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Στις προηγούµενες δραστηριότητες της ενότητας 
γνωρίσαµε µερικούς µόνο από τους δεκάδες αισθητήρες 
που µπορούµε να χρησιµοποιήσουµε στις κατασκευές µας. 

Είστε έτοιµοι να επιστρατεύσετε όλες τις γνώσεις που 
αποκτήσατε για να φτιάξετε το δικό σας ροµποτικό όχηµα 
που κινείται και αποφεύγει εµπόδια;

Στη δραστηριότητα αυτή θα δούµε τα βασικά βήµατα 
κατασκευής και προγραµµατισµού ενός ροµποτικού 
οχήµατος µε µικροελεγκτή Arduino® και θα δούµε 
εναλλακτικές λύσεις για την υλοποίησή του. Μην ξεχάσετε 
να επισκεφθείτε τον οδηγό της δραστηριότητας για 
αναλυτικές οδηγίες! 

∆ραστηριότητα 7 Ροµποτικό Όχηµα
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για το µάθηµα της Πληροφορικής, © SciCo

Στο συνοδευτικό αρχείο 1 θα 

βρείτε βήµα βήµα τις οδηγίες 

συναρµολόγησης του οχήµατος!

Θα χρειαστούµε:

Για να φτιάξουµε την...κρυστάλλινη σφαίρα 

προβλέψεων, θα χρησιµοποιήσουµε οθόνη 

µε διεπαφή I2C- στον οδηγό της 

δραστηριότητας θα βρείτε την εναλλακτική 

εφαρµογή για επικοινωνία οθόνης σε 

παράλληλη σύνδεση!

Σκελετός του οχήµατος

Ο σκελετός του οχήµατος περιλαµβάνει:

• µία βάση πάνω στην οποία θα τοποθετηθούν όλα τα εξαρτήµατα

• στηρίγµατα για την προσάρτηση 2 µοτέρ (ένα δεξιά και ένα 
αριστερά στη βάση)

• 2 ρόδες, που θα τοποθετηθούν πάνω στα µοτέρ και θα αποτελούν 
τους κινητήριους τροχούς του οχήµατος

• µία ρόδα ελεύθερης περιστροφής, που θα αποτελεί την πίσω ρόδα 
του οχήµατος

• µία µπαταριοθήκη για 4 µπαταρίες AA 1.5V, που θα παρέχει την 
απαιτούµενη τροφοδοσία

• έναν διακόπτη on/off για έλεγχο της τροφοδοσίας

• βίδες, παξιµάδια και αποστάτες για τη συναρµολόγηση



Image credits: Fritzing,Creative Commons BY SA 3.0/©Friends of Fritzing e.V. Οι λέξεις Arduino, Arduino UNO, τα λογότυπα και άλλα διακριτικά γνωρίσµατα είναι κατοχυρωµένα εµπορικά σήµατα της Arduino S.r.l. 

Breadboard (πλακέτα δοκιµών)

Arduino UNO™
4 µπαταρίες ΑΑ
µπαταριοθήκη

Μοτέρ DC (x2)

Αισθητήρας HC-SR04

Θα χρειαστούµε:

L293Dchip L293 motor-shield

Για την οδήγηση των µοτέρ έχουµε 

τις δύο παρακάτω εναλλακτικές: 

ή

Κύκλωµα οδήγησης µοτέρ

http://fritzing.org/download/
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/deed.el


1. Μοτέρ DC

• Ένα µοτέρ dc είναι ένα µοτέρ, το οποίο όταν τροφοδοτείται µε συνεχή 
τάση, περιστρέφεται συνέχεια µε µία συγκεκριµένη φορά. 

• Για να αλλάξει η φορά περιστροφής του µοτέρ, πρέπει να αλλάξει 
η πολικότητα της τάσης µε την οποία τροφοδοτείται. 

• Κάθε dc µοτέρ έχει ένα συγκεκριµένο εύρος τάσης λειτουργίας. 

• Η ταχύτητα περιστροφής του µοτέρ µπορεί να µεταβάλλεται, αυξοµειώνοντας την τάση τροφοδοσίας του 
(υψηλότερη τάση Ò µεγαλύτερη ταχύτητα περιστροφής), πάντα µέσα στο αποδεκτό εύρος τιµών.

• Τα µοτέρ dc έχουν υψηλές απαιτήσεις σε ρεύµα, που δεν µπορούν να καλυφθούν από τους ακροδέκτες του 
Arduino. Για το λόγο αυτό είναι απαραίτητη η ύπαρξη εξωτερικής τροφοδοσίας.

• Για την κίνηση του οχήµατος που θα κατασκευάσουµε, θα χρησιµοποιηθούν 2 µοτέρ dc µε ρόδες, τα οποία θα 
τοποθετηθούν στις δύο πλευρές της βάσης. Μέσα στο πλαστικό περίβληµα των µοτέρ, υπάρχουν γρανάζια για 
τη µετάδοση της κίνησης στον πλαστικό άξονα στο πλάι.

Το περιφερειακό

Image credit: Σ.Π. Λιωνής, ©SciCo
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Το περιφερειακό

2.1 L293 motor shield 

• Πλακέτα επέκτασης, που κουµπώνει πάνω στο Arduino.

• Επιτρέπει τον ταυτόχρονο έλεγχο 4 µοτέρ dc. 

• ∆ιαθέτει ενσωµατωµένα 2 chip L293D και ένα SN74HC595N.

• Τα τέσσερα µοτέρ συνδέονται στα ζευγάρια επαφών M1, 
M2, Μ3 και Μ4.

• Η εξωτερική πηγή τροφοδοσίας συνδέεται στις επαφές µε 
τη σήµανση EXT_PWR .

• Προσοχή στην πολικότητα της τροφοδοσίας: 

 Ο θετικός πόλος της πηγής συνδέεται στην επαφή +M.

 Ο αρνητικός πόλος της πηγής στην επαφή GND.
Η χρήση του motor shield απλοποιεί σηµαντικά 

την υλοποίηση του κυκλώµατος λειτουργίας 

και ελέγχου του ροµποτικού οχήµατος

Εναλλακτική 1 για την οδήγηση του οχήµατος



Το περιφερειακό

2.2 L293D chip
• Ολοκληρωµένο κύκλωµα που επιτρέπει τον ταυτόχρονο έλεγχο 

2 µοτέρ ως προς την ταχύτητα και την περιστροφική τους φορά
• Enable 1: Ενεργοποίηση/Απενεργοποίηση του µοτέρ (HIGH/LOW)
• In 1 και In 2 : Ελέγχουν την περιστροφή του µοτέρ

• Out 1 και Out σύνδεση των δύο επαφών  του µοτέρ
• +Vmotor : Σύνδεση της εξωτερικής πηγής των µοτέρ
• +V : Σύνδεση pin 5V του Arduino
• Με την ίδια λογική συνδέονται τα Enable 2, In 3 και In 

4Out 3 και Out 4  για το δεύτερο µοτέρ 

Εναλλακτική 2 για την οδήγηση του οχήµατος

Image credits: Fritzing,Creative Commons BY SA 3.0/©Friends of Fritzing e.V., Παραγωγή Σ.Π. Λιωνής

 In 1 In 2 M1

HIGH LOW Περιστροφή µε τη φορά του ρολογιού

LOW HIGH Περιστροφή αντίθετα από τη φορά του ρολογιού

LOW LOW Σταµάτηµα

HIGH HIGH Σταµάτηµα

http://fritzing.org/download/
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/deed.el
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Η κατασκευή του κυκλώµατος

Έχουµε επιλέξει µία από τις δύο εναλλακτικές υλοποιήσεις (µε 
L293motor shield ή L293chip). Στα συνοδευτικά αρχεία 2 και 3 θα 
βρείτε αναλυτικά τη συνδεσµολογία των εξαρτηµάτων για κάθε 
υλοποίηση.

Εναλλακτική 1 (Συνοδευτικό αρχείο 2)

Εναλλακτική 2 (Συνοδευτικό αρχείο 3)

Image credits: Fritzing,Creative Commons BY SA 3.0/©Friends of 

Fritzing e.V., Παραγωγή Σ.Π. Λιωνής

http://fritzing.org/download/
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/deed.el


Το πρόγραµµα

Βήµα 1: Γράφουµε το πρόγραµµα

Βήµα 2: Συνδέουµε το Arduino µε τον υπολογιστή

Βήµα 3: Φορτώνουµε το πρόγραµµα στο Arduino

Βήµα 4: Πειραµατιζόµαστε

Image credit: Open Clipart, CC0 license

https://openclipart.org/
https://creativecommons.org/publicdomain/zero/1.0/


Το πρόγραµµα

Η λειτουργία του ροµποτικού οχήµατος θα καθορίζεται πλήρως από τις εντολές που θα εκτελούνται στο Arduino. 
Για να αναπτύξουµε το πρόγραµµά µας, πρέπει να περιγράψουµε τι θέλουµε να κάνει το ροµποτάκι µας!

«Το όχηµα θα ελέγχει αν υπάρχει εµπόδιο µπροστά του. Αν η απόσταση από το κοντινότερο εµπόδιο είναι 
µεγαλύτερη από 25 εκατοστά, θα κινείται προς τα εµπρός. Σε διαφορετική περίπτωση θα εκτελεί έναν ελιγµό για 
να αποφύγει το εµπόδιο. Η διαδικασία αυτή θα επαναλαµβάνεται όσο υπάρχει τροφοδοσία.»

Για να µετατρέψουµε αυτή την περιγραφή σε πρόγραµµα, προχωράµε στη δηµιουργία ενός απλού αλγορίθµου, 
χωρίς να αναλύουµε τις λειτουργίες:

Για πάντα 
 Αν απόσταση_από_εµπόδιο > 25 τότε
  κινήσου_µπροστά
 Αλλιώς
  εκτέλεσε_ελιγµό_αποφυγής
 Τέλος_αν
Τέλος_επανάληψης

Βασική λειτουργία προγράµµατος



Το πρόγραµµα

Το πρώτο κοµµάτι του προγράµµατος λειτουργίας του 
ροµποτικού οχήµατο είναι οι εντολές για τις κινήσεις που θα 
µπορεί να εκτελεί το όχηµα (µπροστά, πίσω, αριστερά, δεξιά 
και σταµάτηµα). 

Στη συνέχεια το πρόγραµµα επεκτίνεται µε τις εντολές του 
ελιγµού αποφυγής, έτσι ώστε να υλοποιήσουµε τη 
λειτουργία της αυτόνοµης κίνησης του οχήµατος, µε 
δυνατότητα ανίχνευσης και αποφυγής εµποδίων µέσω του 
αισθητήρα HC-SR04. 

Στα συνοδευτικά αρχεία (Downloads) θα βρείτε τις δύο 
εναλλακτικές υλοποιήσεις σε κώδικα C του Arduino IDE.

1. Προγραµµατισµός για την κίνηση του οχήµατος

Πρόγραµµα κίνησης µε 

motor-shield: Συνοδευτικό αρχείο 4

Πρόγραµµα κίνησης µε L293 chip: 

Συνοδευτικό αρχείο 5



Το πρόγραµµα

Σε αυτή τη δεύτερη φάση, επεκτείνουµε το πρόγραµµα 
κίνησης µε τις εντολές του ελιγµού αποφυγής, που 
ελέγχεται από την ανίχνευση εµποδίων µε τον αισθητήρα 
υπερήχων HC-SR04! 

Στα συνοδευτικά αρχεία (Downloads) θα βρείτε τις 
αντίστοιχες υλοποιήσεις για τον ελιγµό αποφυγής 
εµποδίων σε γλώσσα C του Arduino IDE. 

2. Προγραµµατισµός για την αποφυγή εµποδίων

Ελιγµός για όχηµα µε L293 motor 

shield: Συνοδευτικό αρχείο 6

Ελιγµός για όχηµα µε L293 chip: 

Συνοδευτικό αρχείο 7



Το αποτέλεσµα!

To εκπαιδευτικό πρόγραµµα Generation Next αποτελεί εξέλιξη του προγράµµατος STEMpowering Youth που υλοποιείται από το Ίδρυµα Vodafone,
ενώ το σχετικό εκπαιδευτικό υλικό έχει εγκριθεί και είναι διαθέσιµο στο πλαίσιο του προγράµµατος Open Schools for Open Societies.

Image credit: Σ.Π. Λιωνής, Οδηγός Arduino για το µάθηµα 
της Πληροφορικής, © SciCo

Επισκεφθείτε τον οδηγό της δραστηριότητας 

για αναλυτικές οδηγίες, tips και πηγές! 

Είµαστε έτοιµοι να παίξουµε και να πειραµατιστούµε! 

Σε τι κατασκευές θα µπορούσε να είναι χρήσιµο 
ένα ροµποτικό όχηµα που ανιχνεύει εµπόδια; 

Με ποιούς τρόπους µπορείτε να εξελίξετε 
την κατασκευή σας;


