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Κεθάλαιο 1 
 

1.1 Ειζαγυγή 
 

 

Ρνκπόη νλνκάδεηαη εθείλε ε κεραλή ε νπνία έρεη ζπκπεξηθνξά αλάινγε κε απηήλ ηνπ αλζξώπνπ 

θαη εθηειεί εξγαζίεο ζύκθσλα κε πξνγξακκαηηζκέλεο εληνιέο από ηνλ άλζξσπν. Ζ έλλνηα ηνπ 

ξνκπόη εμειίρζεθε κε ηελ πάξνδν ηνπ ρξόλνπ θαη από ηηο απιέο κεραλέο, πνπ κπνξνύζαλ λα 

εθηειέζνπλ ζηεξεόηππεο θαη επαλαιακβαλόκελεο θηλήζεηο, ε επηζηεκνληθή θαληαζία έθηαζε ζηα 

πςειήο λνεκνζύλεο αλδξνεηδή, δειαδή ξνκπόη πνπ ζπκπεξηθέξνληαη όπσο νη άλζξσπνη. 

 

Ζ εηζαγσγή ηεο έλλνηαο ησλ ξνκπόη έγηλε ην 1921 από ηνλ Σζέρν ζεαηξηθό ζπγγξαθέα Κάξει 

Σζάπεθ κε ην ζεαηξηθό έξγν "Rossum's Universal Robots". ΢ην έξγν ν ζπγγξαθέαο θαληάδεηαη έλα 

κεραληθό θαηαζθεύαζκα, ην νπνίν θαη νλνκάδεη robot από ηελ ηζέρηθε ιέμε robota γηα ηελ 

θαηαλαγθαζηηθή εξγαζία. Σν «απηόκαην» ηνπ Rossum ζηξέθεηαη ηειηθά ελαληίνλ ηεο 

αλζξσπόηεηαο. Οη ζύγρξνλνη ξνκπνηηθνί κεραληζκνί θαηάγνληαη από δύν εληειώο δηαθνξεηηθνύο 

θιάδνπο: 

 

 Από ηα πξώηκα απηόκαηα, πνπ νπζηαζηηθά δελ ήηαλ ηίπνηα άιιν παξά ςπραγσγηθά 

«παηρλίδηα» γηα κεγάινπο θαη 

 

 Από ηηο ξαγδαίεο ηερλνινγηθέο εμειίμεηο ζην ρώξν ηεο βηνκεραληθήο παξαγσγήο πνπ είρε 

ζπλερώο απμαλόκελεο αλάγθεο γηα όιν θαη πην «έμππλεο» κεραλέο νη νπνίεο ζα κπνξνύζαλ 

λα αληηθαηαζηήζνπλ επάμηα ηνλ άλζξσπν ζηελ παξαγσγηθή δηαδηθαζία. 

 

 

1.2 Ρομποηική 
 

Ρνκπνηηθή είλαη ν ηερλνινγηθόο θιάδνο πνπ έρεη σο αληηθείκελν ηελ έξεπλα, ην ζρεδηαζκό θαη ηε 

ιεηηνπξγία ησλ ξνκπόη. Ζ αλάπηπμε ηεο ξνκπνηηθήο έρεη θαηαζηήζεη δπλαηή ηα ηειεπηαία ρξόληα ηε 

ζπλερώο απμαλόκελε ρξήζε ησλ ξνκπόη ζε έλα επξύ θάζκα βηνκεραληθώλ δξαζηεξηνηήησλ ζε 

πνιινύο παξαγσγηθνύο θιάδνπο, όπσο ε απηνθηλεηνβηνκεραλία, ε βηνκεραλία ηζηκέληνπ, ε βηνκεραλία 

ηξνθίκσλ, θαζώο θαη ζε ππξεληθά εξγνζηάζηα θαη κάιηζηα ζε εξγαζίεο αλζπγηεηλέο θαη ηδηαίηεξα 

δύζθνιεο γηα ηνλ άλζξσπν. Ζ εθαξκνγή ησλ επηηεπγκάησλ ηεο ξνκπνηηθήο ζηελ παξαγσγηθή 

δηαδηθαζία έρεη επλντθέο ζπλέπεηεο θπξίσο όζνλ αθνξά ηελ αύμεζε ηεο παξαγσγηθόηεηαο ηεο εξγαζίαο 

θαη ηε βειηίσζε ηεο πνηόηεηαο ησλ παξαγόκελσλ πξντόλησλ. Νεόηαηε εμέιημε ζηνλ ηνκέα ηεο 

ξνκπνηηθήο απνηειεί ην "επθπέο ξνκπόη", πνπ ράξε ζηε ρξεζηκνπνίεζε ηεο ηερλεηήο λνεκνζύλεο είλαη 

ηθαλό λα δηεθπεξαηώλεη ζύλζεηα θαη πνιύπινθα θαζήθνληα. 
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1.3 Μησαηπονική 
 

 

Σα κεραληθά ζπζηήκαηα εμαξηώληαη όιν θαη πην πνιύ από ηνπο ππνινγηζηέο θαη ηα ειεθηξνληθά 

πξνθεηκέλνπ λα κπνξνύλ λα αληαπνθξηζνύλ ζηηο απαηηήζεηο ησλ ρξεζηώλ. Ο ζπλδπαζκόο ηεο 

κεραληθήο κε ηα ειεθηξνληθά έρεη θαζηεξσζεί λα απνθαιείηαη κεραηξνληθή, κηα έλλνηα ε νπνία 

θαηέιεμε λα πεξηιακβάλεη θαη ηνπο ππνινγηζηέο. Έλα κεραληθό ζύζηεκα ραξαθηεξίδεηαη σο ΢ύζηεκα= 

κεραληθά κέξε + ειεθηξνληθά + ινγηζκηθό Ο ζπλνιηθόο έιεγρνο ηνπ κεραληθνύ ζπζηήκαηνο 

εθθξάδεηαη κέζα από ην ινγηζκηθό. Απηόο ν ξόινο ηνπ ινγηζκηθνύ δηαθνξνπνηεί ηα ζύγρξνλα 

κεραληθά ζπζηήκαηα από ηνπο πξνγόλνπο ηνπο. Ο έιεγρνο ελόο κεραληθνύ ζπζηήκαηνο κέζσ 

ινγηζκηθνύ είλαη επέιηθηνο ζε βαζκό πξσηόγλσξν γηα έλαλ θιαζηθό ζρεδηαζηή ζπζηεκάησλ. Πέξα από 

απηή ηελ επειημία, ε κεραλή ειέγρνπ πνπ θαηεπζύλεηαη από ινγηζκηθό ζα έρεη ιηγόηεξα θηλνύκελα 

κέξε, θαη ζπλεπώο κεγαιύηεξε αμηνπηζηία θαη κηθξόηεξν θόζηνο. Κάησ από απηή ηελ ζεώξεζε, κπνξεί 

λα δνζεί έλαο λένο νξηζκόο ηεο κεραηξνληθήο: Ζ Μεραηξνληθή είλαη ε εθαξκνγή πνιύπινθεο 

δηαδηθαζίαο ιήςεο απνθάζεσλ θαηά ηε ιεηηνπξγία θπζηθώλ ζπζηεκάησλ. Ο νξηζκόο απηόο 

αλαγλσξίδεη ηνλ ζεκαληηθό ξόιν ηνπ ινγηζµηθνύ θαη ησλ ππνινγηζηώλ, ηα νπνία είλαη όξγαλα ιήςεο 

απνθάζεσλ ζην ζρεδηαζµό θαη ζηελ πινπνίεζε ησλ κεραληθώλ ζπζηεκάησλ. Πξνβιέπεη επίζεο ηε 

δπλαηόηεηα ρξήζεο άιισλ ηερλνινγηώλ πξνθεηκέλνπ λα γίλεηαη ιήςε απνθάζεσλ ζην κέιινλ. 
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1.4 Ιζηοπική αναδπομή 

 

1.4.1  Ο Σάλυρ 

 

 

Ο Σάισο ήηαλ έλαο κπζηθόο ράιθηλνο γίγαληαο, ην πξώην ξνκπόη ζηελ ηζηνξία, πνπ πξνζηάηεπε ηελ 

κηλσηθή Κξήηε από θάζε επίδνμν εηζβνιέα. Δίλαη από ηηο πην αγαπεηέο κπζηθέο πξνζσπηθόηεηεο ηνπ 

αξραίνπ θόζκνπ θαη έλαο από ηνπο πην ζεκαληηθνύο ειιεληθνύο κύζνπο. Πξόθεηηαη γηα έλα ηεξάζηην 

κεραληθό ζύζηεκα, κηα κεραλή άηξσηε ζε αλζξώπηλε κνξθή, θηλνύκελε από έλα πδξαπιηθό ζύζηεκα 

πνπ είρε ζην εζσηεξηθό ηεο. Μηα θιέβα, έλα ζσιήλαο έθξπβε κέζα ζηνλ γίγαληα ηελ δύλακε ηεο δσήο 

ηνπ, ην πγξό ηρώξ, όκνην κε ιεησκέλν κνιύβη. Με ην πγξό απηό, έκπαηλαλ ζε θίλεζε ηα κεηαιιηθά κέξε 

ηνπ. Σν πδξαπιηθό απηό ζύζηεκα ήηαλ ε  δσή ηεο κεραλήο θαη ζε πεξίπησζε πνπ ην πγξό ρπλόηαλ ν 

γίγαληαο ράιαγε. Δπίζεο αξθεηά λνκίζκαηα ζηα νπνία εηθνλίδεηαη ν Σάισο βξέζεθαλ ζηελ πόιε ηεο 

Φαηζηνύ. 
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1.4.2 Σο ιπηάμενο πεπιζηέπι ηος Απσύηα(430-350 π.Χ.) 

 

Ο Αξρύηαο θαηαζθεύαζε έλα μύιηλν νκνίσκα πεξηζηεξηνύ ην νπνίν κπνξνύζε λα πεηάμεη από κόλν 

ηνπ. Δίρε ζην εζσηεξηθό ηνπ έλαλ ζάιακν πεπηεζκέλνπ αέξα ελώ ην πιαηζίσλαλ θαινδπγηζκέλα θηεξά 

κε εμηζνξξνπεηηθά βάξε. Ο Αξρύηαο αμηνπνίεζε ηελ ώζεζε πνπ πξνθαιεί ε εθηόλσζε ηνπ 

πεπηεζκέλνπ αέξα γηα λα θαηαθέξεη λα θάλεη ηελ θαηαζθεπή ηνπ λα πεηάμεη. Παξάιιεια κειεηά κε 

καζεκαηηθή αθξίβεηα ηελ επζηάζεηα θαη ηελ αεξνδπλακηθή ζπκπεξηθνξά ηνπ πεξηζηεξηνύ 

αληηγξάθνληαο ηελ θύζε. Αθόκα κειέηεζε ηηο θπζηθέο ηδηόηεηεο ησλ αεξίσλ κε απνηέιεζκα λα εηζάγεη 

έλα λέν θεθάιαην ηεο θπζηθήο, ηα πλεπκαηηθά ζπζηήκαηα. 

 

1.4.3  Ο Μησανιζμόρ ηυν Ανηικςθήπυν (150-100 π.Χ) 

 

Ο κεραληζκόο ησλ Αληηθπζήξσλ(γλσζηόο θαη σο αζηξνιάβνο ησλ Αληηθπζήξσλ ή ππνινγηζηήο ησλ 

Αληηθπζήξσλ) είλαη έλα αξραίν ηέρλεκα πνπ πηζηεύεηαη όηη ήηαλ έλαο κεραληθόο ππνινγηζηήο θαη 

όξγαλν αζηξνλνκηθώλ παξαηεξήζεσλ, πνπ παξνπζηάδεη νκνηόηεηεο κε πνιύπινθν σξνινγηαθό 

κεραληζκό. Αλαθαιύθζεθε ζε λαπάγην αλνηθηά ηνπ ειιεληθνύ λεζηνύ Αληηθύζεξα κεηαμύ Κπζήξσλ 

θαη ηεο Κξήηεο. Ο κεραληζκόο είλαη ε αξραηόηεξε ζσδόκελε δηάηαμε κε γξαλάδηα. Δίλαη θηηαγκέλνο 

από κπξνύληδν ζε έλα μύιηλν πιαίζην θαη έρεη πξνβιεκαηίζεη θαη ζπλαξπάζεη πνιινύο ηζηνξηθνύο ηεο 

επηζηήκεο θαη ηεο ηερλνινγίαο αθόηνπ αλαθαιύθζεθε. Ζ πην απνδεθηή ζεσξία ζρεηηθά κε ηε 

ιεηηνπξγία ηνπ ππνζηεξίδεη όηη ήηαλ έλαο αλαινγηθόο ππνινγηζηήο ζρεδηαζκέλνο γηα λα ππνινγίδεη ηηο 

θηλήζεηο ησλ νπξαλίσλ ζσκάησλ. Πξόζθαηεο ιεηηνπξγηθέο αλαθαηαζθεπέο ηεο ζπζθεπήο ππνζηεξίδνπλ 

απηήλ ηελ αλάιπζε. Από ηηο πξόζθαηεο έξεπλεο θαηαξξίθζεθε ε ζεσξία όηη εκπεξηέρεη έλα δηαθνξηθό 

γξαλάδη, όκσο ν αλαθαιπθζείο κεραληζκόο ηεο θίλεζεο ηεο ΢ειήλεο λαη αθόκα πην εληππσζηαθόο, 

θαζόηη δίλεη ηε δπλαηόηεηα κεηαβιεηήο γσληαθήο ηαρύηεηαο ζηνλ άμνλα πνπ θηλεί ηε ΢ειήλε. 
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1.4.4 Ο μησανικόρ ιππόηηρ ηος Leonardo Da Vinci (1495) 

 

Σν ξνκπόη ηππόηεο πνπ ζρεδηάζηεθε από ηνλ Leonardo Da Vinci κπνξνύζε λα ζηαζεί, λα θαζίζεη, λα 

ζεθώζεη ην γείζν ηνπ λα θνπλήζεη ην ιαηκό ηνπ θαη  αλεμάξηεηα ηα ρέξηα ηνπ. Οιόθιεξν ην ξνκπνηηθό 

ζύζηεκα ιεηηνπξγνύζε κε κηα ζεηξά από ηξνραιίεο θαη ηα θαιώδηα. Από ηελ αλαθάιπςε ησλ ζρεδίσλ 

(1957), ην ξνκπόη έρεη θαηαζθεπαζηεί πηζηά κε βάζε ην ζρεδηαζκό ηνπ Leonardo θαη απνδείρζεθε όηη 

ήηαλ πιήξσο ιεηηνπξγηθό, όπσο Leonardo ην είρε ζρεδηάζεη. 

Απηό ην ξνκπόη είρε ζρεδηαζηεί κόλν γηα ακπληηθνύο ζθνπνύο θαη νη θηλήζεηο ηνπ ήηαλ αξθεηά 

πεξηνξηζκέλεο κηαο θαη ηα ρέξηα θηλνύληαλ κόλν δεμηά θαη αξηζηεξά. 
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1.4.5 Η πάπια ηος Vaucanson (1739) 

 

 

Σν 1739 ν Γάιινο Jacques de Vaucanson θαηαζθεύαζε κηα ξνκπνηηθή πάπηα  πνπ είρε ηελ δπλαηόηεηα 

λα ηξώεη ζπόξνπο λα θνπλάεη ηα θηεξά ηεο, ηζηκπνινγνύζε θαιακπόθη θαη ην «ρώλεπε» ή ηνπιάρηζηνλ 

ην δηέιπε. 

 

1.4.6 Σο ηηλεκαηεςθςνόμενο πλοίο ηος Tesla(1898) 

 

 

Σν ειεθηξηθό ππνβξύρην ή «ηειεαπηόκαην πινηάξην» (Teleautomaton Boat) είλαη κηα εθεύξεζε ηνπ 

Σέζια, ε επίδεημε ηεο νπνίαο ην 1898 ζε κηα πξνβιήηα ηεο Νέαο Τόξθεο. 
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Σν πινηάξην απηό, πνπ θηλνύληαλ κε ειεθηξηθέο κπαηαξίεο, ήηαλ ηειεθαηεπζπλόκελν θαη κπνξνύζε 

θάπνηνο λα ην ρεηξηζηεί από απόζηαζε. Ήηαλ ν πξόγνλνο ησλ ζύγρξνλσλ ηειεθαηεπζπλόκελσλ ξνκπόη, 

αιιά θαη ησλ ηειεθαηεπζπλόκελσλ ηνξπίισλ. 

 

1.4.7 ElectricDog (1912) 

 

Ζ κεραλή ζρεδηάζηεθε θαη θαηαζθεπάζηεθε ζηηο ΖΠΑ από ηνπο John Hammond, Jr θαη Benjamin 

Miessner. Ήηαλ εμνπιηζκέλν κε θσηνθύηηαξα, έηζη ώζηε αλ ν «ερζξόο» έζηξεθε θσο πάλσ ηνπ, απηό 

ακέζσο νδεγνύληαλ πξνο ην κέξνο ηνπ. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

12 
 

1.4.8 ELEKTRO (1930) 

 

 

 

Σν l 930 ε εηαηξία Westinghouse Electric Corporation θαηαζθεπάδεη ην αλζξσπνεηδέο ξνκπόη Elektro 

πνπ κπνξνύζε λα κηιά, λα πεξπαηά , θαη λα θαπλίδεη , λα θνπζθώλεη κπαιόληα θαη λα θηλεί α ρέξηα ηνπ 

θαη ηνπο ώκνπο ηνπ. Σν ζώκα ηνπ Elektro απνηεινύληαλ από ράιπβα θαη ν ζθειεηόο ηνπ θαιύπηνληαλ 

από αινπκίλην. Δίρε θσηνειεθηξηθά κάηηα κε ηα νπνία κπνξνύζε λα δηαθξίλεη ην θόθθηλν θαη ην 

πξάζηλν θσο. 

 

1.4.9 Elmer&Elsie 

 

 

Σν  1948  ν  William  Gray  Walter  ηνπ  Νεπξνινγηθνύ  Ηλζηηηνύηνπ  ηνπ  Burden, θαηάθεξε λα 

θηηάμεη ηα πξώηα ξνκπόη πνπ ιεηηνπξγνύλ παξόκνηα κε ηνλ αλζξώπηλν εγθέθαιν. Ήζειε λα δείμεη 

όηη νη πινύζηεο ζπλδέζεηο αλάκεζα ζε έλα κηθξό αξηζκό ησλ θπηηάξσλ ηνπ εγθεθάινπ ζα 

κπνξνύζε λα νδεγήζεη ζε πνιύ πνιύπινθεο ζπκπεξηθνξέο θαη όηη  ν εγθέθαινο ιεηηνπξγεί αλάινγα 

ζην πώο ήηαλ ζπλδεδεκέλνο. Σα νλόκαηα απηώλ ησλ ξνκπόη ήηαλ Elmer θαη Elsie θαη ε ιεηηνπξγία 

ηνπο ήηαλ απιή θαη θνηλή κε όια ηα δσληαλά όληα, δειαδή λα επηδήζνπλ. Δίραλ ηξείο ηξνρνύο θαη 

αηζζεηήξηα θσηόο, αληηδξνύζαλ δηαθνξεηηθά αλάινγα κε ηελ έληαζε ηνπ θσηόο θαη έςαρλαλ ηνπο 

ζηαζκνύο πνπ επαλαθόξηηδαλ ηηο κπαηαξίεο ηνπο. 
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1.4.10 Squee (1951) 

 

 

Ο EdmundBerkeley ην 1951 θαηαζθεύαζε ην Squee, έλα ξνκπόη ζθίνπξν θαη ην πξώην επηδέμην 

ξνκπόη ππό απηόκαην έιεγρν. Σν Squee ήηαλ ζε ζέζε λα ζπιιέμεη ''θαξύδηα''(ηα νπνία ήηαλ ή κπάιεο 

ηνπ ηέληο ή ηνπ γθνιθ). Έλα κέινο ηνπ αθξναηεξίνπ θξαηάεη ζηαζεξά έλαλ θαθό πάλσ από ηελ κπάια 

δείρλνληαο ην θσο ηνπ ζην Squee. ΢ηε ζπλέρεηα ην ξνκπόη πξνζεγγίδεη ηελ κπάια, ηελ ζεθώλεη, 

επηζηξέθεη ζηελ  ''θσιηά'' ηνπ όπνπ θαη αθήλεη ην ''θαξύδη'' θαη ζηελ ζπλέρεηα ςάρλεη γηα άιια 

''θαξύδηα''. Σν Squee πεξηείρε ηέζζεξα αηζζεηήξηα (δύν θσηνειεθηξηθά θειία θαη δύν δηαθόπηεο 

επαθήο), ηξία όξγαλα δξάζεο (έλα θηλεηήξα θίλεζεο, έλα θηλεηήξα δηεύζπλζεο, θαη έλα θηλεηήξα πνπ 

αλνίγεη θαη θιείλεη ηε ζέζνπια ή   ηα «ρέξηα»), θαη έλα κηθξό εγθέθαιν από ειεθηξνλόκνπο. 
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1.4.11 Ρομποηικορ Βπασιοναρ Unimate (1954) 

 

 

Σν Unimate ήηαλ ην πξώην ξνκπόη πνπ ρξεζηκνπνηήζεθε ζηελ βηνκεραλία, ζηελ γξακκή παξαγσγήο 

ηεο Genera lMotors ην 1961. Καηαζθεπάζηεθε από ηνλ George Devolην 1954. Σν Unimate αλέιαβε ην 

έξγν ηεο εθθόξησζεο κεηάιινπ από κηα κεραλή ρπηεξίνπ, κηα επηθίλδπλε δνπιεία γηα ηνπο 

εξγαδόκελνπο θαζώο ζα κπνξνύζαλ λα ππνζηνύλ δειεηεξίαζε από ηα αέξηα ή λα ράζνπλ θάπνην άθξν 

αλ δελ ήηαλ πξνζεθηηθνί. Γηέζεηε έμη πιήξσο πξνγξακκαηηδόκελνπο άμνλεο θίλεζεο. 
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1.4.12Beast (1960) 

 

 

 

Σν Beast αλαπηύρζεθε ην 1960 από ην John Hopkins University. Σν ξνκπόη είρε κηα ππνηππώδε 

λνεκνζύλε θαη είρε ηελ ηθαλόηεηα λα ''επηβηώζεη'' κόλν ηνπ. Όπσο πεξηπιαληόηαλ ζηνπο άζπξνπο 

ρώξνπο ηνπ εξγαζηεξίνπ, όηαλ ε ελέξγεηα ησλ κπαηαξηώλ ηνπ έπεθηε ζε ρακειά επίπεδα, αλαδεηνύζε 

κόλν ηνπ ειεθηξηθέο πξίδεο θαη όηαλ έβξηζθε ζπλδεόηαλ κόλν ηνπ κέζσ εηδηθνύ βξαρίνλα θαη 

επαλαθνξηηδόηαλ. Υξεζηκνπνηνύζε νπηηθό θσηνθύηηαξν θαη ζόλαξ γηα λα θηλείηαη θαη έηζη είρε ηελ 

δπλαηόηεηα λα απνθεύγεη εκπόδηα, αλζξώπνπο θαζώο θαη ζθάιεο. 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

16 
 

1.4.13 Stanford Cart (1961) 

 

 

 

Σν Stanford Cart αξρηθά ζρεδηάζηεθε από ηνλ James L. Adamsγηα λα ζηεξίμεη ηελ έξεπλα ηνπ πάλσ 

ζην πξόβιεκα ηνπ απνκαθξπζκέλνπ ειέγρνπ ελόο νρήκαηνο ρξεζηκνπνηώληαο πιεξνθνξίεο πνπ είρε 

κέζσ video. Σν Cartείρε ηέζζεξηο ηξνρνύο πνδειάηνπ ζπλδεκέλνπο ζε ειεθηξηθνύο θηλεηήξεο πνπ 

ηξνθνδνηνύηαλ από κηα κπαηαξία απηνθηλήηνπ θαη κεηέθεξε κηα θάκεξα ηειεόξαζεο πνπ θνίηαγε 

πάληα επζεία κπξνζηά. Ήηαλ ζπλδεδεκέλν κε έλα πνιύ καθξύ θαιώδην ζε κηα θνλζόια ειέγρνπ κε 

νζόλε ηειεόξαζεο θαη ρεηξηζηήξηα γηα ηελ θαηεύζπλζε θαη ηελ ηαρύηεηα. Ο Adamsδηεξεύλεζε ηνλ 

έιεγρν ηνπ νρήκαηνο ελώ απέθεπγε εκπόδηα κε δηάθνξνπο ζπλδπαζκνύο ηεο θαζπζηέξεζεο 

επηθνηλσλίαο θαη ηνπ νρήκαηνο. Όηαλ νη εληνιέο θαηεύζπλζεο θαζπζηεξνύζαλ ιόγσ ηεο επηθνηλσλίαο 

ππήξρε κεγάιε πηζαλόηεηα ν ρεηξηζηήο λα ράζεη ηνλ έιεγρν. Μεηαμύ άιισλ πξαγκάησλ ν 

Adamsέδεημε όηη ιόγσ ηεο θαζπζηέξεζεο ζηελ επηθνηλσλία,  πνπ αληηζηνηρεί ζην ηαμίδη µεη 

'επηζηξνθήο ζηε ΢ειήλε ην όρεκα δελ ζα κπνξνύζε λα ειεγρζεί αμηόπηζηα εάλ ηαμίδεπε γξεγνξόηεξα 

από 0,3 km/h. 
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1.4.14 Shakey (1966-1972) 

 

Ο Shakey ήηαλ ην πξώην ξνκπόη γεληθήο ρξήζεο πνπ ήηαλ ζε ζέζε λα αηηηνινγήζεη γηαηί έθαλε κηα 

ελέξγεηα. Καηαζθεπάζηεθε από ην εξεπλεηηθό ηκήκα ηνπ Stanfordκε ηνλ Charles Rosen ζαλ project 

manager. Ολνκάζηεθε Shakey ιόγσ ηεο ζπαζκσδηθήο ηνπ θίλεζεο. Δλώ άιια ξνκπόη έπξεπε λα 

δερζνύλ νδεγίεο ν Shakey κπνξνύζε λα αλαιύζεη ηελ θάζε εληνιή ζε βαζηθά κέξε από κόλνο ηνπ. 

Μπνξνύζε λα θηλεζεί από ηελ κία ηνπνζεζία ζηελ άιιε, λα αλνηγνθιείζεη ηνπο δηαθόπηεο γηα ην θσο, 

λα αλνίμεη θαη λα θιείζεη πόξηεο θαζώο θαη λα ζπξώρλεη αληηθείκελα. Δμσηεξηθά ην ξνκπόη ήηαλ 

αξθεηά ςειό, δηέζεηε κηα θεξαία γηα ξάδην ζύλδεζε, κηα θάκεξα ηειεόξαζεο, αηζζεηήξηα ζόλαξ γηα 

λα ππνινγίδεη ηελ απόζηαζε θαη αηζζεηήξεο αλίρλεπζεο ζύγθξνπζεο. 

 

 

 



 
 

18 
 

1.4.15 LunokhodI (1970) 

 

 

Σν LunokhodI ήηαλ έλα από ηα δπν κε επαλδξσκέλα νρήκαηα πνπ πξνζγεηώζεθαλ ζηελ ΢ειήλε από 

ηελ ΢νβηεηηθή έλσζε. Ήηαλ ην πξώην ξνκπόη όρεκα απνκαθξπζκέλνπ ειέγρνπ πνπ κπνξνύζε λα 

θηλείηαη ειεύζεξα ζηελ επηθάλεηα ελόο άιινπ νπξάληνπ ζώκαηνο πέξα από ηελ Γε. 

Σν όρεκα ήηαλ 2.3 κέηξα θαη είρε 8 αλεμάξηεηα ηξνθνδνηνύκελνπο ηξνρνύο. Ήηαλ εμνπιηζκέλν κε 

κηα θεξαία ζε ζρήκα θώλνπ, κηα θαηεπζπλόκελε ειηθνεηδήο θεξαία, 4 θάκεξεο ηειεόξαζεο θαη εηδηθέο 

κεραλέο γηα αλάιπζε ηνπ ρώκαηνο ηεο ΢ειήλεο. Έλα θαζκαηόκεηξν αθηηλώλ X, έλα ηειεζθόπην 

αθηηλώλ X, αληρλεπηέο θνζκηθήο αθηηλνβνιίαο θαη κηα ζπζθεπή laserζπκπιήξσλαλ ηνλ εμνπιηζκό ηνπ 

νρήκαηνο. Σν όρεκα ηξνθνδνηνύληαλ από κπαηαξίεο πνπ επαλαθνξηίδνληαλ θαηά ηελ ζειεληαθή κέξα 

από έλα ειηαθό θύηηαξν. 
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1.4.16 WHL-11 (1985) 

 

Σν WHL-11 ήηαλ έλα δίπνδν ξνκπόη πνπ αλαπηύρζεθε ζε ζπλεξγαζία ηνπ παλεπηζηεκίνπ Waseda θαη 

ηεο Hitachi θαη παξνπζηάζηεθε πξώηε θνξα ζηελ World Expositionηνπ 1985 ζηελ Tsukuba. Σν όλνκα 

ηνπ ζεκαίλεη Waseda-Hitachi Legs ( WHL). Ήηαλ ην πξώην δίπνδν ξνκπόη πνπ ρξεζηκνπνηήζεθε 

ζηελ βηνκεραλία. Δμσηεξηθά ήηαλ 1.4 κέξα ςειό, ηα πόδηα ηνπ ήηαλ 0,9 κέηξα θαη δύγηδε 120 θηιά. 

΢πλνιηθά είρε 12 βαζκνύο ειεπζεξίαο( θάζε πόδη είρε 6) θαη νη θηλήζεηο ηνπ ειέγρνληαλ ειεθηξν-

πδξαπιηθά. Μπνξνύζε λα πεξπαηάεη ζηαζεξά αιιά κε ζρεηηθά κηθξή ηαρύηεηα (10 δεπηεξόιεπηα ην 

θάζε βήκα). Ωζηόζν ζηελ World Exposition θαηάθεξε λα δηαλύζεη 60 ρηιηόκεηξα ρσξίο θάπνην 

ηερληθό πξόβιεκα ή αηύρεκα. 
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1.4.17  DanteI (1992) 

 

Σν 1992 ζην παλεπηζηήκην Carnegie Mellon θαηαζθεπάζηεθε ην ξνκπόη Dante, πνπ ήηαλ ζρεδηαζκέλν 

λα θάλεη δηεξεύλεζε ζε θξαηήξεο εθαηζηείσλ. Γηέζεηε 8 πόδηα θαη κε ηελ βνήζεηα ελόο ηελησκέλνπ 

ζθνηληνύ κπνξνύζε λα αλέβεη θαη λα θαηέβεη απόηνκεο πιαγηέο. Ήηαλ έλα αηζηόδνμν projectπνπ 

πινπνηήζεθε από ηελ ηδέα ζηελ θαηαζθεπή κέζα ζε 10 κήλεο. Σν απνθνξύθσκα ηνπ ήηαλ ε απνζηνιή 

ζην ελεξγό εθαίζηεην Erebusζηελ αληαξθηηθή. Ήηαλ εμνπιηζκέλν κε όξγαλα γηα λα θαζνξίζνπλ ηελ 

ρεκηθή θαη ηζνηνπηθή ζύζηαζε ησλ αεξίσλ πνπ παξαγόηαλ από ηελ ιίκλε κάγκαηνο ηνπ εθαηζηείνπ, 

ηελ κέηξεζε ηεο ξαδηελέξγεηαο ησλ πιηθώλ θνληά ζηελ ιίκλε θαζώο θαη ηελ ζεξκνθξαζία ηνπ ίδηνπ ην 

κάγκαηνο. 

Σν Dante κπνξνύζε λα αλεβαίλεη θαη λα θαηεβαίλεη ζε απόηνκεο πιαγηέο, λα μεπεξάζεη εκπόδηα κε 

ύςνο κέρξη έλα κέηξν. Μπνξνύζε επίζεο λα αληηιακβάλεηαη ηελ δηακόξθσζε ηνπ εδάθνπο 

ρξεζηκνπνηώληαο έλα κεηξεηή απνζηάζεσλ laserθαη ην ζύζηεκα θάκεξαο trinocular, θάηη πνπ έδηλε 

ηελ δπλαηόηεηα ζην ινγηζκηθό ηνπ λα θαζνξίδεη κηα αζθαιή δηαδξνκή θαη λα ξπζκίδεη ηνλ βεκαηηζκό 

έηζη  ώζηε λα απνθεύγεη εκπόδηα. 
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1.4.18 Mars Pathfinder (1996) 

 

Σν Mars Pathfinder είλαη έλα δηαζηεκηθό ζύζηεκα πνπ πξνζεδαθίζηεθε ζηνλ πιαλήηε Άξε ζηηο 4 

Ηνπιίνπ ηνπ 1996. Απνηεινύληαλ από έλα ζθάθνο πξνζεδάθηζεο πνπ νλνκαδόηαλ Carl Sagan 

Memorial Station θαη έλα απηόλνκν όρεκα ξνκπνηηθό όρεκα ηύπνπ roverκε ην όλνκα Sojourner. Σν 

Mars Pathfinder ρξεζηκνπνίεζε κηα θαηλνηόκν κέζνδν γηα απεπζείαο είζνδν ζηελ αηκόζθαηξα ηνπ 

Άξε, εμνπιηζκέλν κε έλα αιεμίπησην γηα λα επηβξαδύλεη ηελ θάζνδν ηεο ιεπηήο αηκόζθαηξαο ηνπ 

Άξε θαη έλα γηγαληηαίν ζύζηεκα αεξόζαθσλ γηα λα ακβιύλεη ηελ ζύγθξνπζε κε ην έδαθνο. 

Ζ απνζηνιή απηή ήηαλ ε πξώηε ζε κηα ζεηξά απνζηνιώλ ζηνλ Άξε πνπ πεξηιάκβαλαλ νρήκαηα ηύπνπ 

roverθαη ήηαλ ε πξώηε επηηπρεκέλε πξνζεδάθηζε κεηά ηελ πξνζεδάθηζε ησλ 2 ζθαθώλ Vikingην 

1976. 
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1.4.19 Asimo (2000) 

 

Σν Advanced Step in Innovative Mobility( Asimo), είλαη έλα αλζξσπνεηδέο ξνκπόη πνπ ζρεδηάζηεθε 

θαη θαηαζθεπάζηεθε από ηελ Honda. Σν Asimo παξνπζηάζηεθε πξώηε θνξά ζηηο 21 Οθησβξίνπ ηνπ 

2000 θαη ήηαλ έλαο πνιπιεηηνπξγηθόο θηλεηόο βνεζόο. Με ηελ θηινδνμία όηη ζα βνεζνύζε απηνύο κε 

πεξηνξηζκέλε θηλεηηθόηεηα, ην Asimo ρξεζηκνπνηείηαη ζπρλά ζε επηδείμεηο ζε όιν ηνλ θόζκν γηα λα 

πξνάγεη ηελ εθκάζεζε ηεο επηζηήκεο ησλ καζεκαηηθώλ. Δίλαη 1.3 κέηξα ςειό θαη δπγίδεη 48 θηιά. Σν 

Asimo έρεη ζρεδηαζηεί γηα λα θηλείηαη ζε πεξηβάιινλ πξαγκαηηθνύ θόζκνπ, κε ηελ ηθαλόηεηα λα 

πεξπαηά ή λα ηξέρεη ζηα 2 πόδηα κε ηαρύηεηα 6 ρηιηόκεηξα αλά ώξα. Σν ξνκπόη κπνξεί λα 

αλαγλσξίζεη πόηε πξνζθέξεηαη κηα ρεηξαςία ή έλα λεύκα θαζώο θαη λα εξκελεύζεη θσλεηηθέο εληνιέο 

ή ρεηξνλνκίεο θαη λα ζπκπεξηθεξζεί αλαιόγσο. 
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1.4.20 Big Dog (2005) 

 

Σν Big Dog είλαη έλα δπλακηθά ζρεδηαζκέλν ηεηξάπνδν ξνκπόη θαηαζθεπαζκέλν ην 2005 από ηελ 

Boston Dynamics ζε ζπλεξγαζία κε ην NASA Propulsion Laboratory θαη ην Concord Field Station ηνπ 

παλεπηζηεκίνπ Υάξβαξλη. Δίλαη 0.91 κέηξα καθξύ, 0.76 κέηξα ςειό θαη δπγίδεη 110 θηιά. Δίλαη ηθαλό 

λα δηαζρίδεη δύζβαηεο πεξηνρέο, ηξέρνληαο κε 6.4 ρηιηόκεηξα αλά ώξα θαη θνπβαιώληαο 150 θηιά. 

Μπνξεί λα ζθαξθαιώζεη ζε επηθάλεηεο κε θιίζε 35 κνίξεο. Ζ θίλεζε ηνπ ειέγρεηαη από έλαλ 

ππνινγηζηή πάλσ ζην ξνκπόη ν νπνίνο ειέγρεη επίζεο ηελ πινήγεζε θαη ηελ ηζνξξνπία ηνπ ξνκπόη κε 

βάζε ηα δεδνκέλα πνπ δέρεηαη από δηάθνξνπο αηζζεηήξεο ηνπ. 
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1.4.21 Robonaut (2010) 

 

Σν Robonautείλαη έλα αλζξσπνεηδέο ξνκπόη πνπ ζρεδηάζηεθε από ηελ DextrousRoboticsLaboratory. 

Γηαθέξεη από ηα ππόινηπα ξνκπόη πνπ είλαη ζρεδηαζκέλα γηα ην δηάζηεκα θαη έρνπλ ζαλ ζηόρν 

θπξίσο λα κεηαθηλνύλ κεγάια αληηθείκελα επεηδή νη ιεηηνπξγίεο ηνπ Robonautαπαηηνύλ πεξηζζόηεξε 

επηδεμηόηεηα όπσο ε ρξήζε δηαζηεκηθώλ εξγαιείσλ θαη ε δνπιεία ζε πεξηβάιινλ θαηάιιεια γηα 

αζηξνλαύηεο.Σν πξώην κνληέιν ήηαλ ην Robonaut 1 (R1) ην νπνίν βγήθε ζε δπν εθδόζεηο (R1A θαη 

R1B). Κακία από ηηο δύν εθδόζεηο δελ πήγε ζην δηάζηεκα. Σν 2006, ε εηαηξεία General Motors 

εμέθξαζε ελδηαθέξνλ γηα ην έξγν θαη πξόηεηλε λα ζπλεξγαζηεί κε ηε NASA γηα ηελ θαηαζθεπή ηεο 

επόκελεο γεληάο ηνπ Robonaut. Σνλ Φεβξνπάξην ηνπ 2010, ην Robonaut 2 (R2) παξνπζηάζηεθε ζην 

θνηλό. Σν R2 είλαη πάλσ από ηέζζεξηο θνξέο πην γξήγνξν από ην R1, είλαη πην ζπκπαγέο, πην επηδέμην, 

θαη έρεη βαζύηεξν θαη επξύηεξν θάζκα ηεο αίζζεζεο. Μπνξεί λα θηλεί ηα ρέξηα ηνπ έσο 2 m / s, έρεη 

έλα σθέιηκν θνξηίν 18,14 Kg ελώ ηα ρέξηα ηνπ έρνπλ δύλακε ιαβήο πεξίπνπ 2,26 Kg αλά δάρηπιν. 

Τπάξρνπλ πάλσ από 350 αηζζεηήξεο θαη 38 επεμεξγαζηέο PowerPC ζην ξνκπόη. 
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1.4.22 Curiosity (2012) 

 

Σν Curiosity είλαη έλα rover ζε κέγεζνο ακαμηνύ πνπ εμεξεπλά ηνλ θξαηήξα Galeζηνλ Άξε ζαλ κέξνο 

ελόο project ηεο NASA. Οη ζηόρνη ηνπ rover είλαη λα δηεξεπλήζεη ηελ γεσινγία θαη ην θιίκα ηνπ Άξε 

θαη λα αμηνινγήζεη αλ ην εζσηεξηθό ηνπ θξαηήξα Gale, κπνξεί λα πξνζθέξεη πεξηβαιινληνινγηθέο 

ζπλζήθεο πνπ λα κπνξνύλ λα ζηεξίμνπλ κηθξνβηνινγηθή δσή θαζώο θαη λα δηεμάγεη έξεπλα γηα ηνλ 

ξόιν ηνπ λεξνύ θαη ην αλ ν πιαλήηεο είλαη θηιόμελνο γηα κειινληηθέο εμεξεπλήζεηο από ηνλ άλζξσπν. 
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1.5  Ρομποηική ζηη γευπγία 
 

Ζ ρξήζε ξνκπνηηθήο ηερλνινγίαο ζηε γεσξγία κπνξεί λα απνηειέζεη κία απνηειεζκαηηθή ιύζε ζηα 

πθηζηάκελα πξνβιήκαηα, αθνύ σο γλσζηό ην γεσξγηθό επάγγεικα θζίλεη, ε εμεύξεζε εξγαηηθνύ 

δπλακηθνύ είλαη δύζθνιε, ελώ από ηελ άιιε, ππάξρεη ε αλάγθε γηα αύμεζε ηεο γεσξγηθήο παξαγσγήο 

έηζη ώζηε λα ηθαλνπνηεζνύλ νη απμαλόκελεο αλάγθεο παξαγσγήο ηξνθίκσλ. Δπηπιένλ, νη γεσξγηθέο 

εξγαζίεο ζπρλά είλαη επίπνλεο, επαλαιακβαλόκελεο αιιά όρη παλνκνηόηππεο, ελώ εθηεινύληαη ζπλήζσο 

θάησ από αληίμνεο θαηξηθέο ζπλζήθεο ζε απξόβιεπην θαη δύζθνιν πεξηβάιινλ. Απηό είλαη κελ θίλεηξν 

γηα ρξήζε ξνκπνηηθώλ ζπζηεκάησλ ζηε γεσξγία, είλαη όκσο θαη κηα πξόθιεζε αθνύ είηε ιόγσ ηεο 

πθηζηάκελεο ηερλνινγίαο, είηε ιόγσ ηνπ δπλακηθνύ πεξηβάιινληνο (π.ρ. ζθίαζε, θπζηθόο θσηηζκόο, 

θπζηθά ή ηερλεηά εκπόδηα, θιπ), ηα απηόλνκα ξνκπόη δύζθνια αληεπεμέξρνληαη ησλ πεξίπινθσλ θαη 

ζπρλά επηθίλδπλσλ γεσξγηθώλ αζρνιηώλ. ΢ηε γεσξγία, εξγαζίεο πνπ είλαη ζρεηηθά απιέο γηα ηνλ 

άλζξσπν, όπσο γηα παξάδεηγκα ην λα απιώζεη ην ρέξη γηα λα απνθόςεη ηνλ θαξπό από έλα δέλδξν 

αθόκε θαη αλ εκπνδίδεηαη από ην θύιισκα ή θιαδηά ηνπ δέλδξνπ, γηα έλα ξνκπόη είλαη κηα πνιύπινθε 

θαη πνιπζύλζεηε δηαδηθαζία, ε νπνία βξίζθεηαη αθόκα ζε πεηξακαηηθό επίπεδν. 

΢ηόρνο ηνπ έξγνπ είλαη ε κειέηε ηεο πεξίπησζεο ηειερεηξηζκνύ ελόο αγξνηηθνύ ξνκπόη (agricultural 

robot teleoperation). Με ηνλ όξν ηειερεηξηζκό ελλννύκε όηη ν αγξόηεο είλαη επηβιέπσλ θαη 

θαζνδεγεηήο ηνπ ξνκπόη, ην νπνίν βξίζθεηαη ζε ρσξάθη ή ζεξκνθήπην, ελώ ν ίδηνο βξίζθεηαη ζε έλα 

αζθαιέο θαη άλεην πεξηβάιινλ. Σν ξνκπόη, ινηπόλ, δελ αληηθαζηζηά ηνλ αγξόηε, αιιά ηνλ ππνβνεζά 

ζηελ εθηέιεζε ησλ εξγαζηώλ ζην ρσξάθη ή ζην ζεξκνθήπην. ΢ηόρνο είλαη λα εθκεηαιιεπηνύκε ηελ 

γλώζε θαη εκπεηξία ηνπ αγξόηε ζηηο πνιύπινθεο γεσξγηθέο εξγαζίεο, αθήλνληαο ηε ζθιεξή, επίπνλε, 

επαλαιακβαλόκελε θαη επηθίλδπλε εξγαζία ζην ξνκπόη. 
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1.6  Ρομποηική ζηη βιομησανία 
 

Έλα βηνκεραληθό ξνκπόη θαζνξίδεηαη από ην πξόηππν ISOσο έλαο απηόκαηα ειεγρόκελνο, 

επαλαπξνγξακκαηηδόκελνο, πνιιαπιόο βξαρίνλαο θαηαζθεπαζκέλνο κε ηξεηο ή πεξηζζόηεξνπο άμνλεο. 

Σν πεδίν ηεο ξνκπνηηθήο κπνξεί λα ραξαθηεξηζηεί πην νπζηαζηηθά σο ε κειέηε, ν ζρεδηαζκόο θαη ε 

ρξήζε robot γηα ηελ δεκηνπξγία θαηαζθεπώλ (έλαο top-level νξηζκόο ζηεξίδεηαη ζηνλ εθ ησλ πξνηέξσλ 

θαζνξηζκό ησλ ξνκπόη). 

Σππηθέο εθαξκνγέο ηεο ξνκπνηηθήο είλαη ε ζπγθόιιεζε, νη βαθέο, ε ζπλαξκνιόγεζε, ε ηνπνζέηεζε 

(όπσο ζπζθεπαζίεο, παιεηνπνηήζεηο θαη SMT), ν έιεγρνο πξντόλησλ, θαη νη δνθηκέο. Καη όια απηά κε 

πςειή αληνρή, ηαρύηεηα θαη αθξίβεηα. 

α πην ζπρλά ρξεζηκνπνηνύκελα ξνκπόη είλαη ηα αξζξσηά, ηα SCARA θαη ηα ξνκπόη πνπ 

ρξεζηκνπνηνύλ ηηο θαξηεζηαλέο ζπληεηαγκέλεο(γλσζηά θαη σο ξνκπόη πίλαθα ή ξνκπόη Υ Τ Ε). ΢ην 

πιαίζην ηεο γεληθήο ξνκπνηηθήο, ηα πεξηζζόηεξα είδε ξνκπόη εκπίπηνπλ ζηελ θαηεγνξία ησλ 

ξνκπνηηθώλ βξαρηόλσλ, ζπλπθαζκέλν κε ηε ρξήζε ηεο ιέμεο βξαρίνλαο ζην πξναλαθεξζέλ πξόηππν 

(ISO). Σα ξνκπόη εκθαλίδνπλ δηαθνξεηηθό βαζκό απηνλνκίαο: 

 Μεξηθά ξνκπόη πξνγξακκαηίδνληαη γηα ηελ πηζηή εθηέιεζε ζπγθεθξηκέλσλ ελεξγεηώλ μαλά θαη 

μαλά (επαλαιακβαλόκελεο πξάμεηο) ρσξίο κεηαβνιέο θαη κε πςειό βαζκό αθξίβεηαο. Οη δξάζεηο 

απηέο θαζνξίδνληαη από πξνγξακκαηηζκέλεο ξνπηίλεο πνπ θαζνξίδνπλ ηελ θαηεύζπλζε, ηελ 

επηηάρπλζε, ηελ ηαρύηεηα, ηελ επηβξάδπλζε, θαη ηελ απόζηαζε από κηα ζεηξά ζπληνληζκέλσλ 

θηλήζεσλ. 

 Άιια ξνκπόη είλαη πνιύ πην επέιηθηα σο πξνο ηνλ πξνζαλαηνιηζκό ηνπ αληηθεηκέλνπ ην νπνίν 

ιεηηνπξγνύλ, ή αθόκα θαη ηελ εξγαζία πνπ πξέπεη λα εθηειεζηεί ζην ίδην ην αληηθείκελν, ην νπνίν 

κπνξεί αθόκα λα ρξεηαζηεί λα πξνζδηνξηζηεί από ην ίδην ην ξνκπόη. Γηα παξάδεηγκα, γηα πην 

αθξηβή θαζνδήγεζε, ηα ξνκπόη ζπρλά πεξηέρνπλ ππνζπζηήκαηα κεραληθήο όξαζεο πνπ ελεξγνύλ 

σο "κάηηα”. ΢πλδεόκελα κε ηζρπξνύο ππνινγηζηέο ή ειεγθηέο (controllers). Ζ ηερλεηή λνεκνζύλε, 

ή ό,ηη κνηάδεη κε απηή, γίλεηαη όιν θαη πην ζεκαληηθόο παξάγνληαο ζηα ζύγρξνλα βηνκεραληθά 

ξνκπόη. 

https://el.wikipedia.org/wiki/International_Organization_for_Standardization
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=Robot&action=edit&redlink=1
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1.7  Ρομποηική ζηο διάζηημα 
 

Ζ εμεξεύλεζε πιαλεηώλ ηνπ Ζιηαθνύ καο ΢πζηήκαηνο έρεη πξαγκαηνπνηεζεί από ξνκπόη. Σηο 

ηειεπηαίεο δεθαεηίεο, πνιιέο ξνκπνηηθέο δηαζηεκηθέο ζπζθεπέο (όπσο είλαη νη ηξνρηαθνί δνξπθόξνη, νη 

ζπζθεπέο πξνζεδάθηζεο θαη εμεξεύλεζεο εδάθνπο θ.ιπ.) έρνπλ επηζθεθζεί ηε ΢ειήλε, ηνπο πιαλήηεο 

θαη ηνπο δνξπθόξνπο ηνπο, αζηεξνεηδείο θαη θνκήηεο. ΢ύκθσλα κε κία κεξίδα εηδηθώλ, έλα ξνκπόη 

κπνξεί λα θάλεη ζην Γηάζηεκα όηη θαη έλαο άλζξσπνο θαη κάιηζηα θζελόηεξα θαη ρσξίο ηνλ θίλδπλν λα 

ραζνύλ αλζξώπηλεο δσέο. Οη άλζξσπνη σο δηαζηεκηθνί ηαμηδηώηεο απαηηνύλ εθηελή ζπζηήκαηα 

ππνζηήξημεο δσήο. Δμάιινπ, κε ηηο ζεκεξηλέο ηερλνινγίεο πξόσζεο, ρξεηάδεηαη πνιύο ρξόλνο γηα λα 

θζάζνπκε ζε νπνηνλδήπνηε πξννξηζκό πέξα από ηε ΢ειήλε. Σα ξνκπόη κπνξνύλ λα επηβηώζνπλ ζε 

καθξνρξόληα ηαμίδηα ζην Γηάζηεκα θαη λα επηηύρνπλ ηνπο ζηόρνπο ηεο απνζηνιήο εμεξεύλεζεο, 

αθξηβώο όπσο θαη νη άλζξσπνη. 

 

Άιινη πάιη δηαθσλνύλ θαη ππνζηεξίδνπλ όηη νη άλζξσπνη είλαη αλαληηθαηάζηαηνη ζηελ εμεξεύλεζε ηνπ 

Γηαζηήκαηνο. Σα ξνκπόη κπνξνύλ λα θάλνπλ κόλν απηό γηα ην νπνίν έρνπλ πξνγξακκαηηζηεί. Γελ 

κπνξνύλ, όκσο, λα εληνπίζνπλ θαη λα αλαγλσξίζνπλ θάηη άγλσζην πνπ, εθ ησλ πξαγκάησλ, δελ ζα 

ππάξρεη ζηε βάζε δεδνκέλσλ ηνπο, όπσο θάπνηα κνξθή δσήο πνπ δελ έρεη σο βάζε ηνλ άλζξαθα θαη 

κπνξεί λα αληρλεπζεί ζηνλ Άξε. Αληηζέησο, νη άλζξσπνη είλαη πνιύ πην εππξνζάξκνζηνη από ηα ξνκπόη 

θαη κπνξνύλ λα αληηδξάζνπλ θαιύηεξα ζην απξνζδόθεην. Γηα παξάδεηγκα, ζε πεξίπησζε κε 

πξνβιεπόκελεο βιάβεο, νη άλζξσπνη κπνξνύλ λα επέκβνπλ θαη λα επηζθεπάζνπλ ην ειαηησκαηηθό 

εμάξηεκα. Σα ξνκπόη θαη νη άλζξσπνη έρνπλ δηαθνξεηηθά πιενλεθηήκαηα θαη κεηνλεθηήκαηα θαη νη 

ξόινη ηνπο δελ κπνξνύλ λα ελαιιάζζνληαη. Καη νη δύν πξνζθέξνπλ ζεκαληηθέο θαη δηαθνξεηηθέο 

δπλαηόηεηεο ζηελ εμεξεύλεζε ηνπ Γηαζηήκαηνο. Ο ζηόρνο δελ είλαη λα επηιέμνπκε κεηαμύ αλζξώπσλ ή 

ξνκπόη, αιιά λα πξνρσξήζνπκε ζηε ζπλεξγαζία κεηαμύ αλζξώπσλ θαη ξνκπόη, κε ηέηνην ηξόπν, ώζηε 

ηα ξνκπόη λα εμππεξεηνύλ ηνλ άλζξσπν, εθηειώληαο εξγαζίεο πνπ είλαη επηθίλδπλεο ή αθαηόξζσηεο 

από απηό 
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1.8   Ρομποηική ζηην εκπαίδεςζη 
 

 

Ζ ξνκπνηηθή αθελόο, είλαη κία δηαζθεδαζηηθή θαη ελδηαθέξνπζα δξαζηεξηόηεηα πνπ δίλεη ηε 

δπλαηόηεηα ζην καζεηή λα εκπιαθεί κε ηε δξάζε, αθεηέξνπ κπνξεί λα ρξεζηκνπνηεζεί ζε όιεο ηηο 

βαζκίδεο εθπαίδεπζεο γηα ηε δηδαζθαιία δηαθόξσλ ελλνηώλ, θπξίσο, από ηηο Φπζηθέο Δπηζηήκεο θαη 

άιια γλσζηηθά αληηθείκελα. 

 

 Φπζηθή (κειέηε ηεο θίλεζεο, κειέηε ηεο επίδξαζεο ηεο ηξηβήο, κειέηε ηεο ζρέζεο ησλ 

δπλάκεσλ, κεηαθνξά ελέξγεηαο θ.α) 

 Μαζεκαηηθά θαη Γεσκεηξία (αλαινγίεο, κέηξεζε απνζηάζεσλ, θαηαλόεζε βαζηθώλ 

γεσκεηξηθώλ ηδηνηήησλ όπσο ε πεξίκεηξνο θ.α) 

 Μεραληθή (θαηαζθεπή, έιεγρνο θαη αμηνιόγεζε κεραληθώλ ιύζεσλ θ.α) 

 Σερλνινγία (ηερλνινγηθόο αιθαβεηηζκόο θ.α) 

 Ηζηνξία (πρ. κε ηελ θαηαζθεπή ελόο ξνκπόη θαηαπέιηε - ηνπ Αξρηκήδε - ηα παηδηά έρνπλ ηελ 

επθαηξία λα γλσξίζνπλ ηελ αλάπηπμε ηεο ηερλνινγίαο εθείλεο ηεο επνρήο θαζώο θαη ην έξγν θαη 

ηελ πξνζσπηθόηεηα ηνπ Αξρηκήδε θ.α) 

 Ο ζπλδπαζκόο ελλνηώλ από δηαθνξεηηθέο, γλσζηηθέο πεξηνρέο (ηερλνινγία, ηέρλε, πεξηβάιινλ, 

θνηλσλία, καζεκαηηθά, θπζηθέο επηζηήκεο) κε δηαζεκαηηθά project (ζπλζεηηθέο εξγαζίεο)θ.ιπ. 

Ζ εθπαηδεπηηθή Ρνκπνηηθή έρεη ζεηηθέο επηπηώζεηο εθηόο από ην γλσζηηθό ηνκέα θαη ζην 

ζπλαηζζεκαηηθό (απηνεθηίκεζε, απηνπεπνίζεζε) θαη θνηλσληθό (θνηλσληθνπνίεζε, απνκπζνπνίεζε).  

 

Δπηπιένλ, κε ηε βνήζεηα ηεο ξνκπνηηθήο ζηε δηδαζθαιία ηνπ ν εθπαηδεπηηθόο κπνξεί λα επηθεληξσζεί 

ζηελ αλάπηπμε θαη άιισλ θξίζηκσλ δεμηνηήησλ ηνπ 21νπ αηώλα:  

 νκαδηθή εξγαζία 

 επίιπζε πξνβιεκάησλ (αλάιπζε, ζρεδίαζε, πινπνίεζε, δνθηκή θαη πεηξακαηηζκόο, 

αμηνιόγεζε) 

 θαηλνηνκία 

 δηαρείξηζε έξγνπ (δηαρείξηζε ρξόλνπ, θαηαλνκή έξγνπ θαη πόξσλ θ.α) 

 πξνγξακκαηηζκόο 

 δεμηόηεηεο επηθνηλσλίαο 

 πνιύηηκεο λνεηηθέο δεμηόηεηεο (αλαιπηηθή θαη ζπλζεηηθή ζθέςε, δεκηνπξγηθόηεηα, θξηηηθή 

ζθέςε θ.α) 

  
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Σν όξακα ηεο ξνκπνηηθήο είλαη όινη νη καζεηέο λα αλαπηύμνπλ απηέο ηηο δεμηόηεηεο, νη νπνίεο ζηα 

πιαίζηα ηεο παγθνζκηνπνίεζεο απνηεινύλ επηηαθηηθή αλάγθε γηα ηελ πξνεηνηκαζία πνιηηώλ ηνπ 

θόζκνπ πνπ ζα κπνξνύλ λα ζπλεηζθέξνπλ ζεηηθά ζε παγθόζκηα θιίκαθα. 
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ΚΕΦΑΛΑΙΟ 2 
 

2.1 Καηαζκεςή 

 

Σν όρεκα θαηαζθεπάζηεθε κε ζθνπό λα κπνξεί  λα θηλείηαη ζην ρώξν απνθεύγνληαο νπνηαδήπνηε 

εκπόδηα θαη λα πξαγκαηνπνηεί όπνηα δηαδξνκή ηνπ ππνδείμνπκε. Με ηελ ρξήζε ηνπ νρήκαηνο  κπνξεί 

λα πξαγκαηνπνηεζεί κέηξεζε ηεο πεξηκέηξνπ ελόο δσκαηίνπ κέρξη θαη κίαο πνιύ κεγάιεο έθηαζεο. Σν 

όρεκα ην κεηαθηλεί ν ρξήζηεο κέζσ ειεθηξνληθνύ ππνινγηζηή, ελόο θηλεηνύ ηειεθώλνπ smartphone ή 

ελόο tablet. ΢ην όρεκα κειινληηθά, κπνξεί λα πξνζηεζεί κηα USB camera κέζσ ηεο νπνίαο ζα κπνξεί ν 

ρξήζηεο λα παξαθνινπζεί νπνηνλδήπνηε ρώξν, κεηαηξέπνληαο ην ζε όρεκα πεξηπνιίαο κε πνιύ κηθξό 

θόζηνο.  

 

2.2 Arduino 
 

Σν Arduino είλαη έλαο single-board κηθξνειεθηήο, δειαδή κηα απιή κεηξηθή πιαθέηα αλνηθηνύ θώδηθα, 

κε ελζσκαησκέλν κηθξνειεγθηή θαη εηζόδνπο/εμόδνπο, θαη ε νπνία κπνξεί λα πξνγξακκαηηζηεί κε ηε 

γιώζζα Wiring (νπζηαζηηθά πξόθεηηαη γηα ηε γιώζζα πξνγξακκαηηζκνύ C++ θαη έλα ζύλνιν από 

βηβιηνζήθεο, πινπνηεκέλεο επίζεο ζηελ C++ ). Σν Arduino κπνξεί λα ρξεζηκνπνηεζεί γηα ηελ αλάπηπμε 

αλεμάξηεησλ δηαδξαζηηθώλ αληηθεηκέλσλ αιιά θαη λα ζπλδεζεί κε ππνινγηζηή κέζσ πξνγξακκάησλ ζε 

Processing, Max/MSP, Pure Data, SuperCollider. Οη πεξηζζόηεξεο εθδόζεηο ηνπ Arduino κπνξνύλ λα 

αγνξαζηνύλ πξν-ζπλαξκνινγεκέλεο. Σν δηάγξακκα θαη νη πιεξνθνξίεο γηα ην πιηθό είλαη ειεύζεξα 

δηαζέζηκα γηα απηνύο πνπ ζέινπλ λα ζπλαξκνινγήζνπλ ην Arduino κόλνη ηνπο. 
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2.2.1 Ιζηοπικό 

 

Σν 2005, έλα ζρέδην θίλεζε πξνθεηκέλνπ λα θηηαρηεί κία ζπζθεπή γηα ηνλ έιεγρν πξνγξακκάησλ 

δηαδξαζηηθώλ ζρεδίσλ από καζεηέο, ε νπνία ζα ήηαλ πην θζελή από άιια πξσηόηππα ζπζηήκαηα 

δηαζέζηκα εθείλε ηελ πεξίνδν. Οη ηδξπηέο Massimo Banzi θαη David Cueartielles νλόκαζαλ ην ζρέδην 

από ηνλ Arduin ηεο Ivrea θαη μεθίλεζαλ λα παξάγνπλ πιαθέηεο ζε έλα κηθξό εξγνζηάζην ζηελ Ηβξέα, 

θσκόπνιε ηεο επαξρίαο Σνξίλν ζηελ πεξηνρή Πεδεκόληην ηεο βνξεηνδπηηθήο Ηηαιίαο, ηελ ίδηα πεξηνρή 

ζηελ νπνία ζηεγαδόηαλ ε εηαηξία ππνινγηζηώλ Olivetti. 

Σν ζρέδην Arduino είλαη κία δηαθιάδσζε ηεο πιαηθόξκαο Wiring γηα ινγηζκηθό αλνηθηνύ θώδηθα θαη 

πξνγξακκαηίδεηαη ρξεζηκνπνηώληαο κηα γιώζζα βαζηζκέλε ζην Wiring (ζύληαμε θαη βηβιηνζήθεο), 

παξόκνηα κε ηελ C++ κε απινπνηήζεηο θαη αιιαγέο, θαζώο θαη έλα νινθιεξσκέλν πεξηβάιινλ 

αλάπηπμεο (IDE). 
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2.2.2 Εκδόζειρ 

 

 Σνλ ΢επηέκβξην ηνπ 2006 αλαθνηλώζεθε ην Arduino Mini 

 

 Σνλ Οθηώβξε ηνπ 2008 αλαθνηλώζεθε ην Arduino Duemilanove. Αξρηθά βαζίζηεθε ζην Atmel 

Atmega168, αιιά κεηά ζηάιζεθε κε ην ATmega328 

 

 Σνλ Μάξηην ηνπ 2009 αλαθνηλώζεθε ην Arduino Mega. Δίλαη βαζηζκέλν ζην Atmel 

ATmega1280 

 

 Από ηνλ Μάην ηνπ 2011 πάλσ από 300,000 Arduino ήηαλ ζε ρξήζε ζε όιν ηνλ θόζκν 

 

 Σνλ Ηνύιην ηνπ 2012 αλαθνηλώζεθε ην Arduino Leonardo. Δίλαη βαζηζκέλν ζην Atmel 

ATmega32u4 

 

 Σνλ Οθηώβξην ηνπ 2012 αλαθνηλώζεθε ην Arduino Due. Δίλαη βαζηζκέλν ζην Atmel 

SAM3X8E, πνπ είρε ππξήλα ARM Cortex-M3 

 

 Σνλ Ννέκβξην ηνπ 2012 αλαθνηλώζεθε ην Arduino Micro. Δίλαη βαζηζκέλν ζην Atmel 

ATmega32u4 

 

 Σνλ Μάην ηνπ 2013 αλαθνηλώζεθε ην Arduino Robot. Δίλαη βαζηζκέλν ζην Atmel 

ATmega32u4 θαη ήηαλ ην πξώην επίζεκν Arduino κε ξόδεο 

 

 Σνλ Μάην ηνπ 2013 αλαθνηλώζεθε ην Arduino Yun. Δίλαη Βαζηζκέλν ζην ATmega32u4 θαη 

ζην Atheros AR9331 θαη ήηαλ ην πξώην πξντόλ wifi πνπ ζπλδύαδε ην Arduino κε ην Linux. 
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2.2.3 Επίζημερ πλακέηερ 

 

Ζ πξσηόηππε πιαθέηα ηνπ Arduino θαηαζθεπάδεηαη από ηελ Ηηαιηθή εηαηξία Smart Projects. Κάπνηεο 

πιαθέηεο κε ηελ κάξθα ηνπ Arduino έρνπλ ζρεδηαζηεί από ηελ Ακεξηθάληθε εηαηξία SparkFun 

Electronics. Γεθαέμη εθδνρέο ηνπ Arduino Hardware έρνπλ ρξεζηκνπνηεζεί εκπνξηθά κέρξη ηώξα: 

 

1. Σν Serial Arduino, πξνγξακκαηηζκέλν κε κία ζεηξηαθή DE-9 ζύλδεζε ρξεζηκνπνηώληαο 

ηερλνινγία ATmega8 

2. Σν Arduino Extreme, κε έλα USB interface γηα πξνγξακκαηηζκό ρξεζηκνπνηώληαο ηερλνινγία 

ATmega8 

3. Σν Arduino Mini, κία έθδνζε κηληαηνύξαο ηνπ Arduino ρξεζηκνπνηώληαο ηερλνινγία surface-

mounted ATmega168 

4. Σν Arduino Nano, έλα αθόκα πην κηθξό, USB ηξνθνδνηνύκελε εθδνρή ηνπ Arduino 

ρξεζηκνπνηώληαο ηερλνινγία surface-mounted ATmega168 (ATmega328 γηα ηελ λεόηεξε 

έθδνζε) 

5. Σν LilyPad Arduino, έλα κηληκαιηζηηθό ζρέδην γηα εθαξκνγέο έλδπζεο θαη E-textiles 

ρξεζηκνπνηώληαο ηερλνινγία surface-mounted AT-mega328 

6. Σν Arduino NG, κε έλα USB interface γηα πξνγξακκαηηζκό θαη ρξεζηκνπνηώληαο ηερλνινγία 

ATmega8 

7. Σν Arduino NG plus, κε έλα USB interface γηα πξνγξακκαηηζκό θαη ρξεζηκνπνηώληαο 

ηερλνινγία atmega168 

8. Σν Arduino Bluetooth, κε Bluetooth interface γηα πξνγξακκαηηζκό ρξεζηκνπνηώληαο 

ηερλνινγία ATmega168 

9. Σν Arduino Diecimila, κε έλα USB interface θαη ρξεζηκνπνηεί ηερλνινγία ATmega168 ζε έλα 

DIP28 παθέην 

10. Σν Arduino Duemilanove (“2009”), ρξεζηκνπνηεί ηερλνινγία ATmega168 (ATmega328 γηα ηελ 

θαηλνύξγηα έθδνζε) θαη ηξνθνδνηείηε κέζσ ελέξγεηαο USB/DC, απηόκαηα ελαιιαζζόκελεο 

11. Σν Arduino Mega, ρξεζηκνπνηώληαο ηερλνινγία surface-mounted ATmega1280 γηα πεξαηηέξσ 

I/O θαη κλήκε 

12. Σν Arduino Uno, ρξεζηκνπνηώληαο ηελ ίδηα ηερλνινγία ATmega328 όπσο ην ηειεπηαίν κνληέιν 

Duemilanove, αιιά ελώ ην Duemilanove ρξεζηκνπνηεί έλα FTDI chipset γηα ην USB, ην Uno 

ρξεζηκνπνηεί ηερλνινγία ATmega8U2 πξνγξακκαηηζκέλν σο ζεηξηαθόο κεηαηξνπέαο 

13. Σν Arduino Mega2560, ρξεζηκνπνηεί ηερλνινγία surface-mounted ATmega2560 θέξλνληαο ηελ νιηθή 

κλήκε ζηα 256kB. Δπίζεο ελζσκαηώλεη ηελ λέα ηερλνινγία ATmega8U2 (ATmega16U2 ζε 

αλαζεώξεζε ηύπνπ 3) USB chipset. 

14. Σν Arduino Leonardo, κε έλα ATmega32U4 chip πνπ εμαιείθεη ηελ αλάγθε γηα ζπλδεζηκόηεηα 

κέζσ USB θαη κπνξεί λα ρξεζηκνπνηεζεί σο ςεθηαθό πιεθηξνιόγην ή πνληίθη. Κπθινθόξεζε 

ζην Maker Faire Bay Area ην 2012 

15. Σν Arduino Esplora, κε εκθάληζε πνπ παξαπέκπεη ζε ρεηξηζηήξην θνλζόιαο βηληενπαηρληδηώλ 

κε joystick θαη ελζσκαησκέλνπο αηζζεηήξεο γηα ήρν, θώο, ζεξκνθξαζία θαη επηηάρπλζε 

16. Σν Arduino Due είλαη έλα κηθξνρεηξηζηήξην board βαζηζκέλν ζηελ ηερλνινγία Atmel 

SAM3X8E ARM Cortex-M3 CPU. Δίλαη ην πξώην board ηεο Arduino βαζηζκέλε ζε 

επεμεξγαζηή 32-bit ARM microcontroller 
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2.2.4 Λογιζμικό 

 

Σν νινθιεξσκέλν πεξηβάιινλ αλάπηπμεο (IDE) ηνπ Arduino είλαη κία εθαξκνγή γξακκέλε ζε Java, 

πνπ ιεηηνπξγεί ζε πνιιέο πιαηθόξκεο, θαη πξνέξρεηαη από ην IDE γηα ηε γιώζζα πξνγξακκαηηζκνύ 

Processing θαη ην ζρέδην Wiring. Έρεη ζρεδηαζηεί γηα λα εηζαγάγεη ηνλ πξνγξακκαηηζκό ζηνπο 

θαιιηηέρλεο θαη ηνπο λένπο πνπ δελ είλαη εμνηθεησκέλνη κε ηελ αλάπηπμε ινγηζκηθνύ. Πεξηιακβάλεη 

έλα πξόγξακκα επεμεξγαζίαο θώδηθα κε ραξαθηεξηζηηθά όπσο είλαη ε επηζήκαλζε ζύληαμεο θαη ν 

ζπλδπαζκόο αγθύισλ θαη είλαη επίζεο ζε ζέζε λα κεηαγισηηίδεη θαη λα θνξηώλεη πξνγξάκκαηα ζηελ 

πιαθέηα κε έλα κόλν θιηθ. Γελ ππάξρεη ζπλήζσο θακία αλάγθε λα επεμεξγαζηείηε αξρεία make ή λα 

ηξέμεηε πξνγξάκκαηα ζε έλα πεξηβάιινλ γξακκήο εληνιώλ. Έλα πξόγξακκα ή θώδηθαο πνπ γξάθηεθε 

γηα Arduino νλνκάδεηαη ζθίηζν (sketch). 

Σα Arduino πξνγξάκκαηα είλαη γξακκέλα ζε C ή C++. Σν Arduino IDE έξρεηαη κε κηα βηβιηνζήθε 

ινγηζκηθνύ πνπ νλνκάδεηαη "Wiring" από ην πξσηόηππν ζρέδην Wiring γεγνλόο πνπ θαζηζηά πνιιέο 

θνηλέο ιεηηνπξγίεο εηζόδνπ/εμόδνπ πνιύ πην εύθνιεο. Οη ρξήζηεο πξέπεη κόλν λα νξίζνπλ δύν 

ιεηηνπξγίεο γηα λα θάλνπλ έλα πξόγξακκα θπθιηθήο εθηέιεζεο: 

 

-setup(): κία ζπλάξηεζε πνπ ηξέρεη κία θνξά ζηελ αξρή ηνπ πξνγξάκκαηνο ε νπνία αξρηθνπνηεί ηηο 

ξπζκίζεηο 

 

-loop(): κία ζπλάξηεζε ε νπνία θαιείηαη ζπλέρεηα κέρξη ε πιαθέηα λα απελεξγνπνηεζεί 

 

Έλα ηππηθό πξώην πξόγξακκα γηα έλαλ κηθξνειεγθηή αλαβνζβήλεη απιά έλα LED. ΢ην πεξηβάιινλ ηνπ 

Arduino, ν ρξήζηεο κπνξεί λα γξάςεη έλα πξόγξακκα ζαλ απηό: 

 

             

 

 

 

 

 

#define LED_PIN 13  

void setup () {  

pinMode (LED_PIN, OUTPUT); // enable pin 13 for digital output  

}  

void loop () {  

digitalWrite (LED_PIN, HIGH); // turn on the LED  

delay (1000); // wait one second (1000 milliseconds)  

digitalWrite (LED_PIN, LOW); // turn off the LED  

delay (1000); // wait one second  

} 
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Δίλαη έλα ραξαθηεξηζηηθό ησλ πεξηζζόηεξσλ πιαθεηώλ Arduino όηη έρνπλ έλα LED θαη κία αληίζηαζε 

θνξηίνπ πνπ ζπλδένληαη κεηαμύ ηνπ pin 13 θαη ηνπ εδάθνπο, έλα βνιηθό ραξαθηεξηζηηθό γηα πνιιά 

απιά ηεζη. Ο πξνεγνύκελνο θώδηθαο δελ ζα αλαγλσξηζηεί από έλα θαλνληθό κεηαγισηηηζηή C++ σο 

έγθπξν πξόγξακκα, έηζη ώζηε όηαλ ν ρξήζηεο θάλεη θιηθ ζην θνπκπί "Upload to I / O board" ζην IDE, 

έλα αληίγξαθν ηνπ θώδηθα ζα γξαθηεί ζε έλα πξνζσξηλό αξρείν κε έλα παξαπάλσ include ζηελ θνξπθή 

θαη κία πνιύ απιή ζπλάξηεζε main() ζην ηέινο, γηα λα θηηάμεη έλα έγθπξν C++ πξόγξακκα. 

Σν IDE ηνπ Arduino ρξεζηκνπνηεί ην GNU toolchain θαη ην AVR Libc γηα λα κεηαγισηηίδεη 

πξνγξάκκαηα θαη ην avrdude γηα λα θνξηώλεη πξνγξάκκαηα ζηελ πιαθέηα. 

Γεδνκέλνπ όηη ε πιαηθόξκα Arduino ρξεζηκνπνηεί Atmel κηθξνειεγθηέο, ην πεξηβάιινλ αλάπηπμεο ηεο 

Atmel, ην AVR Studio ή ην λεόηεξε έθδνζε ηνπ Atmel Studio, κπνξεί επίζεο λα ρξεζηκνπνηεζεί γηα 

ηελ αλάπηπμε ινγηζκηθνύ γηα ην Arduino. 
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2.2.5 Ανάπηςξη 

 

Ζ θύξηα νκάδα αλάπηπμεο ηνπ Arduino απνηειείηαη από ηνπο: Massimo Banzi, David Cuartielles, Tom 

Igoe, Gianluca Martino, David Mellis θαη Nicholas Zambetti. Ο Massimo Banzi έδσζε ζπλέληεπμε ζηηο 

21 Μαξηίνπ ηνπ 2009 ζην επεηζόδην 61 ηνπ FLOSS Weekly ζην θαλάιη TWiT.tv, ζην νπνίν ζπδήηεζε 

ηελ ηζηνξία θαη ηνπο ζηόρνπο ηνπ πξνγξάκκαηνο Arduino. Δπίζεο, έδσζε κηα νκηιία ζην TEDGlobal 

2012 Conference, όπνπ πεξηέγξαςε δηάθνξεο ρξήζεηο ησλ πιαθεηώλ Arduino ζε όιν ηνλ θόζκν. 

Σν Arduino είλαη software αλνηρηνύ ινγηζκηθνύ: ηα ζρέδηα αλαθνξάο ηνπ software ηνπ Arduino 

δηαλέκνληαη ππό ηελ Creative Commons Attribution Share-Alike 2.5 άδεηα θαη είλαη δηαζέζηκα ζηελ 

ηζηνζειίδα ηνπ Arduino. Ο ζρεδηαζκόο θαη ε παξαγσγή αξρείσλ γηα θάπνηεο εθδόζεηο ηνπ software 

Arduino είλαη επίζεο δηαζέζηκνη. Ο πεγαίνο θώδηθαο γηα ην IDE είλαη δηαζέζηκνο θαη δηαλέκεηαη ππό 

ηελ GNU General Public License, έθδνζε 2. Παξά ην γεγνλόο όηη ην software θαη ηα ζρέδηα ηνπ 

ινγηζκηθνύ είλαη δηαζέζηκα ειεύζεξα ππό άδεηεο πλεπκαηηθώλ δηθαησκάησλ, νη πξνγξακκαηηζηέο έρνπλ 

δεηήζεη ε νλνκαζία "Arduino" είλαη απνθιεηζηηθή γηα ην επίζεκν πξντόλ θαη δελ πξέπεη λα 

ρξεζηκνπνηείηαη γηα ηηο εξγαζίεο ρσξίο άδεηα. Σν επίζεκν έγγξαθν πνιηηηθήο ζρεηηθά κε ηε ρξήζε ηνπ 

νλόκαηνο Arduino ηνλίδεη όηη ην πξόγξακκα είλαη αλνηρηό ζηε ζπλεξγαζία κε άιινπο ζην επίζεκν 

πξντόλ. Αξθεηά πξντόληα ζπκβαηά κε Arduino πνπ θπθινθνξνύλ ζην εκπόξην έρνπλ απνθύγεη ην 

όλνκα “Arduino” ρξεζηκνπνηώληαο ηελ θαηάιεμε “-duino” κε παξαιιαγέο ζην όλνκα. 
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2.3 Arduino Yun 

 

Ο κηθξνεπεμεξγαζηήο Arduino Yun πνπ ρξεζηκνπνηήζακε είλαη βαζηζκέλνο ζην ATmega32u4 θαη ζην 

Atheros AR9331 θαη ήηαλ ην πξώην πξντόλ wifi πνπ ζπλδύαδε ην Arduino κε ην Linux. Έρεη ηελ 

δπλαηόηεηα λα ζπλδέεηαη κε ηελ θάκεξα θαη κε ηνλ θαηάιιειν θώδηθα δίλεη ηελ δπλαηόηεηα ζηνλ 

ρξήζηε λα ειέγρεη ην όρεκα θαη λα βιέπεη ηελ live εηθόλα πνπ ζηέιλεη ε θάκεξα ζηνλ ππνινγηζηή ή ζην 

tablet. Σν κεγαιύηεξν πιενλέθηεκα ηνπ Arduino Yun είλαη όηη έρεη ελζσκαησκέλν Ethernet θαη WiFi 

ππνζηήξημε. Δπίζεο δηαζέηεη κηα ζύξα USB-A θαζώο θαη ππνδνρή θάξηαο micro-SD. 

 

 

 

 

 



 
 

39 
 

΢ύνοτη 

 

AVR Arduino microcontroller 

Microcontroller ATmega32u4 

Operating Voltage 5V 

Input Voltage 5V 

Digital I/O Pins 20 

PWM Channels 7 

Analog Input Channels 12 

DC Current per I/O Pin 40 mA 

DC Current for 3.3V Pin 50 mA 

Flash Memory 32 KB (of which 4 KB used by bootloader) 

SRAM 2.5 KB 

EEPROM 1 KB 

Clock Speed 16 MHz 

Linux microprocessor 

Processor Atheros AR9331 

Architecture MIPS @400MHz 

Operating Voltage 3.3V 

Ethernet IEEE 802.3 10/100Mbit/s 

WiFi IEEE 802.11b/g/n 

USB Type-A 2.0 Host 

Card Reader Micro-SD only 

RAM 64 MB DDR2 

Flash Memory 16 MB 

PoE compatible 802.3af card support (see the note below) 

Length 73 mm 

Width 53 mm 

Weight 32 g 
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2.4 Ρομποηική πλαηθόπμα 
 

 

Ζ ξνκπνηηθή πιαηθόξκα πνπ ρξεζηκνπνηήζακε ζηελ θαηαζθεπή είλαη ε Rover 5. Ζ 

πιαηθόξκα Rover 5 απνηειείηαη από 4 αλεμάξηεηνπο DC θηλεηήξεο, ν θαζέλαο από 

απηνύο ζπλδέεηαη κε ην motor driver board κέζσ ηνπ νπνίνπ ηξνθνδνηνύληαη θαη 

επηηπγράλνπλ ηε γξήγνξε θίλεζε ηνπ νρήκαηνο καο. Δπίζεο ε Rover 5 δηαζέηεη 4 

encoders ζε θάζε θηλεηήξα πνπ καο βνεζάλε ζηελ αλάδξαζε ηεο θίλεζεο, 

πξνζθέξνληαο καο έηζη θαιύηεξν έιεγρν. 
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2.5 Motor Driver Board 
 

 

Σν motor driver πνπ ρξεζηκνπνηήζακε ζπλδέεηαη κε ηνπο 4 θηλεηήξεο θαη ιεηηνπξγεί 

έηζη ώζηε λα θάλεη ηελ απαξαίηεηε ελίζρπζε πνπ ρξεηάδεηαη γηα λα ιεηηνπξγήζνπλ νη 

θηλεηήξεο ηνπ νρήκαηνο. Γηαζέηεη επίζεο ππνδνρέο γηα ηνπο encoder ηεο βάζεο rover 

5. Αθόκα ζπλδέεηαη κε ηνλ κηθξνεπεμεξγαζηή Arduino Yun ώζηε λα ειέγρεηαη ε 

θίλεζε αιιά θαη κε ηελ κπαηαξία γηα λα δέρεηαη ηξνθνδνζία (5V). 

 

 

2.6 Μπαηαπία 
 

Οη κπαηαξίεο lipo είλαη έλαο ζρεηηθά λένο ηύπνο κπαηαξίαο. Σα πνιιά ηνπο 

πιενλεθηήκαηα ηηο θαζηέξσζαλ θαη ζην ρώξν ηνπ ηειεθαηεπζπλόκελνπ κνληειηζκνύ. 

Απνηεινύληαη από ζηνηρεία ζπλδεδεκέλα ζε ζεηξά ώζηε λα πάξνπκε ηελ επηζπκεηή 

ηάζε (Volt). Σν θάζε ζηνηρείν έρεη νλνκαζηηθή ηηκή ηάζεο 3,7V. ΢εηξέο ζηνηρείσλ 

κπνξνύλ λα καο δώζνπλ πνιιαπιάζηεο ηηκέο ηάζεο ηνπ 3,7. Δθηόο από ηελ ηάζε ηνπο 

νη lipo ραξαθηεξίδνληαη θαη από ην ξεύκα πνπ κπνξνύλ λα δώζνπλ. Απηό κεηξηέηαη 

ζε "C". Ζ κπαηαξία πνπ ρξεζηκνπνηήζεθε ζηελ θαηαζθεπή είλαη δπν ζηνηρείσλ θαη 

7,4 V θαη 5500mAh. 
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2.7 Λειηοςπγία  

 

Ο ζπλδπαζκόο ησλ παξαπάλσ blocks είρε ζαλ απνηέιεζκα ηνλ ζρεδηαζκό ηνπ 

κεραηξνληθνύ νρήκαηνο. Έλα όρεκα ηύπνπ rover ηεζζάξσλ θηλεηήξσλ, όπνπ νη 

θηλήζεηο θαηεύζπλζεο ηνπ νρήκαηνο αζύξκαηα κέζσ ειεθηξνληθνύ ππνινγηζηή, 

θηλεηνύ ηειεθώλνπ smartphone ή ελόο tablet. ΢ηνλ κηθξνεπεμεξγαζηή Arduino Yun 

ζπλδέεηαη ην Motor Drive Board θαη απηά κε ηελ ζεηξά ηνπο ζπλδένληαη ζην 

breadboard όπνπ ράξηο ην θύθισκα ζηαζεξνπνίεζεο ηξνθνδνηνύληαη κε ηελ 

αλαγθαία ηάζε από ηελ  κπαηαξία. Σν Motor Drive Board  ζπλδέεηαη επίζεο κε ηνπο 

4 θηλεηήξεο θαη ιεηηνπξγεί έηζη ώζηε λα θάλεη ηελ απαξαίηεηε ελίζρπζε πνπ 

ρξεηάδεηαη γηα λα ιεηηνπξγήζνπλ νη θηλεηήξεο ηνπ νρήκαηνο.  
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2.8 Κώδικαρ Arduino Yun 

  

Παξαθάησ αλαθέξεηαη ν θώδηθαο πνπ ρξεζηκνπνηήζεθε (µε ζρόιηα) θαη πεξηγξαθή 

ησλ ιεηηνπξγηώλ ηνπ. 

 

 

 #include <Dagu4Motor.h> 

#include "utility/Dagu4Motor.h" 

#include <Bridge.h> 

#include <Console.h> 

#include <Wire.h> 

#include <YunServer.h> 

#include <YunClient.h> 

 

 

/** 

* Globals 

*/ 

Dagu4_MotorShield D4MS = Dagu4_MotorShield(); 

// Select which 'port' M1, M2, M3 or M4.  

Dagu4_DCMotor *frontWheels = D4MS.getMotor(3); 

// You can also make another motor on port M2 

Dagu4_DCMotor *rearWheels = D4MS.getMotor(4); 

 

 

// Socket port 5555 to communicate. 

YunServer server(5555);  

 

 

Αξρηθά πξαγκαηνπνηήζεθε ε δήισζε ησλ εθηά απαξαίηεησλ βηβιηνζεθώλ. ΢ηελ 

ζπλέρεηα γίλεηαη ε αξρηθνπνίεζε ηεο ζύλδεζεο ησλ 4 θηλεηήξσλ ηεο ξνκπνηηθήο 

πιαηθόξκαο Rover 5 κε ην  Motor Driver Board. Δπίζεο, αξρηθνπνηείηε ην port κέζσ 

ηνπ νπνίνπ πξαγκαηνπνηείηαη ε πξόζβαζε ηνπ Arduino Yun κέζσ internet. 
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/** 

* Entry point of the program. 

* Initialize everything. Called when the Arduino is powered. 

*/ 

void setup() { 

  // Bridge startup 

  Bridge.begin(); 

 

 

  D4MS.begin();  // create with the default frequency 1.6KHz 

 

 

  // Set the speed to start, from 70 to 255 (max speed). 0 (off)  

  frontWheels->setSpeed(0);  

  frontWheels->run(FORWARD); 

  frontWheels->run(RELEASE); 

 

 

  //'turning' MOTOR 

  rearWheels->setSpeed(0);  

  rearWheels->run(FORWARD); 

  rearWheels->run(RELEASE); 

 

 

  // Listen the entire network (socket communication) 

  server.noListenOnLocalhost(); 

  server.begin(); 

 

 

  Serial.begin(9600); 

} 

 

 

Με ηελ εληνιή Bridge.begin() πνπ θαίλεηαη παξαπάλσ μεθηλάεη ε δηαδηθαζία 

επηθνηλσλίαο κεηαμύ ηνπ AVR θαη ηνπ Linux επεμεξγαζηή. Με ηελ εληνιή 

D4MS.begin() εδξαηώλεηαη ε ζρέζε κεηαμύ ηνπ κηθξνεπεμεξγαζηή Arduino Yun κε 

ην Motor Driver Board. ΢ηελ ζπλέρεηα αξρηθνπνηείηαη ε κέγηζηε θαη ειάρηζηε ηηκή 

ηεο ηαρύηεηαο πνπ κπνξεί λα θηλεζεί ην κεραηξνληθό όρεκα. Οη εληνιέο 

server.noListenOnLocalhost() θαη server.begin() επηηξέπνπλ ζηνλ Arduino Yun λα 

κπνξεί λα δέρεηαη ηηο εηζεξρόκελεο ζπλδέζεηο. Δπηπιένλ κε ηελ εληνιή 

Serial.begin(9600) ελεξγνπνηείηαη ε ζεηξηαθή επηθνηλσλία κε ηελ νζόλε ηνπ 

πξνγξάκκαηνο. 
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void loop() { 

  // Get clients coming from server 

  YunClient client = server.accept(); 

 

 

  // There is a new client 

  if (client) { 

    // Change the predifined timeout from 2000 to 5. Avoid impressive timeout. 

    client.setTimeout(5); 

    Serial.println("Client connected!"); 

 

    while(client.connected()){  

      // Process request 

      process(client); 

    } 

    // Stop the car for security reasons. 

    doStop(client); 

     

    // Close connection and free resources. 

    client.stop(); 

  } 

  else { 

    Serial.println("no client connected, retrying"); 

  } 

  // Delay for the battery, for the debug too. Doesn't affect the response time of 

the Arduino. (Check if there is another client each second) 

  delay(1000); 

} 

 

 

΢ε απηό ην θνκκάηη ηνπ θώδηθα γίλεηαη ε δηαρείξηζε ηεο ζύλδεζεο κεηαμύ ηνπ 

Arduino Yun θαη ηνπ ρξήζηε. Όηαλ ζπλδεζεί ν ρξήζηεο, ην πξόγξακκα κπαίλεη ζην 

Loop θαη ην Loop ηεξκαηίδεηαη όηαλ ν ρξήζηεο απνζπλδεζεί. Απηό ζα ζπκβεί όηαλ 

θιείζεη ε εθαξκνγή Android πνπ δηαρεηξίδεηαη ην όρεκα. Ζ εληνιή 

Serial.println("Client connected!") εκθαλίδεη ζηελ νζόλε ην κήλπκα “Client 

connected” όηαλ ζπλδεζεί ν ρξήζηεο, ελώ ε εληνιή Serial.println("no client 

connected, retrying") εκθαλίδεη ην κήλπκα “no client connected, retrying” όηαλ 

ραζεί ε ζύλδεζε κε ηνλ ρξήζηε θαη μεθηλήζεη ε επαλεθθίλεζε ηεο δηαδηθαζίαο γηα λέα 

ζύλδεζε. 
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void process(YunClient client) { 

  // Format: COMMAND/SPEED 

  String command = client.readStringUntil('/');// Get the first element of the 

command. 

   

  if(command.length() > 0){ 

    int speed = client.parseInt();// Get the second element of the command. 

    Serial.println((String) speed); 

    if (command == "forward") { 

      client.print(F("forward")); 

      Serial.println("forward");   

      frontWheels->setSpeed(speed); 

      frontWheels->run(FORWARD); 

    } 

    else if (command == "backward") { 

      client.print(F("backward")); 

      Serial.println("backward");  

      frontWheels->setSpeed(speed); 

      frontWheels->run(BACKWARD); 

    } 

    else if (command == "left") { 

      client.print(F("left")); 

      Serial.println("left");  

      rearWheels->setSpeed(speed);// If use speed, doesn't works. (Bad parsing) 

      rearWheels->run(BACKWARD); 

    } 

    else if(command == "right"){ 

      client.print(F("right")); 

      Serial.println("right");  

      rearWheels->setSpeed(speed);// If use speed, doesn't works. (Bad parsing) 

      rearWheels->run(FORWARD); 

    } 

    else if(command == "stop"){ 

      doStop(client); 

    } 

    else if(command == "stopTurn"){ 

      client.print(F("stopTurn")); 

      Serial.println("stopTurn");  

      rearWheels->run(RELEASE);// Stop turn but don't do anything more. 

    } 

 } 

} 
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Ο παξαπάλσ θώδηθαο πεξηιακβάλεη εληνιέο πνπ επηηξέπνπλ ζην κεραηξνληθό όρεκα 

λα θηλείηαη. Οη θηλήζεηο πνπ εθηειεί πεξηιακβάλνπλ ηελ δεμηά θαη αξηζηεξή θίλεζε, 

θαζώο θαη ηελ επζεία θαη όπηζζελ θίλεζε.  

 

 

  

 

 

 

 

 

Σν ηειεπηαίν θνκκάηη θώδηθα πεξηιακβάλεη ηηο εληνιέο κε ηηο νπνίεο όηαλ ν ρξήζηεο 

παηήζεη ην stop ζηελ εθαξκνγή Android ηόηε ζηακαηάεη θαη ε θίλεζε ηνπ νρήκαηνο. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

void doStop(YunClient client){ 

      client.print(F("stop")); 

      Serial.println("stop");  

      rearWheels->run(RELEASE); 

      frontWheels->run(RELEASE); 

} 
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ΚΕΦΑΛΑΙΟ 3 
 

3.1 Μελλονηικέρ Βεληιώζειρ 
 

 

Οη κειινληηθέο βειηηώζεηο πνπ ζα κπνξνύζαλ λα πξαγκαηνπνηεζνύλ ζην όρεκα καο 

πεξηιακβάλνπλ: 

 

 Κάκεξα θαηαγξαθήο ρώξνπ θαη απνζηνιή εηθόλαο κέζσ ίληεξλεη. 

 

 Aλίρλεπζε ηνπνζεζίαο κέζσ gps. 

 

 Αηζζεηήξηα ππεξήρσλ γηα απηόλνκε θίλεζε. 

 

 Αηζζεηήξεο θίλεζεο ρώξνπ. 

 

 Πξνζζήθε θάκεξαο ζεξκόηεηαο, ε όπνηα εληνπίδεη ηηο αιιαγέο ζηελ 

ζεξκνθξαζία ηνπ πεξηβάιινληνο θαη εηδνπνηεί ηνλ ρξήζηε. 

 

 ΢ε πεξίπησζε απόηνκεο δηαθνπήο ηεο θίλεζεο ην όρεκα καο λα εηδνπνηεί ηνλ 

ρξήζηε. 

 

 Αλ ππάξρνπλ παξαπάλσ από έλα νρήκαηα ζε έλαλ ρώξν, ζα ζπλδένληαη 

κεηαμύ ηνπο θαη ζα ιεηηνπξγνύλ ζαλ ζκήλνο (swarm robots) ζηέιλνληαο ηα 

live feed ηνπο ζε έλα θνηλό θέληξν ειέγρνπ. 
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 Arduino Yún: http://arduino.cc/en/Main/arduinoBoardYun  
 

 Wild Scorpion Nano Technology LiPO: 
http://www.giatrakos.gr/product_info.php?cPath=219_334&products_id=9226  

 


