
3.2 Προγραμματισμός ρομπότ και  
υλικών διατάξεων

Παραδείγματα κίνησης σε γραμμή (line following)

Το λευκό χρώμα αντανακλά μεγάλη πο-
σότητα φωτός, σε αντίθεση με το μαύρο 
που απορροφά μεγάλη ποσότητα φωτός.

Παράδειγμα 1: με χρήση 2 αισθητήρων
Έστω ότι διαθέτουμε 2 αισθητήρες σε κοντινή απόσταση μεταξύ τους 
και η μαύρη γραμμή είναι αρκετά πλατιά, ώστε και οι δύο αισθητήρες 
να βρίσκονται εντός της μαύρης περιοχής όταν ξεκινάει το όχημα να 
κινείται.
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Παράδειγμα κώδικα από το περιβάλλον makecode και τη χρήση του 
πρόσθετου microbit-robot

Όταν και οι δύο αισθητήρες βρίσκο-
νται εντός της μαύρης γραμμής, το 
όχημα κινείται ευθεία.

Όταν μόνο ο αριστερός αισθητήρας 
ανιχνεύει μαύρο, το όχημα χαμηλώ-
νει ταχύτητα και στρίβει προς τα 
αριστερά.

Όταν μόνο ο δεξιός αισθητήρας ανι-
χνεύει μαύρο, το όχημα χαμηλώνει 
ταχύτητα και στρίβει προς τα δεξιά.



Παράδειγμα 2: με χρήση ενός αισθητήρα
Έστω ότι διαθέτουμε μόνο έναν αισθητήρα. Θα πρέπει να επιλέξουμε 
ποια πλευρά της γραμμής θέλουμε να παρακολουθείται και να εστιά-
σουμε στις αλλαγές που ανιχνεύονται σε εκείνη την περιοχή.

Παρακολουθείται η ποσότητα του φωτός που ανακλάται και όταν 
αυτή είναι:
•	 >60: βρισκόμαστε πάνω από λευκή επιφάνεια, οπότε στρίβουμε αρι-

στερά.
•	 >40 (και μέχρι 60): βρισκόμαστε κάπου ενδιάμεσα, οπότε κινούμα-

στε ευθεία.
•	 <=40: βρισκόμαστε πάνω από μαύρη επιφάνεια, οπότε στρίβουμε δεξιά.

Έστω ότι θέλουμε το όχημα 
να ακολουθεί τη δεξιά άκρη 

της μαύρης γραμμής:
Όταν “διαβάζει” λευκό, 

πρέπει να στρίψει 
αριστερά.

Όταν “διαβάζει” μαύρο, 
πρέπει να στρίψει δεξιά.

Παράδειγμα κώδικα (πλακίδια και Python) από το περιβάλλον Gearsbot 
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