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ΠΕΡΙΛΗΨΗ 

     Αυτή η πτυχιακή εργασία ασχολείται με την κατασκευή ενός αυτόματου μηχανισμού 

ψαρέματος ειδικά για βάρκες. Ειδικότερα ασχολείται με την ανάλυση του ηλεκτρονικού, 

μηχανολογικού και προγραμματιστικού μέρους της κατασκευής. Με τη χρήση του 

συγκεκριμένου μηχανισμού επιτυγχάνεται το ψάρεμα σε μικρά και μεγάλα βάθη, με 

χρήση σύγχρονων μεθόδων, που καθιστά εύκολη τη χρήση του ακόμα και για άτομα 

τα οποία μπορεί να μην είναι γνώστες του αντικειμένου. 

 

ABSTRACT 

 

     This thesis deals with the construction of an automatic mechanism for fishing 

especially for boats. Specifically deals with the analysis of electronic, mechanical and 

programming parts of the construction. By using this mechanism is achieved shallow 

and deep fishing, using modern methods, making it easy to use even for people who 

may not be knowledgeable. 
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ΣΥΝΤΟΜΟΓΡΑΦΙΕΣ 

PWM: Pulse Width Module 

GPS: Global Positioning System 

USB: Universal Serial Bus 

FTDI: Future Technology Devices International 

TTL: Transistor–transistor logic 

I/O: Input-Output 

UART: Universal Asynchronous Receiver/Transmitter 

ICSP: In-Circuit Serial Programming 

GND: Ground 

AC-DC: Alternating Current-Direct Current 

LCD: Liquid Crystal Display 

FAO: Food And Agriculture Organization 
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ΚΕΦΑΛΑΙΟ 1 

1. ΕΙΣΑΓΩΓΗ 

     Λέγοντας αυτόματο μηχανάκι ψαρέματος εννοούμε ένα αυτόματο σύστημα που 

αποτελείται από το μηχανικό, το ηλεκτρονικό  και το προγραμματιστικό μέρος. 

Μηχανικό μέρος είναι όλα τα μηχανικά στοιχεία που απαρτίζουν τον μηχανισμό (μοτέρ, 

γρανάζια, αλυσίδες, κουζινέτα κτλ.). Ηλεκτρονικό μέρος είναι όλα τα ηλεκτρονικά 

στοιχεία που αποτελούν τον μηχανισμό (τρανζίστορ, ρελέ, αντιστάσεις κτλ.).Τέλος το 

προγραμματιστικό κομμάτι απαρτίζεται από κώδικα, ο οποίος ελέγχει τη λειτουργία του 

μηχανισμού. 

     Ο σκοπός της πτυχιακής εργασίας αυτής είναι, η εφαρμογή και η κατανόηση του 

πρακτικού, σχεδιαστικού και κατασκευαστικού μέρους του μηχανισμού, βασιζόμενη 

στη μελέτη, τη σχεδίαση και την ανάπτυξη ιδεών, με στόχο την καινοτομία και την 

εξέλιξη. 

 

1.1 Γενικά περί ψαρέματος 

     Με τον όρο αλιεία, κοινώς ψάρεμα, χαρακτηρίζεται γενικά τόσο η άγρα όσο και η 

τέχνη (τρόπος) της όλης δραστηριότητας, με την οποία γίνεται η σύλληψη και 

απόσπαση των ιχθύων και άλλων υδρόβιων ζώων από τον βιότοπό τους, (θάλασσες, 

λίμνες, ποτάμια, ιχθυογενετικούς σταθμούς κλπ.), είτε για τροφή είτε για βιομηχανικούς 

σκοπούς 

     Το ψάρεμα είναι μια πανάρχαια και παγκόσμια πρακτική με ποικιλία τεχνικών και 

παραδόσεων που έχουν μεταμορφωθεί εν μέρει από τα σύγχρονα τεχνολογικά 

επιτεύγματα. Εκτός από το ότι παρέχει μια σημαντική, σε ποιότητα και σε ποσότητα, 

πηγή τροφής και θέσεις εργασίας, η σύγχρονη αλιεία αποτελεί επίσης μορφή 

ψυχαγωγίας (η ερασιτεχνική αλιεία), αλλά και επαγγελματικό σπορ. Σύμφωνα με τα 

στατιστικά στοιχεία του FAO ο συνολικός αριθμός των αλιέων (μαζί μ' αυτούς που 

https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%94%CE%B9%CE%B5%CE%B8%CE%BD%CE%AE%CF%82_%CE%9F%CF%81%CE%B3%CE%AC%CE%BD%CF%89%CF%83%CE%B7_%CE%A4%CF%81%CE%BF%CF%86%CE%AF%CE%BC%CF%89%CE%BD_%CE%BA%CE%B1%CE%B9_%CE%93%CE%B5%CF%89%CF%81%CE%B3%CE%AF%CE%B1%CF%82
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ασχολούνται με τις ιχθυοκαλλιέργειες) ανέρχεται παγκοσμίως σε περίπου 38.000.000 

ανθρώπους. Αν μάλιστα προσθέσουμε και τους εργαζόμενους άμεσα ή έμμεσα 

συνολικά στη βιομηχανία αλιευμάτων ο αριθμός αυτών των ανθρώπων ανέρχεται 

πλέον στα 200.000.000 παγκοσμίως. Η παγκόσμια κατά κεφαλήν κατανάλωση 

αλιευμάτων ανέρχεται σε 14 kg το χρόνο. 

1.2 Ιστορική αναδρομή 

Προϊστορία 

     Η αλιεία είναι μια πανάρχαια πρακτική που χρονολογείται τουλάχιστον από την 

Ανώτερη Παλαιολιθική Εποχή, πριν περίπου 40.000 χρόνια. Αρχαιολογικά ευρήματα 

κογχυλιών και υπολειμμάτων από ψαροκόκαλα, καθώς και σχετικές βραχογραφίες σε 

σπήλαια δείχνουν ότι τα αλιεύματα αποτελούσαν σημαντική σε ποσότητα πηγή τροφής, 

αλλά και είδος ανταλλαγής για τους ανθρώπους της περιόδου. Μάλιστα, ενώ η 

πλειοψηφία των ανθρώπινων φυλών της εποχής ζούσαν μια νομαδική ζωή κυνηγών-

τροφοσυλλεκτών που αναγκαστικά μετακινούνταν σχεδόν συνεχώς, υπήρχαν 

παραδείγματα φυλών με σχετικά μόνιμη εγκατάσταση, όπως π.χ. αυτή στο Lepenski 

Vir, που πάντοτε συσχετίζονταν με μια σχετικά σταθερή κύρια πηγή αλιευμάτων που 

παρείχαν την κύρια πηγή τροφής των αλιευτικών αυτών φυλών. Μάλιστα 

χρησιμοποιούσαν την περίσσεια αλιευμάτων και κοχύλια για ανταλλαγές με άλλα 

προϊόντα με άλλες φυλές με τις οποίες είχαν επαφή και δεν διέθεταν αυτά τα είδη. 

Κατά τη Νεολιθική Εποχή μεταξύ των μεγάλων νέων τεχνολογικών επιτευγμάτων της 

εποχής περιλαμβάνονταν και πολλές βασικές τεχνικές αλιείας, που πολλές απ' αυτές 

χρησιμοποιούνται παρόμοια ως τις μέρες μας. 

Αρχαία Αίγυπτος 

     Στην Αρχαία εποχή ο ποταμός Νείλος ήταν γεμάτος ψάρια. Φρέσκα, αποξηραμένα 

και παστά τα ψάρια αποτελούσαν μια σημαντική πηγή πρωτεϊνούχας τροφής για τον 

πληθυσμό της χώρας.[3] Οι Αρχαίοι Αιγύπτιοι επινόησαν αρκετά εργαλεία και μεθόδους 

για την αλιεία και τις εικονογράφησαν στις ταφικές τους τοιχογραφίες και σε αρχεία 

παπύρου: απλές ψάθινες ψαρόβαρκες, δίχτυα, καλάθια από κλαδιά ιτιάς, καμάκια και 

https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%99%CF%87%CE%B8%CF%85%CE%BF%CE%BA%CE%B1%CE%BB%CE%BB%CE%B9%CE%AD%CF%81%CE%B3%CE%B5%CE%B9%CE%B5%CF%82&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%A0%CE%B1%CE%BB%CE%B1%CE%B9%CE%BF%CE%BB%CE%B9%CE%B8%CE%B9%CE%BA%CE%AE_%CF%80%CE%B5%CF%81%CE%AF%CE%BF%CE%B4%CE%BF%CF%82
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9A%CE%BF%CF%87%CF%8D%CE%BB%CE%B9
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9A%CF%85%CE%BD%CE%B7%CE%B3%CF%8C%CF%82-%CF%83%CF%85%CE%BB%CE%BB%CE%AD%CE%BA%CF%84%CE%B7%CF%82
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9A%CF%85%CE%BD%CE%B7%CE%B3%CF%8C%CF%82-%CF%83%CF%85%CE%BB%CE%BB%CE%AD%CE%BA%CF%84%CE%B7%CF%82
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9D%CE%B5%CE%BF%CE%BB%CE%B9%CE%B8%CE%B9%CE%BA%CE%AE_%CE%95%CF%80%CE%BF%CF%87%CE%AE
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9D%CE%B5%CE%AF%CE%BB%CE%BF%CF%82
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%91%CE%BB%CE%B9%CE%B5%CE%AF%CE%B1#cite_note-3
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%91%CE%AF%CE%B3%CF%85%CF%80%CF%84%CE%BF%CF%82
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διάφορα αγκίστρια σε μεγέθη που ποίκιλαν από 8 mm μέχρι 18 cm. Μέχρι τη 12η 

δυναστεία χρησιμοποιούνταν ήδη μεταλλικά αγκίστρια Όπως είναι συνηθισμένο και 

σήμερα, τα ψάρια θανατώνονταν μετά την αιχμαλωσία τους. Οι πέρκες του Νείλου, τα 

γατόψαρα και τα χέλια ήταν ανάμεσα στα σημαντικότερα αλιεύματα. Κάποιες 

αναπαραστάσεις δείχνουν ακόμη ότι πάστωναν ένα μέρος από τα ψάρια που ψάρευαν 

 

Αρχαία Ελλάδα 

     Αλιευτικές σκηνές σχετικά σπάνια παρουσιάζονται στην Αρχαία Ελληνική τέχνη, 

μια αντανάκλαση του σχετικά χαμηλού κοινωνικού επιπέδου των ιχθυέων στην Αρχαία 

Ελληνική Κοινωνία. Έχει βρεθεί πάντως ένας κρατήρας χρονολογημένος γύρω στα 

510 - 500 π.Χ., που εικονίζει ένα αγόρι να σκαρφαλώνει πάνω σε ένα βράχο με ένα 

ράβδο ψάρια στο κεφάλι του και ένα καλάθι στα αριστερά του. Στο νερό κάτω, ένα 

στρογγυλεμένο αντικείμενο από το ίδιο υλικό με ένα άνοιγμα από πάνω. Αυτό 

θεωρείται ότι ήταν μια ιχθυοπαγίδα που διατηρούσε τα ψάρια ζωντανά. Σίγουρα δεν 

είναι από δίχτυ. Αυτό το αντικείμενο βρίσκεται στο Μουσείο Καλών Τεχνών της 

Βοστώνης,Η.Π.Α.  

     Ο Έλληνας ιστορικός Πολύβιος περιγράφει την αλιεία ξιφία χρησιμοποιώντας 

καμάκι με κατάληξη οδοντωτή και μυτερή. Ο Οππιανός της Κόρυκας (Oppian of 

Corycus), ένας Έλληνας συγγραφέας, συνέγραψε (177-180) μια μεγάλη μελέτη για τη 

θαλάσσια αλιεία, την «Αλιευτική». Είναι η αρχαιότερη γνωστή γραπτή μελέτη για το 

θέμα που έχει επιβιώσει ως τις μέρες μας. Ο Οππιανός περιγράφει αρκετά μέσα αλιείας, 

που περιλαμβάνουν τη χρήση διχτυών από αλιευτικά σκάφη, παγιδευτικά (scoop) 

δίχτυα, συγκρατημένα με στεφάνη, καμάκια και τρίαινες, καθώς και πολλές αλιευτικές 

παγίδες, «...που λειτουργούν ενώ οι ιδιοκτήτες τους κοιμούνται...». Η περιγραφή του 

Οππιανού για ψάρεμα με «ακίνητο» δίχτυ είναι επίσης ενδιαφέρουσα: 

«Οι αλιείς τοποθετούν πολύ ελαφρά δίχτυα από κατεργασμένο λινάρι κυκλικά, καθώς 

χτυπούν βίαια την επιφάνεια της θάλασσας με τα κουπιά τους και σχηματίζουν μια δίνη 

γύρω από τις άκρες του κύκλου με το δίχτυ. Από τα χτυπήματα των κουπιών και το 

σαματά που κάνουν τα ψάρια τρομοκρατούνται και τρέχουν πάνω στο στάσιμο δίχτυ, 

https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=12%CE%B7_%CE%B4%CF%85%CE%BD%CE%B1%CF%83%CF%84%CE%B5%CE%AF%CE%B1_%CF%84%CE%B7%CF%82_%CE%91%CE%B9%CE%B3%CF%8D%CF%80%CF%84%CE%BF%CF%85&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=12%CE%B7_%CE%B4%CF%85%CE%BD%CE%B1%CF%83%CF%84%CE%B5%CE%AF%CE%B1_%CF%84%CE%B7%CF%82_%CE%91%CE%B9%CE%B3%CF%8D%CF%80%CF%84%CE%BF%CF%85&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%A0%CE%AD%CF%81%CE%BA%CE%B5%CF%82_%CF%84%CE%BF%CF%85_%CE%9D%CE%B5%CE%AF%CE%BB%CE%BF%CF%85&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%93%CE%B1%CF%84%CF%8C%CF%88%CE%B1%CF%81%CE%BF&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%A7%CE%AD%CE%BB%CE%B9
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9A%CF%81%CE%B1%CF%84%CE%AE%CF%81%CE%B1%CF%82_%28%CE%B1%CE%B3%CE%B3%CE%B5%CE%AF%CE%BF%29
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%A0%CE%BF%CE%BB%CF%8D%CE%B2%CE%B9%CE%BF%CF%82
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9E%CE%B9%CF%86%CE%AF%CE%B1%CF%82
https://el.wikipedia.org/wiki/177
https://el.wikipedia.org/wiki/180
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νομίζοντας ότι είναι καταφύγιο: ανόητα ψάρια που τρομαγμένα από το θόρυβο, 

εισέρχονται στις πύλες του χαμού τους. Έπειτα οι ψαράδες τραβούν το δίχτυ και από 

τις δυο πλευρές με σχοινιά και τα οδηγούν στην ακτή.» 

     Από αρχαίες αναπαραστάσεις και γραπτές πηγές είναι φανερό ότι τα αλιευτικά 

σκάφη είναι τυπικά μικρά και χωρίς κατάρτι ή ιστίο, κατάλληλα επομένως μόνο για 

παράκτια αλιεία με σχετική ασφάλεια.          

 

Αρχαία Ινδία 

     Το κλασσικό δραβιδικό βασίλειο των Ταμίλ της Πανδύας, στην Ινδία, ήταν γνωστό 

για την αλιεία μαργαριταριών από τον 1ο π.Χ. αιώνα. Το λιμάνι του Τουτικόριν ήταν 

γνωστό για την αλιεία μαργαριταριών από το βυθό της θάλασσας με χρήση δυτών. Οι 

Παραβάς (paravas), μια ειδική κάστα από τους Ταμίλ, είχε έδρα της το Τουτικόριν και 

εκεί αναπτύχθηκε μια πλούσια κοινότητα εξαιτίας της αλιείας και του εμπορίου των 

μαργαριταριών, των ναυτικών της γνώσεων και των αλιευτικών της σκαφών. 

 

Ρώμη 

     Ενδείξεις Ρωμαϊκής αλιείας βρέθηκαν με τη μορφή μωσαϊκών που δείχνουν αλιεία 

από βάρκες με πετονιά και με δίχτυα. Αρκετά υδρόβια είδη που αλιεύονταν 

εικονίζονται, όπως γόγγροι, αστακοί, αχινοί, χταπόδια και σουπιές. Μια παρωδία 

αλιείας ήταν ένας τύπος μονομάχου που ονομαζόταν «retiarius» και εμφανίζονταν 

οπλισμένος με μια τρίαινα κι ένα δίκτυ. Μονομαχούσε συνήθως μ' έναν άλλο τύπο 

μονομάχου, τον «murmillo», που εμφανίζονταν οπλισμένος με κοντό ξίφος, μικρή 

ασπίδα και περικεφαλαία με απεικόνιση ενός ψαριού εμπρός. 

 

 

 

 

https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%A4%CE%B1%CE%BC%CE%AF%CE%BB
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%A0%CE%B1%CE%BD%CE%B4%CF%8D%CE%B1&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%99%CE%BD%CE%B4%CE%AF%CE%B1
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9C%CE%B1%CF%81%CE%B3%CE%B1%CF%81%CE%B9%CF%84%CE%AC%CF%81%CE%B9
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%A4%CE%BF%CF%85%CF%84%CE%B9%CE%BA%CF%8C%CF%81%CE%B9%CE%BD&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%A0%CE%B1%CF%81%CE%B1%CE%B2%CE%AC%CF%82&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9A%CE%AC%CF%83%CF%84%CE%B1
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%A1%CF%8E%CE%BC%CE%B7
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%93%CF%8C%CE%B3%CE%B3%CF%81%CE%BF%CF%82&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%91%CF%83%CF%84%CE%B1%CE%BA%CF%8C%CF%82_%28%CE%BC%CE%B1%CE%BB%CE%B1%CE%BA%CF%8C%CF%83%CF%84%CF%81%CE%B1%CE%BA%CE%BF%29
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%91%CF%87%CE%B9%CE%BD%CF%8C%CF%82
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%A7%CF%84%CE%B1%CF%80%CF%8C%CE%B4%CE%B9
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%A3%CE%BF%CF%85%CF%80%CE%B9%CE%AC
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9C%CE%BF%CE%BD%CE%BF%CE%BC%CE%AC%CF%87%CE%BF%CF%82
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%A4%CF%81%CE%AF%CE%B1%CE%B9%CE%BD%CE%B1&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9E%CE%AF%CF%86%CE%BF%CF%82
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%91%CF%83%CF%80%CE%AF%CE%B4%CE%B1
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%A0%CE%B5%CF%81%CE%B9%CE%BA%CE%B5%CF%86%CE%B1%CE%BB%CE%B1%CE%AF%CE%B1
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1.3 Τεχνικές Ψαρέματος από βάρκα 

      Ο συγκεκριμένος  μηχανισμός εξυπηρετεί την ανάγκη για ψάρεμα με την τεχνική 

της καθετής και το τσαπαρί. 

 Καθετή 

     Αυτό το είδος ψαρέματος είναι το πιο διαδεδομένο στη χώρα μας διότι το φτιάξιμο 

της αρματωσιάς είναι πολύ απλό. Το μόνο που χρειάζεται είναι απλά αγκίστρια, ένα 

βαρίδι και μια πετονιά. Αφού δολωθούν τα αγκίστρια, αφήνουμε την πετονιά ελεύθερη 

ώστε να φτάσει ως τον πυθμένα. Κρατάμε την πετονιά τεντωμένη και με το άκρο του 

δάκτυλου προσπαθούμε να καταλάβουμε πότε τσιμπάει. Την ώρα του τσιμπήματος, 

πρέπει ο ψαράς να τραβήξει απότομα την πετονιά, ώστε να αγκιστρωθεί το ψάρι και 

στη συνέχεια να το ανεβάσει μέχρι τη βάρκα.                                                 

     Συνήθως η απλή καθετή χρησιμοποιείται από τα 10 μέτρα έως και τα 100.Σε αυτή 

την περίπτωση δεν χρειάζεται κάποιο μηχανικό βοήθημα για το ανέβασμα της πετονιάς 

μέχρι τη βάρκα. Υπάρχουν όμως και περιπτώσεις που υπάρχει θέληση για ψάρεμα με 

την μέθοδο καθετής από τα 100 έως τα 400 μέτρα. Ή μέθοδος αυτή ονομάζεται τα 

τελευταία χρόνια μέθοδος “βαθιάς καθετής». Ή χρησιμοποίηση της απαιτεί ισχυρότερη 

αρματωσιά καθώς και πολύ μεγαλύτερο βαρίδι. Φυσικά η χρήση ειδικού μηχανισμού 

για την ανέλκυση της πετονιάς είναι αναγκαστική.   

 

Εικόνα 1.1:Αρματωσιά Καθετής 

* Αρματωσιά: η άκρη της πετονιάς στην οποία είναι παρατεταγμένα τα αγκίστρια και το 
βαρίδι με συγκεκριμένη διάταξη. 
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Εικόνα 1.2:Μέθοδος Καθετής 

 

Τσαπαρί 

     Το τσαπαρί είναι μια πολύ παλιά μέθοδος ψαρέματος από τη βάρκα (σκάφος), 

παραδοσιακή θα έλεγα, που σίγουρα και σήμερα χρησιμοποιείται αρκετά από τους 

μερακλήδες ερασιτέχνες ψαράδες. Είναι μια τεχνική που αφορά το ψάρεμα των 

αφρόψαρων. Θα την παρομοιάζαμε με μια συρτή από 6 μέχρι και 25 αγκίστρια. 

Τα εργαλεία δε για την κατασκευή του θα πρέπει να είναι λεπτά και καλής ποιότητας.  

Ο τρόπος ψαρέματος είναι ο εξής: 

     Ο ψαράς αφήνει ελεύθερη τη πετονιά ώστε να φτάσει ως το πυθμένα του βυθού με 

τη χρήση του μολυβιού. Όταν φτάσει(πατώσει),αρχίζει να μαζεύει πετονιά. Μαζεύει 

αρκετά μέτρα και στη συνέχεια ξαν’ αφήνει την πετονιά ελεύθερη, ώστε να φτάσει πάλι 

στον πυθμένα. Ο αριθμός των μέτρων ανέλκυσης είναι στο χέρι του κάθε ψαρά.                        

Τα ψάρια(ειδικά τα αφρόψαρα) έχουν την τάση να τσιμπούν δολώματα τα οποία 

κινούνται, 

     Αυτή η τεχνική λοιπόν εκμεταλλεύεται το φυσικό ένστικτο των ψαριών για κυνήγι. 
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Εικόνα 13: Αρματωσιά τσαπαρί 

       

 

 

1.4 Σύγκριση με υπάρχοντες μηχανισμούς 

 
 
     Στην αγορά υπάρχουν μηχανισμοί ψαρέματος χειροκίνητοι και ηλεκτρικοί. Οι 

χειροκίνητοι  μηχανισμοί που υπάρχουν στο εμπόριο, δεν είναι τίποτα άλλο από μία 

στρογγυλή καρούλα, η οποία στερεώνεται στην κουπαστή της βάρκας ώστε να μπορεί 

να γυρνάει. Πάνω της είναι τυλιγμένη η πετονιά. Από την μία πλευρά η καρούλα έχει 

ένα μοχλό τον οποίο γυρίζει ο ψαράς με το χέρι. Έτσι ανεβαίνει η πετονιά πιο γρήγορα 

από τον παραδοσιακό τρόπο, αλλά το ίδιο επίπονα. Οι ηλεκτρικοί μηχανισμοί 
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χρησιμοποιούν μοτέρ για το γύρισμα της καρούλας. Με τη χρήση ενός κουμπιού 

επιτυγχάνεται το ανεβοκατέβασμα της πετονιάς. Ή ταχύτητα περιστροφής της 

καρούλας ελέγχεται συνήθως από ένα διακόπτη δύο θέσεων, ο οποίος επιλέγει αργή 

ή γρήγορη περιστροφή. Τα πιο ακριβά μοντέλα έχουν πάνω τους ένα ποτενσιόμετρο 

με το οποίο η ταχύτητα ελέγχεται αναλογικά. Επίσης οι μηχανισμοί τέτοιου είδους είναι 

εφοδιασμένοι με ένα αναλογικό αμπερόμετρο. Αυτό δίνει πληροφορίες για την 

κατανάλωση ρεύματος από  το μοτέρ. Έτσι ο χρήστης έχει την ικανότητα να καταλάβει 

αν στην αρματωσιά υπάρχει πάνω κάποιο αγκιστρωμένο ψάρι. 

     Στην παρακάτω κατασκευή, το αναλογικό αμπερόμετρο έχει αντικατασταθεί από 

ένα ψηφιακό. Με αυτό τον τρόπο ο χρήστης είναι πιο σίγουρος για το μέγεθος του 

ψαριού που έχει αγκιστρωθεί, αφού διαβάζει αριθμούς και όχι έναν παλλόμενο δείκτη.  

     Σημαντική διαφορά είναι η επιλογή του είδους ψαρέματος. Σε σχέση με τους 

διάφορους εμπορικούς μηχανισμούς ,που διαθέτουν μόνο την επιλογή της καθετής για 

βαθιά νερά, ο μηχανισμός μας παρέχει και την επιπλέον λειτουργία του τσαπαρί. Ο 

χρήστης ,πολύ εύκολα, με το πάτημα ενός κουμπιού μπορεί να απολαύσει και αυτό το 

επιπλέον είδος ψαρέματος που συχνά παραμελείται λόγω της επίπονης χρήσης των 

χεριών. 

     Ένα ακόμη μειονέκτημα που έχουν οι μηχανισμοί της αγοράς σε σχέση με το δικό 

μας, είναι ότι υπάρχει μεγάλος κίνδυνος τραυματισμού στην περίπτωση που ο ψαράς 

ξεχαστεί και δεν σταματήσει το μηχανισμό ,κατά το ανέβασμα, όταν η αρματωσιά 

φτάσει στην άκρη του καλαμιού. Στο μηχανισμό μας έχουμε βάλει την επιλογή της 

αυτόματης παύσης ανέλκυσης, όταν η αρματωσιά φτάσει σε μία ορισμένη απόσταση 

κοντά στην άκρη του καλαμιού. Για την προστασία αυτή εκμεταλλευόμαστε τη 

λειτουργία παρακολούθησης του βάθους. 

     Με τη χρήση μίας οθόνης και ενός αισθητήρα είμαστε σε θέση να μετράμε την 

απόσταση της αρματωσιάς μας από την άκρη του καλαμιού. Έτσι είμαστε ενήμεροι 

ανά πάσα στιγμή για το βάθος που βρισκόμαστε. Η γνώση του βάθους ψαρέματος 

είναι πολύ βασική μιας και τα ψάρια ανάλογα με το είδος τους και την εποχή συχνάζουν 

σε συγκεκριμένα βάθη.  

     Ίσως το πιο χαρακτηριστικό στοιχείο του μηχανισμού μας είναι ότι αντιλαμβάνεται 

το τσίμπημα του ψαριού και αντιδρά κατάλληλα χωρίς να χρειαστεί η ανθρώπινη 
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παρέμβαση. Αυτός ο τρόπος λειτουργίας προσδίδει μία ελευθερία κινήσεων στον ψαρά, 

αφού τον αποδεσμεύει από το καρτέρι για κάποιο ενδεχόμενο τσίμπημα. Φυσικά του 

επιτρέπει  να χειρίζεται πάνω από ένα μηχανάκι ψαρέματος ταυτόχρονα κάτι που 

αυξάνει τις πιθανότητες για μία μεγαλύτερη ψαριά.  

     Τέλος για την καλύτερη αξιοποίηση της ενέργειας, μιας και ο μηχανισμός μας 

απαιτεί χρήση 12v μπαταρίας, φτιάξαμε ένα σύστημα απεμπλοκής το οποίο επιτρέπει 

το κατέβασμα της πετονιάς εκμεταλλευόμενο το βάρος του βαριδιού, αντί τη χρήση του 

κινητήρα. Έτσι εξοικονομούμε ενέργεια και ταυτόχρονα αυξάνουμε την ταχύτητα της 

κατάβασης μιας και όσο γρήγορο κινητήρα και αν χρησιμοποιήσουμε είναι σχεδόν 

αδύνατον να κερδίσουμε την επιτάχυνση της βαρύτητας. 

  
     Κάποια χαρακτηριστικά του μηχανισμού μας, τα οποία μπορούν να θεωρηθούν 

μειονεκτήματα μπρος στα εμπορικά μοντέλα, είναι τα παρακάτω: 

 
     Λόγω των τριών γραναζιών και τον αυξημένο αριθμό κουμπιών, που χρειάζονται 

για τη λειτουργία του, το βάρος καθώς και ο όγκος του αυξήθηκαν.  

     Επίσης, το μεσαίο γρανάζι, που συνδέεται με το μοτέρ και γυρίζει την αλυσίδα, 

έρχεται σε επαφή με αυτή, μόνο από τη μία πλευρά του. Ο σχεδιασμός αυτός έγινε έτσι 

αναγκαστικά προκειμένου να υπάρξει η δυνατότητα της απεμπλοκής του 

συγκεκριμένου γραναζιού με την αλυσίδα. Σε περίπτωση που ασκηθεί πολύ μεγάλη 

δύναμη στην αρματωσιά, η αλυσίδα αναπηδά πάνω από τα δόντια του γραναζιού και 

το μοτέρ αν και γυρίζει δεν σηκώνει την πετονιά. Η ανοχή λοιπόν στο βάρος ανέλκυσης 

του μηχανισμού μειώνεται. 
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ΚΕΦΑΛΑΙΟ 2 

 

2. ΗΛΕΚΤΡΟΝΙΚΟ ΜΕΡΟΣ 

     Σε αυτό το κεφάλαιο θα ασχοληθούμε με το ηλεκτρονικό κομμάτι του μηχανισμού, 

δηλαδή τις πλακέτες που φτιάξαμε μαζί με τα εξαρτήματα , το arduino και τους 

αισθητήρες που χρησιμοποιήσαμε. 

     Στην κατασκευή μας χρειάστηκε να φτίαξουμε δύο πλακέτες, οι οποίες 

επικοινωνούν μεταξύ τους με καλωδιοταινία. Θα μπορούσε όλο το κύκλωμα να 

βρισκόταν πάνω σε μία πλακέτα, αλλά για καλύτερη διαχείρηση του χώρου επιλέξαμε 

να φτίαξουμε δύο. Την μία πλακέτα θα μπορούσαμε να την ονομάσουμε, βάση της 

λειτουργίας της, ‘πλακέτα ελέγχου μηχανικού μέρους’ και την άλλη ‘πλακέτα 

χειριστηρίου’.  

2.1 Πλακέτα ελέγχου μηχανικού μέρους 

     Όπως αποκαλύπτει η ονομασία της είναι η πλακέτα η οποία ελέγχει τη λειτουργία 

του μηχανισμού. Θα μπορούσαμε να πούμε ότι είναι η καρδιά του συστήματός μας, 

αφού πάνω σε αυτή είναι τοποθετημένος ο μικροελεγκτής που διαχειρίζεται την κάθε 

λειτουργία του. Προκειμένου να διευκολυνθούμε στη συνδεσμολογία του μικροελεγκτή 

με τα λοιπά ηλεκτρονικά-ηλεκτρολογικά μέρη χρησιμοποιήσαμε μία έτοιμη πλατφόρμα 

arduino. Αυτή μας παρέχει ως pin shield τις διάφορες εξόδους και εισόδους του 

μικροελεγκτή. Περισσότερες πληροφορίες για τη λειτουργία και τη χρήση του arduino 

περιγράφονται στο επόμενο κεφάλαιο. 

     Στην πλακέτα αυτή βρίσκεται επίσης το κύκλωμα το οποίο είναι υπεύθυνο για τη 

λειτουργία του μοτέρ και του σωληνοειδούς. 

     Για την μέτρηση της τάσης της μπαταρίας σχεδιάστηκε και τοποθετήθηκε ένα 

κύκλωμα διαιρέτη τάσης. 

     Τέλος προσθέσαμε το ολοκληρωμένο ACS 712 30A με σκοπό να μετρήσουμε και 

να υπολογίσουμε το ρεύμα του μοτέρ. 
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Εικόνα 2.1:Πάνω όψη πλακέτας 

 
Εικόνα 2.2:Κάτω όψη πλακέτας 
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2.1.1 Arduino 

     Το Arduino είναι ένας single-board μικροελεκτής, δηλαδή μια απλή μητρική πλακέτα 

ανοικτού κώδικα, με ενσωματωμένο μικροελεγκτή και εισόδους/εξόδους, η οποία 

μπορεί να προγραμματιστεί με τη γλώσσα Wiring (ουσιαστικά πρόκειται για τη γλώσσα 

προγραμματισμού C++ και ένα σύνολο από βιβλιοθήκες, υλοποιημένες επίσης στην 

C++ ). Το Arduino μπορεί να χρησιμοποιηθεί για την ανάπτυξη ανεξάρτητων δια- 

δραστικών αντικειμένων αλλά και για να συνδεθεί με υπολογιστή μέσω προγραμμάτων 

σε Processing, Max/MSP, Pure Data, SuperCollider. 

     Μία πλακέτα Arduino αποτελείται από ένα μικροελεγκτή Atmel AVR (ATmega328 

και ATmega168 στις νεότερες εκδόσεις, ATmega8 στις παλαιότερες) και 

συμπληρωματικά εξαρτήματα για την διευκόλυνση του χρήστη στον προγραμματισμό 

και την ενσωμάτωση του σε άλλα κυκλώματα. Όλες οι πλακέτες περιλαμβάνουν ένα 

γραμμικό ρυθμιστή τάσης 5V και έναν κρυσταλλικό ταλαντωτή 16MHz (ή κεραμικό 

αντηχητή σε κάποιες παραλλαγές). Ο μικροελεγκτής είναι από κατασκευής 

προγραμματισμένος με ένα bootloader, έτσι ώστε να μην χρειάζεται εξωτερικός 

προγραμματιστής. 

     Σε εννοιολογικό επίπεδο, στην χρήση του Arduino software stack, όλα τα boards 

προγραμματίζονται με μία RS-232 σειριακή σύνδεση, αλλά ο τρόπος που 

επιτυγχάνεται αυτό διαφέρει σε κάθε hardware εκδοχή. Οι σειριακές πλάκες Arduino 

περιέχουν ένα απλό level shifter κύκλωμα για να μετατρέπει μεταξύ σήματος επιπέδου 

RS-232 και TTL. Τα τωρινά Arduino προγραμματίζονται μέσω USB. Αυτό καθίσταται 

δυνατό μέσω της εφαρμογής προσαρμοστικών chip USB-to-Serial όπως το FTDI 

FT232. Κάποιες παραλλαγές, όπως το Arduino mini και το ανεπίσημο Boarduino, 

χρησιμοποιούν ένα αφαιρούμενο USB-to-Serial καλώδιο ή board, Bluetooth ή άλλες 

μεθόδους. (Όταν χρησιμοποιείτε με παραδοσιακά εργαλεία microcontroller αντί για το 

Arduino IDE, πρότυπος προγραμματισμός AVR ISP χρησιμοποιείτε) 

     Ο πίνακας Arduino εκθέτει τα περισσότερα microcontroller I/O pins για χρήση από 

άλλα κυκλώματα. 

 

https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9C%CE%B7%CF%84%CF%81%CE%B9%CE%BA%CE%AE_%CF%80%CE%BB%CE%B1%CE%BA%CE%AD%CF%84%CE%B1
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9C%CE%B9%CE%BA%CF%81%CE%BF%CE%B5%CE%BB%CE%B5%CE%B3%CE%BA%CF%84%CE%AE%CF%82
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%93%CE%BB%CF%8E%CF%83%CF%83%CE%B1_%CF%80%CF%81%CE%BF%CE%B3%CF%81%CE%B1%CE%BC%CE%BC%CE%B1%CF%84%CE%B9%CF%83%CE%BC%CE%BF%CF%8D
https://el.wikipedia.org/wiki/C%2B%2B
https://el.wikipedia.org/wiki/C%2B%2B
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%94%CE%B9%CE%B1%CE%B4%CF%81%CE%B1%CF%83%CF%84%CE%B9%CE%BA%CF%8C_%CE%B1%CE%BD%CF%84%CE%B9%CE%BA%CE%B5%CE%AF%CE%BC%CE%B5%CE%BD%CE%BF&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%94%CE%B9%CE%B1%CE%B4%CF%81%CE%B1%CF%83%CF%84%CE%B9%CE%BA%CF%8C_%CE%B1%CE%BD%CF%84%CE%B9%CE%BA%CE%B5%CE%AF%CE%BC%CE%B5%CE%BD%CE%BF&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%A0%CE%BB%CE%B1%CE%BA%CE%AD%CF%84%CE%B1_%CF%84%CF%85%CF%80%CF%89%CE%BC%CE%AD%CE%BD%CE%BF%CF%85_%CE%BA%CF%85%CE%BA%CE%BB%CF%8E%CE%BC%CE%B1%CF%84%CE%BF%CF%82
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9C%CE%B9%CE%BA%CF%81%CE%BF%CE%B5%CE%BB%CE%B5%CE%B3%CE%BA%CF%84%CE%AE%CF%82
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%A1%CF%85%CE%B8%CE%BC%CE%B9%CF%83%CF%84%CE%AE%CF%82_%CF%84%CE%AC%CF%83%CE%B7%CF%82&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=%CE%9A%CF%81%CF%85%CF%83%CF%84%CE%B1%CE%BB%CE%BB%CE%B9%CE%BA%CF%8C%CF%82_%CF%84%CE%B1%CE%BB%CE%B1%CE%BD%CF%84%CF%89%CF%84%CE%AE%CF%82&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=Bootloader&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/wiki/RS-232
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=TTL&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/wiki/USB
https://el.wikipedia.org/w/index.php?title=FTDI&action=edit&redlink=1
https://el.wikipedia.org/wiki/Bluetooth
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%9F%CE%BB%CE%BF%CE%BA%CE%BB%CE%B7%CF%81%CF%89%CE%BC%CE%AD%CE%BD%CE%BF_%CF%80%CE%B5%CF%81%CE%B9%CE%B2%CE%AC%CE%BB%CE%BB%CE%BF%CE%BD_%CE%B1%CE%BD%CE%AC%CF%80%CF%84%CF%85%CE%BE%CE%B7%CF%82
https://en.wikipedia.org/wiki/In-system_programming
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Arduino mega 

     Το Mega Arduino είναι μια πλακέτα μικροελεγκτή με βάση την ATmega2560 . Έχει 

54 ψηφιακές καρφίτσες εισόδου / εξόδου ( εκ των οποίων 14 μπορούν να 

χρησιμοποιηθούν ως έξοδοι PWM ) , 16 αναλογικών εισόδων , 4 UARTs ( hardware 

σειριακές θύρες ) , ένα 16 MHz κρύσταλλο ταλαντωτής , μια σύνδεση USB , μια 

υποδοχή τροφοδοσίας , μια κεφαλίδα ICSP , και ένα κουμπί επαναφοράς .  

 

     Το Mega Arduino μπορεί να τροφοδοτείται μέσω της σύνδεσης USB ή με εξωτερική 

τροφοδοσία ρεύματος . Η πηγή ενέργειας επιλέγεται αυτόματα . 

Εξωτερική ( μη - USB ) τροφοδοσία μπορεί να προέλθει είτε από έναν προσαρμογέα 

AC σε DC ή μπαταρία . Ο προσαρμογέας μπορεί να συνδεθεί με τη σύνδεση ενός 2,1 

χιλιοστά κέντρο θετικού βύσματος στην υποδοχή. 

 

     Η πλακέτα μπορεί να λειτουργήσει με εξωτερική πηγή 6 έως 20 βολτ . Σε 

περίπτωση που η τροφοδοσία είναι μικρότερη από 7 volt,είναι πολύ πιθανόν οι έξοδοι 

να μην δίνουν 5volt και έτσι η πλακέτα να υπολειτουργεί. Εάν χρησιμοποιείθει 

περισσότερο από 12V , ο ρυθμιστής τάσης μπορεί να υπερθερμανθεί και να 

προκαλέσει ζημιά στη πλακέτα. Η προτεινόμενη τάση τροφοδοσίας είναι 7 έως 12 βολτ. 

 
 
Οι ακίδες ισχύος είναι ως εξής: 

• VIN . Η τάση εισόδου στην πλακέτα Arduino όταν χρησιμοποιείται μια εξωτερική πηγή 

ισχύος ( και δεν χρησιμοποιείται η θύρα USB ή ο προσαρμογέας τροφοδοσίας) .    

 

• 5V . Η ρυθμιζόμενη παροχή ηλεκτρικού ρεύματος που χρησιμοποιείται για να 

τροφοδοτήσει το μικροελεγκτή και άλλα συστατικά στη πλακέτα. Αυτό μπορεί να 

προέλθει είτε από το VIN μέσω ενός ρυθμιστή της πλακέτας , ή να τροφοδοτείται από 

USB ή από άλλη ρυθμιζόμενη παροχή 5V.  
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• 3V3 . Η τροφοδοσία 3,3 βολτ που παράγεται από το chip της πλακέτας FTDI . Η 

μέγιστη κατανάλωση ρεύματος είναι 50 mA . 

 

• GND . ακροδέκτες γείωσης 

 
 
 

 
 

Εικόνα 2.3:Arduino mega 
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2.1.2 Οδήγηση ηλεκτροκινητήρα και σωληνοειδούς 
 

     Το παρακάτω κύκλωμα είναι υπεύθυνο για τον έλεγχο του σωληνοειδούς, της 

ταχύτητας και της φοράς περιστροφής του κινητήρα. 

 
 Σχήμα 2.1:Κύκλωμα οδήγησης dc κινητήρα και σωληνοειδούς 

 
Οι έξοδοι του arduino(arduino out) παίρνουν ψηφιακές τιμές 0 ή 5V. 

     Στην περίπτωση που μία έξοδος γίνει 0V,τα τρανζίστορ(Q1,Q2,Q3) λειτουργούν 

στη περιοχή της αποκοπής. Στην περίπτωση αυτή, το ρεύμα Ice=0 οπότε ο 

ηλεκτρονόμος(relay) δεν αλλάζει κατάσταση. 

     Αντίθετα αν μία από τις τρεις εξόδους γίνει 5V,ένα ρεύμα, της τάξης μερικών mA 

περνάει μέσα από την αντίσταση(R1,R2,R3).Οι αντιστάσεις R1,R2 και R3 είναι 10kΩ 

η κάθε μία και προκαλούν μία πτώση τάσης. Επειδή όμως η τάση Vbe>0.65V(τάση 

κατωφλείου) και η βάση είναι πολωμένη ορθά με το συλλέκτη, τα 
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τρανζίστορ(Q1,Q2,Q3) λειτουργούν στην περιοχή του κόρου. Αυτό έχει σαν 

αποτέλεσμα η τάση μεταξύ του συλλέκτη και του εκπομπού να γίνει σχεδόν 0(0.1V).   

Όσο αφορά τα ρεύματα, η τιμή της διέλευσης του ρεύματος από τον εκπομπό θα 

ισούται με το άθροισμα των τιμών του ρεύματος που θα διασχίζουν  τη βάση και το 

συλλέκτη(Ιe=Ib+Ic).To ρεύμα που περνάει μέσα από το πηνίο του  ηλεκτρονόμου, 

ενεργοποιεί τον μηχανισμό του και έτσι οι εσωτερικές του επαφές αλλάζουν 

κατάσταση. 

     Μεταξύ των άκρων του πηνίου του κάθε relay τοποθετήσαμε από μία δίοδο. Σκοπός 

τους είναι κατά τη μετάβαση από τη μία κατάσταση στην άλλη(δηλαδή όταν μία έξοδος 

γίνεται από 0 – 5V και το αντίστροφο) να μην υπάρξει κάποιο αντίστροφο ρεύμα που 

θα το καθιστά επικίνδυνο να καταστρέψει την έξοδο του μικροελεγκτή. Οι δίοδοι λοιπόν 

με τη λειτουργία τους να επιτρέπουν το ρεύμα να περνά μόνο προς τα μία κατεύθυνση 

αποκλείουν κάποιο τέτοιο περιστατικό. 

     Κατά τον προγραμματισμό επιλέγουμε να ενεργοποιούμε το ένα relay που είναι 

συνδεδεμένο με τον κινητήρα, ενώ το άλλο το απενεργοποιούμε. Με αυτό τον τρόπο, 

στο ένα άκρο του κινητήρα φτάνουν πάντα τα +12V και στο άλλο παλμοί PWM.Για να 

αντιστρέψουμε τη φορά κίνησής του, ενεργοποιούμε και απενεργοποιούμε αντίθετα με 

πριν το κάθε relay. 

     Για τον έλεγχο του σωληνοειδούς η αρχή λειτουργίας είναι η ίδια με αυτή του 

κινητήρα. Όταν δώσουμε 5V στην έξοδο του arduino που ελέγχει το σωληνοειδές, τότε 

αυτό εκτονώνεται. Όταν δώσουμε 0V του σταματάμε την παροχή 12V στο ένα άκρο 

του και λόγω του ελατηρίου(κεφάλαιο 3) επιστρέφει στην αρχική του θέση. 

     Η ταχύτητα του κινητήρα ελέγχεται με τη χρήση παλμών PWM.Τη δημιουργία 

τέτοιου είδους παλμών, μεταβλητού πλάτους, την έχει αναλάβει το arduino.Αυτό μας 

παρέχει συγκεκριμένες εξόδους παραγωγής τετραγωνικών παλμών που ανάλογα με 

τον πρόγραμμα που του έχει εφοδιαστεί καθορίζει το πλάτος τους. 

     Μία PWM κυματομορφή αποτελεί μία περιοδικά κυματομορφή στην οποία 

παρουσιάζονται δυο καταστάσεις. Η μία κατάσταση είναι όταν η κυματομορφή έχει τη 

μέγιστη τιμή της και η άλλη όταν η κυματομορφή έχει τιμή ίση με μηδέν. Το τμήμα της 

κυματομορφής για το οποίο η τιμής της είναι η μέγιστη, ονομάζεται Duty Cycle.Μονάδα 

μέτρησης της παραμέτρου αυτής είναι η μονάδα του χρόνου(ms,us κτλ) ή συχνότερα 
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το ποσοστό (%) επί της περιόδου. Όταν ένας τέτοιου είδους τετραγωνικός παλμός 

εφαρμοστεί σε ένα φορτίο επηρεάζει το ποσοστό ισχύος που πέφτει πάνω στο φορτίο 

αυτό. Στην περίπτωσή μας το φορτίο είναι ο κινητήρας και μεταβάλλοντας τη τιμή του 

Duty Cycle ελέγχουμε την ταχύτητα περιστροφής του. 

  

 
 

 
Σχήμα 2.2:Duty cycle 

 
Σχήμα 2.3:Περίοδος duty cycle 

 

     Γενικότερα η ταχύτητα ενός κινητήρα είναι ανάλογη με την τάση τροφοδοσίας του. 

Οι περισσότεροι μικροελεγκτές όμως που κυκλοφορούν στην αγορά δεν διαθέτουν 

μετατροπέα σήματος από ψηφιακό σε αναλογικό(D/A).Έτσι η απευθείας οδήγηση 

κινητήρων με χρήση κάποιου μικροελεγκτή δεν μπορεί να πραγματοποιηθεί. Η λύση 

στο πρόβλημα αυτό έρχεται με την παραγωγή τετραγωνικών παλμών μεταβλητού 

πλάτους από τους μικροελεγκτές. Η παραγωγή τους είναι σαφώς ευκολότερη από την 
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μετατροπή ψηφιακού σε αναλογικού σήματος. Το μόνο που χρειάζεται είναι η 

ενημέρωση της τιμής σε έναν καταχωρητή που ελέγχει τη διάρκεια των παλμών. Για 

παράδειγμα, παλμοί με πλάτος 12 volt των οποίων το εύρος ανέρχεται στο 10% της 

περιόδου ισοδυναμούν με μια μέση τιμή της τάξεως των 1,2 volt, ενώ παλμοί των 

οποίων το εύρος ανέρχεται στο 50 % της περιόδου ισοδυναμούν με μια μέση τιμή της 

τάσης της τάξεως των 6 volt. 

 

 

Σχήμα 2.4:Παραδείγματα pwm 

 

     Όταν η τάση του κινητήρα εναλλάσσεται από 0 σε κάποια τιμή τάσης(<=12V) και 

αντίστροφα, τότε το ρεύμα που περνά μέσα από τα τυλίγματα του κινητήρα 

επηρεάζεται από την αυτεπαγωγή και την ωμική αντίσταση σύμφωνα με την εκθετική 

συνάρτηση e-at.Αν χρησιμοποιηθεί σχετικά υψηλή συχνότητα παλμών, τότε το ρεύμα 

μέσα από τα τυλίγματα του κινητήρα έχει μία μικρή διακύμανση γύρω από μια μέση 

τιμή, όπως απεικονίζεται στο σχήμα δεξιά. Όσο αυξάνεται το duty cycle των παλμών, 

τόσο μεγαλώνει το μέσο ρεύμα που διαρρέει τον κινητήρα με αποτέλεσμα να αυξάνεται 

η ταχύτητά του. Ιδιαίτερη προσοχή πρέπει να δωθεί στη σχέση μεταξύ της ταχύτητας 

του κινητήρα και της τιμής του dυty cycle.Όπως παρουσιάζεται στο παρακάτω σχήμα 

η σχέση τους δεν είναι γραμμική όπως θα ήταν σε περίπτωση που ίσχυε η 

διακεκομμένη γραμμή. Αυτό σημαίνει ότι αν η ταχύτητα ενός κινητήρα ήταν 1.000 rad/s 

όταν οδηγείται με duty cycle 100% δεν σημαίνει ότι για 10% duty cycle η ταχύτητα θα 

ήταν 100 rad/sec.     
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2.1.3 Διαιτέτης τάσης 

 H χρήση του παρακάτω κυκλώματος, σε συνεργασία με τον κατάλληλο τύπο, 

επιτρέπει την μέτρηση της συνεχούς τάσης μεταξύ δύο σημείων.  

 
Σχήμα 2.5:Κύκλωμα διαιρέτης τάσης 

 

  

Στην κατασκευή μας, μας ενδιαφέρει η μέτρηση της τάσης στα άκρα της 

μπαταρίας. Όπου Vin και ground λοιπόν αντιστοιχεί ο θετικός και ο αρνητικός πόλος 

της μπαταρίας αντίστοιχα. Η κατάλληλη επιλογή των τιμών των δύο αντιστάσεων 

R1,R2 θα γίνει με βάση τις απαιτήσεις της συγκεκριμένης κατασκευής. Το άκρο Vout 

θα συνδεθεί σε μία αναλογική είσοδο του μικροελεγκτή. Η μέγιστη επιτρεπτή τάση 

εφαρμογής σε κάθε είσοδο του μικροελεγκτή είναι τα 5V.Η τάση μιας σωστά 

φορτισμένης 12V μπαταρίας δεν υπερβαίνει τα 13V.Αν εφαρμόσουμε αυτές τις δύο 

παραδοχές στον τύπο τότε προκύπτει: 
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Με βάση τις διαθέσιμες τιμές των αντιστάσεων επιλέξαμε R1=16.3K και R2=10Κ. 

2.1.4 ACS 712 30A 

 

Εικόνα 2.4:ACS 712 

     Το ACS 712 είναι μία συσκευή την οποία εκμεταλλευτήκαμε προκειμένου να 

μετράμε την κατανάλωση του ρεύματος του κινητήρα, όταν αυτός  σηκώνει την 

αρματωσιά. Με τον τρόπο αυτό μπορούμε να καταλάβουμε αν έχει αγκιστρωθεί κάποιο 

ψάρι στην αρματωσιά και πόσο μεγάλο είναι. Όσο μεγαλύτερο είναι το φορτίο που 

ασκείται στον κινητήρα, τόσο περισσότερο είναι το ρεύμα που καταναλώνει. .Για την 

κατασκευή μας χρησιμοποιήσαμε το μοντέλο ACS 712 30A,το οποίο ανέχεται να 

περάσει από μέσα του μέχρι 30 Amp ρεύμα. Τα τεχνικά χαρακτηριστικά του κινητήρα 

που χρησιμοποιήσαμε αναφέρουν ότι το μέγιστο ρεύμα που μπορεί να χρειαστεί είναι 

19.5 Amps.   
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     Η συγκεκριμένη συσκευή εκμεταλλεύεται το μαγνητικό πεδίο που δημιουργείται από 

έναν αγωγό, όταν αυτός διαρρέεται από ρεύμα. Χρησιμοποιώντας ένα μαγνητικό 

αισθητήρα μετατρέπει τη ένταση του μαγνητικού πεδίου σε μία αναλογική τάση. 

Διαβάζοντας ο μικροεπεξεργαστής αυτή την τάση μπορεί να υπολογίσει την τιμή του 

ρεύματος που καταναλώνει ο κινητήρας με τον παρακάτω τύπο: 

Current amps= (2.5-Vo)/0.066 

Vo: η τάση που παράγει το ACS 712 και διαβάζει ο μικροεπεξεργαστής 

  H σταθερά 0.066 προέρχεται τα τεχνικά χαρακτηριστικά του μαγνητικού αισθητήρα 

(66mV/A=0.066V/A). 

 
Πίνακας 2.1:Τεχνικά χαρακτηριστικά acs 712 

     To ACS 712 τροφοδοτείται με 5V.Η μέγιστη τάση λοιπόν που δίνει ως έξοδο είναι 

5V.Σε περίπτωση που συνδέσουμε τον αρνητικό πόλο της μπαταρίας στο ΙΡ- και το 

φορτίο (κινητήρα) στο IP+ τιμή της τάσης εξόδου (Vo) θα κυμαίνεται από 0-2.5V.Αν η 

συνδεσμολογία γίνει αντίστροφα, τότε η τάση εξόδου (Vo) θα κυμαίνεται από 2.5-

5V.Στην κατασκευή μας επιλέξαμε τον πρώτο τρόπο συνδεσμολογίας, γι’ αυτό στον 

παραπάνω τύπο χρησιμοποιήσαμε την μέγιστη τάση εξόδου ως 2.5V.   

 
Σχήμα 2.6:Συνδεσμολογία acs 712 
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2.2 Πλακέτα ‘χειριστηρίου’ 

     Είναι η πλακέτα στην οποία είναι συνδεδεμένοι οι διακόπτες, οι αισθητήρες και η 

οθόνη της κατασκευής. Είναι τοποθετημένη ακριβώς πίσω από την οθόνη σε ειδικά 

διαμορφωμένο χώρο. Πάνω της βρίσκεται ένα ποτενσιόμετρο, το οποίο ελέγχει την 

τιμή της φωτεινότητα της οθόνης και τα απαραίτητα pin headers για να συνδεθεί πάνω 

τους η καλωδιοταινία. Με αυτόν τον τρόπο επικοινωνεί με την άλλη πλακέτα του 

μηχανισμού. 

2.3 Αισθητήρες 

     Αισθητήρας ονομάζεται μία συσκευή που ανιχνεύει ένα φυσικό μέγεθος και παράγει 

από αυτό μία μετρήσιμη έξοδο.  

     Οι αισθητήρες χρησιμοποιούνται σε καθημερινά αντικείμενα, όπως κουμπιά 

ανελκυστήρων ευαίσθητα στην αφή και λάμπες φωτισμού που εκπέμπουν 

λαμπρότερα ή απαλότερα αγγίζοντας τη βάση τους. Υπάρχουν αναρίθμητες ακόμη 

χρήσεις που οι περισσότεροι άνθρωποι δεν αντιλαμβάνονται. Εφαρμογές τους 

συναντούμε στα αυτοκίνητα, σε μηχανές, στην αεροναυπηγική, την ιατρική, τη 

βιομηχανία και τη ρομποτική. 

     Παρακάτω παρουσιάζονται δύο είδη αισθητήρων. Ο ένας χρησιμοποιείται για τον 

εντοπισμό τσιμπήματος και ο άλλος για την μέτρηση του βάθους. 

 

 

 

 

 

https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%91%CE%BD%CE%B5%CE%BB%CE%BA%CF%85%CF%83%CF%84%CE%AE%CF%81%CE%B1%CF%82
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%91%CF%85%CF%84%CE%BF%CE%BA%CE%AF%CE%BD%CE%B7%CF%84%CE%BF
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%91%CE%B5%CF%81%CE%BF%CE%BD%CE%B1%CF%85%CF%80%CE%B7%CE%B3%CE%B9%CE%BA%CE%AE
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%99%CE%B1%CF%84%CF%81%CE%B9%CE%BA%CE%AE
https://el.wikipedia.org/wiki/%CE%A1%CE%BF%CE%BC%CF%80%CE%BF%CF%84%CE%B9%CE%BA%CE%AE
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2.3.1 Αισθητήρας για έλεγχο τσιμπήματος(piezo sensor meas) 

 

 
Εικόνα 2.5:Piezo sensor 

 

     Ο αισθητήρας αυτός έχει τοποθετηθεί πάνω στο καλάμι, λίγο πριν τη μύτη του. 

Σκοπός του είναι να εντοπίσει τις ταλαντώσεις που προέρχονται από το τσίμπημα και 

να ενημερώσει το μικροεπεξεργαστή προκειμένου να δράσει κατάλληλα. 

     Ανοίκει στην οικογένεια των πιεζοηλεκτρικών αισθητήρων. Στα τέλη του 19ο αιώνα 

ο Πιερ Κιουρί ανακάλυψε ότι κάποια υλικά που μπορούν να μετατρέψουν τη μηχανική 

ενέργεια σε ηλεκτρική. Κάποια από αυτά είναι: τουρμαλίνη, φωσφορικό γάλλιο, άλατα 

και χαλαζία. Τα επονομαζόμενα ως πιεζοηλεκτρικά υλικά όταν συμπιεστούν 

δημιουργούν ένα ηλεκτρικό πεδίο. Ισχύει και το αντίθετο. Όταν ένα τέτοιο υλικό βρεθεί 

μέσα σε ένα ηλεκτρικό πεδίο αλλάζει τις διαστάσεις του. 
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Σχήμα 2.7:Ιδιότητα  piezo sensor 

 

     Ο αισθητήρας κατασκευαστικά αποτελείται από τρία ισομεγέθη μέρη. Δύο φύλλα 

ηλεκτροδίων που ανάμεσά τους έχουν ένα παραλληλόγραμμο κομμάτι 

πιεζοηλεκτρικού υλικού. Και τα τρία αυτά μέρη περιβάλλονται από μία μεμβράνη που 

τους επιτρέπει να είναι εύκαμπτα και πιο ανθεκτικά. Τέλος, στην μία πλευρά του κάθε 

ηλεκτρόδιου είναι τοποθετημένο από ένα pin ώστε να διευκολύνεται η σύνδεση του 

αισθητήρα με άλλα κυκλώματα.  
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Εικόνα 2.6:Eσωτερικό του vibration sensor 

     Το μόνο που χρειάστηκε να τοποθετήσουμε για να πάρουμε μετρήσεις από τον 

αισθητήρα είναι μία αντίσταση 1Mohm ανάμεσα από τα δύο pin του. Χωρίς αυτή, είναι 

επικίνδυνο το αισθητήριο να παράγει τάση μεγαλύτερη των 5V και να βλάψει την 

αναλογική είσοδο του μικροεπεξεργαστή. 

 

Σχήμα 2.8:Γραφική παράσταση κάμψης ανά volt 
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Σχήμα 2.9:Συνδεσμολογία vibration sensor 

2.3.2 Αισθητήρας μέτρησης βάθους (inductive proximity sensor PR12-2DP) 

     Η επιλογή του συγκεκριμένου αισθητήρα έγινε προκειμένου να μετράμε την 

απόσταση από την άκρη του καλαμιού μέχρι την αρχή της αρματωσιάς. Στην 

κατασκευή μας τον έχουμε τοποθετήσει μπροστά από την καρούλα πάνω σε μία 

βάση αλουμινίου. Πάνω στην ίδια βάση, είναι τοποθετημένο ένα μικρό καρούλι 

διαμέτρου 7cm.Από το αυλάκι που υπάρχει περιμετρικά του, περνάει η πετονιά πριν 

καταλήξει στο καλάμι. Με τη δύναμη της τριβής που ασκεί η πετονιά στο αυλάκι όταν 

αυτή κινείται, γυρίζει το καρούλι. Στο δίσκο του καρουλιού είναι τοποθετημένες 

συμμετρικά δύο βίδες, με τρόπο τέτοιο ώστε η κεφαλή της κάθε βίδας να περνάει 

μπροστά από το αισθητήριο, καθώς το καρούλι γυρίζει. Σκοπός είναι κάθε φορά που 

περνάει η κεφαλή της βίδας μπροστά από το αισθητήριο να το ενεργοποιεί ώστε 

μέσω του μικροεπεξεργαστή να υπολογίζονται τα μέτρα. Το εξωτερικό περίβλημα του 

αισθητήρα έχει σχήμα σωληνοειδές, με σπείρες που καθιστούν εύκολη τη στερέωσή 

του σε μία σταθερή επιφάνεια, και διάμετρο 12mm.Το εξωτερικό μέρος του είναι 
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φτιαγμένο από ένα πολύ ανθεκτικό υλικό, το οποίο καθιστά το αισθητήριο αδιάβροχο 

και έτοιμο να αντιμετωπίσει χτυπήματα, σκόνη και υψηλές θερμοκρασίες. 

 

 
 Εικόνα 2.7:Proximity Sensor πάνω στην κατασκευή 

 

Αυτού του είδους ο επαγωγικός αισθητήρας εκμεταλλεύεται ένα μικρό 

ηλεκτρομαγνητικό πεδίο που δημιουργεί στην μπροστινή του περιοχή για να ανιχνεύσει 

μεταλλικά αντικείμενα που εισέρχονται μέσα από αυτό. Το εσωτερικό του απαρτίζεται 

από τρία βασικά μέρη λειτουργιών. Το πρώτο μέρος αποσκοπεί στην μετατροπή της 

συνεχούς τάσης 5V, που παίρνει ως τροφοδοσία ο αισθητήρας, σε εναλλασσόμενη. 

Στη συνέχεια η τάση εφαρμόζεται στο δεύτερο μέρος του εσωτερικού που αποτελείται 

από ένα πηνίο. Αποτέλεσμα έχει να αρχίσει ένα εναλλασσόμενο ρεύμα να διαπερνά το 

πηνίο προκαλώντας γύρω από το σπείρωμά του ένα ηλεκτρομαγνητικό πεδίο. Όταν 

ένα μεταλλικό αντικείμενο εισέλθει μέσα στο πεδίο αυτό, του προκαλεί μία αλλοίωση 

λόγω του νόμου του Eddy.Αυτή η εναλλαγή του πεδίου γίνεται αντιληπτή από το τρίτο 
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μέρος του αισθητηρίου, που αποτελείται από έναν αισθητήρα ρεύματος. Τη στιγμή 

αυτή εφαρμόζει μία τάση ίση της τροφοδοσίας του(5V) στην έξοδο του αισθητήρα. 

 

Σχήμα 2.10: Δομή επαγωγικού αισθητήρα 

 

 

 

 

 

Εικόνα 2.8:Νόμος του Eddy 
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Εικόνα 2.9: Είσοδος – Έξοδος Επαγωγικού αισθητήρα 

 

2.4 LCD Οθόνη  

 

Εικόνα 2.10: Οθόνη σε λειτουργία 
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Η ανάγκη για πληροφόρηση κάποιων δεδομένων καθιστά αναγκαία τη 

τοποθέτηση μίας οθόνης. Μέσω αυτής γίνονται γνωστές στον χρήστη απαραίτητες 

πληροφορίες για τη διαχείριση της συσκευής. Στην οθόνη εκτυπώνονται μηνύματα 

σχετικά με το βάθος που βρίσκεται η αρματωσιά, τη κατανάλωσης ρεύματος του 

ηλεκτροκινητήρα και την τάση της μπαταρίας. Επίσης παρέχει άμεση πληροφόρηση 

για την τρέχουσα λειτουργία του μηχανισμού(auto-manual, vathia-tsapari). Τέλος, 

εμφανίζεται κατάλληλο μήνυμα για το αν είναι ενεργοποιημένη η προστασία των 

μέτρων(meter protection).Η προστασία αυτή, ελέγχει τη τιμή του βάθους ώστε να μην 

γίνει μικρότερη των 10cm. Αυτή η λειτουργλία πρακτικά χρησιμεύει στην περίπτωση 

που ο χρήστης για κάποιο λόγο δεν σταματήσει το ανέβασμα της πετωνιάς όταν η 

αρματωσιά φτάσει στην άκρη του καλαμιού.  

 

 

Σχήμα 2.11: Συνδεσμολογία οθόνης 
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2.5 Σχεδιαστικό Kύκλωμα 

 

 
Σχήμα 2.12:Oλόκληρο το κύκλωμα τις κατασκευής 
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ΚΕΦΑΛΑΙΟ 3 

3. ΜΗΧΑΝΙΚΟ ΜΕΡΟΣ 

     Σε αυτό το κεφάλαιο θα αναλύσουμε όλο το μηχανικό μέρος της κατασκευής μας. 

Αυτό, αποτελείται από 3 γρανάζια,1 αλυσίδα,1 τεντωτήρα αλυσίδας,2 κουζινέτα,1 

άξονα,1 ελατήριο,1 σωληνοειδές και 1 μοτέρ.      

     Όλα τα μέρη ενώνονται πάνω σε ένα πλαίσιο. Αρχικά χρησιμοποιήσαμε κόντρα 

πλακέ θαλάσσης προκειμένου να φτιάξουμε ένα πλαίσιο που μπορούμε εύκολα να 

διαχειριστούμε(το ξύλο κόβεται και τρυπάει πολύ πιο εύκολα σε σχέση με κάποιο 

μέταλλο).Έτσι καταλήξαμε σε ένα σκελετό με συγκεκριμένες διαστάσεις, με βάση το 

οποίο φτιάξαμε ένα ίδιο από αλουμίνιο. Για την κατασκευή του πλαισίου 

χρησιμοποιήσαμε ένα ενιαίο φύλο αλουμινίου πάχους 3mm,το οποίο κόψαμε σε 

διάφορα τμήματα με τη βοήθεια υδραυλικού ψαλιδιού. Τα επιμέρους κομμάτια 

αλουμινίου κολλήθηκαν μεταξύ τους με ηλεκτροκόλληση τύπου argon.Στη συνέχεια 

ανοίχτηκαν οι κατάλληλες τρύπες για να προσαρμοστούν πάνω του τα εξαρτήματα με 

τη βοήθεια βιδών.  

 

Εικόνα 3.1:Ξύλινο πλαίσιο 
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Εικόνα 3.2:Κατασκευή αλουμινένιου πλαισίου 

 

     Τρία γρανάζια τοποθετημένα σε σειρά ενώνονται από μία αλυσίδα. Το μεσαίο 

γρανάζι συνδέεται πάνω στον άξονα του μοτέρ και είναι αυτό που μεταδίδει την κίνησή 

του και στα άλλα δύο γρανάζια. Στο ένα ακριανό γρανάζι είναι ενωμένος ο άξονας, στην 

άκρη του οποίου είναι ασφαλισμένη η καρούλα. Ο άξονας αυτός είναι στερεωμένος 

πάνω στο πλαίσιο της κατασκευής με τη χρήση δύο παράλληλων κουζινέτων με 

ρουλεμάν. Η μέθοδος αυτή καθιστά τον άξονα ιδιαίτερα σταθερό. Το τρίτο γρανάζι, το 

οποίο περιέχει ρουλεμάν, είναι τοποθετημένο, μέσω ενός εντατήρα, πάνω στο πλαίσιο. 
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Εικόνα 3.3:Πλάγια όψη του μηχανισμού 

 

     Ανάμεσα στα γρανάζια, που είναι τοποθετημένα το μοτέρ και ο άξονας με την 

καρούλα, βρίσκεται ένα σύστημα απεμπλοκής αλυσίδας. Τα κύρια μέρη αυτού του 

συστήματος είναι ένα σωληνοειδές, ένα ελατήριο και ένας σύνδεσμος αλυσίδας. Ο 

σύνδεσμος της αλυσίδας είναι πολύ μεγαλύτερο νούμερο από την αλυσίδα που 

χρησιμοποιείται για την κίνηση των γραναζιών και επιτρέπει στην αλυσίδα να περνά 

από μέσα του. Το σωληνοειδές ενώνεται με τον σύνδεσμο της αλυσίδας μέσω δύο 

αλουμινένιων στελεχών, έτσι η κίνηση του σωληνοειδούς μεταφέρεται στην αλυσίδα.   

Έτσι με κάθε εκτόνωση του σωληνοειδούς προκαλεί το σήκωμα της αλυσίδας. Το 

μεσαίο γρανάζι εφάπτεται της αλυσίδας μόνο στην πάνω πλευρά του οπότε σε κάθε 

εκτόνωση του σωληνοειδούς η αλυσίδα αποσυμπλέκεται από το μεσαίο γρανάζι. Ο 

ρόλος του ελατηρίου είναι να ασκεί δύναμη πάνω στον σύνδεσμο, ο οποίος κρατά σε 

επαφή την αλυσίδα με το γρανάζι. Με αυτόν τον τρόπο αποφεύγεται η απεμπλοκή της 

αλυσίδας από το γρανάζι όταν αυτό κινείται από το μοτέρ.  
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Εικόνα 3.4:Τοποθέτηση σωληνοειδούς 

     Το μοτέρ που χρησιμοποιήσαμε χρειάζεται τροφοδοσία μέχρι 12V.Έχει 

ενσωματωμένο μειωτήρα και η τελική τιμή των στροφών του άξονά του είναι 

190rpm(χωρίς φορτίο).Η μέγιστη κατανάλωση ρεύματος που μπορεί να δεχτεί είναι 

18Αmp αν ασκηθεί δύναμη 50kg σε απόσταση 1cm από τον άξονα. Διαφορετικά η 

κατανάλωση ρεύματος περιορίζεται στα 12.5Αmp. 

Amps = Watts / Volts  

Amps=150/12=12.5 

 
Πίνακας 3.1:Τεχνικά χαρακτηριστικά του μοτέρ 
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ΚΕΦΑΛΑΙΟ 4 

4.1 Τρόποι βελτιώσης και εξέλιξης του μηχανισμού 

     Στα μελλοντικά μας σχέδια, με σκοπό την αναβάθμιση του μηχανισμού,  

λαμβάνονται υπόψιν οι παρακάτω εργασίες: 

     Όσο αφορά τα υλικά που χρησιμοποιήθηκαν στην κατασκευή, κάποια θα 

μπορούσαν να αντικατασταθούν με άλλα καλύτερων χαρακτηριστικών, αναλόγως την 

εφαρμογή τους. Μία πολύ καλή λύση είναι η χρήση ανθρακονήματος. Το ανθρακόνημα 

σε συνεργασία με το κατάλληλο εποξικό διάλυμα θα καταστήσει την κατασκευή πολύ 

πιο ανθεκτική και ελαφριά. Το υλικό αυτό μπορεί να χρησιμοποιηθεί ως αντικαταστάτης 

των υλικών του πλαισίου(αλουμίνιο),του καπακιού(πολυεστέρας) και της 

καρούλας(πλαστικό). 

     Αν εστιάσουμε στο μηχανολογικό κομμάτι, ένα σύστημα που θα μπορούσε να 

αντικατασταθεί θα ήταν αυτό που αποσυμπλέκει την αλυσίδα από το γρανάζι του 

κινητήρα. Στη θέση του σωληνοειδούς θα μπορούσαμε να βάλουμε ένα κινητήρα, στον 

άξονα του οποίου θα ήταν στερεωμένη μία βίδα. Πάνω της θα ήταν βιδωμένο ένα 

παξιμάδι που η μία του πλευρά θα ήταν κολλημένη σε ένα σταθερό σημείο. Με αυτή 

τη συνδεσμολογία κατά την περιστροφή του κινητήρα θα μετακινείται η βίδα κατά μήκος 

του παξιμαδιού μπρος-πίσω, ανάλογα με τη φορά περιστροφής. Θα πρέπει να γίνει η 

κατάλληλη επιλογή στροφών κινητήρα καθώς και χαρακτηριστικών των σπειρών ώστε 

η λειτουργία της αποσύμπλεξης να πραγματοποιείται σε σχετικά σύντομο χρονικό 

διάστημα. 

     Ένα ακόμη σκέλος το οποίο πρέπει να εξελιχθεί προκειμένου να καταστήσει το 

μηχανισμό εύχρηστο είναι η τοποθέτηση μίας βάσης στερέωσης του μηχανισμού πάνω 

στο σκάφος. Η κατασκευή έως αυτό το στάδιο έχει επίπεδη βάση για να επιτρέπει την 

τοποθέτησή της πάνω σε επίπεδες επιφάνειες. Αν χρησιμοποιηθεί σε σκάφος θα 

πρέπει να δεθεί σταθερά με ιμάντες ώστε να μην μετατοπίζεται με τους κυματισμούς ή 

με κάποιο μεγάλο τσίμπημα. Αντί αυτής της διαδικασίας, στο κέντρο της βάσης του 

μηχανήματος μπορεί να συγκολληθεί κάθετα ένας σωλήνας, ο οποίος θα μπαίνει σε 
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μία καλαμοθήκη στην κουπαστή του σκάφους. Με αυτό τον τρόπο η όλη κατασκευή 

καθίσταται σταθερή πάνω στην κουπαστή.  

    Όσον αφορά στο ηλεκτρικό κομμάτι της κατασκευής, η πρόσθεση ορισμένων 

εξαρτημάτων πάνω στον επεξεργαστή θα προσφέρει περαιτέρω δυνατότητες στο 

μηχάνημα. Για να αποφευχθεί κάποια ζημιά στο καλάμι, στην περίπτωση που η 

αρματωσιά σκαλώσει στον πυθμένα της θάλασσας, συνιστάται η χρήση ενός 

αισθητήρα για πρόβλεψη μιας τέτοιας κατάστασης. Κατάλληλη για τέτοιου είδους 

εφαρμογές καθίσταται μία εύκαμπτη αντίσταση. Κατά την τοποθέτησή της θα πρέπει 

να φροντίσουμε η μία της πλευρά να εφάπτεται στη μέση του καλαμιού ώστε να 

ακολουθεί την κλίση του. Ανάλογα με την κλίση της, που θα καθορίζεται από το καλάμι, 

θα μεταβάλλει την τάση εξόδου. Στη συνέχεια είναι θέμα του επεξεργαστή να ελέγχει 

την τάση αυτή και να προβεί σε προκαθορισμένες ενέργειες (απεμπλοκή αλυσίδας) 

όταν εμφανιστεί ανάγκη. Με αυτή τη μέθοδο διασφαλίζουμε ότι το καλάμι δεν θα σπάσει 

σε περίπτωση που ασκηθεί μεγάλη δύναμη στο άνω άκρο του. 

 

Εικόνα 4.1: Flex sensor 

     Εύκολα βρίσκει κανείς στην αγορά έτοιμα συστήματα GPS τα οποία 

ενσωματώνονται στο πλαίσιο του μικροελεγκτή μας. Με τη χρήση ενός τέτοιου Kit θα 

είμαστε σε θέση να γνωρίζουμε την ακριβή τοποθεσία μας(μέσω συντεταγμένων).Αυτή 

η πληροφορία είναι αναγκαία για έναν ψαρά σε περίπτωση που θέλει να πάει σε 

κάποια συγκεκριμένη τοποθεσία  που στο παρελθόν είχε πετύχη κάποια καλή ψαριά. 

Εκτός όμως από αυτή τη χρήση, αυτό το είδος συσκευής μας επιτρέπει να μάθουμε 

την ταχύτητα του σκάφους. Αυτό γίνεται συγκρίνοντας τα δείγματα των στιγμάτων της 
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συσκευής σε σχέση με το χρόνο. Η γνώση της στιγμιαίας ταχύτητας του σκάφους είναι 

απαραίτητη για ψάρεμα με τη μέθοδο της συρτής. Έτσι λοιπόν διευρύνονται οι τρόποι 

χρησιμοποίησης ολόκληρου του μηχανισμού.  

Τέλος μια καλή ιδέα θα ήταν η ανάπτυξη μίας εφαρμογής για κινητό που θα μας δώσει 

την δυνατότητα να χειριστούμε τον μηχανισμό μας απομακρυσμένα. Η προϋπόθεση 

για να πραγματωθεί αυτό είναι η ενσωμάτωση ενός kit στο πλαίσιο του μικροελεγκτή 

μας, το οποίο καθιστά δυνατή την σύνδεση του μηχανισμού με το κινητό μέσω του 

Bluetooth.
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ΠΑΡΑΡΤΗΜΑ Α’ 

Σε αυτό το παράρτημα παρουσιάζεται πίνακας ελέγχου με τις κάθε μια λειτουργίες του. 

 

Εικόνα 3.5: Πίνακας ελέγχου 

 

1.STOP: Κουμπί (button) το οποίο όταν πατηθεί σταματάει τη λειτουργία που εκτελείται. 

2.SPEED: Ποτενσιόμετρο το οποίο ρυθμίζει την ταχύτητα ανέλκυσης και βύθισης της 

αρματωσιάς. Η περιστροφή του δεξιότερα αντιστοιχεί σε ανάλογη αύξηση της ταχύτητας 

και αντίστροφα. 

3.GREEN LED: Led το οποίο ανάβει κατά τη διάρκεια ανέλκυσης της αρματωσιάς. 

4.UP-DOWN: Διακόπτης δύο θέσεων με επαναφορά. Όταν πατηθεί προς τα πάνω 

ρηχαίνει την αρματωσιά. Όταν πατηθεί προς τα κάτω βαθαίνει την αρματωσιά.   

5.RED LED: Led το οποίο ανάβει κατά τη διαρκεί βύθισης της αρματωσιάς. 
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6.AUTO-MANUAL: Διακόπτης δύο καταστάσεων(on-off).Επιλέγει τον τρόπο με τον 

οποίο θα βυθιστεί η αρματωσιά. Αν βρίσκεται στην κατάσταση off τότε η αρματωσιά 

κατεβαίνει με τη χρήση του κινητήρα, αλλιώς κατεβαίνει λόγω του βάρους του βαριδιού. 

7.TSAPARI-VATHIA: Διακόπτης δύο θέσεων(on-off). Επιλέγει έναν από τους δύο 

διαθέσιμους τρόπους ψαρέματος. Αν βρίσκεται στην κατάσταση off τότε επιλέγεται η 

τεχνική του τσαπαρί, αλλιώς επιλέγεται η τεχνική της καθετής. 

8.LCD: Οθόνη 4Χ20 χαρακτήρων φωτιζόμενη με μπλε απόχρωση. Στις δύο πρώτες 

σειρές εμφανίζει πληροφορίες για το βάθος, την κατανάλωση ρεύματος του κινητήρα και 

την τάση της μπαταρίας. Στην τρίτη σειρά από πάνω εμφανίζονται πληροφορίες για την 

τρέχουσα κατάσταση λειτουργίας του μηχανισμού. Στη τέταρτη και τελευταία σειρά, 

φαίνεται αν το σύστημα προστασίας αυτόματου φρένου είναι ενεργοποιημένο. 

9.ZERO METER-METER PROTECTION: Κουμπί (button) το οποίο εξυπηρετεί δύο 

λειτουργίες, ανάλογα με το πόσες φορές θα πατηθεί. Αν πατηθεί μία φορά μηδενίζεται η 

ένδειξη της τιμής του βάθους στην οθόνη. Αν πατηθεί τρεις φορές ενεργοποιείται ή 

απενεργοποιείται η προστασία αυτόματου φρένου, όταν η αρματωσιά φτάσει σε 

απόσταση οχτώ εκατοστών από την άκρη του καλαμιού. 

10.START: Κουμπί (button) το οποίο ξεκινάει να ψαρεύει ανάλογα με τον τρόπο 

επιλογής που έχει επιλεγεί. Αν η επιλογή ψαρέματος είναι η καθετή, τότε με το πάτημα 

του κουμπιού ο μηχανισμός περιμένει μέχρι να εντοπίσει κάποιο τσίμπημα και αμέσως 

μετά αρχίζει να σηκώνει την αρματωσιά προς τα πάνω. Αν η επιλογή ψαρέματος είναι 

το τσαπαρί, τότε με το πάτημα του κουμπιού η αρματωσιά αρχίζει να κινείται προς τα 

πάνω μέχρι να φτάσει κοντά στην επιφάνεια του νερού. Στη συνέχεια ξανακατεβάζει την 

αρματωσιά μέχρι λίγα μέτρα πριν το βάθος που πατήθηκε το κουμπί. Η διαδικασία αυτή 

επαναλαμβάνεται συνεχώς. 
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ΠΑΡΑΡΤΗΜΑ Β’ 

Στο παράρτημα αυτό παρατίθεται ο κώδικας ανάπτυξης της παρούσας εφαρμογής.  

 

  //variables will not change: 

  const int SolinoidPin=9; 

  const int RedLedPin=12; 

  const int GreenLedPin=13; 

  const int StopButtonPin=14; 

  const int AnevaButtonPin=15; 

  const int KatevaButtonPin=16; 

  const int AutoManualButtonPin=17; 

  const int TsapariVathiaButtonPin=18; 

  const int RestartMeterButtonPin=19; 

  const int StartButtonPin=20; 

  const int MeterSensor = 21;  

  const int RelayAPin=10; 

  const int RelayBPin=11; 

  const int VoltageMeterPin=A3; 

  const int AmpereSensorPin=A2; 

  const int pot=A1; 

  const int TsibimaSensor=A0; 

  const int pwm=8;   

   

   

  // variables will change: 

 int ButtonStateStop=0; 

 int ButtonStateAneva=0; 

 int ButtonStateKateva=0; 

 int ButtonStateAutoManual=0; 
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 int ButtonStateTsapariVathia=0; 

 int ButtonStateRestartMeter=0; 

 int ButtonStateStart=0; 

 int MeterSensorReading = 0;  

 int AmpereSensorReading =0; 

 int PreviousMeterSensorReading=0; 

 int TsibimaSensorReading=0; 

 int tsimpise=0; 

 int PreviousRawValue=0; 

 float meter=0; 

 float meter2=0; 

 float amps=0.0; 

 int outputValue = 0;            // output in milliamps  

 float voltmeter=0; 

 float Vread=0; 

 int count=0;   //poses fores pataw to restart meter 

 int previousButtonStateRestartMeter=LOW;  //check button meter to be pressed ones 

every time 

 boolean meterProtection=true; 

 

// include the library code: 

#include <LiquidCrystal.h> 

 

// initialize the library with the numbers of the interface pins 

LiquidCrystal lcd(2, 3, 4, 5, 6, 7); 

 

//first running function 

void setup() { 
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  //set inputs ports 

  pinMode(StopButtonPin,INPUT); 

  pinMode(AnevaButtonPin,INPUT); 

  pinMode(KatevaButtonPin,INPUT); 

  pinMode(AutoManualButtonPin,INPUT); 

  pinMode(TsapariVathiaButtonPin,INPUT); 

  pinMode(RestartMeterButtonPin,INPUT); 

  pinMode(StartButtonPin,INPUT); 

  pinMode(MeterSensor, INPUT); 

  pinMode(TsibimaSensor,INPUT); 

  pinMode(pot,INPUT); 

  pinMode(AmpereSensorPin,INPUT); 

   

  //set output ports 

  pinMode(SolinoidPin,OUTPUT); 

  pinMode(RedLedPin,OUTPUT); 

  pinMode(GreenLedPin,OUTPUT); 

  pinMode(RelayAPin,OUTPUT); 

  pinMode(RelayBPin,OUTPUT); 

  pinMode(pwm, OUTPUT); 

   

  //activate serial port 

  Serial.begin(9600);        

  

  lcd.begin(20, 4); 

   

  //print two messages   

  lcd.clear(); 

  lcd.setCursor(0, 0); 
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  lcd.print("AEI PEIRAIA T.T. HYS"); 

  lcd.setCursor(6, 2); 

  lcd.print("MAOYNAS"); 

  delay(1500); 

  lcd.setCursor(13, 2); 

  lcd.print("."); 

  delay(900); 

  lcd.setCursor(14, 2); 

  lcd.print("."); 

  delay(900); 

   lcd.setCursor(15, 2); 

  lcd.print("."); 

  delay(900); 

  lcd.clear(); 

   

  //calculate battery voltage 

  Vread=analogRead(VoltageMeterPin)*0.00488; // 0.00488=5/1023 

  voltmeter=Vread/0.38; 

   

} 

 

void FunctionAneva(){ 

   digitalWrite(GreenLedPin,HIGH); 

   digitalWrite(RedLedPin,LOW); 

   LcdPrint(); 

   lcd.setCursor(5, 2); 

   lcd.print("ANEVAINEI"); 

   digitalWrite(RelayAPin,HIGH); 

   digitalWrite(RelayBPin,LOW); 
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    do{  

             MeterSensorReading = digitalRead(MeterSensor);  

              if(MeterSensorReading!=PreviousMeterSensorReading){  

                 if (MeterSensorReading==HIGH){ 

                   meter=meter-0.085;  //8.5cm 

                   LcdPrint(); 

                 } 

              } 

            PreviousMeterSensorReading=MeterSensorReading; 

        int potValue = analogRead(pot); 

        int newpotValue = map(potValue,0,1023,0,255);   

        analogWrite(pwm, newpotValue); 

 

        ButtonStateStop=digitalRead(StopButtonPin); 

        if((meterProtection==true)&&(meter<=0.1)){ 

          ButtonStateStop=HIGH; 

        } 

     }while(ButtonStateStop==LOW); 

    LcdPrint(); 

    FunctionStop();    

} 

 

  void FunctionKateva(){ 

     LcdPrint(); 

     lcd.setCursor(5, 2); 

     lcd.print("KATEVAINEI"); 

     digitalWrite(GreenLedPin,LOW); 

     digitalWrite(RedLedPin,HIGH); 

     if(ButtonStateAutoManual==LOW){   //KATEVA+MANUAL 
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         digitalWrite(RelayBPin,HIGH); 

         digitalWrite(RelayAPin,LOW); 

          do{ 

                 MeterSensorReading = digitalRead(MeterSensor);  

                  if(MeterSensorReading!=PreviousMeterSensorReading){  

                     if (MeterSensorReading==HIGH){ 

                       meter=meter+0.085; 

                       LcdPrint(); 

                     }  

                  } 

                PreviousMeterSensorReading=MeterSensorReading;   

            int potValue = analogRead(pot); 

            int newpotValue = map(potValue,0,1023,0,255);  

            analogWrite(pwm, newpotValue); 

           ButtonStateStop=digitalRead(StopButtonPin);  

       }while(ButtonStateStop==LOW); 

      LcdPrint(); 

     } 

    if(ButtonStateAutoManual==HIGH){    //KATEVA+AUTO 

        digitalWrite(SolinoidPin,HIGH); 

        do{ 

                 MeterSensorReading = digitalRead(MeterSensor);  

                  if(MeterSensorReading!=PreviousMeterSensorReading){  

                     if (MeterSensorReading==HIGH){ 

                       meter=meter+0.085; 

                       LcdPrint(); 

                     } 

                  } 

              PreviousMeterSensorReading=MeterSensorReading;  
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              ButtonStateStop=digitalRead(StopButtonPin); 

        }while(ButtonStateStop==LOW); 

       digitalWrite(SolinoidPin,LOW);  

    }     

 }  

  

void FunctionStart(){ 

   if(ButtonStateTsapariVathia==HIGH){   //VATHIA+START 

       lcd.setCursor(0, 2); 

       lcd.print(" PERIMENW TSIMPIMA "); 

       do{     TsibimaSensorReading=analogRead(TsibimaSensor); 

               tsimpise=0; 

               if(TsibimaSensorReading >180){ 

                 FunctionAneva();   

                 tsimpise=1; 

                 } 

                ButtonStateStop=digitalRead(StopButtonPin);  

       }while((tsimpise==0)&&(ButtonStateStop==LOW)); 

    } 

   if(ButtonStateTsapariVathia==LOW){   //TSAPARI+START   

     if(ButtonStateAutoManual==LOW){   //TSAPARI+MANUAL 

        

        meter2=meter-0.16; 

        do{ 

          digitalWrite(RelayAPin,HIGH); 

          digitalWrite(RelayBPin,LOW);  

        do{  

                 MeterSensorReading = digitalRead(MeterSensor);  

                  if(MeterSensorReading!=PreviousMeterSensorReading){  
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                     if (MeterSensorReading==HIGH){ 

                       meter=meter-0.085; 

                       LcdPrint(); 

                     } 

                  } 

                PreviousMeterSensorReading=MeterSensorReading; 

            int potValue = analogRead(pot); 

            int newpotValue = map(potValue,0,1023,0,255);   

            analogWrite(pwm, newpotValue); 

         ButtonStateStop=digitalRead(StopButtonPin); 

       }while((ButtonStateStop==LOW) && (meter>0.16));  //anevainei mexri ta 16cm 

       FunctionStop(); 

       delay(100); 

       digitalWrite(RelayBPin,HIGH); 

       digitalWrite(RelayAPin,LOW); 

        do{ 

               MeterSensorReading = digitalRead(MeterSensor);  

                if(MeterSensorReading!=PreviousMeterSensorReading){  

                   if (MeterSensorReading==HIGH){ 

                     meter=meter+0.085; 

                     LcdPrint(); 

                   } 

                } 

              PreviousMeterSensorReading=MeterSensorReading;   

          int potValue = analogRead(pot); 

          int newpotValue = map(potValue,0,1023,0,255);   

          analogWrite(pwm, newpotValue); 

         ButtonStateStop=digitalRead(StopButtonPin);  

     }while((ButtonStateStop==LOW) && (meter<meter2)); 
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     FunctionStop(); 

     delay(100); 

     }while(ButtonStateStop==LOW) ; 

     } 

    

   } 

} 

 

void FunctionStop(){ 

  analogWrite(pwm,0); 

  digitalWrite(RelayAPin,LOW); 

  digitalWrite(RelayBPin,LOW); 

  digitalWrite(RedLedPin,LOW);     

  digitalWrite(GreenLedPin,LOW);  

  LcdPrint(); 

  count=0; 

  meterProtection=true; 

}  

 

void LcdPrint(){ 

  Vread=analogRead(VoltageMeterPin)*0.00482; 

  voltmeter=Vread/0.38; 

  lcd.begin(20, 4); 

  AmpereCalculate(); 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("meter:"); 

  lcd.print(meter,2);  

  lcd.setCursor(12, 0);  

  lcd.print("amp:");  
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  lcd.print(amps,1);  

  lcd.setCursor(0, 1); 

  lcd.print("volt:"); 

  lcd.print(voltmeter,1); 

  lcd.setCursor(0,3); 

  if(meterProtection==false){ 

    lcd.print("METER PROTECTION OFF"); 

  }else if(meterProtection==true){ 

    lcd.print("METER PROTECTION ON");  

  } 

   

   

} 

 

void AmpereCalculate(){ 

  int sampleBVal = 0; 

  int avgBVal = 0;   

  int sampleAmpVal = 0; 

  int avgSAV = 0; 

   

  for (int x = 0; x < 20; x++)                                   // run through loop 20 

    { 

      AmpereSensorReading = analogRead(AmpereSensorPin);        // read the analog in 

value: 

      Serial.println(AmpereSensorReading);    

      sampleAmpVal = sampleAmpVal + AmpereSensorReading;       // add samples 

together 

    } 
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  avgSAV = sampleAmpVal / 20;  

                                     

  outputValue = (((long)avgSAV * 4980 / 1024) - 2485 ) * 1000 /66;  // convert to milli 

amps 

      

  amps = (float) outputValue / 1000;      

  if (amps<0.3){ 

    amps=0.0; 

  }    

   

} 

 

 

void loop() { 

   

   ButtonStateStop=digitalRead(StopButtonPin); 

   ButtonStateAneva=digitalRead(AnevaButtonPin); 

   ButtonStateKateva=digitalRead(KatevaButtonPin); 

   ButtonStateAutoManual=digitalRead(AutoManualButtonPin); 

   ButtonStateTsapariVathia=digitalRead(TsapariVathiaButtonPin); 

   ButtonStateRestartMeter=digitalRead(RestartMeterButtonPin); 

   ButtonStateStart=digitalRead(StartButtonPin); 

    

   Vread=analogRead(VoltageMeterPin)*0.00488; 

   voltmeter=Vread/0.38; 

    

   AmpereCalculate(); 

   

   lcd.setCursor(0, 0); 
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   lcd.print("meter:"); 

   lcd.print(meter,2);  

   lcd.setCursor(12, 0);  

   lcd.print("amp:");  

   lcd.print(amps,1);  

   lcd.setCursor(0, 1); 

   lcd.print("volt:"); 

   lcd.print(voltmeter,1); 

   lcd.setCursor(0,2); 

    

   if(ButtonStateAutoManual==LOW){ 

     lcd.print("MANUAL"); 

   }else{ 

     lcd.print("AUTO  ");   

   } 

   lcd.setCursor(7,2); 

   if(ButtonStateTsapariVathia==LOW){ 

     lcd.print("TSAPARI"); 

   }else{ 

     lcd.print("VATHIA "); 

   } 

   lcd.setCursor(0,3); 

   if(meterProtection==false){ 

     lcd.print("METER PROTECTION OFF"); 

   }else if(meterProtection==true){ 

     lcd.print("METER PROTECTION ON");  

   } 
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   if(ButtonStateRestartMeter==HIGH){ 

    meter=0; 

    if(previousButtonStateRestartMeter!=ButtonStateRestartMeter){ 

      count++; 

    } 

    if(count==3){ 

      meterProtection=false; 

    } 

   } 

   previousButtonStateRestartMeter=ButtonStateRestartMeter; 

     

   if(ButtonStateAneva==HIGH){ 

     FunctionAneva();   

   }    

    

   if(ButtonStateKateva==HIGH){  

     FunctionKateva(); 

   }   

   

   if(ButtonStateStart==HIGH){ 

     FunctionStart(); 

   } 

    

   if(ButtonStateStop==HIGH){ 

     FunctionStop();   

   }     

    

   

} 
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