Τελικός Προγραμματισμός για RobIn 
#include <Servo.h>

Servo myservo;     // Πρώτος  servo 
Servo myservo1;   // Δεύτερος servo
                  
int i=0;              // μεταβλητή για να κάνει βήματα πίσω
int pos = 0;          // γωνίες πρώτου servo
int pos1 = 0;        // γωνίες δεύτερου servo
int tonePin = 4;    //Piezo
int trig=7;         // Sonar    
int echo=8;         // Sonar
int LED=6;          // LED
int duration, distance;

void setup() {
  myservo.attach(9);     //  η εντολή του πρώτου servo πάει στο pin 9 
  myservo1.attach(10);   //  η εντολή του δεύτερου servo πάει στο pin 10
  Serial.begin(9600); 
  pinMode (trig, OUTPUT);
  pinMode (echo, INPUT);
  pinMode (LED, OUTPUT); 
}

void loop() {
  // digitalWrite (trig, LOW);
  // delayMicroseconds (2);
  digitalWrite (trig, HIGH);
  delayMicroseconds (10);
  digitalWrite (trig, LOW);
  duration= pulseIn (echo, HIGH);
  distance= duration / 58.138;
  analogWrite (LED ,distance);

  distance=map(distance, 0, 45, 0, 45); 
   
    
    if (distance <= 0){                       // Ορίζονται η αποστάσεις που "φωνάζει" το Piezo
      distance=0;
    }
    else if (distance >= 5 && distance <= 14){
      tone(tonePin, 200000, 200);
          delay(100);
          for (i=1;i<10;i=i+1){
          delay(100); 
           for (pos1 = 80; pos1 <= 120; pos1 += 1) { //  mesaia podia
                                              // in steps of 1 degree
    myservo1.write(pos1);                     // tell servo to go to position in variable 'pos'
    delay(3);                                 // waits 3ms for the servo to reach the position
  }
   for (pos = 50; pos <= 120; pos += 1) {      // mpros-piso podia
                                              // in steps of 1 degree
    myservo.write(pos);                       // tell servo to go to position in variable 'pos'
    delay(3);                                 // waits 3ms for the servo to reach the position
  }
  for (pos1= 120; pos1 >= 80; pos1 -= 1) {    //  mesaia podia
    myservo1.write(pos1);                     // tell servo to go to position in variable 'pos'
    delay(3);                                 // waits 3ms for the servo to reach the position
  }
  for (pos = 120; pos >= 50; pos -= 1) {      // mpros-piso podia
    myservo.write(pos);                       // tell servo to go to position in variable 'pos'
    delay(3);                                 // waits 3ms for the servo to reach the position
  }
          }
    }
    else if (distance >= 15 && distance <= 24){
      tone(tonePin,5000, 200);
    }
    else if (distance >= 25 && distance <= 35){
      tone(tonePin, 1000, 200);
    }
  // Serial.println(distance);
 
  delay(200);
  noTone(tonePin);
  
  for (pos = 50; pos <= 120; pos += 1) {      //  mpros-piso podia
                                              // in steps of 1 degree
    myservo.write(pos);                       // tell servo to go to position in variable 'pos'
    delay(3);                                 // waits 3ms for the servo to reach the position
  }
    for (pos1 = 80; pos1 <= 120; pos1 += 1) { //  mesaia podia
                                              // in steps of 1 degree
    myservo1.write(pos1);                     // tell servo to go to position in variable 'pos'
    delay(3);                                 // waits 3ms for the servo to reach the position
  }
  for (pos = 120; pos >= 50; pos -= 1) {      //  mpros-piso podia
    myservo.write(pos);                       // tell servo to go to position in variable 'pos'
    delay(3);                                 // waits 3ms for the servo to reach the position
  }

  for (pos1= 120; pos1 >= 80; pos1 -= 1) {    //  mesaia podia
    myservo1.write(pos1);                     // tell servo to go to position in variable 'pos'
    delay(3);                                 // waits 3ms for the servo to reach the position
  }
}


