασκευής. Οι δοκοί διαθέτουν οπές ώστε να μπορούμε 

να στηρίξουμε μια σειρά από άξονες. Υπάρχουν σε μια μεγάλη ποικιλία 

μηκών καθώς και ειδικοί δοκοί. 
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ΑΞΟΝΕΣ (Axles) 

Οι άξονες χρησιμοποιούνται για να τοποθετήσουμε γρανάζια και ρό-

δες. Το μήκος τους το μετράμε σε μήκος Lego. Υπάρχει μια μεγάλη ποι-

κιλία μηκών από 2 έως και 12 μονάδες Lego. 

Είναι σημαντικό να στηρίξουμε τους άξονες σε περισσότερα από ένα 

σημεία. Αυτό βοηθάει τον άξονα να γυρίζει με μεγαλύτερη ελευθερία και 

κάνει τη κατασκευή πιο στιβαρή. 
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ΔΑΚΤΥΛΙΟΙ (Bushings) 

Οι δακτύλιοι τοποθετούνται στο τέλος των αξόνων, για να τους συ-

γκρατούν στη θέση τους.    

    

ΠΙΡΑΚΙΑ (Pegs) 

Τα πιράκια τοποθετούνται στις οπές των δοκών και συνδέουν δυο δο-

κούς μεταξύ τους. Αν συνδέσουμε δυο δοκούς με ένα γκρι πιράκι αυτοί 

μπορούν να περιστραφούν ελεύθερα. Έτσι μπορούμε να κατασκευάσου-

με μια άρθρωση. Αντίθετα το μαύρο πιράκι δεν επιτρέπει σε δυο δοκούς 

να περιστραφούν εύκολα. Το χρησιμοποιούμε όταν θέλουμε να συνδέ-

σουμε τους δοκούς σταθερά μεταξύ τους. Το μαύρο πιράκι υπάρχει και 

σε διπλό μήκος από τη μια πλευρά του. 
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ΣΥΝΔΕΣΜΟΙ (Connectors) 

Οι σύνδεσμοι μας δίνουν την δυνατότητα να συνδέσουμε τους άξονες 

και τα πιράκια. Χρησιμοποιώντας τους συνδέσμους σε συνδυασμό με 

τους άξονες και τα πιράκια μπορούμε να κατασκευάσουμε μια ποικιλία 

από αρθρώσεις και συνδέσεις.  
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ΡΟΔΕΣ (Wheels) 

Υπάρχει μια μεγάλη ποικιλία στο μέγεθος των ροδών. Παρέχεται επί-

σης η δυνατότητα χρήσης ερπυστριών. Με τις ερπύστριες ένα ρομπότ 

παρόλο που δεν μπορεί να επιταχύνει εύκολα, μπορεί να κινηθεί πιο στα-

θερά ακόμη και σε ανώμαλο έδαφος. Επίσης σε αντίθεση με ένα ρομπότ 

που διαθέτει τέσσερις ρόδες με δυνατότητα των μπροστινών ροδών να 

στρίβουν, το ρομπότ με ερπύστριες μπορεί να εκτελεί τις στροφές πιο 

αποτελεσματικά (ακόμη και επιτόπου). 
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ΓΡΑΝΑΖΙΑ (Gears) 

Με τα γρανάζια μπορούμε να μεταφέρουμε την κίνηση από ένα σημείο 

σε ένα άλλο, να αλλάξουμε την κατεύθυνση κίνησης ενός άξονα όπως ε-

πίσης να αλλάξουμε την ταχύτητα κίνησης και την ροπή σε έναν άξονα 

(πχ να μειώσουμε την ταχύτητα κίνησης στο ρομπότ μας και ταυτόχρονα 

να του δώσουμε περισσότερη ισχύ). Υπάρχει μια πολύ μεγάλη ποικιλία 

γραναζιών με τα οποία μπορούμε να υλοποιήσουμε διάφορες σύνθετες 

κατασκευές. 
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Τα γρανάζια όπως είδαμε χρησιμοποιούνται για να αλλάξουν την κα-

τεύθυνση της κίνησης, την ταχύτητα περιστροφής και την ροπή ενός κι-

νητήρα. Μπορούμε να χρησιμοποιήσουμε γρανάζια για να αυξήσουμε η 

να μειώσουμε την ταχύτητα κίνησης ενός ρομπότ η την ισχύ στην κίνηση 

ενός ρομπότ. 

Υπάρχουν διάφοροι τύποι γραναζιών με τους οποίους μπορούμε να πε-

τύχουμε διάφορες υλοποιήσεις. 

a) Γρανάζια με δόντια (Spur Gears) 
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Πρόκειται για τα κλασικά γρανάζια. Βάζοντας δυο από αυτά στην σει-

ρά αντιστρέφουμε την φορά περιστροφής και μετατρέπουμε την ταχύτη-

τα αντιστρόφως ανάλογα με το λόγο των γραναζιών και την ροπή ανάλο-

γα με το λόγο των γραναζιών. 

 

Για να υπολογίσουμε τη μετατροπή στην ταχύτητα περιστροφής δύο 

συνδεδεμένων μεταξύ τους γραναζιών  και αντίστοιχα στην δύναμη περι-

στροφής που ασκείται στους άξονες τους, δηλαδή στη ροπή τους  αρκεί 

να μετρήσουμε τον αριθμό των δοντιών που διαθέτει κάθε ένα από τα 

γρανάζια αυτά. 

 

Ας πάρουμε για παράδειγμα ένα γρανάζι με 8 δόντια το οποίο είναι 

συνδεμένο στον πρωτεύοντα άξονα, ο οποίος κινείται από έναν κινητήρα 

και ένα γρανάζι με 40 δόντια το οποίο είναι συνδεμένο στο δευτερεύοντα 

άξονα, στον οποίο έχουμε τοποθετήσει τις ρόδες μας. Ως « Λόγο Γρανα-

ζιών » ονομάζουμε το πηλίκο του αριθμού των δοντιών του γραναζιού 

στο δευτερεύοντα άξονα προς τον αριθμό των δοντιών του γραναζιού 

στον πρωτεύοντα άξονα. Στην περίπτωσή μας ο λόγος των γραναζιών εί-

ναι 40:8 ή 5:1. Πρακτικά μπορούμε να πούμε ότι το γρανάζι στο δευτε-

ρεύοντα άξονα θα κάνει 1 πλήρη περιστροφή όταν το γρανάζι στον πρω-

τεύοντα άξονα συμπληρώσει 5 περιστροφές. Άρα έχουμε μείωση της τα-

χύτητας περιστροφής ανάλογη με τον λόγο των γραναζιών. Επίσης προ-

κύπτει ότι έχουμε αύξηση της ροπής (της δύναμης δηλαδή που ασκείται 

για να περιστρέψει τους άξονες μας) ανάλογη με το λόγο γραναζιών. Ο 
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δευτερεύοντας άξονάς μας είναι λοιπόν 5 φορές πιο αργός από τον πρω-

τεύοντα αλλά και 5 φορές πιο ισχυρός. 

 Δεν είναι βολικό να συνδέουμε μία ρόδα κατευθείαν στον άξονα του 

κινητήρα επειδή έτσι θα έχουμε μεγάλη ταχύτητα περιστροφής με μικρή 

όμως ροπή. Συνηθίζεται να μεταδίδουμε την κίνηση από τον κινητήρα με 

συζευγμένα γρανάζια, τα οποία να μειώνουν  την ταχύτητα περιστροφής.  

Βάζοντας ένα γρανάζι ανάμεσα σε δύο άλλα πετυχαίνουμε να κρατή-

σουμε την ίδια φορά περιστροφής ανάμεσα στο πρώτο γρανάζι και στο 

τρίτο. Η ταχύτητας περιστροφής και η ροπή σε αυτήν την περίπτωση, 

υπολογίζονται από το λόγο των γραναζιών ανάμεσα στο πρώτο και στο 

τρίτο γρανάζι. Το μεσαίο γρανάζι δηλαδή δεν παίζει κανένα ρόλο στην 

αλλαγή της ταχύτητας και της ροπής, αλλά επηρεάζει μόνο τη φορά πε-

ριστροφής. 

 

b) Γρανάζια με λοξά δόντια (Bevel gears) 

Με τα γρανάζια αυτά μπορούμε να αλλάξουμε την κατεύθυνση της 

περιστροφής κατά 90 μοίρες. Υπάρχουν δυο τύποι γραναζιών με λοξά 

δόντια: 

 12 δοντιών τα οποία μπορούν να συνδεθούν μόνο μεταξύ τους 

 24 δοντιών τα οποία ονομάζονται και γρανάζια κορώνες και στα ο-

ποία μπορεί να συνδεθεί και ένα απλό γρανάζι 
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c) Δοκός με δόντια (Rack and Pinion) 

Σε συνδυασμό με ένα κλασικό γρανάζι το οποίο για την περίπτωση αυ-

τή το ονομάζουμε πηνίο μπορούμε να αλλάξουμε την κατεύθυνση της κί-

νησης από περιστροφική σε ευθύγραμμη και αντίστροφα. 

 

d) Κοχλιωτό γρανάζι (Worm gears) 

Μοιάζει με τις βίδες σε συνδυασμό με ένα κλασικό γρανάζι μπορούμε 

να αλλάξουμε την κατεύθυνση της περιστροφής κατά 90 μοίρες, (όπως 

και με τα γρανάζια με λοξά δόντια) αλλά με μία ιδιαιτερότητα. Το κο-

χλιωτό γρανάζι μπορεί να γυρίσει το κλασικό γρανάζι αλλά το αντίθετο 

είναι αδύνατο. Έτσι το κοχλιωτό γρανάζι είναι πάντα αυτό που δίνει την 

κίνηση. 
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e) Γρανάζι με ολίσθηση ( Slip clutch) 

Πρόκειται για έναν ειδικό τύπο του κλασικού γραναζιού. Διαθέτει μία 

ιδιαιτερότητα,  σε αντίθεση με ένα κλασικό γρανάζι, επιτρέπει την ολί-

σθηση του άξονα στον οποίο είναι συνδεμένο, όταν τα δόντια του μπλο-

κάρουν. Συμπεριφέρεται δηλαδή παρόμοια με μία τροχαλία με ιμάντα.  

 

ΙΜΑΝΤΕΣ ΚΑΙ ΤΡΟΧΑΛΙΕΣ (Belts and Pulleys) 

Μπορούμε  επίσης να μεταφέρουμε την κίνηση χρησιμοποιώντας ιμά-

ντες με τροχαλίες στη θέση των γραναζιών, με την διαφορά ότι όταν ση-

μειωθεί κάποιο μπλοκάρισμα οι ιμάντες σε αντίθεση με τα γρανάζια, επι-

τρέπουν την ολίσθηση ενός άξονα σε σχέση με έναν άλλο. Στα γρανάζια 

το μπλοκάρισμα ενός άξονα  μπλοκάρει και τους συνδεδεμένους σε αυ-

τόν άξονες. 
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Όπως τα γρανάζια με τον ίδιο τρόπο και οι ιμάντες με τροχαλίες χρη-

σιμοποιούνται για να μεταφέρουν την κίνηση από ένα άξονα σε ένα άλ-

λο. Υπάρχουν όμως σημαντικές διαφορές. 

 

 Στους ιμάντες με τροχαλίες διατηρείται η ίδια φορά περιστροφής. 

 Οι ιμάντες δε μεταφέρουν πάντα όλη την ισχύ από τον ένα άξονα 

στον άλλο. Στην περίπτωση που ο δεύτερος άξονας ζοριστεί, ο ιμά-

ντας αρχίζει να ολισθαίνει. 
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Και στην περίπτωση των τροχαλιών με τον ίδιο τρόπο όπως και με τα 

γρανάζια μπορούμε να υπολογίσουμε το λόγο μετατροπής της περιστρο-

φικής ταχύτητας και της ροπής. Στην περίπτωση αυτή, αντί για τον αριθ-

μό των δοντιών χρησιμοποιούμε την περίμετρο των τροχαλιών. 

 

ΔΙΑΦΟΡΑ ΤΕΜΑΧΙΑ 

Υπάρχουν και διάφορα τεμάχια για γενικότερες χρήσεις. Αυτά είναι 

βραχίονες με αρθρώσεις, άγκιστρο, ολισθητήρας, κυλινδράκι, διακοσμη-

τικά τεμάχια και ένα κανόνι  με βέλος. 
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ΚΑΛΩΔΙΑ 

Τα καλώδια είναι τα μέσα με τα οποία γίνεται η σύνδεση των αισθητή-

ρων και κινητήρων με την κονσόλα NXT. Τα καλώδια έχουν μήκος 

20cm, 35cm, 45cm και υπάρχει επίσης και ένα καλώδιο προσαρμογής. 
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ΤΟ NXT 

To  NXT είναι ο εγκέφαλος του MINDSTORMS ROBOT. Είναι μια 

έξυπνη κονσόλα Lego που επιτρέπει σε ένα ρομπότ MINDSTORMS να 

ζωντανέψει και θα εκτελέσετε διάφορες λειτουργίες. Είναι στην πραγμα-

τικότητα το μυαλό του ρομπότ μας. Αποθηκεύει τα προγράμματα τα ο-

ποία διαβάζουν τα δεδομένα από τους αισθητήρες και δίνουν την κατάλ-

ληλη κίνηση στους κινητήρες. Το NXT περιέχει: 

 MOTOR PORTS:Τo NXT διαθέτει τρεις εξόδους για τοποθέτηση      

ports A,B,C. 

 SENSOR PORTS: Το NXT έχει τέσσερις θύρες εισόδου ports 

1,2,3,4. 

 USB PORT: Είναι η θύρα που συνδέεται το καλώδιο USB και κατε-

βάζετε τα προγράμματα από τον υπολογιστή σας στο NXT ή ανεβά-

ζετε τα δεδομένα από το ρομπότ στο Computer. Μπορείτε επίσης να 

χρησιμοποιήσετε ασύρματη σύνδεση Bluetooth για την αποστολή και 

λήψη. 

 LOUNDSPEAKER: Είναι μικρόφωνο για την αναπαραγωγή ήχων.  

 NXT BUTTONS: Έχει ένα πορτοκαλί κουμπί, δύο ανοιχτά γκρι βε-

λάκια τα οποία χρησιμοποιούνται για τη μετακίνηση αριστερά και 

δεξιά στο σκούρο γκρι κουμπί NXT. 

 NXT DISPLAY: Τέλος έχει μια οθόνη όπου εμφανίζονται οι ρυθμί-

σεις. 
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ΤΟΥΣ ΑΙΣΘΗΤΗΡΕΣ 

Οι αισθητήρες παίζουν καθοριστικό ρόλο σε ένα ρομπότ. Παρέχουν 

πληροφορίες στον επεξεργαστή του ρομπότ για το περιβάλλον μέσα στο 

οποίο δραστηριοποιείται αυτό. Στην συνεχεία ο επεξεργαστής του ρο-

μπότ αποφασίζει τι θα κάνει, βασιζόμενος σε αυτές τις πληροφορίες και 

με βάση τις εντολές του προγράμματος που του έχουν δοθεί. Συναντάμε 

λοιπόν 5 τύπους αισθητήρων. 

 COLOR SENSOR (ΑΙΣΘΗΤΗΡΑ ΧΡΩΜΑΤΟΣ) 

Ο Color Sensor είναι ένας από τους αισθητήρες που δίνει όραση στο 

ρομπότ. Ο αισθητήρας χρώματος έχει στην πραγματικότητα τρεις διαφο-
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ρετικές λειτουργίες σε μία. Ο αισθητήρας αυτός δίνει τη δυνατότητα στο 

ρομπότ να διακρίνει ανάμεσα στα χρώματα, το φως και το σκοτάδι. Επί-

σης μπορεί να ανιχνεύσει 6 διαφορετικά χρώματα, διαβάζοντας την έ-

νταση του φωτός σε ένα δωμάτιο και μετρώντας την ένταση του φωτός 

των χρωματιστών επιφανειών. Τέλος ο αισθητήρας μπορεί να χρησιμο-

ποιηθεί ως φακός χρωμάτων. 

 

 TOUCH SENSOR (ΑΙΣΘΗΤΗΡΑΣ ΑΦΗΣ) 

Ο αισθητήρας αφής δίνει στο ρομπότ σας την αίσθηση της αφής. Ο αι-

σθητήρας αφής ανιχνεύει πότε πιέζεται από κάτι και πότε απελευθερώνε-

ται από αυτό. Ο αισθητήρας αυτός μπορεί να χρησιμοποιηθεί για να πά-

ρει τα πράγματα το ρομπότ δηλαδή σαν ένα ρομποτικό βραχίονα εξοπλι-

σμένο με αισθητήρα αφής που θα επιτρέπει στο ρομπότ να γνωρίζει αν 

υπάρχει ή δεν υπάρχει κάτι στο χέρι του να αρπάξει. Επίσης  μπορεί να 

χρησιμοποιηθεί για να κάνει το ρομπότ να ενεργήσει για μια εντολή. Για 

παράδειγμα, πατώντας το κουμπί αισθητήρα αφής το ρομπότ μπορεί να 

μιλήσει, να κλείσει την πόρτα, ή να ανοίξει την τηλεόρασή. 

Με το πάτημα του πλήκτρου κλείνει λοιπόν ένα κύκλωμα και διέρχε-

ται ηλεκτρικό ρεύμα ενώ με την απελευθέρωση του πλήκτρου το κύκλω-

μα ανοίγει. 
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 ULTRASONIC SENSOR 

Ο Ultrasonic Sensor είναι ένας από τους αισθητήρες που δίνουν όραση 

στο ρομπότ. Ο  Ultrasonic Sensor επιτρέπει στο ρομπότ να δει και να ε-

ντοπίσει αντικείμενα αλλά είναι σε θέση και να διακρίνει την απόσταση 

στην οποία βρίσκεται τοποθετημένο το αντικείμενο αυτό. Μπορεί επίσης 

να  χρησιμοποιηθεί για να κάνει το ρομπότ να αποφύγει εμπόδια όπως 

και να ανιχνεύσει την κίνηση. 

Ο Ultrasonic Sensor μετρά απόσταση σε εκατοστά και inches.  Είναι 

σε θέση να μετρήσει τις αποστάσεις από 0 έως 255 εκατοστά με ακρίβεια  

(+ / -)  3 εκατοστά.  

Σημαντικό είναι να αναφέρουμε ότι ο Ultrasonic Sensor χρησιμοποιεί 

την ίδια επιστημονική αρχή όπως οι νυχτερίδες, μετρά την απόσταση που 

χρειάζεται ένα ηχητικό κύμα για να χτυπήσει ένα αντικείμενο και να επι-

στέψει από τον υπολογισμό του χρόνου , ακριβώς σαν ηχώ. Έτσι τα αντι-
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κείμενα που είναι κατασκευασμένα από μαλακό ύφασμα ή από κυρτή ε-

πιφάνεια (όπως μια μπάλα) ή είναι πολύ λεπτά ή πολύ μικρά μπορεί να 

είναι δύσκολο για τον αισθητήρα να τα ανιχνεύσει. 

 

Τέλος πρέπει να επισημάνουμε ότι αν χρησιμοποιήσουμε πάνω από 

έναν αισθητήρα υπερήχων στον ίδιο χώρο θα έχουμε διασταύρωση των 

υπερήχων που παράγονται και άρα όχι αξιόπιστες μετρήσεις. 
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 LIGHT SENSOR (ΑΙΣΘΗΤΗΡΑΣ ΦΩΤΟΣ) 

Ο αισθητήρας φωτός είναι ο άλλος αισθητήρας που δίνει όραση στο 

ρομπότ (ο Ultrasonic Sensor είναι ο άλλος). Ο Light Sensor δίνει τη δυ-

νατότητα στο ρομπότ να διακρίνει ανάμεσα στο φως και το σκοτάδι στο 

πλησίον περιβάλλον μέσα στο οποίο δραστηριοποιείται. Ο νέος αισθητή-

ρας φωτός είναι μια βελτιωμένη έκδοση από αυτόν της σειράς RCX: δια-

θέτει μεγαλύτερη ευαισθησία και επιτρέπει πιο ακριβείς μετρήσεις στη 

κλίμακα του 0(καθολου φως) ως 100 (πολύ έντονο φως). Μπορεί επιπρό-

σθετα να λειτουργήσει με δυο τρόπους: μπορούμε να επιλέξουμε αν θα 

ενεργοποιηθεί η όχι η λυχνία υπέρυθρης ακτινοβολίας που διαθέτει αυ-

τός. Έτσι όταν η παραπάνω λυχνία είναι κλειστή το ρομπότ μας μπορεί 

να αναληφθεί τη ένταση του φωτός σε ένα δωμάτιο ενώ στην περίπτωση 

που είναι ενεργοποιημένη μπορεί να μετρήσει την ένταση του φωτός που 

ανακλάται από μια χρωματική επιφάνεια. Επίσης αξίζει να σημειωθεί ότι 

ο αισθητήρας φωτός διακρίνει τα αντικείμενα σε αποχρώσεις του γκρι.  

Μπορεί να χρησιμοποιηθεί σαν ένα ρομπότ συναγερμού όταν ένας ει-

σβολέας ανάβει το φως στο δωμάτιό σας, το ρομπότ μπορεί να αντιδρά-

σει για να υπερασπιστεί την ιδιοκτησία σας. Μπορεί επίσης να χρησιμο-

ποιηθεί για να ακολουθήσει μια γραμμή ή  να τακτοποιήσει τα πράγματα 

ανάλογα με το χρώμα. 

 Την ένταση του φωτός μας την εμφανίζει για λόγους ευκολίας σε πο-

σοστό μιας ελάχιστης και μιας μέγιστης στάθμης οι οποίες μπορούν να 

καθοριστούν και από εμάς. Όσο μικρότερο είναι αυτό το ποσοστό τόσο 

μικρότερη είναι και η φωτεινότητα του μετρούμενου φωτός. 
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 SOUND SENSOR (ΑΙΣΘΗΤΗΡΑΣ ΗΧΟΥ) 

Είναι ο αισθητήρας που κάνει το ρομπότ να ακούει. Ο αισθητήρας ή-

χου μπορεί να ανιχνεύσει τόσο ντεσιμπέλ (dB) όσο και προσαρμοσμένα 

ντεσιμπέλ (dBA). Τα ντεσιμπέλ είναι μια μέτρηση του ηχητικής πίεσης.  

 dBA: Πρόκειται για την ανίχνευση προσαρμοσμένων ντεσιμπέλ, δη-

λαδή η ευαισθησία του αισθητήρα είναι προσαρμοσμένη με την ευαι-

σθησία του ανθρώπινου αυτιού. Με άλλα λόγια, αυτοί είναι οι ήχοι 

που το ανθρώπινο αυτί είναι σε θέση να ακούσει. 

 dB: Πρόκειται για την στάνταρ ανίχνευση (μη προσαρμοσμένη) των 

ντεσιμπέλ στην οποία όλοι οι ήχοι μετρούνται με την ίδια ευαισθησί-

α. Έτσι, οι ήχοι αυτοί μπορούν να περιλαμβάνουν κάποια ηχητική πί-

εση που είναι πολύ υψηλή ή πολύ χαμηλή για το ανθρώπινο αυτί να 

ακούσει. 

Τέλος ο αισθητήρας ήχου μπορεί να μετρήσει επίπεδα ηχητικής πίεσης 

μέχρι και 90 dB  σχετικά με το επίπεδο της μηχανής. Οι στάθμες ηχητι-

κής πίεσης είναι εξαιρετικά περίπλοκες, έτσι ώστε οι αναγνώσεις του 

Sound Sensor στο MINDSTORMS NXT να εμφανίζεται σε ποσοστό 

(%). Όσο χαμηλότερο είναι το ποσοστό τόσο πιο ήσυχο ήχο έχουμε για 

παράδειγμα: 

 4,5% είναι σαν ένα σιωπηλό σαλόνι 

 5 έως 10% θα ήταν κάποιος που μιλάει σε κάποια απόσταση 

 10 έως 30% είναι κοντά φυσιολογική συνομιλία με τον αισθητήρα ή 

μουσική που παίζεται σε ένα κανονικό επίπεδο 

 30 έως 100% είναι οι άνθρωποι που φωνάζουν ή η μουσική που παί-

ζεται σε υψηλή ένταση 

Ο αισθητήρας ήχου μπορεί να χρησιμοποιηθεί ως διακόπτης για τον 

έλεγχο μιας διαδικασίας ώστε ,αν η ένταση του ήχου αυξηθεί πάνω από 

ένα επίπεδο το ρομπότ μας να εκτελεί ένα συγκεκριμένο σύνολο εντο-

λών. 

Με τον αισθητήρα ήχου υπάρχει η δυνατότητα το ρομπότ μας να ανα-

γνωρίζει συγκεκριμένα ηχητικά μοτίβα. Για παράδειγμα να ξεχωρίζει το 

ένα χτύπημα των χεριών από δυο συνεχόμενα καθώς επίσης και συγκε-

κριμένους ηχητικούς τόνους όπως μπάσα από πρίμα. Για να το πετύχουμε 

αυτό θα πρέπει να τοποθετήσουμε μια σειρά από εντολές αναμονής για 

ήχο. 
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ΤΟΝ SERVO MOTOR ΚΙΝΗΤΗΡΑ 

Ο Servo Motor δίνει στο ρομπότ σας την ικανότητα να κινείται. Χρη-

σιμοποιώντας το μπλοκ Μετακίνηση στο λογισμικό LEGO 

MINDSTORMS NXT μπορείτε να προγραμματίσετε τους κινητήρες σας 

οι οποίοι συγχρονίζονται αυτόματα, έτσι ώστε το ρομπότ να κινείται σε 

μια ευθεία γραμμή.  

Επίσης κάθε κινητήρας διαθέτει έναν ενσωματωμένο αισθητήρα περι-

στροφής. Αυτό επιτρέπει τον έλεγχο των κινήσεων του ρομπότ σας με 

ακρίβεια. Ο αισθητήρας περιστροφής μετρά στροφές κινητήρα σε μοίρες 

ή πλήρεις περιστροφές με ακρίβεια  (+ / -) ένα βαθμό. Μία περιστροφή 

είναι ίση με 360 μοίρες, οπότε αν ορίσετε έναν κινητήρα να γυρίσει 180 

μοίρες τότε ο άξονάς του θα κάνει μισή στροφή. 
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Τέλος ο ενσωματωμένος αισθητήρας περιστροφής σε κάθε κινητήρα 

σας επιτρέπει να ορίσετε διαφορετικές ταχύτητες για τους κινητήρες σας 

(με τη βοήθεια διαφόρων παραμέτρων στο λογισμικό). 
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2.3   ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑΤΙΣΤΙΚΟ ΠΕΡΙΒΑΛΛΟΝ LEGO 

MINDSTORMS 

Το NXT  ρομπότ προγραμματίζεται με όλες σχεδόν τις γνωστές 

γλώσσες προγραμματισμού (C, C++, Java, Net, κ.α) αν και η LEGO  έχει 

φροντίσει να εκδώσει μία εκπαιδευτική γλωσσα οπτικού 

προγραμματισμού για το ΝΧΤ (LEGO Mindstorms Edu NXT Software)  

σε συνεργασία με την εταιρεία ανάπτυξης λογισμικού National 

Instruments (το εκπαιδευτικό λογισμικό που αναπτύχθηκε αποτελεί μια 

εκπαιδευτική προσαρμογή του LabView  και χρησιμοποιούν τον ίδιο  

compiler G). Βασίζεται στη χρήση εικονιδίων και είναι λογισμικό που 

χρησιμοποιούν παγκοσμίως επιστήμονες και μηχανικοί, προκειμένου να 

σχεδιάσουν, να ελέγξουν και να δοκιμάσουν προϊόντα και συστήματα. 

Ο προγραμματισμός γίνεται πολύ εύκολα με μια ψευδογλώσσα για τα 

Mindstorms NXT. Ακόμα και αν δεν έχετε καθόλου γνώσεις 

προγραμματισμού, μετά από μερικά λεπτά εξοικείωσης θα είστε σε θέση 

να γράψετε ακόμα και πολύ σύνθετα προγράμματα. 

Το πρόγραμμα αρχικά αποτελείται από ένα απλό γραφικό περιβάλλον 

προγραμματισμού, που δίνει τη δυνατότητα δημιουργίας 

προγραμματιζόμενων «συμπεριφορών» για τις μηχανικές κατασκευές. Οι 

προγαμματιζόμενες «συμπεριφορές» μεταβιβάζονται από τον Η/Υ στη 

μηχανική κατασκευή μέσω σύνδεσης USB ή Bluetooth μεταξύ του Η/Υ 

και του μικροεπεξεργαστή των μηχανικών κατασκευών. 

Το λογισμικό έχει μια διαισθητική διεπαφή “σύρε και άφησε” (drag 

and drop) και ένα γραφικό προγραμματιστικό περιβάλλον, το οποίο 

καθιστά την εφαρμογή προσιτή για έναν αρχάριο, αλλά και εξίσου 

δυναμική για έναν εξειδικευμένο χρήστη. Οι παλέτες προγραμματισμού 

προσφέρουν όλα τα blocks προγραμματισμού που απαιτούνται για να 

δημιουργηθούν τα προγράμματα. Κάθε block προγραμματισμού 

περιλαμβάνει τις οδηγίες που το ΝΧΤ μπορεί να ερμηνεύσει. Ένα 

πρόγραμμα δημιουργείται με συνδυασμό διαφορετικών blocks.  

Τα διαθέσιμα εικονίδια-blocks περιλαμβάνουν μεταξύ άλλων block 

κίνησης (κάνουν τα ρομπότ να κινούνται), block αναμονής (κάνει το 

ρομπότ να περιμένει για την ενεργοποίηση των αισθητήρων του ή για τη 

λήξη ενός οριζόμενου χρονικού διαστήματος), block επανάληψης (Loop) 

(το ρομπότ επαναλαμβάνει την ίδια συμπεριφορά όσες φορές ορίσουμε ή 

μέχρι να ενεργοποιηθεί κάποιος αισθητήρας), block επιλογής (Switch 

block) που επιτρέπουν στο ρομπότ να παίρνει τις δικές του αποφάσεις. Η 

πλήρης παλέτα εικονιδίων περιλαμβάνει blocks δράσης που επιτρέπουν 
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τον έλεγχο διάφορων εξωτερικών συσκευών (διαδραστικού κινητήρα, 

ήχων, λαμπτήρων κ.ά).  

Τα block ροής επιτρέπουν τη δημιουργία σύνθετων συμπεριφορών. 

Περιλαμβάνουν τον έλεγχο για την επανάληψη, την αναμονή και τις 

συνθήκες μεταβλητών για τη διακοπή συμπεριφοράς ή τον καθορισμό 

μιας λογικής σειράς σε ένα πρόγραμμα και τη λήψη αποφάσεων για τον 

προγραμματισμό αντιδράσεων σε καθορισμένες τιμές των αισθητήρων.  

Τέλος το πρόγραμμα προσφέρει «Τα δικά μου blocks» (My Blocks) με 

τα οποία ο χρήστης μπορεί να αποθηκεύσει ένα δικό του πρόγραμμα ως 

ένα μοναδικό block, που μπορεί να το ξαναχρησιμοποιήσει σε άλλο 

πρόγραμμα.  

Το πρόγραμμα τρέχει σε περιβάλλον Windows και Macintosh αλλά όχι 

σε Linux. 

ΑΠΑΙΤΗΣΕΙΣ ΣΥΣΤΗΜΑΤΟΣ : 

WINDOWS 

• Intel® Pentium® processor or compatible, 800 MHz minimum 

• Windows XP Professional ή Home Edition με Service Pack 2 

• 256MB of RAM minimum 

• Πάνω από 300MB διαθεσιμότητα σκληρού δίσκου 

• XGA display (1024x768) 

• 1διαθέσιμη USB θύρα 

• CD-ROM drive 

• Compatible Bluetooth adapter (προαιρετικά) 

MACINTOSH 

• Power PCR G3, G4, G5 processor, 600 MHz minimum 

• Apple Mac OS X v. 10.3.9 or 10.4 

• 256MB of RAM minimum 

• Πάνω από 300MB διαθεσιμότητα σκληρού δίσκου 

• XGA display (1024x768) 

• 1διαθέσημη USB θύρα 
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• CD-ROM drive 

• Compatible Bluetooth adapter (προαιρετικά) 

2.3.1   ΕΙΣΟΔΟΣ ΣΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ 

Εγκαθιστώντας την πλατφόρμα  NXT (NXT Software) εμφανίζεται 

στην επιφάνεια εργασίας η συντόμευση απ’όπου μπορείτε να ανοίξετε 

την εφαρμογή. Με την εκκίνησή της εμφανίζεται το παρακάτω παράθυ-

ρο. 

 

Στο δεξί μέρος του παραθύρου παρουσιάζονται κάποια παραδείγματα 

λειτουργίας του ρομπότ που μπορείτε να παρακολουθήσετε για μία αρχι-

κή εξοικείωση με τις ικανότητές του. 

Ο χώρος που ενδιαφέρει εμάς είναι το αριστερό παράθυρο. Από εκεί 

στη μπάρα start new program μπορείτε να γράψετε το όνομα ενός νέου 

προγράμματος και πατώντας Go να ανοίξετε την επιφάνεια δημιουργίας 

του προγράμματός σας. Επίσης από το drop down menu open recent 
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program μπορείτε να ανοίξετε κάποιο πρόγραμμα που έχετε ήδη ξεκι-

νήσει ώστε να συνεχίσετε την εργασίας σας. 

Φυσικά στο χώρο επεξεργασίας μπορείτε να εισέλθετε και από το 

Menu File καθώς και να αλλάξετε όνομα στα αρχεία σας ή να ανοίξετε 

ένα ήδη υπάρχων. 

Τέλος στις επιλογές Getting Started και Software Overview γίνεται μια 

σύντομη επίδειξη των δυνατοτήτων της εφαρμογής. 

Μετά την είσοδο σας στην πλατφόρμα θα εμφανιστεί το παρακάτω 

παράθυρο που είναι ο χώρος εγγραφής των προγραμμάτων σας. 

 
 

Στην παλέτα που βρίσκεται αριστερά εμφανίζονται όλα τα blocks που 

θα χρησιμεύσουν για την ολοκλήρωση της εγγραφής ενός προγράμματος. 

Στο επάνω μέρος βρίσκονται διάφορες συντομεύσεις όπως άνοιγμα 

νέου αρχείου, αποθήκευση, αποκοπή, αναίρεση καθώς και τα εργαλεία 



 

 
 

56 

pointer tool και pan tool για την πλοήγηση μέσα στο χώρο επεξεργασίας 

του προγράμματος και το comment tool για την εισαγωγή σχολίων μέσα 

στο πρόγραμμα. 

Επίσης, στο κάτω μέρος του παραθύρου εμφανίζονται τα πάνελ για τις 

ρυθμίσεις των επιλεγμένων blocks. 

Δίνονται τέλος στο κάτω αριστερά μέρος του παραθύρου, επιλογές 

βοήθειας και προεπισκόπησης. 

    
Τα παραπάνω πλήκτρα χρησιμοποιούνται για τον έλεγχο του ΝΧΤ ε-

γκεφάλου καθώς και για τη φόρτωση και εκτέλεση των προγραμμάτων 

από τον ηλεκτρονικό υπολογιστή στο ρομπότ μέσω USB θύρας. 

2.3.2   ΕΝΗΜΕΡΩΣΗ ΤΟΥ FIRMWARE ΤΟΥ NXT 

Το Firmware είναι ένα λογισμικό που είναι ενσωματωμένο στο NXT. 

Χωρίς το Firmware το NXT δεν θα ήταν σε θέση να ελέγχει τους κινητή-

ρες, να λαμβάνει στοιχεία από αισθητήρες, ή γενικά να λειτουργεί. 

Περιστασιακά, η ομάδα LEGO δημιουργεί νέες εκδόσεις του λογισμικού 

αυτού που προσθέτουν αυξημένη λειτουργικότητα ή διορθώνουν σφάλ-

ματα που βρέθηκαν στις προηγούμενες εκδόσεις. Η ενημέρωση του 

Firmware είναι εύκολο να γίνει. Πρώτον επιλέξτε Update NXT Firmware  

στο μενού Tools. Αυτό θα ανοίξει το Update NXT Firmware παράθυρο 

διαλόγου όπως φαίνεται παρακάτω. 
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Πρώτα βεβαιωθείτε ότι έχετε ενεργοποιήσει το NXT και το έχετε συν-

δέσει με τον υπολογιστή. 

Αν είστε συνδεδεμένοι στο ίντερνετ μπορείτε να ελέγξετε αν υπάρχουν 

νεότερες εκδόσεις του Firmware πατώντας το πλήκτρο Check στην πε-

ριοχή Online Updates. Επιλέξτε την πιο πρόσφατη έκδοση του firmware 

και να βεβαιωθείτε για την τοποθεσία όπου θα σωθεί. 

Στη συνέχεια μπορείτε είτε να επιλέξετε ένα Firmware από αυτά που 

βρίσκονται στο σχετικό φάκελο, είτε να περιηγηθείτε στον υπολογιστή 

και να βρείτε Firmware που έχετε αποθηκεύσει σε άλλες τοποθεσίες και 

τέλος να πατήσετε Download ώστε να γίνει η ανανέωση. 

Επανεγκατάσταση Firmware που συνοδεύει το προϊόν σας: Αν το ρο-

μπότ σταματήσει να λειτουργεί για κάποιο λόγο μπορεί να βοηθήσει η 

επανεγκατάσταση του Firmware που το συνόδευε. 
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2.3.3   DATA WIRE-ΚΑΛΩΔΙΑ ΔΕΔΟΜΕΝΩΝ 

Τα καλώδια δεδομένων μεταφέρουν πληροφορίες ανάμεσα στα block 

ενός προγράμματος. Πολλά block χρειάζονται καλώδια δεδομένων για να 

λειτουργήσουν σωστά. Για παράδειγμα, αν θέλουμε να πάρουμε μία τυ-

χαία τιμή από ένα Random Block, πρέπει να συνδέσουμε στη θύρα εξό-

δου του ένα καλώδιο που θα μεταφέρει τον αριθμό σε ένα άλλο block. 

Άνοιγμα θυρών δεδομένων και δημιουργία καλωδίων δεδομένων: 

Μπορείτε να δημιουργήσετε ένα καλώδιο δεδομένων τραβώντας το από 

τις θύρες εισόδου και εξόδου των blocks. Σχεδόν όλα τα Blocks διαθέ-

τουν θύρες εισόδου και εξόδου και μπορούν να υποστηρίξουν αυτή τη 

δυνατότητα. 

Μπορείτε να ανοίξετε τις θύρες εισόδου και εξόδου των blocks κάνο-

ντας ένα κλικ στα αριστερά της κάτω πλευράς τους, αφού πρώτα τα το-

ποθετήσετε στο παράθυρο δημιουργίας του προγράμματος. 

 
 

Πολλές φορές μπορεί να μην ανοίξουν όλες οι θύρες ενός block. Με 

ένα δεύτερο κλικ στην ίδια περιοχή θα ανοίξουν και οι υπόλοιπες κρυμ-

μένες θύρες. Μπορείτε επίσης να κλείσετε τις θύρες που δεν χρησιμοποι-

ούνται για να εξασφαλίσετε χώρο στην περιοχή ανάπτυξης του προγράμ-

ματος κάνοντας πάλι κλικ στο σημείο που υποδεικνύεται και στην εικό-

να. 
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Δημιουργία νέου καλωδίου δεδομένων: Ο κέρσορας του ποντικιού αλ-

λάζει σχήμα όταν αιωρείται πάνω από τις θύρες των blocks ή όταν βρί-

σκεται δίπλα σε αυτές. Αν όταν αλλάξει το σχήμα του κέρσορα κάνετε 

αριστερό κλικ και σύρετε το ποντίκι έχοντας το πατημένο, τότε θα αρχί-

σει να δημιουργείται το καλώδιο, το οποίο μπορείτε να μεταφέρετε μέχρι 

τη θύρα ενός άλλου block. 

Διαγραφή καλωδίου δεδομένων: Για να διαγράψετε ένα καλώδιο δε-

δομένων που εκτείνεται από αριστερά προς τα δεξιά μεταξύ μίας θύρας 

εξόδου και μίας εισόδου, κάντε κλικ στη δεξιά θύρα εισόδου. 

 

Είσοδοι και Έξοδοι: Τα καλώδια δεδομένων που μεταφέρουν πληρο-

φορίες προς ένα block συνδέονται στις θύρες στην αριστερή πλευρά του 

block (θύρες εισόδου). Τα καλώδια δεδομένων που μεταφέρουν πληρο-

φορίες από ένα block συνδέονται στις θύρες στην δεξιά πλευρά του block 

(θύρες εξόδου). 

 

Τα καλώδια δεδομένων μεταφέρουν συγκεκριμένους τύπους πληροφο-

ρίας: Κάθε καλώδιο δεδομένων μεταφέρει συγκεκριμένο τύπο πληροφο-

ρίας ανάμεσα στα blocks. Για παράδειγμα, αν ένα καλώδιο ξεκινήσει από 

μία θύρα εξόδου λογικών τιμών μπορεί να συνδεθεί μόνο με θύρες εισό-

δου λογικών τιμών άλλων blocks. 

Χρώματα καλωδίων δεδομένων: Τα καλώδια δεδομένων προσδιορί-
ζονται από συγκεκριμένα χρώματα: 

• Τα καλώδια που μεταφέρουν αριθμητικά δεδομένα είναι κίτρινα. 

• Τα καλώδια που μεταφέρουν λογικές τιμές (true/false) είναι πράσινα. 

• Τα καλώδια που μεταφέρουν κείμενο είναι πορτοκαλί. 
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Εσφαλμένα καλώδια δεδομένων: Αν προσπαθήσετε να συνδέσετε ένα 

καλώδιο δεδομένων με λάθος τύπου θύρα, το καλώδιο θα θεωρηθεί ε-

σφαλμένο και θα γίνει γκρι χρώμα. Αν υπάρχουν εσφαλμένα καλώδια δεν 

θα μπορείτε να εκτελέσετε το πρόγραμμα σας. 

Αν κάνετε κλικ σε ένα εσφαλμένο καλώδιο μπορείτε να δείτε που βρί-

σκεται το λάθος σε ένα βοηθητικό παράθυρο στο κάτω αριστερά μέρος 

του παράθυρου της εφαρμογής. 

2.3.4   COMMON PALETTE (ΠΑΛΕΤΑ COMMON) 

Παρακάτω ακολουθεί αναλυτική επεξήγηση των Blocks της εφαρμο-

γής για τη εγγραφή των προγραμμάτων καθώς και τρόποι που μπορούν 

να χρησιμοποιηθούν μέσα σε αυτά. 

Αρχικά υπάρχει η παλέτα των Common Blocks, των blocks δηλαδή 

που χρησιμοποιούνται συχνότερα κατά την εγγραφή των προγραμμάτων. 

 MOVE BLOCK 

Με το Block κίνησης (Move Block) μπορείτε να μετακινήσετε το ρο-

μπότ μπροστά ή πίσω ή ακόμα και να το περιστρέψετε, προσδιορίζοντας 

κάθε φορά την διάρκεια της κίνησης. 

 
 Τα γράμματα στην δεξιά κορυφή του Block  προσδιορίζουν ποιες από 

τις θύρες εξόδου ελέγχονται από το συγκεκριμένο Block. 

 Το βέλος δείχνει την κατεύθυνση που θα κινηθεί το ρομπότ. 

 Το μεσαίο εικονίδιο δείχνει την ταχύτητα του ρομπότ. 

 Το τελευταίο εικονίδιο αναφέρεται στο είδος της διάρκειας της κίνη-

σης 

Επιλέγοντας το move block στο κάτω μέρος του παραθύρου της πλατ-

φόρμας εμφανίζεται το παρακάτω πεδίο. 
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 Στην περιοχή Port  A, B, C  μπορείτε να επιλέξετε ποιοι κινητήρες 

θα ελέγχονται από το συγκεκριμένο block. 

 Στο Direction  επιλέγετε αν οι κινητήρες θα κινηθούν μπροστά πίσω 

ή δεν θα κινηθούν καθόλου. 

 Στη συνέχεια, στην περιοχή Steering  έχετε τη δυνατότητα να επιλέ-

ξετε μία κατεύθυνση προς την οποία θα στρίψει το ρομπότ. 

 Στην περιοχή Power ρυθμίζετε την ταχύτητα που επιθυμείτε να κινη-

θούν οι κινητήρες (0-100). 

 Στην περιοχή Duration μπορείτε να επιλέξετε τη διάρκεια της κίνη-

σης καθώς και το μέγεθος που θα μετρήσει τη διάρκεια αυτή. Στο 

pull down μενού δίνονται οι επιλογές Seconds, Rotations, Degrees 

καθώς και η επιλογή Unlimited για απεριόριστη κίνηση. 

 Ακολουθεί η περιοχή του Next Action όπου δίνεται η επιλογή είτε το 

ρομπότ να φρενάρει είτε να συνεχίσει στην επόμενη κίνηση. Η επιλο-

γή του brake μπορεί να βοηθήσει ώστε το ρομπότ να ακινητοποιηθεί 

πλήρως σε κάποιο επίπεδο με κλίση. Παρ` όλα αυτά με το φρενάρι-

σμα εξασθενούν γρηγορότερα οι μπαταριές του. 

 Τέλος στο χώρο Move υπολογίζεται πόσες στροφές έχουν κάνει οι 

κινητήρες σε κάθε θύρα εξόδου. Πατώντας το πλήκτρο Reset οι τιμές 

επιστρέφουν στο μηδέν για ανανέωση των μετρήσεων. 

 RECORD/PLAY BLOCK 

Με το Block Record/Play μπορείτε να καταγράψετε κάποιες κινήσεις 

του ρομπότ και στη συνέχεια αφού τις αποθηκεύσετε να τις αναπαράγε-

ται. Στην ουσία απομνημονεύεται πόσες φορές έχει κινηθεί ο κάθε κινη-

τήρας και κατά την αναπαραγωγή επαναλαμβάνεται ο αριθμός των κινή-

σεων. 
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 Το σχήμα στην κάτω δεξιά γωνία του block δείχνει αν εκτελείται η 

ενέργεια της καταγραφής ή της αναπαραγωγής. 

Εάν θέλετε να καταγράψετε μια κίνηση, στο panel που θα εμφανιστεί 

μόλις εισαχθεί το Record/Play Block στο πρόγραμμα, τσεκάρετε την επι-

λογή Record. 

 
 
 Στη συνέχεια στη περιοχή Name πληκτρολογήστε το όνομα που θέ-

λετε να δώσετε στην κίνηση που θα καταγράψετε. 

 Στην περιοχή Recording επιλέγετε τους κινητήρες των οποίων την 

κίνηση θα καταγράψετε. 

 Τέλος στο Time καθορίζετε τη διάρκεια της καταγραφής. 

Μόλις ολοκληρώσετε αυτή τη διαδικασία κάνετε download το block 

και όταν το τρέξετε εκτελέστε τις κινήσεις που επιθυμείτε στο ρομπότ. Οι 

κινήσεις αυτές καταγράφονται και έτσι όταν επιλέξετε την αναπαραγωγή 

της συγκεκριμένης ενέργειας το ρομπότ θα εκτελέσει σχεδόν τις ίδιες κι-

νήσεις χωρίς την βοήθεια σας. 

Για να αναπαράγετε μία από τις εγγραφές σας στο panel που θα εμφα-

νιστεί μόλις εισαχθεί το Record/Play Block στο πρόγραμμα, τσεκάρετε 

την επιλογή Play. 
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 Από το menu Program επιλέξτε την εγγραφή που επιθυμείτε να εκτε-

λεσθεί και αφού κάνετε download το ρομπότ θα κάνει την κίνηση που 

καταγράψατε χωρίς τη δική σας βοήθεια. 

 SOUND BLOCK 

Μπορείτε να χρησιμοποιήσετε το Sound block για να αναπαράγετε 

κάποιον ήχο που προϋπάρχει ή ήχους που δημιουργείτε εσείς. 

 
 Το πρώτο εικονίδιο του block αυτού δείχνει αν πρόκειται να αναπα-

ραχθεί έτοιμος ήχος ή κάποιος τόνος. 

 Στη θέση του δεύτερου εικονιδίου (Play) φαίνεται αν το block θα ξε-

κινήσει ή θα σταματήσει να αναπαράγει ήχο 

 Στη θέση του τρίτου δηλώνεται η ένταση του ήχου. 

Εάν θέλετε να αναπαράγεται έναν έτοιμο ήχο, στο panel που θα εμφα-

νιστεί μόλις εισαχθεί το Sound Block στο πρόγραμμα τσεκάρετε την επι-

λογή Sound File. 

 
 Στην περιοχή Control μπορείτε να επιλέξετε αν το block θα ξεκινήσει 

ή θα σταματήσει να αναπαράγει ήχο. 
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 Στην περιοχή Volume καθορίζεται η ένταση του ήχου. 

 Στο Function εάν είναι τσεκαρισμένο το Repeat ο ήχος που έχει επι-

λεχθεί θα επαναλαμβάνεται έως το τέλος του προγράμματος. 

 Από το μενού File μπορείτε να επιλέξετε τον ήχο που θέλετε να ανα-

παραχθεί από ένα μενού με όλους τους ήχους που υπάρχουν αποθη-

κευμένοι στο φάκελο των ήχων του ρομπότ. 

 Τέλος αν στο Wait η επιλογή Wait for Completion είναι τσεκαρισμέ-

νη το ρομπότ θα περιμένει την ολοκλήρωση του ήχου πριν προχωρή-

σει στην εκτέλεση του επόμενου block. Διαφορετικά ο ήχος θα ανα-

παράγεται ταυτόχρονα με την εκτέλεση του block που ακολουθεί. 

Εάν αντίθετα θέλετε να αναπαραχθεί ένας τόνος ή μία σειρά τόνων της 

επιλογής σας δεν έχετε παρά να τσεκάρετε την επιλογή Tone. Για να δη-

μιουργήσετε μία σειρά τόνων δηλαδή μία δική σας μελωδία τοποθετήστε 

συνεχόμενα block ήχου το ένα μετά το άλλο με κάθε block να παίζει έναν 

διαφορετικό τόνο. 

 
Εδώ το μόνο που αλλάζει είναι η ιδιότητα Note. Στο σημείο αυτό εμ-

φανιζόταν οι ήδη υπάρχοντες ήχοι όταν είχαμε επιλέξει στο πεδίο Action 

το Sound File. Τώρα όμως εμφανίζεται ένα πιάνο όπου σας επιτρέπει να 

επιλέξετε τον τόνο που επιθυμείτε καθώς και την διάρκεια αυτού. 

 DISPLAY BLOCK 

Με το Display Block μπορείτε να εμφανίσετε στην οθόνη του NXT 

εγκεφάλου μία εικόνα, ένα κείμενο ή ακόμα και κάποιο σχήμα. Με την 

παράθεση πολλών blocks μπορείτε να δημιουργήσετε μία πιο σύνθετη ει-

κόνα. 

 



 

 
 

65 

 Το εικονίδιο στο κάτω δεξιά μέρος του Block δείχνει αν με το συγκε-

κριμένο Block πρόκειται να εμφανιστεί εικόνα, κείμενο ή σχήμα. 

Με την εισαγωγή του Display Block στο πάνελ εγγραφής του προ-

γράμματος σας εμφανίζεται το παρακάτω παράθυρο. 

 
 Στην περιοχή Action επιλέγετε αν θέλετε να εμφανίσετε εικόνα, κεί-

μενο ή σχήμα. Δίνεται επίσης και η επιλογή Reset σε περίπτωση που 

θέλετε να επανέλθετε στην default οθόνη του NXT. 

 Στην περιοχή Display έχοντας τσεκαρισμένο το Clear καθαρίζονται 

όλες οι προηγούμενες εμφανίσεις της οθόνης πριν εμφανιστεί η νέα 

επιλογή σας. 

 Εάν έχετε επιλέξει στο μενού Action την επιλογή Image εμφανίζεται 

το μενού File απ`όπου μπορείτε να επιλέξετε κάποια από τις υπάρ-

χουσες εικόνες. 

 Επίσης εμφανίζεται το παράθυρο Position που σας δείχνει τι θα προ-

βληθεί στην οθόνη και σε ποια θέση. Με το ποντίκι μπορείτε να με-

τακινήσετε την εικόνα ώστε να εμφανιστεί στη θέση που επιθυμείτε. 

Εάν στο μενού Action επιλέξετε Text τότε το παράθυρο μετατρέπεται 

στο παρακάτω. 

 
Εδώ οι επιλογές Display και Position παραμένουν ίδιες. Εμφανίζεται 

όμως μία νέα περιοχή, η Text όπου μπορείτε να πληκτρολογήσετε το κεί-

μενο που θέλετε να εμφανίζεται στην οθόνη. Δίνεται επιπλέον η δυνατό-

τητα επιλογής της γραμμής εμφάνισης του κειμένου στην περιοχή 

Position. 
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Τέλος εάν στο μενού Action επιλέξετε το Drawing, το παράθυρο που 

θα εμφανιστεί θα είναι το παρακάτω. 

 
Εδώ στο μενού Type μπορείτε να επιλέξετε αν θέλετε να εμφανιστεί 

σημείο (point), γραμμή (Line) ή κύκλος (Circle) και αντίστοιχα να το 

μορφοποιήσετε ή να το μετακινήσετε στο παράθυρο στη θέση Position. 

 
 WAIT BLOCK 

To block αυτό επιτρέπει στο ρομπότ να διαισθανθεί μία συγκεκριμένη 

συνθήκη του περιβάλλοντός του πριν συνεχίσει τις ενέργειές του. Επι-

τρέπει να ορίσετε κάποιες τιμές σε μεταβλητές των αισθητήρων τις οποί-

ες το ρομπότ θα ελέγχει και ανάλογα θα συνεχίζει ή θα σταματά την ε-

κτέλεση του προγράμματος με βάση τις προϋποθέσεις που έχετε θέσει. 

 

 Ο αριθμός στο επάνω δεξιά μέρος του block δείχνει την θύρα εισόδου 

που ελέγχει ο συγκεκριμένος αισθητήρας. Στο πάνελ του block δίνε-

ται δυνατότητα αλλαγής της θύρας αυτής. 

 Αν έχετε επιλέξει να περιμένετε τιμές από έναν αισθητήρα φω-
τός, ήχου ή υπερύθρων, το κάτω εικονίδιο υποδεικνύει τη συνθή-
κη ελέγχου. Όσες περισσότερες χρωματιστές μπάρες φαίνονται 
τόσο υψηλότερη έχει ορισθεί να είναι η τιμή ελέγχου. Αν έχετε ε-
πιλέξει να περιμένετε έναν αισθητήρα αφής, το εικονίδιο δείχνει 
την κατάσταση του αισθητήρα (bumped, pressed, ή released) 
που θα επιτρέψει στο πρόγραμμα να συνεχιστεί. 
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Οι αναμονές στις συνήθεις περιπτώσεις μπορούν να ορισθούν με βάση 

το χρόνο ή την κατάσταση ενός αισθητήρα αφής, φωτός, ήχου ή υπερή-

χων. 

Επιλέγοντας το wait block στο κάτω μέρος του παραθύρου της πλατ-

φόρμας εμφανίζεται το πάνελ του block στο οποίο μπορείτε να επιλέξετε 

ποια συνθήκη θα ελέγξετε . 

I. ΧΡΟΝΟΣ 

 
Για να ορίσετε αναμονή με βάση το χρόνο επιλέγετε στο μενού 

Control το Time. 

Στη μπάρα Until εισάγετε πόσα δευτερόλεπτα θα θέλατε να περιμένει 

το ρομπότ πριν εκτελέσει το υπόλοιπο πρόγραμμα. 

 
 

II. ΑΙΣΘΗΤΗΡΑΣ ΑΦΗΣ 

 
Για να ορίσετε αναμονή με βάση την είσοδο ενός αισθητήρα αφής επι-

λέγετε στο μενού Control το Sensor και ακριβώς κάτω από αυτό στο με-

νού Sensor το Touch Sensor. Αν κάνετε αυτή την επιλογή το πρόγραμμα 

θα περιμένει μέχρι ο αισθητήρας στη θύρα που θα ορίσετε να είναι 
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bumped, pressed, ή released (το επιλέγετε εσείς) πριν συνεχίσει την εκτέ-

λεση του επόμενου block του. 

 
 Στην περιοχή Port επιλέγετε τη θύρα που είναι συνδεδεμένος ο αι-

σθητήρας αφής που πρέπει να ελεγχθεί. 

 Στην περιοχή Action ορίζετε αν το πρόγραμμα θα συνεχιστεί όταν ο 

αισθητήρας θα είναι στην κατάσταση bumped, pressed ή released. 

- Επιλέξτε bumped αν θέλετε να συνεχιστεί το πρόγραμμα μετά από 

ένα πάτημα και επαναφορά του αισθητήρα. 

- Επιλέξτε pressed αν θέλετε να συνεχιστεί το πρόγραμμα μετά από 

ένα πάτημα του αισθητήρα πριν την επαναφορά. 

- Επιλέξτε released αν θέλετε να συνεχιστεί το πρόγραμμα μετά από 

την επαναφορά του αισθητήρα. 

 Στο πεδίο κάτω αριστερά φαίνεται η κατάσταση του αισθητήρα που 

έχετε επιλέξει. Αν είναι ενεργός εμφανίζεται ο αριθμός 1,αν όχι το 0. 

III. ΑΙΣΘΗΤΗΡΑΣ ΦΩΤΟΣ 

 
Για να ορίσετε αναμονή με βάση την είσοδο ενός αισθητήρα φωτός ε-

πιλέγετε στο μενού Control το Sensor και ακριβώς κάτω από αυτό, στο 

μενού Sensor το Light Sensor. Με αυτή την επιλογή το πρόγραμμα θα 

περιμένει μέχρι ο αισθητήρας φωτός στη θύρα που θα ορίσετε να δεχτεί 

μία συγκεκριμένη ποσότητα φωτός για τη συνέχιση των ενεργειών του. 
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 Στην περιοχή Port επιλέγετε τη θύρα που είναι συνδεδεμένος ο αι-

σθητήρας φωτός που πρέπει να ελεγχθεί. 

 Στην περιοχή Until επιλέγετε την ποσότητα του φωτός που τίθεται ως 

όριο, πάνω ή κάτω από το οποίο θα συνεχιστεί η εκτέλεση του προ-

γράμματος. 

 Στην περιοχή Function αν επιλέξετε το Generate Light, ο αισθητήρας 

θα ενεργοποιήσει τη δική του πηγή φωτός και θα προσπαθεί να εντο-

πίσει αν το δικό του φως αντανακλάται πίσω σε αυτόν. 

 Τέλος στο πεδίο ανάδρασης εμφανίζεται η τρέχουσα τιμή φωτός που 

λαμβάνει ο αισθητήρας. 

IV. ΑΙΣΘΗΤΗΡΑΣ ΗΧΟΥ 

 
Για να ορίσετε αναμονή με βάση την είσοδο ενός αισθητήρα ήχου επι-

λέγετε στο μενού Control το Sensor και ακριβώς κάτω από αυτό, στο με-

νού Sensor το Sound Sensor. Με την επιλογή αυτή το πρόγραμμα θα πε-

ριμένει την ενεργοποίηση του αισθητήρα από έναν ήχο ορισμένης έντα-

σης που θα έχετε ορίσει εσείς. 

 
 Στην περιοχή Port επιλέγετε τη θύρα που είναι συνδεδεμένος ο αι-

σθητήρας ήχου που πρέπει να ελεγχθεί. 
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 Στην περιοχή Until επιλέγετε την ένταση του ήχου πάνω ή κάτω από 

την οποία θα ενεργοποιείται ο αισθητήρας και επομένως θα συνεχίζε-

ται και η εκτέλεση του επόμενου block του προγράμματος. 

 Στο πεδίο ανάδρασης εμφανίζεται η τρέχουσα ένταση του ήχου που 

λαμβάνει ο αισθητήρας. 

V. ΑΙΣΘΗΤΗΡΑΣ ΥΠΕΡΗΧΩΝ 

 
Για να ορίσετε αναμονή με βάση την είσοδο ενός αισθητήρα υπερήχων 

επιλέγετε στο μενού Control το Sensor και ακριβώς κάτω από αυτό στο 

μενού Sensor το Ultrasonic Sensor. Με την επιλογή αυτής της αναμονής 

το πρόγραμμα περιμένει να ενεργοποιηθεί ο αισθητήρας υπερήχων από 

ένα αντικείμενο σε ορισμένη απόσταση. 

 
 

 Στην περιοχή Port επιλέγετε τη θύρα που είναι συνδεδεμένος ο αι-

σθητήρας υπερήχου που πρέπει να ελεγχθεί. 

 Στην περιοχή Until επιλέγετε την απόσταση του αντικειμένου πάνω ή 

κάτω από την οποία θα μπορεί ο αισθητήρας να εντοπίσει το αντικεί-

μενο και να ενεργοποιηθεί. 

 Στο μενού Show επιλέγετε αν η απόσταση θέλετε να μετρηθεί σε ε-

κατοστά ή ίντσες. 

 Στο πεδίο ανάδρασης εμφανίζεται η τρέχουσα απόσταση του αντικει-

μένου που εντοπίζει ο αισθητήρας. 
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 LOOP BLOCK 

To Loop block χρησιμοποιείται για να επαναλάβετε τμήματα κώδικα. 

Μπορείτε να επιλέξετε τη συνθήκη που θα τερματίζει το βρόγχο ανάλογα 

με το χρόνο, τον αριθμό επαναλήψεων, μία λογική τιμή ή με βάση τις τι-

μές εισόδου από έναν αισθητήρα. Επίσης μπορείτε να ορίσετε να επανα-

λαμβάνεται ο βρόγχος για πάντα. 

                       
 
 Αν έχετε ορίσει να επαναλαμβάνεται για πάντα ο βρόγχος εμφανίζε-

ται στο εικονίδιο του block επανάληψης το σύμβολο του άπειρου. 

 Αν ορίσετε να επαναλαμβάνεται ο βρόχος για έναν ορισμένο αριθμό 

επαναλήψεων εμφανίζεται στη θέση του άπειρου το αντίστοιχο εικο-

νίδιο. 

 Ενώ αν επιλέξετε να γίνεται η επανάληψη με βάση την είσοδο κά-

ποιου αισθητήρα εμφανίζεται το είδος του αισθητήρα που έχετε δια-

λέξει. 

Επιλέγοντας το Loop block εμφανίζεται η περιοχή ρυθμίσεών του στο 

κάτω μέρος της οθόνης από όπου μπορείτε να επιλέξετε τη συνθήκη που 

θα γίνονται οι επαναλήψεις. 

I. ΓΙΑ ΠΑΝΤΑ 

Αν στο μενού Control επιλέξετε το Forever το τμήμα του κώδικα που 

βρίσκεται μέσα στο block επανάληψης θα επαναλαμβάνεται για πάντα 

χωρίς διακοπές. 



 

 
 

72 

 
Αν τσεκάρετε την επιλογή Counter στο Show θα μετρώνται οι επανα-

λήψεις του βρόγχου και θα μπορείτε να χρησιμοποιήσετε αυτόν τον α-

ριθμό σε άλλα σημεία του προγράμματος. Για παράδειγμα καθώς αυξά-

νεται ο αριθμός των επαναλήψεων να αυξάνεται και η ταχύτητα ενός κι-

νητήρα. 

II. ΑΙΣΘΗΤΗΡΕΣ 

Για να ελέγχετε τον αριθμό επαναλήψεων με βάση κάποιον αισθητήρα 

στο μενού Control επιλέγετε το Sensor. Στη συνέχεια στο μενού Sensor 

επιλέγετε το είδος του αισθητήρα και κάνετε τις επιθυμητές ρυθμίσεις 

στα χαρακτηριστικά του. 

Για παράδειγμα το πάνελ για τον αισθητήρα αφής είναι το παρακάτω: 

 
Οι ρυθμίσεις στην περίπτωση των αισθητήρων γίνεται όμοια με τις 

ρυθμίσεις στο block αναμονής. 

III. ΧΡΟΝΟΣ 

Αν θέλετε ο βρόγχος να επαναλαμβάνεται για ορισμένο χρονικό διά-

στημα, επιλέγετε στο μενού Control το Time. 
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 Στο πλαίσιο Until Seconds εισάγετε τον αριθμό των δευτερολέπτων 

που θέλετε να τρέξει ο βρόγχος. 

 Αν τσεκάρετε το Show Counter ο αριθμός επαναλήψεων του βρόγχου 

θα μετράται ώστε να χρησιμοποιηθεί αν το επιθυμείτε σε άλλα ση-

μεία του προγράμματος. 

 SWITCH BLOCK 

Μπορείτε να χρησιμοποιήσετε το Switch Block για να επιλέξετε να ε-

κτελεστεί ένα από δύο τμήματα κώδικα. Για παράδειγμα, το ρομπότ μπο-

ρεί να εκτελέσει ένα τμήμα κώδικα αν ένας αισθητήρας αφής είναι πατη-

μένος ή κάποιο άλλο εάν δεν είναι. 

 
 Όπως φαίνεται και παραπάνω στο εικονίδιο που βρίσκεται στην αρχή 

του loop block φαίνεται η συνθήκη που ελέγχεται ώστε να ακολου-

θήσει το πρόγραμμα ένα από τα δύο τμήματα κώδικα. Σε αυτή την 

περίπτωση η τρέχουσα κατάσταση του αισθητήρα αφής είναι αυτή 

που θα επηρεάσει την επιλογή του προγράμματος. 

 Το πρώτο τμήμα κώδικα θα τρέξει αν το κουμπί του αισθητήρα αφής 

είναι πατημένο. 

 Το δεύτερο τμήμα κώδικα θα τρέξει αν τι κουμπί του αισθητήρα αφής 

δεν είναι πατημένο. 
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 Αν επιλέξετε να ελέγξετε το Switch block χρησιμοποιώντας την συν-

θήκη Value, θα εμφανιστεί ένα σημείο εισόδου στην αρχή του block, 

το οποίο θα πρέπει να συνδέσετε με ένα καλώδιο δεδομένων (δυνα-

τότητα που παρέχεται για την ανταλλαγή δεδομένων ανάμεσα στα 

blocks του προγράμματος), που θα μεταφέρει μία λογική τιμή ή έναν 

αριθμό από ένα άλλο block ώστε να γίνει ο έλεγχος. 

I. ΤΙΜΗ 

Επιλέγοντας το Switch block στο κάτω μέρος της οθόνης εμφανίζεται 

όπως σε κάθε block το πάνελ που επιτρέπει να κάνετε τις διάφορες ρυθ-

μίσεις δηλαδή η περιοχή ρυθμίσεών του. 

Όταν στο μενού Control βάλετε την τιμή Value το block μπορεί να δε-

χτεί είτε λογικές είτε αριθμητικές τιμές εισόδου μέσω την πύλης εισόδου 

που εμφανίζεται στην αρχή του. Το block θα εντοπίσει το είδος των δε-

δομένων εισόδου (πχ λογική τιμή ή αριθμός) και θα προσφέρει διαφορε-

τικές επιλογές για το κάθε είδος. 

Αν εισάγετε λογική τιμή (true/false) το πρόγραμμα θα τρέξει τον επά-

νω κόμβο εντολών αν πρόκειται για αληθή τιμή ενώ αν πρόκειται για 

ψευδή τιμή θα τρέξει τον κάτω κόμβο εντολών. 

Αν εισάγετε έναν αριθμό ή ένα κείμενο μπορείτε να προσδιορίσετε την 

ακριβή είσοδο που θα οδηγήσει το πρόγραμμα σε κάθε επιλογή. Επιπλέ-

ον αν το Display Flat View δεν έχει επιλεχθεί μπορείτε να εισάγετε πε-
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ρισσότερες από δύο εναλλακτικές επιλογές και επομένως και περισσότε-

ρα από δύο εναλλακτικά κομμάτια κώδικα. 

 
 
 Στην περιοχή Control εμφανίζεται ο τύπος των δεδομένων εισόδου 

που εντοπίζει το block. 

 Απεπιλέγοντας το Display Flat View η μορφή παρουσίασης του block 

θα αλλάξει και θα δίνεται πλέον η δυνατότητα εισαγωγής περισσότε-

ρων από δύο επιλογών. Το block θα χρησιμοποιεί εμφάνιση με ετικέ-

τες και επιλέγοντας κάθε μία από αυτές θα μπορείτε να βλέπετε τα 

τμήματα του κώδικα που αντιστοιχούν σε κάθε συνθήκη. 

 Στον πίνακα Conditions κάθε γραμμή παρουσιάζει μία επιλογή. Όταν 

το Display Flat View δεν είναι τσεκαρισμένο η πρώτη επιλογή δηλα-

δή ο αριθμός 1 αντιπροσωπεύει τη συνθήκη που θα προκαλέσει την 

εκτέλεση του πρώτου τμήματος κώδικα. Η δεύτερη επιλογή δηλαδή ο 

αριθμός 2 αντιπροσωπεύει τη συνθήκη που θα προκαλέσει την εκτέ-

λεση του δεύτερου τμήματος κώδικα. 

Αν τα δεδομένα εισόδου είναι αριθμός ή κείμενο και το Display Flat 

View δεν είναι τσεκαρισμένο μπορείτε να προσθέσετε επιπλέον επιλογές 

στον πίνακα του Switch block όπως για παράδειγμα στην παρακάτω ει-

κόνα. 

 

 Το δεξιά πεδίο παίζει δύο ρόλους. Όταν το block έχει ως είσοδο λογι-

κές τιμές χωρίζει ποιες εντολές θα εκτελεστούν σε μία αληθή είσοδο 

και ποιες σε μία ψευδή. Όταν στο block εισάγονται αριθμοί μπορείτε 

να χρησιμοποιήσετε το πεδίο αυτό για να εισάγετε τον αριθμό που θα 

ενεργοποιήσει μία συγκεκριμένη επιλογή. 
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 Τα κουμπιά +,-  επιτρέπουν να εισάγετε ή να διαγράψετε εναλλακτι-

κές επιλογές. Ενεργοποιούνται μόνο όταν το Flat View δεν έχει επι-

λεχθεί και τα δεδομένα εισόδου του block είναι αριθμοί ή κείμενο. 

 Το κουμπί * ορίζει μία προεπιλεγμένη επιλογή. Όταν το Switch block 

δέχεται αριθμούς ή κείμενο και κάποια είσοδος δεν αντιστοιχεί σε 

αυτές που έχουν ορισθεί τότε το πρόγραμμα τρέχει το τμήμα εκείνο 

που έχει ορισθεί ως default. 

II. ΑΙΣΘΗΤΗΡΕΣ 

Αν θέλετε η επιλογή του τμήματος του κώδικα που θα εκτελεστεί να 

ορίζεται από την είσοδο κάποιου αισθητήρα τότε δεν έχετε παρά να επι-

λέξετε στο πάνελ ρυθμίσεων του Switch Block στο μενού Control το 

Sensor. Στη συνέχεια στο μενού Sensor μπορείτε να διαλέξετε τον αι-

σθητήρα που επιθυμείτε να χρησιμοποιήσετε. Με την επιλογή αυτή εμ-

φανίζονται και οι αντίστοιχες ρυθμίσεις και παράμετροι που αντιστοι-

χούν στον κάθε αισθητήρα. Καθορίζοντας τις παραμέτρους που θέλετε 

για τους αισθητήρες όπως έχει αναλυθεί παραπάνω (οι μέθοδοι ελέγχου 

και τα πάνελ κάθε αισθητήρα δεν φέρουν διαφορές ανάμεσα στα διάφορα 

blocks) μπορείτε πλέον να ελέγχετε ποιό τμήμα του προγράμματος θα 

εκτελεσθεί ανάλογα με τις διάφορες εισόδους από τους αισθητήρες. 

 

 
 

2.3.5   COMPLETE PALETTE (ΠΑΛΕΤΑ COMPLETE) 

Η επόμενη παλέτα της εφαρμογής η Complete οργανώνει τα blocks 

στις κατηγορίες Common, Action, Sensor, Flow, Data και Advanced. 

 COMMON BLOCKS 

Πρόκειται για τα Blocks της προηγούμενης ενότητας και της παλέτας 

Common. 
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 ACTION BLOCKS 

Σε αυτή την κατηγορία ανήκουν τα blocks Motor, Sound, Display, 

Motor* και Lamp*. Τα Sound και Display είναι τα ίδια με αυτά της κα-

τηγορίας Common. Τα Motor* και Lamp* απευθύνονται στον εγκέφαλο 

RCX της προηγούμενης έκδοσης του ρομπότ και έχουν όμοιες λειτουργί-

ες με τα blocks του NXT με τα αντίστοιχα ονόματα. 

 

 SENSOR BLOCKS 

Σε αυτή την κατηγορία ανήκουν τα Blocks Touch Sensor, Sound 

Sensor, Light Sensor, Ultrasonic Sensor, NXT Buttons, Rotation Sensor, 

Timer, Receive Message , Touch* Sensor, Rotation* Sensor, Light* 

Sensor, Temperature* Sensor. Τα Touch* Sensor, Rotation* Sensor, 

Light* Sensor, Temperature* Sensor Blocks απευθύνονται στον εγκέφα-

λο RCX της προηγούμενης έκδοσης του ρομπότ. 
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 FLOW BLOCKS 

Στην κατηγορία Flow ανήκουν τα Blocks Wait, Loop, Switch και Stop. 

Τα τρία πρώτα είναι αυτά της κατηγορίας Common. 

 

 DATA BLOCKS 

Στην κατηγορία Data Blocks ανήκουν τα Logic, Math, Compare, 

Range, Random και Variable Blocks. 
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 ADVANCED BLOCKS 

Τέλος έχουμε την κατηγορία Αdvanced με τα Blocks Text, Number Τo 

Text, Keep Alive, File Access, Calibrate και Reset Motor. 

 

2.3.6   CUSTOM PALETTE (ΠΑΛΕΤΑ CUSTOM) 

 MY BLOCK 

Η δυνατότητα δημιουργίας My Blocks επιτρέπει την επιλογή ενός α-

ριθμού Blocks από το πρόγραμμά σας, την ομαδοποίηση τους και τη δη-

μιουργία ενός νέου block με χαρακτηριστικά που έχετε θέσει οι ίδιοι. Για 

παράδειγμα, ένα My Block που δημιουργήσατε μπορεί να ονομαστεί 

«Τετράγωνο» και να περιέχει Blocks που θα κινούν του ρομπότ ώστε να 

διαγράψει ένα τετράγωνο ξεκινώντας από μια πλευρά και να καταλήγει 

πάλι σε αυτή. 

 

Όταν δημιουργείτε ένα νέο πρόγραμμα χρησιμοποιώντας το ίδιο ρο-

μπότ μπορείτε απλά να εισάγετε το block «Τετράγωνο» από την παλέτα 

Custom και έτσι δεν θα χρειάζεται να ξαναδημιουργήσετε αυτό το τμήμα 

του προγράμματος γιατί θα έχετε ήδη αποθηκευμένες όλες τις παραμέ-

τρους σε αυτό το My Block. 

Με τον καιρό θα μπορέσετε να δημιουργήσετε βιβλιοθήκη από δικά 

σας My Blocks, την οποία θα χρησιμοποιείτε σε άλλα προγράμματα ή θα 

διευκολύνετε άλλους προγραμματιστές τις πλατφόρμας. 
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Δημιουργώντας ένα My Block: 

a) Πρώτα επιλέξτε έναν αριθμό από blocks που έχουν μια κοινή υπό-

σταση. Όπως και στο παραπάνω παράδειγμα μπορείτε να επιλέξετε 

μία σειρά από blocks που να διαγράφουν ένα τετράγωνο και να τα 

ομαδοποιήσετε σε ένα My Block. 

b) Επιλέξτε τα blocks τοποθετώντας το ποντίκι στην μία γωνία ενός 

νοητού παραλληλογράμμου που θα περικλύσει όλα τα επιθυμητά 

blocks που θα συμμετέχουν στη δημιουργία του My Block. Κρατήστε 

το αριστερό πλήκτρο του ποντικιού πατημένο και σύρετε το στη απέ-

ναντι γωνία του νοητού παραλληλογράμμου περικλείοντας τα blocks. 

Όταν αφήσετε το πλήκτρο του ποντικιού, όλα τα blocks του νέου My 

Block θα έχουν επιλεγεί. Θυμηθείτε ότι στην επιλογή μέρους ενός 

block θα συμπεριλαμβάνεται και αυτό στο αποτέλεσμα. 

 
c) Με τα blocks επιλεγμένα πηγαίνετε στο μενού Edit στην κορυφή της 

επιφάνειας του λογισμικού και επιλέξτε την εντολή Make a New My 

Block. Στη συνέχεια θα ανοίξει το παρακάτω παράθυρο. 
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d) Δώστε στο νέο My Block ένα όνομα και γράψτε μια σύντομη περι-

γραφή του τι κάνει. Για παράδειγμα ≪Τετράγωνο≫ (περιέχει 

Blocks που θα κινούν του ρομπότ ώστε να διαγράψει ένα τετράγωνο 

ξεκινώντας από μια πλευρά και να καταλήγει πάλι σε αυτή). Επιλέξτε 

το Next για να μεταβείτε στο επόμενο βήμα. 

 
 
e) Στη συνέχεια σχεδιάστε το εικονίδιο του νέου My Block σας. Χρησι-

μοποιήστε το ποντίκι για να σύρετε ένα ή δύο εικονίδια μέσα στο 

σχετικό πλαίσιο. Το block δεξιά του πλαισίου σχεδίασης δείχνει πως 

θα φαίνεται το block μετά την ολοκλήρωση της διαδικασίας. Με τα 

βέλη του πληκτρολόγιου μπορείτε να ρυθμίσετε τη θέση των εικονι-

δίων μέσα στο πλαίσιο σχεδίασης. Επιλέξτε το Finish όταν τελειώσε-

τε. Το νέο My Block σας θα είναι διαθέσιμο πλέον στην παλέτα 

Custom. 

 
Αλλαγές σε ένα υπάρχων My Block:  

Αν θέλετε να αλλάξετε τις δυνατότητες ενός My Block μπορείτε να 

αλλάξετε τα blocks που περιέχει είτε κάνοντας διπλό κλικ στο My Block 
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είτε επιλέγοντας την εντολή Edit Selected My Block από το μενού Edit. 

Αν απλά θέλετε να αλλάξετε την εικόνα ενός My Block επιλέξτε το και 

πηγαίνετε στην εντολή Edit My Block Icon από το μενού Edit. 

Διαχείριση παλέτας Custom:  

Μπορείτε να προσθέσετε και να διαγράψετε My Blocks από την παλέ-

τα Custom επιλέγοντας την εντολή Manage Custom Palette από το μενού 

Edit. Για να στείλετε ένα My Block σε κάποιον φίλο σας φτιάξτε ένα α-

ντίγραφο από το My Block που επιθυμείτε και επισυνάψτε το σε ένα μή-

νυμα ηλεκτρονικού ταχυδρομείου. Αν λάβετε ένα My Block από ένα φί-

λο σας επιλέξτε την εντολή Manage Custom Palette και σύρετε το νέο 

My Block στον φάκελο των My Blocks. 

Μπορείτε να δημιουργήσετε ακόμα και υποπαλέτες στην παλέτα 

Custom με την προσθήκη νέων φακέλων στο φάκελο των Blocks. 
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3.   ΠΕΙΡΑΜΑΤΙΚΗ ΜΕΘΟΔΟΛΟΓΙΑ 

Τα τελευταία χρόνια έχουν δημοσιευτεί αρκετές μελέτες που αφορούν 

τη χρήση των Lego Mindstorms στην εκπαίδευση με θετικό απολογισμό 

από μαθησιακής άποψης. Στην παρούσα εργασία παρουσιάζεται μια 

προσπάθεια αξιοποίησης του εκπαιδευτικού πακέτου ρομποτικών κατα-

σκευών Lego Mindstorms NXT στη διδασκαλία του προγραμματισμού. 

Η εκπαιδευτική δραστηριότητα πραγματοποιήθηκε στο 1ο Πρότυπο Πει-

ραματικό Γυμνάσιο Πλάκας στην Αθήνα με τη συμμετοχή μαθητών Α’ 

και Β’ τάξης. Οι μαθητές συνεργάστηκαν για να κατασκευάσουν και κυ-

ρίως να προγραμματίσουν ένα όχημα έτσι ώστε να εκτελέσει μια σειρά 

δραστηριοτήτων οι οποίες ζητούνταν κάθε φορά σε φύλλα εργασίας με 

αναλυτικές διευκρινήσεις. Η παρατήρηση της εργασίας και η αξιολόγηση 

των ενεργειών των μαθητών έδειξαν ότι η συγκεκριμένη εκπαιδευτική 

δραστηριότητα τους βοήθησε να κατανοήσουν τη λειτουργία βασικών 

δομών προγραμματισμού αλλά και εννοιών φυσικής και τεχνολογίας μέ-

σα από την ανταλλαγή σκέψεων, γνώσεων και ιδεών σε ένα ευχάριστο 

περιβάλλον οικοδόμησης της γνώσης. 

3.1   ΠΑΡΟΥΣΙΑΣΗ ΤΩΝ LEGO MINDSTORMS ΚΑΙ ΠΡΩΤΗ 

ΕΠΑΦΗ ΜΕ ΤΟΥΣ ΜΑΘΗΤΕΣ 

Αρχικά χωρίσαμε τους μαθητές ανάλογα με την προτίμησή τους σε 

δυο ομάδες των 7 ατόμων η κάθε μια. 
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 Έπειτα κάναμε μια παρουσίαση στους μαθητές για να τους ενημερώ-

σουμε τι είναι τα Lego Mindstorms. Τους εξηγήσαμε δηλαδή ότι πρόκει-

ται για προγραμματισμένα ρομπότ (υπολογιστές με αισθητήρες) τα οποία 

έχουν προγραμματιστεί για να κάνουν μια συγκεκριμένη διαδικασία. Α-

ναλύσαμε περισσότερο την έννοια του ρομπότ και του αισθητήρα γιατί 

πρόκειται για τα πιο βασικά κομμάτια πάνω στα οποία στηρίζεται όλη η 

ερεύνα Έπειτα ανοίξαμε το εκπαιδευτικό πακέτο για να δουν την μεγάλη 

ποικιλία από τουβλάκια, κινητήρες, αισθητήρες και άλλα εξαρτήματα τα 

οποία περιείχε, με βάση τα οποία θα κατασκευάζαμε το ρομπότ μας. 

Στην συνεχεία αναφερθήκαμε στο προγραμματιστικό κομμάτι. Τους 

δείξαμε ότι όλες οι εντολές δημιουργούνται σε ένα προγραμματιστικό 

περιβάλλον στο οποίο θα κληθούν να προγραμματίσουν και οι ίδιοι. Αυ-

τό θα είχε σαν αποτέλεσμα το ρομπότ να μπορεί: 

 Να κινηθεί 

 Να αποφύγει εμπόδια 

 Να παίξει μουσική 

 Να ακούσει 

 Να εντοπίσει χρώματα 

Όμως για να γίνουν όλα αυτά έπρεπε να καταλάβουν ποιος είναι ο ε-

γκέφαλος του ρομπότ δηλαδή το «Τούβλο NXT»,το οποίο δίνει όλες τις 

εντολές μέσω του προγράμματος και στην συνεχεία εκτελούνται από 

τους αισθητήρες και τους κινητήρες του. 
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Τέλος τους παρουσιάσαμε ενδεικτικά κάποιες έτοιμες κατασκευές ώ-

στε να σχηματίσουν στο μυαλό τους μια αρχική εικόνα τι επρόκειτο να 

ακολουθήσει στο κατασκευαστικό κομμάτι. 

3.2   ΑΝΑΛΥΣΗ ΔΕΔΟΜΕΝΩΝ 

3.2.1   1η ΔΙΔΑΚΤΙΚΗ 

Η πρώτη διδακτική ώρα που ετοιμάσαμε για τους μαθητές απαρτίζο-

νταν από πέντε δραστηριότητες. 

1. Στην πρώτη δραστηριότητα τους ενημερώσαμε για τις κύριες λει-

τουργίες την παλέτας common. 

Οι μαθητές απάντησαν για την λειτουργία του κάθε block ξεχωρι-

στά λέγοντας ότι το move block είναι αυτό που προγραμματίζει το 

ρομπότ να κινείται ρυθμίζοντας την ταχύτητα, την απόσταση και τα 

δευτερόλεπτα κίνησής του. Επίσης αναφέρθηκαν στο record block 

λέγοντας ότι το χρησιμοποιούμε για να ηχογραφήσουμε φωνητικές 

εντολές τις οποίες μπορούμε να τις χρησιμοποιήσουμε στο πρόγραμ-

μα κατά την λειτουργία του, για το sound block το οποίο παρέχει την 

δυνατότητα να αναπαράγει τον ήχο που του έχουμε προγραμματίσει, 

το display block το οποίο τους βοηθάει να βλέπουν στην οθόνη διά-

φορα μηνύματα, το wait block το οποίο το χρησιμοποιούμε για να 

λάβουμε μια εντολή μέσω των αισθητήρων, το loop block το οποίο το 

χρησιμοποιούμε για να επαναλάβουμε μια εντολή που έχουμε προ-

γραμματίσει και τέλος αναφέρθηκαν και στο switch block λέγοντας 

ότι το επιλέγουμε όταν χρειάζεται να επιλέξουμε μεταξύ δυο η πε-

ρισσοτέρων διαφορετικών εντολών.  

2. Στην δεύτερη δραστηριότητα εφόσον κατάλαβαν την λειτουργία της 

common palette (παλέτας common) έπρεπε να προγραμματίσουν το 

ρομπότ ώστε να στρίψει δεξιά κάνοντας μια περιστροφή. 

Αρχικά οι μαθητές κατέγραψαν τα βήματα με τα οποία θα μπο-

ρούσαν να υλοποιήσουν αυτή την διαδικασία, βάζοντας σε μια σειρά 

τα blocks που έπρεπε να χρησιμοποιήσουν. Απάντησαν ότι για να 

μπορέσει το ρομπότ να περιστραφεί ενώ αποτελείται από δυο κινητή-

ρες ο ένας θα πρέπει να κινείται και ο άλλος θα πρέπει να είναι στα-

θερός. Επίσης ένας άλλος τρόπος θα ήταν να λειτουργούν και οι δυο 

κινητήρες απλά ο ένας να περιστρέφεται πιο αργά από τον άλλο. Σε 

αυτή την περίπτωση πάλι θα εκτελείται μια περιστροφή απλά ο κύ-
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κλος που θα διαγράφει το ρομπότ θα έχει μεγαλύτερη ακτίνα σε σχέ-

ση με πριν. 

3. Στην τρίτη δραστηριότητα ζητούσαμε από τους μαθητές να κάνουν το 

ρομπότ να κινηθεί αριστερά στρίβοντας 90 μοίρες χρησιμοποιώντας 

την επιλογή rotation και έχοντας επιλέξει από τις ρυθμίσεις power 

“50”.Εκτος από το κύριο μέρος της δραστηριότητας υπήρχαν και άλ-

λες ερωτήσεις για να καταλάβουν οι μαθητές καλυτέρα την λειτουρ-

γία του προγράμματος καθώς και πως ανταποκρίνεται σε αυτό το ρο-

μπότ. 

Σε αυτή την δραστηριότητα οι μαθητές κατάλαβαν ότι για περι-

στραφεί 90 μοίρες το ρομπότ έπρεπε να χρησιμοποιήσουν το move 

block. Όμως ήρθαν αντιμέτωποι με το γεγονός ότι οι 90 μοίρες που 

ρύθμιζαν να περιστραφεί ο ένας κινητήρας, δεν αντιστοιχούσαν σε 90 

μοίρες περιστροφής του ρομπότ. Έπειτα από συνεχή προσπάθεια και 

επιμονή και με την βοήθεια των διδασκόντων κατάφεραν να βρουν 

την γωνία που πρέπει να περιστραφεί ο κινητήρας ώστε αυτή να α-

ντιστοιχεί σε στροφή 90 μοιρών για το ρομπότ. 

4. Στην τέταρτη δραστηριότητα θέλοντας να τους δείξουμε το block ε-

πανάληψης (loop block) ζητήσαμε από τους μαθητές να προγραμμα-

τίσουν το ρομπότ έτσι ώστε να διαγράψει ένα τετράγωνο κάνοντας 

αριστερόστροφη κίνηση καταλήγοντας πάλι στην αρχική του θέση. 

Σε αυτή την δραστηριότητα οι μαθητές επέλεξαν μόνοι τους τα 

βήματα που έπρεπε να ακολουθήσουν και τις ρυθμίσεις (ισχύς κινη-

τήρων) των εντολών για την επίτευξη της δραστηριότητας. Κάνανε 

το ρομπότ να κινηθεί ευθεία για τρία δευτερόλεπτα και στην συνέχεια 

περιστρέφοντάς το κατά 90 μοίρες σχημάτισαν ένα μέρος του τετρα-

γώνου. Επανέλαβαν αυτή την διαδικασία τέσσερις φορές για να σχη-

ματίσουν το τετράγωνο. 

Μια άλλη διαδικασία για την επίτευξη του τετράγωνου στην οποία 

πειραματίστηκαν ήταν η ακόλουθη. Πήρανε δυο block τα οποία αφο-

ρούσανε την κίνηση και την περιστροφή του ρομπότ και τα τοποθε-

τήσανε μέσα σε μια εντολή επανάληψης ρυθμίζοντας την επανάληψη 

να εκτελείται για τέσσερις φορές. Τέλος στην ερώτηση «τι θα γινόταν 

αν δεν έδιναν κάποιο όριο στον αριθμό επανάληψης των εντολών» 

απάντησαν πολύ σωστά ότι, το πρόγραμμα θα εκτελούνταν συνέχεια 

εφόσον δεν θα είχε κάποιο περιορισμό για να τερματίσει την εντολή 

του. 

5. Τέλος η πέμπτη και τελευταία δραστηριότητα της πρώτης διδακτικής 

ήθελε οι μαθητές να δημιουργήσουν ένα Block και να το αποθηκεύ-
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σουν, έτσι ώστε να μπορούν να το χρησιμοποιήσουν για μεταγενέ-

στερη χρήση. 

Στην δραστηριότητα αυτή οι μαθητές συνάντησαν μια ευκο-

λότερη διαδικασία από τις προηγούμενες διότι ήταν κάτι που 

μπορούσαν να το καταλάβουν πολύ πιο ευκολά. Κάνανε ακριβώς 

τα βήματα που τους ζητήθηκαν και κατάλαβαν πως μπορούν να 

ξαναχρησιμοποιήσουν το block που αποθήκευσαν οποιαδήποτε 

στιγμή το χρειαστούν. 

3.2.2   2η  ΔΙΔΑΚΤΙΚΗ 

Η δεύτερη διδακτική απαρτίζονταν από τέσσερις δραστηριότητες. 

Πριν ξεκινήσουμε όμως την μεθοδολογία οφείλαμε να θυμίσουμε στους 

μαθητές κάποιους όρους και κάποιες έννοιες για να τους είναι πιο εύκολο 

να δουλέψουν, εφόσον κάποιοι από αυτούς μπορεί να τις είχαν ξεχάσει. 

Μιλήσαμε ξανά λοιπόν για την λειτουργία του αισθητήρα φωτός και τις 

ρυθμίσεις που μπορούσαμε να κάνουμε σε αυτόν. Εξάλλου αυτό ήταν 

κάτι που θα χρειαζόταν στις δραστηριότητες. 

6. Στην έκτη δραστηριότητα λοιπόν ζητούσαμε από τους μαθητές να με-

τρήσουν την φωτεινότητα από πέντε αντικείμενα που βρίσκονταν 

τριγύρω τους και στην συνέχεια να καταγράφανε τα αποτελέσματα 

των μετρήσεων στο ακόλουθο πίνακα. Έπρεπε λοιπόν να προσπαθή-

σουν να κατασκευάσουν το αντίστοιχο πρόγραμμα και να το περά-

σουν στο ρομποτάκι. 

Οι μαθητές εφόσον κατασκεύασαν το απαιτούμενο πρόγραμμα  

και  συνδέσαν σωστά την θύρα μέσα στο πρόγραμμα ξεκίνησαν να 

μετράνε την φωτεινότητα των παρακάτω αντικειμένων. Αρχικά με-

τρήσανε την φωτεινότητα του θρανίου, έπειτα ενός κόκκινου, ά-

σπρου, και μπλε τετραδίου και τέλος μιας μαύρης κολλητικής ταινίας 

και καταγράψανε τις μετρήσεις στον πίνακα του φύλλου εργασίας. 

Από την λήψη των μετρήσεων παρατηρήσανε ότι η φωτεινότητα αυ-

ξανόταν για τα ανοιχτόχρωμα αντικείμενα ενώ για τα πιο σκούρα α-

ντικείμενα η τιμή της ήταν πιο μικρή. Πάνω σε αυτή την δραστηριό-

τητα οι μαθητές καταλάβανε ότι ο αισθητήρας έβγαζε σαν συμπέρα-

σμα μια τιμή (φωτεινότητα) ανάλογα με την ποσότητα των ακτίνων 

που δέχονταν από κάθε αντικείμενο. 

7. Στην έβδομη δραστηριότητα  είχαμε ετοιμάσει μια κατασκευή στην 

οποία είχε τοποθετηθεί το ρομποτάκι σε μια μικρή σχετικά (ενός μέ-

τρου περίπου) απόσταση από μια μαύρη ταινία. Οι μαθητές εφόσον 
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κατασκεύαζαν το ρομπότ έπρεπε να το προγραμματίσουν ώστε να κι-

νηθεί ευθεία και μόλις βρει την ταινία να σταματήσει. Εφόσον το ρο-

μπότ σταματούσε τους ζητούσαμε να κάνουν χρήση και του sound 

block κάνοντας το ρομπότ να φωνάζει «Good Job». 

Καθώς προχωρούσαμε με τους μαθητές στις δραστηριότητες το ε-

πίπεδο ανέβαινε όλο και περισσότερο. Έτσι λοιπόν με την υποστή-

ριξή μας καταφέρανε να κατασκευάσουν ένα πρόγραμμα το οποίο να 

αποτελείται από ένα move block έτσι ώστε το ρομπότ να μπορεί να 

κινηθεί. Επίσης κάνανε χρήση του light sensor για να εμφανίζει τις 

τιμές της φωτεινότητας από την συνεχή παρατήρηση του δαπέδου 

μέχρι να βρει την μαύρη ταινία, ένα switch block για να επιλέξει με-

ταξύ δυο εντολών μέσα στο πρόγραμμα και ένα sound block για να 

μπορεί να αναπαράγει τον ήχο που τους ζητήσαμε. Εφόσον τοποθε-

τήσανε σωστά όλες τις παραπάνω εντολές έπειτα από συνεχείς προ-

σπάθειες και δοκιμές καταφέρανε να προγραμματίσουν το ρομποτάκι 

να κινηθεί ευθεία βρίσκοντας την μαύρη ταινία. Μόλις το ρομποτάκι 

σταματούσε φώναζε «GOOD JOB» κάνοντας τους μαθητές πολύ υ-

περήφανους  που καταφέρανε να ολοκληρώσουν την δραστηριότητα. 

Η επιβράβευση από εμάς και ο ενθουσιασμός τους που πετύχανε τον 

στόχο τους συμβάλανε ακόμη περισσότερο ώστε να γίνονται οι δρα-

στηριότητες όλο και πιο ευχάριστες και με μεγαλύτερο ενδιαφέρον. 

8. Η όγδοη δραστηριότητα ήταν μια επέκταση της έβδομης. Αξίζει να 

σημειωθεί πως η συγκεκριμένη ήταν μια απαιτητική δραστηριότητα 

για το επίπεδο μαθητών πρώτης και δεύτερης τάξης Γυμνάσιου. Ζη-

τούσε από τους μαθητές να τροποποιήσουν το πρόγραμμα ώστε το 

ρομπότ να κινείται τυχαία μέσα στον χώρο μέχρι να βρει μια μαύρη 

γραμμή. Τους εξηγήσαμε πως για να το πετύχουν αυτό έπρεπε να κά-

νουν χρήση του Random Block. Πρόκειται για ένα Block που παίρνει 

συνεχώς τιμή από μια συνάρτηση που δίνει τυχαίους αριθμούς. 

Αρχικά αφιερώσαμε αρκετό χρόνο και εξηγήσαμε στους μαθητές 

την χρήση του Random Block. Ήταν αρκετά δύσκολο να κατανοή-

σουν την ακριβής λογική αυτού του block. Παρόλα αυτά οι μαθητές 

με την βοήθειά μας καταφέρανε να το χρησιμοποιήσουν μέσα στο 

πρόγραμμα μαζί με τα υπόλοιπα απαιτούμενα blocks. Έπειτα από συ-

νεχείς προσπάθειες και τροποποιήσεις καταφέρανε να προγραμματί-

σουν το ρομπότ ώστε να κινείται μέσα στο χώρο ανεξέλεγκτο μέχρι 

να βρει την μαύρη γραμμή και να σταματήσει. 

9. Η ένατη δραστηριότητα είχε λίγο διαφορετικό χαρακτήρα. Αυτή την 

φορά τους δίναμε εμείς έτοιμο ένα πρόγραμμα και ζητούσαμε από 
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τους μαθητές να το τρέξουν και να απαντήσουν σε κάποιες ερωτή-

σεις. Ήταν μια διαδικασία πιο ευχάριστη και πιο εύκολη γι’ αυτούς. 

Αρχικά ξεκινήσανε να εξηγήσουν κάθε ένα block του προγράμμα-

τος ξεχωριστά. Ξέρανε ότι αυτό θα τους βοηθούσε να καταλάβουν 

την λειτουργία ολόκληρου του προγράμματος. Έτσι λοιπόν καταγρά-

φοντας την σκέψη τους απαντήσανε ότι το συγκεκριμένο πρόγραμμα 

είχε σαν σκοπό να παίρνει μια τιμή από την παρατήρηση του light 

sensor και να την μεταφέρει στην οθόνη. Όλη η διαδικασία επανα-

λήφθηκε τρεις φορές για να καταλήξουν στην τελική απόφαση για 

την λειτουργία του προγράμματος, η οποία ήταν και απολύτως σω-

στή. 

3.2.3   3η  ΔΙΔΑΚΤΙΚΗ 

Οι επτά δραστηριότητες που περιείχε η τρίτη διδακτική ήταν από τις 

πιο απαιτητικές για αυτή την ηλικία των μαθητών. Αυτό φαίνεται και από 

το γεγονός ότι μερικές ερωτήσεις από τα φυλλάδια που τους παρατέθη-

καν δεν μπόρεσαν να τις κατανοήσουν και να τις απαντήσουν  πλήρως. 

1. Στην πρώτη δραστηριότητα ζητούσαμε μετά από ομαδική σκέψη και 

συζήτηση οι μαθητές να απαντήσουν ένα σύνολο ερωτήσεων γύρω 

από την έννοια της μεταβλητής. Για την διευκόλυνση των μαθητών 

κάναμε πιο αναλυτικά τις ερωτήσεις διότι γνωρίζαμε πως ήταν δύ-

σκολο γι’ αυτούς. Επειδή όμως είδαμε ότι οι μαθητές δεν κατείχαν τα 

κατάλληλα εφόδια για να ακολουθήσουν την δραστηριότητα αποφα-

σίσαμε να τους εξηγήσουμε εμείς για την έννοια της μεταβλητής. 

Τους δώσαμε να καταλάβουν ότι η μεταβλητή είναι μια θέση μνήμης 

στην οποία δίνουμε όνομα για να μπορούμε να αναφερόμαστε σε αυ-

τήν. Η θέση αυτή περιέχει μια μόνο τιμή την οποία μπορούμε να α-

ντικαταστήσουμε με μια άλλη όποτε είναι αναγκαίο. Μια μεταβλητή 

μπορεί να περιέχει έναν αριθμό, ένα χαρακτήρα η μια λέξη. Πολύ 

σημαντικό είναι όμως, κάτι που το κατανοήσανε αρκετά τα παιδιά, 

ότι η μεταβλητή στον προγραμματισμό δεν έχει την ίδια έννοια που 

έχει η μεταβλητή στα μαθηματικά. 

2. Στην δεύτερη δραστηριότητα οι μαθητές έπρεπε να επεκτείνουν το 

πρόγραμμα που θα κατασκεύαζαν στην ένατη δραστηριότητα της 

πρώτης διδακτικής κάνοντας χρήση της εννοίας της μεταβλητής. Ό-

μως επειδή επρόκειτο για κάτι πολύ δύσκολο γι’ αυτούς η ένατη δρα-

στηριότητα δεν τους δόθηκε έχοντας σαν συνέπεια να μην απαντή-

σουν και στις δυο πρώτες δραστηριότητες της τρίτης διδακτικής. Έγι-
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νε απλά μια μικρή συζήτηση επί του θέματος γιατί θεωρήσαμε ότι 

παρόλο την δυσκολία ήταν κάτι που έπρεπε έστω να συζητηθεί. 

3. Η τρίτη διδακτική ήθελε οι μαθητές να προγραμματίσουν το ρομπότ 

ώστε να προχωράει πάνω σε μια μαύρη γραμμή. Φυσικά η όλη διάτα-

ξη ήταν έτοιμη και αποτελούνταν από μια μαύρη ταινία για κάθε ο-

μάδα, η οποία είχε κολληθεί στο πάτωμα. Οι μαθητές έπρεπε απλά να 

κατασκευάσουν κατάλληλα τα ρομπότ (τοποθετώντας δηλαδή σωστά 

τους καταλλήλους αισθητήρες) και να τα προγραμματίσουν ώστε να 

κινηθούν πάνω στην μαύρη γραμμή. 

Αρχικά καταγράψανε δυο τρόπους με τους οποίους μπορούσε να 

γίνει αυτή η δραστηριότητα. Πρώτον με το light sensor και το move 

block τοποθετώντας το σε μια εντολή επανάληψης και ο δεύτερος 

τρόπος ήταν χρησιμοποιώντας πάλι τον light sensor μαζί με το move 

block ώστε το ρομπότ να στρίβει συνέχεια ψάχνοντας να βρει την 

μαύρη γραμμή από επαναλαμβανόμενες σε σειρά εντολές χωρίς την 

επανάληψη. Χρησιμοποιώντας την πρώτη περίπτωση καταλάβανε 

την χρήση  του switch block η οποία ήταν απαραίτητη για να λει-

τουργήσει το πρόγραμμα κάτι που τους βοήθησε και σε άλλα τμήμα-

τα των δραστηριοτήτων. 

4. Μια παρόμοια διαδικασία έπρεπε να γίνει και στην τέταρτη δραστη-

ριότητα τροποποιώντας όμως τις εντολές στο προγραμματιστικό πε-

ριβάλλον. Για να επιτευχθεί αυτό χρειαζόταν πολύ καλή γνώση και 

κατανόηση στον προγραμματισμό, ώστε να κατασκευάσουν το αντί-

στοιχο πρόγραμμα. Το συγκεκριμένο πρόγραμμα ήταν πολύ πιο απαι-

τητικό από αυτό της τρίτης δραστηριότητας γι’ αυτό και οι μαθητές 

δεν μπόρεσαν να τα καταφέρουν. Ήταν μια διαδικασία πολύ μεγαλύ-

τερου επιπέδου στην οποία παρόλο την υποστήριξή μας ήταν αδύνα-

το να ανταποκριθούν. 

5. Μετά από μια μικρή εισαγωγή και υπενθύμιση στους μαθητές για τον 

αισθητήρα υπερήχων μπήκαμε στην πέμπτη δραστηριότητα. Στην 

διαδικασία αυτή έπρεπε να μετρήσουν την απόσταση που απείχε το 

ρομπότ από κάποια αντικείμενα (υπολογιστής, τετράδιο, οτιδήποτε 

άλλο) με την χρήση του αισθητήρα υπερήχων και να καταγράψουν τα 

αποτελέσματα σε έναν πίνακα. 

Αρχικά οι μαθητές κατασκεύασαν το πρόγραμμα με σωστή την 

συνδεσμολογία των θυρών με τους αισθητήρες. Στην συνέχεια κατα-

γράψανε την απόσταση που απείχαν τα αντικείμενα (υπολογιστής, τε-

τράδιο, κάποιο άλλο αντικείμενο δικής τους επιλογής) κρατώντας το 

ρομποτάκι σε σταθερή θέση. Από αυτό το κομμάτι της δραστηριότη-

τας τα παιδιά κατανοήσανε βαθύτερα την λειτουργία του αισθητήρα 
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υπερήχων. Χαρακτηριστικό ήταν μάλιστα το παράδειγμα που ανέφε-

ραν με την τροχαία για την οποία γνωρίζανε πλέον πως χρησιμοποιεί 

τους αισθητήρες υπερήχων για να παρατηρεί τις ταχύτητες των οχη-

μάτων. 

6. Στην έκτη δραστηριότητα δίναμε στους μαθητές ένα έτοιμο πρό-

γραμμα παραθέτοντας σε αυτούς και τις αναλυτικές ρυθμίσεις του 

προγραμματιστικού περιβάλλοντος. Μετά από ομαδικές συζητήσεις 

θέλαμε  να παίρνουν μια τελική απόφαση και να απαντούν στα ερω-

τήματα που τους θέταμε. Με αυτό τον τρόπο προσπαθούσαμε να τους 

κάνουμε να εργαστούν ομαδικά και να λύνουν τις απορίες μεταξύ 

τους χωρίς να ζητούν βοήθεια από τους διδάσκοντες. 

Οι μαθητές συζητώντας ομαδικά για την λειτουργία του κάθε 

block ξεχωριστά βγάλανε συμπέρασμα ποια είναι η τελική λειτουργία 

του προγράμματος την οποία και καταγράψανε. Είπαν συγκεκριμένα 

ότι πρόκειται για ένα πρόγραμμα το οποίο κάνει το ρομπότ να προ-

χωράει και να σταματάει σε απόσταση 10 εκατοστών από ένα εμπό-

διο εμφανίζοντας στην οθόνη μια χαρούμενη εικόνα. Παρατηρήσαμε 

λοιπόν ότι έπειτα από τόση εξάσκηση και ενασχόληση τα παιδιά ήταν 

πλέον σε θέση να καταλαβαίνουν και να εξηγούν ένα μεγάλο μέρος 

εντολών σε οποιαδήποτε προγραμματιστικό περιβάλλον. 

7. Για την εβδόμη και τελευταία δραστηριότητα της τρίτης διδακτικής 

αφιερώσαμε λίγο χρόνο για να συζητήσουμε μαζί τους την λειτουργία 

του αισθητήρα αφής. Η χρήση αυτού θα ήταν απαραίτητη για να υ-

λοποιήσουν την δραστηριότητα αυτή. Εφόσον έγινε η συζήτηση γύ-

ρω από την λειτουργία του αισθητήρα τους ζητήσαμε να προγραμμα-

τίσουν το ρομπότ ώστε να κινείται μέχρι να ακουμπήσει ένα εμπόδιο, 

και στην συνέχεια το ρομπότ να αναπαράγει έναν ήχο επιβράβευσης 

«Good Job». 

Η πρώτη κίνηση των μαθητών ήταν να συνδέσουν σωστά τον 

touch sensor τοποθετώντας τον στην κατάλληλη θύρα και επιλέγο-

ντας την σωστή ρύθμιση της επιλογής action για αυτή την δραστη-

ριότητα. Έτσι λοιπόν στο configuration panel βάλανε πολύ σωστά 

την επιλογή pressed εφόσον έπρεπε το ρομπότ να ακουμπήσει ένα 

εμπόδιο, πιέζοντας τον αισθητήρα. Έπειτα ακολουθήσε μια σειρά από 

άλλα blocks τα οποία όλα μαζί συμβάλανε στην λειτουργία του προ-

γράμματος. 

Όσον αφορά τα συμπεράσματα με το προηγούμενο πρόγραμμα 

που το ρομποτάκι προχωρούσε μέχρι να εντοπίσει ένα εμπόδιο με τον 

ultrasonic sensor οι μαθητές απαντήσανε ότι εκείνο το πρόγραμμα εί-

χε λιγότερες πιθανότητες να λειτουργήσει διότι εξαρτιόνταν πολύ από 
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την ευαισθησία του αισθητήρα ultrasonic. Ήταν πιο πιθανό δηλαδή 

να αντιληφθεί το πρόγραμμα την πίεση από έναν αισθητήρα παρά να 

ανιχνεύσει ένα αντικείμενο στέλνοντας ακτινοβολία για να το εντο-

πίσει. 

3.2.4   4η  ΔΙΔΑΚΤΙΚΗ 

Η τέταρτη και τελευταία διδακτική ήταν υπεύθυνη για την μελέτη και 

την υλοποίηση της ΕΥΘΥΓΡΑΜΜΗΣ ΟΜΑΛΗΣ ΚΙΝΗΣΗΣ (ΕΟΚ) με 

την βοήθεια των Lego Mindstorms. Ζητήσαμε από τους μαθητές να προ-

γραμματίσουν το ρομπότ με την βοήθεια των Blocks που τους διδάξαμε 

στα προηγούμενα μαθήματα ώστε να προχωρήσει μπροστά για ένα χρο-

νικό διάστημα. Κατά την διάρκεια αυτής της κίνησης θέλαμε ένας μαθη-

τής από κάθε ομάδα να χρονομετρά την κίνηση του ρομπότ και ένας άλ-

λος να καταγράφει τις αποστάσεις που διανύει στον χρόνο αυτό. Μετά 

την παραπάνω διαδικασία τους δίναμε να συμπληρώσουν κάποιους πίνα-

κες με τα στοιχεία που είχαν καταγράψει όπως επίσης να κάνουν και δυο 

γραφικές παραστάσεις. 

Εκτελώντας την δραστηριότητα οι μαθητές κατανοήσανε αρκετές έν-

νοιες πάνω στην ευθύγραμμη ομαλή κίνηση. Αρχικά καταλάβανε ότι ευ-

θύγραμμη σημαίνει ότι το σώμα κινείται σε ευθεία γραμμή και ομαλή ότι 

το σώμα κινείται με σταθερή ταχύτητα. Έπειτα καταγράφοντας αυτές τις 

τιμές σε έναν πίνακα που ζητούσε τον χρόνο και την απόσταση διαπι-

στώσανε ότι το κινητό σε ίσους χρόνους διανύει ίσα διαστήματα. Στην 

συνέχεια τους ζητούσαμε να καταγράψουν την ταχύτητα του ρομπότ ανά 

δευτερόλεπτο παίρνοντας τις τιμές σε ένα δεύτερο πίνακα. Ο σκοπός ή-

ταν να μπορέσουν τελικά να σχηματίσουν τις γραφικές παραστάσεις x-t 

και u-t και από αυτές να γίνουν διάφορες συζητήσεις για την βαθύτερη 

κατανόηση αλλά και ξεκαθάριση αποριών πάνω στην ΕΟΚ. Έτσι λοιπόν  

οι μαθητές σημειώνοντας τα σημεία πάνω στα διαγράμματα και σχεδιά-

ζοντας τις γραφικές παραστάσεις καταλάβανε τις έννοιες αλλά και την 

εφαρμογή της ευθύγραμμης ομαλής κίνησης στην καθημερνή τους ζωή. 
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3.3   ΕΡΓΑΛΕΙΟ ΕΡΕΥΝΑΣ 
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4.   ΑΠΟΤΕΛΕΣΜΑΤΑ ΕΡΕΥΝΑΣ 

4.1   ΣΥΜΠΕΡΑΣΜΑΤΑ ΤΗΣ ΕΡΕΥΝΑΣ 

Με βάση τα φύλλα εργασίας και των δυο ομάδων, τα οποία παραθέτο-

νται πιο κάτω προσπαθήσαμε να εξαγάγουμε τα συμπεράσματα που πη-

γάζουν από την ενασχόληση των μαθητών με τα Lego Mindstorms. Σε 

αυτό το στάδιο λάβαμε υπόψη  τις απαντήσεις των μαθητών στα φύλλα 

εργασίας που τους δόθηκαν. 

Από την συνεχή παρατήρηση των εργασιών των μαθητών κατά τη 

διάρκεια της διεξαγωγής των επιμέρους δραστηριοτήτων και μελετώντας 

προσεκτικά την βιντεοσκόπηση και τις συζητήσεις των ερευνητών, δια-

πιστώθηκε ότι υπήρξε μια ιδιαίτερη αφοσίωση για την ολοκλήρωση των 

δραστηριοτήτων. Κατά τη διάρκεια υλοποίησης των δραστηριοτήτων σε 

καθεμιά από τις δύο ομάδες, οι ρόλοι ανατέθηκαν στα μέλη της από τους 

ίδιους τους συμμετέχοντες. Παρατηρήθηκε, ότι τα αγόρια που συμμετεί-

χαν σε κάθε ομάδα έδειξαν αμέσως περισσότερο ενδιαφέρον στην συν-

δεσμολογία και στην τροποποίηση του οχήματος και στην επαλήθευση 

του κατά πόσο το πρόγραμμα που κατασκεύαζαν λειτουργούσε έτσι όπως 

ανέμεναν. Από την άλλη τα κορίτσια έδειξαν να προσανατολίζονται πε-

ρισσότερο στη συγγραφή του ψευδοκώδικα και της οργάνωσης των ενερ-

γειών της κάθε  δραστηριότητας. Δεν διαπιστώθηκε κάποιο ιδιαίτερο 

πρόβλημα μέσα σε λογικά πλαίσια σε σχέση με την αναγνώριση στοιχεί-

ων του προγραμματιστικού περιβάλλοντος που έπρεπε να χρησιμοποιη-

θούν. Εξάλλου πολύ από τους μαθητές είχαν στην ιδιοκτησία τους τα ρο-

μπότ που αναφέραμε και είχαν είδη πειραματιστεί με αυτά πριν από ο-

ποιαδήποτε δραστηριότητα με τους συμμετέχοντες. Όμως στα σημεία 

που οι μαθητές έδειχναν να δυσκολεύονται στη διαχείριση των στοιχείων 

αυτών παρενέβησαν οι ερευνητές και βοήθησαν. Κατά τη διάρκεια των 

δραστηριοτήτων προέκυψαν απορίες και προβληματισμοί που αφορού-

σαν κι άλλα επιστημονικά πεδία (όπως φυσική, τεχνολογία) κάνοντας έ-

τσι τις δραστηριότητες πιο ευχάριστες. 

Από τις απαντήσεις των μαθητών στα φύλλα εργασίας που τους δόθη-

καν, παρατηρήθηκε ότι όλοι κατείχαν γνώσεις ηλεκτρονικών υπολογι-

στών και αρκετοί από αυτούς διέθεταν και γνώσεις προγραμματισμού  

(πρόκειται για τους μαθητές που είχαν τον εξοπλισμό). Όλοι τους βρήκαν 

πολύ ενδιαφέρουσες τις δραστηριότητες με τα Lego Mindstorms και δη-

λώσαν πως έμαθαν πράγματα όπως «πως περίπου γίνεται ο προγραμμα-

τισμός», «πως μπορούμε να προγραμματίσουμε πράγματα και να λει-

τουργούν κρίνοντας μόνα τους» καθώς και πολλά άλλα. 
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4.2   ΤΕΛΙΚΑ ΣΥΜΠΕΡΑΣΜΑΤΑ 

Σύμφωνα με τα αποτελέσματα της έρευνας που πραγματοποιήσαμε, τα 

Lego Mindstorms μπορούν να αποτελέσουν ένα ευχάριστο και αποτελε-

σματικό εργαλείο μάθησης, σε περίπτωση που χρησιμοποιηθεί κατά την 

διάρκεια της διδασκαλίας του μαθήματος της Φυσικής στην δευτεροβάθ-

μια εκπαίδευση. Η χρήση της εφαρμογής δεν προϋποθέτει ειδικές γνώ-

σεις στο πεδίο των υπολογιστών και θα μπορούσε να χρησιμοποιηθεί εύ-

κολα από έναν εκπαιδευτικό. 

Ας περιγράψουμε τώρα με ποιους τρόπους θα μπορούσε να γίνει αυτή 

η εφαρμογή στην εκπαιδευτική διδασκαλία. Θεωρούμε ότι η εφαρμογή 

μπορεί να χρησιμοποιηθεί κυρίως ως μέσο αναπαράστασης και επίδειξης 

φυσικών φαινομένων στους μαθητές. Ο εκπαιδευτικός θα έχει στην διά-

θεσή του ένα εργαστηριακό περιβάλλον στο οποίο θα μπορεί να εκτελέ-

σει πειράματα ή να παρουσιάσει φαινόμενα στους μαθητές με έναν τρόπο 

που ανταποκρίνεται πλήρως στην πραγματικότητα, εισάγοντας έτσι και 

τις νέες τεχνολογίες στην μαθησιακή διαδικασία. Η εφαρμογή θα μπο-

ρούσε να χρησιμοποιηθεί ως εργαστήριο και από τους μαθητές με σκοπό 

την υλοποίηση πειραμάτων που σχετίζονται με τις έννοιες και τα φαινό-

μενα που διδάσκονται στο μάθημα της Φυσικής. Αξίζει όμως να αναφέ-

ρουμε ότι επειδή πλέον στα σχολεία δύσκολα χορηγούνται τέτοιου είδους 

εξοπλισμοί καθιστά όλη την κατάσταση πολύ πιο δύσκολη. 

Όσον αφορά την αλληλεπίδραση των μαθητών με την εφαρμογή, τα 

αποτελέσματα έδειξαν ότι το περιβάλλον της είναι ιδιαίτερα φιλικό ως 

προς τον χρήστη. Οι μαθητές με πολύ απλές κινήσεις μπορούν να εκτε-

λούν πειράματα βλέποντας άμεσα τα αποτελέσματα ενώ έχουν την δυνα-

τότητα να το επαναλάβουν όσες φορές θέλουν ώστε να πετύχουν το επι-

θυμητό αποτέλεσμα. Επίσης, όπως οι ίδιοι οι μαθητές δήλωσαν στις τελι-

κές εκθέσεις που σύνταξαν από μόνοι τους για να μας εκφράσουν τις ε-

ντυπώσεις τους, όλη η διαδικασία ήταν παρακινητική με την έννοια ότι 

έδινε επιπλέον κίνητρο για μάθηση. 

Τέλος, πολλοί μαθητές μέσω της ενασχόλησής τους με ολόκληρη την 

διαδικασία, μπορούν να αναζωπυρώσουν το ενδιαφέρον τους για το μά-

θημα της Φυσικής ενισχύοντας την συμμετοχή τους σε αυτό. Επίσης ο 

μαθητής ξεπερνά τον τεχνολογικό «φόβο» και εξοικειώνεται με την χρή-

ση των υπολογιστών έτσι ώστε να μπορεί μετέπειτα ως ενήλικας να πα-

ρακολουθεί και να συμμετέχει σε μαθήματα που θα χρειάζονται απαραί-

τητα γνώσεις υπολογιστών. 
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4.3   ΔΙΔΑΚΤΙΚΕΣ - ΕΚΠΑΙΔΕΥΤΙΚΕΣ ΠΡΟΤΑΣΕΙΣ 

Αν λάβουμε υπόψη τα παραπάνω συμπεράσματα μπορούμε να σχεδιά-

σουμε ένα διδακτικό πλάνο που θα συμπεριλαμβάνει την εφαρμογή των 

Lego Mindstorms. Θεωρούμε ότι τα Lego μπορούν να ενταχθούν σε ένα 

εκπαιδευτικό σενάριο που θα απευθύνεται σε μαθητές του Γυμνασίου 

κατά την διάρκεια της διδασκαλίας του μαθήματος της Φυσικής, σε ενό-

τητες των κινήσεων, της οπτικής αλλά και σε πολλά άλλα τμήματα ενο-

τήτων. Θα προτείναμε να διδαχτούν από τα πρώτα στάδια του γυμνασίου 

πράγματα πάνω στον προγραμματισμό με τα Mindstorms έτσι ώστε αρ-

γότερα οι μαθητές να πειραματιστούν με τα φυσικά φαινόμενα και να 

αποκτήσουν ένα οπτικό ερέθισμα που θα τους βοηθήσει αργότερα στην 

κατανόηση των αντίστοιχων εννοιών. 

Όπως έχουμε προαναφέρει η ενασχόληση με τα τουβλάκια της Lego 

δεν απαιτεί ιδιαίτερες γνώσεις όχι μόνο στον προγραμματισμό και στην 

φυσική αλλά και γνώσεις που αφορούν τον υπολογιστή, όταν πρόκειται 

για την δημιουργία απλών εφαρμογών. 

Θα αναφέρουμε λοιπόν σε ένα γενικό σενάριο την δομή του εκπαιδευ-

τικού σεναρίου. 

1. Ο εκπαιδευτικός διδάσκει στους μαθητές τις εισαγωγικές έννοιες του 

κεφαλαίου έτσι ώστε όλοι οι μαθητές, ανεξαρτήτως γνωστικού υπό-

βαθρου στα φαινόμενα των κινήσεων της τρίτης Γυμνασίου, να μπο-

ρούν να συμμετάσχουν ενεργά στα επόμενα στάδια του σεναρίου. 

Προτείνουμε η διαδικασία αυτή να πραγματοποιηθεί την αμέσως 

προηγούμενη διδακτική ώρα του μαθήματος της Φυσικής με σκοπό 

την όσο το δυνατό μεγαλύτερη διάρκεια ενασχόλησης των μαθητών 

με τα επόμενα βήματα του σεναρίου.  

2. Πριν την ενασχόληση των μαθητών με τα ρομπότ, ο εκπαιδευτικός θα 

μπορούσε να κάνει μια μικρή επίδειξη των λειτουργιών των ρομπότ 

αν το έκρινε αναγκαίο. Όμως, όπως είδαμε στα συμπεράσματα της 

έρευνας, το βήμα αυτό δεν είναι απαραίτητο ιδιαίτερα όταν απευθυ-

νόμαστε σε μαθητές.  

3. Οι μαθητές χωρισμένοι σε ομάδες ανάλογα με την δυνατότητα παρο-

χής των ρομπότ από το σχολείο αλλά και από την χωρητικότητα της 

αίθουσας, θα προσπαθήσουν να ολοκληρώσουν όσα περισσότερα ε-

πίπεδα από τις δραστηριότητες που θα τους έχουν χορηγηθεί, μέσα σε 

ένα προκαθορισμένο από τον εκπαιδευτικό χρονικό διάστημα. 

4. Ο εκπαιδευτικός μοιράζει στους μαθητές ένα φύλλο εργασίας το ο-

ποίο περιλαμβάνει ερωτήσεις σχετικές με τα φαινόμενα που συνά-

ντησαν στο κεφάλαιο των κινήσεων. Για παράδειγμα, οι ερωτήσεις 
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μπορεί να είναι της ίδιας μορφής με τις ερωτήσεις της ενότητας «4η 

ΔΙΔΑΚΤΙΚΗ» του φύλλου εργασίας που κατασκευάσαμε για την δι-

κή μας έρευνα. 

5. Στον υπολειπόμενο χρόνο θα μπορούσε να ακολουθήσει συζήτηση 

στην αίθουσα σχετική με τα φαινόμενα που παρατήρησαν οι μαθητές 

χειρίζοντας τα Lego, με τον εκπαιδευτικό να εστιάζει το ενδιαφέρον 

του στις έννοιες ή τα φαινόμενα που ο ίδιος κρίνει πιο αναγκαίο αφού 

μελετήσει τις απαντήσεις των μαθητών στα φύλλα εργασίας. 

Το παραπάνω εκπαιδευτικό σενάριο απαιτεί χρονικό διάστημα περίπου 

ίσο με την διάρκεια μιας διδακτικής ώρας, με την προϋπόθεση ότι οι μα-

θητές έχουν ήδη διδαχτεί τις εισαγωγικές έννοιες. Με αυτόν τον τρόπο 

συνδέουμε την πραγματικότητα με την αναπαράσταση της, κάτι το οποίο 

μπορεί να φανεί ιδιαίτερα ωφέλιμο για τους μαθητές λόγω των διαφορε-

τικών δεξιοτήτων που παρουσιάζει ο καθένας. Βέβαια, δεν γνωρίζουμε 

εάν το παραπάνω σενάριο μπορεί να εφαρμοστεί σε όλα τα σχολεία μέ-

σης εκπαίδευσης λόγω των ελλείψεων που παρουσιάζουν σε διάφορους 

τομείς. 

Για την επιτυχή υλοποίηση του σεναρίου θα πρέπει ο εκπαιδευτικός να 

έχει την κατάλληλη επιμόρφωση για την χρήση των νέων τεχνολογιών 

στην εκπαίδευση καθώς και ολοκληρωμένη άποψη για το συνολικό διδα-

κτικό αποτέλεσμα του σεναρίου. Επίσης σημαντικό ρόλο παίζει και η 

σωστή οργάνωση της αίθουσας αλλά και των μαθητών μέσα σε αυτήν, 

όπως η σύνθεση των ομάδων με σκοπό την ομαλή και αποδοτικότερη 

λειτουργία τους καθώς και η ύπαρξη όλων των απαραίτητων μέσων για 

την ομαλή διεξαγωγή των πειραμάτων. 
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