
By Sanjay and Arvind Seshan

EV3 Classroom: ακολουθία γραμμής με 
2 sensors και αναγνώριση 

διασταύρωσης

BEGINNER 

PROGRAMMING 

LESSON



ΘΕΛΟΥΜΕ ΑΡΧΙΚΑ CALLIBRATION –

ΑΣ ΤΟ ΘΥΜΗΘΟΥΜΕ

1. Κάνω reset τον αισθητήρα

2. Βάζω το robot να πει white ώστε να καταλάβω ότι θέλω να 
καλιμπράρω το άσπρο

3. Κάνω ένα wait block για να δώσω χρόνο να τοποθετηθεί ο 
αισθητήρας πάνω στο άσπρο. Το wait θα είναι μέχρι να 
πατηθεί το πάνω κουμπί

4. Θέτω ως maximum του αισθητήρα την τιμή του ανακλόμενου
φωτός

5. Κάνω την ίδια διαδικασία για το μαύρο χρώμα όπου θέτω την 
τιμή του ανακλόμενου φωτός στο ελάχιστο

6. Οι εντολές που θα χρειαστείτε είναι διάσπαρτες στην επόμενη 
διαφάνεια
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LINE FOLLOWING ΜΕ 2 SENSORS
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Wrong = L – R = 0 Wrong = L – R > 0

Move steering 0

Wrong = L – R < 0

Move steering right Move steering left



ΑΝΑΓΝΩΡΙΣΗ ΔΙΑΣΤΑΥΡΩΣΗΣ
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Και οι 2 αισθητήρες 

δείχνουν μαύρο 

δηλαδή 

αντανάκλαση 0%



ΑΠΟΣΤΟΛΗ
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Βάλτε το robot να ακολουθεί μία μαύρη γραμμή με 

τους δύο αισθητήρες και :

• να προχωρά μέχρι να δει κόκκινο χρώμα. 

• Όταν βρει διασταύρωση να στρίβει pivot 

αριστερά  90μοίρες (pivot left 1 rotation) όταν 

βρει διασταύρωση

• Όταν δει πράσινο χρώμα να κάνει spin 

αναστροφή (spin left ή right 1 rotation)



ΜΙΣΟΨΗΜΕΝΟΣ ΚΩΔΙΚΑΣ
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ΛΥΣΗ
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ΚΑΛΗ ΕΠΙΤΥΧΙΑ ΣΤΟ 

PROJECT ΣΑΣ
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