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1.Εισαγωγή

Ο εσωτερικός ενεργός αισθητήρας υπέρυθρων δηµιουργεί  ένα διάγραµµα κάλυψης  σε µορφή «κουρτίνας» διαµορφωµένης υπέρυθρης εκπεµπόµενης ακτινοβολίας και αντιδρά στις αλλαγές της διαµορφωµένης συχνότητας ή σε µια διακοπή της λαµβανόµενης ακτινοβολίας. Και  οι δύο αυτές επιπτώσεις  είναι αποτέλεσµα εισβολής στην φυλασσόμενη περιοχή µέσω της προστατευόμενης ζώνης από τον αισθητήρα. Υπάρχουν δύο τύποι ενεργών υπέρυθρων αισθητήρων οι αισθητήρες για χρήση σε εσωτερικούς χώρους και οι αισθητήρες για χρήση σε εξωτερικούς χώρους.

2. Αρχή λειτουργίας 

Οι εσωτερικοί ενεργοί αισθητήρες υπερύθρων αποτελούνται από έναν ποµπό και ένα δέκτη,  ο ποµπός χρησιμοποιεί ένα λέιζερ υπερύθρων  για να δηµιουργήσει την ζώνη ανίχνευσης. Η δέσµη λέιζερ προβάλλεται πάνω σε µια ειδική ανακλαστική  επιφάνεια η οποία καθορίζει τα άκρα της ζώνης προστασίας. Η ακτίνα λέιζερ ανακλάται από την ανακλαστική επιφάνεια πίσω στον δέκτη που βρίσκεται στην ίδια µονάδα µε τον ποµπό. Ο ποµπός εκπέμπει παλµούς όπου λαµβάνονται από τον δέκτη. Αφού η ακτινοβολούμενη ενέργεια ληφθεί από τους φακούς και  εστιαστεί στο στοιχείο λήψης το οποίο µετατρέπει την υπέρυθρη ακτινοβολία σε ανάλογο ηλεκτρικό σήµα. Ο δέκτης ελέγχει το ηλεκτρικό σήµα και δηµιουργεί ένα σήµα συναγερµού όταν το σήµα πέφτει κάτω από ένα προκαθορισµένο όριο για ένα συγκεκριµένο χρονικό διάστηµα. Ένας εισβολέας που περνά από το πεδίο ανίχνευσης θα διακόψει το σήµα  και προσωρινά θα προκαλέσει την πτώση της στάθµης του σήµατος κάτω από το προκαθορισμένο όριο.

Ο αισθητήρας που χρησιµοποιείται για εφαρµογές σε εξωτερικούς χώρους έχει στο ένα άκρο της προστατευόµενης ζώνης το ποµπό και στο άλλο άκρο τον δέκτη,  ο ποµπός δημιουργεί πολλαπλών συχνοτήτων  δέσµες µε κατεύθυνση τα αντίστοιχα κανάλια του δέκτη δηµιουργώντας έναν υπέρυθρο «φράκτη» ανάµεσα στον ποµπό και τον δέκτη. Αντίστοιχα µε την βοήθεια φακών εστιάζεται η υπέρυθρη ακτινοβολία στο αισθητήριο στοιχείο  όπου δηµιουργείται ένα ηλεκτρικό σήµα µε την λήψη της υπέρυθρης ακτινοβολίας όταν διακόπτεται η λήψη της ακτινοβολίας για ένα συγκεκριµένο χρονικό διάστηµα και κάτω από ένα προκαθορισµένο όριο τότε έχουµε την δηµιουργία σήµατος συναγερµού.

3.  Εφαρµογές και παράµετροι ορθής λειτουργίας:

Για τον αισθητήρα εσωτερικών  χώρων   ανάλογα από το ανακλαστικό στοιχείο που χρησιμοποιείται, το διάγραµµα κάλυψης µπορεί να είναι µεταξύ 15-25 πόδια πλάτος και 17-30 πόδια µήκος. Επιπλέον η γωνία του λέιζερ µπορεί να ρυθµιστεί από 37 έως 180 µοίρες. Αυτό το σύστηµα ανίχνευσης παρέχει υψηλό ποσοστό ανίχνευσης εισβολέων. Η ταχύτητα η κατεύθυνση ή η θερµοκρασία του περιβάλλοντος δεν επηρεάζουν τα χαρακτηριστικά ανίχνευσης του αισθητήρα.

Για τον αισθητήρα εξωτερικών εφαρµογών  απαιτείται η περιοχή ανάµεσα τους να είναι οµοιόµορφά επίπεδη και να µην υπάρχουν εµπόδια ανάµεσα τους έτσι ώστε να µην επηρεάζουν το εκπεµπόµενο σήµα. Επίσης χαµηλά εµπόδια στο έδαφος µπορεί να δηµιουργήσουν «τρύπες» στην κάλυψη που δηµιουργεί η δέσµη και θα αλλάξουν το διάγραµµα κάλυψης. Η ακριβής ευθυγράμμιση του ποµπού και του δέκτη είναι κρίσιµη για την αξιόπιστη ανίχνευση , η ακτίνα  του ανιχνευτή είναι σχετικά στενή και απαιτείται η τακτική επανευθυγράµµιση της. Μετατόπιση του ανιχνευτή θα µπορούσε να σηµειωθεί από δονήσεις του εδάφους , από χτύπηµα στον αισθητήρα (µε πέτρες, µε κάποιο όχηµα ή µε κάποιο αντικείµενο κτλ) ή ακόµα και µε ακραίες αλλαγές στην θερµοκρασία του εδάφους π.χ. ψύξη και απόψυξη του.

Σε περιοχές που το έδαφος παγώνει ή έχουµε την παρουσία έντονων ανέµων θα πρέπει οι βάσεις του ποµπού και του δέκτη να στηριχθούν βαθιά στο έδαφος έτσι ώστε να αποτραπεί η µετακίνηση τους. Σε περιοχές που  ο ποµπός και ο δέκτης είναι ευπαθή στο να χτυπηθούν και να υποστούν ζηµιά θα πρέπει να περιβάλλονται µε κατάλληλα προστατευτικά για την προστασία   τους . Σε περίπτωση που υπάρχει χιόνι ή χόρτα γύρο από τον ποµπό και τον δέκτη θα πρέπει να αποµακρύνονται για την πρόληψη ζηµιών ή κακής ευθυγράμμισης.

Για τον εσωτερικό  ενεργό αισθητήρα υπερύθρων σκόνη ή άλλου τύπου  σωµατίδια που επικάθονται  την ανακλαστική επιφάνεια µειώνουν την δυνατότητες ανίχνευσης του αισθητήρα. Η ανακλαστική επιφάνεια δεν πρέπει να έχει κενά πρέπει να είναι  συνεχής έτσι ώστε να εξασφαλίζεται αξιόπιστη ανίχνευση , και η γωνία από τον αισθητήρα έως τα άκρα του ή  τις γωνίες  του ανακλαστήρα δεν πρέπει να υπερβαίνει της 45 µοίρες. Στον  εξωτερικός  ενεργό  αισθητήρα υπερύθρων επηρεάζεται η αξιοπιστία ανίχνευσης του από καιρικές συνθήκες όπως οµίχλη ισχυρή βροχή ή ύπαρξη  σκόνης σε µμεγάλο βαθµό µπορεί να επηρεάσει την αξιοπιστία της ανίχνευσης λόγω του ότι µπορεί να αµβλύνει την υπέρυθρη ακτινοβολία. Στις περιπτώσεις που  οι παραπάνω συνθήκες υπάρχουν σε µια περιοχή τότε πρέπει να χρησιµοποιηθεί άλλου τύπου αισθητήρας ή να µειωθεί η ζώνη ανίχνευσης για να αντισταθµιστεί η µείωση της έντασης        της    ακτινοβολίας. Αίτια ψευδών συναγερµών : Στον ενεργό εσωτερικό αισθητήρα       υπερύθρων η  ενεργοποίηση µιας λάµπας πυρακτώσεως ή οποία ανάβει  άµεσα προς την  κατεύθυνση του αισθητήρα µπορεί να δηµιουργήσει ένα  συναγερµό. Επίσης λάµπες              πυρακτώσεως ισχύς µεγαλύτερης από 100 watt (ή ανάλογης έντασης  φώς του ήλιου) που  προσπίπτει άµεσα πάνω στην ανακλαστική επιφάνεια µπορεί να ανακλάται στον δέκτη µε    μια σηµαντική τιµή τέτοια ώστε να δηµιουργήσει ένα συναγερµό. Για τους εξωτερικούς  ενεργούς αισθητήρες υπερύθρων αίτια ψευδών συναγερµών µπορεί να είναι πέρασµα  ώων από την επιτηρούµενη ζώνη ή την παρεµβολή στην ζώνη βλάστησης λόγο της  ανάπτυξης της  ή λόγο του Συνήθη µμέτρα µαταίωσης : Με την  αποφυγή του  προβλεπόμενου  επιπέδου κάλυψης της δέσµης λέιζερ µπορεί να παρακαµφθεί ο αισθητήρας. Ένας καταρτισµένος εισβολέας µπορεί να συμπεράνει το διάγραµµα κάλυψης του αισθητήρα   από την θέση του ανακλαστήρα και να σχεδιάσει της κινήσεις του έτσι ώστε να αποφύγει την ανίχνευση από τον αισθητήρα.  Για τον εξωτερικό αισθητήρα τρόποι µαταίωσης του  α αισθητήρα µπορεί να είναι να σκάψει ένας εισβολέας τούνελ κάτω από την  προστατευόμενη ζώνη  αφού η επιτηρουμένη ζώνη βρίσκεται  στον χώρο µεταξύ ποµπού και  έκτη όπου υπάρχει οπτική επαφή , για τους παραπάνω λόγους θα πρέπει η επιφάνεια που  καλύπτει ο ανιχνευτής να είναι επίπεδη και να µην έχει κοιλότητες όπου θα µμπορούσε να  περάσει κάποιος χωρίς να διακόψει τις δέσµες του αισθητήρα ένας άλλος τρόπος µματαίωσης  που αισθητήρα είναι να περάσει  κάποιος πάνω από τις βάσεις στήριξης του αισθητήρα  προκειμένου να µην κόψει την δέσµη για αυτό τον λόγο οι αισθητήρες πρέπει να  τοποθετούνται µε τέτοιον τρόπο έτσι ώστε να επικαλύπτει ο ένας τον άλλον. 

Ο αισθητήρας υπερήχων του NXT  κάνει το  ρομπότ ικανό να μετρά απόσταση από ένα αντικείμενο και να αντιδρά στην κίνηση. Είναι ικανό να εντοπίζει αντικείμενα σε απόσταση από 0 έως 2 μέτρα με ακρίβεια 3 εκατοστών. Η διαδικασία έχει ως εξής. Ηχητικά κύματα εκπέμπονται  από τη μία (πομπός) από τις δύο πορτοκαλί οπές που βρίσκονται στην πρόσοψη του αισθητήρα. Αντανακλώνται πάνω στο αντικείμενο που βρίσκεται στο εύρος εντοπισμού και επιστρέφουν στην άλλη οπή(δέκτης). Έτσι μπορεί και καθορίζεται η απόσταση ή η κίνηση του αντικειμένου. Ο υπολογισμός γίνεται μέσω μαθηματικού τύπου. Η ταχύτητα του ηχητικού κύματος πολλαπλασιάζεται με το μισό του χρόνου που χρειάζεται το κύμα να επιστρέψει στον αισθητήρα. Αυτή είναι και η απόσταση του αντικειμένου.
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Οι αισθητήρες υπερήχων λειτουργούν με την ίδια αρχή που λειτουργούν τα ραντάρ και τα σόναρ. Εκτιμούν την απόσταση ενός στόχου λαμβάνοντας υπόψη τους την αντανάκλαση ενός ραδιοκύματος ή ενός ηχητικού σήματος πάνω στο στόχο. Δημιουργούν υψηλής συχνότητας κύματα και χρησιμοποιώντας το επιστρεφόμενο σήμα καθορίζουν την απόσταση ή ακόμα και την ταχύτητα του στόχου. Για να το επιτύχουν αυτό χρησιμοποιούν τον χρόνο που έκανε το σήμα για να καλύψει την απόσταση από τον αισθητήρα στο αντικείμενο και πίσω. Εφαρμογές τους θα βρούμε σε ένα μεγάλο εύρος τεχνολογιών από την μέτρηση της διεύθυνσης και της ταχύτητας του ανέμου έως και την απεικονιστική ιατρική. 
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 Κατασκευάσαμε το πρώτο μας ρομπότ και του δώσαμε εντολές αντίστοιχες με το microwords pro. Είδαμε τις ομοιότητες και τις διαφορές. Όσο έκπληκτοι μείναμε όταν κινούσαμε τη χελώνα στη Logo άλλο τόσο εντυπωσιαστήκαμε από την κίνηση του τρισδιάστατου πια ρομπότ. Χρησιμοποιήσαμε κοινές εντολές με τη logo όπως μπροστά, πίσω, στρίψε σε μοίρες, επανάλαβε, αλλά και πιο περίπλοκες. Οι αισθητήρες επαφής, ήχου, φωτός, ultrasonic μας βοήθησαν να καταλάβουμε τη λειτουργία συσκευών που χρησιμοποιούμε στην καθημερινότητά μας όπως το συναγερμό, τους αισθητήρες παρκαρίσματος, τα φωτοκύτταρα  κ.ά. Μάθαμε να προγραμματίζουμε και να κατασκευάζουμε σαν τους επιστήμονες. Είναι πολύ ωραίο να βλέπεις το ρομποτάκι να μιλάει, να κινείται και να το έχεις φτιάξει με τη ομάδα σου. Σας παρουσιάζουμε λοιπόν κάποιες από τις ρομποτικές κατασκευές μας.

Λέξεις κλειδιά: ρομποτική, lego mindstorms.
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Παρακολουθήστε το video 

1. Εισαγωγή
Σκοπός της εργασίας μας είναι η εξοικείωσή μας με τα ρομπότ. Μάθαμε για την ιστορία τους, τη χρησιμότητά τους, συγκρίναμε, κατασκευάσαμε, προγραμματίσαμε, διασκεδάσαμε και κατανοήσαμε τη λειτουργία τους. Αφού βρήκαμε πληροφορίες για παλιά και εξελιγμένα ρομπότ, προγραμματίσαμε στο Microwords pro και μάθαμε τη γλώσσα προγραμματισμού LOGO. Μετά δουλέψαμε με τα Lego Mindstorms. Κατασκευάσαμε ρομπότ με κομμάτια Lego, κινητήρες και αισθητήρες. Χρησιμοποιήσαμε κοινές εντολές με τη LOGO όπως μπροστά, πίσω, στρίψε σε μοίρες, επανάλαβε, αλλά και πιο περίπλοκες. Οι αισθητήρες επαφής, ήχου, φωτός, ultrasonic μας βοήθησαν να καταλάβουμε τη λειτουργία συσκευών που χρησιμοποιούμε στην καθημερινότητά μας όπως το συναγερμό, τους αισθητήρες παρκαρίσματος, τα φωτοκύτταρα  κ.ά.. Κατασκευάσαμε διάφορα ρομπότ και τα προγραμματίσαμε χρησιμοποιώντας στην αρχή έναν έναν τους αισθητήρες και μετά με συνδυασμούς. Στο τέλος φτιάξαμε δύο ρομποτάκια και τα φορτώσαμε με προγράμματα που σχεδιάσαμε. Ο συλλογέας αλουμινίου, το ρομπότ που ακολουθεί μια μαύρη γραμμή, το ρομπότ που μετράει αποστάσεις, το ρομπότ που παίζει γκολφ, το ρομπότ που χορεύει είναι κάποιες από τις εφαρμογές μας. 

2.Τι είναι τα Ρομπότ
Το ρομπότ είναι μια μηχανική συσκευή η οποία μπορεί να αντικαθιστά  τον άνθρωπο σε διάφορες εργασίες. Ένα ρομπότ μπορεί να δράσει κάτω από τον απ' ευθείας έλεγχο ενός ανθρώπου ή αυτόνομα κάτω από τον έλεγχο ενός προγραμματισμένου υπολογιστή. Τα ROBOT τα έφτιαξε ο άνθρωπος για να τον βοηθάνε στις καθημερινές του δουλειές αλλά και στη βιομηχανία. Σε δουλειές μονότονες, κουραστικές κι επικίνδυνες που δεν μπορεί να κάνει ο άνθρωπος ή που μπορούν να το δημιουργήσουν πρόβλημα στην υγεία του. 
Τα ROBOT  αντικαθιστούν ανθρώπους σε δουλειές με  ακραίες συνθήκες. Για παράδειγμα, σε χώρους με υψηλή ή χαμηλή θερμοκρασία. Αν ένας σωλήνας μεταφοράς βλαβερού αερίου σπάσει και στείλουμε έναν άνθρωπο, μπορεί να χάσει τη ζωή του!! Αν όμως στείλουμε ένα ROBOT δε θα πάθει τίποτα.
Η λέξη Robot προέρχεται από τη σλαβική «robota» που σημαίνει «εργασία-δουλειά» που δηλώνει ακριβώς  την επιθυμία του ανθρώπου για τον προορισμό του ρομπότ. Καθιερώθηκε ως όρος με τη σημερινή του έννοια το 1920 από ένα Ρώσο σκηνοθέτη που σατίριζε την τεχνολογική εξέλιξη.
Τα πλεονεκτήματά τους σε σχέση με τον άνθρωπο: είναι γρηγορότερα, αποτελεσματικότερα, ακριβέστερα, ακούραστα, χωρίς ανάγκη για διάλειμμα, τροφή, ξεκούραση και χωρίς μισθό.
Τα μειονεκτήματά τους: αντικαθιστούν τον άνθρωπο ο οποίος μένει χωρίς δουλειά, δεν έχει αισθήματα, δεν κάνουν κάτι μόνα τους διότι πρέπει να τα προγραμματίσουμε.

3. Ομοιότητες και διαφορές του Lego Mindstorms με το Microwords pro
Αφού δουλέψαμε τα προγράμματα Microwords Pro με τη γλώσσα προγραμματισμού LOGO και το πρόγραμμα Lego Mindstorms Education NXT είδαμε  πως το ένα πρόγραμμα μοιάζει με το άλλο. Και στα δυο δίνουμε εντολές. Εντολές κατεύθυνσης, δεξιά, αριστερά κλπ., την εντολή επανάλαβε (Loop) και τις διαδικασίες (Blocks). H  κυριότερη ομοιότητα είναι ότι και στα δύο έχουμε ένα πλάσμα για να κάνει τις κινήσεις. 
Τα Robot όμως τα κατασκευάζεις, είναι τρισδιάστατα και τα βλέπεις να κινούνται βήμα βήμα, ενώ στο Microwords Pro με ένα κλικ εμφανίζεται η χελωνίτσα και όταν πατάς μια εντολή την κάνει χωρίς να σου δείχνει την κίνηση. Μια άλλη διαφορά είναι ότι τα Robot έχουν αισθητήρες ακοής, αφής, ήχου, φωτός ενώ η χελώνα είναι μέσα στον υπολογιστή και δεν έχει αισθητήρες.

4. Τι είναι τα Lego Mindstorms 
Τα Lego Mindstorms είναι ένα προϊόν  της Lego που συνδυάζει τα γνωστά τουβλάκια με ηλεκτρικές μηχανές, αισθητήρες, τουβλάκια Lego και τεχνικά κομμάτια Lego  κατάλληλα για να χτίσει ο χρήστης. Τα Lego Mindstorms μπορούν να χρησιμοποιηθούν για να κατασκευαστεί ένα ρομπότ με ηλεκτρικά μέρη ελεγχόμενα από υπολογιστή.
Το «τουβλάκι» ΝΧΤ, που αποτελεί τον εγκέφαλο του ρομπότ, είναι ένας αυτόνομος μικροεπεξεργαστής ο οποίος μπορεί να προγραμματιστεί μέσω ηλεκτρονικού υπολογιστή. Αφού κατασκευάσει το ρομπότ του, ο χρήστης δημιουργεί ένα δικό του πρόγραμμα χρησιμοποιώντας ένα εύχρηστο αλλά πλούσιο σε χαρακτηριστικά λογισμικό το Lego Mindstorms Education NXT.

 4.1 Απεικόνιση του ΝΧΤ – Ανάλυση των μερών που το αποτελούν
Το NXT είναι ο εγκέφαλος ενός ρομπότ MINDSTORMS®. Είναι ένα ευφυές, ελεγχόμενο από υπολογιστή τούβλο LEGO® που δίνει τη δυνατότητα σε ένα ρομπότ MINDSTORMS να ζωντανέψει και να εκτελέσει διάφορες διαδικασίες.

Το NXT έχει τρεις θύρες παραγωγής για την ένωση των μηχανών - θύρες Α, Β και C θύρες Το NXT έχει τέσσερις εισαγμένες θύρες για την ένωση των αισθητήρων - θύρες 1, 2, 3 και 4.

Για να συνδέσουμε το ρομποτάκι μας με τον Η/Υ και να «φορτώσουμε» προγράμματα χρησιμοποιούμε καλώδιο USB ή ασύρματη σύνδεση Bluetooth.

Οι αισθητήρες που μπορούμε να χρησιμοποιήσουμε είναι:

·  Αισθητήρας αφής-Touch sensor 

Ο αισθητήρας αφής δίνει στο ρομπότ σας την αίσθηση της αφής. Ανιχνεύει, πότε πιέζεται από κάτι και πότε απελευθερώνεται πάλι.

· Αισθητήρας ήχου - Sound sensor 

Ο αισθητήρας ήχου μπορεί να ανιχνεύσει τα decibels [DB] και έτσι έχουμε τη δυνατότητα να ρυθμίσουμε το ρομπότ να κάνει κάτι ανάλογα με την ένταση του ήχου. 

· Αισθητήρας φωτός - Light sensor 

Ο αισθητήρας φωτός είναι ένας από τους δύο αισθητήρες που δίνουν όραση στο ρομπότ μας. Ο αισθητήρας φωτός επιτρέπει στο ρομπότ να διακρίνει μεταξύ του φωτός και του σκοταδιού. Μπορεί να διαβάσει τη ένταση του φωτός σε ένα δωμάτιο και να μετρήσει την φωτεινή ένταση των χρωματισμένων επιφανειών.

· Αισθητήρας υπέρηχων – Ultrasonic sensor 

Ο αισθητήρας υπέρηχων είναι ένας από τους δύο αισθητήρες που δίνουν όραση στο ρομπότ σας (ο αισθητήρας φωτός είναι άλλος). Ο αισθητήρας υπέρηχων μετράει αποστάσεις σε εκατοστά και ίντσες. Ο υπερηχητικός αισθητήρας χρησιμοποιεί την ίδια επιστημονική αρχή με τις νυχτερίδες: μετρά την απόσταση με τον υπολογισμό του χρόνου που παίρνει ένα κύμα για να χτυπήσει ένα αντικείμενο και να επιστρέψει - ακριβώς όπως μια ηχώ. 

Κινητήρες
Οι τρεις κινητήρες δίνουν στα ρομπότ τη δυνατότητα να κινηθούν ή να κινήσουν κάποιο βραχίονα. 

5.  Προγραμματισμός του Lego Mindstorms
Το λογισμικό είναι ένα γραφικό προγραμματιστικό περιβάλλον εύκολο στη χρήση με δυνατότητα «σύρε και άφησε» (drag and drop). Οι εντολές δίνονται σε μορφή block. Ένα πρόγραμμα δημιουργείται με συνδυασμό διαφορετικών blocks.

Τα διαθέσιμα εικονίδια-blocks περιλαμβάνουν μεταξύ άλλων block κίνησης-move (κάνουν τα ρομπότ να κινούνται), block αναμονής (κάνουν 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) (επιτρέπουν στο ρομπότ να παίρνει τις δικές του αποφάσεις). Η πλήρης παλέτα εικονιδίων περιλαμβάνει blocks δράσης που επιτρέπουν τον έλεγχο διάφορων εξωτερικών συσκευών (διαδραστικού κινητήρα, ήχων, λαμπτήρων κ.ά.).

Τα blocks 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 μπορούμε να αποθηκεύσουμε ένα δικό μας πρόγραμμα ως ένα μοναδικό block, που μπορεί να το ξαναχρησιμοποιήσουμε σε άλλο πρόγραμμα.


6.  Οι ρομποτικές εφαρμογές μας
Κατασκευάσαμε 2 ρομπότ που στο καθένα φορτώσαμε διάφορα προγράμματα και συγκεκριμένα:  
Το 1ο ρομποτάκι αποτελείται από δύο κινητήρες που δίνουν κίνηση στις ρόδες και έναν κινητήρα που δίνει κίνηση σε ένα βραχίονα. Επίσης χρησιμοποιήσαμε τους αισθητήρες υπέρηχων, αφής, φωτός και ήχου.

6.1 Το ρομποτάκι που χορεύει 
Με τη βοήθεια του αισθητήρα ήχου το ρομποτάκι μας προχωράει και όταν ακούσει θόρυβο γυρίζει γύρω γύρω(χορεύει). Όταν ξανακούσει θόρυβο συνεχίζει να πηγαίνει ίσια μέχρι να ξανακούσει θόρυβο και να αρχίσει  ξανά να χορεύει.


6.2 Το ρομποτάκι ξεφεύγει από τα εμπόδια
Με τη βοήθεια του αισθητήρα υπέρηχων και του αισθητήρα αφής το ρομποτάκι μας ξεφεύγει από τα εμπόδια που του βάζουμε μπροστά του και πίσω του.

6.3 Το ρομποτάκι πηγαίνει προς τα πίσω όταν το πλησιάζουμε 
Με τη βοήθεια του αισθητήρα υπέρηχων το ρομποτάκι μας πηγαίνει προς τα πίσω όταν το πλησιάζουμε και όσο πιο κοντά έρθει το εμπόδιο τόσο πιο γρήγορα κινείται.

6.4 Το ρομπότ μας παίζει γκολφ μόνο με κόκκινη μπάλα.
Το ρομποτάκι μας ξεκινάει και σταματάει μόλις βρει ένα εμπόδιο. Εκεί το περιμένει μια μπάλα. Αν είναι μπλε τότε πάει πίσω, κάνει ένα θόρυβο και σταματάει. Αν είναι κόκκινη τότε τη χτυπάει με το βραχίονα.
Το 2ο ρομποτάκι μας αποτελείται από δύο κινητήρες που δίνουν κίνηση στις δύο ρόδες και έναν κινητήρα που δίνει κίνηση σε δύο δαγκάνες. Επίσης χρησιμοποιήσαμε τους αισθητήρες υπέρηχων, αφής, φωτός και ήχου. 

6.5 Το ρομπότ ακολουθεί τη γραμμή.
Πάνω σε μια άσπρη επιφάνεια με μια χοντρή μαύρη γραμμή το ρομποτάκι μας ακολουθεί τη διαδρομή της μαύρης γραμμής. Για να το πετύχει αυτό χρησιμοποιούμε τον αισθητήρα φωτός. Προγραμματίσαμε το ρομποτάκι μας έτσι ώστε να κινεί τη μια ρόδα μέχρι να βρει άσπρη επιφάνεια και να κινεί την άλλη ρόδα μέχρι να βρει τη μαύρη επιφάνεια. Έτσι κινείται

.6.6 Ο συλλογέας αλουμινίου
Ο συλλογέας αλουμινίου ξεκινάει όταν δει κάτι σε απόσταση 40 εκατοστών, προχωράει ίσια μέχρι να βρει κάποιο εμπόδιο (κουτί αλουμινίου). Τότε σταματάει. Όταν του φωνάξουμε «πιάστο» αμέσως κλείνει τις δύο δαγκάνες, στρίβει 180ο μοίρες και κινείται σε άσπρη επιφάνεια. Όταν φτάσει στην άκρη του τραπεζιού, τότε ρίχνει το κουτί μέσα στον κάδο ανακύκλωσης και σταματάει.

7. Εντυπώσεις-Συμπεράσματα
Μας άρεσε πολύ όταν φτιάξαμε το ρομποτάκι, μάθαμε να το προγραμματίζουμε και το είδαμε να κινείται. Μας άρεσε ακόμη που αγοράσαμε και δεύτερο ρομποτάκι και δημιουργήσαμε πιο περίπλοκες κατασκευές. Προβληματιστήκαμε για το πώς θα φτιάξουμε τα προγράμματα. Παίξαμε και γελάσαμε πολύ όταν το προγραμματίζαμε να σταματήσει και αυτό έπεφτε πάνω μας. Μάθαμε πολλά, όπως να μετράμε αποστάσεις με εκατοστά και ίντσες, τις μοίρες, τις στροφές της ρόδας, τα ντεσιμπέλ, τη μετατροπή των χρωμάτων σε φως κ.ά. Καταλάβαμε πώς λειτουργούν πολλές συσκευές στην καθημερινότητά μας. 

Συναντήσαμε όμως και πολλές δυσκολίες στον προγραμματισμό και στην κατασκευή των ρομπότ. Ειδικά όταν βάζαμε λάθος κομμάτια και χρειαζόταν να τα χαλάσουμε και να τα ξαναφτιάξουμε από την αρχή. 
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Lego Mindstorms

Lego Mindstorms είναι μια γραμμή παραγωγής της Lego που συνδυάζει προγραμματιζόμενα τούβλα με ηλεκτρικές μηχανές, αισθητήρες, τούβλα Lego, και τεχνικά κομμάτια Lego (όπως εργαλεία, άξονες, ακτίνες, και υδραυλικά μέρη) κατάλληλα για να χτίσει ο χρήστης ρομπότ και άλλα αυτοματοποιημένα ή αλληλεπιδραστικά συστήματα.

Η πρώτη λιανική έκδοση των Lego Mindstorms κυκλοφόρησε το 1998 και πωλήθηκε εμπορικά με την επωνυμία Robotics Invention System (RIS). Η τρέχουσα έκδοση κυκλοφόρησε το 2006 ως Lego Mindstorms NXT. Η αρχική έκδοση Mindstorms Robotics Invention System περιείχε δύο μηχανές, δύο αισθητήρες αφής, και έναν ελαφρύ αισθητήρα. Η έκδοση NXT έχει τρεις σερβομηχανές και τέσσερις αισθητήρες για την αφή, το φως, τον ήχο, και την απόσταση. Τα Lego Mindstorms μπορούν να χρησιμοποιηθούν για να κατασκευαστεί ένα μοντέλο ενσωματωμένου συστήματος με ηλεκτρομηχανικά μέρη ελεγχόμενα από υπολογιστή. Πολλά είδη πραγματικών ενσωματωμένων συστημάτων, από ελεγκτές ανελκυστήρων έως βιομηχανικά ρομπότ, μπορούν να διαμορφωθούν χρησιμοποιώντας τα Mindstorms.

Τα Mindstorms kits πωλούνται επίσης και χρησιμοποιούνται ως εκπαιδευτικά εργαλεία, αρχικά μέσω μιας συνεργασίας μεταξύ της Lego και του Εργαστηρίου Πολυμέσων του MIT (MIT Media Laboratory).

Η εκπαιδευτική έκδοση των προϊόντων καλείται Lego Mindstorms for Schools, και έρχεται με το γραφικό λογισμικό προγραμματισμού ROBOLAB, που αναπτύχθηκε στο Πανεπιστήμιο Tufts χρησιμοποιώντας ως μηχανή το LabVIEW της National Instruments.

	· 


Robotics Invention System - RCX brick 






RCX Brick πρώτης γενιάς προγραμματιζόμενο από το χρήστη.

Η πρώτη γενιά LEGO Mindstorms χτίστηκε γύρω από το κομμάτι της LEGO με τη μορφή τούβλου γνωστό ως RCX. Το RCX περιέχει έναν μικροελεγκτή Renesas H8/300 ως εσωτερική ΚΜΕ του. Το τούβλο προγραμματίζεται με τη φόρτωση ενός προγράμματος (που γράφεται σε μια από τις διαθέσιμες γλώσσες προγραμματισμού) από ένα PC ή MAC στη RAM του τούβλου μέσω μιας ειδικής υπέρυθρης διεπαφής (IR).

Αφότου αρχίσει ο χρήστης ένα πρόγραμμα, μια δημιουργία των RCX Mindstorms μπορεί να λειτουργήσει από μόνη της, ενεργώντας στα εσωτερικά και εξωτερικά ερεθίσματα σύμφωνα με τις προγραμματισμένες οδηγίες. Επίσης, δύο ή περισσότερα τούβλα RCX μπορούν να επικοινωνήσουν το ένα με το άλλο μέσω της διεπαφής IR, επιτρέποντας τη συνεργασία ή τον ανταγωνισμό μεταξύ των τούβλων. Εκτός από τη θύρα IR, υπάρχουν τρεις θύρες εισαγωγής αισθητήρων και τρεις θύρες σύνδεσης μηχανών (μπορούν επίσης να χρησιμοποιηθούν για τους λαμπτήρες, κ.λπ.).

Υπάρχει επίσης μία LCD που μπορεί να εμφανίζει το επίπεδο φόρτισης των μπαταριών, την κατάσταση των θυρών εισόδου-εξόδου, ποιο πρόγραμμα εκτελείται, και άλλες πληροφορίες. Τα τούβλα RCX έκδοσης 1.0 διαθέτουν παροχή ρεύματος για να επιτρέπουν τη συνεχή λειτουργία αντί της λειτουργίας περιορισμένου χρόνου κατά τη χρησιμοποίηση μπαταριών. Στην έκδοση RCX 2.0, η παροχή ρεύματος αφαιρέθηκε. Τα τούβλα RCX με παροχή ρεύματος είναι δημοφιλή για τα στατικά προγράμματα ρομποτικής (όπως τα ρομπότ βραχίονες) ή για τα πρότυπα μοντέλα τρένων Lego.

Κατασκευή του RCX 
Το RCX (Robotic Control X), είναι ένας αυτόνομος μικροελεγκτής που μπορεί να προγραμματιστεί χρησιμοποιώντας τον υπολογιστή. Το RCX χρησιμεύει ως ο εγκέφαλος των εφευρέσεων LEGO MINDSTORMS. Χρησιμοποιεί τους αισθητήρες που παρέχουν τα Mindstorms ως είσοδο από το περιβάλλον του, επεξεργάζεται αυτά τα στοιχεία, και με βάση αυτά δίνει κίνηση στους κινητήρες.

Προγραμματίζοντας το RCX
Οι χρήστες χτίζουν αρχικά το ρομπότ τους χρησιμοποιώντας τα κομμάτια LEGO και το RCX. Κατόπιν δημιουργούν ένα πρόγραμμα της αρεσκείας τους χρησιμοποιώντας όποια διαθέσιμη γλώσσα θέλουν (Robolab, NQC ή LEJOS) και το φορτώνουν στο RCX χρησιμοποιώντας μια ειδική υπέρυθρη συσκευή αποστολής σημάτων. Η δημιουργία τους μπορεί πλέον να αλληλεπιδράσει με το περιβάλλον, πλήρως αυτόνομα. Η επικοινωνία γίνεται με τη βοήθεια του υπέρυθρου φωτός. Ένας υπέρυθρος αισθητήρας συνδέεται σε σειριακή θύρα ή σε θύρα USB. Μια ασύρματη σύνδεση με το ίδιο το RCX του επιτρέπει να κινηθεί ελεύθερα, ειδικά ως τμήμα της κίνησης των οχημάτων ρομπότ.

Η επικοινωνία μεταξύ PC και RCX 

Το RCX έχει τρεις θύρες εισόδου για αισθητήρες (π.χ. αισθητήρα αφής ή αισθητήρα φωτός) και τρεις θύρες εξόδου (π.χ. για τους κινητήρες ή για τα λαμπάκια).

Η γλώσσα LEJOS 
Το LEGO Java Operating System (LeJOS) είναι μια γλώσσα προγραμματισμού βασισμένη σε JAVA που χρησιμοποιείται για να προγραμματίζουμε το RCX. Από τη στιγμή που η JAVA είναι μια αντικειμενοστρεφής γλώσσα προγραμματισμού, η LeJOS προσφέρει όλα τα πλεονεκτήματα του αντικειμενοστρεφούς προγραμματισμού. Το LeJOS αναπτύχθηκε εξ’ολοκλήρου από τον Jose Solorzano, αλλά τώρα συντηρείται από τους Paul Andrews και Jürgen Stuber.

Το γεγονός ότι το leJOS είναι ένα καινούργιο firmware για το RCX σημαίνει ότι μπορούμε να κάνουμε τα προγράμματα μας πιο εξελιγμένα από ότι ήταν δυνατό χρησιμοποιώντας είτε το προγραμματιστικό περιβάλλον της LEGO (Robolab) είτε το NQC (Not Quite C).

Lego Mindstorms ΝΧΤ 

Η ανανέωση των Ρομπότ 

Με τη νέα γενιά ΝΧΤ, η Lego προχωρεί ένα βήμα πιο πέρα από την επανάσταση των ρομπότ «οικιακής κατασκευής» που η ίδια είχε ξεκινήσει πριν από οκτώ χρόνια με τα Lego Mindstorms. Πολύ πιο εύκολα και γρήγορα στην κατασκευή τους, τα κιτ Mindstorms ΝΧΤ δίνουν τη δυνατότητα στους ερασιτέχνες λάτρεις της ρομποτικής κάθε ηλικίας να φτιάξουν και να προγραμματίσουν το δικό τους μίνι ρομπότ μέσα σε μόλις 30 λεπτά της ώρας.

Η νέα έκδοση του λογισμικού για το δημοφιλές σύστημα εφευρέσεων ρομποτικής LEGO MINDSTORMS NXT απελευθερώνεται. Η νέα έκδοση λογισμικού LEGO MINDSTORMS NXT1.1 τώρα παρέχει την υποστήριξη για Vista και Macintosh Windows. Με τη βελτιωμένη χρήση μνήμης του λογισμικού, το LEGO MINDSTORMS NXT περιλαμβάνει μικρότερα συνταγμένα προγράμματα και συμπιεσμένα αρχεία.

Το ΝΧΤ βασίζεται στο επιτυχημένο Robotics System Invention της εταιρείας, το οποίο έχει βελτιωθεί με την πρόσθεση νέων τεχνολογιών και αισθητήρων αυξημένων ικανοτήτων. Το «τουβλάκι» ΝΧΤ που αποτελεί τον εγκέφαλο του ρομπότ είναι ένας αυτόνομος μικροεπεξεργαστής των 32 bit (σε αντίθεση με τα 16 bit της πρώτης γενιάς), ο οποίος μπορεί να προγραμματιστεί μέσω ηλεκτρονικού υπολογιστή PC ή - άλλη καινοτομία - Mac. Αφού κατασκευάσει το ρομπότ του, ο χρήστης δημιουργεί ένα δικό του πρόγραμμα χρησιμοποιώντας ένα εύχρηστο αλλά πλούσιο σε χαρακτηριστικά λογισμικό LabVIEW, το οποίο έχει σχεδιαστεί από τη National Instruments.

Λογισμικό LABVIEW 
Το λογισμικό LEGO MINDSTORMS NXT τροφοδοτείται από το LabVIEW, ένα διαισθητικό γραφικό λογισμικό προγραμματισμού που χρησιμοποιείται από τους επιστήμονες και τους μηχανικούς παγκοσμίως στα καταναλωτικά προϊόντα σχεδίου, ελέγχου και δοκιμής και τα συστήματα όπως MP3 και DVD, τα κινητά τηλέφωνα, και τα συστήματα ασφάλειας αερόσακων οχημάτων. Οι εφαρμογές περιλαμβάνουν την εξερεύνηση ανιχνευτών της NASA στον Άρη, αλλά και τη δοκιμή του Microsoft Xbox.

Απεικόνιση του ΝΧΤ – Ανάλυση των μερών που το αποτελούν 

Το NXT είναι ο εγκέφαλος ενός ρομπότ MINDSTORMS®. Είναι ένα ευφυές, ελεγχόμενο από υπολογιστή τούβλο LEGO® που δίνει τη δυνατότητα σε ένα ρομπότ MINDSTORMS να ζωντανέψει και να εκτελέσει διάφορες διαδικασίες.

Θύρες μηχανών 
Το NXT έχει τρεις θύρες παραγωγής για την ένωση των μηχανών – θύρες Α, Β και Γ θύρες αισθητήρων

Το NXT έχει τέσσερις εισαγμένες θύρες για την ένωση των αισθητήρων - θύρες 1, 2, 3 και 4.

Θύρα USB 
Συνδέστε ένα καλώδιο USB με τη θύρα USB και μεταφέρετε τα προγράμματα από τον υπολογιστή σας στο NXT (ή φορτώστε τα στοιχεία από το ρομπότ στον υπολογιστή σας). Μπορείτε επίσης να χρησιμοποιήσετε την ασύρματη σύνδεση Bluetooth για το φόρτωμα και τη μεταφόρτωση.

Μεγάφωνο
Κάνετε ένα πρόγραμμα με τους πραγματικούς ήχους και ακούστε τους όταν τρέχετε το πρόγραμμα .

Αισθητήρας αφής 
Ο αισθητήρας αφής δίνει στο ρομπότ σας μια αίσθηση της αφής. Ο αισθητήρας αφής ανιχνεύει πότε πιέζεται από κάτι και πότε απελευθερώνεται πάλι.

Προτάσεις χρήσης: Μπορείτε να χρησιμοποιήσετε τον αισθητήρα αφής για να κάνετε το ρομπότ σας να πάρει τα πράγματα: ένας ρομποτικός βραχίονας που εξοπλίζεται με έναν αισθητήρα αφής ενημερώνει το ρομπότ εάν υπάρχει ή όχι κάτι στο βραχίονά του που αρπάζει. Ή μπορείτε να χρησιμοποιήσετε έναν αισθητήρα αφής για να κάνετε την πράξη ρομπότ σας σε μια εντολή. Παραδείγματος χάριν, με τη συμπίεση του αισθητήρα αφής μπορείτε να κάνετε το ρομπότ σας να περπατήσει, να μιλήσει, να κλείσει μια πόρτα, ή να ανοίξει τη TV σας.

Αισθητήρας ήχου 
Ο υγιής αισθητήρας μπορεί να ανιχνεύσει και τα δύο decibels [DB] και ρυθμισμένο decibel [DBA]. Decibel είναι μια μέτρηση της υγιούς πίεσης. DBA: στην ανίχνευση ρυθμισμένων decibels, η ευαισθησία του αισθητήρα προσαρμόζεται στην ευαισθησία του ανθρώπινου αυτιού. Με άλλα λόγια, αυτοί είναι οι ήχοι ότι τα αυτιά σας είναι σε θέση να ακούσουν. DB: στην ανίχνευση τυποποιημένων [χωρίς διόρθωση] decibels, όλοι οι ήχοι μετριούνται με την ίση ευαισθησία. Κατά συνέπεια, αυτοί οι ήχοι μπορούν να περιλάβουν μερικοί που είναι πάρα πολύ υψηλοί ή πάρα πολύ χαμηλοί για το ανθρώπινο αυτί για να ακούσουν. Ο υγιής αισθητήρας μπορεί να μετρήσει τα επίπεδα υγιούς πίεσης μέχρι 90 DB - για το επίπεδο ενός χαρτοκόπτη. Τα επίπεδα υγιούς πίεσης είναι εξαιρετικά περίπλοκα, έτσι οι υγιείς αναγνώσεις αισθητήρων στο MINDSTORMS NXT επιδεικνύονται σε ποσοστό [%]. Όσο χαμηλότερα τα τοις εκατό τόσο πιο ήρεμο το παράδειγμα soundFor:

· 4-5% είναι όπως ένα σιωπηλό καθιστικό 

· 5-10% θα ήταν κάποιος που μιλά κάποια απόσταση μακριά 

· 10-30% είναι κανονική συνομιλία κοντά στον αισθητήρα ή τη μουσική που παίζεται σε κανονικό επίπεδο 

· 30-100% είναι να φωνάξει ή μουσική άνθρωποι που παίζεται σε μια μεγάλη ποσότητα 

Αισθητήρας φωτός 
Ο αισθητήρας φωτός είναι ένας από τους δύο αισθητήρες που δίνουν όραση στο ρομπότ σας [ο υπερηχητικός αισθητήρας είναι άλλος]. Ο αισθητήρας φωτός επιτρέπει στο ρομπότ σας να διακρίνει μεταξύ του φωτός και του σκοταδιού. Μπορεί να διαβάσει την ένταση του φωτός σε ένα δωμάτιο και να μετρήσει την φωτεινή ένταση των χρωματισμένων επιφανειών.

Προτάσεις χρήσης Μπορείτε να χρησιμοποιήσετε τον ελαφρύ αισθητήρα για να κάνετε ένα ρομπότ συναγερμών διαρρηκτών: όταν ένας εισβολέας ανοίγει το φως στο δωμάτιό σας το ρομπότ μπορεί να αντιδράσει για να υπερασπίσει την ιδιοκτησία σας. Μπορείτε επίσης να χρησιμοποιήσετε τον ελαφρύ αισθητήρα για να κάνετε το ένα ρομπότ να ταξινομήσει πράγματα κατά το χρώμα.

Εξετάστε τη δυνατότητα του ελαφριού αισθητήρα να διαβάσει το περιβαλλοντικό φως με τη μέτρηση του ελαφριού επιπέδου στις διαφορετικές θέσεις του δωματίου. Παραδείγματος χάριν, κρατήστε αρχικά τον αισθητήρα ενάντια στο παράθυρο. Κατόπιν τον κρατήστε στο πλαίσιο του πίνακα.

Αισθητήρας Υπέρηχων 
Ο αισθητήρας υπέρηχων είναι ένας από τους δύο αισθητήρες που δίνουν όραση στο ρομπότ σας [ο αισθητήρας φωτός είναι άλλος]. Ο υπερηχητικός αισθητήρας επιτρέπει στο ρομπότ σας για να δει και να ανιχνεύσει τα αντικείμενα. Μπορείτε επίσης να το χρησιμοποιήσετε για να κάνετε το ρομπότ σας να αποφύγει τα εμπόδια, την απόσταση αίσθησης και μέτρου, και να ανιχνεύσει τη μετακίνηση. Ο υπερηχητικός αισθητήρας μετρά την απόσταση στα εκατοστόμετρα και στις ίντσες. Είναι σε θέση να μετρήσει τις αποστάσεις από 0 έως 255 εκατοστόμετρα με μια ακρίβεια +/- 3 εκατ. Ο υπερηχητικός αισθητήρας χρησιμοποιεί την ίδια επιστημονική αρχή με τις νυχτερίδες: μετρά την απόσταση με τον υπολογισμό του χρόνου που παίρνει ένα κύμα για να χτυπήσει ένα αντικείμενο και να επιστρέψει - ακριβώς όπως μια ηχώ. Τα μεγάλου μεγέθους αντικείμενα με τις σκληρές επιφάνειες επιστρέφουν τις καλύτερες αναγνώσεις. Τα αντικείμενα φτιαγμένα από μαλακό ύφασμα ή τα κυρτά [όπως μια σφαίρα] ή τα πολύ λεπτά ή μικρά μπορεί να είναι δύσκολα για τον αισθητήρα να ανιχνευθούν.

Σερβομηχανές 
Οι τρεις σερβομηχανές δίνουν στο ρομπότ σας τη δυνατότητα να κινηθούν. Εάν χρησιμοποιήσετε το φραγμό κίνησης στο λογισμικό LEGO MINDSTORMS NXT για να προγραμματίσετε τις μηχανές σας, οι δύο μηχανές θα συγχρονίσουν αυτόματα, έτσι ώστε το ρομπότ σας να κινηθεί σε μια ευθεία γραμμή.

Αισθητήρας περιστροφής 
Κάθε μηχανή έχει έναν ενσωματωμένο αισθητήρα περιστροφής. Αυτό επιτρέπει τον ακριβή έλεγχο των μετακινήσεων ρομπότ. Ο αισθητήρας περιστροφής μετρά τις περιστροφές μηχανών στους βαθμούς ή τις πλήρεις περιστροφές [ακρίβεια +/- ενός βαθμού]. Μια περιστροφή είναι ίση με 360 βαθμούς, έτσι εάν μια μηχανή τεθεί στη στροφή 180 βαθμοί, ο άξονας παραγωγής του θα κάνει μισή στροφή. Ο ενσωματωμένος αισθητήρας περιστροφής σε κάθε μηχανή επιτρέπει διαφορετικές ταχύτητες για τις μηχανές (με τον καθορισμό των διαφορετικών παραμέτρων δύναμης στο λογισμικό).
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