
Γ Ω Ε  Γ Α Α  

Α  ΕΦΑ ΓΕ  Η  Ε Α  

ROBO TECHNOLOGY Η  LEGO 

Υπ υ ο  Κα γ  μ 

Σαπου  Θ ο  



ί α α  χ μ ω  
•Ισ ο ι ή Α α ο ή 

• ο ο ι ή 

•Η Lego ο  α ο σιά ι ο RCX 

• α ι ά α / α ο  NXT 

• ο  ιά α α NXT 

• ο σ ι ό ο  NXT 

•Connectors ια a Input Ports 

•Connectors ια a Output Ports 

•High speed communication Port 

• ώς θα φ ιά ο  ο ι ό ας α ώ ιο 
ιασύ σ ς 

 

 

 

 

• α αφο ι ό  α α ία 

• θό  α ι ό ισ ς 

•Αισθ ή ς 

• ο έ  Κί σ ς 

•Java 

•VB.net 

•C# 

• άσ α α 

 

 

 

 

 

 



Η ή ί αι έ α αι ί ι 

 So, Lets play 

 ή ό ς έ  οι φί οι ας οι α οί, 

 Leg Godt 

 

 Α ό α ή  φ άσ  ύσ  ο ό ο ά ς  αι ία 

LeGo 

  

 Leg Godt οι ό … 



•  α ισ ός  Α ι θή  
 . .  

 

 ί αι ο α αιό ος α ο α ισ ός 

ο  σώ αι ς σή α Α . 

ο σ ίο Αθ ώ . ο ούσ  α 

οβ έ ι ις θέσ ις  

α ώ . 

• Η ά ια ο  ά ο  Jacques 

de Vaucanson (1738) 

 

 ί αι ια ο ο ι ή ά ια ο  

έ ι  α ό α α ώ ι 
σ ό ο ς αι α ο ά ι α 

φ ά ς. 

 Α α μ  





μπ  
• Η ο ο ι ή ί αι  

έ ας οσύσ α ος 
ο ο ι ός 
ά ος,    

α ά ος ς 
ο ο ίας ο  

α ο α ισ ού αι 
ασ ο ί αι   

έ  αι  
α ά   

ο ό . 

• ο ό  ί αι έ α 
ο α α ι ό ο 

σύσ α α ό α ο  
έ ο , ο  ο οίο  
 φά ισ  αι οι 

ι ήσ ις σ ά 
ί ο   
ύ σ  ς 

ί α ά 
βού σ  



Η Lego  1998 πα υ   RCX 

 Υ οσ ι ό ε ες Γ ώσσες ογ α α ισ ού : 
• RCX Code 

• ‘OBOLAB βασί αι σ ο La VIEW αι α α ύ θ  σ ο 
Tufts University) 

• C and C++ έσ  BrickOS 

• Java έσ  leJO“ 

• NQC ("Not Quite C") 

• Visual Basic 

• ‘o otC έα ώσσα σ βα ή   έ οσ  ΠXT  

 

 Χα α ισ ι ά: 
• 16 bit ασ ή 

• MicroController (Renesas H8/300) 

•  ισό ο ς αισθ ή ς αφής αι φ ός  

•  ό ο [A,B,C] ι ή ς αι α ά ια  

• Η ίο 

• θό  LCD  φί  

• έ θ  ι οι ία IR 

 



•1  έ οσ   α ο ή ύ α ος  

ια σ α ι ά ο ά α α ο ο ι οί β α ίο ς  

•2  έ οσ   α α ί ς  

 ιο ισ έ ο ό ο ι ο ίας ια ι ο φα ο ές 

•  ο α α ισ ός ο  RCX ί αι έ θ α αι σ ις ύο 
όσ ις 

 

 

ο RCX ή α  ιο ισ έ ο σ ις α ό ς ς 
έ ι ς ς ο ο ι ής, ο ό   Lego ο ώ σ  

σ  ιο ία ο  NXT 

Η Lego  1998 πα υ   RCX 



α ω  
χα / α υ 

NXT 



Κύ ια ο ά α ασίας MPU  

Atmel® 32-bit ARM® processor, 

AT91SAM7S256 

- 256 KB FLASH - 64 KB RAM - 48 MHz 

ι ο ασ ής  
Atmel® 8-bit AVR processor 

- 4 KB FLASH- 512 Byte RAM - 8 MHz 

Bluetooth wireless communication CSR BlueCoreTM 4 v2.0 

USB 2.0 communication Full speed port (12 Mbit/s) 

 ισό ο ς 

 ό ο ς 

 

α α ώ ια α ο ί  α ό  
σ ά ι ς αφές ιασύ σ ς  αι 

οσ ί ο  α α ο ι ή αι 
φια ή ιασύ σ  

Η ιασύ σ   ισό - ό  

 

ί   α ώ ιο ο ο οίο 
οσα ό  σ  έ α σ ή α    
αφώ  , ‘J  

ια οθό  Displa  

100 x 64 pixel LCD black & white 

graphical display 

- View area: 26 X 40.6 mm 

άφ ο 

Κα ά ι ή ο  ό ο   -bit 

α ά σ  

2-16 KHz 

 Κο ιά  ι ισ ού Me u  
α ο ιά ί αι ια έ α α ό 

αο σού  

οφο οσία 

 ΑΑ α α ιές 

- ι α α ι ές α α ί ς σ ισ ά . 
- α αφο ι ό  ιθίο  α α ία 

 AH ο ί α σι ο οι θ ί 



π  Δ γ αμμα NXT 



1) Bluetooth 
• ο ώ ο Chip (M29W800DT) έ αι οφο οσία 
3.6 V, έ ι  Memory Blocks, 64 bit Security Code 

αι ο ο ισ ι ού έ ο  ο  Cambridge Silicon 

Radio. 

• ο ά ο chip ί αι ο ι ο ής CSR 

BlueCore-4 (BC417143BON606AJ) ό ο  ι οι ί 
ασύ α α  ις σ σ ές οσ ί ο ας 
Bluetooth v.2.0 

• ο ί ος ς σής ί ας ι - α ΄΄ ί αι  
αία ο . 

 

  Κύ ια ο ά α ασίας 
ARM-32bit,48 MHz (AT91SAM7s256) 
• ώ έ ο  ό α α ο ά α α 

ι α βά ι: 
•Flash Memory (256 KB) 

• ή  RAM (64 KB) 

• α α ία σ σ ή α ος 

• ο ό ο ο USB 
 

3) ι ο ασ ής bit ATMEL 
•  Κ  Flash 

•512 RAM 

•8 MHz 

• ί  α ο ή ια PWM) (Έ ος ο έ ) 
 

   

 ω  υ NXT 



Connectors γ α a Input Ports 



Pin 1 

Connectors γ α a Input Ports 



Connectors γ α a Input Ports 

Pin 4 



Connectors γ α a Output Ports 
 

Α ό  Pin ,Ό ο α  

 

Χ ώ α 

 

Λε του γία 

 

Pin 1,2 ,    MA0,1 

 

υ , α  

 

α πα - α 
PWM  α α  

χ  η  π η η  

 

Pin 3 , GND 

 

 

ω υ α  
π  η ω η η 

 π υ α  χ η 
α η  φ α 

 

PIN 4 , POWERMA 

 

Π  

 

Έχ υ  4,3volt 

φ α η   

 

PIN 5,6 ,   TACHOA0,1 

 

, π  

 

Δ χ α  η  α 
 π υ π α  

απ χ  α  π η η 
η  υ  η  

η  υ 



High speed communication Port 
• ο NXT έ οι ο ια ο ι ή 

α ι ή α φί ο  ά οσ  
οφο ιώ  

Α ό ι ά αι ά  σ ο 
ό ο ο ι οι ίας P-net 

αι  ήσ  ός ι ι ού 
α ίο  ο  ι έ ι  

ι οι ία έ ι  έ α 
ίς α α ή ς. 

• ί αι έ α ό ο ο ο  
ο ί α ι ισ ί έ ι  

bit/sec α ό  α ά ς 
ι θύ σ ις. 

• ι ι θύ σ ις ο ού  α 
αφ θού  ό  ο φή 

άσι  οφο ιώ  
θ ο ασία, ί σ , ύ α, 
άσ  .α.  

•Ό α α α α ά  αί ο αι, 
ιό ι  οι οφο ί ς 

ά ο αι αι σ έ ο αι 
α ά α 



 α φ υμ    μα  α  α  
Α ί ο   έ α α ο ι ό βού α 

Rj12, ο  φα όσ  σ ο α ώ ιο. ο 

ι ά ι έ ι α έ ι 6 ο ο ές 

ιαθέσι ς ο ί ιο αι ο α ώ ιο 

α ίσ οι α ια α ο έσ ι α ί ι  

ο οθέ σ   α ί  α ά ο α   

σ ι ά ώ α ος ια α ι ο ήσ ι 
σ σ ά ο α ώ ιο. 

ί ο ας ο ι ά ι RJ-12  έ α 

ι ά ι xt α α ού  ο ιαφο ές : 

Η ασφά ια έ ι α α ι θ ί ιά 

σ ο ι ά ι ο  RJ-12. 

 ο α ώ ιο RJ-12 ο οσ ι ό έ ος 

ί αι ιο ύ ο αι θα έ ι α 

σ ι θ ί ια α αι ιά ι σ ο έ θος 

 ο ώ  (Ports) ο  Nxt . 

  

 ο ώ ο βή α ί αι α ο ί  ασφά ια 
αι ιο σ ι έ α α ο ί ά  
ό ι  α ή ο  α ο σιά αι σ  

α ή   φ ο αφία. 

 α α ού  ο 
α ο έ σ α ο  
ο ί α ος ό ο  ί αι 

φα ό ο ι ά ι ίς 
 ασφά ια . 

5 

1 

2 

3 

4 

6 

 ύ ο  ις ές ις 
ασφα ίας ια α 
αι ιά ι  ο ά ος ς 

ασφά ιας α ό ο ι ά ι 
ο  Nxt 

 έ ο   
ια ι ασία ο  ο ί α ος 

βά ο ας  «ασφά ια» 
σ  ο ο ή ός α ό 
ο ς αισθ ή ς αι 

έ ι α αι ιά ι. 



 α φ υμ    μα  α  α  

 ο οθ ού  ο  σ ή α σ  ια 

έ , βά ο  ι ά έ α ι ό 

ο ά ι α ί ια α  αθ ί  

ο ά σ ις αφές ο  σ ή α αι 
ά βά ο   «ασφά ια» ά  

σ  ό α. 

Θ μαί υμ   α μ  α 
αμπ α γ α αχ  α  π  
α  μα.  π π  α 
π υμ  π    

υ α γ α ί μπ ί α 
..  

 ι ά , ο α ο έ σ α 

ί αι φα ές.  σ ή ας 

ο  φ ιά α   έ ι α ία 

ιαφο ο οί σ  α ό ο  

σ ή α ο  Nxt. 
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πα ου α  ω  χω   ου α ο  ο Nxt 

 

α αφο ι ό  α α ία 



Data File System 



θό  α ι ό ισ ς 

Format 100 x 64 dots 

LCD mode STN / Positive Reflective Mode / Gray 

Viewing direction 
6 o'clock 

Driving scheme 1/65 duty cycle, 1/9 bias 

Power supply voltage (VDD) 3.0V 

LCD driving voltage (VLCD) 9.0V (for best contrast) 



Α  
1. Αισθ ή ας αφής Touch 

Sensor) 

 

 

2. Αισθ ή ας φ ός Light 

Sensor) 

 

 

3. Αισθ ή ας ή ο  Sound 

Sensor) 

 

 

4. Αισθ ή ας ή  
(Ultrasonic Sensor) 

 

 

 

 

 

 

5. βο ι ή ας (Rotation 

Sensor) 

 



Αισθ ή ας Αφής αι ός 



αισθ σία Αισθ ή α ός 



Αισθ ή ας  Ή ο  



Αισθ ή ας  
ή  



ο έ  Κί σ ς 



 ο σ ι ό ο ο έ  Κί σ ς 



Java (1 απ  4) 

 

 ό α α: NetBeans IDE 6.5 

 

 ιβ ιοθή ς:  i-command 0.7 (Brian Bagnall) 

Bluecove-2.1.0 

  JDK 1.6 (Java Development Key) 

 

Sensors: Sound Sensor 

  Touch Sensor 

  Ultrasonic Sensor 

  Light Sensor 

  Motor A,B 

 



 ι ι ές ο ές σ  βιβ ιοθή  i-command 

•getVoltage (Returns Battery level in Volts) 

 public static getVoltage() 

 

•isPressed (Returns true if sensor is pressed) 

 public TouchSensor(SensorPort sensor) 

 public boolean isPressed() 

 

•getDistance (Returns the distance to the closest object in centimeters) 

 public UltrasonicSensor(SensorPort s) 

 public int getDistance() 

 

•getLightPercent (Returns light reading as a percentage, 0 = dark, 100 = bright) 

 public LightSensor(SensorPort sensor) (LED light is active by default)  

 public int getLightPercent() 

Java (2 απ  4) 

file:///C:/Documents and Settings/xristos/\303\216\302\225\303\217\302\200\303\216\302\271\303\217\302\206\303\216\302\254\303\216\302\275\303\216\302\265\303\216\302\271\303\216\302\261 \303\216\302\265\303\217\302\201\303\216\302\263\303\216\302\261\303\217\302\203\303\216\302\257\303\216\302\261\303\217\302\202/icommand-0.7/docs/api/icommand/nxt/SensorPort.html
file:///C:/Documents and Settings/xristos/\303\216\302\225\303\217\302\200\303\216\302\271\303\217\302\206\303\216\302\254\303\216\302\275\303\216\302\265\303\216\302\271\303\216\302\261 \303\216\302\265\303\217\302\201\303\216\302\263\303\216\302\261\303\217\302\203\303\216\302\257\303\216\302\261\303\217\302\202/icommand-0.7/docs/api/icommand/nxt/SensorPort.html
file:///C:/Documents and Settings/xristos/\303\216\302\225\303\217\302\200\303\216\302\271\303\217\302\206\303\216\302\254\303\216\302\275\303\216\302\265\303\216\302\271\303\216\302\261 \303\216\302\265\303\217\302\201\303\216\302\263\303\216\302\261\303\217\302\203\303\216\302\257\303\216\302\261\303\217\302\202/icommand-0.7/docs/api/icommand/nxt/SensorPort.html


 ι ι ά ο ά ια ώ ι α 

Import icommand.nxt.*; 

public class NXTRobot{ 

 private TouchSensor _touch;  

 private LightSensor _light;  

 private UltrasonicSensor _usonic;  

 public NXTRobot(){ 

             NXTCommand.open();  // ι οι ία  ο NXT 

           _touch = new TouchSensor(SensorPort.S1); 

  _light = new LightSensor(SensorPort.S3); 

  _usonic = new UltrasonicSensor(SensorPort.S4); 

 } 

 public void close(){ 

             NXTCommand.close(); 

        } 

   

Java (3 απ  4) 



 ι ι ά ο ά ια ώ ι α 

 public boolean readTouchSensor(){  

          return _touch.isPressed(); 

    } 

 public int readLightLevel(){  

  return _light.getLightPercent(); 

 } 

 public int readDistance(){ 

  return _usonic.getDistance(); 

 } 

 public void WriteTouchLevel(String s){  

  touchTextField.setText(s); 

     } 

 public void WriteLightLevel(String s){ 

  lightTextField.setText(s); 

 } 

 Public  void WriteDistanceLevel (String s){ 

  distanceTextField.setText (s ); 

 } 

Java (4 απ  4) 



VB.net (1 απ  4) 

 

 ό α α: Visual Studio 2008 

 

 ιβ ιοθή :  NXT# (Bram Fokke) 

 

Sensors: Light Sensor 

Motor A,B 

 



 ι ι ές ο ές σ  βιβ ιοθή  NXT# 

•NXTBrick conect via Bluetooth 

 Protected override void OnLoad(EventArgs e) { 

  base.OnLoad(e); 

  nxtbrick1.connect(); } 

 protected override void OnClosing(EventArgs e) { 

  nxtbrick1.disconnect(); 

  base.OnClosing(e); } 

 

•Motor 

NxtMotorA.Turn (a,b) 

a= α ύ α ισ οφής[-100,100] 

b= οί ς ισ οφής 

 

•Light sensor 

 Dim s As NxtLightSensor = CType(sensor, NxtLightSensor) 

 

VB.net (2 απ  4) 

 

nxtMotorA.Coast() 

 

nxtMotorA.Brake() 



 ι ι ά ο ά ια ώ ι α 

Imports Bram.Lego 

Public Class Form1 

#‘egio  Eve ts  

 Private Sub Form1_Load(ByVal sender As System.Object, ByVal e  

  As System.EventArgs) Handles MyBase.Load 

    NxtBrick1.Connect() 

  End Sub 

  Private Sub Form1_FormClosed(ByVal sender As Object, ByVal e  

  As System.Windows.Forms.FormClosedEventArgs) Handles Me.FormClosed 

      NxtBrick1.Disconnect() 

 End Sub 

 #End Region 

VB.net (3 απ  4) 



 ι ι ά ο ά ια ώ ι α 

Private Sub Button1_Click(ByVal sender As System.Object, ByVal e As 

System.EventArgs) Handles 1.Click 

         NxtMotorA.Turn(20, 1022) 

 NxtMotorB.Turn(20, 1022) 

End Sub 

 

 

Private Sub Button2_Click(ByVal sender As System.Object, ByVal e As 

System.EventArgs) Handles Button2.Click 

         NxtMotorA.Turn(0, 0) 

         NxtMotorB.Turn(20,369) 

 End Sub 

End Class 

 

VB.net (4 απ  4) 

1c=360o=17.6cm( . ό ας) 

50/17.6=2.84c 

2.84*360o=1022o 

 

Α Α ΑΚ = .  cm 

= * *R=72.22 cm 

/ = .055 cm 

18.055cm/17.6cm=1.026 

1.026*360o=369.3o 



C# (1 απ  3) 

 ό α α: Visual Studio 2008 

 

 ιβ ιοθή :  Mindsqualls V 1.2 (Niels Handest) 

 

Sensors: Sound Sensor 

Motor A,B 



 ι ι ές ο ές σ  βιβ ιοθή  Mindsqualls V 1.2 

•NXTBrick conect via Bluetooth 

 NxtBluetoothConnection conn = new NxtBluetoothConnection (40); 

 conn.Connect(); 

brick.Disconnect (); 

•Create a Motor 

NxtMotor motor = new NxtMotor (); 

•Connect to the port 

 brick.Motorb = motor; 

•Run it at 75% power 

 motor.Run (75, 360); 

•Synchronize two motors and Run them at 75% power 

NxtMotorSync moterPair=new NxtMotorSync (brick.MotorB, brick.MotorC); 

 motorPair.Run (Power[0,100], Degrees, TurnRatio[-100,100]) 

 

C# (2 απ  3) 



 ι ι ά ο ά ια ώ ι α 
using NKH.MindSqualls; 

public Form1() { 

 NxtBluetoothConnection conn = new NxtBluetoothConnection (40); 

 conn.Connect(); 

 NxtSoundSensor soundsensor = new NxtSoundSensor (); 

 Brick.Sensor1 = soundSensor; 

 soundSensor.dBA = true; 

NxtGetDeviceInfoReply? devinfo = brick.CommLink.GetDeviceInfo(); 

 lblRobotName.Text = devinfo.Value.nxtName; 

 l lFreeFlash.Te t = ""+devi fo.Value.freeUserFlash +" KB ; 
 l lBatter Level.Te t = ""+ ri k.Co Li k.GetBatter Level .Value/ .  + " Volts ; 

 grpHardwareInfo.Refresh(); 

 label8.Text = "" +soundSensor.SoundLevel.Value+ " dB"; 

 brick.Disconnect (); 

} 

C# (3 απ  3) 



υμπ μα α-Δυ ί  
 Έ ει α α ό  α φό α ο  έγε αι χια ή, βγά α ε ά οια 

σ ε άσ α α αι θα θέ α ε α α οι ασ ού ε α ί σας. 
 ο Lego NXTRobot, ί αι ο α ά ο έσ  ια α ασ ο θ ί ά οιος, σοβα ά  

 ο ο ι ή 

 ισ ού   Java, ιό ι: 
•  β ή α  ιο ιαφέ ο σα 

• Η i-command, οσ ί ι ο α ύ ο ύ ος ο ώ  ια ο ς αισθ ή ς 
ο  οφο ού  σή α ια ο NXT 

• Έ ι forum οσ ή ι ς 

• ο ού  α έ βο  ά σα σ α σ θι ά ο  Lego NXT αι α α ά ο  
ο Firmware α ά αι α ο ά α α ο  ιέ ι ο α σ έ α  α ό 

 Lego 

 ία σ ι ά ύσ ο  όθ σ  ή α   ύ σ  βιβ ιοθ ώ  αι  οσα ο ή 
ο ς σ α ο α α ισ ι ά ιβά ο α, αι ι ι ά σ ο Netbeans ς Java 

 έ ος ή  ο ύ ό ο α α ασ άσο  ο ο ό  έ σι ώσ  α 
α ιο οιήσο   ο  α ύ ο α ό ό ο ο ς αισθ ή ς 



α ισ ού  ο ύ ια ο 
ο ύ ι ο ό ο σας, 

 

α ό α α αϊ ό έ ος. 

ε ε ίμη η, 
Ε Η  ΓΕΩΡΓ Ο  

α  

Ρ Α ΔΗ  ΧΡΗ Ο  


