YméBeoe O €xe1g ouvdéael oTo NXT évav aioOnthpa ewTdg otnv Bupa 3. MNMwg 1o Aeg autd oto Enchanting;

Enchanting 0.

1. Kdave KAIK 0TOUG
“‘AloBnTNPES”.

2. Kave KAIK oTO KOW

“Configure Sensors”. ‘Eva
véo TTapaBupo Ba avoitel.

Eachadfing @ E »e

[ 'EAEYXOC Kivnon

Driving '‘OpErg

[Ny

AigBrmipsg 'Hyog

[]

' Motors NMeva

]

TeheoTeg MeTafAnTeg

un;

Configure Sensors

3. Bpsg TO TOUB)\GKI TOU( i enter | button is pressed?

aIoOnNTAPa PWTEIVOTNTO
(light sensor) otnv
aploTePr TTAEUpd Tou
TTapabupou. Z0pe Kal
daenoe 1o KATW AaTo TO
“Sensor Port 3”.

4. EméAe€e TOV TUTTO TOU rr———
Q100N Pa TTOoU EXEIG. e Brig e . Sia

. Measures brightness or color battery voltage

npn aoBnmpa

using a MNXT Light Sensor "
_ e MK T Light Sensar using a MNXET Light Sensor
Lol et - My T Color Sensor 4 [
HiTechnic Color Sensor Mame .
RCx Light Sensor

5. MpoaIpETIKG dWTE Tou éva 7. Twpa utrdpxouv véa TouBAdkia
TTEPIVOAVIKG Ovoua via va Tov EeXwilEIC. Yyl va XpnoiyoTroinaeig

enChaﬂ“ng @ http://enchanting.robotclub.ab.ca
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MatwvTag Tov aiodnTrpa ARG TTAPAYEIG
évav Axo

TI XPEIAZEZAI
‘Eva NXT kai évav aiontipa agng
ouvoedeuévo oTn Bupa 1.

GGChamng @ http://enchanting.robotclub.ab.ca

ETOIMAZOY
E'ITé)\sga TOUG , Kal KGve KAIK GTO [Eunfigure Sensurs]
m

PUBuioe Tov aioBntripa a@ng: —_—
Measures physical contact using a
Touch Sensor | named [

21youpéyou OTI 0 a1IoBNTAPAG APAG gival OVTWG

ouvdedepévog oTnv Bupa 1 Tou popuTrdT NXT. Ovéuaoe Tov

OTIAZE TO NPOrPAMMA

0,001 BGTTe

naits vora EEkd yid

—i

TPE=E TO NPOrPAMMA!

’ @ . Kdave KAIK 0Tn F Kal TTEPIPEVE UEXPI Va TPEEEI TO
T R mpdypaupa OTO POMTTOT.
" Mieoe kai dpnoe Tov aigbnTipa aeig. Ti cupBaivel?

MHrAINE NAPAMNEPA
T1 Ba oupBei av aAAGEeIg TN vOTa 1) TN BIAPKEIQ;
Mou Ba uTTOPOUCES VO XPNOIKOTIOINTEIG

5 TuRald EMAOYT] ano pexm e )
L, el snihoyr and @) vixe @B |

OpITE TO OpPYOVO OE
TNV EVTOAR
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achadfing (@)

ETOIMAZOY

EmréAege Toug , KAVe KAIK OTO (onfigure sensors |

PUBuioe Tov aioBntrpa utreprxwy: ; :
\ Measures distance using an

Ultrascnic Sensor | named

Z1youpéwou OTI 0 aIoBNTHPAG UTTEPIXWV
gival 6vTwg ouvoedepévog aoTnv Bupa 4 Tou NXT

OTIAZE TO NPOIrPAMMA

b ..I'I
in cm

TPEZE TO NPOrPAMMA!
Kave KAk oTn ¥ ka TTEPIPEVE PEXPI VO TPEEEI TO TTPOYPAUUA OTO POUTTOT.
21OXEUCE e TOV aioBnTApa O1IdQOopa aVTIKEIUEVA. m

Ti1 BAETTEIC oTNV 006vNn Tou NXT ;

MHrAINE NAPAMNEPA
Moia n yeyaAUTePN Kal TTola N MIKPOTEPN TIUA TTOU BAETTEIG;
YTapyouv TTEQITITWOEIG TTOU OEV TTAIPVEIG Kauia u€Tpnan atnyv 08ovn;
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ETOIMAZOY }
Eﬂé)\sga TOUQ , Kai KdVS K)\IK oT0 Configure Sensors 1

PUBuioe Tov aiobntrpa Axou:

ZIYOUpél]JOU 4Tl o GIO’eﬂTf’]pdg r'])(ou cival r\'lealsurrla_-r.-5 snudngelevel in decibels
7 ra - il '
BVTWC OUVBEBENEVOC OTNY BUPA 2 Tou NXT. [t et S L

sound sensor

Zwypdoioe pia TeAgia oav véa evdupacia otnv Moperl.

OTIAZE TO I'IPOFPAMMAE

rabBapios

I'II'Il'v'(IIU'E oD x: a Y-

deite omw korevBuvon

map sound level fromn sound szenzor | in decibels

ﬁ'um:[@,]
to: [ @), @D

rorEfoaos neva

KI¥Tjoou m Bripemoa

OTjRWTE NEVH

nepipeve (0,01 EEUTEpc'nAErrruJ

_J'.I
TPEZE TO NPOrPAMMA! NMHFAINE TMAPAMNEPA
Kave KAk omn ¥ kai Trepipeve péxpiva  ZWYPAQIOE HIa apiBunpévn
TPEEEI TO TIPOYPAMMUA OTO POUTTOT. KAIJOKO 0av ZKNVIKO.

PUBuioe Tnv o1dbun Tou

http://enchanting.robotclub.ab.ca YiBupioe, pia, Tpayouda, @wvage N peTPNTI oou. Méc0o PTTPooTd I
EﬂChadhﬂg @ @UONEE OTO NYXOUETPO. TTow Ba KIVEITE.
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ETréAete To i, kat Kave KAIK oTo | Configure Drive Type | PUBuIoE TN dIAQOpIKA Kivnon.

: . O apiBudg TTOU Eival xapaypévog o€ éva
E
5,(:&?5,‘) gﬁg %’T)oxo()g AaaTixo LEGO utrodnAwvel Tn SIGUETPO
: VIO VO KIVNOE TOU AdoTIXou o€ xINlooTa(mm). To
€ival OUVOEDEPEVOI O ypnoIOTTOIEl TV OUYKEKPIPEVO AAOTIXO €xEl DIGUETPO 56 mm

aploTepdG Kal 0 OegI6g SIapopIKN Kivnan.
KIVNTAPOG WOTE VO
MTTOPEI Va aTpifel
cy

Differential drive

wheel diameter: mim |
track width: m M
left motor: Port C |

right motor: Fort A |
motors drive N reverse |

210 Tredio track width kaBopifoupe TRV
ATTOOTACT TTOU €XOUV PETALU TOUG Ol
TPOXOi. Oa TTPETTEI AOITTOV VA HETPHOEIG
TNV ATTOOTACT AVAUECT OTOUG BUO
TPOXOUG Kal va CUUTTANPWOEIG TO track
 \idth. 2T0 pouToT TOU dITTAQVOU

Av TTEIC OTO POPTTOT va KivnOei
MTTPOOTA Kal auTo KIVEITAI avTiBETA,
OnAadr TTPOG Ta TTIoW, TOTE TTPETTE n :

va aAAGEEIG TNV eTTIAOYN OTO TTEdi0 e N Nad . oxAuarog n améoTaon eivar 9.4
motors drive. R i - £KATOOTA (CmM)

http://enchanting.robotclub.ab.ca
Enchadfing (@)
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ETOIMAZOY

EméAete | Driving IR e e [ configure Drive Type |

PUBuIoe TN S1aQOpPIKA Kivnon XpnoINOTToIWVTaG TIG 0dnyieg Tng Kaptag #4

OTIAZE TO NPOrPAMMA

TPE=E TO NPOrPAMMA!

Kdve KAIK oTn ~ Kal TTEPIPEVE PEXPI VA TPEEEI TO TTIPOYPAUUA. ATTOOUVOEDE
T0 KaAwdIo USB Kal TOTToB£TNOE TO POUTIOT GTO ONpEio ekkivnong. MdaTa 1o
TTOPTOKAAI KOUuTTi “enter” ato NXT. ~ G ©

To popuTTOT OVTWG KIVEITAI G€ dladpopr| TTou oxnuatiCel TETpdywvo; Eival
OwWaoTA pUBNICPEVO; Znueiwae OTI TToTE dev uTTApXel 100% akpifela aTnv
Kivnan.

Ma&ta 1o TTOPTOKAAI KOUMTTI “enter” kal To okoUpo ykpI “exit” ato NXT yia va
OTOUATACEIG TO TTPOYpauua TIpIv ouvoéaelg TTAAI ato NXT oTov UTToAOYIOTH.

NMHICAINE TAPANEPA
T1 aAAG oxAuata Ba uTTopouce va €xel n dladpour TTou akoAouBei To
POMTTIOT; ©a UTTOPOUCEG VO OVAYKACEIG TO POUTTIOT VA akoAouBnoel tia
dladpoun o€ oXNUa EEayWVoU;
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To POUTTOT CUYKPOUETAI PE €V TOIXO Kal
OoTAUOTA VA KIVEITAL.

TI XPEIAZEZAI
‘Eva NXT pe duo KIvnTripeg Kal Evav alo-
onTApa a®ng ocuvdedepévo oTn BUpa 1

€ m http://enchanting.robotclub.ab.ca
achadfing (&)

ETOIMAZOY

LTI o (configure prive Type | oTIwg oTnv KdpTa #4.

AaoBmmpeg > [Eunfigure Sensors -
Measures physical contact

using a Touch 20
TomoBETNoE Tov aiIoBNTNPa aPng 6av TTPOPUACKTAPO  EN npogutaktipas
OTO UTTPOCTIVO HEPOG TOU POUTTOT NXT.

OTIAZE,TO,MPOrPAMMA

TPEZE TO NPOrPAMMA!

Kdave KAIK 0Tn ¥ ka TTEPIMEVE PEXPI Va TPEEEI TO TTPOYPANMA. ATTOOUVOECE
10 KaAwdIo USB kal TOTToB£TNOE TO POUTIOT GTO Onpeio ekkivnong. MaTa 1o
TTOPTOKOAI KouuTri “enter” o1o NXT. ‘.—@.“

To pOUTIOT KIVEITAI HEXPI VO CUYKPOUGTEI E €Va QVTIKEIPIEVO Kal va TTaTnBEi
0 aIgONTAPAG PWTEIVOTNTAG. MAlewe TO POUTTOT Kal EAVATTATA TO KOUMTTI
“enter”. To popuTTOT KIVEITAI TTAAI HEXPI VO GUVAVTHOEI EUTTODIO.

©a pTTopoUTEeS Va KAVEIG TO POUTTOT va PIAGEI dTav NMHCAINE TMAPAMEPA
XTUTTAEI TO QVTIKEIYEVO; Oa PTTOPOUCEG va {wypaPicEIG JATIA OTO POUTTOT
TTou Ba avolyokAgivouv Katd Tnv TTPOOKPOUaT).

Mwg Ba pTTopoUcEeg va KAVEIG TO POUTIOT Va £EEPEUVHTEI Eva OWUATIO;
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dwvate «DUye» Kal TO pOuTIOT Ba priving S RS

KIVNOEi TTpOG Ta PTTPOOTA, TTPOG TA TTIOW -
Kl 'ITd)\I 'ITpOg Ta |J'ITpOO'Té AroBmmpeg Measures sound level in decibels
using a 50 named

spund sensor]

oTay oTo wivel hir
set driving speed to g cm
nepipEvE womou
sound level from sound sensor | in decibels = m
nepipEvE e deurepoAenma
drive 1 (En
NEPIPEVE a devrepoAenma

drive ¥ @ crn

NEPIPEVE a devrepoAenma
drive + | € cm

oTapaT

OTUPET oL Ta 0ha

TI XPEIAZEZAI

‘Eva NXT pe duo KIvnThpEeS Kal évav alo-
OnTApa rnxou cuvoedeuEvo aTn BUpa 2.

e h m 9 @ http://enchanting.robotclub.ab.ca
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To pouTTOT o€ akoAouBei kal BEAEI va
gival Kovta oou, aAAd OxI TTOAU KovTd!

TI XPEIAZEzZAI

‘Eva NXT ue duo KIivnTrpEeS Kal Evav
aIoONTAPA UTTEPAXWYV, CUVOEDEUEVO OTN
BUpa 4, va oToxeUEl UTTPOCTA.

e m http://enchanting.robotclub.ab.ca
achadfing

L S [ configure Drive Type ) OTIWG 0TV Kdpta #4.
> [Configure Sensors\ ﬁ.—

PUBpuioe Tov aiobnTtrpa utreEprxwy.

5 (ammosounor e perspiort)

AnuioUpynoe pia HETaBANTA e TO Gvoua:
‘arréaraon’

OTIAZE TO NPOrPAMMA

ETOIMAZOY

Measures distance using an

Ultraseonic Sensor | named

ultrasonic sensor

TPE=ZE TO NPOrPAMMA!

Kdave KAk 0Tn M kal
TTEPIPEVE PEXPI VA TPEEEI TO
TTPOypauua. ATToouvoeae
10 KaAwdIio USB kai
TOTTOBETNOE TO POUTIOT OTO
oneio ekkivnong. MNdra 1o
TTOPTOKOAI KOupTTi “enter”
oTo NXT.

ATtropakpuvoou atrd 1o
POMTTOT. Z€ AKOAOUBEI;
Kiviioou TTpog TO pOUTTOT.
ATtropakpuvertail; MNoTté
OTEKETAI AKiVNTO TO
POUTTOT;

MHIAINE MAPAMEPA

Ti Ba oupBei av avaykadelig To pouTroT va oTpifel 6Tav TTANCIALE;

Ti Ba cupBei av TOTTOBETAOEIG BUO 1 TTEPICOOTEPT POPTIOT Padi va

aAAnAeTTIOpOUV;
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2 XEQIA0POG VOGS YPAPHUATOG
METABANTWYV TINWV

TI XPEIAZEZAI
‘Eva NXT ue évav aiobntipa
PWTEIVOTNTAG 1 XPWHATOG CUVOEDEUEVO
oTtn Bupa 3

e m http://enchanting.robotclub.ab.ca
achadting ()

> [Eunfigure Sensurq\d‘—-—-—"-_

PUBuioe Tov aiobntrpa @wTevoTnTag 1
XPWHATOG, ETTIAEYOVTOG

ETOIMAZOY

Measures brightness or color
using a MNXT Light Sensor J named

light sensor |8

AUTOV TTOU EXEIG

M=T Light Sensor
M=T Color Sensor

HiTechnic Color Sensor .

RCH Light Sensor

- J

Tag,
L ]
--......
Taa,
"

airafe x woma a

|
Btos To ¥ loo pe

neg light sensor PWTEILOTNTO

TPE=ZE TO NPOrPAMMA!

Kdve KAk 0Tn ~ YIO va EEKIVITEIG.
2TOXEUCE |UE TOV AIoONTAPA QWTEIVOTNTA
OIA@OPETIKA XPWUATA KAl ATTOXPWOEIG.
MeTakivnoe Tov Kovtd Kal Jakpid atréd
MIa ETTIQAVEIA. 2TOXEUTE HIQ AGUTTQ.
AAAae ywvia oToxeuong. Ti cupBaivel;

PN start auto-calibrating light sensor

OTIAZE TO MPOIrPAMMA

to include current reading

map light zensaor (POITEINATATA

ﬁ-om:[a,]
w: [ ED, ED1]

MHrAINE MAPAMNEPA
Ti oupBaivel av TTPOCBETEIG TO
TouBAdKia auto-calibration;
Aokipyaoe va oxedIdoEIg yia
AEUKH) ypauun o€ paupo GOvTo
KOl OTOXEUOE TNV.
AANAaEE TO Xpwpa TNG AGUTTAG.
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To pouTTOT AKOAOUBEI TN YPAMM).

i START |l

TI XPEIAZEZAI

‘Eva NXT pe duo KIvNTRPEG Kal Evav
alodNTAPA PWTEIVOTNTAG/XPWHATOG VO
OTOXEUEI TTPOG TA KATW

e m http://enchanting.robotclub.ab.ca
achadfing

ETOIMAZOY

LT > (configure orive Type | 6Twg otV Kapta #4.

AucBmpeg > [Cunfigure Sensor

Measures brightness or color

PuBpioe Tov aigBnTrpa wreEvoTNTOS A using a |NXT Light Sensor | named

XPWHATOG, ETMAEYOVTOG | 13T Light Sensor .
QUTOV TTOU £XEIG MxT Color Sensor

HiTechnic Color Sens
RCH Light Sensor

OTIAZE TO MPOrPAMMA TPE=E TO NPOrPAMMA!

Kdve KAIK 0Tn M ka TTEPIMEVE
MEXPI VO TPEEEI TO TIPOYPAU .
ATtroouvdeoe To KaAwdio USB,
TOTTOBETNOE TO POUTTOT OITTAQ
O€ MIa YPAMMN Kal TTATa TO
TTOPTOKOAI KOUWTT “enter” aTo
NXT.

kg | Mdra 10 yKpI KouuTri “exit” yia

arc M |radius: crn va OTGUGTnO“:'g TO pOUTTOT-

, , : MHrAINE MAPANEPA
Ti Ba ouPBEi av TPOTTOTIOIRCEIG TOUG OPIBUOUG OTO TIPOYPAUHA; Oa

MTTOPOUCE TO POUTIOT VO aKOAOUBEI TNV aKpn evog Tpatrediou; Molo gival To
KOAUTEPO ONEIO yia va TOTTOBETAOEIG TOV aloBNnTApa QwTeivoTnTaG; TI Ba
MTTOPOUCEG Va KAVEIG AV €iXeG Kal OEUTEPO AIOONT PO QWTEIVOTNTAG;
ZwypaQioe YATIa oty 006vn Tov pourdt TTOU Ba KoITAve OeCIA Kal aploTEPK
KaBwg To pOUTTOT OTPIREI.
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Driving Configure Drive Type
AioBmpeg Configure Sensors

Evrotriel éva KovTIVO avTIKEIHEVO

Sensor Port 4

MeraBAnTic Anmovpynos o peraBinm

Measures distance using an
Ultrasonic Sensor | named

ultrasonic sensor

I‘:lT(lU oo \I'IIUEI KA"K
OpIgE TO KO van | os
OpIoE TO Upzvn andaraon | oe

wait until = button is pressed and released

i n(lﬂvT(‘
twum & rorevBuvory  * ET)

OpIoE TO T

distance from

NpoNyoUHEYN GnNooTuon) < TPEXOUDH anoomEon

opios To K

Spioe o MPonyoldpEun andoTaon | o [

=

TI XPEIAZEZAI
‘Eva NXT pe duo KivnTApES Kal Evav
aiodNTAPa UTTEPAXWY, CUVOEDEUEVO OTN
BuUpa 4, va oToxeUEl PTTPOCTA.

€ ha mng @ http://enchanting.robotclub.ab.ca
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TO XXEAIO
Ed&v 10 pouTroT Oev €xEl KATI

Fevovo l SUUTTEOIQOPG ~ KOAUTEPO va KAVEI TIEPITTAQVIETA.
[ \ S HTTEPIGOP Edv d¢e1 évav avTittaho puTrpooTd

Tou KAvel TTIBEaN WOTE Va TOV

= . > YTroxywpnon OTPWEEl 5w atmo 10 pIvyK. To
E Mo onuavTiko €ival o1l Gua T0
EvBp6c utrooota d -2 . POUTTOT BAETTEI TNV AKPN TOU
(X pos HTTp } >c<> — EmiGeon PIVYK UTTOXWPEI WOTE va
A i TTapapeivel y€oa o€ auTo.
MepitAdvnon

ETOIMAZOY
m > [Eunﬁgure Drive Type ] 01ng omv chp-rcx #4
5 [configure sensors . |

PUBuice Tov aiobnTripa utreprxwyv Kai Tov
aIoONTAPA PWTEIVOTNTAG /XPWHATOG

Nia evupuain: RN

. Evaptn

Anpioupynoe pia o€ipd atrd KOUoTOUUIA YIO TN s e
Mop®r] 1 pe TNV BorBsia Tou EPYOAEIOU KEIWEVOU | o o T T
Tou Ba eppavidouv TIg £81G AEEEIG Pe peyaAa enifean
ypauuarta:‘flepimAdvnon’, ‘Emibeon’, [ ipouos § Avmyoned 1)
‘Ymmoxwpnon’ kai ‘flard 1o kouuti NG ekkivnong’ | ‘ .
nepinAdvnon
e
> [-ﬁl‘||.lll:ll.'lp'l|rr|l:lE s psmﬁ.hrrn-"] R ——— ‘.';,.o.xﬁ.m.";q. T
AnpioUpynoe PETOBANTEG pE Ta €EMG OVOpATA: e prm—
‘Eméuevn evépyeia’, ‘ExBp6¢ umpoard’ Kai B T e TR

avriorpogn pErpnon

‘BAérrel akpn’.

Enchamng http://enchanting.robotclub.ab.ca R S
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: OTIA=E TO MPOrPAMMA TPEZE TO NMPOrPAMMA'!
MeraBAnTec RS . OTdce Ta TapokaTw blocks: “EmiBeon’, “Ymoxwpnon®, “MepimAdvnon’,

“Evapérn’. Kave KAk oTn M kai TTEPIPEVE

MEXPI VO TPEEEI TO TTIPOYPAUMA.

AtrooUvdeoe 10 kaAwdio USB

- KQI TOTTOBETNOE TO POUTTOT HECT

opioe To E -

oTnV ToTa TOU SUMO.

set driving speed to crmn distance from ultraso sensar < T

arc A |radius: §) - N ' "MepmAdwnan TNV oUVEXEID TTATa TO
TTOPTOKOAI KOUUTTi “enter” oTo

NXT.

the scHpt

gArayn of evdupaoa  =nibzon e ‘Er_nrﬂsrm
SPENIEEN fastest driving speed in [EAM /= JER L . MHFAINE NAPAMEPA

Mrtropeig va mpoaBéacig GAAEG
OUMTTEPIPOPEG GTO PONTIOT 1 VA
aAAdEeig KaTTOIEG OTTO TIG
uTTapxouaoeg; T1 dAAo Ba
UTTOPOUCTEG Va KAVEIG YIa
BeATILOOEIG TNV CUPTTEPIPOPA
TOU POUTTOT;

the scrpt

—— 1
Ynoywpnon

H ouykekpipévn péBodog
TTPOYPAUUATICNOU Ba
UTTOPOUCE VA EQAPUOOTEI KAl O€
GAAa pouTTOT;

http://enchanting.robotclub.ab.ca
Enchadfing 128
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	Ρύθμιση ενός Αισθητήρα
	4. Επέλεξε τον τύπο του αισθητήρα που έχεις.
	2. Κάνε κλικ στο κουμπί “Configure Sensors”. Ένα νέο παράθυρο θα ανοίξει.
	7. Τώρα υπάρχουν νέα τουβλάκια για να χρησιμοποιήσεις
	1. Κάνε κλικ στους “Αισθητήρες”.
	(τι είναι συνδεδεμένο στο NXT και που;)
	3. Βρες το τουβλάκι του αισθητήρα φωτεινότητας (light sensor) στην αριστερή πλευρά του παραθύρου. Σύρε και άφησε το κάτω από το “Sensor Port 3”.
	5. Προαιρετικά δώσε του ένα περιγραφικό όνομα για να τον ξεχωρίζεις.
	6. Πάτα το “Εντάξει”.
	http://enchanting.robotclub.ab.ca
	YOU NEED
	An NXT with an ultrasonic sensor 
connected to port 4.
	See how far away something is.
	0
	Υπέθεσε ότι έχεις συνδέσει στο NXT έναν αισθητήρα φωτός στην θύρα 3. Πως το λες αυτό στο Enchanting;
	ΠΗΓΑΙΝΕ ΠΑΡΑΠΕΡΑ
	Πλήκτρο Morse
	Πλήκτρο Morse
	ΤΡΕΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ!
	http://enchanting.robotclub.ab.ca
	ΦΤΙΑΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ
	ΕΤΟΙΜΑΣΟΥ
	Beep!
	Κάνε κλικ στη  και περίμενε μέχρι να τρέξει το
	πρόγραμμα στο ρομπότ.
	Πίεσε και άφησε τον αισθητήρα αφής. Τι συμβαίνει?
	Πατώντας τον αισθητήρα αφής παράγεις έναν ήχο
	Τι θα συμβεί αν αλλάξεις τη νότα ή τη διάρκεια;
	Που θα μπορούσες να χρησιμοποιήσεις
	την εντολή  ή
	την εντολή  ;
	1
	ΤΙ ΧΡΕΙΑΖΕΣΑΙ
	Ένα ΝΧΤ και έναν αισθητήρα αφής συνδεδεμένο στη θύρα 1.
	Επέλεξε τους , και κάνε κλικ στο
	Ρύθμισε τον αισθητήρα αφής:
	Σιγουρέψου ότι ο αισθητήρας αφής είναι όντως
	συνδεδεμένος στην θύρα 1 του ρομπότ NXT.
	ΤΡΕΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ!
	ΦΤΙΑΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ
	ΠΗΓΑΙΝΕ ΠΑΡΑΠΕΡΑ
	http://enchanting.robotclub.ab.ca
	Ανιχνευτής Απόστασης
	Ανιχνευτής Απόστασης
	ΕΤΟΙΜΑΣΟΥ
	Κάνε κλικ στη  και περίμενε μέχρι να τρέξει το πρόγραμμα στο ρομπότ.
	Στόχευσε με τον αισθητήρα διάφορα αντικείμενα.
	Τι βλέπεις στην οθόνη του ΝΧΤ ;
	Ποια η μεγαλύτερη και ποια η μικρότερη τιμή που βλέπεις;
	Υπάρχουν περιπτώσεις που δεν παίρνεις καμία μέτρηση στην οθόνη;
	ΤΙ ΧΡΕΙΑΖΕΣΑΙ
	Ένα ΝΧΤ και έναν αισθητήρα υπερήχων συνδεδεμένο στη θύρα 4.
	An NXT with an ultrasonic sensor 
connected to port 4.
	Εντόπισε πόσο μακριά βρίσκετε ένα αντικείμενο.
	2
	Επέλεξε τους , κάνε κλικ στο
	Ρύθμισε τον αισθητήρα υπερήχων:
	Σιγουρέψου ότι ο αισθητήρας υπερήχων
	είναι όντως συνδεδεμένος στην θύρα 4 του NXT
	http://enchanting.robotclub.ab.ca
	Φασαρία!
	ΕΤΟΙΜΑΣΟΥ
	ΤΡΕΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ!
	Ηχόμετρο
	ΠΗΓΑΙΝΕ ΠΑΡΑΠΕΡΑ
	ησυχία
	Ηχόμετρο
	ΦΤΙΑΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ
	Επέλεξε τους , και κάνε κλικ στο
	Ρύθμισε τον αισθητήρα ήχου:
	Σιγουρέψου ότι ο αισθητήρας ήχου είναι
	όντως συνδεδεμένος στην θύρα 2 του NXT.
	Ζωγράφισε μια τελεία σαν νέα ενδυμασία στην Μορφή1.
	ΤΙ ΧΡΕΙΑΖΕΣΑΙ
	Ένα ΝΧΤ και έναν αισθητήρα ήχου (μικρόφωνο) συνδεδεμένο στη θύρα 2.
	Κατασκεύασε ένα ηχόμετρο
	Κάνε κλικ στη  και περίμενε μέχρι να τρέξει το πρόγραμμα στο ρομπότ.
	Ψιθύρισε, μίλα, τραγούδα, φώναξε ή φύσηξε στο ηχόμετρο.
	Ζωγράφισε μια αριθμημένη κλίμακα σαν Σκηνικό.
	Ρύθμισε την στάθμη του μετρητή σου. Πόσο μπροστά ή πίσω θα κινείτε.
	3
	Στο πεδίο track width καθορίζουμε την απόσταση που έχουν μεταξύ τους οι τροχοί. Θα πρέπει λοιπόν να μετρήσεις την απόσταση ανάμεσα στους δύο τροχούς και να συμπληρώσεις το track width. Στο ρομπότ του διπλανού σχήματος η απόσταση είναι 9.4 εκατοστά (cm)
	http://enchanting.robotclub.ab.ca
	(επιτρέπει σε ένα ρομπότ δυο τροχών να κινείται )
	Αν πεις στο ρομπότ να κινηθεί μπροστά και αυτό κινείται αντίθετα, δηλαδή προς τα πίσω, τότε πρέπει να αλλάξεις την επιλογή στο πεδίο motors drive.
	GET READY
	9.4 cm
	Το ρομπότ πρέπει να ξέρει σε ποιες θύρες είναι συνδεδεμένοι ο αριστερός και ο δεξιός κινητήρας ώστε να μπορεί να στρίβει
	Διαφορική Κίνηση
	Ο αριθμός που είναι χαραγμένος σε ένα λάστιχο LEGO υποδηλώνει τη διάμετρο του λάστιχου σε χιλιοστά(mm). Το συγκεκριμένο λάστιχο έχει διάμετρο 56 mm
	Επέλεξε το , και κάνε κλικ στο . Ρύθμισε τη διαφορική κίνηση.
	YOU NEED
	An NXT with an ultrasonic sensor 
connected to port 4.
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	See how far away something is.
	Διαδρομή Τετραγώνου
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	Διαδρομή Τετραγώνου
	ΦΤΙΑΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ
	ΠΗΓΑΙΝΕ ΠΑΡΑΠΕΡΑ
	Το ρομπότ κινείται σε μια διαδρομή τετραγώνου.
	5
	ΤΙ ΧΡΕΙΑΖΕΣΑΙ
	Ένα ΝΧΤ με δυο κινητήρες για τους δυο μπροστινούς τροχούς
	Κάνε κλικ στη  και περίμενε μέχρι να τρέξει το πρόγραμμα. Αποσύνδεσε το καλώδιο USB και τοποθέτησε το ρομπότ στο σημείο εκκίνησης. Πάτα το πορτοκαλί κουμπί “enter” στο NXT.
	To ρομπότ όντως κινείται σε διαδρομή που σχηματίζει τετράγωνο; Είναι σωστά ρυθμισμένο; Σημείωσε ότι ποτέ δεν υπάρχει 100% ακρίβεια στην κίνηση.
	Πάτα το  πορτοκαλί κουμπί “enter” και το σκούρο γκρι “exit” στο NXT για να σταματήσεις το πρόγραμμα πριν συνδέσεις πάλι στο NXT στον υπολογιστή.
	Τι αλλά σχήματα θα μπορούσε να έχει η διαδρομή που ακολουθεί το ρομπότ; Θα μπορούσες να αναγκάσεις το ρομπότ να ακολουθήσει μια διαδρομή σε σχήμα εξαγώνου;
	Επέλεξε , και κάνε κλικ στο
	Ρύθμισε τη διαφορική κίνηση χρησιμοποιώντας τις οδηγίες της Κάρτας #4
	ΦΤΙΑΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ
	TRY THIS CODE
	ΠΗΓΑΙΝΕ ΠΑΡΑΠΕΡΑ
	GO FARTHER
	ΕΤΟΙΜΑΣΟΥ
	http://enchanting.robotclub.ab.ca
	ΤΡΕΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ!
	DO IT!
	Δοκιμή Πρόσκρουσης
	Δοκιμή Πρόσκρουσης
	Κάνε κλικ στη  και περίμενε μέχρι να τρέξει το πρόγραμμα. Αποσύνδεσε το καλώδιο USB και τοποθέτησε το ρομπότ στο σημείο εκκίνησης. Πάτα το πορτοκαλί κουμπί “enter” στο NXT.
	Το ρομπότ κινείται μέχρι να συγκρουστεί με ένα αντικείμενο και να πατηθεί ο αισθητήρας φωτεινότητας. Μάζεψε το ρομπότ και ξαναπάτα το κουμπί “enter”. Το ρομπότ κινείται πάλι μέχρι να συναντήσει εμπόδιο.
	ΤΙ ΧΡΕΙΑΖΕΣΑΙ
	Ένα ΝΧΤ με δυο κινητήρες και έναν αισ-θητήρα αφής συνδεδεμένο στη θύρα 1
	Το ρομπότ συγκρούεται με ένα τοίχο και σταματά να κινείται.
	➔   όπως στην Κάρτα #4.
	➔
	Τοποθέτησε τον αισθητήρα αφής σαν προφυλακτήρα
	στο μπροστινό μέρος του ρομπότ ΝΧΤ.
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	ΠΗΓΑΙΝΕ ΠΑΡΑΠΕΡΑ
	GO FARTHER
	ΕΤΟΙΜΑΣΟΥ
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	Φωνητική Εκκίνηση
	Φωνητική Εκκίνηση
	ΤΡΕΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ!
	ΦΤΙΑΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ
	7
	Φώναξε «Φύγε» και το ρομπότ θα κινηθεί προς τα μπροστά, προς τα πίσω και πάλι προς τα μπροστά.
	Κάνε κλικ στη  και περίμενε μέχρι να τρέξει το πρόγραμμα. Αποσύνδεσε το καλώδιο USB και τοποθέτησε το ρομπότ στο σημείο εκκίνησης.
	Φώναξε «Φύγε» και το ρομπότ θα αρχίσει να κινείται.
	Στην περίπτωση που έχεις περισσότερα ρομπότ θα μπορούσε να προσαρμόσεις το πρόγραμμα ώστε να ξεκινάνε με διαφορετική καθυστέρηση την κίνηση τους. Θα σου δίνουν την αίσθηση ότι χορεύουν.
	➔   όπως στην Κάρτα #4.
	➔  .
	Ρύθμισε τον αισθητήρα ήχου ώστε να ακούει τη
	φωνητική εντολή εκκίνησης.
	ΤΙ ΧΡΕΙΑΖΕΣΑΙ
	Ένα ΝΧΤ με δυο κινητήρες και έναν αισ-θητήρα ήχου συνδεδεμένο στη θύρα 2.
	ΦΤΙΑΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ
	Πολύ μακριά!
	Σωστή απόσταση!
	ΠΗΓΑΙΝΕ ΠΑΡΑΠΕΡΑ
	http://enchanting.robotclub.ab.ca
	Ντροπαλό Κουτάβι
	ΕΤΟΙΜΑΣΟΥ
	Ντροπαλό Κουτάβι
	Πολύ κοντά!
	ΤΡΕΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ!
	To ρομπότ σε ακολουθεί και θέλει να είναι κοντά σου, αλλά όχι πολύ κοντά!
	➔   όπως στην Κάρτα #4.
	➔
	Ρύθμισε τον αισθητήρα υπερήχων.
	Δημιούργησε μια μεταβλητή με το όνομα:
	‘απόσταση’
	Κάνε κλικ στη  και περίμενε μέχρι να τρέξει το πρόγραμμα. Αποσύνδεσε το καλώδιο USB και τοποθέτησε το ρομπότ στο σημείο εκκίνησης. Πάτα το πορτοκαλί κουμπί  “enter” στο NXT.
	Απομακρύνσου από το ρομπότ. Σε ακολουθεί; Κινήσου προς το ρομπότ. Απομακρύνεται; Ποτέ στέκεται ακίνητο το ρομπότ;
	8
	Τι θα συμβεί αν αναγκάζεις το ρομπότ να στρίβει όταν πλησιάζει;
	Τι θα συμβεί αν τοποθετήσεις δύο ή περισσότερα ρομπότ μαζί να αλληλεπιδρούν;
	ΤΙ ΧΡΕΙΑΖΕΣΑΙ
	Ένα ΝΧΤ με δυο κινητήρες και έναν αισθητήρα υπερήχων, συνδεδεμένο στη θύρα 4, να στοχεύει μπροστά.
	ΤΡΕΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ!
	ΦΤΙΑΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ
	http://enchanting.robotclub.ab.ca
	ΕΤΟΙΜΑΣΟΥ
	GET READY
	ΠΗΓΑΙΝΕ ΠΑΡΑΠΕΡΑ
	GO FARTHER
	Γράφημα
	Γράφημα
	Κάνε κλικ στη  για να ξεκινήσεις. Στόχευσε με τον αισθητήρα φωτεινότητα διαφορετικά χρώματα και αποχρώσεις. Μετακίνησε τον κοντά και μακριά από μια επιφάνεια. Στόχευσε μια λάμπα. Άλλαξε γωνία στόχευσης. Τι συμβαίνει;
	➔
	Ρύθμισε τον αισθητήρα φωτεινότητας ή
	χρώματος, επιλέγοντας
	αυτόν που έχεις
	ΤΙ ΧΡΕΙΑΖΕΣΑΙ
	Ένα ΝΧΤ με έναν αισθητήρα φωτεινότητας ή χρώματος συνδεδεμένο στη θύρα 3
	Τι συμβαίνει αν προσθέσεις τα τουβλάκια auto-calibration; Δοκίμασε να σχεδιάσεις μια λευκή γραμμή σε μαύρο φόντο και στόχευσε την.
	Άλλαξε το χρώμα της λάμπας.
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	Σχεδιασμός ενός γραφήματος μεταβλητών τιμών
	http://enchanting.robotclub.ab.ca
	Ακολουθώντας τη Γραμμή!
	Ακολουθώντας τη Γραμμή!
	ΤΡΕΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ!
	ΕΤΟΙΜΑΣΟΥ
	ΠΗΓΑΙΝΕ ΠΑΡΑΠΕΡΑ
	ΦΤΙΑΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ
	ΤΙ ΧΡΕΙΑΖΕΣΑΙ
	Ένα ΝΧΤ με δυο κινητήρες και έναν αισθητήρα φωτεινότητας/χρώματος να στοχεύει προς τα κάτω
	➔    όπως στην Κάρτα #4.
	➔   
Ρύθμισε τον αισθητήρα φωτεινότητας ή
	χρώματος, επιλέγοντας
	αυτόν που έχεις
	Κάνε κλικ στη  και περίμενε μέχρι να τρέξει το πρόγραμμα. Αποσύνδεσε το καλώδιο USB, τοποθέτησε το ρομπότ δίπλα σε μια γραμμή και πάτα το πορτοκαλί κουμπί “enter” στο NXT.
	Πάτα το γκρι κουμπί “exit” για να σταματήσεις το ρομπότ.
	Το ρομπότ ακολουθεί τη γραμμή.
	Τι θα συμβεί αν τροποποιήσεις τους αριθμούς στο πρόγραμμα; Θα μπορούσε το ρομπότ να ακολουθεί την άκρη ενός τραπεζίου; Ποιο είναι το καλύτερο σημείο για να τοποθετήσεις τον αισθητήρα φωτεινότητας; Τι θα μπορούσες να κάνεις αν είχες και δεύτερο αισθητή...
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	ΠΗΓΑΙΝΕ ΠΑΡΑΠΕΡΑ
	ΤΡΕΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ!
	Ανιχνευτής
	Ανιχνευτής
	ΦΤΙΑΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ
	ΕΤΟΙΜΑΣΟΥ
	http://enchanting.robotclub.ab.ca
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	Εντοπίζει ένα κοντινό αντικείμενα
	Μπορείς να κάνεις το ρομπότ να αγνοήσει έναν τοίχο (και οποιοδήποτε άλλο αντικείμενο που βρίσκεται τόσο μακριά);
	Δοκίμασε να κάνεις το ρομπότ να ανιχνεύσει όλα τα αντικείμενα που βρίσκονται γύρω του κάνοντας μια πλήρη περιστροφή και στη συνέχεια να στοχεύσει το κοντινότερο αντικείμενο.
	ΤΙ ΧΡΕΙΑΖΕΣΑΙ
	Ένα ΝΧΤ με δυο κινητήρες και έναν αισθητήρα υπερήχων, συνδεδεμένο στη θύρα 4, να στοχεύει μπροστά.
	An NXT with two driving wheels 
and an ultrasonic sensor on port 4.
	➔    όπως στην Κάρτα #4.
	➔
	Ρύθμισε τον αισθητήρα υπερήχων.
	Δημιούργησε μεταβλητές με τα εξής ονόματα:
	‘κατεύθυνση’, ‘προηγούμενη απόσταση’ και
	‘τρέχουσα απόσταση’.
	Κάνε κλικ στη  και περίμενε μέχρι να τρέξει το πρόγραμμα. Αποσύνδεσε το καλώδιο USB και πάτα το πορτοκαλί κουμπί  “enter” στο NXT.
	Μετακίνησε ένα αντικείμενο μπροστά από το ρομπότ. Το ρομπότ στρίβει και εντοπίζει εκ νέου το αντικείμενο;
	Sumo
	(κάρτα 1 από 2)
	ΕΤΟΙΜΑΣΟΥ
	Εάν το ρομπότ δεν έχει κάτι καλύτερο να κάνει περιπλανιέται. Εάν δει έναν αντίπαλο μπροστά του κάνει επίθεση ώστε να τον σπρώξει έξω από το ρινγκ. Το πιο σημαντικό είναι ότι άμα το ρομπότ βλέπει την άκρη του ρινγκ υποχωρεί ώστε να παραμείνει μέσα σε α...
	http://enchanting.robotclub.ab.ca
	ΤΟ ΣΧΕΔΙΟ
	Sumo
	Επίθεση
	Συμπεριφορά
	Σπρώξε τον αντίπαλο έξω από το ρινγκ
	Υποχώρηση
	12A
	ΤΙ ΧΡΕΙΑΖΕΣΑΙ
	Κάθε αθλητής χρειάζεται ένα NXT με δυο κινητήρες, έναν αισθητήρα υπερήχων και έναν αισθητήρα φωτεινότητας.
	➔   όπως στην Κάρτα #4.
	➔
	Ρύθμισε τον αισθητήρα υπερήχων και τον
	αισθητήρα φωτεινότητας /χρώματος
	Δημιούργησε μια σειρά από κουστούμια για τη
	Μορφή 1 με την βοήθεια του εργαλείου κειμένου
	που θα εμφανίζουν τις εξής λέξεις με μεγάλα
	γράμματα:‘Περιπλάνηση’, ‘Επίθεση’,
	‘Υποχώρηση’ και ‘Πατά το κουμπί της εκκίνησης’
	Δημιούργησε μεταβλητές με τα εξής ονόματα:
	‘Επόμενη ενέργεια’, ‘Εχθρός μπροστά’ και
	‘Βλέπει άκρη’.
	Γεγονός
	Περιπλάνηση
	Έλεγχος
	Εχθρός μπροστά
	DO IT!
	ΦΤΙΑΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ
	Sumo
	ΠΗΓΑΙΝΕ ΠΑΡΑΠΕΡΑ
	http://enchanting.robotclub.ab.ca
	ΤΡΕΞΕ ΤΟ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ!
	(κάρτα 2 από 2)
	Μπορείς να προσθέσεις άλλες συμπεριφορές στο ρομπότ ή να αλλάξεις κάποιες από τις υπάρχουσες; Τι άλλο θα μπορούσες να κάνεις για βελτιώσεις την συμπεριφορά του ρομπότ;
	Η συγκεκριμένη μέθοδος προγραμματισμού θα μπορούσε να εφαρμοστεί και σε άλλα ρομπότ;
	12B
	Κάνε κλικ στη  και περίμενε μέχρι να τρέξει το πρόγραμμα.
	Αποσύνδεσε το καλώδιο USB και τοποθέτησε το ρομπότ μέσα στην πίστα του sumo.
	Στην συνέχεια πάτα το πορτοκαλί κουμπί “enter” στο NXT.

