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Πεπίλητη  

Η ξαγδαία πξόνδνο θαη εμέιημε ζε όινπο ηνπο ηνκείο ηεο ηερλνινγίαο ζηηο κέξεο καο, 

θάλεη πην πξνζηηή ηελ επαθή ησλ αλζξώπσλ κε ηνπο ειεθηξνληθνύο ππνινγηζηέο ζε όιν θαη 

λεαξόηεξεο ειηθίεο. Παξάιιεια, ε πξόνδνο ηεο ξνκπνηηθήο θαη γεληθόηεξα ησλ ξνκπνηηθώλ 

ζπζηεκάησλ δηεπθνιύλεη πνιιέο πηπρέο ηεο θαζεκεξηλόηεηάο καο θαη βειηηώλεη ηνλ ηξόπν 

θαη ηελ πνηόηεηα ηεο δσήο καο. Σα ξνκπόη, θαη δε ηα αλζξσπόκνξθα, έρνπλ απνδεηρζεί 

ηδηαίηεξα επεξγεηηθά γηα παηδηά κε απηηζκό ή καζεζηαθέο δπζθνιίεο. Η παξνύζα 

δηπισκαηηθή εξγαζία είλαη ε πινπνίεζε ελόο ζελαξίνπ γηα ηελ εθκάζεζε απιώλ 

αξηζκεηηθώλ πξάμεσλ ζε παηδία πξνζρνιηθήο θαη πξώηεο ζρνιηθήο ειηθίαο, κε ηε βνήζεηα 

ηνπ Nao robot ηεο Aldebaran, κε ηνλ πην επράξηζην θαη δεκηνπξγηθό ηξόπν. Σν ξνκπόη απηό 

είλαη θαηάιιειν γηα ηε ζπγθεθξηκέλε εθαξκνγή, δηόηη είλαη αλζξσπόκνξθν θαη εύθνιν λα 

αιιειεπηδξάζεη κε παηδηά κηθξήο ειηθίαο. Σν παηδί ινηπόλ, ζα πξέπεη λα θέξεη ζε πέξαο έλα 

ζύλνιν δνθηκαζηώλ κε ηε βνήζεηα ηνπ ξνκπόη θαη θάπνησλ επηπιένλ εμαξηεκάησλ πνπ ζα 

ρξεζηκνπνηήζνπκε, θεξδίδνληαο θάζε θνξά έλα «έπαζιν» κέρξη λα νινθιεξώζεη ηελ 

απνζηνιή. Έηζη, αιιειεπηδξώληαο ην παηδί κε ην ξνκπόη, εμνηθεηώλεηαη κε ηε δηαδηθαζία 

επίιπζεο πξνβιεκάησλ ελώ παξάιιεια γλσξίδεη ηα βαζηθά ζηνηρεία ελόο ξνκπνηηθνύ 

ζπζηήκαηνο. 

 

 
Λέξειρ Κλειδιά: Ρνκπόη, Δθπαηδεπηηθή ξνκπνηηθή, Nao robot , Αιιειεπίδξαζε αλζξώπνπ-

κεραλήο, Μαζεζηαθέο δπζθνιίεο, Arduino, Δθκάζεζε αξηζκεηηθήο ζε παηδηά  
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Abstract 
 

Nowadays, the rapid progress and development  in all areas o f 

techno logy,  makes more accessible to  people the contact  with 

computers at  ever younger ages.  Furthermore, the progress o f robot ics 

and robot ic systems in general facilitates many aspects o f your daily 

life and impro ves the way and qualit y of life.  Also, anthropomorphic 

robots have proved to be highly benefic ial for children with aut ism or 

learning difficult ies.  This pro ject  accomplishes a scenar io for learning 

simple ar it hmet ic in preschoo l and pr imary school childre n,  with t he 

help of the Nao robot of Aldebaran, in the most  pleasant  and creat ive 

way.  This robot  is suitable for this  applicat ion because it  is  

anthropomorphic and easy to  interact  with young children. Therefore,  

the child should carry out  some tests with  the help o f robot  and some 

extra accessor ies we use,  winning for every single test  a “pr ize” to 

complete the mission.  So, the child both familiarizes with the procedure of 

solving problems and at the same time knows about the basic elements of a robotic 

system. 

 

 
Keywords: Robot, Educational robots, Nao robot, Human-machine interaction, Learning 

difficulties, Arduino, Learning arithmetic to children 
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Δςσαπιζηίερ 

 

Θα ήζεια αξρηθά λα επραξηζηήζσ ηδηαίηεξα ηνλ θ.Καξπνύδε γηα ηελ αλάζεζε ηεο παξνύζαο 

δηπισκαηηθήο εξγαζίαο θαη γηα ηε βνήζεηά θαη ηελ θαζνδήγεζή ηνπ θαζ’όιε ηε δηάξθεηα ηεο 

εθπόλεζήο ηεο. 

Δπραξηζηώ επίζεο ηνλ ηαύξν Απνζηόινπ  πνπ ήηαλ δίπια κνπ ζε θάζε ηξνρνπέδε θαηά ηελ 

εθπόλεζε απηήο ηεο δηπισκαηηθήο εξγαζίαο θαη γηα ηηο ελαιιαθηηθέο ηδέεο ηνπ σο πξνο ηελ 

πινπνίεζή ηεο, θαζώο θαη ηα κέιε ηνπ εξγαζηεξίνπ Φεθηαθήο Δπεμεξγαζίαο εκάησλ θαη 

Δηθόλσλ πνπ κε βνεζνύζαλ ζε θάζε απνξία θαη δπζθνιία πνπ αληηκεηώπηζα. Σέινο, 

επραξηζηώ πνιύ ηελ νηθνγέλεηά κνπ γηα ηε ζηήξημε θαζ’ όιε ηε δηάξθεηα ησλ ζπνπδώλ κνπ 

ζην Δζληθό Μεηζόβην Πνιπηερλείν. 
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1    Διζαγυγή 

 

 

1.1   Γεληθή πεξηγξαθή εξγαζίαο 

 

Η ρξήζε ξνκπνηηθώλ ζπζηεκάησλ ζηελ εθπαίδεπζε ηα ηειεπηαία ρξόληα (εθπαηδεπηηθή 

ξνκπνηηθή) έρεη απνδείμεη όηη έρεη αμηνζαύκαζηα θαη γξήγνξα απνηειέζκαηα ζε ζύγθξηζε κε 

ηηο θιαζζηθέο κεζόδνπο κάζεζεο. Παξάιιεια, ηα παηδηά καζαίλνπλ από κηθξή ειηθία λα 

αιιειεπηδξνύλ κε ηνπο ππνινγηζηέο θαη ηελ ξνκπνηηθή ηερλνινγία, θαζώο απηή ε κέζνδνο 

έρεη απνδεηρζεί ηδηαίηεξα απνηειεζκαηηθή όηαλ εθαξκόδεηαη ζε παηδηά κε καζεζηαθέο 

δπζθνιίεο θαη απηηζκό([Ξ12]). Άιισζηε, ε πξόνδνο ηεο ηερλνινγίαο ηηο ηειεπηαίεο δεθαεηίεο 

έρεη θέξεη ηνπο αλζξώπνπο ζε επαθή ζε όιν θαη κηθξόηεξε ειηθία. 

Η εθπαηδεπηηθή ξνκπνηηθή είλαη έλαο ξαγδαία αλαπηπζζόκελνο θιάδνο ζε όιεο ηηο βαζκίδεο 

ηεο εθπαίδεπζεο παγθνζκίσο. ε επόκελν θεθάιαην παξαηίζεληαη εξγαζίεο πνπ έρνπλ ήδε 

πξαγκαηνπνηεζεί ζε Διιάδα θαη εμσηεξηθό κε ζθνπό πάληα ηελ εθπαίδεπζε κε ηε βνήζεηα 

ξνκπόη. 

Σν εξεπλεηηθό ελδηαθέξνλ γηα εηζαγσγή ησλ ξνκπνηηθώλ ζπζηεκάησλ ζε εθπαηδεπηηθέο 

εθαξκνγέο είλαη ζε έμαξζε, θπξίσο ιόγσ ηεο σξίκαλζεο ησλ ρακεινύ θόζηνπο ξνκπνηηθώλ 

ζπζηεκάησλ πνπ δηαηίζεληαη, νη νπνίεο όκσο δηαζέηνπλ κεγάιε επεμεξγαζηηθή ηζρύ ζε ζρέζε 

κε ην πξόζθαην παξειζόλ, αιιά θαη αηζζεηήξεο (θάκεξεο, κηθξόθσλν, αηζζεηήξεο αθήο) 

κέζσ ησλ νπνίσλ αιιειεπηδξνύλ κε ην ρξήζηε κε θπζηθό ηξόπν. Παξάιιεια, ε νηθεία 

κνξθή ελόο αλζξσπόκνξθνπ ξνκπόη ([Ξ14]) ην θάλεη ηδαληθό γηα ηελ αιιειεπίδξαζε κε 

παηδηά θαη έηζη, ηελ αλάπηπμε ζύγρξνλνπ εθπαηδεπηηθνύ πιηθνύ, ην νπνίν ζα εθκεηαιιεύεηαη 

έλλνηεο από ηελ ςπρνινγία, όπσο ε Θεσξία ηνπ Ννπ (Theory of Mind) γηα ηελ εθηίκεζε ηνπ 

ελδηαθέξνληνο θαη ηεο πξνζήισζεο κε βάζε ην βιέκκα ηνπ ρξήζηε θαη ηε ζεσξία ξνήο 

(flow) γηα ηα παηρλίδηα ζνβαξνύ ζθνπνύ (serious games). 
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ην πιαίζην ηεο πξνηεηλόκελεο δηπισκαηηθήο εξγαζίαο, ζα πινπνηεζεί έλα ζελάξην 

εθκάζεζεο βαζηθώλ γλώζεσλ αξηζκεηηθήο γηα παηδηά πξνζρνιηθήο θαη πξώηεο ζρνιηθήο 

ειηθίαο. Σν ζελάξην απηό εκπιέθεη ηε ξνκπνηηθή πιαηθόξκα Nao ηεο Aldebaran, έλα 

αλζξσπνεηδέο ξνκπόη πνπ ρξεζηκνπνηείηαη θαηά θόξνλ θαη από ην εξγαζηήξην ζε κειέηεο ζε 

πεξηβάιινλ παηδηώλ. Υξεζηκνπνηώληαο ην πεξηβάιινλ αλάπηπμεο Gostai Studio, ην ζελάξην 

ζα πξέπεη λα εκπιέθεη ηε θπζηθή ζεκαζία ησλ αξηζκεηηθώλ πξάμεσλ κε ηελ εμέιημε ζην 

παηρλίδη: γηα παξάδεηγκα, ν παίθηεο ζα δηαζέηεη εηδηθά θαηαζθεπαζκέλα “λνκίζκαηα” πνπ ζα 

θέξνπλ πάλσ ηνπο έλα ινγόηππν, έηζη ώζηε λα είλαη εθηθηή ε νπηηθή αλαγλώξηζε θαη 

θαηακέηξεζή ηνπο από ην Nao - γηα λα κπνξέζεη ν παίθηεο λα πεξάζεη ζην επόκελν 

“επίπεδν” ζα πξέπεη λα ζπκπιεξώζεη ζπγθεθξηκέλν αξηζκό λνκηζκάησλ, εθηειώληαο 

“απνζηνιέο” πνπ ζα ηνπ επηθέξνπλ πξόζζεηα λνκίζκαηα θαη ε εθπιήξσζή ηνπο ζα πξέπεη λα 

κπνξεί λα επηβεβαησζεί κέζσ ησλ αηζζεηήξσλ ηνπ ξνκπόη ή πξόζζεησλ (π.ρ. θακεξώλ, 

ηνπνζεηεκέλσλ εθεί πνπ πξέπεη λα πάεη ν παίθηεο). 

 

 

1.2   Πνηνο ν ζθνπόο ηεο παξνύζαο δηπισκαηηθήο εξγαζίαο 

 

ηε ζύγρξνλε επνρή, ε ξνκπνηηθή έρεη εηζβάιεη ζηελ παξαγσγηθή δηαδηθαζία ησλ αγαζώλ 

(απηνκαηνπνηεκέλε παξαγσγή) αιιά θαη ζηελ θαζεκεξηλόηεηά καο (ξνκπνηηθέο ειεθηξηθέο 

ζθνύπεο, ξνκπνηηθνί νηθνηαθνί βνεζνί). Γηθόο καο ζθνπόο είλαη λα εληζρύζνπκε ηελ 

εηζαγσγή ησλ ξνκπνηηθώλ ζπζηεκάησλ θαη ζηελ εθπαίδεπζε, γεγνλόο πνπ ήδε ζπβαίλεη ζε 

ζρνιεία ηνπ εμσηεξηθνύ κε αμηνζεκείσηα απνηειέζκαηα.  

Σα ζεκεξηλά ξνκπνηηθά ζπζηήκαηα είλαη πξνζηηά πξνο ηνλ άλζξσπν θαη ζπλήζσο είλαη 

αλζξσπόκνξθα, γεγνλόο πνπ ηα θάλεη αθόκε πην νηθεία. Γηαζέηνπλ αηζζεηήξεο, θάκεξεο, 

κπνξνύλ λα θηλνύληαη, λα αθνύλ ηνλ άλζξσπν, λα ηνπ απαληνύλ θαη λα ηνλ αλαγλσξίδνπλ. 

Γηθή καο απνζηνιή δελ είλαη λα θηηάμνπκε κόλν έλα παηρλίδη εθκάζεζεο αξηζκεηηθήο, αιιά 

λα θηηάμνπκε έλα παηρλίδη ζνβαξνύ ζθνπνύ πνπ ζα κπνξεί λα καζαίλεη ζε παηδηά 

πξνζρνιηθήο θαη πξώηεο ζρνιηθήο ειηθίαο βαζηθέο αξηζκεηηθέο έλλνηεο κε έλαλ επράξηζην 

θαη ζπλάκα δεκηνπξγηθό ηξόπν όπσο ζα δνύκε παξαθάησ. Έηζη, ηα παηδηά ζα εμνηθεηώλνληαη 

κε ηε δηαδηθαζία επίιπζεο πξνβιεκάησλ, ελώ παξάιιεια ζα εμαζθνύληαη θαη ζα γλσξίδνπλ 

ηα βαζηθά ζηνηρεία ελόο ξνκπνηηθνύ ζπζηήκαηνο. Θα θαηαλνήζνπλ όηη γηα έλα ξνκπόη δελ 

είλαη ηίπνηα απηνλόεην γηαηί είλαη κία κεραλή πξνγξακκαηηδόκελε από ηνλ άλζξσπν. Αμίδεη 

λα ζεκεηώζνπκε όηη έλα αλζξσπόκνξθν ξνκπόη βνεζά ζεκαληηθά παηδηά κε καζεζηαθέο 

δπζθνιίεο θαη πξνβιήκαηα θνηλσληθνπνίεζεο, ζύκθσλα κε έξεπλεο πνπ έρνπλ γίλεη από ην 
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παλεπηζηήκην ηεο Καιηθόξληα. Παηδηά κε απηηζκό καζαίλνπλ λα ιεηηνπξγνύλ ζσζηά ζην 

θνηλσληθνζπλαηζζεκαηηθό πεξηβάιινλ ηνπο
1
. 

Πώο ζα ην θαηνξζώζνπκε; Με πνιύηηκα εξγαιεία πιηθνύ θαη ινγηζκηθνύ. Γηα ηελ αθξίβεηα, 

ζα ρξεζηκνπνηήζνπκε ηε ξνκπνηηθή πιαηθόξκα Nao ηεο εηαηξείαο Aldebaran. Έλα 

αλζξσπόκνξθν ξνκπόη κε πνιιέο δπλαηόηεηεο θαη θαιά ραξαθηεξηζηηθά. Έλα ξνκπόη πνπ 

δηαζέηεη γξήγνξν επεμεξγαζηή, 25 βαζκνύο ειεπζεξίαο, δηθή ηνπ κλήκε, θάκεξεο, αηζζεηήξεο 

αθήο, , κπνξεί λα θηλείηαη όπσο έλαο άλζξσπνο, λα αθνύλ ηνλ άλζξσπν, λα ηνπ απαληά θαη λα 

ηνλ αλαγλσξίδεη θαη πνιιέο άιιεο δπλαηόηεηεο πνπ ζα δνύκε ζηελ πνξεία. Δπηπιένλ, ζα 

ρξεζηκνπνηήζνπκε ην πξνγξακκαηηζηηθό πεξηβάιινλ Gostai Suite γηα λα βάινπκε ηηο 

απνζηνιέο καο ζε ζεηξά θαη λα ηηο πξνγξακκαηίζνπκε όπσο επηζπκνύκε θαη ηέινο ηελ 

πιαηθόξκα Arduino ε νπνία ζε ζπλεξγαζία κε ην Nao ζα καο βνεζήζεη λα εθπιεξώζνπκε 

κία από ηηο απνζηνιέο καο. 

Αο ειπίζνπκε απηή ε δηπισκαηηθή εξγαζία λα είλαη έλα έλαπζκα γηα λα θέξνπκε ηελ 

εθπαηδεπηηθή ξνκπνηηθή ζηα ειιεληθά ζρνιεία θαη γηα λα εηζάγνπκε ηα ξνκπόη ζε 

εθπαηδεπηηθέο εθαξκνγέο πνπ είλαη ηόζν επεξγεηηθέο γηα ηα παηδηά. 

 

 

1.3  Οξγάλσζε θεηκέλνπ 

 

Σα θεθάιαηα ηεο δηπισκαηηθήο εξγαζίαο έρνπλ ηελ εμήο δηαξξύζκηζε: 

ην πρώηο κεθάλαιο θάλνπκε κία εηζαγσγή ηνπ ζέκαηνο εξγαζίαο θαη κία γεληθή πεξηγξαθή. 

Αλαθέξνπκε ην γεληθό ζθνπό ηεο, αιιά θαη ηη κπνξνύκε λα θαηνξζώζνπκε κέζα από απηή, 

όπσο γηα παξάδεηγκα ε εθκάζεζε βαζηθώλ αξρώλ αξηζκεηηθήο ζε παηδηά. 

ην δεύηερο κεθάλαιο παξαζέηνπκε παξεκθεξείο εξγαζίεο πνπ έρνπλ γίλεη ζην παξειζόλ, κε 

ζέκα ηελ εθπαηδεπηηθή ξνκπνηηθή, ηα παηρλίδηα ζνβαξνύ ζθνπνύ θαη ηελ ελίζρπζε παηδηώλ 

κε καζεζηαθέο δπζθνιίεο. 

ην ηρίηο κεθάλαιο αλαιύνπκε θάπνηεο ζεσξεηηθέο έλλνηεο πάλσ ζηηο νπνίεο βαζίδεηαη ε 

εξγαζία καο, όπσο είλαη ηα ξνκπνηηθά ζπζηήκαηα θαη ηα παηρλίδηα ζνβαξνύ ζθνπνύ. 

Παξάιιεια, απαξηζκνύκε  ηνπο ιόγνπο γηα ηνπο νπνίνπο επηιέμακε ην Nao robot θαη 

παξαζέηνπκε πιεξνθνξίεο ζρεηηθά κε ην ινγηζκηθό θαη ην πιηθό πνπ ρξεζηκνπνηήζακε. 

ην ηέηαρηο κεθάλαιο μεθηλά ην πξαθηηθό κέξνο ηεο εξγαζίαο, θαη μεθηλάκε κε ηελ αλαιπηηθή 

πεξηγξαθή ηνπ ζελαξίνπ. Δδώ εμεγνύκε αλαιπηηθά ην ζελάξην ηνπ εθπαηδεπηηθνύ παηρληδηνύ, 

                                                   
1 http://articles.latimes.com/2011/oct/17/health/la-he-autism-robots-20111017 

http://articles.latimes.com/2011/oct/17/health/la-he-autism-robots-20111017
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αλαιύνπκε ηηο απνζηνιέο κία πξνο κία θαη ηέινο παίξλνπκε κία πξώηε γεύζε από  ην 

δηάγξακκα θαηαζηάζεσλ ηνπ ζελαξίνπ. 

ην πέμπηο κεθάλαιο έρνπκε ηελ αλαιπηηθή παξνπζίαζε ηεο πινπνίεζεο ηνπ ζελαξίνπ. 

Δμεγνύκε αλαιπηηθά ηε δηαδηθαζία ζύλδεζεο κε ην ξνκπόη, ην δηάγξακκα θαηαζηάζεσλ 

όπσο απεηθνλίδεηαη ζην Gostai Studio θαζώο θαη ηνλ θώδηθα θάζε θόκβνπ. Αμίδεη λα 

επηζεκάλνπκε όηη απνηειεί ην πην ζεκαληηθό θεθάιαην ηεο εξγαζίαο, θαζώο εδώ ιύλνπκε 

θάζε ζθνηεηλό θαη δπζλόεην ζεκείν πινπνίεζεο ησλ απνζηνιώλ. 

Αθνινπζεί ην έκηο κεθάλαιο ην νπνίν εμεγεί ζε πνηεο νκάδεο πιεζπζκνύ γίλεηαη ην πείξακα 

θαη πνηα ζηνηρεία παξαηεξήζακε θαη θαηαγξάςακε. 

ην έβδομο κεθάλαιο δίλνπκε κία εηθόλα ησλ πξνβιεκάησλ πνπ αληηκεησπίζακε ζε όιε ηε 

δηάξθεηα ηεο πινπνίεζεο ησλ απνζηνιώλ. 

ην όγδοο κεθάλαιο θάλνπκε κία ζύλνςε ησλ απνηειεζκάησλ θαη θαηαγξάθνπκε ηα 

ζπκπεξάζκαηά καο. Δπίζεο, πξνηείλνπκε κειινληηθέο βειηηώζεηο θάπνησλ ηκεκάησλ ηεο 

πινπνίεζεο. 

ην έναηο θαη ηειεπηαίν θεθάιαην παξαζέηνπκε ηε βηβιηνγξαθία πνπ ρξεζηκνπνηήζακε γηα 

λα ζπληάμνπκε ηελ εξγαζία αιιά θαη γηα ηελ πινπνίεζή ηεο. Δπίζεο, ζεσξήζακε ρξήζηκν λα 

παξαζέζνπκε θαη θάπνηεο ειεθηξνληθέο δηεπζύλζεηο πνπ καο έδσζαλ ρξήζηκεο ζεσξεηηθέο 

θαη πξαθηηθέο θαηεπζύλζεηο. 
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2 σεηικέρ επγαζίερ 

 

ηελ πξνεηνηκαζία απηήο ηεο δηπισκαηηθήο θαη αλαδεηώληαο ην αθξηβέο ηεο ζέκα, 

εληνπίζακε άξζξα, εξγαζίεο θαη εθαξκνγέο πνπ έρνπλ σο ζθνπό ηελ εθπαίδεπζε παηδηώλ κε 

ηε βνήζεηα ξνκπνηηθώλ ζπζηεκάησλ, ηελ βνήζεηα παηδηώλ κε πξνβιήκαηα πγείαο ή 

καζεζηαθέο δπζθνιίεο, . Γειαδή, εθαξκνγέο ηεο εθπαηδεπηηθήο ξνκπνηηθήο: 

 

2.1 Kaspar
2
 

 

Σα ξνκπόη δελ είλαη γλσζηά γηα ηελ επαίζζεζία ηνπο. Αληηζέησο, δελ έρνπλ ζρέζε κε 

ζπλαηζζήκαηα. Όκσο, κία λέα νκάδα εξεπλεηώλ δνπιεύεη γηα λα θαηαζθεπάζεη ξνκπόη πνπ 

ζα ζπλδένληαη ζπλαηζζεκαηηθά κε απηηζηηθά παηδηά θαη ζα ηα βνεζνύλ λα αιιειεπηδξάζνπλ 

κε ηνπο αλζξώπνπο. Σν ξνκπόη πνπ νλνκάδεηαη Κάζπαξ είλαη πξνγξακκαηηζκέλν λα 

ρακνγειάεη, λα γειάεη, λα θιείλεη ην κάηη θαη λα θνπλάεη ηα ρέξηα ηνπ. Έρεη ην ύςνο ελόο 

κηθξνύ παηδηνύ θαη είλαη θαηεπζπλόκελν από θαζεγεηέο κέζσ ππνινγηζηή. 

 

 

Δηθ 1: Kaspar robot 

                                                   
2 http://www.physorg.com/news/2011-03-kaspar-friendly-robot-autistic-kids.html 

http://www.physorg.com/news/2011-03-kaspar-friendly-robot-autistic-kids.html
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2.2     Lego Mindstorms Robotic System [Ξ8] 

 

Έλα ξνκπόη πνπ έγηλε γλσζηό ην 1998 από ηελ εηαηξεία Lego. Ακέζσο θπθινθόξεζε ζηα 

ζρνιεία ηνπ εμσηεξηθνύ κε ζθνπό λα κάζεη ζηνπο καζεηέο βαζηθέο έλλνηεο ηεο ηερλνινγίαο, 

ηεο κεραληθήο θαη ησλ καζεκαηηθώλ, θαζώο ήηαλ ν θώδηθάο ηνπ Open Source θαη κπνξνύζαλ 

νη καζεηέο λα ην πξνγξακκαηίζνπλ θαη λα παίμνπλ καδί ηνπ απνθηώληαο πνιύηηκεο γλώζεηο. 

Σν ξνκπόη απηό πεξηειάκβαλε δύν θηλεηήξεο, δύν αηζζεηήξεο αθήο θαη έλαλ αηζζεηήξα 

θσηόο, πνπ ζεκαίλεη όηη είλαη θαηάιιειν γηα αιειεπίδξαζε κε κηθξά παηδηά. 

 

 

 

2.3    Ρ.ΒΟΣ 100
3
 

 

Μία επαλαζηαηηθή εθαξκνγή απνηειεί ην ζπγθεθξηκέλν εθπαηδεπηηθό ξνκπόη. πγθεθξηκέλα, 

βνεζάεη παηδηά πνπ πάζρνπλ από ζνβαξέο αζζέλεηεο λα είλαη «παξόληα» ζηελ ηάμε ηνπο. 

Δίλα έλα ξνκπόη κε θάκεξα, κηθξόθσλν θαη αθνπζηηθό ην νπνίν πεγαίλεη ζην ζρνιείν αληί 

ηνπ παηδηνύ θαη ην θέξλεη ζε δηαξθή επηθνηλσλία κέζσ δηαδηθηύνπ κε ηελ ηάμε. 

 

 

Δηθόλα.2: Ρ.ΒΟΣ 100 

 

 

 

                                                   
3 http://news.cnet.com/8301-17938_105-20030156-1.html 

http://news.cnet.com/8301-17938_105-20030156-1.html
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2.4  Ρνκπόη Topo ηεο εηαηξείαο Abdrobot 
4
 

 

Έλα εθπαηδεπηηθό ξνκπόη ην νπνίν βγήθε ζηελ αγνξά ην 1980 γηα θαηαλαισηέο θαη γηα 

εθπαηδεπηηθνύο ζθνπνύο. Η γιώζζα πξνγξακκαηηζκνύ ηνπ επέηξεπε ζην ξνκπόη λα θάλεη 

γεσκεηξηθέο θηλήζεηο, λα θηλείηαη κέζα ζε έλα δσκάηην ζε ηξνρηέο γεσκεηξηθώλ ζρεκάησλ , 

λα θάλεη δηάθνξεο εξγαζίεο θαη λα κηιάεη κε ηνπο αλζξώπνπο γύξσ ηνπ. 

 

 

2.5    Robotic blocks
5
 

 

Σν ξνκπνηηθό παηρλίδη πνπ ζρεδίαζαλ νη Ethan Huber θαη Haggai Levi, απνηειείηαη από 

δηάθνξα ηκήκαηα θαη ζπλεξγαδόκελεο κνλάδεο πνπ δίλεη ζηα παηδηά ηελ δπλαηόηεηα λα 

δεκηνπξγήζνπλ απιέο εληνιέο θαη λα πξνγξακκαηίζνπλ ηελ θίλεζε ηνπ ξνκπνηηθνύ 

παηρληδηνύ ηνπο. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                                                   
4 http://www.robots-and-androids.com/educational-robots.html 
5 http://www.designhome.gr/reportaz/nea-proionta/358-2012-01-19-09-35-26.html 

http://www.robots-and-androids.com/educational-robots.html
http://www.designhome.gr/reportaz/nea-proionta/358-2012-01-19-09-35-26.html
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3      Θευπηηικό ςπόβαθπο 

 

 

3.1    Ρνκπνηηθή
6
- Ρνκπόη 

 

Ρνκπνηηθή είλαη ε επηζηήκε θαη ε ηερλνινγία ησλ ξνκπόη, πνπ πεξηιακβάλεη ηνλ ζρεδηαζκό, 

ηελ θαηαζθεπή θαη ηνλ πξνγξακκαηηζκό ηνπο. Η ιέμε ξνκπόη εηζήρζε από ηνλ Σζέρν 

ζπγγξαθέα Karel Capek θαη ζηα ηζέρηθα  «robota»  ζεκαίλεη «εξγαζία». Ρνκπόη είλαη κία 

ειεθηξνκεραληθή ή βηνκεραληθή ζπζθεπή πνπ κπνξεί λα εθηειέζεη απηόλνκα ή 

πξνθαζνξηζκέλα θαζήθνληα. πλήζσο ηα ξνκπόη ρξεζηκνπνηνύληαη γηα λα θάλνπλ εξγαζίεο 

πνπ είλαη δύζθνιεο θαη επηθίλδπλεο γηα ηνλ άλζξσπν ή ζηελ απηνκαηνπνηεκέλε παξαγσγή. 

Σα ξνκπόη κπνξνύλ λα έρνπλ δηαθνξεηηθέο κνξθέο θαη θεηκέλνληαη από αλζξσπνεηδή 

(κηκνύληαη ηελ αλζξώπηλε θσλή θαη ηνλ ηξόπν θίλεζεο) έσο βηνρεραληθά ησλ νπνίσλ ε 

κνξθή είλαη αλάινγε ηεο απνζηνιήο ηνπο. Έλα ξνκπόη δηαζέηεη: 

 Αηζζεηήξεο γηα λα κπνξεί λα θπθινθνξήζεη ζην πεξηβάιινλ 

 Γπλαηόηεηεο επεμεξγαζίαο (αληίιεςε, ζπιινγηζκόο) 

 Δπελεξγεηέο (actuators) γηα ηελ εθηέιεζε θάπνηαο εξγαζίαο ζην πεξηβάιινλ 

Δπηπιένλ, ηα ραξαθηεξηζηηθά πνπ ην θάλνπλ λα δηαθέξεη από ηα ππόινηπα ππνινγζηηθά 

ζπζηήκαηα είλαη ηα εμήο: 

 Γπλαηόηεηα επαλαπξνγξακκαηηζκνύ 

 Γπλαηόηεηα κεραληθήο δξάζεο 

 Πξνζαξκνζηηθόηεηα θαη επειημία 

 

 

 

                                                   
6 http://en.wikipedia.org/wiki/Portal:Robotics 

http://en.wikipedia.org/wiki/Portal:Robotics
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Κάπνηεο θαηεγνξίεο ξνκπόη είλαη: 

 Κηλεηά ξνκπόη, π.ρ. απηόλνκα νρήκαηα. 

 Ρνκπόη-ρεηξηζηέο, π.ρ. βηνκεραληθά ξνκπόη. 

 Απην-αλαδηαξζξώζηκα ξνκπόη πνπ πνπ πξνζαξκόδνληαη αλάινγα κε ηελ 

απνζηνιή ηνπο. 

 Ρνκπόη ειεγρόκελα από ηνλ άλζξσπν, π.ρ.εμνπδεηέξσζε εθξεθηηθώλ. 

 Ρνκπόη πνπ απνθαζίδνπλ ζύκθσλα κε ηελ ηερλεηή λνεκνζύλε ηνπο. 

 

Σν 1950 ν ξσζηθήο θαηαγσγήο Ακεξηθαλόο θαζεγεηήο θαη πνιπγξαθόηαηνο ζπγγξαθέαο 

Ιζαάθ Αζίκσθ έγξαςε ην ηζηνξηθό πηά βηβιίν επηζηεκνληθήο θαληαζίαο «Δγώ, ην ξνκπόη».
7
 

Οη ηξεηο ζξπιηθνί λόκνη ηεο ξνκπνηηθήο πνπ πεξηέγξαθε ζ' απηό (θαη απνηέιεζαλ ην 

ππόβαζξν, πάλσ ζην νπνίν βαζίζηεθαλ ζην εμήο ηα βηβιία ηνπ) πξνθάιεζαλ κεγάιε αίζζεζε 

αθόκα θαη ζηνπο επηζηεκνληθνύο θύθινπο, όληαο ην αληίζηνηρν ησλ «Γέθα Δληνιώλ» ζην 

ρώξν ησλ ξνκπόη. 

Απηέο ήηαλ: 

 Έλα ξνκπόη δελ κπνξεί λα βιάςεη έλαλ άλζξσπν νύηε λα ηνλ αθήζεη λα πάζεη θαθό 

 Έλα ξνκπόη πξέπεη λα ππαθνύεη ζηηο δηαηαγέο πνπ ηνπ δίλεη ν άλζξσπνο, εθηόο θη αλ 

απηό πνπ ηνπ δεηάεη έξρεηαη ζε αληίζεζε κε ηνλ πξώην λόκν, θαη 

 Έλα ξνκπόη πξέπεη λα πξνθπιάζζεη ηνλ εαπηό ηνπ, εθηόο θη αλ απηό αληηβαίλεη ζηνλ 

πξώην θαη ην δεύηεξν λόκν... 

 

 

3.2    Δθπαηδεπηηθή ξνκπνηηθή – Educational robotics  
8
 

 

Η εθπαηδεπηηθή ξνκπνηηθή 
9
 είλαη έλαο ξαγδαία αλαπηπζζόκελνο θιάδνο ζε όιεο ηηο βαζκίδεο 

ηεο εθπαίδεπζεο παγθνζκίσο.  Σα εθπαηδεπηηθά ξνκπόη έρνπλ ηα ίδηα ραξαθηεξηζηηθά κε ηα 

βηνκεραληθά ξνκπόη, είλαη ρακειόηεξνπ θόζηνπο θαη είλαη αζθαιέζηεξν λα 

ρξεζηκνπνηεζνύλ από καζεηέο θαη θνηηεηέο.  

Δθπαηδεπηηθή ξνκπνηηθή νλνκάδεηαη ην ππνινγηζηηθό πεξηβάιινλ πνπ επνηειείηαη από έλα ή 

πεξηζζόηεξα ξνκπόη (είηε απηόλνκα είηε ζπλνδεπόκελα από ππνινγηζηή) ην νπνίν 

ελζαξξύλεη ηνπο καζεηέο λα ζθεθηνύλ θαιύηεξα έλα πξόβιεκα, λα ζπλεξγαζηνύλ, βνεζά 

ηνπο εθπαηδεπόκελνπο λα απνθηήζνπλ γλώζεηο, θξηηηθή ζθέςε, εμνηθείσζε κε ηνπο 

                                                   
7 http://technologein.pathfinder.gr/nao-robots/ 
8 http://en.wikipedia.org/wiki/Category:Educational_robots 
9 http://earthlab.uoi.gr/earthlab_files/articles/Educational_Robotics_as_mindtools.pdf 

http://technologein.pathfinder.gr/nao-robots/
http://en.wikipedia.org/wiki/Category:Educational_robots
http://earthlab.uoi.gr/earthlab_files/articles/Educational_Robotics_as_mindtools.pdf
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ππνινγηζηέο. Δπηπιένλ, ηα ξνκπόη πάλε έλα βήκα παξαπέξα θαζώο βγάδνπλ ηνλ καζεηή από 

ηα ζηέλα όξηα ηεο νζόλεο ηνπ ππνινγηζηή ζηνλ πξαγκαηηθό θόζκν. Απηό βνεζά ηνπο καζεηέο 

λα μεπεξλνύλ νπζηαζηηθέο δπζθνιίεο πνπ ζα είραλ αλ δνύιεπαλ κόλν κε έλαλ ππνινγηζηή. 

Πξαθηηθέο εθαξκνγέο ηεο εθπαηδεπηηθήο ξνκπνηηθήο είδακε ζε πξνεγνύκελε παξάγξαθν. 

Η ξνκπνηηθή
10

 αθελόο, είλαη κία δηαζθεδαζηηθή θαη ελδηαθέξνπζα δξαζηεξηόηεηα πνπ δίλεη 

ηε δπλαηόηεηα ζην καζεηή λα εκπιαθεί κε ηε δξάζε, αθεηέξνπ κπνξεί λα ρξεζηκνπνηεζεί ζε 

όιεο ηηο βαζκίδεο εθπαίδεπζεο γηα ηε διδαζκαλία διαθόπυν εννοιών, θπξίσο, από ηηο 

Φπζηθέο Δπηζηήκεο θαη άιια γλσζηηθά αληηθείκελα.([Η8]) 

 

 Φπζηθή (κειέηε ηεο θίλεζεο, κειέηε ηεο επίδξαζεο ηεο ηξηβήο, κειέηε ηεο ζρέζεο 

ησλ δπλάκεσλ, κεηαθνξά ελέξγεηαο θ.α) 

 Μαζεκαηηθά θαη Γεσκεηξία (αλαινγίεο, κέηξεζε απνζηάζεσλ, θαηαλόεζε βαζηθώλ 

γεσκεηξηθώλ ηδηνηήησλ όπσο ε πεξίκεηξνο θ.α) 

 Μεραληθή (θαηαζθεπή, έιεγρνο θαη αμηνιόγεζε κεραληθώλ ιύζεσλ θ.α) 

 Σερλνινγία (ηερλνινγηθόο αιθαβεηηζκόο θ.α) 

 

Η εθπαηδεπηηθή Ρνκπνηηθή ([E1], [E2]) έρεη θεηικέρ επιπηώζειρ εθηόο από ην γλσζηηθό 

ηνκέα θαη ζηο ζςναιζθημαηικό (απηνεθηίκεζε,απηνπεπνίζεζε) θαη κοινυνικό 

(θνηλσληθπνπνίεζε, απνκπζνπνίεζε). Δπηπιένλ, κε ηε βνήζεηα ηεο ξνκπνηηθήο ζηε 

δηδαζθαιία ηνπ ν εθπαηδεπηηθόο κπνξεί λα επηθεληξσζεί ζηελ ανάπηςξη κπίζιμυν 

δεξιοηήηυν ηνπ 21νπ αηώλα ([E3]):  

 

 νκαδηθή εξγαζία 

 επίιπζε πξνβιεκάησλ (αλάιπζε, ζρεδίαζε, πινπνίεζε, δνθηκή θαη πεηξακαηηζκόο, 

αμηνιόγεζε) 

 θαηλνηνκία 

 δηαρείξηζε έξγνπ (δηαρείξηζε ρξόλνπ, θαηαλνκή έξγνπ θαη πόξσλ θ.α) 

 πξνγξακκαηηζκόο 

 δεμηόηεηεο επηθνηλσλίαο 

 πνιύηηκεο λνεηηθέο δεμηόηεηεο (αλαιπηηθή θαη ζπλζεηηθή ζθέςε, δεκηνπξγηθόηεηα, 

θξηηηθήζθέςε) 

θ.ιπ. 

 

                                                   
10http://edurobotics.weebly.com/epsilonkappapialphaiotadeltaepsilonupsilontauiotakappa942-

rhoomicronmupiomicrontauiotakappa942.html 

http://edurobotics.weebly.com/epsilonkappapialphaiotadeltaepsilonupsilontauiotakappa942-rhoomicronmupiomicrontauiotakappa942.html
http://edurobotics.weebly.com/epsilonkappapialphaiotadeltaepsilonupsilontauiotakappa942-rhoomicronmupiomicrontauiotakappa942.html
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αιιά θαη πξνζσπηθώλ ηθαλνηήησλ ([Ξ10]): 

 πλεξγαζία κε άιια παηδηά 

 Γλσζηηθέο δεμηόηεηεο 

 Απηνεθηηκεζε 

 Πλεπκαηηθή αληίιεςε 

 Υσξηθή αληίιεςε 

 

 

Όπσο ζπκπεξαίλνπκε από όια ηα παξαπάλσ, ε ξνκπνηηθή θέξλεη επαλαζηαηηθέο αιιαγέο 

ζηελ εθπαίδεπζε θαη αιιάδεη ξηδηθά ηνλ παξαδνζηαθό ραξαθηήξα ηεο δηδαζθαιίαο: 

 

 Η εθπαηδεπηηθή ξνκπνηηθή ζπλδπάδεη ηε κάζεζε κε ην παηρλίδη θαη έηζη κεηαηξέπεη 

ηελ εθπαίδεπζε ζε κία δηαζθεδαζηηθή δξαζηεξηόηεηα 

 Δκπιέθεη ελεξγά ηνπο καζεηέο ζηε κάζεζή ηνπο κε ηελ επίιπζε απζεληηθώλ 

πξνβιεκάησλ ζπλεξγαδόκελα θαη κε άιια παηδηά ([Ξ6]) 

 Η Δθπαηδεπηηθή ξνκπνηηθή παξέρεη ζηνπο καλζάλνληεο επθαηξίεο επίιπζεο 

πξνβιεκάησλ κε πξνζσπηθό λόεκα γηα ηνπο ίδηνπο κέζσ ρεηξηζκνύ θαη θαηαζθεπήο 

πξαγκαηηθώλ ή ηδεαηώλ αληηθεηκέλσλ.  

 Μπνξεί αθόκα λα αμηνπνηεζεί ζαλ «ζθαισζηά» γηα ηελ θαηάθηεζε ζπλζεηόηεξσλ 

ελλνηώλ  

 ([E6],[Ξ3]) Χο  παηδαγσγηθή πξνζέγγηζε  εγγξάθεηαη  ζην  πιαίζην  ηνπ θιαζηθνύ  

επνηθνδνκηηηζκνύ (constructivism) θαη  εηδηθόηεξα ηνπ θαηαζθεπαζηηθνύ 

επνηθνδνκηζκνύ(constructionism). Η  επνηθνδνκεηηθή (constructivist)  αληίιεςε  γηα  

ην  θαηλόκελν  ηεο  κάζεζεο ππνζηεξίδεη  όηη  ην  καζεζηαθό  πεξηβάιινλ  ζα  

πξέπεη  λα  παξέρεη  απζεληηθέο δξαζηεξηόηεηεο εληαγκέλεο ζε δηαδηθαζίεο επίιπζεο 

αλνηρηώλ πξνβιεκάησλ από ηνλ πξαγκαηηθό  θόζκν,  λα  ελζαξξύλεη  ηελ  έθθξαζε  

θαη  ηελ  πξνζσπηθή  εκπινθή  ζηε καζεζηαθή  δηαδηθαζία θαη λα  ππνζηεξίδεη  ηελ  

θνηλσληθή  αιιειεπίδξαζε.  Δπηπιένλ  ν “θαηαζθεπαζηηθόο”  επνηθνδνκεηηζκόο 

(constructionism)  ππνζηεξίδεη  όηη  νη καζεηεπόκελνη νηθνδνκνύλ πην 

απνηειεζκαηηθά ηε γλώζε όηαλ εκπιέθνληαη ελεξγά ζηε  ζρεδίαζε  θαη  θαηαζθεπή 

(ρεηξσλαθηηθή  θαη  ςεθηαθή) πξαγκαηηθώλ αληηθεηκέλσλ πνπ έρνπλ λόεκα γηα ηνπο 

ίδηνπο είηε απηά είλαη θάζηξα από άκκν, είηε θαηαζθεπέο LEGO θαη πξνγξάκκαηα 

ππνινγηζηώλ (Papert, 1991). 

 

Σέινο, ([Ξ1]) νη δξαζηεξηόηεηεο ηεο εθπαηδεπηηθήο ξνκπνηηθήο κπνξνύλ λα αλαιπζνύλ θαη 

λα ραξαθηεξηζηνύλ από ηα αθόινπζα δύν κνληέια: 

http://archives.ictscenarios.gr/Theories_Mathisis/gnostikes_theories_mathisis.htm
http://archives.ictscenarios.gr/Theories_Mathisis/gnostikes_theories_mathisis.htm
http://archives.ictscenarios.gr/Theories_Mathisis/gnostikes_theories_mathisis.htm
http://archives.ictscenarios.gr/Theories_Mathisis/gnostikes_theories_mathisis.htm
http://archives.ictscenarios.gr/Theories_Mathisis/gnostikes_theories_mathisis.htm
http://archives.ictscenarios.gr/Theories_Mathisis/gnostikes_theories_mathisis.htm
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 Αξρηηεθηνληθή ηθαλνηήησλ ηεζζάξσλ επηπέδσλ κε ηα εμήο επίπεδα: 

 Γςναμικέρ ικανόηηηερ: νη δπλακηθέο ηθαλόηεηεο ζρεηίδνληαη άκεζα κε ην 

θίλεηξν. Οη ηθαλόηεηεο απηέο αληαπνθξίλνληαη ζηελ πξσηνβνπιία, ηε 

ζέιεζε, ηελ επραξίζηεζε θαη ην θίλεηξν ηνπ εθπαηδεπόκελνπ. Άξα, ε 

εθπαηδεπηηθή ξνκπνηηθή κέζα από απηέο ζηνρεύεη ζηε δεκηνπξγία κηαο 

εξγαζίαο κε λόεκα. 

 ηπαηηγικέρ ικανόηηηερ: έρνπλ ακεζε ζρέζε κε ηε γλώζε ησλ 

δπλαηνηήησλ καο. Μέζα από ηελ εθπαηδεπηηθή ξνκπνηηθή ζηόρνο απηώλ ησλ 

ηθαλνηήησλ είλαη ε θνηλσληθνπνίεζε θαη ε επίιπζε πξνβιεκάησλ. 

 Αποπολλαπλαζιαζηικέρ ικανόηηηερ: απηέο νη ηθαλόηεηεο επηηξέπνπλ ζην 

ρξήζηε λα βξεη πιεξνθνξίεο από κόλνο ηνπ θαη λα αλαπηύμεη ζπγθεθξηκέλεο 

ηθαλόηεηεο (δηάβαζκα, αθνή, επηθνηλσλία) 

 ςγκεκπιμένερ ικανόηηηερ: απηέο νη ηθαλόηεηεο αθνξνύλ ζπγθεθξηκέλα 

πεξηερόκελα (ηζηνξία, θπζηθή θιπ.). Μέζα από ηελ εθπαηδεπηηθή ξνκπνηηθή, 

νη ηθαλόηεηεο απηέο ζηνρεύνπλ ζην λα αλαπηύμνπλ ηηο ηθαλόηεηεο ηνπ αηόκνπ 

όζνλ αθνξά ηνλ πξνγξακκαηηζκό θαη ηελ ηερλνινγία. 

 

 Σα έμη καζεζηαθά θαη δηδαθηηθά παξαδείγκαηα. Απηά καο δείρλνπλ δηαθνξεηηθά είδε 

δξαζηεξηνηήησλ κεηαμύ εθπαηδεπηή-εθπαηδεπόκελνπ: 

 Γημιοςπγία: θαηαζθεπαζηηθό θαη πξνγξακκαηηζηηθό θνκκάηη ηνπ ξνκπόη 

 Δξεπεύνηζη: αλαθάιπςε θάπνησλ ελλνηώλ από ηνλ εθπαηδεπόκελν, όπσο ε 

δηαδηθηπαθή βνήζεηα, νη νδεγνί αλαθνξώλ θαη άιια 

 Πειπαμαηιζμόρ ηος μαθηηή: ειεπζεξία ηνπ καζεηή λα πεηξακαηηζηεί κε ην 

ξνκπόη ηόζν ζην θαηαζθεπαζηηθό θνκκάηη όζν θαη ζην πξνγξακκαηηζηηθό 

 Μίμηζη ελεξγεηώλ θαη πξαγκάησλ πνπ έρεη ήδε δεη ν καζεηήο αιινύ. 

 Υποδοσή: ηθαλόηεηα λα ππνδέρεηαη θαινπξναίξεηα λέεο ηδέεο 

 Δξάζκηζη: κέζα από ηελ εθπαηδεπηηθή ξνκπνηηθή θαη ηελ ηθαλόηεηα ησλ 

εθπαηδεπνκέλσλ λα επαλαιάβνπλ δηαδηθαζίεο, εμαζθνύληαη ζε απηό πνπ ηνπο 

ελδηαθέξεη θαη γίλνληαη όιν θαη θαιύηεξνη. 
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3.3    Ρνκπνηηθά ζπζηήκαηα
11

 

 

Ρνκπνηηθό ζύζηεκα νλνκάδεηαη ην κεραληθό ζύζηεκα ην νπνίν αηζζάλεηαη, ζθέθηεηαη θαη 

επελεξγεί, δηόηη έρεη αηζζεηήξεο κε ηε βνήζεηα ησλ νπνίσλ έξρεηαη ζε επαθή κε ην 

πεξηβάιινλ θαη κε ηελ εζσηεξηθή ηνπ θαηάζηαζε. Παξάιιεια, δηαζέηεη ππνινγηζηηθέο 

ηθαλόηεηεο κε ηε βνήζεηα ησλ νπνίσλ απνθαζίδεη γηα δηάθνξεο θαηαζηάζεηο. Οη πην 

δηαδεδνκέλεο θαηεγνξίεο ξνκπνηηθώλ ζπζηεκάησλ είλαη νη παξαθάησ: 

 Βηνκεραληθνί (θιαζζηθνί) ξνκπνηηθνί ρεηξηζηέο (industrial robot manipulators)
12

 

 Δπηδέμηνη ξνκπνηηθνί ρεηξηζηέο (dextrous robots) 

 Απηνθηλνύκελα ξνκπόη – ξνκπόη πξνζθνξάο ππεξεζηώλ (mobile/service robotics) 

 Μηθξν-ξνκπνηηθή (micro-robotics) 

 

3.4    Serious games [E5] 

 

Έλα ζνβαξό παηρλίδη 
13

 (serious game)  είλαη έλα παηρλίδη ζρεδηαζκέλν γηα έλαλ 

ζπγθεθξηκέλν ζθνπό, θαη όρη γηα πιήξε ςπραγσγία. Σν επίζεην «ζνβαξό» αλαθέξεηαη ζε 

πξνηόληα πνπ ρξεζηκνπνηνύληαη από βηνκεραλίεο όπσο ε άκπλα, ε εθπαίδεπζε, ε 

επηζηεκνληθή έξεπλα, ε πγεηνλνκηθή πεξίζαιςε, ε κεραληθή.  

Σα ζνβαξά παηρλίδηα είλαη ζρεδηαζκέλα γηα λα ιύλνπλ έλα πξόβιεκα. Παξ’ όιν πνπ είλαη 

δηαζθεδαζηηθά, ν βαζηθόο ζθνπόο ηνπο είλαη λα εθπαηδεύζνπλ, λα εξεπλήζνπλ ή λα 

δηαθεκίζνπλ. Κάπνηεο θνξέο έλα παηρλίδη κπνξεί λα πξνζθέξεη ηέξςε θαη δηαζθέδαζε κε 

ζθνπό λα θαηνξζώζεη ηελ επηζπκεηή πξόνδν από ηνλ παίθηε. Σα ζνβαξά παηρλίδηα είλαη κία 

θαηεγνξία παηρληδηώλ κε δηαθνξεηηθνύο ζθνπνύο. Απηή ε θαηεγνξία πεξηιακβάλεη 

εθπαηδεπηηθά παηρλίδηα, πνιηηηθά παηρλίδηα θιπ. Απηή ε θαηεγνξία ζνβαξώλ παηρληδηώλ πνπ 

έρεη ζθνπό ηελ εμάζθεζε είλαη γλσζηή σο «εθπαηδεπηηθή-κάζεζε». 

Σα ζνβαξά παηρλίδηα απνηεινύλ ρξήζηκα εξγαιεία γηα:  

 Δηαηξηθή θαηάξηηζε, 

 Δθπαηδεπηηθέο δξάζεηο θαη εθζηξαηείεο επαηζζεηνπνίεζεο, 

 Μάξθεηηλγθ, 

 Γξαζηεξηόηεηεο πξνώζεζεο, 

 Κνηλσληθέο εθζηξαηείεο. 

                                                   
11 http://users.softlab.ece.ntua.gr/~ktzaf/Courses/robotics-II-1-1-intro.pdf 
12 http://www.plant-management.gr/index.php?id=14943 
13 http://en.wikipedia.org/wiki/Serious_game 

http://users.softlab.ece.ntua.gr/~ktzaf/Courses/robotics-II-1-1-intro.pdf
http://www.plant-management.gr/index.php?id=14943
http://en.wikipedia.org/wiki/Serious_game


 

27 

 

Οη ξνκπνηηθέο πιαηθόξκεο θαη ηα παηρλίδηα ζνβαξνύ ζθνπνύ βξίζθνληαη ζην επίθεληξν ηεο 

εθπαηδεπηηθήο ηερλνινγίαο, θαζώο δηαζέηνπλ ραξαθηεξηζηηθά πνπ ηα θάλνπλ νηθεία θαη 

ελδηαθέξνληα, εηδηθά γηα παηδηά πξνζρνιηθήο ειηθίαο. Η αλζξσπόκνξθε εκθάληζε ελόο 

ξνκπόη ζαλ ην Nao θαη ε ηθαλόηεηά ηνπ λα αιιειεπηδξά κε ην παηδί, θάλεη ηα παηδηά λα 

αλαπηύζζνπλ πην ζηελνύο δεζκνύο νηθεηόηεηαο κε ηνξνκπόη απόηη κε άιια παηρλίδηα. 

Παξάιιεια, ηα ειεθηξνληθά παηρλίδηα βξίζθνληαη ζηελ θαζεκεξηλόηεηα ησλ παηδηώλ θαη 

κπνξνύλ λα βνεζήζνπλ ζε καζήκαηα γεληθήο ππνδνκήο, όπσο ε θπζηθή ή ηα καζεκαηηθά έσο 

θνηλσληθά ζέκαηα. Απηό πνπ θάλεη ηα παηρλίδηα ειθπζηηθά είλαη ε θαηάζηαζε ηεο ξνήο, ζηελ 

νπνία ν καζεηήο θπλεγά ηνπο εθπαηδεπηηθνύο ζθνπνύο ρσξίο λα ηνπο αληηιακβάλεηαη ζαλ 

μερσξηζηή δηαδηθαζία.  

 

 

3.5    Θεσξία ηνπ λνπ (Theory of mind) 
14

 

 

([Ξ23]) Θεσξία ηνπ λνπ είλαη ε ηθαλόηεηα λα απνδίδεη θάπνηνο πλεπκαηηθέο θαηαζηάζεηο 

(πεπνηζήζεηο, πξνζέζεηο, επηζπκίεο, γλώζεηο θιπ) γηα ηνλ εαπηό ηνπ θαη ηνπο άιινπο θαη λα 

θαηαλνεί όηη νη άιινη έρνπλ πεπνηζήζεηο, επηζπκίεο θαη πξνζέζεηο πνπ δηαθέξνπλ από ηηο 

δηθέο ηνπ. Αλ θαη ππάξρνπλ θηινζνθηθέο πξνζεγγίζεηο γηα ζέκαηα πνπ ηέζεθαλ ζε ηέηνηεο 

ζπδεηήζεηο, ε ζεσξία ηνπ λνπ είλαη δηαθνξεηηθή από ηε θηινζνθία ηνπ λνπ. 

Η ππόζεζε όηη νη άιινη έρνπλ κπαιό, νλνκάδεηαη ζεσξία ηνπ λνπ, δηόηη θάζε άλζξσπνο 

κπνξεί λα δηαηζζαλζεί ηελ ύπαξμε ηνπ λνπ ηνπ κέζσ ηεο εζσηεξηθήο αλαδήηεζεο θαη θαλείο 

δελ έρεη άκεζε πξόζβαζε ζην κπαιό ηνπ άιινπ. Σππηθά, ζεσξείηαη όηη όινη έρνπλ κπαιό κε 

βάζε ηνλ ακνηβαίν ραξαθηήξα ηεο θνηλσληθήο αιιειεπίδξαζεο, ηε ιεηηνπξγηθή ρξήζε ηεο 

γιώζζαο θαη ηελ θαηαλόεζε ησλ ζπλαηζζεκάησλ θαη ησλ θηλήζεσλ ησλ άιισλ αλζξώπσλ. Η 

ζεσξία ηνπ λνπ καο βνεζά λα απνδώζνπκε ηηο ζθέςεηο, ηηο επηζπκίεο θαη ηηο πξνζέζεηο καο ζε 

ζρέζε κε ηνπο άιινπο, λα πξνβιέςνπκε θαη λα εμεγήζνπκε ηηο πξάμεηο ηνπο θαη λα ζπδεηάκε 

γηα ηηο πξνζέζεηο ηνπο. Γειαδή, βνεζά θάπνηνλ λα θαηαλνήζεη όηη νη λνεηηθέο θαηαζηάζεηο 

κπνξεί λα είλαη ε αηηία άιισλ ζπκπεξηθνξώλ.  

 

 

 

 

 

                                                   
14 http://en.wikipedia.org/wiki/Theory_of_mind 

http://en.wikipedia.org/wiki/Theory_of_mind
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3.6   Θεσξία ξνήο (Flow theory)
15

 

([Ξ22]) Όπσο αλαιύζακε παξαπάλσ, ηα παηρλίδηα ζνβαξνύ ζθνπνύ έρνπλ άκεζν ζθνπό λα 

δώζνπλ γλώζεηο ζηνλ παίθηε κέζα από ηελ επίιπζε πξνβιεκάησλ θαη όρη ηόζν λα ηέξςνπλ 

ηνλ ρξήζηε. Δδώ ινηπόλ ππεηζέξρεηαη ε έλλνηα ηεο ξνήο. 

Ο ςπρνιόγνο Mihaly Csikszentmihalyi νλνκάδεη ξνή ην ζπλαίζζεκα ηεο πιήξνπο θαη 

ελεξγνπνηεκέλεο εζηίαζεο ζε κηα δξαζηεξηόηεηα, κε έλα πςειό επίπεδν απόιαπζεο θαη 

εθπιήξσζεο. Η ζεσξία απηή κπνξεί λα εθαξκνζηεί ζε παηρλίδηα ζνβαξνύ ζθνπνύ, ζε 

βηληενπαηρλίδηα, ζην δηάβαζκα αιιά θαη ζε θάζε δξαζηεξηόηεηα ηεο θαζεκεξηλήο δσήο. 

Σα ζπζηαηηθά κηαο ξνήο πνπ παξάγεη ηε δξαζηεξηόηεηα είλαη: 

 

 Δίκαζηε ζε ζέζε λα επηθεληξσζνύκε ζηε δξαζηεξηόηεηα 

 Η δξαζηεξηόηεηα έρεη ζαθείο ζηόρνπο 

 Θεσξνύκε όηη ειέγρνπκε ηε δξαζηεξηόηεηα 

 Απώιεηα απηνζπλείδεζεο 

 Οη αλεζπρίεο καο εμαθαλίδνληαη 

 Δίκαζηε ζπγθεληξσκέλνη θαη πξνζεισκέλνη 

 Ιζνξξνπνύκε κεηαμύ ηθαλόηεηαο θαη πξόθιεζεο 

 Λαλζαζκέλε αίζζεζε ηνπ ρξόλνπ 

 

Γειαδή, νη πξνθιήζεηο πνπ παξνπζηάδνληαη θαη ε ηθαλόηεηα ηνπ αηόκνπ γηα ηελ επίιπζή 

ηνπο, ζρεδόλ ηαπηίδνληαη θαη πνιιέο θνξέο ην άηνκν θαηνξζώλεη πξάγκαηα γηα ηα νπνία δε 

γλώξηδε όηη είλαη ηθαλό. Δθεί αθξηβώο βαζίδνληαη ηα παηρλίδηα ζνβαξνύ ζθνπνύ. Αλ ην 

παηρλίδη είλαη πνιύ εύθνιν, θαηαιήγεη λα ράλεη ην ελδηαθέξνλ ηνπ ν παίθηεο. Αλ είλαη 

δύζθνιν, ν παίθηεο απνγνεηεύεηαη. Έλα θαιό παηρλίδη πξέπεη λα θξαηά ην ελδηαθέξνλ ηνπ 

παίθηε θαη λα ηνλ δηαηεξεί ζε θαηάζηαζε ξνήο. 

 

 

 

 

 

 

                                                   
15 http://wikipedia.qwika.com/en2el/Flow_(psychology) 

http://wikipedia.qwika.com/en2el/Flow_(psychology)
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3.7    Nao Robot. Γηαηί πξνηηκήζακε απηό ην ξνκπόη; 

([Η6],[Η7]) 

 

Σν ξνκπόη Nao
16

 είλαη έλα απηόλνκν, πξνγξακκαηηδόκελν, κεζαίνπ κεγάζνπο αλζξσπόκνξθν 

ξνκπόη πνπ δεκηνύξγεζε ε Aldebaran ην 2004. Δίλαη δηαζέζηκν ζε παλεπηζηήκηα θαη 

εξγαζηήξηα γηα έξεπλα θαη εθπαηδεπηηθνύο ζθνπνύο θαζώο είλαη θαηάιιειν γηα λα 

αιιειεπηδξάζεη κε ηνλ άλζξσπν θαη κε παηδηά 

 

Σερληθά ραξαθηεξηζηηθά:
17

 

 Ύςνο: 58cm 

 Βάξνο: 4.3 kg 

 Απηνλνκία κπαηαξίαο: 90 ιεπηά 

 Βαζκνί ειεπζεξίαο :25 

 CPU: Intel Atom 1,6 GHz κε ππξήλα πνπ ηξέρεη linux 

 Γίθηπν αηζζεηήξσλ, δύν θάκεξεο 920p ζην κέησπν θαη ζην ζηόκα , 4 κηθξόθσλα, 2 

εθπνκπνύο ππεξύζξσλ, 8 αηζζεηήξεο πίεζεο 

 Πνιιέο ζπζθεπέο επηθνηλσλίαο, όπσο ζύλζεζε θσλήο, Led θσηάθηα, θαη 2 κεγάθσλα 

πςειήο πνηόηεηαο. 

 Ιθαλόηεηα λα ζηέθεηαη, λα θηλείηαη, λα πεξπαηάεη θαη λα αλαγλσξίδεη πξόζσπα, 

θσλέο θαη αληηθείκελα 

 Αλαγλώξηζε εηδηθώλ ζπκβόισλ (Naomarks) γηα ηα νπνία ζα κηιήζνπκε ζηε ζπλέρεηα 

 Πξνγξακκαηίδεηαη ζε C++ θαη ζε Python 

 πλδεζηκόηεηα: ππνζηεξίδεη wifi θαη Ethernet, θαη είλαη ζπκβαηό κε ην πξσηόθνιν 

IEE 802.11g Wi-Fi standard. Δπηπιένλ, επηθνηλσλεί θαη κε άιια Nao κέζσ 

ππεξύζξσλ. 

 Ο θώδηθάο ηνπ είλαη αλνηρηόο γηα όινπο (Open Source). 

 

Πξόζθαηα
18

 ε Aldebaran αλαβάζκηζε ην Nao θαη έηζη ηώξα πιένλ  δεκηνύξγεζε ην ιεγόκελν 

”Nao Next Generation” , ηνλ λέν δηάδνρν ηνπ Nao. Έρεη βειηησκέλεο ηθαλόηεηεο όπσο 

θαιύηεξε θάκεξα θαη άξα θαιύηεξε αλαγλώξηζε, θαιύηεξε άξζξσζε, θαιύηεξν πεξπάηεκα, 

πεξηζζόηεξεο γιώζζεο. 

                                                   
16

 http://en.wikipedia.org/wiki/Nao_(robot) 
17 http://www.aldebaran-robotics.com/en/Discover-NAO/Key-Features/hardware-platform.html 
18http://www.engadget.com/2011/12/10/aldebaran-robotics-announces-nao-next-gen-humanoid-robot-

video/ 

http://en.wikipedia.org/wiki/Nao_(robot)
http://www.aldebaran-robotics.com/en/Discover-NAO/Key-Features/hardware-platform.html
http://www.engadget.com/2011/12/10/aldebaran-robotics-announces-nao-next-gen-humanoid-robot-video/
http://www.engadget.com/2011/12/10/aldebaran-robotics-announces-nao-next-gen-humanoid-robot-video/
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Δηθ.3: Nao Robot 

 

Οη ιόγνη
19

 πνπ καο ώζεζαλ λα δνπιέςνπκε κε ην Nao είλαη νπζηαζηηθνί. Σν Nao επηηξέπεη 

ζηα παηδηά κηθξώλ ειηθηώλ θαη ζηνπο ρξήζηεο ηνπ γεληθόηεξα λα εμνηθεησζνύλ κε ηα ξνκπόη 

θαη ηηο ιεηηνπξγίεο ηνπο θαζώο είλαη ηθαλό λα αιιειεπηδξάζεη πνιύ εύθνια κε ηνπο ρξήζηεο 

θαη είλαη θηιηθό ιόγσ ηεο αλζξώπηλεο κνξθήο ηνπ. Παξάιιεια, ε εθκάζεζε γίλεηαη πην 

δσληαλή θαη δηαζθεδαζηηθή γηα όιεο ηηο ειηθίεο αθνύ κπνξνύλ νη ίδηνη νη καζεηέο λα 

πεηξακαηηζηνύλ κόλνη καδί ηνπ. Δπηπιένλ, νη ηξόπνη αιιειεπίδξαζεο ηνπ αλζξώπνπ κε ην 

ξνκπόη είλαη αξθεηά απινί θαη θαηαλνεηνί θαη δελ απαηηνύλ γλώζεηο πξνγξακκαηηζκνύ ή 

ηερλνινγίαο όπσο ν αηζζεηήξαο αθήο ηνπ θεθαιηνύ, ε αλαγλώξηζε θσλήο θαη ε αλαγλώξηζε 

ησλ Naomarks όπσο ζα δνύκε παξαθάησ. 

 

 

3.8    Arduino 
20

  
21

 

 

Σν Arduino είλαη κηα ππνινγηζηηθή πιαηθόξκα βαζηζκέλε ζε κηα απιή κεηξηθή πιαθέηα κε 

ελζσκαησκέλν κηθξνειεγθηή θαη εηζόδνπο/εμόδνπο, θαη ε νπνία κπνξεί λα πξνγξακκαηηζηεί 

κε ηε γιώζζα Wiring (νπζηαζηηθά πξόθεηηαη γηα ηε C++ κε θάπνηεο κεηαηξνπέο). Σν Arduino 

κπνξεί λα ρξεζηκνπνηεζεί γηα ηελ αλάπηπμε αλεμάξηεησλδηαδξαζηηθώλ αληηθεηκέλσλ αιιά 

                                                   
19 http://www.aldebaran-robotics.com/en/Solutions/For-Education/introduction.html 
20 http://arduino.cc/ 
21 http://el.wikipedia.org/wiki/Arduino 

http://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%A5%CF%80%CE%BF%CE%BB%CE%BF%CE%B3%CE%B9%CF%83%CF%84%CE%B9%CE%BA%CE%AE_%CF%80%CE%BB%CE%B1%CF%84%CF%86%CF%8C%CF%81%CE%BC%CE%B1&action=edit&redlink=1
http://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9C%CE%B7%CF%84%CF%81%CE%B9%CE%BA%CE%AE_%CF%80%CE%BB%CE%B1%CE%BA%CE%AD%CF%84%CE%B1
http://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9C%CE%B9%CE%BA%CF%81%CE%BF%CE%B5%CE%BB%CE%B5%CE%B3%CE%BA%CF%84%CE%AE%CF%82
http://el.wikipedia.org/wiki/%CE%93%CE%BB%CF%8E%CF%83%CF%83%CE%B1_%CF%80%CF%81%CE%BF%CE%B3%CF%81%CE%B1%CE%BC%CE%BC%CE%B1%CF%84%CE%B9%CF%83%CE%BC%CE%BF%CF%8D
http://el.wikipedia.org/wiki/C%2B%2B
http://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%94%CE%B9%CE%B1%CE%B4%CF%81%CE%B1%CF%83%CF%84%CE%B9%CE%BA%CF%8C_%CE%B1%CE%BD%CF%84%CE%B9%CE%BA%CE%B5%CE%AF%CE%BC%CE%B5%CE%BD%CE%BF&action=edit&redlink=1
http://www.aldebaran-robotics.com/en/Solutions/For-Education/introduction.html
http://arduino.cc/
http://el.wikipedia.org/wiki/Arduino
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θαη λα ζπλδεζεί κε ππνινγηζηή κέζσ πξνγξακκάησλ ζε Processing, Max/MSP, Pure Data, 

SuperCollider. Οη πεξηζζόηεξεο εθδόζεηο ηνπ Arduino κπνξνύλ λα αγνξαζηνύλ πξν-

ζπλαξκνινγεκέλεο· ην δηάγξακκα θαη πιεξνθνξίεο γηα ην πιηθό είλαη ειεύζεξα δηαζέζηκα 

γηα απηνύο πνπ ζέινπλ λα ζπλαξκνινγήζνπλ ην Arduino κόλνη ηνπο. Μία πλακέτα Arduino 

αποτελείται από ένα μικροελεγκτή Atmel AVR (ATmega328 θαη ATmega168 ζηηο λεόηεξεο 

εθδόζεηο, ATmega8 ζηηο παιαηόηεξεο) θαη ζπκπιεξσκαηηθά εμαξηήκαηα γηα ηελ 

δηεπθόιπλζε ηνπ ρξήζηε ζηνλ πξνγξακκαηηζκό θαη ηελ ελζσκάησζε ηνπ ζε άιια 

θπθιώκαηα. Δκείο ζα ρξεζηκνπνηήζνπκε ην Arduino Duemilanove ζε κία από ηηο απνζηνιέο 

καο. 

 

 

 

Δηθ.4: Arduino Duemilanove 

 

3.9    Gostai Suite
22

 

 

Σν Gostai Suite είλαη κία πνιύ ρξήζηκε ζνπίηα γηα λα πξνγξακκαηίζνπκε έλα ξνκπόη 

ζρεδηάδνληαο βαζηθά έλα δηάγξακκα θαηαζηάζεσλ θαη γξάθνληαο ιηγόηεξν θώδηθα. Απηό 

θαζηζηά ην Gostai ηδηαίηεξα θηιηθό ζηνλ πξνγξακκαηηζηή θαζώο ηνλ δηεπθνιύλεη ζε όηη 

αθνξά ηε ξνή ηνπ ζελαξίνπ. Σν Gostai Studio πεξηιακβάλεη έλαλ editor πνπ ζα 

ρξεζηκνπνηήζνπκε γηα λα πξνγξακκαηίζνπκε ην ξνκπόη καο θαη λα αιιειεπηδξάζνπκε κε ην 

Nao. πγθεθξηκέλα, κέζσ απηνύ ηνπ πξνγξάκκαηνο κπνξνύκε λα δεκηνπξγήζνπκε εκείο ηα 

δηαγξάκκαηα θαηάζηαζεσλ αλάινγα κε ην ηη πεξηκέλνπκε λα θάλεη ην ξνκπόη καο θαη ην 

Gostai λα παξάγεη ηνλ θώδηθα πνπ ζα «δηαβάζεη» ην Nao. Σν πξόγξακκα απηό είλαη 

ζρεδηαζκέλν πάλσ ζηελ πιαηθόξκα Urbi κε ηε βνήζεηα ηεο νπνίαο ειέγρνπκε ξνκπνηηθά 

                                                   
22 http://www.gostai.com/products/studio/ 

http://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%A0%CE%BB%CE%B1%CE%BA%CE%AD%CF%84%CE%B1&action=edit&redlink=1
http://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9C%CE%B9%CE%BA%CF%81%CE%BF%CE%B5%CE%BB%CE%B5%CE%B3%CE%BA%CF%84%CE%AE%CF%82
http://www.gostai.com/products/studio/
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ζπζηήκαηα. Η γιώζζα πξνγξακκαηηζκνύ πνπ ρξεζηκνπνηνύκε εκείο γηα λα νξίζνπκε ηη ζα 

θάλεη ην ξνκπόη ζε θάζε θαηάζηαζε νλνκάδεηαη Urbiscript θαη έρεη πνιιέο νκνηόηεηεο κε ηε 

C.  

 

 

3.10    Choregraphe
23

 

 

Σν Choregraphe είλαη ην ινγηζκηθό πνπ επηηξέπεη ζηνπο ρξήζηεο ηνπ Nao λα δώζνπλ ζην 

ξνκπόη εληνιέο θίλεζεο θαη λα αιιειεπηδξάζνπλ κε απηό εύθνια. Υξεζηκνπνηώληαο ηηο 

δπλαηόηεηέο ηνπ κπνξνύκε λα πξνγξακκαηίζνπκε ην Nao ρσξίο λα κπνύκε ζηε δηαδηθαζία 

ζύληαμεο θώδηθα. Δίλαη δηαζέζηκν θαη κπνξνύκε λα ην «θαηεβάζνπκε» από ηελ ηζηνζειίδα 

ηεο θαηαζθεπάζηξηαο εηαηξείαο Aldebaran. Η έθδνζε πνπ ρξεζηκνπνηήζακε εκείο είλαη ε 

1.12.0.62. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                                                   
23 http://www.aldebaran-robotics.com/en/Discover-NAO/Software/choregraphe.html 

http://www.aldebaran-robotics.com/en/Discover-NAO/Software/choregraphe.html
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4   Αναλςηική πεπιγπαθή ζεναπίος 

 

4.1    ελάξην 

 

Όπσο αλαθέξακε θαη παξαπάλσ ζθνπόο ηεο εξγαζίαο είλαη ε εθκάζεζε απιώλ αξηζκεηηθώλ 

ελλνηώλ ζε παηδηά πξνζρνιηθήο θαη πξώηεο ζρνιηθήο ειηθίαο κε ηε βνήζεηα ηεο ξνκπνηηθήο 

πιαηθόξκαο Nao θαη θπζηθά κε ηελ παξνπζία δαζθάινπ. 

Η ηδέα ηνπ ζελαξίνπ είλαη ε εμήο: 

Ο ρξήζηεο βξίζθεηαη αληηκέησπνο κε ηέζζεξηο δνθηκαζίεο ηηο νπνίεο θαη πξέπεη λα θέξεη εηο 

πέξαο επηηπρώο. Ξεθηλά έρνληαο ζηα ρέξηα ηνπ 2 επξώ θαη πξέπεη λα αγνξάζεη κπνγηεο πνπ 

θνζηίδνπλ 10 επξώ. ε θάζε απνζηνιή ζα πξέπεη λα ππνινγίδεη πόζα ρξήκαηα ρξεηάδεηαη 

αθόκε γηα λα απνθηήζεη ηηο κπνγηέο θαη λα απαληήζεη αλάινγα κε ηνλ ηξόπν πνπ ηνπ 

ππνδεηθλύεη ην ξνκπόη. Να δηεπθξηλήζνπκε όηη ην ξνκπόη ζα κηιάεη ειιεληθά, ώζηε λα είλαη 

θαηαλνεηό από ρξήζηεο ηόζν κηθξήο ειηθίαο. ε πεξίπησζε πνπ απαληήζεη ζσζηά, θεξδίδεη 

θάπνηα επξώ (αλάινγα ηελ απνζηνιή) θαη κπνξεί λα πεξάζεη ζην επόκελν επίπεδν. ε 

πεξίπησζε όκσο πνπ απαληήζεη ιάζνο, πξέπεη λα εθηειέζεη μαλά ηε δνθηκαζία κέρξη λα 

δώζεη ηε ζσζηή απάληεζε. ην ηέινο ησλ δνθηκαζηώλ ην παηδί ζα έρεη απνθηήζεη ηα 10 

επξώ, θαη ην Nao ζα ηνπ δεηάεη λα ηα δείμεη έλα πξνο έλα γηα λα νινθιεξσζεί ε δηαδηθαζία. 
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4.2  Απνζηνιέο 

 

Δπεξηγήζειρ - Παπαδοσέρ: 

 ε θάζε επηηπρία ην Nao ιέεη «Μπξάβν θέξδηζεο «ρ» επξώ» θαη αλαβνζβήλνπλ ηα 

Led ζηα κάηηα ηνπ. ε θάζε απνηπρία ιέεη «Λάζνο απάληεζε, ρξεηάδεζαη 

πεξηζζόηεξα/ιηγόηεξα ρξήκαηα» θαη θνθθηλίδνπλ ηα κάηηα ηνπ.  

 Σα λνκίζκαηα έρνπλ αμία 1,2 θαη 3 επξώ θαη έρνπλ δηάκεηξν 8-9 εθαηνζηά 

 Δπίζεο, ζηε θσλεηηθή αλαγλώξηζε ην ξνκπόη θαηαλνεί θαη αλαγλσξίδεη κόλν ηα 

Αγγιηθά. 

 Σα κπαιάθηα πξέπεη λα ηα δίλεη ην παηδί έλα-έλα, όπσο θαη ηα Naomarks. 

 Όζα πξέπεη λα δείμεη ην παηδί ζην ξνκπόη πξέπεη λα είλαη ζε ζεκείν πνπ λα ηα βιέπεη 

ην ξνκπόη. Απηό ην εμαζθαιίδνπκε κε ηε βνήζεηα ηνπ πξνγξάκκαηνο Monitor πνπ 

θαηεβάζακε καδί κε ην Choregraphe από ην site ηεο Aldebaran. 

 

 

1
ε
 απνζηνιή 

Σν παηδί έρεη ζηα ρέξηα ηνπ ήδε 2 επξώ. ηελ πξώηε δνθηκαζία εξσηάηαη από ην Nao πόζα 

ρξήκαηα ρξεηάδεηαη γηα λα αγνξάζεη ηα κνιύβηα. Απηό πνπ πξέπεη λα θάλεη είλαη λα 

ππνινγίζεη ηε δηαθνξά 10-2=8 θαη λα θηππήζεη ηνλ κεζαίν αηζζεηήξα πνπ έρεη ζην θεθάιη 

ηνπ ην Nao 8 θνξέο. ε θάζε επαλάιεςε ην ξνκπόη θαζνδεγεί ην παηδί ιέγνληάο ηνπ πόηε λα 

θηππήζεη ώζηε λα κπνξεί λα θαηακεηξήζεη ζσζηά ηα ρηππήκαηα. Αλ απαληήζεη ζσζηά ην 

παηδί  ηόηε επηβξαβεύεηαη παίξλνληαο 2 επξώ, αλ απαληήζεη ιάζνο επαλαιακβάλεη ηελ 

απνζηνιή. 

 

 

2
ε
 απνζηνιή 

Σώξα ην παηδί έρεη ζηα ρέξηα ηνπ έρεη 4 επξώ. Σν Nao ηνπ δεηά λα πεη θνληά ζην αθνπζηηθό 

πόζα επξώ ηνπ ιείπνπλ. Ο ππνινγηζκόο πνπ πξέπεη λα θάλεη είλαη 10-4=6 Αλ ην παηδί 

απαληήζεη «six» ηόηε θεξδίδεη 3 επξώ αιιηώο επαλαιακβάλεη ηελ απνζηνιή.  

 

 

3
ε
 απνζηνιή 

Σώξα ην παηδί έρεη ζηα ρέξηα ηνπ έρεη 7 επξώ. Σν Nao δεηά λα ηνπ δείμεη ηόζα θόθθηλα 

κπαιάθηα όζα ηα επξώ πνπ ηνπ ιείπνπλ. Η πξάμε πνπ πξέπεη λα θάλεη ζην κπαιό ην παηδί 
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είλαη 10-7=3. Αλ ηνπ δείμεη 3 κπαιάθηα θεξδίδεη 2 επξώ θαη ζπλερίδεη, αιιηώο επαλαιακβάλεη 

ηελ απνζηνιή. Δδώ πξέπεη λα ηνλίζνπκε όηη ηα κπαιάθηα πξέπεη λα ηα δείμεη έλα πξνο έλα 

ζηελ θάκεξα, θαζώο ην ξνκπόη όηαλ βιέπεη πεξηζζόηεξεο από κία θόθθηλεο κπαιεο 

ζπγθξαηεί κόλν ηε κεγαιύηεξε. 

 

 

4
ε
 απνζηνιή 

Η απνζηνιή απηή πεξηιακβάλεη ηελ πιαηθόξκα Arduino θαζώο θαη ηξία θνπηάθηα πνπ 

πεξηέρνπλ θαη γξάθνπλ απέμσ 1,2 θαη 3 επξώ αληίζηνηρα. Σώξα ην παηδί έρεη ζηα ρέξηα ηνπ 

έρεη 9 επξώ. Κάλνληαο ηελ αθαίξεζε 10-9=1 πξεπεη λα δηαιέμεη ην ζσζηό θνπηί πνπ 

αλαγξάθεη 1 επξώ. Αλ αλνημεη ην θνπηί κε ην 1 επξώ, έλα πξάζηλν Led ζα αλάςεη ζην 

Arduino θαη ην ξνκπόη ζα δώζεη ζην παηδί ην ηειεπηαίν επξώ. Αλ όρη, επαλαιακβάλεη ηελ 

απνζηνιή. 

 

 

ηάδην επηβεβαίσζεο 

Δδώ πιένλ ην παηδί έρεη όια ηα λνκίζκαηα. Σν κόλν πνπ κέλεη είλαη λα ηα δείμεη ζην Nao έλα 

πξνο έλα γηα λα πάξεη ηηο κπνγηέο. Μόιηο ην Nao κεηξήζεη ηελ αμία ησλ λνκηζκάησλ ζεθώλεη 

ηα ρέξηα θαη ηνπ δίλεη ηηο κπνγηέο. 

 

Όιεο νη απνζηνιέο ζα πεξηγξαθνύλ παξαθάησ αλαιπηηθά κε ηνλ θώδηθα πνπ 

ρξεζηκνπνηήζακε θαζώο θαη όιεο νη ιεπηνκέξεηο πνπ αθνξνύλ ηα λνκίζκαηα, ηα θόθθηλα 

κπαιάθηα θαη ην Arduino. 
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4.3    Γηάγξακκα θαηαζηάζεσλ 

 

Αθνινπζεί ην δηάγξακκα θαηαζηάζεσλ γηα ηηο απνζηνιέο πνπ αλαθέξακε παξαπάλσ. 

 

Δηθ.5: Γηάγξακκα θαηαζηάζεσλ όισλ ησλ απνζηνιώλ 

 

Ανάλςζη ηυν κόμβυν 

 

 Αξρή: είλαη ν αξρηθόο θόκβνο, δελ έρεη θάπνηα ιεηηνπξγία 

 Πξώηνο θόκβνο: αλαθνηλώλεη πόζα επξώ θνζηίδνπλ νη κπνγηέο 

 1
ε
 απνζηνιή: ε απνζηνιή κε ηνλ αηζζεηήξα 

 2
ε
 απνζηνιή: ε απνζηνιή κε ηελ αλαγλώξηζε θσλήο 

 3
ε
 απνζηνιή: ε απνζηνιή κε ηα θόθθηλα κπαιάθηα 

 4
ε
 απνζηνιή: ε απνζηνιή κε ην Arduino 

 Δπηβεβαίσζε: ε επίδεημε όισλ ησλ λνκηζκάησλ θαη ε ηειηθή επηβξάβεπζε 

 Οη θόθθηλνη θόκβνη είλαη βνεζεηηθνί θαη κεηαβαίλνπκε εθεί κόλν ζε πεξίπησζε 

ιάζνπο. Γειαδή, δελ εθηειείηαη θάπνην θνκκάηη θώδηθα ζε απηνύο, απιώο είλαη έλαο 

ηξόπνο γηα λα επηζηξέςνπκε θαη πάιη ζηνλ θόκβν πνπ πεξηέρεη ηελ απνζηνιή ζηελ 

νπνία απνηύρακε. 
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5             Υλοποίηζη ζεναπίος 

 

 

ε απηό ην θεθάιαην ζα παξνπζηάζνπκε ηε δηαδηθαζία πινπνίεζεο ηνπ ζελαξίνπ κε ηε 

βνήζεηα ηνπ Gostai Studio. Δίλαη ην πην ζεκαληηθό θνκκάηη ηεο δηπισκαηηθήο εξγαζίαο 

θαζώο ζα παξαζέζνπκε ην δηάγξακκα θαηαζηάζεσλ όπσο ην θηηάμακε εθεί, ηνλ θώδηθα πνπ 

ζπλνδεύεη ηνλ θάζε θόκβν θαζώο θαη ηνλ ηξόπν πνπ ζπλδεζήθακε κε ην ξνκπόη γηα λα 

εθηειέζνπκε ην ζελάξην. 

 

 

5.1    πλδεζε ηνπ Gostai κε ην Nao 

 

Αθνύ έρνπκε νξίζεη ζαθώο ην ζελάξην θαη ην ηη πξέπεη λα θάλεη ην ξνκπόη καο ζε θάζε 

απνζηνιή, είλαη ώξα λα ζπλδέζνπκε ην Nao κε ηελ θνζλόια ηνπ Gostai όπνπ γξάθνπκε ηνλ 

θώδηθά καο θαη θηηάρλνπκε ην δηάγξακκα θαηαζηάζεσλ. Βαζηθή πξνύπόζεζε είλαη λα 

«θαηεβάζνπκε» από ηελ ηζηνζειίδα ηνπ Gostai ην Gostai Suite θαη λα ην εγθαηαζηήζνπκε 

ζηνλ ππνινγηζηή καο. Δπίζεο, πξέπεη λα έρνπκε εγθαηαζηήζεη ηελ Urbi όπσο πξναλαθέξακε 

θαη λα ζπλδεζνύκε ελζύξκαηα (θαηά πξνηίκεζε) κε ηνλ εμππεξεηεηή (server) ηνπ δηθηύνπ 

καο. ηε ζπλέρεηα, ζέηνπκε ζε ιεηηνπξγία ην Nao. Μόιηο νινθιεξσζεί ε εθθίλεζε (boot), κε 

έλα θαιώδην Ethernet ζπλδένπκε ην ξνκπόη (έρεη εηδηθή ππνδνρή ζην πίζσ κέξνο ηνπ 

θεθαιηνύ ηνπ) κε ηνλ εμππεξεηεηή επίζεο. Έηζη, ζα «επηθνηλσλνύλ» κέζσ ηνπ ηνπηθνύ 

δηθηύνπ. Σέινο, ζην Gostai Studio δειώλνπκε ηελ IP ηνπ Nao θαη ηελ ζύξα κέζσ ηεο νπνίαο 

ζα επηθνηλσλνύκε (π.ρ. 147.102.11.192:54000) θαη ζπλδεόκαζηε κε ην ξνκπόη. Σώξα, 

είκαζηε έηνηκνη λα ζηείινπκε ηνλ θώδηθά καο ζην Nao. 
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5.2    ύλδεζε κε ην Choregraphe 

 

Γηα λα ζπλδεζνύκε κε ην ξνκπόη κέζσ ηνπ Choregraphe αθνινπζνύκε παξόκνηα δηαδηθαζία. 

Αθνύ έρνπκε ζπλδέζεη θαη ην ξνκπόη θαη ηνλ ππνινγηζηή κε ηνλ εμππεξεηεηή, επηιέγνπκε 

από ηε ιίζηα ζπλδέζεσλ ηνπ Choregraphe ην Nao πνπ έρνπκε ζπλδέζεη (όρη θάπνην εηθνληθό 

Nao). Όηαλ ζπλδεζεί, ζα εκθαληζηεί ζηα δεμηά ε κνξθή ηνπ Nao θαη κπνξνύκε πιένλ λα 

ειέγμνπκε ην ξνκπόη ζε όηη αθνξά ηηο θηλήζεηο ηνπ, ηε ζηάζε ηνπ, θαζώο επίζεο θαη λα ην 

δηδάμνπκε λα αλαγλσξίδεη θσλέο, αληηθείκελα θαη πξόζσπα. Σν Choregraphe καο θάλεθε 

ηδηαίηεξα ρξήζηκν ζε ζεκεία ηνπ θώδηθα πνπ ζέιακε λα ειέγμνπκε αλ θηλνύκε ηα ζσζηά 

κέιε ηνπ ζώκαηνο ηνπ ξνκπόη θαη λα νξίζνπκε ζε ηη ζέζε ζέινπκε λα είλαη. Αθνινπζεί έλα 

ζηηγκηόηππν αιιαγήο ζέζεο ηνπ Nao κέζσ ηνπ Choregraphe. 

 

 

Δηθ.6: Σν Choregraphe όηαλ έρεη ζπλδεζεί κε ην Nao 

 

 

5.3     Τινπνίεζε απνζηνιώλ 

 

Δίλαη ώξα ινηπόλ λα γίλνπκε αθξηβείο ζηηο πεξηγξαθέο καο. Γειαδή, λα παξαζέζνπκε ην 

ηειηθό δηάγξακκα θαηαζηάζεσλ όπσο απηό απεηθνλίδεηαη  ζην Gostai Studio θαη ηνλ θώδηθα 

πνπ γξάςακε ζε θάζε θόκβν. Παξάιιεια, ζα εμεγνύκε αλαιπηηθά ηη θάλνπκε ζε θάζε βήκα 
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θαη κέζα ζηνλ θώδηθα ζα πξνζζέζνπκε επεμεγεκαηηθά ζρόιηα. Δπίζεο, ζα εμεγήζνπκε πώο 

ιεηηνπξγεί ε αλαγλώξηζε ησλ Naomarks, ησλ θόθθηθσλ ζθαηξώλ, ηνπ Arduino, θαη ην πώο 

αλαθεξόκαζηε ζηα δηάθνξα κέιε ηνπ ξνκπόη. Γεληθά, ζα μεθαζαξίζνπκε θάζε δπζλόεην 

ζεκείν ηεο δηαδηθαζίαο πινπνίεζεο. 

 

 

5.3.1    Γεκηνπξγία Urbigraph 

 

Σν δηάγξακκα θαηαζηάζεσλ ζην Gostai νλνκάδεηαη Urbigraph θαη έρεη ηελ παξαθάησ κνξθή: 

 

Δηθ.7: Σν δηάγξακκα θαηαζηάζεσλ όπσο απεηθνλίδεηαη ζην Gostai Studio 

 

Παξαηεξνύκε όηη ζην πάλσ θεληξηθό κέξνο ηεο κπάξαο έρνπκε γξάςεη ηελ IP ηνπ Nao θαζώο 

θαη ηε ζύξα επηθνηλσλίαο. ην αξηζηεξό κεγάιν παξάζπξν έρνπκε ην δηάγξακκα 

θαηαζηάζεσλ ην νπνίν έρεη ηελ ίδηα κνξθή κε απηό πνπ ζρεδηάζακε ζε ζεσξεηηθό επίπεδν 

πξηλ ηελ πινπνίεζε ηνπ ζελαξίνπ. ηε δεμηά ζηήιε γξάθνπκε ηνλ θώδηθα πνπ ζα εθηειεζηεί 

ζηνλ θάζε θόκβν. Σν πάλσ κέξνο είλαη ν θώδηθαο πνπ εθηειείηαη πξηλ κπνύκε ζηνλ θόκβν 

θαη ζπλήζσο εθεί δειώλνπκε ηνπηθέο θαη θαζνιηθέο κεηαβιεηέο. ην ππόινηπν θνκκάηη 

αθνινπζεί ν ππόινηπνο θώδηθαο πνπ ζα εθηειεζηεί κόιηο κπεη ζηνλ θόκβν. 
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5.3.2    Αλαιπηηθή παξνπζίαζε πινπνίεζεο 

 

Κόκβνο «Start» 

Δίλαη ν πξώηνο θόκβνο ηνπ δηαγξάκκαηνο θαηαζηάζεσλ. ε απηόλ δελ εθηειείηαη θάπνηα 

δηεξγαζία θαη δελ γξάθνπκε θώδηθα θαζώο είλαη ν πξώηνο θόκβνο πνπ ζεκαηνδνηεί ηελ 

εθθίλεζε ηνπ ζελαξίνπ. Ακέζσο κεηαβαίλνπκε ζηνλ επόκελν. 

 

 

Κόκβνο «Πξώην ζηάδην» 

Δίλαη νπζηαζηηθά ν πξώηνο θόκβνο πνπ μεθηλά λα «ηξέρεη» ην ζελάξην. Δδώ δειώλνπκε ηηο 

θαζνιηθέο κεηαβιεηέο ζην ζεκείν πξηλ κπνύκε ζηνλ θόκβν θαη ζην θπξίσο κέξνο ην ξνκπόη 

αλαθνηλώλεη ζην παηδί πόζν ζηνηρίδνπλ νη κπνγηέο πνπ πξέπεη λα αγνξάζεη. Η αλαθνίλσζε 

γίλεηαη κε ρξήζε ηεο ζύλζεζεο θσλήο ηνπ Nao όπσο ζα εμεγήζνπκε παξαθάησ. Αθνινπζεί ν 

θώδηθαο. 

 

Κώδηθαο θόκβνπ 

 

//Code executed before entering the node 

//dilosi global metavliton 

if (!rootNode.hasLocalSlot("myVar1")) var rootNode.myVar1=0; 

if (!rootNode.hasLocalSlot("myVar2")) var rootNode.myVar2=0; 

if (!rootNode.hasLocalSlot("myVar3")) var rootNode.myVar3=0; 

if (!rootNode.hasLocalSlot("myPrice")) var rootNode.myPrice=0; 

if (!rootNode.hasLocalSlot("myName")) var rootNode.myName=0; 

if (!rootNode.hasSlot("myVarTemp4")) var rootNode.myVarTemp4=2; 

if (!rootNode.hasSlot("myVarTemp3")) var rootNode.myVarTemp3=2; 

if (!rootNode.hasSlot("myVarTemp2")) var rootNode.myVarTemp2=2; 

if (!rootNode.hasSlot("myVarTemp1")) var rootNode.myVarTemp1=2; 

 

//Main code 

//Anakoinwsi tis aksias 
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ALLeds.fadeRGB("FaceLeds", 0x0000FF, 3); //eye colour=blue 

tts.say("ta molivia kostyzun, deka euro "); 

sleep(3s); 

 

 

 Πώο παξάγνπκε ειιεληθέο ιέμεηο; 

Δδώ ζα ήηαλ ρξήζηκν λα εμεγήζνπκε πώο παξάγνπκε πξνηάζεηο ζηα ειιεληθά. 

Όπσο γλσξίδνπκε από ην API ηνπ Nao, νη κόλεο γιώζζεο πνπ κπνξεί λα «κηιήζεη» ην ξνκπόη 

καο είλαη αγγιηθά θαη γαιιηθά. Απηό πνπ θάλακε εκείο είλαη λα ρξεζηκνπνηήζνπκε ην 

ιαηηληθό αιθάβεην θαη λα «θαηαζθεπάζνπκε» ηηο ειιεληθέο ιέμεηο πνπ ζέινπκε, όζν είλαη 

δπλαηόλ. 

Η εληνιή ηεο Urbi  “tts.say(“ ”)”  ρξεζηκνπνηείηαη γηα λα κεηαηξέςεη ην θείκελν πνπ 

γξάθνπκε κέζα ζηα εηζαγσγηθά ζε θσλή (TextToSpeech). Δκείο ινηπόλ πνπ ζέινπκε λα 

παξάγνπκε ειιεληθέο ζπιιαβέο, ιέμεηο θαη πξνηάζεηο, ρξεζηκνπνηνύκε απηήλ ηελ εληνιή ζε 

ζπλδπαζκό κε ην ιαηηληθό αιθάβεην γηα λα ζπλζέζνπκε ζπιιαβέο θαη ζηε ζπλέρεηα ιέμεηο. 

 

Παξάδεηγκα: 

Αλ ζέινπκε λα πεη «Γεηα ζνπ εηκαη ν Nao» πξέπεη λα γξάςνπκε  

tts.say("Gia sou, ime o Nao"); 

Απηό βέβεηα δελ είρε άξηην απνηέιεζκα θαζώο θάπνηεο ιέμεηο δελ είλαη εύερεο, αιιά ήηαλ ν 

κόλνο ηξόπνο λα θάλνπκε ην ξνκπόη λα κηιήζεη ηελ ειιεληθή γιώζζα. Η ρξήζε 

ερνγξαθεκέλσλ αξρείσλ δπζηπρώο δελ ήηαλ ιεηηνπξγηθή. 

 

 

Κόκβνο «Sensor Touch» 

Μόιηο θηάζακε ζηελ πξώηε καο απνζηνιή. Δδώ ζα δεηήζεη ην ξνκπόη από ην παηδί λα 

αγγίμεη ηνλ κεζαίν αηζζεηήξα ηνπ θεθαιηνύ ηνπ ηόζεο θνξέο όζα ηα επξώ πνπ ηνπ ιείπνπλ 

γηα λα αγνξάζεη ηηο κπνγηέο. Αλ αγγίμεη 8 θνξέο ε απάληεζε επηβξαβαεύεηαη κε 2 επξώ θαη 

κεηαβαίλεη ζηνλ επόκελν θόκβν κέζσ ηνπ βέινπο επηηπρίαο. Αιιηώο κεηαβαίλεη ζηνλ θόκβν 

«wrong1» (βι.παξαθάησ) θαη επαλέξρεηαη ζηνλ ίδην θόκβν γηα λα εθηειέζεη μαλά ηελ 

απνζηνιή. ε θάζε επηηπρία ην Nao ζεθώλεη ηα ρέξηα ςειά, επηβξαβεύεη ηνλ παίθηε θαη 

αλαβνζβήλνπλ ηα Led ζηα κάηηα ηνπ. ε θάζε απνηπρία θνθθηλίδνπλ ηα κάηηα ηνπ θαη ιέεη 

ζην παηδί λα πξνπαζήζεη μαλά. Αθνινπζεί ν θώδηθαο 
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Κώδηθαο θόκβνπ 

 

//Code executed before entering the node 

//local variable counting the “hits” of the sensor 

if (!this.hasSlot("metavliti")) var this.metavliti=0; 

//transfer variable (μεταβλητη μεταβαςεων) 

rootNode.myVarTemp4=2; 

this.metavliti=0; 

 

//Main code 

tts.say("Aggyksei toe meseio eisthitira toseis for s, osa tah euro 

pou sou lee poon"); 

//head move 

head.pitch.val=10 time:3s; 

rootNode.myVarTemp4=2; 

for(var x=1; x<10; x+=1) 

{tts.say("aggyksei!"); 

 if (body.headTouchM.val == 1) 

  this.metavliti = this.metavliti+1 

   else this.metavliti = this.metavliti + 0; 

   tts.say("%.0f" % this.metavliti);  }; 

head.pitch.val=0 time:3s; 

//right answer 

if (this.metavliti == 8) 

 {sleep(2s); 

  tts.say("Bravo, keerdyssess dio euro!"); 

 //Leds 

   ALLeds.randomEyes(3); 

  //raise hands! 

 elbowRollR.val = -pi | 

 shoulderPitchR.val = -pi/2 time:3s | 
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 wristYawR.val = -pi/2 | 

 handR.val = 1 ; 

 elbowRollL.val = pi | 

 shoulderPitchL.val = -pi/2 time:3s | 

 wristYawL.val = pi/2 | 

 handL.val = 1 ; 

 sleep(2s); 

 //and back 

 elbowRollR.val = 0 | 

 shoulderPitchR.val = pi/2 time:3s | 

 wristYawR.val = pi/2 | 

 handR.val = 0  ; 

 elbowRollL.val = 0 | 

 shoulderPitchL.val = pi/2 time:3s | 

 wristYawL.val = -pi/2 | 

 handL.val = 0 ; 

 ALLeds.fadeRGB("FaceLeds", 0x0000FF, 3); 

 sleep(5s); 

 rootNode.myVarTemp4 = 1;  }; 

//if hit more than 8 times. Red Leds lighting 

 if (this.metavliti > 8) 

{ tts.say("laath oss, sou lee poon, lygo terra, euro. 

Prospathyssei, xanai. "); 

 sleep(2s); 

ALLeds.fadeRGB("FaceLeds", 0xCD00CD, 3);  //eye colour 

 sleep(3s); 

 rootNode.myVarTemp4 = 0;  };  

if (this.metavliti < 8) 

{ tts.say("laath oss, sou lee poon, perisso terra, euro. 

Prospathyssei, xanai. "); 

 sleep(2s); 
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ALLeds.fadeRGB("FaceLeds", 0xFFFFFF, 3);  

sleep(3s); 

rootNode.myVarTemp4 = 0; }; 

 

 

Κώδηθαο κεηαβάζεσλ 

rootNode.myVarTemp4 == 1 //metavasi stin epomeni dokimasia 

rootNode.myVarTemp4 == 0 //epanalipsi dokimasias 

 

 

Δηθ. 8 : Σν Nao όηαλ καο επηβξαβεύεη 
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 Πώο αλαβνζβήλνπλ ηα LED ζηα κάηηα ηνπ Nao; 

Αλνίγνληαο ην API Guide ηνπ Nao κπνξνύκε λα βξνύκε 36 Modules. Γειαδε ιεηηνπξγίεο 

πνπ έρεη εγθαηεζηεκελεο ζηε κλήκε ηνπ ην ξνκπόη καο. Μεξηθέο απηό απηέο είλαη ε ζύλζεζε 

θσλήο, ε αλαγλώξηζε θσλήο, ε αλαγλώξηζε ησλ Naomarks, ε θίλεζε ηνπ ξνκπόη, ε 

επηθνηλσλία κε ππεξύζξεο θιπ. Δθεί βξίζθεηαη θαη ην Module ALLeds. Μόιηο ην θαιέζνπκε 

καδί κε ηελ θαηάιιειε ζπλάξηεζε δίλεη ζηα Led ην ρξώκα θαη ηε θσηεηλόηεηα πνπ ζέινπκε.  

Γηα παξάδεηγκα, αλ ζέινπκε λα θάλνπλ blink ηα κάηηα ηνπ ξνκπόη γηα 3 δεπηεξόιεπηα (θάηη 

πνπ γίλεηαη ζε θάζε λίθε ηνπ παηδηνύ) ρξεζηκνπνηνύκε ηελ εμήο εληνιή: 

 

ALLeds.randomEyes(3) 

 

Γειαδή, ελεξγνπνηνύκε ην module ALLeds θαη ρξεζηκνπνηνύκε ηε ζπλάξηεζε randomEyes 

κε όξηζκα 3 δηόηη ζέινπκε λα αλάςνπλ ηα κάηηα γηα 3 δεπηεξόιεπηα ζε ηπραίνπο 

ρξσκαηηζκνύο. 

Δπηπιένλ, αλ ζέινπκε λα δώζνπκε έλαλ ζπγθεθξηκέλν ρξσκαηηζκό ζηα led ηνπ ξνκπόη γηα 

ζπγθεθξηκέλν ρξόλν ρξεζηκνπνηνύκε ηελ εληνιή 

 

ALLeds.fadeRGB("AllLeds", 0xFF0000, 3) 

 

Η ζπλάξηεζε fadeRGB δίλεη ην ρξώκα πνπ ζέινπκε ζηα Led πνπ ζέινπκε εκείο γηα όζν 

ρξόλν επηζπκνύκε εκείο. 

Σν όξηζκα «AllLeds» αλαθέξεηαη ζε όια ηα Led ηνπ ξνκπόη. 

Σν όξηζκα «0xFF0000» είλαη ν δεθαεμαδηθόο θσδηθόο ηνπ θόθθηλνπ ρξώκαηνο. Μπνξνύκε 

ζηε ζέζε απηή λα βάινπκε όπνην ρξώκα επηζπκνύκε. 

Σέινο, ην όξηζκα «3» θαζνξίδεη ηε δηάξθεηα πνπ ζα κείλνπλ αλακκέλα ζε δεπηεξόιεπηα. 

Έλαο δεύηεξνο ηξόπνο είλαη λα νξίζνπκε γηα θάζε κάηη ην ρξώκα πνπ ζέινπκε θαη κεηά λα ην 

επαλαθέξνπκε ζην αξρηθό ηνπ ρξώκα.  

Παξάδεηγκα: Αλ ζέισ ην δεμί κάηη λα έρεη θόθθηλν ρξώκα πξέπεη λα δώζσ ηελ εμήο εληνιή: 

 

robot.body.head.eye[right].r=0 & robot.body.head.eye[right].g=255 & 

robot.body.head.eye[right].b =0; 
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Όκσο, απηή ε κέζνδνο δελ είλαη ε πην ιεηηνπξγηθή, θαζώο κεηά από κεξηθέο αιιαγέο ηα leds 

δελ αθνινπζνύλ ηηο εληνιέο καο. Άξα, πξνηηκήζακε ηνλ πξώην ηξόπν. πγθεθξηκέλα: 

Αλ ην παηδί δώζεη ζσζηή απάληεζε, ηα κάηηα ηνπ Nao αλαβνζβήλνπλ ζε ηπραίνπο 

ρξσκαηηζκνύο κε ηελ εληνιή πνπ είδακε παξαπάλσ. Αλ απαληήζεη κε αξηζκό κεγαιύηεξν 

από ηνλ αλακελόκελν, ηα κάηηα απνθηνύλ ρξώκα κσβ, κε ηελ εθηέιεζε ηεο εληνιήο 

 

ALLeds.fadeRGB("FaceLeds", 0xCD00CD, 3);  

 

Καη ηα επαλαθέξνπκε κεηά ζην κπιε.  

Αλ ε απάληεζε είλαη κηθξόηεξε από ηελ αλακελόκελε, ηόηε ηα κάηηα απνθηνύλ ρξώκα ιεπθό 

κε ηελ εληνιή 

 

ALLeds.fadeRGB("FaceLeds", 0xFFFFFF, 3); 

Καη ηα επαλαθέξνπκε θαη πάιη ζην αξρηθό κπιε ηνπο ρξώκα 

 

 

Δηθ. 9 : Σα κάηηα ηνπ Nao όηαλ ηα Led είλαη κσβ 
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 Πώο κεηαβαίλσ ζηνλ επηζπκεηό θόκβν; 

Παξαηεξήζηε όηη ζην ηέινο ηνπ θπξίσο θώδηθα έρνπκε παξαζέζεη θαη ηνλ θώδηθα 

κεηαβάζεσλ. Απηέο νη εληνιέο γξάθνληαη πάλσ ζηα βέιε ησλ κεηαβάζεσλ. Η κεηαβιεηή 

rootNode.myVarTemp4 (θαη ε αληίζηνηρε ζε θάζε θόκβν) κεδελίδεηαη αλ δώζνπκε ιάζνο 

απάληεζε (νπόηε θαη κεηαβαίλνπκε ζηνλ θόκβν wrong) θαη γίλεηαη κνλάδα αλ απαληήζνπκε 

ζσζηά (νπόηε θαη κεηαβαίλνπκε ζηελ επόκελε απνζηνιή). Παξάιιεια, ζηνλ θώδηθα πνπ 

εθηειείηαη πξηλ εηζέιζνπκε ζηνλ θόκβν, θξνληίδνπκε λα ηεο δώζνπκε κία ηξίηε ηηκή (π.ρ. 2) 

ώζηε λα απνθύγνπκε άζθνπεο θαη ιαλζαζκέλεο κεηαβάζεηο. Αμίδεη λα δνύκε έλα παξάδεηγκα 

από ηνλ ηξέρνληα θόκβν. 

Όηαλ ινηπόλ ε απάληεζε είλαη ζσζηή δίλνπκε ηηκή 1 ζηε κεηαβιεηή κεηάβαζεο 

 

if (this.metavliti == 8) 

 { 

 .............. 

 rootNode.myVarTemp4 = 1;  }; 

 

θαη κεηαβαίλνπκε ζηελ επόκελε απνζηνιή. Αληίζεηα, αλ θάλνπκε ιάζνο ε κεηαβιεηή 

κεηάβαζεο παίξλεη ηηκή 0 θαη κεηαβαίλνπκε ζηνλ θόκβν «wrong» 

 

if (this.metavliti < 8) 

 { 

 .............. 

 rootNode.myVarTemp4 = 0;  }; 

 

 

Κόκβνο «Speech Recognition» 

Καη θηάλνπκε ζηε δεύηεξε απνζηνιή. Δδώ ζα δεηήζεη ην ξνκπόη από ην παηδί λα ηνπ πεη 

πόζα επξώ ηνπ ιείπνπλ γηα λα αγνξάζεη ηηο κπνγηέο. Αλ απαληήζεη ζσζηά, θεξδίδεη 3 επξώ 

θαη κεηαβαίλεη ζηνλ επόκελν θόκβν κέζσ ηνπ βέινπο επηηπρίαο. Αιιηώο κεηαβαίλεη ζηνλ 

θόκβν «wrong2»  θαη επαλέξρεηαη ζηνλ ίδην θόκβν γηα λα εθηειέζεη μαλά ηελ απνζηνιή. ε 

θάζε επηηπρία ην Nao ζεθώλεη ηα ρέξηα ςειά, επηβξαβεύεη ηνλ παίθηε θαη αλαβνζβήλνπλ ηα 

Led ζηα κάηηα ηνπ. ε θάζε απνηπρία θνθθηλίδνπλ ηα κάηηα ηνπ θαη ιέεη ζην παηδί λα 

πξνπαζήζεη μαλά. Αθνινπζεί ν θώδηθαο. 
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Κώδηθαο θόκβνπ 

 

//Code executed before entering the node 

if (!this.hasSlot("data1")) var this.data1=0; 

rootNode.myVarTemp3=2; 

//create proxy for SpeechRecognition 

if (!this.hasSlot("speechProxy"))  

var this.speechProxy=ALProxy("SpeechRecognition", [], ["setLanguage" 

, "subscribe" , "unsubscribe"]); 

 

//Main code 

tts.say("Pess moo, posah euro sou lee poon?"); 

rootNode.myVarTemp3=2; 

//voice recognition. Set the Language, the word to be recognized 

this.speechProxy.setLanguage("English"); 

var wordlist=["six"]; 

speechProxy.setWordListAsVocabulary(wordlist); 

//enable recognition 

speechProxy.subscribe("MyModule"); 

tts.say("Pess mu, torah!"); 

//save the word Nao heard to a variable 

this.data1 = robot.ALMemory.getData_string("WordRecognized"); 

//repeat until it hears a word 

var j=1; 

while ((this.data1[0] == "") && (j<4)) 

{  tts.say("Pess mu, torah!"); 

this.data1 = robot.ALMemory.getData_string("WordRecognized"); 

j+=1;  }; 

sleep(3s); 

//disable recognition 

speechProxy.unsubscribe("MyModule"); 
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if (this.data1[0] == "six") 

 {tts.say("Bravo, keerdyssess tree ah euro!"); 

  ALLeds.randomEyes(3); 

//raise hands! 

 elbowRollR.val = -pi | shoulderPitchR.val = -pi/2 time:3s | 

 wristYawR.val = -pi/2 | handR.val = 1 ; 

 elbowRollL.val = pi | shoulderPitchL.val = -pi/2 time:3s | 

 wristYawL.val = pi/2 | handL.val = 1 ; 

 sleep(2s); 

//return 

 elbowRollR.val = 0 | shoulderPitchR.val = pi/2 time:3s | 

 wristYawR.val = pi/2 | handR.val = 0  ; 

 elbowRollL.val = 0 | shoulderPitchL.val = pi/2 time:3s | 

 wristYawL.val = -pi/2 | handL.val = 0 ; 

 ALLeds.fadeRGB("FaceLeds", 0x0000FF, 3); 

 sleep(2s); 

//set the transfer variable  

rootNode.myVarTemp3 = 1; }; 

else { 

tts.say("Laath oss, apantysee. Prospathyssei, xanai."); 

ALLeds.fadeRGB("FaceLeds", 0xCD00CD, 3); 

sleep(3s); 

//zero the transfer variable 

rootNode.myVarTemp3 = 0; }; 

 

 

Κώδηθαο κεηαβάζεσλ 

 

rootNode.myVarTemp3 == 1 

rootNode.myVarTemp3 == 0 
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 Πώο αλαγλσξίδεη ηε θσλή ηνπ παηδηνύ; 

Δδώ ζα ρξεηαζηνύκε έλα Module από ην API Guide. Δίλαη ην ALSpeechRecognition. Η 

δηαδηθαζία είλαη ε ίδηα κε ηνπ ALLeds. Γειαδή, δεκηνπξγνύκε ζηελ αξρή ηνπ θώδηθα ηνπ 

θόκβνπ έλα ALProxy γηα ην ζπγθεθξηκέλν Module: 

 

this.speechProxy=ALProxy("SpeechRecognition", [], ["setLanguage" , 

"subscribe" , "unsubscribe"]); 

 

ηε ζπλέρεηα νξίδνπκε σο γιώζζα ηα Αγγιηθά θαη ζέηνπκε σο αλακελόκελε ιέμε ην “six”: 

this.speechProxy.setLanguage("English"); 

var wordlist=["six"]; 

speechProxy.setWordListAsVocabulary(wordlist); 

 

Όηαλ έξζεη ε ζηηγκή λα «αθνύζεη» ηελ απάληεζε ηνπ παηδηνύ, απνζεθεύεη ζην ALMemory 

ζηε κεηαβιεηή getData_string ηελ απάληεζε πνπ άθνπζε, ηελ δηαζηαπξώλεη κε απηήλ πνπ 

πεξηκέλεη θαη απνθαζίδεη αλάινγα: 

 

this.data1 = robot.ALMemory.getData_string("WordRecognized");  

if (this.data1[0] == "six") 

 {tts.say("Well Done!"); 
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Δηθ. 10 :Αλαγλώξηζε νκηιίαο 

 

 

 Πώο θηλώ ηα κειε ηνπ ξνκπνη; 

Αλ θνηηάμνπκε πξνζεθηηθά ηνλ θώδηθα, ζα δνύκε όηη ζε θάπνηα ζεκεία θνπλάκε θάπνηα κέιε 

ηνπ ξνκπόη όπσο ην θεθάιη θαη ηα ρέξηα αλάινγα κε ηελ εμέιημε ηεο απνζηνιήο. Γηα λα ην 

θαηνξζώζνπκε απηό ρξεζηκνπνηνύκε ηηο εληνιέο αλαθνξάο ζηα κέιε ηνπ ξνκπόη. Σα κέιε 

ηνπ ξνκπόη πνπ ρξεηαζηήθακε ζηηο απνζηνιέο πνπ πινπνηήζακε ηεξαξρνύληαη όπσο θαίλεηαη 

ζηνλ παξαθάησ πίλαθα θαη όπσο απεηθνλίδνληαη ζηε εηθόλα πνπ αθνινπζεί: 
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Head LArm LLeg RLeg RArm 

HeadYaw LShoulderPitch LHipYawPitch RHipYawPitch RShoulderPitch 

HeadPitch LShoulderRoll LHipRoll RHipRoll RShoulderRoll 

HeadCamera LElbowYaw LHipPitch RHipPitch RElbowYaw 

 LElbowRoll LKneePitch RKneePitch RElbowRoll 

 LWristYaw LAnklePitch RAnklePitch RWristYaw 

 LHand LAnkleRoll RAnkleRoll RHand 

Δηθ.11: Πίλαθαο αλαθνξάο ζηα κέιε ηνπ Nao 

 

 

 

Δηθ.12: Σα κέιε ηνπ ξνκπόη καο 
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πλδπάδνληαο ινηπόλ απηέο ηηο εληνιέο κπνξνύκε λα θηλήζνπκε νπνηνδήπνηε κέινο ηνπ 

ζώκαηνο θαη ηνπ θεθαιηνύ ηνπ Nao robot. Παξάδεηγκα: 

Έζησ όηη ζέινπκε λα ζεθώζνπκε ηα ρέξηα ηνπ ξνκπόη ςειά ζε πεξίπησζε ληθεο θαη λα 

αλνίμνπκε ηηο παιάκεο. Θα ρξεζηκνπνηήζνπκε ηηο εληνιέο: 

 

RElbowRoll.val = -pi |   //Δεξιά αγκώνασ ςε γωνία -π 

RShoulderPitch.val = -pi/2 |  //Δεξιά ώμοσ ςε γωνία –π/2 

RWristYaw.val = -pi/2 |   //Δεξιά καρπόσ ςε γωνία –π/2 

RHand.val = 1 ;    //Δεξιά παλάμη 

LElbowRoll.val = pi |   //Αντίςτοιχα για το αριςτερό 

LShoulderPitch.val = -pi/2 | 

LWristYaw.val = pi/2 | 

LHand.val = 1 ; 

 

Ο θαηάιιεινο ζπλδπαζκόο εληνιώλ ινηπόλ καο επηηξέπεη λα δώζνπκε ζην ξνκπόη καο όπνηα 

ζηάζε επηζπκνύκε θαη λα θάλεη όπνηα θίλεζε ζέινπκε, αθνύ, αο κελ μερλνύκε όηη έρεη 25 

βαζκνύο ειεπζεξίαο. 

 

 

Κόκβνο «Red Ball Detection» 

Έρνπκε επηηπρώο θηάζεη σο ηελ ηξίηε απνζηνιή. Σν παηδί έρεη πιένλ ζηα ρέξηα ηνπ 7 επξώ, 

άξα ηνπ ιείπνπλ 3 επξώ γηα λα νινθιεξώζεη ην παηρλίδη. ηελ απνζηνιή απηή θαιείηαη λα 

θάλεη θαη πάιη ηελ αθαίξεζε 10-7=3 γηα λα ππνινγίζεη πόζα επξώ ηνπ ιείπνπλ απηή ηε θνξά. 

Γηα λα δώζεη ζην ξνκπόη ηε ζσζηή απάληεζε πξέπεη λα ηνπ δείμεη ηξία θόθθηλα κπαιάθηα. 

Απηό πνπ πξέπεη λα επηζεκάλνπκε εδώ είλαη όηη ηα κπαιάθηα πξέπεη λα ηα δείμεη έλα-έλα, 

δηόηη ην Nao αλαγλσξίδεη κόλν έλα κπαιάθη θάζε θνξά. Αθόκε θαη αλ ηνπ δείμεη 

πεξηζζόηεξα, απηό ζπγθξαηεί ην κεγαιύηεξν ή απηό πνπ είλαη πην θνληά ηνπ. Αλ απαληήζεη 

ζσζηά, θεξδίδεη 2 επξώ. Αλ απαληήζεη ιάζνο, επαλαιακβάλεη ηελ απνζηνιή. Αθνινπζεί ν 

θώδηθαο. 
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Κώδηθαο θόκβνπ 

//Code executed before entering the node 

rootNode.myVarTemp2=2; 

if (!this.hasSlot("mydata")) var this.mydata=1; 

if (!this.hasSlot("ballnumber")) var this.ballnumber=0; 

if (!this.hasSlot("timestamp")) var this.timestamp=0; 

if (!this.hasSlot("ballProxy")) var 

this.ballProxy=ALProxy("RedBallDetection", [] , 

["subscribe","unsubscribe"]); 

 

//Main code 

tts.say("dikseh mou toseis bah    less, osa tah euro pou sou lee 

poon"); 

rootNode.myVarTemp2=2; 

this.ballnumber=0; 

//head move 

head.pitch.val=10 time:2s; 

var period = 500; 

//enable detection 

this.ballProxy.subscribe("TestBall" , period, 0.0 ); 

//start counting the ball one by one 

var j=0; 

while (j<4) 

{ this.mydata = robot.ALMemory.getData("redBallDetected"); 

this.timestamp = this.mydata[0][0]; 

tts.say("dikseh mou mia bah    la,"); 

//get data from detection 

this.mydata = robot.ALMemory.getData("redBallDetected"); 

this.mydata = robot.ALMemory.getData("redBallDetected"); 

tts.say("OK"); 

//check if the robot saw a ball 

if (this.mydata[0][0] != this.timestamp) { 
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 this.ballnumber = this.ballnumber + 1; 

 this.timestamp = this.mydata[0][0]; }; 

if (this.mydata[0][0] == this.timestamp) 

 this.ballnumber = this.ballnumber + 0; 

 j+=1;  }; 

head.pitch.val=0 time:3s; 

if (this.ballnumber == 3) { 

tts.say("Bravo, keerdyssess dio euro!"); 

ALLeds.randomEyes(3); 

//raise hands! 

 elbowRollR.val = -pi | shoulderPitchR.val = -pi/2 time:3s | 

 wristYawR.val = -pi/2 | handR.val = 1 ; 

 elbowRollL.val = pi | shoulderPitchL.val = -pi/2 time:3s | 

 wristYawL.val = pi/2 | handL.val = 1 ; 

 sleep(2s); 

//return 

 elbowRollR.val = 0 | shoulderPitchR.val = pi/2 time:3s | 

 wristYawR.val = pi/2 | handR.val = 0  ; 

 elbowRollL.val = 0 | shoulderPitchL.val = pi/2 time:3s | 

 wristYawL.val = -pi/2 | handL.val = 0 ;  

 ALLeds.fadeRGB("FaceLeds", 0x0000FF, 3); 

 rootNode.myVarTemp2 = 1;  }; 

if (this.ballnumber < 3) { 

tts.say("laath oss, sou lee poon, perisso terra, euro. 

Prospathyssei, xanai."); 

//Eye LEDS 

ALLeds.fadeRGB("FaceLeds", 0xFFFFFF, 3); 

sleep(3s); 

rootNode.myVarTemp2=0; }; 

if (this.ballnumber > 3) { 
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tts.say("laath oss, sou lee poon, lygo terra, euro. Prospathyssei, 

xanai."); 

//eye LEDS  

ALLeds.fadeRGB("FaceLeds", 0xCD00CD, 3); 

sleep(3s); 

rootNode.myVarTemp2=0; }; 

//disable detection 

ballProxy.unsubscribe("TestBall", period, 0.0); 

 

 

Κώδηθαο κεηαβάζεσλ 

rootNode.myVarTemp2 == 1 

rootNode.myVarTemp2 == 0 

 

 

 Πώο αλαγλσξίδεη ηηο θόθθηλεο κπάιεο; 

Γηα λα κπνξέζνπκε λα κεηξήζνπκε ινηπόλ ηηο κπάιεο πνπ δείρλεη ην παηδί ζηελ θάκεξα ηνπ 

ξνκπόη, πξέπεη λα κπνξεί ην Nao λα αλαγλσξίδεη ηηο θόθθηλεο κπάιεο. Γηα απηήλ αθξηβώο ηε 

ιεηηνπξγία ζα ρξεζηκνπνηήζνπκε θαη πάιη έλα Module ηνπ Nao. Απηό ην Module ιέγεηαη 

ALRedBallDetection θαη ιεηηνπξγεί σο εμήο: 

Κάζε θνξά πνπ ζα αληρλεύζεη κία θόθθηλε κπάια, γξάθεη ηα «ζηνηρεία» ηεο ζην ALMemory 

ζην microEvent πνπ ιέγεηαη redBallDetected. Λέγνληαο «ζηνηρεία» ελλννύκε ηε ρξνληθή 

ζηηγκή πνπ ηελ είδε, ηα γλσξίζκαηα ηεο κπάιαο θαη ηηο πιεξνθνξίεο ηεο θάκεξαο. Γειαδή, ε 

κεηαβιεηή redBallDetected έρεη ηε κνξθή: 

 

[ [time_info], [ball_info], [camera_info] ] 

 

Σν Tag time_info έρεη ηα δεδνκέλα [timestamp_seconds, timestamp_microseconds], δειαδε 

ηα ιεπηά θαη ηα δεπηεξόιεπηα πνπ είδα ηελ θόθθηλε κπάια. 

Σν Tag ball_info έρεη ηα δεδνκέλα [u, v, centerX, centerY].Σα u θαη v είλαη ην ρξώκα ηεο 

κπάιαο ζην ρξσκαηηθό θάζκα.Σα centerX and centerY είλαη νη γσληαθέο ζπληεηαγκέλεο  

Σν Tag camera_info έρεη ηα δεδνκέλα [x, y, z, wx, wy, wz]. 
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Δκείο ζα αζρνιεζνύκε κόλν κε ην Tag time_info θαη ζπγθεθξηκέλα κε ηα δεπηεξόιεπηα. Η 

ζέζε ηνπ πίλαθα ζηελ νπνία απνζεθεύνληαη ηα δεπηεξόιεπηα είλαη ε data[0][0] δηόηη είλαη ην 

πξώην ζηνηρείν ηνπ πξώηνπ tag. Όηαλ ινηπόλ ε ηηκή απηήο ηεο ζέζεο αιιάμεη ζεκαίλεη πσο 

έρεη δεη θόθθηλε κπάια θαη απμάλνζκε ηνλ κεηξεηή θαηά 1. 

 

 

Δηθ.13: Αλαγλώξηζε ηεο θόθθηλεο κπάιαο από ηελ θάκεξα ηνπ Nao 

 

 

Κόκβνο «Arduino» 

Δίκαζηε ζηελ ηειεπηαία απνζηνιή. Μέλεη ην 1 επξώ πνπ πξέπεη λα απνθηήζεη ν ρξήζηεο. 

ηελ απνζηνιή απηή πξέπεη ην παηδί λα ππνινγίζεη πόζα επξώ ηνπ ιείπνπλ αθόκε θαη λα 

αλνίμεη ην ζσζηό θνπηί. Έρεη κπξνζηά ηνπ ινηπόλ ηξία θνπηηά πνπ γξάθνπλ 1,2,3 επξώ. Αλ 

δηαιέμεη ην θνπηάθη κε ην 1 επξώ, θεξδίδεη. Αιιηώο επαλαιακβάλεη ηελ απνζηνιή. Αθνινπζεί 

ν θώδηθαο θαη αλαιπηηθή επεμήγεζε γηα ην πώο επηβεβαηώλεηαη ην απνηέιεζκα. 

 

Κώδηθαο θόκβνπ 

//Code executed before entering the node 

if (!this.hasSlot("ballnumber")) var this.ballnumber=0; 
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if (!this.hasSlot("mydata")) var this.mydata=1; 

if (!this.hasSlot("timestamp")) var this.timestamp=0; 

if (!this.hasSlot("ballProxy")) var this.ballProxy = 

ALProxy("RedBallDetection", [] , ["subscribe","unsubscribe"]); 

rootNode.myVarTemp1=2; 

 

//Main code 

tts.say("posah euro sou lee poon? vress ,  toe ,sauce toe, koo 

tea"); 

//head move 

head.pitch.val=10 time:2s; 

this.ballnumber = 0; 

var period = 500; 

//enable detection 

ballProxy.subscribe("TestBall" , period, 0.0 ); 

sleep(3s); 

//start 

this.mydata = robot.ALMemory.getData("redBallDetected"); 

this.timestamp = this.mydata[0][0]; 

sleep(3s); 

//get data from detection 

this.mydata = robot.ALMemory.getData("redBallDetected"); 

this.mydata = robot.ALMemory.getData("redBallDetected"); 

sleep(3s); 

//elegxos 

if (this.mydata[0][0] != this.timestamp) { 

this.ballnumber = this.ballnumber + 1; 

 this.timestamp = this.mydata[0][0]; };  

if (this.mydata[0][0] == this.timestamp) 

 this.ballnumber = this.ballnumber + 0; 

//disable 
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ballProxy.unsubscribe("TestBall", period, 0.0); 

 

if (this.ballnumber < 1) 

{  tts.say("Bravo, keerdyssess enah euro!"); 

ALLeds.randomEyes(3); 

sleep(3s); 

  //raise hands! 

 elbowRollR.val = -pi | shoulderPitchR.val = -pi/2 time:3s | 

 wristYawR.val = -pi/2 | handR.val = 1 ; 

 elbowRollL.val = pi | shoulderPitchL.val = -pi/2 time:3s | 

 wristYawL.val = pi/2 | handL.val = 1 ; 

 sleep(2s); 

 //return 

 elbowRollR.val = 0 | shoulderPitchR.val = pi/2 time:3s | 

 wristYawR.val = pi/2 | handR.val = 0  ; 

 elbowRollL.val = 0 | shoulderPitchL.val = pi/2 time:3s | 

 wristYawL.val = -pi/2 | handL.val = 0 ;  

 ALLeds.fadeRGB("FaceLeds", 0x0000FF, 3); 

sleep(3s); 

rootNode.myVarTemp1 = 1;  }; 

if (this.ballnumber == 1) 

{  tts.say("laath oss, sou lee poon, lygo terra, euro. 

Prospathyssei, xanai."); 

//Eye LEDS 

ALLeds.fadeRGB("FaceLeds", 0xCD00CD, 3); 

sleep(3s); 

rootNode.myVarTemp1=0; }; 

 

Κώδηθαο κεηαβάζεσλ 

rootNode.myVarTemp1 == 0 

rootNode.myVarTemp1 == 1 
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Δηθ. 14 : Σν Nao «βιέπεη» ην θόθθηλν Led 

 

 Πώο πξνγξακκαηίδνπκε ην Aruino; Πνηα είλαη ε ζπλδεζκνινγία; 

Αο πάξνπκε ηα πξάγκαηα κε ηε ζεηξά. Σν ζεκείν απηό πεξηιακβάλεη πξνγξακκαηηζηηθό 

([Ξ18]), θαηαζθεπαζηηθό αιιά θαη ειεθηξνληθό θνκκάηη. Πξώην καο κέιεκα είλαη λα 

πξνγξακκαηίζνπκε ζσζηά ην Arduino καο. Γειαδή, όπσο ζα δηαπηζηώζεηε θαη από ηνλ 

θώδηθα πνπ αθνινπζεί, έρνπκε ρξεζηκνπνηήζεη γηα εηζόδνπο 3 ςεθηαθέο εηζόδνπο ηεο 

πιαηθόξκαο (ζηηο νπνίεο ζα ζπλδεζνύλ νη δηαθόπηεο καο όπσο ζα δνύκε παξαθάησ). Αλ 

αλνίμεη ην ζσζηό θνπηί (θαη άξα έρνπκε ηνλ ζσζηό ζπλδπαζκό ςεθηαθώλ εηζόδσλ), ηόηε 

αλάβεη ην πξάζηλν Led. Αιιηώο, γηα θάζε άιιε επηινγή αλάβεη ην θόθθηλν Led. Ο θώδηθαο 

πνπ ζηέινπκε ζην Arduino είλαη ν εμήο: 

 

 

Κώδηθαο Arduino 

#include <SPI.h>   //Γήισζε βηβιηνζεθώλ 

#include <SoftwareSerial.h> 

int inputPin1 = 2;   //Γήισζε κεηαβιεηώλ 

int inputPin2 = 4; 

int inputPin3 = 6; 

 

void setup() {    //Γήισζε εηζόδσλ θαη εμόδσλ 
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pinMode(inputPin1, INPUT); 

pinMode(inputPin2, INPUT); 

pinMode(inputPin3, INPUT); 

pinMode(12, OUTPUT); 

pinMode(10, OUTPUT); 

delay(100);  } 

 

void loop() {    //Βξόρνο ειέγρνπ εηζόδσλ θαη θαζνξηζκνύ εμόδνπ 

if (digitalRead(inputPin1)==LOW && digitalRead(inputPin2)==LOW && 

digitalRead(inputPin3)==LOW) { 

            digitalWrite(10, LOW);   

            digitalWrite(12, LOW);   

            delay(1);  } 

         if (digitalRead(inputPin1)==HIGH && digitalRead(inputPin2)==LOW && 

digitalRead(inputPin3)==LOW) { 

            digitalWrite(10, HIGH); 

            digitalWrite(12, LOW);   

            delay(1);  } 

         if (digitalRead(inputPin1)==LOW && digitalRead(inputPin2)==HIGH && 

digitalRead(inputPin3)==LOW) { 

            digitalWrite(10, LOW);  

            digitalWrite(12, HIGH);  

            delay(1) ; } 

          if (digitalRead(inputPin1)==LOW && digitalRead(inputPin2)==LOW && 

digitalRead(inputPin3)==HIGH) { 

            digitalWrite(10, LOW);   

            digitalWrite(12, HIGH);  

            delay(1);  } 

    delay(1);  } 
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ηε ζπλέρεηα, ρξεηαδόκαζηε ηξία ζπξηαξάθηα ηα νπνία ζα πεξηέρνπλ από έλα λόκηζκα 1, 2 

θαη 3 επξώ αληίζηνηρα. ην βάζνο θάζε ζπξηαξηνύ έρνπκε θνιιήζεη έλα δηαθνπηάθη (Switch) 

ην νπνίν ζηνλ έλα αθξνδέθηε ηνπ έρεη ηε γείσζε θαη ζην άιιν ηελ θαηάζηαζε HIGH. Σν ίδην 

ηζρύεη θαη γηα ηνπο ππόινηπνπο δύν. Έηζη, όηαλ ζέινπκε λα αλνίμνπκε έλα ζπξηαξάθη, ην 

πηέδνπκε πξνο ηα κέζα ώζηε λα επαλέιζεη ζηελ θαλνληθή θαηάζηαζε ν δηαθόπηεο θαη λα 

ζηείιεη ην ζήκα «HIGH» ζην Arduino. Αλ είλαη ην ζσζηό θνπηί αλάβεη ην πξάζηλν Led, 

αιιηώο θσηνβνιεί ην θόθθηλν. ηελ νπδέηεξε θαηάζηαζε όπνπ όια ηα θνπκπάθηα είλαη 

παηεκέλα θαη αλακέλνπλ κία απάληεζε, όια ηα Led είλαη ζβεζηά.  

Αμίδεη λα ζεκεησζεί όηη αθνύ θνξηώζνπκε ηνλ θώδηθα ζην Arduino, απνζπλδένπκε ην Usb 

θαιώδην ηξνθνδνζίαο, θαζώο κε κία απηνζρέδηα ζπλδεζκνινγία ηξνθνδνηήζακε ηελ 

πιαθέηα καο κε κπαηαξίεο. Γηα ηελ αθξίβεηα, ζπλδέζακε δύν κπαηαξίεο ελ ζεηξά νη νπνίεο 

καο δίλνπλ 5V ηα νπνία ηα ζπλδένπκε ζηα Pins: Vin θαη GND. Έηζη, απνθεύγνπκε ηε ρξήζε 

πνιιώλ θαισδίσλ θαη ε πιαηθόξκα είλαη πιένλ απηόλνκε θαη αλεμαξηεζε από ηνλ 

ππνινγηζηή. 

Αθνινπζεί ην ειεθηξνληθό θύθισκα θαζώο θαη κία εηθόλα ηεο ηειηθήο πινπνίεζεο ώζηε λα 

γίλεη πιήξσο θαηαλνεηή ε ιεηηνπξγία. 

 

 

Δηθ.15: Κπθισκαηηθό δηάγξακκα ηεο ζπλδεζκνινγίαο ζηελ απνζηνιή κε ην Arduino κε ηε 

βνήζεηα ηνπ πξνγξάκκαηνο Fritzing 
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 Πώο ελεκεξώλεηαη ην Nao γηα ην ηειηθό απνηέιεζκα; 

Έρνπκε κέρξη ζηηγκήο νινθισξώζεη ην πην ζεκαληηθό θνκκάηη απηήο ηεο απνζηνιήο. Απηό 

πνπ κέλεη είλαη λα δηαζαθελίζνπκε πώο ην Arduino «ζηειλεη» ηηο πιεξνθνξίεο ησλ 

ςεθηαθώλ εμόδσλ ηνπ ζην Nao. Η απάληεζε ινηπόλ είλαη ε εμήο. Δθκεηαιιεπόκαζηε ηελ 

ηθαλόηεηα ηνπ Nao λα αλαγλσξίδεη θόθθηλα κπαιάθηα! Υξεζηκνπνηώληαο ην Module 

RedBallDetection, ην Nao είλαη ζε ζέζε λα αλαγλσξίζεη νηηδήπνηε έρεη ζηξνγγπιό ζρήκα, 

θαη θόθθηλν ρξώκα. 

Όηαλ εηζεξρόκαζηε ζηελ απνζηνιή απηή, ην Nao ζέηεη ζην παηδί ηελ εξώηεζε θαη ακέζσο 

κεηά πεξηκέλεη (κεξηθά δεπηεξόιεπηα) λα δεη πνην Led ζα αλάςεη. Αλ δώζνπκε ιάζνο 

απάληεζε, ην Led θνθθηλίδεη,  ην Nao «λνκίδεη» όηη έρεη εληνπίζεη θόθθηλε κπάια θαη απαληά 

«Λάζνο απάληεζε». Αλ όκσο ε απάληεζε είλαη ζσζηή, αλάβεη ην πξάζηλν Led. Σν Nao 

πεξηκέλεη κεξηθά δεπηεξόιεπηα θαη εθόζνλ δελ εληνπίδεη θόθθηλε κπάια (Led), ζεσξεί ηελ 

απάληεζε ζσζηή θαη απαληά «σζηή απάληεζε!». 

 

 

 

Δηθ. 16 : Σα ζπξηαξάθηα πνπ πεξηέρνπλ 1,2,3 επξώ θαη ζηελ πίζσ πιεπξά ην Arduino 
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Δηθ.17 : ύλδεζε Arduino κε ηνπο δηαθόπηεο ζην εζσηεξηθό ησλ ζπξηαξηώλ όπσο δείρλεη θαη 

ην δηάγξακκα 

 

 

 

Κόκβνο «Naomarks» 

Έρνπκε θηάζεη ζην ζεκείν πνπ έρνπλ νινθιεξσζεί επηηπρώο όιεο νη απνζηνιέο από ην παηδί. 

Σν κόλν πνπ κέλεη ινηπόλ είλαη λα ειέγμνπκε ζπλνιηθά ηα λνκίζκαηα πνπ έρεη ζπιιέμεη ην 

παηδί κέζα από ην παηρλίδη απηό γηα λα νινθιεξσζεί ε δηαδηθαζία. Απηό ζα γίλεη κε ηελ 

νπηηθή αλαγλώξηζε ησλ λνκηζκάησλ. 

Όπσο έρνπκε αλαθέξεη θαη παξαπάλσ, ηα λνκίζκαηα πνπ ρξεζηκνπνηήζακε έρνπλ πάλσ ηνπο 

από ηε κία πιεπξά ηνλ αξηζκό 1, 2 ή 3 αλάινγα κε ηελ αμία ηνπο θαη από ηελ άιιε ην 

Naomark πνπ αληηζηνηρεί ζηελ αμία απηή. Σν παηδί ινηπόλ ζα δείρλεη έλα πξνο έλα ηα 

λνκίζκαηα (όηαλ ηνπ ιέεη ην ξνκπόη) θαη ζε θάζε λόκηζκα ζα πξνζζέηεη ηελ αμία ηνπ 

ηξέρνληνο λνκίζκαηνο ζε κία κεηαβιεηή. Αθνινπζεί ν θώδηθαο. 
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Κώδηθαο θόκβνπ 

//Code executed before entering the node 

if (!this.hasSlot("data")) var this.data=1; 

if (!rootNode.hasLocalSlot("myVar1")) var rootNode.myVar1=0; 

if (!rootNode.hasLocalSlot("myVar2")) var rootNode.myVar2=0; 

if (!rootNode.hasLocalSlot("myVar3")) var rootNode.myVar3=0; 

if (!rootNode.hasLocalSlot("myPrice")) var rootNode.myPrice=0; 

if (!this.hasSlot("myExtra1")) var this.myExtra1=1; 

if (!this.hasSlot("myExtra2")) var this.myExtra2=2; 

if (!this.hasSlot("myExtra3")) var this.myExtra3=3; 

 

//Main code 

tts.say("Dikse dikseh mou ta no miss hmata, enah enah."); 

//head move 

head.pitch.val=10 time:2s; 

//create a proxy to ALMarkDetection 

var markProxy = ALProxy("LandMarkDetection", [] , 

["subscribe","unsubscribe"]); 

var period = 500; 

 //enable detection 

markProxy.subscribe("TestMark", period, 0.0 ); 

  

//loop mexri na deiksei ola ta marks 

while (rootNode.myPrice < 10) 

{tts.say("dikseh mou enah no miss hma."); 

 

//get data from detection 

 sleep(3s); 

 this.data = robot.ALMemory.getData("LandmarkDetected"); 

 sleep(3s); 

//do it 4 times for sure 
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 var i=1; 

 while ((this.data == []) && (i<5)) 

 { sleep(3s); 

 this.data = robot.ALMemory.getData("LandmarkDetected"); 

 i+=1; 

 sleep(3s); }; 

if (this.data != []) { 

 switch(this.data[1][0][1][0]) 

 { 

 case 64: rootNode.myPrice = rootNode.myPrice + this.myExtra1; 

 case 85: rootNode.myPrice = rootNode.myPrice + this.myExtra2; 

 case 108: rootNode.myPrice = rootNode.myPrice + this.myExtra3; 

 };};}; 

//disable 

markProxy.unsubscribe("TestMark", period, 0.0); 

 

if (rootNode.myPrice == 10) { 

tts.say("Bravo! Ker dyss es,!"); 

elbowRollR.val = -pi | shoulderPitchR.val = 0 time:3s  

|handR.val = 1  ;elbowRollL.val = pi | 

shoulderPitchL.val = 0 time:3s | handL.val = 1  ; 

sleep(2s); 

elbowRollR.val = -pi | shoulderPitchR.val = pi/2 time:3s | 

handR.val = 0  ;elbowRollL.val = pi |shoulderPitchL.val = pi/2 

time:3s | handL.val = 0  ; 

sleep(2s); }; 

  

if (rootNode.myPrice < 10) 

tts.say("laath oss, sou lee poon, perisso terra, euro. 

Prospathyssei, xanai."); 

if (rootNode.myPrice > 10) 
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tts.say("laath oss, sou lee poon,lygo terra,euro.Prospathyssei, 

xanai."); 

 

ε απηόλ ηνλ θόκβν δελ έρνπκε θώδηθα κεηαβάζεσλ, θαζώο γίλεηαη ε ηειηθή επηβεβαίσζε 

ηνπ ζελαξίνπ. Μεηά από ηνλ θόκβν απηό, ν έιεγρνο πεξλά θαη πάιη ζηνλ πξώην θόκβν θαη 

έλα λέν παηρλίδη μεθηλά! 

 

Δηθ. 18 : Σν Nao αλαγλσξίδεη ην Naomark 

 

 

 Ση είλαη ηα Naomarks; 

Σα Naomarks είλαη ζπγθεθξηκέλα ζύκβνια-εηθνλίδηα ηα νπνία έρεη ζρεδηάζεη ίδηα ε εηαηξεία 

Aldebaran ώζηε λα κπνξεί λα ηα αληρλεύεη θαη λα ηα αλαγλσξίζεη ε θάκεξα ηνπ Nao. 

πλνιηθά, ππάξρνπλ 10 δηαθνξεηηθά Naomarks, αιιά εκείο ρξεηαζηήθακε κόλν ηξία από 

απηά γηα λα ζπκβνιίζνπκε ηα 1,2 θαη 3 επξώ αληίζηνηρα.  

Γηα λα κπνξεί ινηπόλ ην παηδί λα μερσξίζεη ηα λνκίζκαηα κεηαμύ ηνπο, ζε θάζε λόκηζκα 

έρνπκε από ηε κία πιεπξά ηνλ αξηζκό 1, 2 ή 3 αλάινγα κε ηελ αμία ηνπ θαη από ηελ άιιε ην 

Naomark πνπ αλαινγεί ζηελ αμία απηή. Σα Naomarks είλαη ην έπαζιν πνπ θεξδίδεη ην παηδί 

ζε θάζε δνθηκαζία ηνπ ζελαξίνπ. Απηά πνπ ζα ρξεζηκνπνηήζνπκε εκείο είλαη ηα αθόινπζα: 
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Naomark 64. Αληηζηνηρεί ζε 1 επξώ 

 

 

                    

Naomark 85. Αληηζηνηρεί ζε 2 επξώ 

 

 

                     

Naomark 108. Αληηζηνηρεί ζε 3 επξώ 

 

Δηθ.19: Οη δύν όςεηο ησλ λνκηζκάησλ 
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 Πώο αλαγλσξίδεη ην Nao ηα Naomarks; 

Όπσο επηζεκάλακε, θάζε Naomark έρεη έλαλ θσδηθό αξηζκό πνπ ην μερσξίδεη από ηα 

ππόινηπα. πλεπώο, ζε θάζε νπηηθή αλαγλώξηζε πνπ γίλεηαη από ηελ θάκεξα ηνπ Nao, ην 

λόκηζκα αληηζηνηρίδεηαη ζε απηόλ ηνλ θσδηθό αξηζκό θαη πξνζηίζεηαη ζην πνζό ησλ επξώ ε 

αληίζηνηρε αμία. Η αληηζηνηρία κεηαμύ θσδηθνύ αξηζκνύ θαη ρξεκαηηθνύ πνζνύ είλαη ε εμήο: 

 

Naomark 64. Αληηζηνηρεί ζε 1 επξώ 

Naomark 85. Αληηζηνηρεί ζε 2 επξώ 

Naomark 108. Αληηζηνηρεί ζε 3 επξώ 

 

ε όηη αθνξά ηνλ θώδηθα, ρξεζηκνπνηνύκε έλα Module ην νπνίν ιέγεηαη 

ALLandMarkDetection θαη ππάξρεη έηνηκν ζην API Guide ηνπ Nao. Απηό ην Module θαζηζηά 

ηθαλό ην ξνκπόη καο λα αλαγλσξίδεη ηα Naomarks θαη λα ηα μερσξίδεη κεηαμύ ηνπο. Μόιηο 

ινηπόλ ε θάκεξα ηνπ Nao εληνπίζεη έλα Naomark απνζεθεύεη ηα «ζηνηρεία» ηνπ ζην 

ALMemory, ζην microEvent, ζηε κεηαβιεηή LandmarkDetected. Λέγνληαο «ζηνηρεία» 

ελλννύκε ηε ρξνληθή ζηηγκή πνπ ην είδε, θαη ηα ραξαθηεξηζηηθά ηνπ Naomark. Γειαδή, ε 

κεηαβιεηή LandmarkDetected έρεη ηε κνξθή: 

 

[[timestamp_seconds,timestamp_microseconds], 

[mark_info_0,mark_info_1, ..... ,mark_info_N] ]  

 

κε ηόζα mark_info ζηνηρεία όζα έρνπλ αληρλεπζεί.  

Αλαιπηηθά, ηα tags είλαη ηα εμήο:     

mark_info_x = [ [shape, alpha, beta, sizeX, sizeY, heading], [markID] ].  

- alpha θαη beta είλαη ε ζέζε ηνπ Naomark όπσο ην βιέπεη ε θάκεξα  

- sizeX θαη sizeY είλαη ην κέγεζνο ηνπ mark όπσο ην βιέπεη ε θάκεξα 

- ην heading πεξηγξάθεη πώο είλαη πξνζαλαηνιηζκέλν ην Naomark ζε ζρέζε κε ηνλ       

θαηαθόξπθν άμνλα ηνπ θεθαιηνύ ηνπ Nao. 

- Mark ID είλαη ν αλαγλσξηζηηθόο αξηζκόο ηνπ  naomark   

 

Μεηά από κεξηθέο δνθηκέο κε ηελ θάκεξα ηνπ ξνκπόη (βι.Monitor παξαθάησ) δηαπηζηώζακε 

όηη κία ηθαλνπνηεηηθή δηάκεηξνο γηα ην λόκηζκα είλαη ηα 9 εθαηνζηά, ώζηε λα είλαη νξαηά 

από ην ξνκπόη ζε απόζηαζε 30 εθαηνζηώλ από ηελ θάκεξα. 
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Δπίζεο, δηαπηζηώζακε όηη ηα λνκίζκαηα πξέπεη λα ηα βιέπεη έλα πξνο έλα, θαζώο κπνξεί λα 

αλαγλσξίζεη έσο ηξία λνκίζκαηα καδί ε θάκεξα. Δκείο όκσο ζε απηό ην ζηάδην ζα έρνπκε 

πεξηζζόηεξα θαη ζα ηα δείρλνπκε έλα έλα πξνο απνθπγή πξνβιεκάησλ θαη ιαλζαζκέλσλ 

ππνινγηζκώλ. 

 

 

Κόκβνη «wrong» 

Παξαηεξνύκε όηη δίπια ζε θάζε απνζηνιή έρνπκε θαη έλαλ θόκβν κε ην όλνκα «wrong». Οη 

θόκβνη απηνί έρνπλ όινη ηελ ίδηα ρξήζε ζην πξόγξακκά καο. Γειαδή, ηνπο ρξεζηκνπνηνύκε 

σο κεηαβαηηθνύο θόκβνπο ζηελ πεξίπησζε πνπ ην παηδί απαληήζεη ιάζνο ζηελ εξώηεζε ηεο 

απνζηνιήο. Οπόηε, κεηαβαίλεη ν έιεγρνο ηνπ πξνγξάκκαηόο καο εθεί θαη επηζηξέθεη εθ λένπ 

ζηελ απνζηνιή πνπ απέηπρε ν παίθηεο. Απηό ζπκβαίλεη όζεο θνξέο θαη λα πάξεη ιάζνο 

απάληεζε ην ξνκπόη,κέρξη λα απαληήζεη ην παηδί ζσζηά ζηελ εξώηεζε θαη λα πάεη ζηελ 

επόκελε δνθηκαζία. Ο θώδηθαο είλαη ν ίδηνο θαη είλαη ν εμήο 

 

Κώδηθαο θόκβνπ 

sleep(2s); 

//επαναφορά του κεφαλιού γιατί έχει αλλάξει θέςη ςτην αποςτολή 

head.pitch.val=0 time:3s;  

ALLeds.fadeRGB("FaceLeds", 0x0000FF, 3); //επαναφορα ματιων ςτο μπλε 

sleep(2s); 

 

        

 

5.3.3    Σν πξόγξακκα Monitor 

 

 Πώο βιέπνπκε κέζα από ηελ θάκεξα ηνπ Nao;  

Όπσο πξναλαθέξακε, γηα λα αιιειεπηδξάζνπκε κε ην Nao «θαηεβάζακε» ην Choregraphe 

από ηελ επίζεκε ζειίδα ηεο Aldebaran. Όηαλ εγθαζηζηνύκε ην πξόγξακκα απηό ινηπόλ, 

εγθαζίζηαηαη καδί θαη ην πξόγξακκα Monitor. Σν πξόγξακκα απηό ην ρξεζηκνπνηήζακε όηαλ 

αξρίζακε πιένλ λα θάλνπκε ηα πεηξάκαηά καο θαη ζέιακε λα δνύκε ηη αθξηβώο βιέπεη ην 

Nao. 
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Όηαλ ζέιακε λα θάλνπκε δνθηκέο κε ηα λνκίζκαηα γηα λα θαηαιήμνπκε ζηε δηάκεηξν ηνπ 

λνκίζκαηνο γηα λα είλαη νξαηό από ηελ θάκεξα, ρξεζηκνπνηήζακε ην Monitor. Όπσο θαίλεηαη 

θαη ζηε θσηνγξαθία πνπ αθνινπζεί, όηαλ ην Nao δεη έλα Naomark, ηόηε εκθαλίδεη έλαλ 

θύθιν γύξσ ηνπ θαη γξάθεη δίπια ην ID πνπ αληηζηνηρεί ζην Naomark πνπ κόιηο είδε. 

Γηαπηζηώζακε όηη κεηά ηα 8 εθαηνζηά αξρίδεη λα βιέπεη ζηαζεξά ην λόκηζκα θαη γηαπηό 

θαηαιήμακε ζηε δηάκεηξν πνπ επηιέμακε. 

Σελ ίδηα δηαδηθαζία αθνινπζήζακε θαη γηα λα δνύκε αλ αληρλεύεη θόθθηλεο κπάιεο. ηε κία 

πιεπξά ηεο νζόλεο καο είρακε ηελ θάκεξα γηα δνύκε αλ είλαη ζην νπηηθό ηνπ πεδίν θαη ζηελ 

άιιε ηελ θαηάζηαζε ηεο κεηαβιεηήο redballdetected ζηελ ALMemory. Παξαηεξνύζακε όηη 

κόιηο αλίρλεπε θόθθηλε κπάια, άιιαδαλ ηα δεδνκέλα ηεο κεαηβιεηήο θαη έηζη 

«θαηαιαβαίλεη» ην πξόγξακκά καο όηη είδε ην ξνκπόη θόθθηλε κπάια (αλαιπηηθά ζηελ 

παξάγξαθν «Πώο αλαγλσξίδεη ηηο θόθθηλεο κπάιεο;»). 

 

 

Δηθ.20: Πώο βιέπνπκε κέζα από ηελ θάκεξα ηνπ Nao 
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 Πώο ειέγρνπκε ηηο ζέζεηο ηεο ALMemory πνπ καο ελδηαθέξνπλ; 

Γελ είλαη όκσο ε κνλαδηθή ιεηηνπξγία ηνπ Monitor απηή πνπ κόιηο αλαιύζακε. Μπνξνύκε 

παξάιιεια κε ηελ θάκεξα λα βιέπνπκε θαη ην πώο ελεκεξώλνληαη όιεο νη κεηαβιεηέο ησλ 

microEvents πνπ είλαη απνζεθεπκέλεο ζην ALMemory π.ρ. (redBallDetected) θαη έηζη λα 

επηβεβαηώζνπκε ηε ζσζηή ιεηηνπξγία ηνπ πξνγξάκκαηόο καο. 

 Έηζη, κόιηο ζπλδεζνύκε κε ην ξνκπόη καο, επηιέγνπκε από ηε ιίζηα όισλ ησλ κεηαβιεηώλ 

απηέο πνπ ζέινπκε λα παξαθνινπζήζνπκε ηελ αιιαγή ηνπο θαη ακέζσο εκθαλίδεηαη ν 

πίλαθαο κε ηηο ηηκέο ηνπο θαζώο θαη έλα γξαθεκα ζε ζπλάξηεζε κε ην ρξόλν (ην νπνίν δε 

ρξεηάζηεθε ζηα πεηξάκαηά καο). 

 

 

Δηθ.21: ηηγκηόηππν ηνπ ALMemory όπσο απεηθνλίδεηαη από ην Monitor 
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6             Πειπάμαηα - Γοκιμέρ 

 

θνπόο απηήο ηεο δηπισκαηηθήο εξγαζίαο όπσο αλαθέξακε είλαη ε εμνηθείσζε ησλ παηδηώλ 

πξνζρνιηθήο θαη πξώηεο ζρνιηθήο ειηθίαο κε ηα ξνκπνηηθά ζπζηήκαηα, αιιά βαζηθόο ζηόρνο 

είλαη ε εθκάζεζε επίιπζεο απιώλ αξηζκεηηθώλ πξνβιεκάησλ κε ηε βνήζεηα ελόο 

ξνκπνηηθνύ εθπαηδεπηηθνύ ζπζηήκαηνο. Πξέπεη ινηπόλ λα θάλνπκε δνθηκέο ζε παηδηά θαη λα 

δνύκε ηηο αληηδξάζεηο ηνπο θαη ηηο επηδόζεηο ηνπο. 

 

 Δπηιέμακε παηδηά πξνζρνιηθήο θαη πξώηεο ζρνιηθήο ειηθίαο 4-7 εηώλ θαη ησλ δύν 

θύισλ ώζηε λα δηαπηζηώζνπκε πνηεο ειηθίεο επηδέρνληαη εθκάζεζε αξηζκεηηθήο κε 

ξνκπόη θαη πνηεο όρη. 

 

 Καηαγξάςακε ηηο επηδόζεηο ησλ παηδηώλ απηώλ. Έηζη ζα ζπκπεξάλνπκε αλ ηα παηδηά 

κεγαιύηεξεο ειηθίαο έρνπλ θαιύηεξεο επηδόζεηο από ηα κηθξόηεξα παηδηά ζηηο απιέο 

αξηζκεηηθέο πξάμεηο.  

 

 Παξάιιεια, δώζακε ηδηαίηεξε ζεκαζία ζηηο αληηδξάζεηο ησλ παηδηώλ όζε ώξα 

αιιειεπηδξνύζαλ κε απηό. Παξαηεξήζακε δηαθνξέο αλάινγα κε ηελ ειηθία θαη ην 

θύιν ησλ παηδηώλ. Μαο ελδηαθέξεη λα είλαη επράξηζηε θαη πξνζηηή ε όιε δηαδηθαζία 

ζην λεαξό ρξήζηε. 

 

 Σέινο, θαηαθέξακε λα θάλνπκε απηόλνκε ηελ ηξνθνδνζία ηνπ Arduino 

Duemillanove. Υξεζηκνπνηνύκε δύν κπαηαξίεο ελ ζεηξά νη νπνίεο καο δίλνπλ 5V θαη 

νδεγνύκε ηελ ηάζε απηή ζηα Pins: Vin θαη GND. Έηζη, αθνύ «θνξηώζνπκε» ηνλ 

θώδηθα κέζσ ηνπ θαισδίνπ USB, ην απνζπλδένπκε θαη ηξνθνδνηείηαη πιένλ κόλν 

από ηηο κπαηαξίεο. Έηζη, απνζπκθνξνύκε ιίγν ην θύθισκά καο, θαη 

απνκαθξπλόκαζηε από ηνλ ππνινγηζηή. 
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7             Πποβλήμαηα 

 

 

Καηά ηε δηάξθεηα ηεο πινπνίεζεο ηνπ ζελαξίνπ αιιά θαη θαηά ηε δηάξθεηα ηεο πεηξακαηηθήο 

δηαδηθαζίαο θαη ηνπ ειέγρνπ, βξεζήθακε αληηκέησπνη κε ζεκαληηθά πξνβιήκαηα. ηόρνο καο 

ήηαλ ε εύξεζε  ελαιιαθηηθώλ δξόκσλ επίιπζεο ησλ πξνβιεκάησλ καο αιιά θαη παξάιιεια 

ε δηαηήξεζε ηνπ ζελαξίνπ καο σο έρεη ζην κεγαιύηεξν δπλαηό βαζκό. Πξάγκαηη, ζηα 

πεξηζζόηεξα πξνβιήκαηα θαηαθέξακε λα βξνύκε ελαιιαθηηθέο ιύζεηο θαη λα πινπνηήζνπκε 

ην ζελάξην όπσο ην είρακε αξρηθά ζρεδηάζεη. 

 

 

7.1     Πξνβιήκαηα γιώζζαο 

 

Σν πξώην εκπόδην πνπ ζπλαληήζακε ήηαλ ε απνπζία ηεο ειιεληθήο γιώζζαο από ηε κλήκε 

ηνπ Nao. Έηζη, εκθαλίζηεθαλ ηα αθόινπζα πξνβιήκαηα: 

 

 ε όιε ηε δηάξθεηα ηνπ ζελαξίνπ θαη ζηα πιαίζηα ηεο αιιειεπίδξαζεο ηνπ ξνκπόη κε 

ην παηδί, ην Nao ρξεηάζηεθε λα «κηιήζεη» ώζηε λε εμεγήζεη ζε απηό ηε δηαδηθαζία 

ηνπ παηρληδηνύ. Η απνπζία ηεο ειιεληθήο γιώζζαο από ηε κλήκε ηνπ ξνκπόη, ήηαλ 

θπζηθό λα δεκηνπξγήζεη έλα πξόβιεκα θαηαλόεζεο από ηε πιεπξά ηνπ παηδηνύ. Μία 

πξώηε ηδέα ήηαλ λα ερνγξαθήζνπκε ηηο πξνηάζεηο πνπ έιεγε ην ξνκπόη ζηα 

ειιεληθά. Σν πξόβιεκα όκσο ακέζσο εκθαλίζηεθε. ηηο κεγάιεο πξνηάζεηο γηλόηαλ 

απηόκαηε απνζύλδεζε από ην ξνκπόη κε απνηέιεζκα λα κελ κπνξνύκε λα 

πξνρσξήζνπκε ζην ζελάξην. Καηαιήμακε ζην ζπκπέξαζκα όηη ην Nao δελ κπνξεί λα 

εθηειέζεη εληνιέο πνπ έρνπλ δηάξθεηα κεγαιύηεξε από 1-2 δεπηεξόιεπηα. πλεπώο 

θαηαιήμακε ζηε ρξήζε ηεο εληνιήο “ tts.say(“ ”) ” θαη κέζα ζηα εηζαγσγηθά 
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ρξεζηκνπνηήζακε ην ιαηηληθό αιθάβεην ζπλζέηνληαο ζπιιαβέο πνπ «ερνύλ» 

ειιεληθεο. 

 

 Σν απνηέιεζκα απηήο ηεο εληνιήο δελ είλαη πάληα ηθαλνπνηεηηθό, κε απνηέιεζκα λα 

κελ είλαη πάληα μεθάζαξν θαη θαηαλνεηό απηό πνπ ιέεη ην ξνκπόη. 

 

 ηε δεύηεξε απνζηνιή, ην δεηνύκελν ήηαλ λα θάλεη ην παηδί ηελ αθαίξεζε 10-4=6 

θαη λα δώζεη ηελ απάληεζε «έμη» θνληά ζην αθνπζηηθό ηνπ ξνκπόη. Όκσο, ηα παηδηά 

ζηα νπνία απεπζύλεηαη απηό ην ζελάξην είλαη 4-7 εηώλ ηα νπνία θπζηθά δε γλσξίδνπλ 

ηελ αγγιηθή αξίζκεζε. Άξα, ζε απηό ην ζηάδην ρξεηάδεηαη ε ζπκβνιή θάπνηνπ 

ελήιηθα. 

 

 

7.2     Πξνβιήκαηα «όξαζεο» 

 

ηε ζπλέρεηα, ζπλαληήζακε πξνβιήκαηα ρξεζηκνπνηώληαο ηελ θάκεξα ηνπ ξνκπόη. Απηά 

ήηαλ θπξίσο πξνβιήκαηα αλαγλώξηζεο αληηθεηκέλσλ, ηα νπνία ηειηθά μεπεξάζακε. 

 

 Μία από ηηο απνζηνιέο ήηαλ λα δείμεη ην παηδί ζην Nao ηόζα θόθθηλα κπαιάθηα όζα 

ηα επξώ πνπ ηνπ ρξεηάδνληαη. Παξαηεξήζακε όηη δείρλνληαο ζηελ θάκεξα ηνπ 

ξνκπόη πεξηζζόηεξα από έλα θόθθηλα κπαιάθηα, ην ξνκπόη δελ κπνξνύζε λα ηα 

κεηξήζεη. Γηα ηελ αθξίβεηα έβιεπε κόλν ην κεγαιύηεξν, δειαδή απηό πνπ ήηαλ πην 

θνληά ζηελ θάκεξα. πλεπώο, ην παηδί ζα πξέπεη λα δείμεη ηα κπαιάθηα έλα πξνο έλα 

ζηελ θάκεξα. 

 

 Δπόκελε δπζθνιία, ε αλαγλώξηζε ησλ Naomarks. Σππώζακε δηάθνξα κεγέζε 

Naomarks θαη ηα δνθηκάζακε ζε δηάθνξεο απνζηάζεηο από ην ξνκπόη. Καηαιήμακε 

όηη πξέπεη λα έρνπλ δηάκεηξν πεξίπνπ 8-9 εθαηνζηά θαη λα είλαη ζε απόζηαζε 

πεξίπνπ 20 εθαηνζηά από ηελ θάκεξα. Δπίζεο, ζα πξέπεη λα είλαη θάζεηα ζηελ επζεία 

πνπ ελώλεη ην ζεκείν πνπ είλαη ε θάκεξα κε ην θέληξν ηνπ Naomark. Δπίζεο, 

παξαηεξήζακε όηη ζην νπηηθό πεδίν ηεο θάκεξαο ρσξάλε κόλν ηξία Naomarks. ην 

ζηάδην πνπ θάλνπκε αλαγλώξηζε όκσο, έρνπκε πεξηζζόηεξα λνκίζκαηα κε 

απνηέιεζκα λα κελ ηα βιέπεη όια ην Nao. Η ιύζε πνπ πξνηείλακε είλαη λα ηα δείρλεη 

ην παηδί έλα πξνο έλα. 
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 ηελ απνζηνιή πνπ θάλνπκε ρξήζε ηεο πιαηθόξκαο Arduino, ζηεξηδόκαζηε ζην 

γεγνλόο όηη ζε πεξίπησζε ιάζνπο ζα αλάςεη ην θόθθηλν ιακπάθη θαη ζα ην 

αλαγλσξίζεη ην ξνκπόη. Σν πξόβιεκά καο εδώ είλαη όηη ην Nao δε βιέπεη πάληα ην 

θόθθηλν Led. Πξέπεη ην Arduino λα είλαη ζε πνιύ κηθξή απόζηαζε από ηελ θάκεξα 

θαη θάζεην ζηελ επζεία πνπ πεξλά από ηελ θάκεξα θαη από ην ιακπάθη. 

 

 

7.3     Πξόβιεκα πξνζνκνίσζεο 

 

Με ηελ νινθιήξσζε θάζε απνζηνιήο, έπξεπε λα δνθηκάζνπκε αλ ν θώδηθάο καο «έηξερε» 

ζσζηά ζην ξνκπόη καο. Όκσο, δελ ήηαλ πάληα εθηθηό λα έρνπκε πξόζβαζε ζε απηό, νπόηε 

ζαλ ελαιιαθηηθή ζα κπνξνύζακε ζεσξεηηθά λα ρξεζηκνπνηήζνπκε ην Choregraphe. 

 

 To Choregraphe παξ’ όιν πνπ ε Aldebaran ην δίλεη σο ειεύζεξν ινγηζκηθό γηα ηνπο 

ρξήζηεο ηνπ Nao κε ζθνπό λα έρνπλ ζηνλ ππνινγηζηή ηνπο έλα «εηθνληθό ξνκπόη», 

δελ ήηαλ εθηθηό λα «ηξέμνπκε» ηνλ θώδηθα πνπ γξάςακε ζην Gostai θαη λα 

ειέγμνπκε ηελ νξζόηεηά ηνπ. Ήηαλ απαξαίηεηε θάζε θνξά ε ζύλδεζε κε ην ξνκπόη 

ηνπ εξγαζηεξίνπ, αθνύ ην Choregraphe δελ ππνζηήξηδε όιεο ηηο ιεηηνπξγίεο πνπ 

ρξεηαδόκαζηαλ, όπσο ε ζύλζεζε θσλήο, ε θσλεηηθή αλαγλώξηζε ή ην άγγηγκα ηνπ 

αηζζεηήξα. 

 

 

7.4     Άιια πξνβιήκαηα 

 

 ηελ απνζηνιή κε ρξήζε ηνπ Arduino βξεζήθακε κπξνζηά ζην πξόβιεκα 

επηθνηλσλίαο Arduino – Nao. Έπξεπε λα ζηείινπκε ηελ απάληεζε ηνπ παηδηνύ ζην 

Nao, θαη απηό λα ηελ αλαθνηλώζεη. Μία ηδέα ήηαλ ε ζύλδεζε κε ην Nao κέζσ 

Ethernet. Υξεζηκνπνηήζακε έλα Arduino Ethernet Shield ώζηε λα ζηέιλνπκε ηα 

δεδνκέλα κέζσ ηνπ εμππεξεηεηή, αιιά είρακε πξόβιεκα ζηε δεκηνπξγία πειάηε-

εμππεξεηεηή κέζσ ηνπ Gostai. 

 

 ε αξθεηέο δπζθνιίεο πνπ αληηκεησπίζακε, ρξεηάζηεθε λα θαηαθύγνπκε ζην θόξνπκ 

ηεο Urbi
24

. Αξθεηέο από ηηο απνξίεο καο ήηαλ ήδε απαληεκέλεο ζηα αληίζηνηρα topic, 

                                                   
24 http://forum.urbiforge.org/viewforum.php?f=16 

http://forum.urbiforge.org/viewforum.php?f=16
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αιιά ππήξραλ θαη πξνβιήκαηα πνπ δελ ήηαλ απαληεκέλα πνπζελά. Αθνύ ζέηακε 

ινηπόλ ην εξώηεκά καο, έπξεπε λα πεξηκέλνπκε αξθεηό θαηξό γηα λα ιάβνπκε 

απάληεζε. 

 

 Σν SDK ηεο Urbi δελ ήηαλ επαξθέο γηα απηό πνπ ζέιακε λα θάλνπκε. Τπήξραλ 

ζεκεία γηα ηα νπνία δελ βξίζθακε επαξθείο πιεξνθνξίεο γηα ην πώο ζα ηα 

πινπνηήζνπκε. Σξαληαρηό παξάδεηγκα ήηαλ ε πξνπάζεηά καο λα ζηείινπκε δεδνκέλα 

από ην Arduino ζην Nao δεκηνπξγώληαο έλαλ πειάηε θαη έλαλ εμππεξεηεηή, αιιά 

δελ θαηαθέξακε λα βξνύκε θαηάιιειε βνήζεηα γηα λα ην πινπνηήζνπκε. 
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8             Δπίλογορ 

 

 

8.1 ύλνςε, ζπκπεξάζκαηα 

 

Αο ζπκεζνύκε θαη πάιη ηνπο ζηόρνπο πνπ είρακε ζέζεη μεθηλώληαο απηήλ ηε 

δηπισκαηηθή εξγαζία. Βαζηθόο καο ζθνπόο ήηαλ λα εμνηθεηώζνπκε ηα παηδηά 

πξνζρνιηθήο θαη πξώηεο ζρνιηθήο ειηθίαο κε ηε δηαδηθαζία επίιπζεο πξνβιεκάησλ, 

λα ηνπο δηδάμνπκε κε ηνλ πην επράξηζην θαη δεκηνπξγηθό ηξόπν βαζηθέο έλλνηεο ηεο 

αξηζκεηηθήο θαη λα απνθηήζνπλ κία πξώηε επαθή κε ηα βαζηθά ζηνηρεία ελόο 

ξνκπνηηθνύ ζπζηήκαηνο. Αο κελ μερλάκε βέβαηα όηη γηα ηελ πινπνίεζε απηνύ ηνπ 

ζελαξίνπ ρξεζηκνπνηήζακε ην ξνκπόη Nao ηεο Aldebaran θαζώο θαη ηελ πιαηθόξκα 

Arduino. Σέινο, ην Gostai Studio ήηαλ ην ηζρπξό καο εξγαιείν κέζσ ηνπ νπνίνπ 

ζηέιλακε ηηο εληνιέο ζην ξνκπόη καο. Αθνινπζνύλ θάπνηα ζπκπεξάζκαηα ζηα νπνία 

θαηαιήμακε θαηά ηελ πινπνίεζε ηνπ ζελαξίνπ: 

 

 Όπσο είπακε ε εθαξκνγή απηή απεπζύλεηαη ζε παηδηά πξνζρνιηθήο θαη πξώηεο 

ζρνιηθήο ειηθίαο. Από ηα πεηξάκαηά καο δηαπηζηώζακε όηη ηα παηδηά έδεημαλ 

ελζνπζηαζκό όηαλ αληίθξπζαλ ην Nao θαη ηδηαίηεξν ελδηαθέξνλ λα παίμνπλ καδί ηνπ. 

Απηό είλαη έλαο παξάγνληαο πνπ ζπκβάιιεη ζηελ απνηειεζκαηηθόηεηα ηεο 

εθπαηδεπηηθήο δηαδηθαζίαο, θάλνληαο πην επράξηζηε ηελ εθκάζεζε αξηζκεηηθήο. 

Πηζηεύνπκε όηη αλ είρακε ζηα πεηξάκαηά καο παηδηά κε καζεζηαθέο δπζθνιίεο 

ζίγνπξα ζα είρε αθόκε πην ζεακαηηθά απνηειέζκαηα απηή ε εθαξκνγή. 
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 Παξαηεξήζακε όηη ηα παηδηά κεγαιύηεξσλ ειηθηώλ (6-7) είραλ θαιύηεξεο επηδόζεηο 

από ηα κηθξόηεξα θαη πην γξήγνξεο αληηδξάζεηο. Σν γεγνλόο απηό νθείιεηαη ζηηο 

βαζηθέο γλώζεηο αξηζκεηηθήο πνπ έρνπλ ήδε ηα παηδηά απηήο ηεο ειηθίαο είηε από ην 

ζρνιείν είηε από ηνπο γνλείο ηνπο. Δπίζεο, ηα παηδηά απηά ήηαλ πην εμνηθεησκέλα κε 

ηε κνξθή θαη ηελ έλλνηα ηνπ ξνκπόη, θαζώο ηα παηδηά πιένλ έξρνληαη πνιύ λεόηεξα 

ζε επαθή κε ηελ ηερλνινγία. Αληίζεηα, κε ηα παηδηά πνπ αλήθνπλ ζε κηθξόηεξεο 

ειηθηαθέο νκάδεο (4-5) είρακε δπζθνιία ζηελ πξώηε επαθή κε ην ξνκπόη, θαζώο 

έραλαλ ηελ πξνζνρή ηνπο ιόγσ εληππσζηαζκνύ θαη άγλνηαο. 

 

 

Δηθ.22: ηηγκηόηππν πεηξακάησλ 

 

 

 Όηαλ είρακε ζρεδηάζεη ζην ραξηί καο ην ζελάξην, έπξεπε λα επηιέμνπκε ην 

πξόγξακκα πνπ ζα ρξεζηκνπνηήζνπκε  γηα λα ην πινπνηήζνπκε. Ξεθηλήζακε κε ην 

Microsoft Robotics Stduio, αιιά παξαηεξήζακε όηη θάπνηεο ιεηηνπξγίεο ηνπ Nao δελ 

ππνζηεξίδνληαλ από ην πξόγξακκα απηό. Έηζη, θαηαιήμακε ζην Gostai Suite. Σν 

ινγηζκηθό απηό είλαη πνιύ εύρξεζην από ηνλ πξνγξακκαηηζηή, θαζώο ε 

ζπκπεξηθνξά ηνπ ξνκπόη θαζνξίδεηαη από ην δηάγξακκα θαηαζηάζεσλ πνπ 

ζρεδηάδνπκε θαη όρη από ακηγή πξνγξακκαηηζκό. 

 

 Ξεθηλώληαο ηελ πινπνίεζε ηνπ ζελαξίνπ δπζθνιεπηήθακε λα ιύζνπκε ην πξόβιεκα 

ζπκβαηόηεηαο κεηαμύ Choregraphe,  Gostai θαη Nao robot. Μεηά από αξθεηέο 

δνθηκέο θαη updates ζην Nao θαηαιήμακε λα ρξεζηκνπνηήζνπκε ην Gostai Studio 

2.6.1 θαη ην Choregraphe 1.12.0.62. 

 

 Αο πεξάζνπκε ζηελ πιαηθόξκα Arduino, κία πνιύ εμειηγκέλε ηδέα. 

Υξεζηκνπνηώληαο ην Arduino Duemillanove δηαπηζηώζακε όηη απηόο ν 
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κηθξνειεγθηήο είλαη ηδηαίηεξα θηιηθόο πξνο ηνλ πξνγξακκαηηζηή. Δπηπιένλ, έρεη 

απεξηόξηζηεο δπλαηόηεηεο θαζώο θάζε ρξόλν ε εηαηξεία Arduino βγάδεη ζηελ αγνξά 

λεόηεξα Arduino Shields ηα νπνία επεθηείλνπλ ηηο δπλαηόηεηεο ηεο πιαηθόξκαο πξνο 

θάζε θαηεύζπζλε. 

 

 Μεηά ηελ νινθιήξσζε ηεο πινπνίεζεο θαη ησλ πεηξακάησλ ηνικνύκε λα πνύκε όηη 

ηα θαηαθέξακε! Έρνπκε πιένλ θαηνξζώζεη λα ζηήζνπκε έλα παηρλίδη ζνβαξνύ 

ζθνπνύ (Serious Game) ην νπνίν εθπιεξώλεη απόιπηα ηνπο ζηόρνπο καο. Όρη κόλν 

καζαίλεη βαζηθέο αξηζκεηηθέο έλλνηεο ζηα παηδηά, αιιά ην θαηαθέξλεη κε ηνλ πην 

επράξηζην θαη δεκηνπξγηθό ηξόπν. 

 

 

 

8.2 Απνηειέζκαηα 

 

Έρνληαο νινθιεξώζεη ην πξνγξακκαηηζηηθό θνκκάηη ηεο εξγαζίαο ζην Gostai Studio αο 

δνύκε πώο πήγε θάζε ηκήκα ηεο πινπνίεζεο.  

 Σν θνκκάηη ηεο νκηιίαο ηνπ Nao πήγε ζρεηηθά θαιά ζε όηη αθνξά ζηε γιώζζα. 

Αξρηθά είρακε ρξεζηκνπνηήζεη ηα αγγιηθά, αιιά εθόζνλ απεπζπλόκαζηε ζε κηθξά 

παηδηά πνπ δε γλσξίδνπλ αγγιηθά, ρξεζηκνπνηήζακε ην ιαηηληθό ακθάβεην 

ζρεκαηίδνληαο ειιεληθέο ιέμεηο. 

 ηα επαλαιακβαλόκελα θνκκάηηα ηνπ θώδηθα έπξεπε κε θάπνηνλ ηξόπν λα δώζνπκε 

ζην παηδί λα θαηαιάβεη όηη είλαη ε ώξα π.ρ. λα θηππήζεη ηνλ αηζζεηήξα, ή λα δείμεη 

ην επόκελν λόκηζκα. Έηζη, όηαλ είλαη έηνηκν ην ξνκπόη ιέεη ζην παηδί λα θάλεη ηελ 

επόκελε θίλεζε. 

 Σα Led ζηα κάηηα δνύιεςαλ ηέιεηα ρσξίο θαλέλα πξόβιεκα 

 Οη θηλήζεηο δνθηκάζηεθαλ αξρηθά ζην Choregraphe αιιά θαη ζην ξνκπόη ηειηθά. 

Όια δνύιεςαλ ρσξίο πξνβιήκαηα. 

 ηελ πξώηε απνζηνιή ρξεζηκνπνηήζακε ηνλ έλα αηζζεηήξα ηνπ θεθαιηνύ. Αξρηθά 

ρξεζηκνπνηήζακε ηνλ κπξνζηηλό αηζζεηήξα, αιιά κάιινλ ιόγσ ζπρλήο ρξήζεο δελ 

αληαπνθξηλόηαλ όπσο ζέιακε. Έηζη, ρξεζηκνπνηήζακε ηνλ κεζαίν. 

 Η αλαγλώξηζε ηεο θόθθηλεο κπάιαο (RedBallDetection) ιεηηνύξγεζε άςνγα ζην 

ξνκπόη, κε ηε κόλε παξαδνρή όηη πξέπεη λα ηηο βιέπεη κία πξνο κία. 

 Η ερεηηθή αλαγλώξηζε ιεηηνύξγεζε θαιά θαη αλαγλσξίδεη πάληα ηε ζσζηή 

απάληεζε. 
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 Η ρξήζε ηεο πιαηθόξκαο Arduino δελ είρε πξνβιήκαηα. Κάπνηεο θνξέο όκσο ην Nao 

δελ εληνπίδεη ην θόθθηλν ιακπάθη κε απνηέιεζκα λα κεηαβαίλεη ν έιεγρνο ζηελ αξρή 

ηεο απνζηνιήο. 

 Η αλαγλώξηζε ησλ Naomarks δελ εκθάληζε πξνβιήκαηα. Γνύιεςε εμ’αξρήο θαιά 

θαη αλαγλώξηδε ζσζηά όια ηα λνκίζκαηα 

 

 

 

8.3    Μειινληηθέο επεθηάζεηο, βειηηώζεηο θαη πξνηάζεηο 

 

Φηάλνληαο ζην ηέινο απηήο ηεο εξγαζίαο, αμίδεη λα παξαζέζνπκε κεξηθέο ηδέεο βειηίσζεο 

απηνύ ηνπ παηρληδηνύ ζνβαξνύ ζθνπνύ κε ηε ρξήζε ξνκπνηηθνύ ζπζηήκαηνο. Όπσο είδακε 

ζην ζεσξεηηθό ππόβαζξν, ηέηνηνπ ηύπνπ εθαξκνγέο θέξλνπλ ηα παηδηά ζε επαθή κε ηελ 

ηερλνινγία, ηνπο καζαίλνπλ βαζηθέο αξηζκεηηθέο έλλνηεο θαη βνεζνύλ ηελ θνηλσληθνπνίεζε 

παηδηώλ κε καζεζηαθέο δπζθνιίεο θαη δπζιεμία ([Ξ13]). 

Αο δνύκε ινηπόλ θάπνηεο ηδέεο, βειηηώζεηο θαη ελδερόκελεο κειινληηθέο επεθηάζεηο ηεο 

εθαξκνγήο καο: 

 

 Μία θαιή πξόηαζε βειηίσζεο ηνπ ζελαξίνπ, είλαη λα απμήζνπκε ηελ πνιππινθόηεηά 

ηνπ θαη ην επίπεδν δπζθνιίαο ηνπ. Απηό κπνξεί λα γίλεη κε πνιινύο ηξόπνπο, όπσο 

λα εηζάγνπκε δπζθνιόηεξεο πξάμεηο. Πνιιαπιά αζξνίζκαηα, πνιιαπιαζηαζκνύο, 

αλαγσγέο ζηε κνλάδα. Έηζη, ζα είλαη θαηάιιειν θαη γηα κεγαιύηεξεο ειηθίεο. 

 

 Δπίζεο, απαξαίηεηε βειηίσζε είλαη λα γίλεη πην θαηαλνεηή ε νκηιία ηνπ από ηα 

παηδηά. Όπσο έρνπκε πεη, ηηο ειιεληθέο ιέμεηο ηηο ζπλζέζακε από ην ιαηηληθό 

αιθάβεην κε απνηέιεζκα λα κελ είλαη θαη πνιύ θαηαλνεηά ηα ειιεληθά. Σν Nao 

Next Gen ζα έρεη ηε δπλαηόηεηα λα κηιά 9 δηαθνξεηηθέο γιώζζεο, ελδερνκέλσο κία 

από απηέο λα είλαη θαη ε ειιεληθή. 

 

 Αο ηνικήζνπκε λα πξνηείλνπκε λα ηξνθνδνηεζνύλ θαη ηα ζρνιεία καο κε ηέηνηα 

ξνκπνηηθά ζπζηήκαηα. Οη κεγαιύηεξεο ειηθίεο (15-18) ζα έρνπλ ηε κνλαδηθή 

επθαηξία λα γλσξίζνπλ, λα έξζνπλ ζε επαθή αθόκε θαη λα πξνγξακκαηίζνπλ έλα 

ξνκπόη, γεγνλόο πνπ ζίγνπξα δηεπξύλεη ηηο γλώζεηο ηνπο. Παξάιιεια, νη κηθξόηεξεο 

ειηθίεο ζα κπνπλ ζηε δηαδηθαζία ηεο κάζεζεο κε έλαλ ηξόπν πην επράξηζην θαη 
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δεκηνπξγηθό. Σαπηόρξνλα, παηδηά κε καζεζηαθέο δπζθνιίεο, απηηζκό ([Ξ11]) θαη 

δπζθνιίεο θνηλσληθνπνίεζεο, ζίγνπξα ζα ζεκεηώζνπλ ζεκαληηθή βειηίσζε.([Δ7]) 

 

 Αθόκε κία πξόηαζε ώζηε λα γίλεη πην ελδηαθέξνπζα ε αιιειεπίδξαζε κε ην ξνκπόη 

είλαη λα ην πξνγξακκαηίζνπκε λα θηλείηαη πεξηζζόηεξν. Μπνξνύκε γηα παξάδεηγκα 

ζε κία απνζηνιή λα δεηήζνπκε από ην παηδί λα αθνινπζήζεη πεξπαηώληαο  ην Nao 

ώζηε λα βξνύλ καδί ην λόκηζκα πνπ ρξεηάδεηαη ην παηδί. 

 

 Σν Nao έρεη επίζεο ηε δπλαηόηεηα λα αλαγλσξίζεη πξόζσπα θαη αληηθείκελα αξθεί 

λα ην «εθπαηδεύζνπκε». Δίλαη επθαηξία ινηπόλ λα κάζνπκε ζην παηδί ηα ζρήκαηα. Θα 

κπνξνύζακε ζε κία απνζηνιή λα δεηήζνπκε από έλα παηδί πνιύ κηθξήο ειηθίαο λα 

επηιέμεη π.ρ. ην ηξίγσλν από έλα ζύλνιν ζρεκάησλ, λα ην δείμεη ζην ξνκπόη θαη λα 

θξίλεη ην ξνκπόη αλ είλαη ην ζσζηό. 

 

 Απ’όηη δηαβάζακε, ην Arduino έρεη πνιιά Shields ηα νπνία ηνπ πξνζδίδνπλ  

αλέιπηζηεο δπλαηόηεηεο. Η απνζηνιή θσλεηηθήο αλαγλώξηζεο πνπ απαηηεί λα 

γλσξίδεη ην παηδί αγγιηθά, κπνξεί λα αληηθαηαζηαζζεί κε ηελ παξαθάησ. Σν Arduino 

TouchShield Slide είλαη έλα Touch Screen πνπ ζπλδέεηαη κε ην Arduino. Δθεί κπνξεί 

ην παηδί λα δηαιέμεη κία από ηηο ηξεηο απαληήζεηο αγγίδνληαο ηελ νζόλε θαη λα 

θεξδίζεη ηελ απνζηνιή αλ απαληήζεη ζσζηά. 

 

 Μία πξσηόηππε ηδέα είλαη λα ρξεζηκνπνηήζνπκε ην Arduino Joystick Shield kit. 

Έζησ όηη έρνπκε ηξία δσκάηηα. Σν παηδί πξέπεη λα θαζνδεγήζεη ην Nao κε ην 

joystick ζην ζσζηό δσκάηην. Αλ ηα θαηαθέξεη, θεξδίδεη ηελ απνζηνιή. 

 

 Αθόκε κία ηδέα πνπ μεθεύγεη από ηα πιαίζηα ηεο εθπαηδεπηηθήο ξνκπνηηθήο είλαη ε 

ρξήζε ηνπ ζηελ θαζεκεξηλόηεηα θαη ζπγθεθξηκέλα ε ρξήζε ηνπ από άηνκα ηξίηεο 

ειηθίαο. Έζησ όηη έλαο ειηθησκέλνο έρεη ηα ράπηα ηνπ ζε θάπνην ζπγθεθξηκέλν 

ληνπιάπη θαη έρνπκε ζπλδέζεη ζην ληνπιάπη απηό έλα Arduino κε Arduino Ethernet 

Shield θαη αηζζεηήξεο θσηόο ζηα Digital inputs. Αλ ν ειηθησκέλνο αλνίμεη ην 

ληνπιάπη ηελ ώξα πνπ πξέπεη γηα λα πάξεη ην ράπη ηνπ, ν αηζζεηήξαο αληρλεύεη ην 

θσο θαη κέζσ Ethernet ελεκεξώλεη ην Nao όηη ν άλζξσπνο πήξε ην ράπη ηνπ. Αιιηώο, 

πξέπεη κε ηε βνήζεηα ηεο ζύλζεζεο θσλήο λα ηνπ ππελζπκίζεη όηη είλαη ώξα γηα ην 

ράπη ηνπ. 
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