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Περίληψη 
Η εργασία αυτή αναπτύχθηκε ως μέρος του πολιτιστικού προγράμματος «Μαθαίνω (από) την ρομποτική», που 
γίνεται κατά την τρέχουσα σχολική περίοδο από τη Β τάξη του σχολείου μας. Ο στόχος μας ήταν να 
κατασκευάσουμε ένα «έξυπνο» μπαστούνι για τυφλούς χρησιμοποιώντας το  ρομποτικό σύστημα ΝΧΤ της 
LEGO. Σε πρώτη φάση κατασκευάσαμε ένα μπαστούνι με αισθητήρα απόστασης πάνω σε αυτό. Το ΝΧΤ 
προγραμματίστηκε έτσι, ώστε όσο πιο κοντά ο αισθητήρας βλέπει κάποιο εμπόδιο, τόσο πιο έντονο ήχο να 
βγάζει το ηχείο. Συγχρόνως ο αισθητήρας απόστασης έχει τη δυνατότητα να κινείται κάθετα, έτσι ώστε να 
εντοπίζει χαμηλά και υψηλά εμπόδια. Ανάλογα με το ύψος των εμποδίων το ηχείο εκπέμπει και διαφορετική 
νότα, για να δώσει την πληροφορία για το ύψος του εμποδίου. Αναζητώντας τώρα απλές λειτουργικές λύσεις   
-σε συνεργασία με το ΚΕΑΤ-Παράρτημα Θεσσαλονίκης- τοποθετήσαμε έναν αισθητήρα απόστασης σε ένα 
καπέλο για να προειδοποιεί με αυξανόμενης έντασης ήχο πάλι για πιθανά ψηλά εμπόδια. 
Λέξεις κλειδιά: Λευκό_ μπαστούνι, Ρομπότ. 

1. Εισαγωγή 

Το θέμα της εργασίας μας είναι η κατασκευή δύο πειραματικών ρομποτικών συστημάτων.  Κοινός σκοπός και 
στα δύο συστήματα είναι η αναγνώριση εμποδίων, έτσι ώστε να προειδοποιούνται τα τυφλά άτομα για την 
ύπαρξη τους. Για την κατασκευή τους χρησιμοποιήσαμε το σετ ΝΧΤ της Lego. Το ένα ρομποτικό σύστημα 
αφορά την τοποθέτηση ενός αισθητήρα απόστασης σε ένα καπέλο και το άλλο την τοποθέτηση του σε ένα 



κινούμενο μηχανισμό σε ένα λευκό μπαστούνι. Και για τα δύο συστήματα, ιδέες για την κατασκευή και τον 
προγραμματισμό τους πήραμε από το Radar στην ιστοσελίδα του ΝΧΤ Programs.  
Η επιλογή της εργασίας αυτής οφείλεται στον αναπροσανατολισμό που κάναμε παρακολουθώντας το 
πολιτιστικό πρόγραμμα για  τη Β΄τάξη του σχολείου μας με τίτλο «Μαθαίνω (από) τη ρομποτική». Θεωρήσαμε 
ενδιαφέρουσα την αλλαγή αυτή για δύο λόγους. Αφενός θα μπαίναμε απευθείας στα δύσκολα και κάτι τέτοιο 
ακουγόταν πιο προκλητικό. Αφετέρου το θέμα έχει και κοινωνικές προεκτάσεις και μας ευαισθητοποίησε 
περισσότερο. 
 
 
 

 

 

 
Εικόνα 1: Η κατασκευή του ραντάρ 

 

 

 

 

2. Το καπέλο με τον αισθητήρα 

Αν και κατασκευάσθηκε τελευταίο, αναφέρεται πρώτο λόγω της απλότητας της κατασκευής του. Ουσιαστικά 
μάλιστα δεν πρόκειται για κατασκευή, αλλά για την διακριτική τοποθέτηση ενός αισθητήρα απόστασης σε ένα 
καπέλο. Το τουβλάκι του ΝΧΤ προβλέπεται να βρίσκεται στην ζώνη του ατόμου που χρησιμοποιεί το 
ρομποτικό σύστημα. Σύμφωνα με το σενάριο λειτουργίας του, προγραμματίστηκε έτσι ώστε το ηχείο του ΝΧΤ 
να εκπέμπει έναν αυξανόμενης έντασης ήχο, καθώς θα μειώνεται η απόσταση από κάποιο εμπόδιο που 



εντοπίζει, για να προειδοποιεί το τυφλό άτομο για την ύπαρξη του. Την κατασκευή του την αποφασίσαμε μετά 
από την επίσκεψη μας στο ΚΕΑΤ Θεσσαλονίκης (πρώην Σχολή Τυφλών «Ο Ήλιος») και τη συζήτηση με τα 
παιδιά εκεί. Διαπιστώσαμε λοιπόν, ότι το σοβαρότερο πρόβλημα τους προέρχεται από τη σύγκρουση τους με 
υψηλά εμπόδια. Συνεπώς, παρά την απλή κατασκευή του, το καπέλο-ραντάρ, μπορεί να αποδειχθεί υψηλής 
λειτουργικότητας.  

 

 

 

 
Εικόνα 2: Το καπέλο με τον αισθητήρα απόστασης 

 

 
 



 
Εικόνα 3: Το πρόγραμμα του ραντάρ του καπέλου 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 

Εικόνα 4: Μια παραλλαγή του προγράμματος του ραντάρ του καπέλου 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



2. Το ρομποτικό λευκό μπαστούνι 

Το μπαστούνι αυτό ήταν ουσιαστικά η πρώτη ρομποτική κατασκευή μας. Ο μηχανισμός του αποτελείται από 
έναν αισθητήρα απόστασης συνδεδεμένου με ένα κινητήρα. Η σύνδεση γίνεται μέσω δύο γραναζιών, έτσι ώστε 
να μειώνεται αφενός η ταχύτητα του κινητήρα και αφετέρου να εκμεταλλευόμαστε όλη την ισχύ του. Ο 
αισθητήρας κινείται συνεχώς με αρχική διεύθυνση παράλληλη προς το έδαφος σε γωνία 60ο προς τα πάνω και 
επανέρχεται ξανά στην αρχική θέση. Ο προγραμματισμός του έγινε έτσι, ώστε όταν ο αισθητήρας εντοπίζει 
κάποιο εμπόδιο να εκπέμπει τον ένα ήχο μιας νότας το ηχείο του ΝΧΤ. Η ένταση του ήχου αυξάνεται με την 
μείωση της απόστασης. Ανάλογα αν το εμπόδιο είναι ψηλό ή χαμηλό εκπέμπεται και διαφορετική νότα 
(τέσσερις διαφορετικές νότες).  

Να σημειωθεί ότι το τουβλάκι του ΝΧΤ και για τις δύο κατασκευές προβλέπεται να βρίσκεται σε μια θέση 
γύρω στη ζώνη του χρήστη, κάτι που όμως απαιτεί μεγαλύτερου μήκους καλώδια. 

 
 Εικόνα 5: Το ρομποτικό λευκό μπαστούνι 

 



 
Εικόνα 6: Το πρόγραμμα για το ραντάρ του μπαστουνιού 

 

 

3. Η επίσκεψη μας στο ΚΕΑΤ – Συμπεράσματα–-Οφέλη από το πρόγραμμα  

Κατά την επίσκεψη μας στο ΚΕΑΤ Θεσσαλονίκης, συζητήσαμε με τους μαθητές της Σχολής, αφού τους 
εκθέσαμε την εργασία μας και τους ενημερώσαμε για τις ιδέες μας. Οι μαθητές εκεί μας έκαναν καίριες 
παρατηρήσεις, όπως ότι πιθανόν η ένταση του ηχείο να μην είναι επαρκής σε περιπτώσεις που υπάρχουν 



εξωτερικοί θόρυβοι, ο αισθητήρας στο μπαστούνι δεν φαίνεται ανθεκτικός και θα καταστραφεί γρήγορα, 
επίσης πιθανόν να δίνει άσκοπα ήχο σε καταστάσεις πολυκοσμίας κλπ. Συζητώντας επίσης για ένα υπό 
υλοποίηση έργο, που αφορά ένα όχημα με μπαστούνι, και θα ακολουθεί μια μαύρη γραμμή, με διασταυρώσεις, 
δίνοντας πληροφορίες για διαφορετικές κατευθύνσεις κλπ, μας έθεσαν το ερώτημα αν θεωρούμε ότι ποτέ 
μπορούν να  γίνουν τέτοιες γραμμές.  

Το τελευταίο,  σε συνδυασμό με το πρόβλημα που αντιμετωπίζουν στους δρόμους από ψηλά εμπόδια, 
σκουπίδια και αντικείμενα που συναντούν στο δρόμο, μας έκανε να προβληματιστούμε, ότι ελάχιστα 
ενδιαφερόμαστε σαν κοινωνία, όχι μόνο για τους τυφλούς, αλλά και για άλλες ομάδες ατόμων με δικές τους 
ιδιαιτερότητες, όπως άτομα με κινητικά προβλήματα κλπ. Ευαισθητοποιηθήκαμε λοιπόν, (συζητάμε ήδη με τη 
Σχολή για την πραγματοποίηση κάποιων βιωματικών ασκήσεων) και τον προβληματισμό μας αυτό θα θέλαμε 
να το μεταδώσουμε και σε  άλλους. Θεωρούμε κατά συνέπεια, σημαντικότερο κέρδος αυτό και δευτερευόντως, 
τις γνώσεις, τις εμπειρίες και τη χαρά που παίρνουμε από την ενασχόληση μας με τις νέες τεχνολογίες και 
συγκεκριμένα με τη ρομποτική. 
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