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                                                        ΠΡΟΛΟΓΟ΢ 

 

 

 

 

΢θνπόο ηεο  πηπρηαθήο απηήο είλαη ε  πξαγκαηνπνίεζε ελόο ξνκπόη,  ην  νπνίν ζα έρεη 

ηε δπλαηόηεηα λα  ηνπνζεηείηαη θαη λα  θηλείηαη ζε έλαλ άγλσζην  ρώξν γηα εκάο, ζηνλ 

νπνίν  ε  πξόζβαζε  δελ είλαη εγγπεκέλα αζθαιήο,  θαη  κέζσ  κηαο wi-fi  θάκεξαο  κε 

ηελ νπνία  έρνπκε εμνπιίζεη ην ξνκπόη, λα κπνξνύκε λα  βιέπνπκε  ζηνλ ειεθηξνληθό 

ππνινγηζηή καο όηη θαηαγξάθεη. Σν ξνκπόη απηό  ζα  κπνξεί λα εηζέξρεηαη ζε  ρώξνπο 

όπνπ δελ  κπνξεί λα πξνζεγγίζεη ν άλζξσπνο, όπσο ζε  θάπνην ππόγεην  ηνύλει, ή  ζηα 

ζε ζπληξίκκηα  από  κηα θαηνιίζζεζε, αθνύ είλαη πνιύ επέιηθην ιόγν  ηνπ κηθξνύ ηνπ 

όγθνπ,  όπσο   θαη  ιόγν  ησλ  εξππζηξηώλ  κε  ηηο  νπνίεο είλαη  εμνπιηζκέλν. Έηζη  ζα 

κπνξνύκε  λα έρνπκε  θαηαγξαθή εηθόλσλ  πνπ  ζα  ήηαλ αδύλαην  λα ηηο  έρνπκε  ππό 

άιιεο ζπλζήθεο.  

   

 

 

 

 

 

                      

Εηθόλα 1 : Rescue robot 
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ΚΔΦΑΛΑΙΟ 1 

 

                                      ΔΙ΢ΑΓΩΓΗ ΢ΣΗ ΡΟΜΠΟΣΙΚΗ 

 

1.1       Ρομποηική και Ρομπόη 

 

1.1.1 Ρομποηική 

     Ρνκπνηηθή  είλαη ν  ζύγρξνλνο ηερλνινγηθόο  θιάδνο ηεο απηνκαηνπνίεζεο, πνπ έρεη 

σο  αληηθείκελν ηε κειέηε, ην  ζρεδηαζκό θαη ηε  ιεηηνπξγία ησλ ξνκπόη, θαζώο θαη ηελ 
έξεπλα γηα ηελ πεξαηηέξσ αλάπηπμή ηνπο.  

 

Ο θιάδνο  ηεο  ξνµπνηηθήο είλαη  αλαµθηζβήηεηα  έλαο ζεµαληηθόο  θαη  εληππσζηαθόο 

θιάδνο   πνπ  έρεη  θάλεη  ηελ  εµθάληζή  ηνπ από  ηελ  αξραηόηεηα  θαη  ζπλερίδεηαη  µε 

εθπιεθηηθέο  εθαξµνγέο  µέρξη  θαη  ζήµεξα.  Η άλζεζε ηεο ξνµπνηηθήο  ζηηο επόµελεο 

δεθαεηίεο  είλαη πιένλ  επηζηεµνληθά ζίγνπξε. Απηό θαίλεηαη θαη ζηελ θαζεµεξηλή  µαο 

δσή.  Τπάξρνπλ  ήδε  ξνµπνηηθά  όξγαλα  πνπ   εμππεξεηνύλ   δηάθνξεο   αλάγθεο   ησλ 

αλζξώπσλ, όπσο όξγαλα αθνήο, ξνµπνηηθά ρέξηα θαη πόδηα.  

 

 

Η ξνµπνηηθή ζηηο µέξεο µαο  ρξεζηκνπνηείηαη ζε πνιινύο ηνµείο  γηα  λα  εμππεξεηήζεη 

ηηο  δηαθνξεηηθέο  αλάγθεο  πνπ πξνθύπηνπλ θαζεκεξηλά. Οη  ηνµείο απηνί  είλαη  αξρηθά 

ηεο  βηνκεραλίαο όπνπ  ζα ζπλαληήζεη θάλεηο έλα ηεξάζηην εύξνο από ξνµπόη  ηα νπνία 

θξαηνύλ ζρεδόλ νιόθιεξε  ηελ γξαµµή παξαγσγήο  θαη  έρνπλ αληηθαηαζηήζεη πιήξσο 

ηελ αλζξώπηλε  εξγαζία. Έλαο  αθόµα ηνµέαο όπνπ  γίλεηαη  µε  επηηπρία  ε  ρξήζε  ηεο 

ξνµπνηηθήο είλαη ε ηαηξηθή, αλ θαη αθόµα ε εμέιημή ηεο ζε βξίζθεηαη ζε αξρηθά  ζηάδηα 

θαη  όρη  ζε  νιόθιεξν ην  θάζµα  ηεο ηαηξηθήο. Δπίζεο  εθηεηαµέλε  είλαη ε  ρξήζε  ηεο 

ξνµπνηηθήο  θαη  ζηνλ ζηξαηό  ζε  αληίζεζε  µε ηα θνηλσληθά  θαη θαζεκεξλήο   ρξήζεο 

ξνµπόη  ηα  νπνία  έρνπλ αθόµα αξθεηό αιιά όρη πνιύ δξόµν γηα αλ  µπνπλ βαζηά ζηελ 

θαζεκεξηλόηεηα µαο. ΢ύληνλα  ζα  είλαη  δηαζέζηµα  όξγαλα  πνπ  ελζσκαηώλνληαη  θαη 

µε ηα νπνία ζα  επηθνηλσλνύµε  κεηαμύ µαο  θαζώο θαη µε  δηάθνξεο ζπζθεπέο. Οινέλα 

θαη  κεγαιύηεξν κέξνο  ηεο  αλζξώπηλεο  θύζεο µαο αληηθαζίζηαηαη από  ηα ξνµπόη θαη 

θπζηθά  ππάξρνπλ ζπδεηήζεηο  θαη  αλεζπρίεο  κεηαμύ  επηζηεκόλσλ  γηα  ηελ  επίδξαζε 

ησλ ξνµπόη ζην κέιινλ ηεο αλζξσπόηεηαο. 

 

1.2       Ρομπόη 

      Έλα   ξνκπόη  είλαη  κηα  κεραληθή  ζπζθεπή  ε  νπνία  κπνξεί   λα  ππνθαζηζηά  ηνλ 

άλζξσπν ζε δηάθνξεο εξγαζίεο. Έλα ξνκπόη κπνξεί λα δξάζεη θάησ  από ηνλ απεπζείαο 

έιεγρν   ελόο  αλζξώπνπ ή  απηόλνκα  θάησ από  ηνλ  έιεγρν  ελόο  πξνγξακκαηηζκέλνπ 
ππνινγηζηή. Η  ιέμε ξνκπόη πξνέξρεηαη από ην ζιαβηθό robota πνπ ζεκαίλεη εξγαζία. 
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1.2.1    Μςθολογικά Ρομπόη 

Σάλωρ   

      Η θηινδνμία ηνπ  αλζξώπνπ  λα  δεκηνπξγήζεη  κεραλέο  πνπ  ζα ηνπ κνηάδνπλ ηόζν 

ζηε   κνξθή  όζν   θαη  ηε  ιεηηνπξγία, πξσηνζπλαληάηαη   ζηελ   Διιεληθή   κπζνινγία. 

΢ύκθσλα  κε ηελ ηειεπηαία ν Σάισο, ν κπζηθόο  ράιθηλνο  γίγαληαο πνπ θαηαζθεύαζε ν 

Ήθαηζηνο  γηα  λα   πξνζηαηεύεη  ηελ   Κξήηε  από  ηνπο  εηζβνιείο, απνηειεί  ην  πξώην 

„‟απηόκαην‟‟ ζηελ αλζξώπηλε ηζηνξία.     

 

                                  

Εηθόλα 2:  Ο κπζηθόο ράιθηλνο γίγαληαο ν Τάισο 

 

Υπςζοί Βοηθοί 

 

      Ο  Ήθαηζηνο  αλ  θαη ηππηθά ήηαλ παληξεκέλνο  µε  ηελ Αθξνδίηε αηζζαλόηαλ πνιύ 

κνλαμηά   θαη  αλαγθάζηεθε λα θηηάμεη κεξηθέο  ρξπζέο γπλαίθεο  (ζεξαπαηλίδεο) λα  ηνλ 

βνεζάλε  ζην  εξγαζηήξην, λα  ηνλ  ζηεξίδνπλ γηα λα πεξπαηάεη θαιύηεξα, αιιά  θαη γηα 

λα έρεη θάπνηνλ λα κηιάεη. 

 

Εηθόλα 3: Θεξαπαηλίδα 
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1.2   ΢ύγσπονη εξέλιξη ηων πομπόη 

 

     ΢ηε ζύγρξνλε επνρή, ν όξνο θαζηεξώζεθε  κε ηελ ζεκεξηλή ηνπ έλλνηα, ην 1921 από 

ηνλ  Σζέρν  ζεαηξηθό  ζπγγξαθέα  Karel  Čapek   ζην   έξγν   ηνπ  "R.U.R."   (Rossum's 

Universal Robots),  όπνπ ζαηηξίδεη ηελ εμάξηεζε  ηεο θνηλσλίαο  από  ηνπο  κεραληθνύο  

εξγάηεο   (ξνκπόη)   ηεο   ηερλνινγηθήο   εμέιημεο   θαη   πνπ  ηειηθά   εμνληώλνπλ   ηνπο   

δεκηνπξγνύο ηνπο. 

      Λίγα   ρξόληα  αξγόηεξα, θαηά   ηελ   δεθαεηία  ηνπ  ‟40,  έλαο   ξώζνο   ζπγγξαθέαο 

επηζηεκνληθήο   θαληαζίαο, ν  Isaac Asimov  ζπλέιαβε ην ξνκπόη  σο  έλα απηόκαην κε 

εκθάληζε   αλζξώπνπ,  αιιά   απαιιαγκέλν   από   ζπλαηζζήκαηα.  Ο  όξνο   ξνκπνηηθή 

ρξεζηκνπνηήζεθε  από ηνλ Asimov,  σο ζύκβνιν  ηεο επηζηήκεο  πνπ είλαη αθηεξσκέλε 
ζηε   κειέηε  ησλ  ξνκπόη  θαη  δηέπνληαη από  ηνπο παξαθάησ  ηξείο  βαζηθνύο  λόκνπο: 

 Σν  ξνκπόη   δε  ζα  θάλεη  θαθό   ζε   άλζξσπν,  νύηε  κε ηελ  αδξάλεηά  ηνπ  ζα 

επηηξέςεη λα βιαθηεί αλζξώπηλν όλ. 

 Σν ξνκπόη πξέπεη λα ππαθνύεη ηηο  δηαηαγέο πνπ  ηνπ δίλνπλ  νη άλζξσπνη, εθηόο 
αλ απηέο νη δηαηαγέο έξρνληαη ζε αληίζεζε κε ηνλ πξώην λόκν. 

 Σν   ξνκπόη  νθείιεη   λα   πξνζηαηεύεη   ηελ   ύπαξμή  ηνπ,  εθόζνλ   απηό    δελ 
ζπγθξνύεηαη κε ηνλ πξώην ή ηνλ δεύηεξν λόκν. 

 

 

1.3   Ιζηοπική αναδπομή ηων αςηοκινούμενων Ρομπόη 

 

     ΢ηελ  παξάγξαθν απηήλ, ζα  θάλνπκε  κία  εθηεηακέλε  αλαθνξά  ζηελ  ηζηνξία  ησλ 

θηλνύκελσλ  ξνκπόη,  ε  νπνία θαη έρεη ζηηγκαηίζεη ηελ πνξεία  ηεο  ηερλνινγίαο θαη ηεο 

επηζηήκεο, από   ηα  κέζα ηνπ 20
νπ

  αηώλα κέρξη  ζήκεξα. Η  εμέιημε   ησλ   θηλνύκελσλ 

ξνκπόη  πξνέθπςε  κε  ζθνπό  ηελ  επηηέιεζε δηάθνξσλ ιεηηνπξγηώλ, από ηελ εθηέιεζε 

απιώλ θαζεκεξηλώλ εξγαζηώλ, κέρξη ηε  δηελέξγεηα πνιύπινθσλ  εξεπλώλ, ελώ ζήκεξα 

ρξεζηκνπνηνύληαη θαη ζηηο πιένλ κεγάιεο ζεκαζίαο δηαζηεκηθέο απνζηνιέο. 

 

1912 - Electric Dog: Δίλαη  ν  πξόγνλνο    όισλ  ησλ   θσηνηξνπηθώλ    απηόκαησλ 

ξνκπόη.  ΢ρεδηάζηεθε   θαη   θαηαζθεπάζηεθε   ζηηο   ΗΠΑ   από   ηνπο   εξεπλεηέο   

John  Hammond, Jr  θαη   Benjamin  Miessner  νη  νπνίνη  εξγάδνληαλ  ζηνλ  ηνκέα   ηεο 

Ραδηνδπλακηθήο. ΢ηελ πξαγκαηηθόηεηα θαηαζθεπάζηεθε από ηνλ ηειεπηαίν. Σν  Elecric 

dog ήηαλ εμνπιηζκέλν κε  θσηνθύηηαξα, έηζη ώζηε αλ ν „ερζξόο‟ έζηξεθε  ην θσο πάλσ 
ηνπ, απηό ακέζσο νδεγνύληαλ πξνο ην κέξνο ηνπ. 
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Εηθόλα 3 θαη 4:  Αξηζηεξά ην Electric Dog αθνινπζεί έλα θαθό θαη δεμηά ε πίζσ όςε ηνπ ξνκπόη 

 

1933 -  Maze Machine  Learning –  Ross  Thomas:   Έλαο   κεραληθόο   " αξνπξαίνο " 

επηλνήζεθε  από  ηνλ  Γξ Stevenson Smith,  ηνπ  Παλεπηζηεκίνπ   ηεο  Οπάζηλγθηνλ.  Η 

ειεθηξηθή  ζπζθεπή  θηλνύληαλ θαηά κήθνο κηαο δηαδξνκήο κε απιάθηα πνπ ηε ρώξηδαλ 

ζε δηάθνξα ζεκεία, ππνρξεώλνληαο  ηνλ  "αξνπξαίν"  λα  επηιέμεη  πνηα  θαηεύζπλζε λα 

αθνινπζήζεη.  Αλ  έπαηξλε  ην  ιάζνο  δξόκν  θαη  έκπαηλε  ζε  αδηέμνδν,  νη   κεραληθέο 

„θεξαίεο‟  ηνπ  ηνλ  αλάγθαδαλ λα ζηακαηήζεη,  λα αλαηξέμεη  ηελ  δηαδξνκή ηνπ  θαη λα 

δνθηκάζεη  μαλά, κέρξη  ε όιε  πνξεία  ηνπ   λα  νινθιεξσζεί  κε  επηηπρία. Σν  κνληέιν 

ζρεδηάζηεθε  γηα  λα καο  δείμεη πώο  ηα αληαλαθιαζηηθά δηαθέξνπλ από ηηο δηαδηθαζίεο 

ζθέςεο. 

 

Εηθόλα 5 θαη 6: Αξηζηεξά ην Ross Thomas θαη δεμηά ν ιαβύξηλζνο 

 

1948–1949 - Elmer και Elsie: Ο William Grey Walter  θαηαζθεύαζε ηα ξνκπόη  Elmer 

θαη  Elsie, δπν απηόλνκα  ξνκπόη, ηα νπνία νλνκάζηεθαλ Machina  Speculatrix,  επεηδή 

ηνπο  άξεζε  λα  εμεξεπλνύλ  ην  πεξηβάιινλ ηνπο. Δπίζεο ζπρλά πεξηγξάθνληαη  θαη  σο 

ρειώλεο ιόγσ ηνπ ζρήκαηνο ηνπο θαη ηνπ αξγνύ ξπζκνύ θίλεζήο ηνπο. Σν θάζε έλα από 

ηα ξνκπόη  Elmer θαη  Elsie  ήηαλ εμνπιηζκέλν κε  έλαλ αηζζεηήξα θσηόο. Αλ έβξηζθαλ 

θάπνηα  πεγή  θσηόο θηλνύληαλ πξνο απηήλ, απνθεύγνληαο  παξάιιεια ηα εκπόδηα  πνπ 

βξίζθνληαλ  ζηνλ  δξόκν  ηνπο. Δπίζεο  αλ  ην επίπεδν  ελέξγεηάο  ησλ  κπαηαξηώλ  ηνπο 

έπεθηε  ζε  ρακειά  επίπεδα  ηόηε  κπνξνύζαλ  κέζσ ηνπ  θσηνηξνπηζκνύ λα βξνπλ έλα 

ζηαζκό   θόξηηζεο   θαη   λα  επαλαθνξηηζηνύλ. Απηά  ηα ξνκπόη  απνδείθλπαλ  όηη   κία 

πνιύπινθε  ζπκπεξηθνξά κπνξνύζε λα πξνθύςεη από έλαλ απιό ζρεδηαζκό. Σα ξνκπόη 

ήηαλ  εμνπιηζκέλα  κε  κηα  κηθξή  ιάκπα - θιαο ζην πάλσ κέξνο ηνπο (θεθάιη) ε νπνία 

απελεξγνπνηνύληαλ απηόκαηα  θάζε  θνξά πνπ ην  θσην- θύηηαξν ιάκβαλε έλα επαξθέο 

ζήκα θσηόο. ΋ηαλ ζπλαληνύζαλ έλα θάηνπηξν ή κηα  ιεπθή επηθάλεηα, ην  αλαθιώκελν 
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θσο από ην θεθάιη ησλ ξνκπόη ήηαλ επαξθέο γηα ηε ιεηηνπξγία ειέγρνπ απόθξηζεο  ηνπ 

θπθιώκαηνο ησλ ξνκπόη ζην θσο, έηζη ώζηε ηα ξνκπόη ιεηηνπξγνύζαλ κε ηε δηθηά ηνπο 

αληαλάθιαζε. ΋κσο θαζώο ην έθαλαλ απηό, ην θσο έζβελε, πξάγκα πνπ ζήκαηλε όηη ην 

εξέζηζκα απνθνπηόηαλ. Έηζη  ε  έιιεηςε  ηνπ  εξεζίζκαηνο  απνθαζηζηνύζε  ην  θσο, ην 

νπνίν  θαη  πάιη θαηλόηαλ σο  εξέζηζκα,  θαη νύησ  θαζεμήο. Σα ξνκπόη θαζπζηεξνύζαλ 

σο   εθ  ηνύηνπ  πξηλ   από  έλαλ   θαζξέθηε  θαζώο  ηξεκόπαηδαλ. Με  απηό  ηνλ   ηξόπν 

απνδεηθλύνληαλ  όηη  ηα  ξνκπόη είλαη  αλώηεξα  από πνιιά «έμππλα» δώα πνπ ζπλήζσο 

αληηκεησπίδνπλ  ηελ  αληαλάθιαζή  ηνπο  κε πξνβιεκαηηζκό, ζαλ λα βιέπνπλ έλα άιιν 

δών κπξνζηά ηνπο.  

 

 

Εηθόλα 7 θαη 8 : Αξηζηεξά ην Elmer θαη δεμηά ην Elsie ξνκπόη 

 

     ΢ηε  ζπλέρεηα   κία   από  ηηο    ρειώλεο    ηξνπνπνηήζεθε  ( κάιινλ   ε  Elmer ).  Πην 

ζπγθεθξηκέλα,  ηεο  είραλ πξνζζέζεη  κηα απιή  θαη  κόλν θπςέιε  "εγθέθαινπ" θαη δύν 

αληαλαθιαζηηθά  θπθιώκαηα  κε  ηα  νπνία  ζα  κπνξνύζε λα  δηδαρζεί απιέο   ζπκπεξη-

θνξέο. Απηή  ε ρειώλα νλνκαδόηαλ  CORA. ΢θνπόο  ηνπ Cora ήηαλ λα βξίζθεη ηξόθηκα 

θαη  λα  πεξηπιαληέηαη γύξσ  από  έλα  ζθακλί  πνπ  βξίζθνληαλ  ζηε κέζε ηνπ δαπέδνπ. 

Η   εθπαίδεπζή  ηνπ  απνηεινύληαλ  από  πνιύ  απιέο  εληνιέο. Με  απηέο   ηηο   εληνιέο 

πξνζπαζνύζαλ  λα  δηδάμνπλ  ην  ξνκπόη  όηη  ν ήρνο κηαο ζθπξίρηξαο ζήκαηλε εκπόδην. 

Έηζη  ην  ζθύξηγκα  αλαγλσξίδνληαλ  από ην Cora  σο  έλα αληηθείκελν  πνπ  έπξεπε  λα 

απνθύγεη. Η  εθπαίδεπζε  γηλόηαλ  κε   κηα  αζηπλνκηθή  ζθπξίρηξα.. ΢ηελ  Αγγιία,  κηα 

αζηπλνκηθή ζθπξίρηξα είρε δύν λόηεο πνπ  αθνύγνληαη καδί  θαη  θάλνπλ  έλα  ηδηαίηεξα 

δπζάξεζην ήρν. Ο Walter  πξνζπάζεζε λα ηνπ δηδάμεη, σο εθ ηνύηνπ, όηη ε κία λόηα ηεο 

ζθπξίρηξαο ζήκαηλε  εκπόδην  θαη  όηη  ε  άιιε λόηα ζήκαηλε ηξόθηκα. Γηα ηελ επίηεπμε 

απηήο  ηεο ελέξγεηαο ν Walter  πξνζπάζεζε λα δεκηνπξγήζεη  απηό  ην  αληαλαθιαζηηθό 

έρνληαο   δύν   ζπληνληζκέλα   θπθιώκαηα,  έλα   από   ηα   νπνία  ζρεηίδνληαλ   κε   ηελ 

αληαπόθξηζε  ζηελ  όξεμε  θαη  ην άιιν  κε  ηελ απόθξηζε ζηελ απνθπγή. H κία πιεπξά 

ηεο  ζθπξίρηξαο  θπζηόληαλ πξηλ ην ξνκπόη άγγηδε έλα αληηθείκελν έηζη  ώζηε  λα κάζεη 

λα   ην  απνθεύγεη, ελώ   ε άιιε  πιεπξά  ηεο  ζθπξίρηξαο  θπζηόληαλ  πξηλ  ην   ξνκπόη 
δηαθξίλεη θσο. 
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Εηθόλα 9 θαη 10 : Αξηζηεξά ην Cora κπξνζηά από έλα θαζξέπηε θαη δεμηά κπξνζηά ζε δηάθνξα 
εκπόδηα 

 

1951 - Squee electric squirrel: ΢ρεδηάζηεθε  θαη  θαηαζθεπάζηεθε από ηνλ Edmund C. 

Berkeley. Σν Squee ήηαλ έλα κηθξό ειεθηξνληθό ξνκπόη ζθίνπξνο πνπ ήηαλ ζε ζέζε λα 

ζπιιέμεη  ''θαξύδηα''  (κπάιεο  ηέληο  ή  γθνιθ). Ήηαλ  ην  πξώην  επηδέμην  ξνκπόη   ππό 

απηόκαην έιεγρν  θαη  ην  πξώην αιεζηλό ξνκπόη. Πεξηείρε ηέζζεξα αηζζεηήξηα όξγαλα 

(δύν θσηνζσιήλεο  θαη  δύν  δηαθόπηεο επαθήο), ηξία  όξγαλα δξάζεο (έλαο θηλεηήξαο, 

έλαο  θηλεηήξαο   δηεύζπλζεο  θαη  έλα  κνηέξ  πνπ αλνίγεη θαη θιείλεη ηε ζέζνπια  ή  ηα 

"ρέξηα"), θαη  έλα  κηθξό   εγθέθαιν  απνηεινύκελν από έμη ξειέ. Σν «θαξύδη» ήηαλ κηα 

κπάια ηνπ  ηέληο πνπ  θσηίδνληαλ από  έλα κέινο  ηνπ θνηλνύ  πνπ θαηείρε ζηαζεξά έλα 

θαθό πάλσ από  ηελ  κπάια, δείρλνληαο ηε ζην Squee. ΢ηε ζπλέρεηα, ην Squee  έπαηξλε 

ηελ  κπάια  ζηα  "ρέξηα"  ηνπ, ζηακαηνύζε  λα  δίλεη  πξνζνρή  ζην   ζηαζεξό  θώο   θαη 

επηθεληξσλόηαλ  ζην  λα  βξεη  ηε  ζέζε  ζηελ  νπνία αλαβόζβελε κηα δεύηεξε ιάκπα, ε 

νπνία  βξηζθόηαλ πάλσ  από ηε "θσιηά" ηνπ. Σόηε έπαηξλε ην "θαξύδη" γηα ηελ "θσιηά" 
ηνπ, ην άθελε εθεί θαη ζηε ζπλέρεηα επέζηξεθε ζην θπλήγη γηα πεξηζζόηεξα  "θαξύδηα". 

 

Εηθόλα 11 θαη 12: Πιεπξηθή θαη κπξνζηηλή όςε ηνπ Squee electric squirrel 

 

1959 - Zemanek: Ήηαλ έλα  ζπκπαγήο απηόκαην  πνπ θηλείην  ζε ηξείο ηξνρνύο  εθ ησλ 

νπνίσλ νη  θηλεηήξηνη ήηαλ νη δύν πίζσ όπνπ πεξηιάκβαλαλ  έλαλ μερσξηζηό θηλεηήξα ν 

θαζέλαο. Με ηελ  6V  Ni-Cd  κπαηαξία  ηνπ, ηξνθνδνηνύζε  ην  ζύλνιν ηνπ εμνπιηζκνύ 

ησλ δύν  θηλεηήξσλ, ησλ 19  ξειέ, ησλ 14 ηξαλδίζηνξ  θαη  ησλ  8 ελδεηθηηθώλ  ιπρληώλ 
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ηνπ. Δπίζεο   ην   Zemanek   δηέζεηε    έμη   θνπκπηά    ηνπ   επέηξεπαλ   ηε   ρεηξνθίλεηε 

εγθαηάζηαζε   ησλ  δηαθόξσλ  θαηαζηάζεώλ ηνπ.  Κάζε  θνξά  πνπ  κηα  δέζκε   θσηόο 

έθζαλε ζην θσηνηξαλδίζηνξ ππήξρε κηα ειαθξά θαζπζηεξεκέλε κεηάβαζε από ηνλ έλα 
θηλεηήξα ζην άιιν κε απνηέιεζκα ην Zemanek λα θαηαγξάθεη κηα νθηνεηδέο θίλεζε. 

 

 

Εηθόλα 13 θαη 14: Εμσηεξηθή θαη εζσηεξηθή εκθάληζε ηνπ Zemanek 

 

1960 - Beast: Σν Johns  Hopkins  University  αλέπηπμε  ην  Beast.  Σν  Beast  ήηαλ   έλα 

θηλεηό   απηόκαην  πνπ  κπνξνύζε  λα  επηβηώζεη   ζε  έλα   θπζηθό   πεξηβάιινλ   ρσξίο 

θακία   αλζξώπηλε   βνήζεηα. Έηζη  κπνξνύζε   θαη   πεξηπιαληόηαλ  ζηηο  αίζνπζεο   ηνπ 

εξγαζηεξίνπ    θαη    ζε   γξαθεία  θαζώο  ρηππνύζε   θαη    ηηο   πόξηεο  απηώλ.  ΋ηαλ  ε 

ελέξγεηα ησλ κπαηαξηώλ  ηνπ Beast έπεθηαλ ζε ρακειά επίπεδα, επηδίσθε από κόλν ηνπ 

ειεθηξηθέο   πξίδεο,  κε  έλα εηδηθό  νπηηθό  θσηνθύηηαξν, όπνπ  ζπλδεόηαλ  κέζσ  ελόο 

εηδηθνύ   βξαρίνλα   θαη   επαλαθνξηίδνληαλ. Σν  Beast  ηξνθνδνηνύληαλ  έσο   όηνπ   νη 

κπαηαξίεο θνξηίδνληαλ πιήξσο θαη  ζηε  ζπλέρεηα πεξηπιαληόηαλ μαλά κέρξη λα έξζεη ε 

ώξα ηεο επαλαθόξηηζεο. Σέινο  ην  Beast κπνξνύζε  λα  απνθύγεη  εκπόδηα, αλζξώπνπο 
αθόκα θαη ζθαιηά κέζσ ησλ δηαθόξσλ αηζζεηήξσλ ηνπ. 

 

 

Εηθόλα 15 θαη 16: Τν Beast θαηά ηελ δηαδηθαζία επαλαθόξηηζήο ηνπ 
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1961 - Stanford Cart:   Καηαζθεπάζηεθε    αξρηθά   από    ηνλ   James  L.   Adams   σο 

εξεπλεηηθό  όρεκα  γηα απνκαθξπζκέλεο απνζηνιέο ζην θεγγάξη. Σν Stanfotd  Cart είρε 

ηέζζεξηο  κηθξέο  ξόδεο  πνδειάηνπ  πνπ  ζπλδένληαλ  κε  ειεθηξηθνύο   θηλεηήξεο   θαη 

ηξνθνδνηνύληαλ  από  κηα  κπαηαξία απηνθηλήηνπ. Δπίζεο  πξαγκαηνπνηνύζε ιήςεηο κε 

κηα  ηειενπηηθή  θάκεξα  κε ζηαζεξή  ζέα  πξνο  ηα εκπξόο. Γνθηκέο δηεμήρζεζαλ κε ην 

Cart λα  ζηξίβεη  ηόζν  κε  δύν  ξόδεο  (κπξνζηηλέο),  όπσο  έλα  απηνθίλεην, όζν θαη κε 

ηέζζεξηο,  ζην  νπνίν  νη  ηξνρνί   θαη  ε ηειενπηηθή  θάκεξα  πεξηζηξέθνληαλ  καδί.  Σν 

Stanford Cart  ζπλδεόηαλ κε  έλα πνιύ  καθξύ  θαιώδην  ζε  κηα  θνλζόια  ειέγρνπ,  κε 

νζόλε   ηειεόξαζεο  γηα   ηνλ  έιεγρν  ηεο   νδήγεζεο   θαη   ηεο   ηαρύηεηαο. Ο   Adams 

δηεξεπλνύζε  ηε  δπλαηόηεηα   ειέγρνπ  ηνπ   νρήκαηνο,  απνθεύγνληαο  ηα  εκπόδηα   κε 

δηάθνξνπο  ζπλδπαζκνύο  ηξηώλ ζπληειεζηώλ: ηεο θαζπζηέξεζεο, ηεο επηθνηλσλίαο θαη 

ηεο ηαρύηεηαο. ΋ηαλ νη εληνιέο δηεύζπλζεο θαζπζηεξνύζαλ  ζηελ  επηθνηλσλία, ππήξρε 

κηα  ηάζε  γηα  ην  ρεηξηζηή πάλσ ζην ηηκόλη  θαη  έραλε  ηνλ  έιεγρν. Μεηαμύ  άιισλ,  ν 

Adams έδεημε ζηε δηαηξηβή ηνπ  όηη κε θαζπζηέξεζε επηθνηλσλίαο, πνπ αληηζηνηρεί  ζην 

ηαμίδη κεη 'επηζηξνθήο ζηε ΢ειήλε (πεξίπνπ 2 1/2 δεπηεξόιεπηα), ην  όρεκα δελ κπνξεί 
λα ειεγρζεί κε αμηνπηζηία εάλ ηαμηδεύεη γξεγνξόηεξα από πεξίπνπ 0,3 km/h.  

 

Εηθόλα 17: Τν Stanford Cart 

 

1962 – Robot Fire Cart: ΢ρεδηάζηεθε  θαη  θαηαζθεπάζηεθε  από ηνλ Meredith Thring 

ζην Queen Mary College. Ήηαλ έλα ππξνζβεζηηθό  ξνκπόη  πνπ πινεγνύληαλ ειεύζεξα 

ζην  ρώξν  ρξεζηκνπνηώληαο ζήκαηα  από  κηα  γπξνζθνπηθή ππμίδα γηα ηε κέηξεζε ηεο 

απόζηαζεο. ΋ηαλ   εληόπηδε    κηα   εζηία  θσηηάο,  κέζσ   ηνπ   θσηνθύηηαξνπ,  πήγαηλε 

θαηεπζείαλ  πξνο  απηήλ  θαη όηαλ ν δηκεηαιιηθόο δηαθόπηεο αλίρλεπε ηε ζεξκόηεηα ηεο 

θιόγαο,  ην ξνκπόη  ζηακαηνύζε  θαη  ηνπνζεηνύζε  ην  αθξνθύζην  ηνπ  ππξνζβεζηήξα 

πάλσ ζηε θιόγα γηα λα ηε ζβήζεη. Η ηδέα  ήηαλ λα  αλαπηπρζεί  έλα  πιήξσο  απηόκαην 

ξνκπόη ''λπρηνθύιαθαο'' πνπ ζα κπνξνύζε λα  πεξηπιαληέηαη γύξσ από κηα απνζήθε θαη 
λα θνηηάδεη έμσ γηα ππξθαγηά. 
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Εηθόλα 18 θαη 19: Τν Robot Fire Cart απελεξγνπνηεκέλν θαη ζε δξάζε 

 

1962 – Emily: Καηαζθεπάζηεθε  από  ηνλ  Bernard  Dickman. Ήηαλ  έλα  απινύζηεξνπ 

ηύπνπ  ειεθηξνληθό ξνκπόη  κε  «one track mind». Γειαδή αλ θαη ήηαλ εμνπιηζκέλν κε 

έλα   κόλν "όξγαλν  αίζζεζεο"  (έλα θσηνθύηηαξν),  κε  έλα δεύγνο  θηλεηήξσλ θαη  έλα 

ζηνηρεηώδε  "εγθέθαιν"  ( έλα  ηξαλδίζηνξ  θαη  ξειέ ), ήηαλ   ηθαλό  λα   επηδείμεη    κηα 

εμαηξεηηθά επθπή  ζπκπεξηθνξά. ΢θνπόο  ηνπ Emily ήηαλ λα αθνινπζεί  πεηζκαηηθά κηα 

ιεπθή γξακκή, αλεμάξηεηα από ην πόζεο ζηξνθέο ζα ζπλαληνύζε. Αλ θαη ν βεκαηηζκόο 

ηνπ έδεηρλε όηη ήηαλ „ππό ηελ επήξεηα αιθνόι‟ έθηαλε πάληα ζην ηεξκαηηζκό. Σέινο ην 

Emily  κπνξνύζε λα  αθνινπζήζεη  επ‟ άπεηξνλ  κηα δέζκε  θσηόο (π.ρ. θαθόο)  αλ  ηελ 

έζηξεθεο πάλσ ηνπ.  

 

 

Εηθόλα 20 θαη 21: Αξηζηεξά ην Emily αθνινπζεί κηα άζπξε γξακκή θαη δεμηά ην εζσηεξηθό ηνπ  

 

1962 – Creep: Ήηαλ έλα αζύξκαηα ειεγρόκελν θαη  πξνγξακκαηηδόκελν ξνκπόη κε έλα 

βξαρίνλα  θαη  έλα γάληδν πνπ κπνξνύζε λα ζηξίςεη ζε γσλία 360 κνηξώλ. ΢ρεδηάζηεθε 

από  ηνλ  T.R.  Bridge. Έλα  από  ηα  πην ελδηαθέξνληα  πξάγκαηα  είλαη   ε  δπλαηόηεηα 

εγγξαθήο  ελόο    πξνγξάκκαηνο   θαη    ζηε   ζπλέρεηα   ε   απνζηνιή   ηνπ , κέζσ    ηνπ 

πξνγξάκκαηνο, ρσξίο  ρεηξνθίλεην  έιεγρν. Σν  ζύζηεκα θαηέγξαθε ηνπο ηόλνπο ζε έλα 

καγλεηόθσλν  θαη ζηε  ζπλέρεηα αλαπαξήγαγε  ηνπο ηόλνπο  από ην καγλεηόθσλν πίζσ 

ζηνλ  πνκπό. Γηα  ην ζθνπό απηό  ν  πνκπόο   ήηαλ   εθνδηαζκέλνο    κε    κία    ππνδνρή 
βύζκαηνο, ε νπνία ηξνθνδνηνύζε ηελ αξπάγε. 
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Εηθόλα 22: Τν Creep 

 

1962 – Icarus: ΢ρεδηάζηεθε  από  ηνλ A. B. Orr  ζην  Newnes  Practical  Mechanics ηνλ 

Ινύιην  ηνπ  1962. Μεηά  από  ηηο  κεραλέο  ηνπ Grey Walter  απηό ήηαλ ίζσο  ην  πξώην 

δεκνζηεπκέλν  ζρέδην  γηα  έλα  όρεκα κε θσηνηξνπηθό  ππξγίζθν ζάξσζεο. ΢ε απηό ην 

πξσηόηππν  κηα  κνλάδα  ξειέ  ρξεζηκνπνηνύληαλ γηα λα ζηξέςεη ηα πιεπξηθά θώηα ηνπ 

θαηά  ην  ζνύξνππν. Σν  Icarus  ρξεζηκνπνηνύζε  ην ξειέ  γηα ηελ ελεξγνπνίεζε θαη ηελ 

απελεξγνπνίεζε    ελόο   κηθξνύ  ειεθηξηθνύ  θηλεηήξα. Σν  ξνκπόη  πεξηειάκβαλε   κία 

κνλάδα  ζάξσζεο  ηνπνζεηεκέλε  ζην  ίδην  άμνλα  κε  ην  κπξνζηηλό  ηηκόλη, έλα   απιό 

ηξαλδίζηνξ ελίζρπζεο, δύν ξειέ θαη κπαηαξίεο. Έλαο κηθξόο ειεθηξνθηλεηήξαο θηλνύζε 

ηνλ ζαξσηή θαη ην ηηκόλη θαηά 360 κνίξεο. Έλαο δεύηεξνο θηλεηήξαο θηλνύζε ηνπο πίζσ 

ηξνρνύο   κέζσ   ελόο   κεησηήξα. Παξαθάησ   πεξηγξάθεηε  ε   ιεηηνπξγία   ηνπ  Icarus. 

Ξεθηλώληαο, όηαλ  ελεξγνπνηνύληαλ, ην  ξνκπόη  παξέκελε  ζηαζεξό  θαη  ν  κπξνζηηλόο 

ηξνρόο  κε ηε κνλάδα ζάξσζεο έςαρλαλ αξγά  γηα  έλα θσο ζην ζπίηη. Σα θσηνθύηηαξα 

ήηαλ εθνδηαζκέλα κε έλα θάιπκκα πνπ ηα θαζηζηνύζε θαηεπζπλόκελα εκπνδίδνληαο ην 

ηπραίν  θσο. Μία  πεγή  θσηόο θαηόπηλ, όπσο  έλαο  ηζρπξόο  θαθόο, ελεξγνπνηνύζε  ην 

ζαξσηή   πνπ  επηθεληξσλόηαλ  πάλσ  ηνπ. Γηα  λα  αληηιεθηεί   ηε   θσηεηλή δέζκε,  ηα 

θσηνθύηηαξα  παηνύζαλ  ην ξειέ κε ζπλέπεηα ην άλνηγκα ηνπ θπθιώκαηνο ηνπ ζαξσηή, 

πξνθαιώληαο ην ζαξσηή λα εληνπίζεη ηελ πεγή θσηόο. Σελ  ίδηα  ώξα όηαλ παηηόηαλ ην 

ξειέ ιεηηνπξγνύζε ν θηλεηήξαο θίλεζεο ζηνπο πίζσ ηξνρνύο κε απνηέιεζκα ην ξνκπόη 

λα  θηλείηαη  πξνο  ηα  εκπξόο  ζε  νπνηαδήπνηε  θαηεύζπλζε ν ζαξσηήο όξηδε. Σν Icarus 

ζπλέρηδε λα θηλείηαη πξνο ηα εκπξόο κέρξη λα βξηζθόηαλ εθηόο ηεο δέζκεο θσηόο  θαη  ε 

αιιεινπρία  αλαζηξεθόηαλ. Ο  ζαξσηήο  όηαλ  έραλε   ηελ   πεγή  θσηόο  μαλάξρηδε  ηε 

ζάξσζε θαη ην θύθισκα ηνπ θηλεηήξα άλνηγε θαη πξνθαινύζε ην ξνκπόη λ ζηακαηήζεη 

λα θηλείηαη πξνο ηα εκπξόο. Γηα ηελ επόκελε ζάξσζε ηνπ, ιάκβαλε γηα κηα αθόκε θνξά 

ην  θσο  θαη ε  αιιεινπρία  επαλαιακβάλνληαλ. Απηή  ε  αιιεινπρία  ηεο  ιεηηνπξγίαο 

ζπλερίδνληαλ κέρξηο  όηνπ ν ζαξσηήο αληηιακβαλόηαλ όηη ζηακαηνύζε ε θσηεηλή  πεγή 

κπξνζηά ηνπ. ΋ηαλ ζπλέβαηλε  απηό,  ην ξνκπόη θηλνύληαλ άκεζα πξνο ηελ θαηεύζπλζε 

απηή. 
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Εηθόλα 23: Τν Icarus 

 

1963 – Stanford Cart: Ο  θνηηεηήο   Paul W. Braisted  επηλόεζε   έλα   ζρέδην   γηα   ηε 

βειηίσζε ηεο δπλαηόηεηαο ειέγρνπ ηνπ νρήκαηνο Stanford Cart, κε  ηελ πξνζζήθε ελόο 

αλαινγηθνύ   ππνινγηζηή  πνπ  ιεηηνπξγνύζε   σο   πξνγλσζηηθόο  παξάγνληαο,  δειαδή 

ιάκβαλε ππόςε πξνεγνύκελεο εληνιέο ηνπ ζπζηήκαηνο δηεύζπλζεο. ΢ηε ζπλέρεηα έζεηε 

κηα θσηεηλή θνπθίδα ζηελ νζόλε ηεο ηειεόξαζεο κε η πξνβιεπόκελε ζέζε ηνπ  ξνκπόη, 

όηαλ κηα  ηξέρνπζα εληνιή  δηεύζπλζεο  ζα  άξρηδε  λα παξάγεη απνηειέζκαηα. Με   ηελ 

πξνζζήθε  απηή  ην  όρεκα  ζα   κπνξνύζε  λα  ειέγρεηαη  ζηα  8  km/h. Αθόκα   ππήξρε 

έλαο   ζεκειηώδεο  πεξηνξηζκόο    γηα  ηνλ  ηειερεηξηζκό  πνπ  έγθεηηαη  ζην  όηη   αλ   ην 

ηαμίδη,  θαηά   ηε   ρξνληθή  θαζπζηέξεζε, ήηαλ  κεγαιύηεξν  από  όηη  ε  απόζηαζε ηνπ 

νρήκαηνο   από  έλα  αόξαην εκπόδην, ηόηε  δελ  ππήξρε  ηξόπνο  γηα  λα  απνθεπρζεί ην 
ρηύπεκα απηό.  

 

 

Εηθόλα 24: Τν Stanford Cart ζε εμσηεξηθό πεξηβάιινλ 
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1964 –1971 – Stanford Cart: Μέρξη  ην 1966  ην Stamford Cart  ήηαλ  αρξεζηκνπνίεην 

ζε έλα εξγαζηήξην, όηαλ ν Les Earnest, έλαο επηζηήκνλαο πνπ είρε δώζεη πξόζθαηα ζην 

Stanford Cart  ηερλεηή  λνεκνζύλε (SAIL), βξήθε  θαη  κίιεζε  κε  ην   δεκηνπξγό   ηνπ 

Stanford Cart,  James Adams, αθήλνληαο  ην SAIL λα ρξεζηκνπνηήζεη θαη λα δνθηκάζεη 

ηελ πεξηήγεζε ζην δξόκν  ππό ηνλ έιεγρν  ηνπ ππνινγηζηή ρξεζηκνπνηώληαο  αλαθνξέο 

νπηηθήο επαθήο. Ωζηόζν, νη ζπλδέζεηο ξαδηνθώλνπ θαη άιια ειεθηξνληθά πνπ ππήξραλ 

λσξίηεξα είρα εμαθαληζηεί, νπόηε πξνζειήθζε ν δηδαθηνξηθόο θνηηεηή Ηιεθηξνιόγσλ 

Μεραληθώλ  Rodney  Schmidt   γηα  λα   θαηαζθεπάζεη  έλα  ρακειήο  ελέξγεηαο  πνκπό 

ηειεόξαζεο  θαη  έλα   έιεγρν  αζύξκαηεο  επηθνηλσλίαο  γηα  λα  αλαιάβεη  ηελ   νπηηθή 

θαζνδήγεζε ηνπ έξγνπ.  

Η πεηξακαηηθή  ιεηηνπξγία  άξρηζε  κε  έλα  ρεηξηζηή   λα   ειέγρεη   ην   Cart   κέζσ ηνπ 

ππνινγηζηή  κε  βάζε  ηηο  εηθόλεο  ηεο ηειεόξαζεο  πνπ  έβιεπε. Υξεζηκνπνηώληαο   ην 

KA10   επεμεξγαζηή, ν   Schmidt   ήηαλ   ηειηθά   ζε   ζέζε   λα πάξεη   ην Cart   γηα   λα 

αθνινπζήζεη, απηόκαηα, κηα πςειήο αληίζεζεο ιεπθή  γξακκή, θάησ  από  ειεγρόκελεο 

ζπλζήθεο θσηηζκνύ, κε ηαρύηεηα πεξίπνπ 1,3 ρηιηόκεηξα/ώξα. Ο Schmidt νινθιήξσζε 
ηε δηαηξηβή ηνπ ην 1971. 

 

Εηθόλα 25: Τν Stanford Cart εθνδηαζκέλν ηερλεηή λνεκνζύλε 

 

1964 – Fred: ΢ρεδηάζηεθε  θαη  θαηαζθεπάζηεθε  απ‟ ηνλ  Peter  Holland. Πηζαλώο   ην 

πξώην   δεκνζηεπκέλν  ζρέδην  γηα   έλα  θσηνηξνπηθό  όρεκα   όπνπ  δελ   αθνινύζεζε 

ζρεδηαζηηθά   ηνλ   Grey  Walters,  δειαδή   ζην   λα ζρεδηάζεη   έλα    πύξγν   ζάξσζεο 

ζπλδεδεκέλν κε ην κπξνζηηλό ηξνρό. Αλη 'απηνύ ν ππξγίζθνο  ηνπ Fred πεξηζηξέθνληαλ 

αλεμάξηεηα   από ηνπο   ηξνρνύο   θαη   έλαο  αηζζεηήξαο ελζσκάησλε ην επίπεδν θσηόο 

πάλσ από ηνλ αξηζηεξό θαη  δεμηό  ηνκέα θαη θαηεύζπλε   ην ηηκόλη πξνο ην θσηεηλόηεξν 

ηνκέα. 
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Εηθόλα 26 θαη 27: Δύν όςεηο ηνπ θσηνηξνπηθνύ Fred 

 

1965 – Hexy: Ήηαλ έλα όρεκα αλαδήηεζεο θσηόο, ζρεδηαζκέλν  από ηνλ G. Draper θαη 

δεκνζηεύηεθε ζην Radio Control  Models & Electronics  ην Μάξηην ηνπ 1965. Σν Hexy, 

απηή   ε   απιή   ζπζθεπή   αλαδήηεζεο   θσηόο , ιεηηνπξγνύζε   από     έλα     θύθισκα 

ειεθηξνλόκσλ  θαη  ε  ιεηηνπξγία  ζάξσζεο  ηνπ άξρηδε  κε ηελ  αληηζηξνθή  ηεο θνξάο 

θίλεζεο ηνπ  θηλεηήξα κεηάδνζεο. Ο  ζαξσηήο  ήηαλ ζπδεπγκέλνο  κε ηνπο θηλεηήξηνπο 

ηξνρνύο, ζην  θύξην  ζώκα, κε  έλα ζύζηεκα  από  θαζηάληεο  θαη ειέγρνληαλ  από  έλαλ 

ειεθηξνλόκν  πνπ  βξίζθνληαλ  ζην  θύθισκα  ηνπ  θσηνθπηηάξνπ. Απηό   επηηεύρζεθε 

πνιύ  απιά ρξεζηκνπνηώληαο  έλα κόλν  ηζρπξό θηλεηήξα  γηα   ηελ  κπξνζηηλή    ώζεζε 

θαη  ζάξσζε. ΢θνπόο  ηνπ  Hexy  ήηαλ  ε αλαδήηεζε θσηόο. ΋ηαλ  δελ ππήξρε  θσο  λα 

πξνζπίπηεη  ζην  θσηνθύηηαξν, ν  νπιηζκόο   ηνπ ξειέ αθνπκπνύζε  ζηελ  πίζσ   επαθή 

θαη   ην   ξνκπόη   άξρηδε  λα  ζαξώλεη. ΋ηαλ  δηαθξηλόηαλ  θσο  ηόηε  ν   ειεθηξνλόκνο 

αληίζηξεθε ηελ ιεηηνπξγία  ηνπ  ειεθηξηθνύ θηλεηήξα θαη  ην  ξνκπόη θηλνύληαλ επζεία 
πξνο ην θσο. 

 

 

Εηθόλα 28: Σρέδην ηνπ νρήκαηνο Hexy 

 

1966-1972 – Shakey:  Σν     Δξεπλεηηθό   Κέληξν    ηνπ   Stanford   θαηαζθεύαζε     θαη 

πξαγκαηνπνίεζε  έξεπλα  πάλσ ζε  έλα ξνκπόη  πνπ  νλνκάζηεθε Shakey, εμαηηίαο   ηεο 
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ζπαζκσδηθήο   ηνπ   θίλεζεο. Σν  Shakey   ήηαλ  εμνπιηζκέλν   κε   θάκεξα,  αηζζεηήξα 

κέηξεζεο  ηεο  απόζηαζεο, αηζζεηήξεο  επαθήο  θαζώο επίζεο θαη θεξαία γηα αζύξκαηε 

επηθνηλσλία. Σν Shakey   ήηαλ  ην  πξώην   ξνκπόη  πνπ  επηρεηξεκαηνινγνύζε   γηα   ηηο 

πξάμεηο   ηνπ. Απηό  ζεκαίλεη   όηη  δίλνληαλ  ζην   ξνκπόη   πνιύ  γεληθέο  εληνιέο,  θαη 

εθείλν  αληηιακβαλόηαλ  ηα  απαξαίηεηα βήκαηα πνπ έπξεπε λα θάλεη, ώζηε λα θέξεη εηο 

πέξαο ηελ δεηνύκελε εξγαζία. Η απνζηνιή ηνπ ήηαλ λα αλνίγεη θη λα θιείλεη  δηαθόπηεο 

θαη πόξηεο, θαη θπξίσο λα μέξεη πόηε πξέπεη λα ην θάλεη απηό θαη γηαηί! Η αλάπηπμε ηνπ 

Shakey νδήγεζε ζ αξθεηά ζεκαληηθά απνηειέζκαηα πνπ έρνπλ εθηεηακέλεο επηπηώζεηο 

ζηε ξνκπνηηθή  θαη  ηελ ηερλεηή λνεκνζύλε, θαζώο θαη ηελ επηζηήκε ησλ ππνινγηζηώλ 

γεληθόηεξα.  Μεξηθά  από  ηα   πην  αμηνζεκείσηα  απνηειέζκαηα, πεξηιακβάλνπλ    ηελ 

αλάπηπμε ηνπ αιγόξηζκνπ αλαδήηεζεο, ν νπνίνο ρξεζηκνπνηείηαη επξέσο ζε pathfinding 

θαη  ζε  γξαθήκαηα δηάζρηζεο,  ηε  δηαδηθαζία  ηεο   απνηύπσζεο,  ην   κεηαζρεκαηηζκό 

Hough, ν νπνίνο   είλαη   κηα   ηερληθή   εμαγσγήο   ραξαθηεξηζηηθώλ  γλσξηζκάησλ πνπ 

ρξεζηκνπνηνύληαη   ζηελ   αλάιπζε εηθόλσλ, ε   ςεθηαθή επεμεξγαζία   εηθόλαο   θαη   ε 

γξαθηθή παξάζηαζε ηεο κεζόδνπ γηα ηελ εύξεζε ησλ ζπληνκόηεξσλ κνλνπαηηώλ. 

 

Εηθόλα 29 θαη 30: Τν Shackey 

 

1969 – EMMA: Καηαζθεπάζηεθε   από   ηνλ  GC Brown. Τπό  θαλνληθέο ζπλζήθεο  ην 

ξνκπόη ήηαλ  ζε  ζέζε   λα εθηειέζεη νπνηαδήπνηε  από  ηηο  ηέζζεξηο πηζαλέο ελέξγεηεο. 
Απηέο είλαη νη εμήο:                                                                                                       

 Πξνρσξά επζεία κπξνζηά (θαη νη δύν θηλεηήξεο θηλνύληαη πξνο ηα εκπξόο).  
 

 Πξνρσξά πξνο ηα δεμηά (έλαο θηλεηήξαο ζηακαηά  (ν δεμηά) θαη ν άιινο θηλείηαη 

πξνο ηα εκπξόο).  

 Πξνρσξά πξνο ηα αξηζηεξά (έλαο θηλεηήξαο ζηακαηά (ν αξηζηεξόο) θαη  ν άιινο 

θηλείηαη πξνο ηα εκπξόο). 

 ΢ηακαηά (θαη νη δύν θηλεηήξεο ζηακαηνύλ).  
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     Η αλίρλεπζε θσηόο ήηαλ δηπιή. Γύν εληειώο μερσξηζηά  θαλάιηα ππήξραλ αξηζηεξά 

θαη δεμηά ηνπ ξνκπόη. Κάζε θαλάιη αληινύζε ηελ είζνδν ηνπ από έλα θσην - αηζζεηήξα 

θαη, κεηά  από θαηάιιειε ελίζρπζε, είρε άκεζν έιεγρν  σο  πξνο ηνλ ηξόπν ιεηηνπξγίαο 

ηνπ  αληίζεηνπ  θαλαιηνύ. Ωο   εθ   ηνύηνπ, εάλ  έλα ηζρπξό  θσο δηέγεηξε έλαλ από ηνπο 

αηζζεηήξεο, ην Emma έθαλε  κηα  αληαλαθιαζηηθή θίλεζε  καθξηά  ηελ πεγή θσηηζκνύ. 

Δπηπιένλ ην Emma εθνδηαδόηαλ έλα ζύζηεκα αίζζεζεο θνξηίνπ. Απηό επηηπγράλνληαλ 

κε  ηελ  παξαθνινύζεζε  ηνπ  ξεύκαηνο  πνπ  αληινύζαλ ηα κνηέξ θίλεζεο. Δάλ θάπνην 

πξνθαζνξηζκέλν   επίπεδν   μεπεξληόηαλ,  όπσο     γηα    παξάδεηγκα   όηαλ   ην   ξνκπόη 

ζπλαληνύζε  έλα  εκπόδην, έλα  θύθισκα  θαησθιίνπ   ζα   πξνθαινύζε  θσηηά. Έηζη  ε 
έμνδνο από απηό ην θύθισκα ηξνθνδνηνύζε έλα θύθισκα απνθπγήο εκπνδίσλ. 

 

Εηθόλα 31: Τν Emma 

 

1969 : Σν Mowbot  ήηαλ ην πξώην ξνκπόη ην νπνίν θνύξεπε απηόκαηα ην γξαζίδη. 

 

 

Εηθόλα 32: To Mowbot 
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1970 - Merv: Σα αξρηθά MERV ζεκαίλνπλ  Mobile  Environmental  Response Vehicle. 

Ο δεκηνπξγόο  ηνπ, Peter Vogel, ην  θαηαζθεύαζε γηα λα απνδείμεη ηε  ζεσξία  ηνπ πεξί 

ηεο ηερλεηήο λνεκνζύλεο. «Δίλαη αιήζεηα όηη νη κεραλέο είλαη αλίθαλεο γηα λνεκνζύλε, 

ή κπνξνύλ ζηελ πξαγκαηηθόηεηα λα δηαζέηνπλ ινγηθή; » Σν MERV είρε ηελ  ηθαλόηεηα 

λα απηνζπληεξείηαη. Πεξηπιαληόληαλ  κέρξη  λα  ζπλαληήζεη  άγλσζην αληηθείκελν. ΢ηε 

ζπλέρεηα  πξαγκαηνπνηνύζε δηάθνξεο  δνθηκέο  ζε  απηό  ην  αληηθείκελν   κε  ζθνπό λα 

αλαθάιπςε αλ απηό είλαη ερζξηθό ή όρη.Αλ ην αληηθείκελν ραξαθηεξίδνληαλ σο ερζξηθό 
ηόηε ην MERV απνκαθξύλνληαλ. Ο ηξόπνο πνπ ην έθαλε ήηαλ ν εμήο: 

Αξρηθά  ζηακαηνύζε  ζε  αζθαιή απόζηαζε  από  ην  αληηθείκελν. ΢ηε   ζπλέρεηα έθαλε 

δνθηκέο   γηα   λα   θαηαιάβεη   ηη είδνπο   αληηθείκελν   είλαη. Γηα   λα   ην επηηύρεη  απηό 

αλαδεηνύζε από ηελ κλήκε ηνπ αλ απηό ηνπ είρε πξνθαιέζεη ''πόλν'' παιαηόηεξα. Σέινο 

βάζε όισλ απηώλ εθάξκνδε ηελ αληίζηνηρε δξάζε.                                                                     

Γηα ηελ θαζηέξσζε ησλ  αληηθεηκέλσλ, δειαδή γηα ην  αλ  είλαη  ''αζθαιέο''  ή  ''ερζξηθά'' 

απαηηνύληαλ   έλαο  κεγάινο  αξηζκόο  αηζζεηήξσλ   πνπ  ήηαλ  νη εμήο:  έλαο    νπηηθόο 

αηζζεηήξαο  πνπ εληόπηδε  ηα αληηθείκελα  θαη  ζηακαηνύζε  ηξία  κε ηέζζεξα εθαηνζηά 

καθξηά  ηνπο, έλαο  αληρλεπηήο  θσηεηλόηεηαο,  έλαο  αηζζεηήξαο  δηαθξίζεσο  ερεηηθώλ 

ηόλσλ γηα λα δηαπηζησζεί αλ  ηα αληηθείκελα εθπέκςαλ «ερζξηθνύο» ήρνπο,  αηζζεηήξεο 

ζεξκόηεηαο, αηζζεηήξεο γηα ηνλ θαζνξηζκό ζθιεξόηεηαο ησλ αληηθεηκέλσλ, αηζζεηήξεο 

γηα  ηνλ  πξνζδηνξηζκό  ησλ  αληηθεηκέλσλ  (αλ  είλαη  κεηαιιηθό   ή   κε-κεηαιιηθό) θαη 
ζπζθεπέο γηα ηνλ πξνζδηνξηζκό ηνπ κεγέζνπο, όζθξεζεο, θαη γεύζεο. 

 

 

Εηθόλα 33: Τν Merv 

 

1970 - Lunokhod 1: Η  ΢νβηεηηθή   Έλσζε   εμεξεύλεζε   ηελ  επηθάλεηα  ηεο  ΢ειήλεο, 

κε   ην   Lunokhod 1,  έλα    ζειεληαθό    ξόβεξ. Σν    Lunokhod 1     ήηαλ     ην    πξώην 

ηειεθαηεπζπλόκελν   ξνκπόη   πνπ  πξνζγεηώζεθε   ζε   έλα   άιιν  νπξάλην   ζώκα.  Σν 

δηαζηεκηθό  ζθάθνο  πξνζγεηώζεθε καιαθά ζηελ επηθάλεηα ηεο  ΢ειήλεο ζηε Θάιαζζα 

ησλ  Βξνρώλ ζηηο  17 Ννεκβξίνπ. Σν ξόβεξ  ιεηηνπξγνύζε  θαηά ηε  ζειεληαθή   εκέξα, 

ζηακαηώληαο πεξηζηαζηαθά γηα λα επαλαθνξηίζεη ηηο κπαηαξίεο  ηνπ κέζσ ησλ ειηαθώλ 

ζπιιεθηώλ. Σε λύρηα ην Lunokhod 1 έθαλε  αδξαλνπνίεζε  κέρξη ηελ επόκελε αλαηνιή 
ηνπ ειίνπ. 
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Εηθόλα 34: To Lunokhod 1 

1972 - Cyclops: Ήηαλ  έλα  όρεκα αλαδήηεζεο θσηόο, ζρεδηαζκέλν από ηνλ LC Galitz. 

Έλα ζρέδην πνπ δεκνζηεύζεθε ζην The Radio Constructor. Ο Κύθισπαο  ήηαλ  έλα από 

ηα ηειεπηαία  έξγα θαηαζθεπήο  γηα έλαλ  πιήξσο ιεηηνπξγηθό  θπβεξλεηηθό κνληέιν. Ο 
Galitz επεξεάζηεθε ζε κεγάιν βαζκό από ηηο ρειώλεο ηνπ Grey Walter. 

 

 

Εηθόλα 35: Μπξνζηηλή όςε ηνπ Cyclops 

1977 - Hillare: Δίλαη  ηα αξρηθά  από ην  "Heuristiques  Intégrées aux  Logiciels  et aux 

Automatisms  dans  un   Robot  Évolutif ". ΢ρεδηαζκέλν  ην 1977    ζην   Laboratoire   d' 

Automatique et d'Analyse des Systèmes ζηε Toulouse, (LAAS), ήηαλ ην πξώην Γαιιηθό 

απηόλνκν θηλεηό ξνκπόη, εμνπιηζκέλν   κε   αηζζεηήξεο  ππεξήρσλ, 16 αηζζεηήξεο US, 

θάκεξα   θαη ηειεκεηξηθό   laser. Γηα   ηελ επηθνηλσλία   ρξεζηκνπνηνύζε   έλα  ζεηξηαθό 

ξάδην - modem  ( 9600  bauds). Αθόκα  πεξηειάκβαλε δύν θηλεηήξηνπο ηξνρνύο  θαη έλα 
ειεύζεξν, κπαηαξίεο 24V θαη ηέζζεξηο επεμεξγαζηέο Intel 80286. 
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Εηθόλα 36 θαη 37: Τν θηλεηό ξνκπόη Hillare 

 

1979 - Stanford Cart: ΢ε  εμέιημε   από   ην 1967, ην  Stanford Cart πέξαζε κε επηηπρία 

έλα   δσκάηην   γεκάην   θαξέθιεο   ρσξίο   αλζξώπηλε   παξέκβαζε. Ο   Hans   Moravec 

μαλαθαηαζθεύαζε ην Stanford Cart ην 1977, εμνπιίδνληάο ην κε ζηεξενζθνπηθή όξαζε. 

Μηα  ηειενπηηθή   θάκεξα, ηνπνζεηεκέλε  ζε  κηα  ξάγα  ζηε  θνξπθή   ηνπ    ακαμηδίνπ, 

έπαηξλε εηθόλεο από πνιιέο δηαθνξεηηθέο νπηηθέο γσλίεο  θαη  ηηο  αλακεηάδηδε  ζε  έλαλ 

ππνινγηζηή. Ο ππνινγηζηήο  ππνιόγηδε  ηελ απόζηαζε  κεηαμύ  ηνπ  ακαμηδίνπ θαη  ησλ 

εκπόδησλ ζην δξόκν ηνπ θαζώο ραξηνγξαθνύζε ην πεξηβάιινλ ηνπ.  

 

 

Εηθόλα 38: Τν εμνπιηζκέλν Stanfird Cart κε ζηεξενζθνπηθή όξαζε 
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1979-80 - HEBOT Ι: Καηαζθεπάζηεθε  από  ηνλ John FitzGerald. Ήηαλ  έλα  ειεύζεξν 

πεξηπιαλώκελν   ξνκπόη, πνπ   απέθεπγε   εκπόδηα, θαηεπζπλόηαλ   πξνο   ην   θσο   θαη  

αθνινπζνύζε έλα θαιώδην (κε ελαιιαζζόκελν ξεύκα) γύξσ από έλα ζπίηη. Σν  HEBOT 

έθπεκπε  έλαλ  ήρν, όηαλ  αλίρλεπε  θσο  ή  κεηά  από  κηα  ζύγθξνπζε. Δπίζεο είρε έλα 

κηθξόθσλν θαη αλαιόγσο κε ην ηη  ιάκβαλε  κπνξνύζε λα  πάεη  κπξόο,  πίζσ, λα  θάλεη 

πεξηζηξνθή, ή απιά λα ζηακαηήζεη. Σέινο είρε έλα θνξηηζηή γηα ηελ επαλαθόξηηζε ζηε 
«θσιηά» ηνπ.  

 

Εηθόλα 39: Τν Hebot 1 

 

1980 : Σν  ελδηαθέξνλ  ηνπ  θνηλνύ  γύξσ  από  ηα  ξνκπόη  απμάλεηαη, θαη απηό έρεη σο 

απνηέιεζκα  ηελ  ζηαδηαθή  παξαγσγή  ξνκπόη   ηα  νπνία κπνξνύλ  λα αγνξαζηνύλ γηα 

νηθηαθή   ρξήζε. Σα  ξνκπόη  απηά   εμππεξεηνύζαλ  ςπραγσγηθνύο   ή   εθπαηδεπηηθνύο 

ζθνπνύο. Παξαδείγκαηα  απνηεινύλ  ην  ξνκπόη  RB5X  θαη ε ζεηξά  HERO  ( Heathkit 
Educational Robot).  

 

 

Εηθόλα 40: Τν RB5X 
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1980 - Timbug 2: Ίζσο ν  πξώηνο  ζρεδηαζκόο  πνπ  δεκνζηεύηεθε  γηα  έλα  ξνκπνηηθό 

όρεκα   πνπ   ρξεζηκνπνηνύζε  αηζζεηήξεο  ππεξήρσλ   γηα  ηελ   αλίρλεπζε    εκπνδίσλ. 

Υξεζηκνπνηνύζε  κηα  δέζκε  ππεξήρσλ  γηα ηελ αλίρλεπζε εκπνδίσλ, απνθεύγνληαο ηα 

θάλνληαο  ηπραία  όπηζζελ  θαη  αιιάδνληαο   θαηεύζπλζε. Οη  θηλεηήξεο  ήηαλ  από έλα 

κεραλνθίλεην Tank kit. Η ηαρύηεηα ηνπ Timbug-2 δελ ήηαλ πςειή, αιιά δεδνκέλνπ ην 

όηη νη ηξνρνί ηνπ  ήηαλ πεξίπνπ  ην δηπιάζην  ηεο  δηακέηξνπ ησλ γξαλαδηώλ θίλεζεο, ην 
έθαλε πεξίπνπ δύν θνξέο πην γξήγνξν από όηη ζα ήηαλ ην Tank.  

 

Εηθόλα 41: Μπξνζηηλή όςε ηνπ Timbug 2 

 

1980 – Unicorn: Ήηαλ  έλα  ξνκπόη   πνπ  είρε  βγεη  ζηε  γξακκή  παξαγσγήο  θαη  πνπ 

κπνξνύζε λα ην αγνξάζεη θαη λα ην θηηάμεη ν θαζέλαο. Ήηαλ πιήξσο θηλεηό θαη  είρε ηε 

δπλαηόηεηα λα ρξεζηκνπνηεί  ηνπο  βξαρίνλεο θαη ηα ρέξηα ηνπ. Μπνξνύζε λα ειέγρεηαη, 
από έλα ζύλδεζκν θαισδίσλ, από κηα θνλζόια ή θ ζε ζπλδπαζκό κε έλαλ  ππνινγηζηή. 

 

 

Εηθόλα 42: Τν ξνκπόη Unicorn 
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1980-82 - Robart I: Καηαζθεπάζηεθε από ην HR Everett. Tνπ αλαηέζεθε ε ιεηηνπξγία 

λα πεξηπνιεί   έλα   ζπίηη, από  δσκάηην  ζε δσκάηην, γηα  ηνλ έιεγρν ησλ αλεπηζύκεησλ 

θαηαζηάζεσλ,  όπσο  ππξθαγηά, θαπλόο, εηζβνιή, ηνμηθά  αέξηα,  πιεκκύξεο, ζεηζκνύο 

θιπ. Σν  ξνκπόη  πεξηειάκβαλε   νπηηθή  αλίρλεπζε  θίλεζεο,   ππέξερνπο    αλίρλεπζεο 

θίλεζεο θαη  αθνήο. Σν ινγηζκηθό πνπ πεξηειάκβαλε ην Robart 1 ην δηαηεξνύζε ζε έλαλ 

απ‟ ηνπο δύν ηξόπνπο ιεηηνπξγίαο: ηε ιεηηνπξγία εηδνπνίεζεο ηελ παζεηηθή ιεηηνπξγία. 

΢ηελ  παζεηηθή  ιεηηνπξγία, ε  πιεηνςεθία  ησλ  αηζζεηήξσλ   ήηαλ    ελεξγνπνηεκέλνη. 

Μεξηθέο   από  απηέο  ηηο  εηζόδνπο  ήηαλ  ζπλδεκέλεο  λα πξνθαινύλ   κηα   εηδνπνίεζε 

(κεηάβαζε από  ηελ  παζεηηθή  ιεηηνπξγία ζηε ιεηηνπξγία εηδνπνίεζεο), ελώ  άιιεο  ζα 

έπξεπε   λα   αμηνινγεζνύλ   πξώηα   από   ην   ινγηζκηθό   πνπ   ζα   απνθάζηδε   αλ   ζα   

πξνθαινύζε     κηα   εηδνπνίεζε    ζηε    ζπλέρεηα,  εθόζνλ    απαηηνύληαλ. Καη   νη  δύν 

ιεηηνπξγίεο    ζα   κπνξνύζαλ    λα   βξίζθνληαη   ζε   ηζρύ  θαηά  ηελ  επαλαθόξηηζε.  Η 

επαλαθόξηηζε βέβαηα ζα κπνξνύζε λα αλαζηαιεί πξνζσξηλά αλ νη ζπλζήθεο  θξίλνληαλ 

απαξαίηεηεο. Η παξνρή  γηλόηαλ κε  ηνλ εληνπηζκό θαη ηε ζύλδεζε ζε  έλα  επί δαπέδνπ 

ζηαζκό επαλαθόξηηζεο, όηαλ ηάζε ηεο κπαηαξίαο άξρηδε λα εμαληιείηαη. Οη  πεξηπνιίεο 

γίλνληαλ  ζε ηπραία  ρξνληθά  δηαζηήκαηα, κε  ην κεγαιύηεξν  κέξνο  ηνπ   ρξόλνπ   πνπ 

δαπαλνύληαλ λα παξέκελε αθίλεην, ζε έλα   παζεηηθό ηξόπν εληνπηζκνύ εηζβνιέσλ, γηα 

εμνηθνλόκεζε ελέξγεηαο. 

 

 

Εηθόλα 43: Τν Robart 1 

 

 

1982 – Zeaker: Ήηαλ έλα κηθξό ξνκπνηηθό όρεκα πνπ ειέγρνληαλ από έλα ππνινγηζηή 

θαη ζπλδεόηαλ  κε απηόλ κέζσ  ελόο   θαισδίνπ. Σν Zeaker  ήηαλ ην  πξώην  Βξεηαληθό 

κηθξό - ξνκπνηηθό  όρεκα, ειεγρόκελν  από  ππνινγηζηή  κε  αηζζεηήξεο   αλαγλώξηζεο 
ρηππεκάησλ. 
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Εηθόλα 44: Τν Zeaker 

 

1983 -Prowler: Σν πξώην ζρέδην πνπ δεκνζηεύζεθε ζηε Βξεηαλία γηα  έλα  επεθηάζηκν 

κηθξό όρεκα ξνκπόη πνπ ειέγρνληαλ κέζσ ελό θαισδίνπ από έλα θεληξηθό ππνινγηζηή 

θαη είρε αηζζεηήξεο θξνύζεο γηα ηελ απνθπγή εκπνδίσλ. 

 

 

Εηθόλα 45 θαη 46: Αξηζηεξά ην Prowler κε αλνηρηό θαπάθη θαη δεμηά κε θιεηζηό 

 

1991-  Khepera:  Ο   Edo.  Franzi,  ν  André  Guignard    θαη  ν   Francesco    Mondada 

αλέπηπμαλ  ην  κηθξό  απηόλνκν  θηλνύκελν  ξνκπόη, πνπ  είρε  σο  ζθνπό   εξεπλεηηθέο 

δξαζηεξηόηεηεο. Σν  ζπγθεθξηκέλν  project  ππνζηεξίρηεθε   από   ην   εξγαζηήξην   ηνπ 

Πνιπηερλείνπ ηεο Λσδάλλεο, LAMIEPFL lab. Απηό  ην  ξνκπόη κπνξνύζε  λα ειέγρεηε 

είηε από έλα ζεηξηαθό θαιώδην θαη σο εθ ηνύηνπ, από έλα απνκαθξπζκέλν ππνινγηζηή, 

ή από  ηνλ  θώδηθα  πνπ κπνξνύζαηε λα  θαηεβάζεηε απεπζείαο, ζε   κία από  ηηο   ηξεηο 
ηξάπεδεο κλήκεο, γηα απηόλνκε ιεηηνπξγία. 
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Εηθόλα 47 θαη 48: Τν Khepera από ςειά θαη ζε πιάγηα ιήςε 

 

1996–1997 - Sojourner : Η  NASA  ζηέιλεη ζηνλ  Άξε ην  Mars Pathfinder  καδί  κε ην 

ξόβεξ  ηνπ, ην Sojourner, ην  νπνίν είρε  σο  ζθνπό ηελ εμεξεύλεζε  ηεο επηθάλεηαο ηνπ, 

δερόκελν  εληνιέο  από  ηε  Γε. Σν Sojourner ήηαλ  ην  πξώην ξόβεξ   πνπ  πάηεζε   ηελ 

επηθάλεηα ηνπ Άξε. Δπίζεο ήηαλ εμνπιηζκέλν κε θάκεξεο κπξόο θαη πίζσ θαζώο θαη κε 

ζύζηεκα  απνθπγήο  θηλδύλσλ, ην  νπνίν   επέηξεπε  ζην  ξόβεξ  λα  βξίζθεη   απηόλνκα 

ην δξόκν ηνπ κέζα  ζην άγλσζην  έδαθνο  ηνπ Άξε. Δίρε  ειηαθνύο  ζπιιέθηεο  θαη  κηα   

κε     επαλαθνξηηδόκελε   κπαηαξία,   ε   νπνία   επέηξεπε    πεξηνξηζκέλεο    λπρηεξηλέο 

ιεηηνπξγίεο. ΋ηαλ νη κπαηαξίεο εμαληινύληαλ, κπνξνύζε λα ιεηηνπξγήζεη κόλν θαηά ηε 

δηάξθεηα  ηεο   εκέξαο. Οη  κπαηαξίεο  ήηαλ ιηζίνπ -  ζεηνλπιρισξηδίνπ  (LiSOCl2)   θαη   

κπνξνύζαλ   λα  πξνζθέξνπλ 150 W  ηελ  ώξα. Δπηπιένλ,  ηα 0,22   ηεηξαγσληθά  κέηξα 

ειηαθώλ θπηηάξσλ κπνξνύζαλ λα παξάγνπλ ην πνιύ 15 Watt, αλάινγα κε ηηο ζπλζήθεο. 

 

 

Εηθόλα 49 θαη 50: Τν Sojourner ζηνλ Άξε  

Ο επεμεξγαζηήο   ηνπ ήηαλ ν 80C85 κε  2 MHz ζπρλόηεηα ιεηηνπξγίαο. Δίρε  ηέζζεξεηο 

μερσξηζηέο   θάξηεο   κλήκεο. Δίρε  κηα  64 Kbytes  RAM  ηεο  IBM,  γηα  ηνλ  θεληξηθό 

επεμεξγαζηή, κηα 16 Kbytes  PROM (θαηαζθεπάδεηαη από ηελ Harris), κηα 176  Kbytes  

κε  πηεηηθήο  απνζήθεπζεο  ( θαηαζθεπάδεηαη  από  ηελ SEEQ)    θαη   κηα  512  Kbytes 

πξνζσξηλήο    απνζήθεπζεο     δεδνκέλσλ  ( θαηαζθεπάδεηαη     από   ηελ  Micron ).  Σα 

ειεθηξνληθά  ζηεγάζηεθαλ   κέζα  ζε   έλα   ειεθηξνληθό  θνπηί   κέζα    ζην  ξόβεξ.  Η 
επηθνηλσλία κε ην ζηαζκό βάζεο γηλόηαλ κε 9600 baud modems.
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1999 - PackBot: Παξνπζηάδεηαη ην ηειεθαηεπζπλόκελν ζηξαηησηηθό ξνκπόη.
 

 

Εηθόλα 51 θαη 52: Τν PackBot ζε δξάζε 

2001 - Swarm-bots : Μνηάδνπλ κε απνηθίεο εληόκσλ, θ απνηεινύληαη από  έλα  κεγάιν 

αξηζκό κηθξώλ αλεμάξηεησλ ξνκπόη, ηα  νπνία αιιειεπηδξνύλ  κεηαμύ ηνπο θ όια καδί 
εθηεινύλ πνιύπινθεο εξγαζίεο. 

 

 

Εηθόλα 53: Τα Swarm-bots κέζα ζε ιαβύξηλζν 

 

2002 –Roomba:  Δίλαη   κηα   ζεηξά   από   απηόλνκα  ξνκπόη   πνπ   ιεηηνπξγνύλ   ζαλ 

ειεθηξηθέο  ζθνύπεο. Τπό  θαλνληθέο  ζπλζήθεο  ζην  ζπίηη, είλαη  ζε ζέζε  λα  θηλείηαη 

απηόλνκα  ζην  πάησκα, απνθεύγνληαο ηπρόλ εκπόδηα. Γηαζέηεη  έλα  ζύλνιν  βαζηθώλ 

αηζζεηήξσλ πνπ βνεζνύλ ηηο εξγαζίεο ,όπσο αιιαγή θαηεύζπλζεο θαηά ηε πξόζθξνπζε 

ζε εκπόδηα, αλίρλεπζε βξώκηθσλ ζεκείσλ  ζην  πάησκα θαη  ηελ  πξόιεςε  πηώζεο ηνπ 

Roomba από ηηο ζθάιεο. Υξεζηκνπνηεί δύν αλεμαξηήηνπο ζε ιεηηνπξγία ηξνρνύο  γηα λα 

πξαγκαηνπνηεί ζηξνθέο 360 κνηξώλ. 
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Εηθόλα 54: Τν Roomba ζε ιεηηνπξγία 

 

 

 

2004 – Spirit και Opportunity MER-A: Δίλαη  δύν  ξνκπνηηθά ξόβεξ  ζηνλ  Άξε,  πνπ 

δξαζηεξηνπνηνύληαη, ην πξώην από ην 2004-2010  θαη ην δεύηεξν από ην 2004 κέρξη θαη 

ζήκεξα. Πξνζγεηώζεθαλ κε επηηπρία ζηνλ Άξε ηνλ  Γελάξε ηνπ 2004, κε δηαθνξά ηξεηο 

εβδνκάδεο ην έλα (Spirit) από ην άιιν (Opportunity). Σν Spirit πξνζγεηώζεθε  ζηελ κηα 

πιεπξά ηνπ πιαλήηε θαη ην Opportunity ζηελ άιιε. Σν Spirit θαη ην  Opportunity έρνπλ 

έμη ηξνρνύο, κε  δηαζηάζεηο 1,5 m  ύςνο,  2,3  m  πιάηνο, 1,6 m  κήθνο θαη δπγίδνπλ 180 

θηιά. Οη  έμη ηξνρνί ηνπο  ζηεξίδνληαη ζε  έλα θνξεηό ζύζηεκα  πνπ  ηνπο επηηξέπεη  ηελ 

θηλεηηθόηεηα   ζε   αλώκαιν  έδαθνο. Κάζε  ηξνρόο  έρεη  ην  δηθό  ηνπ θηλεηήξα  κε ηελ 

κέγηζηε ηαρύηεηα  ηνπο λα θηάλεη ηα  0,18  km/h. Οη  ειηαθέο ζπζηνηρίεο ηνπο παξάγνπλ 

πεξίπνπ 140 watt γηα έσο θαη ηέζζεξηο ώξεο ζηνλ Άξε (sol), ελώ  νη επαλαθνξηηδόκελεο 

κπαηαξίεο  ηόλησλ  ιηζίνπ απνζεθεύνπλ ελέξγεηα γηα ρξήζε ηε λύρηα. Δπί ηνπ ζθάθνπο, 

ν  ππνινγηζηήο  πνπ ρξεζηκνπνηνύλ  είλαη  έλαο   RAD6000  ζηα  20 MHz  κε   128 MB 

DRAM, 3 MB  EEPROM, θαη 256 MB κλήκε  flash. Η  ζεξκνθξαζία  ιεηηνπξγίαο  ησλ 

rover  θπκαίλεηαη  από  -40 ° C  έσο  +40 ° C  θαη  κηα κεκβξάλε ρξπζνύ κε έλα ζηξώκα 

δηνμεηδίνπ   ηνπ   ππξηηίνπ   ηνπο  παξέρνπλ  κόλσζε. Η  επηθνηλσλία εμαξηάηαη από κηα 

θαηεπζπλόκελε  θεξαία ρακειήο  απνιαβήο  πνπ  επηθνηλσλεί  ζε  έλα  ρακειό    ξπζκό 

δεδνκέλσλ θαη κηαο πεξηζηξεθόκελεο, πςειήο απνιαβήο θεξαίαο, θαη νη δύν  ζε  άκεζε 

επαθή κε ηε Γε. ΢ηόρνο  ησλ δύν ξόβεξ  είλαη ε  εμεξεύλεζε  ησλ  πεηξσκάησλ θαη ηνπ 

εδάθνπο ηνπ Άξε,  ε  αλαδήηεζε ζηδήξνπ   πνπ   εκπεξηέρνπλ  ηα  νξπθηά  θαζώο   θαη ν 
θαζνξηζκόο ησλ  γεσινγηθώλ δηαδηθαζηώλ πνπ έρνπλ δηακόξθσζε ηελ ηνπηθή έθηαζε. 
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Εηθόλα 55 θαη 56: Αξηζηεξά ην Spirit ζε εηθνληθή θσηνγξαθία ζηνλ Άξε θαη δεμηά ην Opportunity ζηηο 
εγθαηαζηάζεηο ηεο NASA 

 

 

2012 - Curiosity: Σν ππξελνθίλεην Curiosity (έλα εμάηξνρν όρεκα ελό ηόλνπ)απνηειεί 

ην κεγαιύηεξν ηξνρνθόξν ξνκπόη  πνπ  έρεη  εθηνμεπηεί  κέρξη  ζήκεξα ζην   Γηάζηεκα. 

Σν   ξνκπόη   ησλ   δπόκηζη   δηζεθαηνκκπξίσλ δνιαξίσλ, πέληε  θνξέο κεγαιύηεξν  από  

ηα   δίδπκα  ξνκπόη  Spirit  θαη Opportunity, εθηνμεύηεθε  ηνλ  Ννέκβξην  ηνπ  2011  κε 

θύξην αληηθεηκεληθό  ζηόρν λα  εμεηάζεη αλ ν γεηηνληθόο πιαλήηεο  ήηαλ πνηέ θηιόμελνο 

γηα ηε δσή. Σν Curiosity πξνζεδαθίζηεθε  κέζα ζηνλ  θξαηήξα Gale, ην  κεγάιν  βάζνο 

ηνπ νπνίνπ, ζα επηηξέςεη ζην ξνκπνηηθό γεσιόγν λα εμεηάζεη ηη θξύβεηαη θάησ από ηελ 

απέξαληε,  άλπδξε  έξεκν   πνπ  θαιύπηεη  ζήκεξα   ζρεδόλ   νιόθιεξν   ηνλ   πιαλήηε. 

Σξνθνδνηνύκελν   από   κία  ζεξκνειεθηξηθή   γελλήηξηα   πινπησλίνπ, ην   ξνκπόη  ζα 

πεξάζεη  ζηε  ζπλέρεηα  ηνπιάρηζηνλ  έλα  γήηλν  έηνο  εμεηάδνληαο   ηα   πεηξώκαηα  κε 

θάκεξεο, ιέηδεξ θαη άιια όξγαλα. 

 

 

 

Εηθόλα 57: Τν Curiosity ιίγεο κέξεο πξηλ ηαμηδέςεη ζηνλ Άξε 
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ΚΔΦΑΛΑΙΟ 2 

                                             ΚΑΣΑ΢ΚΔΤΗ  

2.1 Arduino 

                               

                                                                                   Εηθόλα  58 : Arduino Mega 

2.1.1  Ιζηοπία 

     Σν 2005 ζηελ Ivrea ηεο  Ιηαιίαο  θαηαζθεπάδεηαη  κία ζπζθεπή  ε  νπνία ζα  είρε ηελ 

δπλαηόηεηα  λα  ειέγρεη  θαη  λα  αιιειεπηδξά ζύκθσλα  κε ην πεξηβάιινλ. ΢θνπόο ησλ 

θαηαζθεπαζηώλ  ήηαλ  απηή  ε  ζπζθεπή  λα  θνζηίδεη  ιηγόηεξν   ζε  ζρέζε   κε    άιιεο 

παξόκνησλ  δπλαηνηήησλ. H  νκάδα  απνηεινύληαλ   από  ηνπο  Massimo  Banzi,  David 

Cuartielles, Tom Igoe, David Mellis θαη Gianluca Martino. Σν όλνκα ηεο ζπζθεπήο έρεη 

ηηο ξίδεο ηνπ από ηνλ Arduin of  Ivrea, έλαλ βαζηιηά ηεο Ιηαιίαο  ηνπ ελάηνπ αηώλα όπνπ 

θαηνηθνύζε ζηελ ίδηα πόιε. Η ζπζθεπή νλνκάζηεθε  “Arduino”  πνπ  αληηζηνηρνύζε ζε 
έλα ηηαιηθό αλδξηθό όλνκα θαη ζήκαηλε “ηζρπξόο θίινο”.  

     Σν Αrduino αλαπηύρζεθε ζύκθσλα κε ηελ πιαηθόξκα Wiring, κία πηπρηαθή εξγαζία 

ηνπ  Hernando Barragan  από  ην  Interaction  Design Institute Ivrea. Δίρε  σο  ζηόρν  λα 

είλαη   κία  ειεθηξνληθή εθδνρή ηεο Processing πνπ ζα ρξεζηκνπνηνύζε έλα πεξηβάιινλ 

πξνγξακκαηηζκνύ  δηθό  ηεο  αιιά  ζα έκνηαδε ζρεδηαζηηθά θαη ζπληαθηηθά κε απηό ηεο 

Processing. ΋ρη πνιύ θαηξό πξηλ, απηνί πνπ εξγάδνληαλ πάλσ  ζηνλ ηνκέα ηνπ hardware 

ζήκαηλε όηη θαηαζθεύαδαλ  θπθιώκαηα  από  ην  κεδέλ, ρξεζηκνπνηώληαο  εθαηνληάδεο 

δηαθνξεηηθέο ειεθηξνληθέο  δηαηάμεηο  όπσο  αληηζηάζεηο, ππθλσηέο, πελία, ηξαλδίζηνξ, 

θαη πνιιά άιια. Σα θύθισκα  απηά  ήηαλ ελζύξκαηα  κε  ζθνπό λα  πξαγκαηνπνηήζνπλ 
ζπγθεθξηκέλεο εξγαζίεο. 

     ΋ηαλ  απαηηνύληαλ  αιιαγέο  ζηηο  εξγαζίεο  ηνπο, ηόηε έπξεπε λα γίλνπλ θαη θάπνηεο 

ρξνλνβόξεο  αιιαγέο  ζηνλ  ζρεδηαζκό  ησλ  θπθισκάησλ, όπσο  απνζπγθνιιήζεηο  θαη 

ζπγθνιιήζεηο  ησλ  απαηηνύκελσλ  δηαηάμεσλ, απνζπλδέζεηο  θα η ζπλδέζεηο  θαισδίσλ 

θ.α.. Με ηελ εκθάληζε ηεο ςεθηαθήο ηερλνινγίαο θαη ησλ κηθξνεπεμεξγαζηώλ, απηέο νη 

ιεηηνπξγίεο πνπ πξώηα έπξεπε  λα γίλνπλ κε  θαιώδηα θαη δηαηάμεηο ,αληηθαηαζηάζεθαλ 
από ηα ινγηζκηθά πξνγξάκκαηα.  

     Σν ινγηζκηθό  είλαη  πην  εύθνιν  λα  ηξνπνπνηεζεί  από  όηη ην hardware. Με κεξηθά 

παηήκαηα  πιήθηξσλ, κπνξεί   λα   αιιάμεη  ξηδηθά   ε   ινγηθή  κίαο  ζπζθεπήο  θαη   λα 

δεκηνπξγεζνύλ επηπιένλ αθόκε δύν  ή  ηξεηο δνθηκαζηηθέο εθδόζεηο. Η δηαδηθαζία απηή 
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ζα  απαηηνύζε  ην   ίδην  ρξνληθό  δηάζηεκα  όζν  θαη  ν ρξόλνο  πνπ  απαηηείηαη   γηα  λα 
θνιιεζεί έλα δεύγνο αληηζηάζεσλ. 

      ΋πσο είλαη θπζηθό καδί κε ηνλ ρξόλν κεηώζεθε θαη ην θόζηνο γηα ηηο ηξνπνπνηήζεηο 

θαζώο  θαη  γηα  ηηο  δνθηκαζηηθέο  εθδόζεηο. ΋πσο ην  πεξηγξάθεη ν  δεκηνπξγόο ηνπ, ην 

Arduino είλαη  κία open – source  (αλνηθηνύ θώδηθα)  πιαηθόξκα  «πξσηνηππνπνίεζεο» 

ειεθηξνληθώλ θπθισκάησλ βαζηζκέλε ζε επέιηθην θαη εύθνιν ζηε ρξήζε hardware θαη 

software  πνπ   πξννξίδεηαη  γηα  νπνηνλδήπνηε  έρεη  ιίγε  πξνγξακκαηηζηηθή  εκπεηξία, 

ζηνηρεηώδεηο  γλώζεηο  ειεθηξνληθώλ  θαη  ελδηαθέξεηαη  λα  δεκηνπξγήζεη  δηαδξαζηηθά 
αληηθείκελα ή πεξηβάιινληα.  

     Σν Arduino απνηειείηαη από δύν θύξηα κέξε, ηελ πιαθέηα Arduino ην νπνίν είλαη ην 

θνκκάηη ηνπ hardware πάλσ ζην νπνίν εξγάδεηαη ν θαηαζθεπαζηήο όηαλ πξαγκαηνπνηεί 

κία θαηαζθεπή ελώ ην δεύηεξν ηκήκα είλαη ην πεξηβάιινλ Arduino IDE, ην θνκάηη  ηνπ 

ινγηζκηθνύ πνπ ηξέρεη ζηνλ ππνινγηζηή. Σν IDE  ρξεζηκνπνηείηαη  γηα λα δεκηνπξγεζεί 

έλα    sketch   ( έλα  κηθξό  πξόγξακκα    ζηνλ    ππνινγηζηή )   πνπ   θνξηώλεηαη    ζηνλ 

κηθξνειεγθηή  ηεο  πιαθέηαο Arduino. Έηζη  ην  sketch  ιέεη  ζηελ πιαθέηα  Αrduino  ηη 

πξέπεη λα θάλεη. 

2.1.2  Η πλακέηα Arduino 

     Η  πιαθέηα  Arduino  είλαη  έλα  κηθξό  θύθισκα  πνπ  πεξηέρεη  έλα  νινθιεξσκέλν 

ζύζηεκα ππνινγηζηή ρξεζηκνπνηώληαο  έλα  κηθξό chip (νινθιεξσκέλν θύθισκα)  πνπ 

είλαη  ν  κηθξνειεγθηήο. Απηόο ν  ππνινγηζηήο είλαη ηνπιάρηζηνλ  ρίιηεο θνξέο ιηγόηεξν 

ηζρπξόο  από  έλα  MacBook, αιιά  είλαη  πνιύ θζελόηεξνο  θαη πνιύ  ρξήζηκνο γηα ηελ 

θαηαζθεπή ειεθηξνληθώλ ζπζθεπώλ. Μάιηζηα θάπνηνο ζα  κπνξνύζε λα ηζρπξηζηεί  όηη 

ιεηηνπξγηθά ην Arduino κνηάδεη πνιύ κε ην  NXT  Brick  ησλ  Lego  Mindstorms  NXT. 

Άιισζηε ε ξνκπνηηθή είλαη  κία  από  ηηο  πνιιέο  θαηεγνξίεο  ζηηο  νπνίεο  ην  Arduino 

δηαπξέπεη.                                                                                                                           

Η  νκάδα  ηνπ  Arduino έρεη ηνπνζεηήζεη ζε απηήλ  ηελ  πιαθέηα όια ηα απαξαίηεηα 

ζηνηρεία πνπ απαηηνύληαη  γηα  ηνλ κηθξνειεγθηή ώζηε  λα  κπνξεί λα  ιεηηνπξγεί ζσζηά 
θαη λα κπνξεί λα επηθνηλσλεί κε ηνλ ππνινγηζηή θαη άιιεο ζεηξηαθέο ζπζθεπέο. 

 

      

Εηθόλα 59 , 60:  Μπξνζηηλή θαη πίζσ όςε ηεο πιαθέηαο Arduino. 
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     Δηδηθόηεξα  κία  πιαθέηα  Arduino  απνηειείηαη  από  έλα κηθξνειεγθηή Atmel AVR 

(ATmega328 θαη ATmega168 ζηηο λεόηεξεο εθδόζεηο, ATmega8 ζηηο παιαηόηεξεο)  θαη 

ζπκπιεξσκαηηθά  εμαξηήκαηα  γηα  ηελ δηεπθόιπλζε ηνπ ρξήζηε ζηνλ πξνγξακκαηηζκό 

θαη ηελ  ελζσκάησζε ηνπ  ζε  άιια θπθιώκαηα. ΋ιεο  νη πιαθέηεο  πεξηιακβάλνπλ έλα 

γξακκηθό  ξπζκηζηή ηάζεο  5V θαη  έλαλ θξπζηαιιηθό  ηαιαλησηή  16MHz (ή θεξακηθό 

αληερεηή     ζε    θάπνηεο   παξαιιαγέο  ). Ο   κηθξνειεγθηήο    είλαη   από    θαηαζθεπήο 

πξνγξακκαηηζκέλνο   κε   έλα   bootloader, έηζη  ώζηε    λα  κελ ρξεηάδεηαη   εμσηεξηθόο 

πξνγξακκαηηζηήο.   

     Γεληθά  όιεο   νη  πιαθέηεο είλαη πξνγξακκαηηζκέλεο κέζσ κηαο ζεηξηαθήο ζύλδεζεο 

RS - 232, αιιά  ν  ηξόπνο  κε  ηνλ  νπνίν  απηό πινπνηείηαη  πνηθίιιεη  αλάινγα  κε  ηελ 

έθδνζε. Οη ζεηξηαθέο πιαθέηεο Arduino πεξηέρνπλ έλα απιό θύθισκα  αληηζηξνθήο γηα 

ηελ κεηαηξνπή αλάκεζα ζηα ζήκαηα ησλ επηπέδσλ RS-232 θαη TTL. 

     Οη πιαθέηεο Arduino πνπ θπθινθνξνύλ ζήκεξα ζηελ αγνξά, ζπκπεξηιακβαλόκελεο 

θαη  ηεο  Uno, πξνγξακκαηίδνληαη  κέζσ USB,  εθαξκόδνληαο  έλα  chip   πξνζαξκνγέα 

USB-to -Serial όπσο ην FTDI FT232. 

 

                                  

Εικόνα 61: Ανάλυση Arduino 

 

 

2.1.3  Δίζοδοι - Έξοδοι 

     Καηαξρήλ  ην  Arduino    δηαζέηεη  ζεηξηαθό  interface. Ο   κηθξνειεγθηήο    ATmega 

(εηθόλα 23 )ππνζηεξίδεη ζεηξηαθή επηθνηλσλία, ηελ νπνία ην Arduino πξνσζεί κέζα από 

έλαλ  ειεγθηή  Serial-over-USB ώζηε  λα  ζπλδέεηαη  κε  ηνλ  ππνινγηζηή κέζσ USB. Η 

ζύλδεζε απηή ρξεζηκνπνηείηαη γηα ηελ κεηαθνξά ησλ πξνγξακκάησλ πνπ  ζρεδηάδνληαη 

από ηνλ ππνινγηζηή ζην Arduino αιιά θαη γηα ακθίδξνκε επηθνηλσλία   ηνπ Arduino κε 
ηνλ ππνινγηζηή κέζα από ην πξόγξακκα ηελ ώξα πνπ εθηειείηαη.  

http://www.grobot.gr/index.php?option=com_content&view=article&id=197:-arduino&catid=40:2008-04-19-12-23-10&Itemid=80
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Εηθόλα 62: Τα ζηνηρεία πνπ απαξηίδνπλ ηελ πιαθέηα Arduino. 

 

     Δπηπιένλ, ζηελ  πάλσ πιεπξά  ηνπ Arduino   βξίζθνληαη 14 ζειπθά pin, αξηζκεκέλα 

από  ην 0  έσο  ην  13, πνπ  κπνξνύλ λα ιεηηνπξγήζνπλ σο ςεθηαθέο είζνδνη θαη έμνδνη. 
Λεηηνπξγνύλ ζηα 5V θαη θαζέλα κπνξεί λα παξέρεη ή λα δερηεί ην πνιύ 40mA.  

     Ωο ςεθηαθή έμνδνο, έλα από απηά  ηα pin  κπνξεί  λα  ηεζεί  από  ην  πξόγξακκά   ζε 

θαηάζηαζε HIGH  ή  LOW, νπόηε ην Arduino  ζα  μέξεη  αλ πξέπεη λα δηνρεηεύζεη ή όρη 

ξεύκα ζην ζπγθεθξηκέλν pin. Με απηόλ ηνλ ηξόπν είλαη εθηθηό λα αλάςεη θαη λα ζβήζεη 

έλα LED πνπ είλαη ζπλδεκέλν ζην ζπγθεθξηκέλν pin. Αλ πάιη έλα από απηά  ηα pin έρεη 

ξπζκηζηή  ςεθηαθή είζνδν  κέζα  από ην πξόγξακκά, κπνξεί κε  ηελ θαηάιιειε εληνιή 

λα δηαβαζηεί ε θαηάζηαζή ηνπ (HIGH ή LOW) αλάινγα κε ην αλ ε εμσηεξηθή ζπζθεπή 
πνπ έρεη ζπλδεζεί ζε απηό ην pin δηνρεηεύεη ή όρη ξεύκα ζην pin.  

 

 

Εηθόλα 63: Μηθξνειεγθηήο ATMEGA328P-PU 

 

    

http://deltahacker.gr/wp-content/uploads/2011/10/Image04.png
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  Μεξηθά από  απηά ηα 14 pin, εθηόο  από  ςεθηαθέο είζνδνη/έμνδνη έρνπλ θαη δεύηεξε 
ιεηηνπξγία. ΢πγθεθξηκέλα: 

 Σα pin  0  θαη  1  ιεηηνπξγνύλ σο RX  θαη TX ηεο  ζεηξηαθήο όηαλ ην πξόγξακκά  

ελεξγνπνηεί  ηελ  ζεηξηαθή ζύξα. Έηζη, όηαλ  ιόγνπ  ράξε ην πξόγξακκά ζηέιλεη 

δεδνκέλα ζηελ ζεηξηαθή ζύξα, απηά πξνσζνύληαη θαη ζηελ ζύξα USB κέζσ ηνπ 

ειεγθηή Serial-Over-USB αιιά θαη ζην  pin 0 γηα  λα ηα  δηαβάζεη ελδερνκέλσο 

κηα άιιε ζπζθεπή (π.ρ. έλα δεύηεξν Arduino ζην δηθό ηνπ pin 1). Απηό  θπζηθά 

ζεκαίλεη όηη αλ ζην πξόγξακκά ελεξγνπνηεζεί ην ζεηξηαθό interface, ράλνληαη  2 

ςεθηαθέο είζνδνη/έμνδνη.  

 Σα  pin  2  θαη  3  ιεηηνπξγνύλ  θαη  σο   εμσηεξηθά  interrupt  (interrupt  0  θαη  1 

αληίζηνηρα). Με άιια ιόγηα, κπνξνύλ  λα ξπζκηζηνύλ κέζα  από  ην  πξόγξακκά  

ώζηε   λα  ιεηηνπξγνύλ  απνθιεηζηηθά  σο   ςεθηαθέο  είζνδνη  ζηηο  νπνίεο  όηαλ 

ζπκβαίλνπλ  ζπγθεθξηκέλεο    αιιαγέο,  ε   θαλνληθή   ξνή   ηνπ   πξνγξάκκαηνο 

ζηακαηάεη άκεζα θαη  εθηειείηαη  κηα  ζπγθεθξηκέλε ζπλάξηεζε. Σα   εμσηεξηθά 

interrupt  είλαη  ηδηαίηεξα  ρξήζηκα  ζε  εθαξκνγέο  πνπ   απαηηνύλ  ζπγρξνληζκό 
κεγάιεο αθξίβεηαο.  

 Σα pin 3, 5, 6, 9, 10 θαη 11 κπνξνύλ λα ιεηηνπξγήζνπλ θαη σο  ςεπδναλαινγηθέο 

έμνδνη κε ην ζύζηεκα PWM (Pulse Width Modulation), δειαδή ην ίδην ζύζηεκα 

πνπ δηαζέηνπλ νη κεηξηθέο ησλ ππνινγηζηώλ γηα λα ειέγρνπλ  ηηο ηαρύηεηεο  ησλ 

αλεκηζηήξσλ. Έηζη, αλ  ζπλδεζεί  ιόγνπ  ράξε έ λα  LED ζε θάπνην από απηά ηα 

pin,  κπνξεί   λα  ειεγρζεί  πιήξσο  ε  θσηεηλόηεηά   ηνπ κε  αλάιπζε 8 bit  (256 

θαηαζηάζεηο από 0-ζβεζηό σο 255-πιήξσο αλακκέλν)  αληί λα  ππάξρεη  απιά ε 

δπλαηόηεηα  λα είλαη  απιά  αλακκέλν  ή   ζβεζηό  πνπ παξέρνπλ  νη   ππόινηπέο 

ςεθηαθέο έμνδνη. Σν PWM  παίξλεη  έλα  εύξνο  ηηκώλ  από ην 0 έσο ην 255. Με 

ιίγα  ιόγηα  ην   PWM  δελ είλαη πξαγκαηηθά αλαινγηθό ζύζηεκα, έηζη ζέηνληαο 

ζηελ έμνδν ηελ ηηκή 127, δελ ζεκαίλεη όηη ε  έμνδνο ζα  παξέρεη  2.5V   αληί  ηεο 

θαλνληθήο  ηηκήο  ησλ  5V, αιιά  όηη  ζα  δίλεη  έλαλ  παικό πνπ  ε  ηάζε ηνπ  ζα 

ελαιιάζζεηαη κε κεγάιε ζπρλόηεηα θαη γηα ίζα ρξνληθά δηαζηήκαηα κεηαμύ ησλ 

ηηκώλ 0V θαη 5V κε ζθνπό ε κέζε ηηκή λα ηζνύηαη κε 2,5V. 

 ΢ηελ  θάησ  πιεπξά  ηνπ Arduino,  κε  ηε  ζήκαλζε  ANALOG  IN, ππάξρεη κηα 

αθόκε ζεηξά  από 6  pin, αξηζκεκέλα  από ην 0 έσο  ην 5. Σν  θαζέλα  από  απηά 

ιεηηνπξγεί σο αλαινγηθή είζνδνο θάλνληαο ρξήζε ηνπ ADC (Analog  to  Digital 

Converter)  πνπ  είλαη  κε ελζσκαησκέλν  ζηνλ  κηθξνειεγθηή. Γηα  παξάδεηγκα, 

αλ ηξνθνδνηεζεί έλα από απηά ηα pin κε κία ηάζε  ε  νπνία κπνξεί  λα θπκαλζεί 

κε έλα πνηελζηόκεηξν από 0V σο κία ηάζε αλαθνξάο Vref (ε νπνία αλ δελ  γίλεη 

θάπνηα  αιιαγή  είλαη  πξνξπζκηζκέλε ζηα 5V), ηόηε  κέζα  από  ην  πξόγξακκα 

κπνξεί   λα   «δηαβαζηεί»   ε   ηηκή  ηεο   ζύξαο    σο    έλαο   αθέξαηνο    αξηζκόο 

ρσξεηηθόηεηαο 10-bit, από ην 0 (όηαλ ε ηάζε  ζην  pin  είλαη 0V)  κέρξη  ην 1023 

(όηαλ ε ηάζε ζην pin είλαη 5V). Η  ηάζε αλαθνξάο  κπνξεί λα ξπζκηζηεί  κε  κία 

εληνιή  όπσο  γηα  παξάδεηγκα   ζηα  1.1 V. Έλαο  άιινο  ηξόπνο   όπνπ  ε  ηάζε 

αλαθνξάο κπνξεί λα δεισζεί από ηνλ πξνγξακκαηηζηή είλαη ηξνθνδνηώληαο  κε 

κία εμσηεξηθή ηάζε αλαθνξάο ηε ζύξα κε ηελ  ζήκαλζε  AREF  πνπ   βξίζθεηαη 

ζηελ   απέλαληη  πιεπξά  ηεο  πιαθέηαο. Έηζη, αλ  ηξνθνδνηεζεί  ε  ζύξα  AREF  

κε  3.3V  θαη  ζηελ   ζπλέρεηα  εθηειεζηή  ε  εληνιή  λα  δηαβαζηεί  θάπνην   pin 

αλαινγηθήο   εηζόδνπ   ζην   νπνίν  εθαξκόδεηε  ηάζε  1.65 V,  ην   Arduino   ζα 
επηζηξέςεη ηελ ηηκή 512.Σέινο, θαζέλα από ηα 6 απηά pin, κε θαηάιιειε εληνιή  
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κέζα από ην πξόγξακκα κπνξεί λα κεηαηξαπεί ζε ςεθηαθό pin εηζόδνπ / εμόδνπ 

όπσο ηα 14 πνπ βξίζθνληαη ζηελ  απέλαληη  πιεπξά θαη  ηα νπνία  πεξηγξάθεθαλ 

πξηλ. ΢ε  απηή   ηελ   πεξίπησζε   ηα  pin  κεηνλνκάδνληαη  από   0~5   ζε  14~19 
αληίζηνηρα. 

 

2.1.4  Σποθοδοζία 

     Σν  Arduino  κπνξεί  λα  ηξνθνδνηεζεί  κε  ξεύκα είηε από ηνλ ππνινγηζηή κέζσ ηεο 

ζύλδεζεο USB, είηε από εμσηεξηθή ηξνθνδνζία πνπ παξέρεηαη κέζσ κηαο ππνδνρήο θηο 

ησλ 2.1mm (ζεηηθόο πόινο ζην θέληξν) θαη  βξίζθεηαη  ζηελ θάησ  αξηζηεξή  γσλία ηνπ 

Arduino. 

 

 

Εηθόλα 64 , 65: Τξνθνδνζία κε DC πξνζαξκνγέα ή κε αιθαιηθή κπαηαξία. 

 

     Γηα λα  κελ  ππάξρνπλ  πξνβιήκαηα, ε εμσηεξηθή  ηξνθνδνζία  πξέπεη  λα είλαη  από 

7 σο 12V θαη κπνξεί λα πξνέξρεηαη από έλα θνηλό κεηαζρεκαηηζηή  ηνπ εκπνξίνπ,  από 

κπαηαξίεο ή νπνηαδήπνηε άιιε πεγή DC.  
 

     

 Γίπια από ηα pin αλαινγηθήο εηζόδνπ, ππάξρεη κηα αθόκα ζπζηνηρία από 6  pin  κε  ηελ 

ζήκαλζε POWER. Η ιεηηνπξγία ηνπ θαζελόο έρεη σο εμήο:  

 Σν πξώην, κε ηελ έλδεημε RESET, όηαλ γεησζεί (ζε  νπνηνδήπνηε  από  ηα  3 pin 

κε  ηελ  έλδεημε  GND   πνπ   ππάξρνπλ  ζην  Arduino ) έρεη  σο απνηέιεζκα ηελ 

επαλεθθίλεζε ηνπ Arduino.  

 Σν δεύηεξν, κε  ηελ  έλδεημε 3.3V, κπνξεί λα ηξνθνδνηήζεη δηαηάμεηο, ζπζθεπέο 

ή αηζζεηήξεο κε ηάζε 3.3V. Η ηάζε  απηή  δελ  πξνέξρεηαη  από  ηελ  εμσηεξηθή 

ηξνθνδνζία   αιιά   παξάγεηαη  από  ηνλ  ειεγθηή  Serial-over-USB   θαη  έηζη  ε 
κέγηζηε έληαζε πνπ κπνξεί λα παξέρεη είλαη κόιηο 50mA.  

http://deltahacker.gr/wp-content/uploads/2011/10/Image06.jpg
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 Σν ηξίην,   κε   ηελ  έλδεημε  5V, κπνξεί   λα   ηξνθνδνηήζεη  θαη  απηό  δηάθνξεο 

δηαηάμεηο,  ζπζθεπέο    ή   αηζζεηήξεο   κε   ηάζε  5V. Αλάινγα   κε  ηνλ    ηξόπν 

ηξνθνδνζίαο ηνπ ίδηνπ ηνπ Arduino, ε  ηάζε  απηή  πξνέξρεηαη  είηε  άκεζα  από 

ηελ ζύξα USB (πνπ νύησο ή άιισο ιεηηνπξγεί ζηα 5V), είηε από ηελ  εμσηεξηθή 

ηξνθνδνζία αθνύ απηή πεξάζεη από έλα ξπζκηζηή ηάζεο γηα λα ηε «θαηεβάζεη» 

ζηα 5V.  

 Σν ηέηαξην θαη ην πέκπην pin, κε ηελ έλδεημε GND, είλαη γεηώζεηο.  

 Σν έθην θαη ηειεπηαίν pin, κε ηελ έλδεημε Vin  έρεη  δηπιό  ξόιν. ΢ε  ζπλδπαζκό 

κε ην pin γείσζεο δίπια ηνπ, κπνξεί   λα  ιεηηνπξγήζεη  σο  κέζνδνο  εμσηεξηθήο 

ηξνθνδνζίαο  ηνπ  Arduino, ζηελ πεξίπησζε πνπ δελ βνιεύεη λα ρξεζηκνπνηεζεί 

ε ππνδνρή ηνπ θηο ησλ 2.1mm. Αλ όκσο  ππάξρεη  ήδε  ζπλδεδεκέλε  εμσηεξηθή 

ηξνθνδνζία κέζσ ηνπ θηο, ηόηε κπνξεί  λα  ρξεζηκνπνηεζεί  απηό  ην  pin  γηα λα 

ηξνθνδνηήζεη εμαξηήκαηα  θαη  ζπζθεπέο  κε  ηελ  πιήξε  ηάζε  ηεο εμσηεξηθήο 

ηξνθνδνζίαο (7~12V), πξηλ απηή πεξάζεη από ηνλ ξπζκηζηή ηάζεο όπσο  γίλεηαη 

κε ην pin ησλ 5V.  

 

 

2.1.5  Δνζωμαηωμένα κοςμπιά και LED 

 

     Πάλσ ζηελ πιαθέηα ηνπ Arduino ππάξρεη έλαο δηαθόπηεο micro-switch  θαη ηέζζεξα  

κηθξνζθνπηθά LED επηθαλεηαθήο ζηήξημεο. Η ιεηηνπξγία  ηνπ  δηαθόπηε (πνπ  έρεη  ηελ 

ζήκαλζε RESET) θαη  ηνπ ελόο LED κε ηελ ζήκαλζε POWER είλαη κάιινλ πξνθαλήο. 

Σα δύν LED κε  ηηο  ζεκάλζεηο  TX  θαη  RX, ρξεζηκνπνηνύληαη σο έλδεημε ιεηηνπξγίαο 

ηνπ  ζεηξηαθνύ   interface, θαζώο   αλάβνπλ   όηαλ   ην   Arduino  ζηέιλεη   ή    ιακβάλεη 

αληίζηνηρα  δεδνκέλα   κέζσ  USB. Σα  LED  απηά  ειέγρνληαη  από ηνλ ειεγθηή Serial-

over - USB   θαη  ζπλεπώο   δελ   ιεηηνπξγνύλ   όηαλ  ε  ζεηξηαθή   επηθνηλσλία   γίλεηαη 

απνθιεηζηηθά κέζσ ησλ ςεθηαθώλ pin 0 θαη 1.  

Σέινο,  ππάξρεη  ην  LED  κε  ηελ  ζήκαλζε  L. Η  βαζηθή   ιεηηνπξγία  ηνπ   LED  ζηελ 

πιαθέηα   Arduino   είλαη    γηα    λα  αλαβνζβήλεη  ζπλήζσο   γηα   δνθηκαζηηθό   ζθνπό.  

Οη θαηαζθεπαζηέο ηνπ ζθέθηεθαλ  λα ελζσκαηώζνπλ έλα LED ζηελ πιαθέηα, ην νπνίν 

ζύλδεζαλ ζην ςεθηαθό pin 13. Έηζη, αθόκα  θαη  αλ  δελ έρεη ζπλδέζεη ηίπνηα πάλσ ζην 

θπζηθό pin 13, αλαζέηνληάο ηνπ ηελ ηηκή HIGH κέζα  από ην πξόγξακκά, ζα αλάςεη ην 
ελζσκαησκέλν LED. 
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2.1.6  Pin Out Arduino mega 

        

Εηθόλα 66 :Pin map 2560 

 

2.2 Camera 

 

H TL-SC3130G είλαη κηα θάκεξα  παξαθνινύζεζεο, θαη είλαη κηα επέιηθηε ιύζε γηα ην 

ζπίηη ζαο θαη ηελ παξαθνινύζεζε γξαθείνπ 54Mbps. Η αζύξκαηε  ζπλδεζηκόηεηα  ζαο   

ζηα 54 Mbps  καο επηηξέπεη  λα αλαπηύμνπκε ηελ θάκεξα όπνπ επηζπκνύκε, αθόκα   θαη   

ζε ζεκεία όπνπ είλαη  απξόζηηα ιόγσ ηεο πνιύ θαιήο θνξηηόηεηάο ηεο, αθνύ ζπλδέεηαη 

κέζσ  Ethernet,  Απηή ε θάκεξα κπνξεί λα ηνπνζεηεζεί  ζην  ζαιόλη, ην γξαθείν ζαο,  ή 

νπνπδήπνηε  αιινύ  ζέινπκε, ώζηε λα θξαηήζεη έλα  κάηη  γηα  ηα πξάγκαηα. Μεηά  από   

κηα εύθνιε εγθαηάζηαζε, κπνξνύκε λα παξαθνινπζνύκε θαη λα ειέγρνπκε  ηελ θάκεξα 

, από έλα  πξόγξακκα    πεξηήγεζεο  Web,  ινγηζκηθό   πνπ   κπνξεί λα ρξεζηκνπνηνύκε  

ζηνλ ππνινγηζηή καο ή αθόκα θαη ζε έλα ζπκβαηό θηλεηό ηειέθσλν. 
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Εηθόλα 67 : Camera TP-LINK 

 

 

2.2.1 Λογιζμικό Γιασείπιζηρ 16 καναλιών  

 

Σν  ινγηζκηθό  παξαθνινύζεζεο πνπ  έξρεηαη  κε  ηελ  IP  θάκεξα, καο   είλαη  ηδηαίηεξα 

ρξήζηκν θαζώο κπνξνύκε λα δηαρεηξηζηνύκε πνιιαπιέο  θάκεξεο θαη  πνιιά  παξάζπξα  

αλίρλεπζεο ηαπηόρξνλα. Με απηό, ηα  βίληεν από 16 θάκεξεο  κπνξνύλ  λα εκθαληζηνύλ 

ζε κία νζόλε. Μπνξνύκε  λα αξρεηνζεηήζνπκε  streaming , video  θαη ήρνπ  θαηεπζείαλ 

ζην ζθιεξό  καο δίζθν, αλαπαξαγσγή  βίληεν, θαη  λα παξαθνινπζνύκε   κέρξη  θαη  16 

θάκεξεο  ζε κία  κόλν νζόλε. 
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Εηθόλα 68 :Display Manager 

 

 

2.2.2    54Mbps Wireless Connectivity 

 

Η  IP  θάκεξα ζπλήζσο εγθαζίζηαληαη ζε  δύζθνια ζεκεία ,όπσο  ζηελ  νξνθή  ή  ζηνλ 

ηνίρν ελόο θηεξίνπ, ε επίζεο θαη ελζσκαηώλεηαη ζε θηλνύκελα ακαμίδηα όπσο  θαη ζηελ 

πεξίπησζή  καο. Αιιά  είλαη  δύζθνιν  λα  ηελ ζπλδένπκε κε ην θαιώδην  Ethernet εθεί. 

Δίλαη  κεγάιν  πιενλέθηεκα   εάλ  κπνξεί  λα ξπζκηζηεί ε  IP θάκεξα αζύξκαηα. Η TL-

SC3130G έξρεηαη κε αζύξκαηε ζύλδεζε κε ηαρύηεηα έσο 54Mbps,ε νπνία εμαζθαιίδεη 

ηελ νκαιή κεηάδνζε video, θαη επίζεο καο δίλεη ιύζε ζην πξόβιεκα ηεο θνξηηόηεηαο.  
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Εηθόλα 68: Wireless Camera 1 

 

2.2.3 Σεσνικά σαπακηηπιζηικά 

 

1. Γηπιή ξνή 

Αληίζεηα από ηηο παξαδνζηαθέο IP θάκεξεο πνπ ιεηηνπξγνύλ κόλν ζε MPEG-4 

θαη  MJPEG  ιεηηνπξγία  ζπκπίεζεο, ε  TL-SC3130G   κπνξεί   λα   πξνζθέξεη 

MPEG-4 θαη MJPEG ξνέο ηαπηόρξνλα. 

2. MJPEG αλαπαξαγσγή ρσξίο απώιεηεο. 

  Παξόιν  πνπ ην εύξνο δώλεο πνπ θαηαλαιώλνπλ βίληεν θαη  MPEG-4  παξάγεη    

ζπκπηεζκέλν  απνηειεζκαηηθά "κηθξνύ  κεγέζνπο"  βίληεν,  ηώξα  κε   ην TL -

SC3130G, κπνξνύκε  λα παξαθνινπζνύκε κόλν ηα ηνπηθά δσκάηηα κε MJPEG 

,αξθεί λα έρνπκε ξεύκα αθόκα θαη ζε απνκαθξπζκέλα γξαθεία, κε ην MPEG-4 

stream, θαζώο ππνζηεξίδνληαη όια ζε έλα δηαθνκηζηή ζε κνξθή MPEG-4. 

3. Ακθίδξνκε επηθνηλσλία ήρνπ 

Με έλα  ελζσκαησκέλν  κηθξόθσλν,  εμσηεξηθό   ερείν,   θαη   ηελ   εμαηξεηηθή 

δπλαηόηεηεο ήρνπ, TL-SC3130G κπνξεί λα δεκηνπξγήζεη  κηα  ακθίδξνκε,  ζε 

πξαγκαηηθό ρξόλν κεηάδνζε ήρνπ. Έηζη, εθηόο από ηε βαζηθή παξαθνινύζεζε 

βίληεν,  κπνξείηε επίζεο  λα αθνύζεηε ηη ζπκβαίλεη  θαη  λα  κηιήζεη  ζε απηνύο 

πνπ βξίζθνληαη εληόο ηεο εκβέιεηαο ηεο θάκεξαο. 
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Εηθόλα 69: Wireless Camera 2 Application 

 

CAMERA 

Image Sensor 1/4" Progressive scan CMOS sensor 

Lens F: 2.0, f: 4.0mm(0.16inch) 

Viewing Angle Diagonal 67°, Horizontal 53°, Vertical 40° 

Digital Zoom 10x Digital 

Minimum Illumination 0.5 Lux 

VIDEO/IMAGE 

Video Compression Motion JPEG; MPEG-4 

Frame Rate & 

Resolutions 

Up to 30(NTSC) / 25(PAL) fps at 640x480, 320x240, 

160x120 

Video Streaming Simultaneous Motion JPEG and MPEG-4 (Dual streaming) 

Image Settings 

Rotation: Mirror, Flip, Mirror Flip 

brightness, contrast, saturation, hue 

Overlay capabilities: 

time, date, text and privacy image 

AUDIO 

Audio Communication Two-way (full duplex) 

Audio Input Built-in microphone 
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AUDIO 

Audio Output Audio line output connector for external speaker 

Audio Compression G.711 PCM, 8 kHz, 64 kbit/s 

ALARM AND EVENT MANAGEMENT 

Events Trigger Built-in motion detection, schedule 

Notification Method E-mail, FTP, HTTP 

NETWORK 

Standards and Protocols 

Bonjour, TCP/IP, DHCP, PPPoE, ARP, ICMP, 

FTP, SMTP, 

DNS, NTP, UPnP, RTSP, RTP, RTCP, HTTP, 

TCP,UDP, 

3GPP/ISMA RTSP 

Security 
Multiple user access levels with password 

protection, HTTPS encryption 

WIRELESS 

Wireless Data Rates IEEE 802.11 b/g , Up to 54Mbps 

Frequency 2.4-2.4835GHz 

Wireless Transmit Power <20dBm(EIRP) 

Receive Sensitivity 

270M: -68dBm@10% PER 

130M: -68dBm@10% PER 

108M: -68dBm@10% PER 

54M: -68dBm@10% PER 

11M: -85dBm@8% PER 

6M: -88dBm@10% PER 

1M: -90dBm@8% PER 

Wireless Encryption 
64/128/152-bit WEP / WPA / WPA2,WPA-PSK / 

WPA2-PSK 

INTERFACES 

Network Interface 1 RJ- 45 for Ethernet 10/100 Base-T 

Power Connector DC power jack 

Audio Output 3.5 mm jack for Speaker out 

Button Reset push button 

SURVEILLANCE MANAGEMENT 

Users 5 simultaneous users 
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SURVEILLANCE MANAGEMENT 

Unlimited number of users using multicast 

Bundled Management Software Viewing and recording up to 16 cameras 

MINIMUM SYSTEM REQUIREMENTS 

CPU Pentium4 1.8GHz (or equivalent AMD) 

Graphic Card 
64MB RAM graphic cards (or equivalent on-board 

graphic cards) 

Memory 512MB RAM 

Supported Browser Internet Explorer; Firefox; Chrome; Safari 

Supported OS 
Windows 98/ME/2000/2003/XP/Vista/7, Mac OS 

Leopard 10.5 

GENERAL 

External Power Supply 5VDC, Max 3W 

Certification CE, FCC, RoHS 

Package Contents 

Wireless 2-Way Audio Surveillance Camera TL-

SC3130G 

Camera Stand 

1 Detachable Omni-directional Antenna 

Power Adapter 

RJ-45 Ethernet Cable 

Quick Installation Guide 

Resource CD 

Environment 

Operating Temperature: 0℃~40℃ (32℉~104℉) 

Storage Temperature: -40℃~70℃ (-40℉~158℉) 

Operating Humidity: 10%~90% non-condensing 

Storage Humidity: 5%~90% non-condensing 

Dimensions( H X W X D ) 3.7 x 2 .7 x 1.2 in. (96 x 58 x 31mm) 

OTHERS 

Warranty 
1 years limited warranty. Advanced replacement 

service is available. 

 

 

2.3 Servo Motor 
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Οη  ειεθηξνθηλεηήξεο  πξννξίδνληαη  γηα  ρξήζε ζηα  6 V. ΢ε γεληθέο γξακκέο, απηά  ηα 

είδε   ησλ  θηλεηήξσλ κπνξνύλ   λα  ιεηηνπξγήζνπλ ζε ηάζεηο πάλσ θαη θάησ από απηήλ 

ηελ    νλνκαζηηθή   ηάζε. Έηζη  ιεηηνπξγνύλ  άλεηα   ζηελ   πεξηνρή   ηάζεο 3 - 9 V.  Οη 

ρακειόηεξεο  ηάζεηο  ελδέρεηαη  λα  κελ είλαη πξαθηηθέο, όπσο θαη νη πςειόηεξεο ηάζεηο 
ζα κπνξνύζαλ λα επεξεάζνπλ αξλεηηθά ηε δηάξθεηα δσήο ηνπ θηλεηήξα.  

΋ζνλ  αθνξά ινηπόλ ηελ  παξνύζα εθαξκνγή, νη θηλεηήξεο πνπ είλαη ππεύζπλνη γηα ηελ 

θίλεζε  ησλ  ηξνρώλ πξέπεη  λα  πιεξνύλ, γηα  ηηο   αλάγθεο  ηεο  εξγαζίαο, ηηο   βαζηθέο 

πξνϋπνζέζεηο.  Υξεηαδόκαζηε  ζπλερνύο  πεξηζηξνθήο  θηλεηήξεο, νη  νπνίνη πξέπεη   λα 

έρνπλ ηάζε  ιεηηνπξγίαο  ηεο  ηάμεο  ησλ 6V θαη ξνπή ηθαλή  λα κεηαθέξεη ην βάξνο ηεο 

θαηαζθεπήο ρσξίο λα ππάξρεη κεγάιε επηβάξπλζε ηεο κπαηαξίαο.  

 Οη θηλεηήξεο  πνπ   ρξεζηκνπνηήζεθαλ   γηα   ηελ  θίλεζε  ηνπ  νρήκαηνο απηνύ,    είλαη   

ζπλερνύο ηάζεο  κε  θηβώηην  ηαρπηήησλ. Ο ξόινο  ηνπ  θηβσηίνπ  ηαρπηήησλ  είλαη    λα 

πνιιαπιαζηάδεη θαηά βνύιεζε ηε ξνπή ηνπ θηλεηήξα, ώζηε  αλάινγα λα  επηηπγράλεηαη 

θαιύηεξε  επηηάρπλζε  ή  κεγαιύηεξε  ηαρύηεηα θίλεζεο. Οη  ζπγθεθξηκέλνη  θηλεηήξεο 

είλαη  ελδεδεηγκέλνη  σο  κεραληζκνί  θίλεζεο  ηξνρώλ, ζε  ξνκπνηηθέο  εθαξκνγέο όπνπ 

απαηηείηαη ε κεηαθνξά θνξηίνπ κε ζρεηηθά κεγάιν βάξνο. 

 

                                     

Εηθόλα 70 :Servo θηλεηήξαο 1 

                                     

Εηθόλα 71 :Servo drive Connection diagram 

 

2.3.1   Σεσνικά σαπακηηπιζηικά 
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Speed (sec/60o): 0.13 

Torque (Kg-cm/Oz-in): 10.4/144.42 

Size (mm): 40 x 20 x 37 

Weight (g/oz): 62/2.18 

 

2.4       Power Supply 

 

                           

Εηθόλα 72 :Battery KN-PBANK 5000 

 

 

2.4.1    Φοπηηή μπαηαπία USB 5000 mAh 

 

Με  απηή ηε  θνξεηή κπαηαξία  κπνξείηε θνξηίζεηε  smartphones  θαη  άιιεο    θνξεηέο 

ζπζθεπέο USB  νπνπδήπνηε. Με ηελ εθηεηακέλε ρσξεηηθόηεηα (5000 mAh) , κπνξεί λα 

παξάζρεη ζε έλα smartphone έσο  θαη 13,5 ώξεο  επηπιένλ  ρξόλν νκηιίαο. Η  εμαηξεηηθά 

ιεπηή ζρεδίαζε ησλ 16,5mm θάλεη απηήλ ηελ ζπζθεπή ηελ πην  ηδαληθή  ιύζε  θνξεηήο 

κπαηαξίαο. 

 

 

2.4.2     Σεσνικά σαπακηηπιζηικά 

 

Δίζνδνο: DC 5V / 1A 

Έμνδνο: USB1 DC 5V / 0,5A, USB2: DC 5V / 1A 
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Υσξεηηθόηεηα κπαηαξίαο: 5000 mAh 

Σύπνο κπαηαξίαο: Li - ion 

Υξόλνο θόξηηζεο: 4,5 έσο 5 ώξεο 

Γηαζηάζεηο: 110 x 70 x 17mm 

Βάξνο: 152 
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