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Έλεγχος ασφάλειας έξυπνου σπιτιού

Σε αυτή τη δραστηριότητα ο αισθητήρας ήχου, ο οποίος είναι 

τοποθετημένος στην εξώπορτα του σπιτιού, ενεργοποιεί το 

συναγερμό/βομβητή, όταν ανιχνεύει ήχο πάνω από ένα επίπεδο.



Κώδικας στο PictoBlox Αλλάξτε την τιμή 200, κάντε θόρυβο κοντά στον 
αισθητήρα και παρατηρήστε τη λειτουργία του 
βομβητή.



Βοηθός παρκαρίσματος

Σε αυτή τη δραστηριότητα θα αναπτύξουμε ένα κύκλωμα που 

υλοποιεί έναν έξυπνο βοηθό παρκαρίσματος.

Ένας αισθητήρας απόστασης υπερήχων, ο οποίος είναι 

τοποθετημένος στο πίσω μέρος του αυτοκινήτου, ενεργοποιεί το 

συναγερμό/βομβητή όταν το αυτοκίνητο πλησιάσει σε απόσταση 

ενός μέτρου από άλλο σταθμευμένο αυτοκίνητο ή άλλο εμπόδιο.



Κώδικας στο PictoBlox



Μετρητής θορύβου

Στη δραστηριότητα αυτή θα χρησιμοποιήσουμε 
τον αισθητήρα ήχου και τρία LED για να 
μετρήσουμε το επίπεδο θορύβου. 

Τα LED θα ανάβουν ως εξής:

Αν η τιμή που επιστρέφει ο αισθητήρας ήχου είναι

 > 0 και < 80: ανάβει μόνο το κόκκινο LED

 >= 80 και < 200: ανάβει και το πράσινο LED

 >= 200: ανάβει και το κίτρινο LED



Κώδικας στο PictoBlox



Ρύθμιση θερμοκρασίας

Στη δραστηριότητα αυτή θα χρησιμοποιήσουμε 
τον αισθητήρα θερμοκρασίας MJS22 και την 
μονάδα Step Motor με προπέλα για να 
ρυθμίσουμε τη θερμοκρασία στο εσωτερικό 
ενός θερμοκηπίου. Το Step Motor με προπέλα 
παίζει το ρόλο του ανεμιστήρα που ρίχνει τη 
θερμοκρασία στο εσωτερικό του θερμοκηπίου.

Αν η θερμοκρασία περάσει τους 20 βαθμούς 
κελσίου τότε ενεργοποιούμε την προπέλα να 
περιστρέφεται με χαμηλή ταχύτητα.

Αν η θερμοκρασία περάσει τους 25 βαθμούς 
κελσίου τότε ενεργοποιούμε την προπέλα να 
περιστρέφεται με υψηλή ταχύτητα.



Κώδικας στο PictoBlox

Στην εντολή set PWM μπορούμε να 
ορίσουμε μια τιμή από 0 έως 255.

Για την προπέλα η μέγιστη τιμή 255 
έχει ως αποτέλεσμα την 
απενεργοποίηση της.

Όσο πιο μικρή η τιμή της εντολής set 
PWM τόσο πιο μεγάλη η ταχύτητα 
της προπέλας.

Με την τιμή 0 μπορούμε να 
πετύχουμε την μέγιστη ταχύτητα της 
προπέλας.



Ρύθμιση φωτεινότητας LED

Στη δραστηριότητα αυτή θα χρησιμοποιήσουμε 
ένα LED και τον αισθητήρα LDR για να 
ρυθμίζουμε αυτόματα τη φωτεινότητα του LED 
ανάλογα με τις τρέχουσες συνθήκες φωτισμού. 

O αισθητήρας LDR αντιλαμβάνεται την ένταση 
του προσπίπτοντος φωτός και διαθέτει 
χαρακτηριστικά υψηλής ευαισθησίας και 
γρήγορης απόκρισης.



Κώδικας στο PictoBlox

Στην εντολή set PWM μπορούμε να ορίσουμε μια τιμή από 0 έως 255.

Ο αισθητήρας LDR, ανάλογα με τις συνθήκες φωτισμού, επιστρέφει μια τιμή από 0 έως 1023.

Για να βρούμε μια ανάλογη τιμή για το LED χρησιμοποιούμε την εντολή map η οποία 
αντιστοιχίζει μια τιμή στο διάστημα [0, 1023] σε μια τιμή στο διάστημα [0, 255].

Με αυτό τον τρόπο όσο αυξάνεται ο φωτισμός του χώρου κατά ανάλογο ποσοστό αυξάνεται και 
η φωτεινότητα του LED.



Αυτόματο φωτάκι νυκτός

Φορτώνοντας τον διπλανό κώδικα στο κύκλωμα μας 
έχουμε δημιουργήσει ένα αυτόματο φωτάκι νυκτός. 

Αν η τιμή του αισθητήρα LDR ξεπεράσει μια τιμή 
κατώφλι (400) τότε σημαίνει ότι είναι μέρα και με την 
εντολή set digital pin (6) output as LOW σβήνει το 
LED.

Αν η τιμή του αισθητήρα LDR είναι μικρότερη από 
μια τιμή κατώφλι (400) τότε σημαίνει ότι είναι βράδυ 
και με την εντολή set digital pin (6) output as HIGH 
ανάβει το LED.

Την τιμή κατώφλι (400) την βρίσκουμε με δοκιμές.



Αυτόνομο ρομποτικό όχημα αποφυγής εμποδίων 

Θα χρειαστείτε τα παρακάτω υλικά:

• Arduino Uno

• Πλακέτα δοκιμών (breadboard)

• Σασί με 2 μοτέρ (πάνω στα οποία συνδέονται 2 ρόδες) και μια ρόδα ελεύθερης κίνησης

• Πλακέτα ελέγχου κινητήρα (L298N τύπου H-Bridge)

• 8 αλκαλικές μπαταρίες 1.5 Volt τοποθετημένες σε δύο μπαταριοθήκες

• Αισθητήρας απόστασης HC-SR04



Αυτόνομο ρομποτικό όχημα αποφυγής εμποδίων 



Αυτόνομο ρομποτικό όχημα αποφυγής εμποδίων 

Για να ελέγξετε την ταχύτητα και τη φορά περιστροφής των κινητήρων (μοτέρ) θα πρέπει να

χρησιμοποιήσετε την πλακέτα ελέγχου L298N.



Αυτόνομο ρομποτικό όχημα αποφυγής εμποδίων 

Συνδέστε τα μοτέρ στις παρακάτω θέσεις στην πλακέτα ελέγχου. 



Αυτόνομο ρομποτικό όχημα αποφυγής εμποδίων 

Συνδέστε 8 

αλκαλικές 

μπαταρίες των 

1,5 Volt στην 

πλακέτα 

ελέγχου όπως 

στη διπλανή 

εικόνα.



Αυτόνομο ρομποτικό όχημα αποφυγής εμποδίων 

Κάντε τις 

διπλανές 

συνδέσεις με το 

Arduino



Αυτόνομο ρομποτικό όχημα αποφυγής εμποδίων 

Στο προγραμματιστικό 

περιβάλλον του 

PictoBlox τρέξτε το 

διπλανό πρόγραμμα.

Το διπλανό πρόγραμμα 

περιστρέφει το μοτέρ που 

είναι συνδεδεμένο στις 

θέσεις OUT1, OUT2 στην 

πλακέτα ελέγχου.

Αλλάζοντας τις τιμές στις 

θύρες 9 και 8 αλλάζει η 

φορά περιστροφής του 

μοτέρ.

Αν στείλουμε στη θύρα 8 την τιμή HIGH και στη θύρα 9 την τιμή HIGH 

τότε το μοτέρ σταματάει να περιστρέφεται. Το ίδιο θα συμβεί αν στείλουμε 

την τιμή LOW και στις δύο θύρες. 

Στη θύρα 10 στέλνουμε μια τιμή από 0 έως 255. Η τιμή της θύρας 10 

καθορίζει την ταχύτητα περιστροφής του μοτέρ. Για πολύ μικρές τιμές στη 

θύρα 10  (π.χ. 20) το μοτέρ δεν περιστρέφεται. 



Αυτόνομο ρομποτικό όχημα αποφυγής εμποδίων 

Στο προγραμματιστικό 

περιβάλλον του 

PictoBlox τρέξτε το 

διπλανό πρόγραμμα.

Το διπλανό πρόγραμμα 

περιστρέφει το μοτέρ που 

είναι συνδεδεμένο στις 

θέσεις OUT3, OUT4 στην 

πλακέτα ελέγχου.

Αλλάζοντας τις τιμές στις 

θύρες 6 και 7 αλλάζει η 

φορά περιστροφής του 

μοτέρ.

Αν στείλουμε στη θύρα 6 την τιμή HIGH και στη θύρα 7 την τιμή HIGH 

τότε το μοτέρ σταματάει να περιστρέφεται. Το ίδιο θα συμβεί αν 

στείλουμε την τιμή LOW και στις δύο θύρες. 

Στη θύρα 5 στέλνουμε μια τιμή από 0 έως 255. Η τιμή της θύρας 5 

καθορίζει την ταχύτητα περιστροφής του μοτέρ. Για πολύ μικρές τιμές 

στη θύρα 5  (π.χ. 20) το μοτέρ δεν περιστρέφεται. 



Αυτόνομο ρομποτικό όχημα αποφυγής εμποδίων 

Κάνουμε τις 

διπλανές 

συνδέσεις των 

μπαταριών με 

το Arduino ώστε 

το ρομποτικό 

όχημα να 

λειτουργεί 

αυτόνομα, 

χωρίς τη 

σύνδεση USB με 

το υπολογιστή.



Αυτόνομο ρομποτικό όχημα αποφυγής εμποδίων 

Συνδέουμε τον 

αισθητήρα 

απόστασης 

υπερήχων 

HC-SR04 όπως 

στη διπλανή 

εικόνα.
Trig – Θύρα 3

Echo – Θύρα 4



Αν το όχημα εντοπίσει εμπόδιο σε 
απόσταση μικρότερη των 50 εκατοστών

Ο ένας τροχός συνεχίζει να περιστρέφεται

Ο άλλος τροχός σταματάει να περιστρέφεται και 
έτσι το όχημα στρίβει για να αποφύγει το εμπόδιο

Αλλιώς

Και οι δύο τροχοί περιστρέφονται κανονικά 
προς την ίδια φορά

Κώδικας στο PictoBlox



Έλεγχος στάθμης νερού

Στη δραστηριότητα αυτή θα χρησιμοποιήσουμε 
τον αισθητήρα στάθμης νερού AJS04 για να 
αναπτύξουμε ένα σύστημα που θα μας 
προειδοποιεί, μέσω ηχητικού σήματος, για τον 
κίνδυνο υπερχείλισης μιας δεξαμενής νερού.

Για την παραγωγή του ηχητικού σήματος θα 
χρησιμοποιήσουμε την μονάδα ενεργού 
βομβητή AJX03.



Κώδικας στο PictoBlox

Τον αριθμό 635 τον βρίσκουμε με 
δοκιμές. Μαζί με τους/τις 
μαθητές/μαθήτριες ορίζουμε το σημείο 
της υπερχείλισης και αποφασίζουμε την 
τιμή κατώφλι (π.χ. 635).

Έχουμε προσθέσει την μονάδα οθόνης 
LCD για να βλέπουμε σε πραγματικό 
χρόνο τις τιμές που επιστρέφει ο 
αισθητήρας στάθμης νερού. 





Διαλογή προϊόντων με βάση το ύψος

Στη δραστηριότητα αυτή θα χρησιμοποιήσουμε 
τον αισθητήρα αποφυγής εμποδίων 
υπέρυθρων ακτινών για να αναπτύξουμε ένα 
σύστημα αυτόματης διαλογής προϊόντων με 
βάση το ύψος των προϊόντων.

Τα προϊόντα μας θα έχουν ύψος 1 εκ. και 3 εκ.

Θα χρησιμοποιήσουμε τη μονάδα οθόνης LCD-
AJX04 για να βλέπουμε το ύψος των προϊόντων 
που θα αναγνωρίζει το σύστημά μας. 



Κώδικας στο PictoBlox

Όταν τοποθετούμε μπροστά από τον 
αισθητήρα το τουβλάκι του 1 εκ. τότε ο 
αισθητήρας επιστρέφει την τιμή 1.

Όταν τοποθετούμε μπροστά από τον 
αισθητήρα το τουβλάκι των 3 εκ. τότε ο 
αισθητήρας επιστρέφει την τιμή 0.
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