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ΔΤΥΑΡΙΣΙΔ 

 

ηνζεκείν απηό, ζα ήζεια λα εθθξάζσ ηηο επραξηζηίεο κνπ,ζηνλ θαζεγεηή, 
θύξην Παπνπηζηδάθε Μηράιε,  γηαηελβνήζεηαπνπκνππξνζέθεξεθαζ’ 
όιεηεδηάξθεηαεθπόλεζεοηεοεξγαζίαοκεηηοππνδείμεηοηνπγηαηνζέκα,θαζώο 
επίζεο θαη ηηο δηνξζώζεηο πνπ ρξεηάζηεθαλλα γίλνπλ. 
 
Θα ήζεια, επίζεο, λα επραξηζηήζσ όινπο όζνπο ζπκκεηείραλ ζηελ έξεπλα, 
θαζώο ρσξίοαπηνύοδελζακπνξνύζελαπξαγκαηνπνηεζεί. Πην 
ζπγθεθξηκέλα, επραξηζηώ ην αλζξώπηλν δπλακηθό ηνπ 
GRobotronicsπνπκνππξνζέθεξε ηε ζεκαληηθή ζπκβνιή ηνπ,  γηα ηελ 
δηεθπεξαίσζε ηεο έξεπλά κνπ. 
 
 
Θέισλα επραξηζηήζσ ηελ νηθνγέλεηά κνπ,γηαηε ζηήξημεθαηηε 
ζπκπαξάζηαζήηεοζεθάζεκνπ βήκαθαζ’όιεηελδηάξθεηαησλζπνπδώλ 
κνπ.Δπραξηζηώ,επίζεο,όζνποβξέζεθαλθνληάκνπθαηκνππξνζέθεξαληελ 
βνήζεηαηνπο. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ΠΔΡΙΛΗΦΗ 

 

θνπόο ηεο παξνύζαο εξγαζίαο είλαη ε ζρεδίαζε θαη πινπνίεζε ελόο 
ηεηξάηξνρνπ θηλνύκελνπνρήκαηνο <<robotguard>>,πνπ ζα είλαη ζε ζέζε λα 
δέρεηαη εληνιέο θίλεζεο από ηε θεληξηθή κνλάδα επεμεξγαζίαο, κε ηελ ρξήζε 
ηεο πιαηθόξκαο Sparkfun, ην νπνίν ζα θέξεη IP θάκεξα, κε ζθνπό λα 
παξαθνινπζεί νηηδήπνηε ππάξρεη ζην ρώξν ζηνλ νπνίν θηλείηαη. 

 

Ζ θίλεζε ηνπ <<robotguard>> είλαη αζύξκαηε θαη ειέγρεηαη κέζσ ελόο 
ηειερεηξηζηεξίνπ (IRcontrolkit) θαη ε εηθόλα πνπ ζα κεηαδίδεηαη κε απεπζείαο 
κεηάδνζε (livestreaming) ζα απεηθνλίδεηαη ζηνλ ειεθηξνληθό ππνινγηζηή κέζσ 
ηεο IP θάκεξαο. 

 

Σν Sparkfun είλαη κηα ππνινγηζηηθή πιαηθόξκα βαζηζκέλε ζε κηα απιή 
κεηξηθή πιαθέηα κε ελζσκαησκέλν κηθξνειεγθηή θαη εηζόδνπο/εμόδνπο, ε 
νπνία πιαθέηα κπνξεί λα πξνγξακκαηηζηεί κε ηε γιώζζα Wiring (νπζηαζηηθά 
πξόθεηηαη γηα ηε C++ κε θάπνηεο κεηαηξνπέο). Σν Sparkfun κπνξεί λα 
ρξεζηκνπνηεζεί γηα ηελ αλάπηπμε αλεμάξηεησλ δηαδξαζηηθώλ αληηθεηκέλσλ 
αιιά θαη λα ζπλδεζεί κε ππνινγηζηή κέζσ πξνγξακκάησλ ζε Processing, 
SuperCollider θηι. 
 
Μία πιαθέηα Sparkfun απνηειείηαη από έλα κηθξνειεγθηήAtmel (ATmega328P)  
θαη κε ζπκπιεξσκαηηθά εμαξηήκαηα γηα ηελ δηεπθόιπλζε ηνπ ρξήζηε ζηνλ 
πξνγξακκαηηζκό θαη ηελ ελζσκάησζε ηνπ ζε άιια θπθιώκαηα. Ο 
κηθξνειεγθηήο είλαη από θαηαζθεπήο πξνγξακκαηηζκέλνο κε έλα bootloader, 
έηζη ώζηε λα κελ ρξεηάδεηαη εμσηεξηθόο πξνγξακκαηηζηήο. Σν Sparkfun 
ζπλδέεηαη εύθνια κε αηζζεηήξεο, είλαη θζελό κα ην βαζηθόηεξν, είλαη αλνηρηνύ 
θώδηθα θαη γη’ απηό θαη είλαη αζπλαγώληζην ζηελ αλάπηπμε ηνπ. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



ΔΙΑΓΧΓΗ 

 
Tα πξώηα βήκαηα πνπ αθνινπζήζεθαλ θαηά ηελ πνξεία ηεο παξνύζαο 
εξγαζίαο ήηαλ ε κειέηε θαη ε επηινγή ηεο θαηάιιειεο πιαηθόξκαο Sparkfun 
πνπ ζα ρξεζηκνπνηεζεί γηα ηελ αλάπηπμε ησλ ελζσκαησκέλσλ θόκβσλ ηνπ 
ζπζηήκαηνο. 
 
Πην ζπγθεθξηκέλα, κειεηήζεθε ην πιηθό ηνπο κέξνο θαη ε γιώζζα 
πξνγξακκαηηζκνύ κε ηελ νπνία ζα πξνγξακκαηηζηνύλ. Κξίζεθε απαξαίηεηε ε 
επηινγή θαη ε κειέηε ησλ θαηάιιεισλ πεξηθεξεηαθώλ εμαξηεκάησλ ηνπ 
ζπζηήκαηνο. 
 
Δπηπιένλ, αμίδεη λα ζεκεησζεί όηη κέξνο ηεο θαηαζθεπήο ρξεηάζηεθε εηδηθή 
ζπλαξκνιόγεζε θαη κεξηθά από ηα πεξηθεξεηαθά εμαξηήκαηα ρξεηάζηεθαλ 
εηδηθέο θνιιήζεηο θάηη πνπ πξαγκαηνπνηήζεθαλ ζε θαηάιιειν ρώξν κε ηνλ 
θαηάιιειν ειεθηξνληθό εμνπιηζκό. Γεληθόηεξα, κειεηήζακε γηα θηλεηήξεο 
ζπλερνύο ξεύκαηνο,  ειεγθηέο θηλεηήξσλ θαη αζύξκαηε επηθνηλσλία κέζσ 
ππεξήζξσλ. 
 
Έηζη, έρνληαο ινηπόλ νινθιεξώζεη ηελ αλάιπζε ζρεηηθά κε ηα παξαπάλσ, 
θαηαιήμακε ζην πιηθό πνπ ζα ρξεζηκνπνηεζεί γηα ηελ αλάπηπμε ησλ βαζηθώλ 
ελζσκαησκέλσλ θόκβσλ ηεο θαηαζθεπήο καο. Οη αγνξέο έγηλαλ όιεο από ην 
θαηάζηεκα GRobotronics. 
 
Σέινο, κεηαβήθακε ζην θαηαζθεπαζηηθό κέξνο όπνπ κέζα από κηα 
επαλαιακβαλόκελε κεζνδνινγία αλάπηπμεο πινπνηήζεθαλ ζηαδηαθά νη 
ελζσκαησκέλνη θόκβνη ηνπ ζπζηήκαηνο αθνύ θάζε θνξά πξνζζέηνληαλ ζε 
απηνύο ην πεξηθεξεηαθό εμνπιηζκό. 
 
ηε ζπλέρεηα, ζα αθνινπζήζνπλ ζηαδηαθά ηα βήκαηα πνπ αθνινπζήζεθαλ 
ηόζν ζην ζεσξεηηθό όζν θαη ζην πξαθηηθό κέξνο ηεο παξνύζαο εξγαζίαο. 
 

 

 

 

 

 

 

 



ΚΔΦΑΛΑΙΟ 1
o
: Ιζηνξηθή αλαδξνκή ηωλ robot κέρξη ζήκεξα 

 

1.1. Σα robot ζηελ Αξραηόηεηα 

 

Ζ ξνκπνηηθή είλαη κία από ηηο πην ζύγρξνλεο επηζηήκεο. Κη απηό, γηαηί δελ ζα 
κπνξνύζε λα αλαπηπρζεί ρσξίο ηελ ύπαξμε ησλ ειεθηξνληθώλ ππνινγηζηώλ 
θαη ηεο πςειήο ηερλνινγίαο. Παξόια απηά, ε ηδέα ελόο κεραλήκαηνο πνπ ζα 
κπνξνύζε λα αληηθαηαζηήζεη ηνλ άλζξσπν ζε δηάθνξεο εξγαζίεο είλαη πην 
παιηά από ό,ηη θαληάδεζηε. Οη ξίδεο ηεο βξίζθνληαη ζηα βάζε ησλ αξραίσλ 
ρξόλσλ! 

 

Σν πξώην ξνκπόη ην ζπλαληνύκε ζηελ ειιεληθή κπζνινγία θαη ζπγθεθξηκέλα 
ζηελ Κξήηε. Ο κύζνο έιεγε όηη ν ζεόο Ήθαηζηνο δεκηνύξγεζε έλα ηεξάζηην 
ράιθηλν αλζξσπόκνξθν νλ θαη ην έθαλε δώξν ζην βαζηιηά Μίλσα γηα λα 
πξνζηαηεύεη ηελ Κξήηε. Ο Σάισο είρε θαζήθνλ λα επηζθέπηεηαη ηα ρσξηά ηνπ 
λεζηνύ θαη λα θξνληίδεη λα εθαξκόδνπλ ηνπο λόκνπο. Δπίζεο, είρε αλαιάβεη λα 
θάλεη θαζεκεξηλά ην γύξν ηνπ λεζηνύ θαη λα εθζθελδνλίδεη πέηξεο ζηα ερζξηθά 
πινία πνπ ήζειαλ λα θαηαιάβνπλ ηελ Κξήηε. 

 

 

 

 

Δηθόλα 1 : Σάισο 



Δίλαη πνιύ πηζαλό, απηόο ν κύζνο λα απνηέιεζε ηελ έκπλεπζε γηα πνιινύο 
κεραληθνύο ηεο αξραηόηεηαο, πνπ πξνζπάζεζαλ λα θαηαζθεπάζνπλ 
«έμππλεο» κεραλέο, πνπ ζα έιπλαλ ηα ρέξηα ησλ αλζξώπσλ ηεο επνρήο. Μία 
από ηηο πξώηεο ηέηνηεο κεραλέο ζεσξείηαη ε πεηνκεραλή, έλα ηπηάκελν 
αληηθείκελν -ζην νπνίν βέβαηα δελ έκπαηλαλ άλζξσπνη πνπ κπνξνύζε λα 
δηαλύζεη κέρξη θαη απόζηαζε 200 κέηξσλ. Ζ εθεύξεζε απηή κπνξεί λα κελ 
ζαο εληππσζηάδεη, κηα θαη ηα αεξνπιάλα είλαη κέξνο ηεο δσήο καο εδώ θαη 
ρξόληα. Μήπσο όκσο ζα εληππσζηαζηείηε αλ ζαο πνύκε όηη απηή ηε κεραλή ηε 
δεκηνύξγεζε ν Αξρύηαο ν Σαξαληίλνο γύξσ ζην 400 π.Υ.; 

 

Δηθόλα 2 :  Ζ πεηνκεραλή 

 

Αξθεηά ρξόληα κεηά ηνλ Αξρύηα, θάπνπ ζην 1.200 κ.Υ., ν Άξαβαο Αι Σδαδάξη 
δεκηνύξγεζε ην πξώην ξνκπόη κε κνξθή αλζξώπνπ. Ση έθαλε απηό ην ξνκπόη; 
Έπαηδε κνπζηθή θαη ζπγθεθξηκέλα, ηύκπαλν! 

 

Γπζηπρώο ηα αθξηβή ζρέδηα ηνπ Αι Σδαδάξη δελ έρνπλ ζσζεί ζηηο κέξεο καο. 
Έρνπκε όκσο ηα ζρέδηα ελόο άιινπ ζπνπδαίνπ θαιιηηέρλε θαη κεραληθνύ, ηνπ 
Λενλάξλην Νηα Βίληζη. Ο Νηα Βίληζη (1452-1519) ζρεδίαζε έλα 
αλζξσπόκνξθν ξνκπόη πνπ έκνηαδε κε ηππόηε κε παλνπιία θαη κπνξνύζε λα 
θνπλά ηα ρέξηα θαη ην θεθάιη ηνπ. 



 

 

Δηθόλα 3 :  Αλζξσπόκνξθν ξνκπόη 

 

 

  ε ζρέζε κε ηα ξνκπόη ηεο ζεκεξηλήο επνρήο, νη κεραλέο ηεο αξραηόηεηαο 
θαληάδνπλ παηδηθέο. ίγνπξα, όκσο, ήηαλ ε έκπλεπζε γηα ηηο ζπνπδαίεο 
εθεπξέζεηο πνπ έρνπλ ήδε γίλεη, αιιά θαη γη’ απηέο πνπ ζα γίλνπλ ζην κέιινλ! 

 

 

 



1.2. Σα ξνκπόη ζηε δωή καο  

 
Ο ηνκέαο ηεο ξνκπνηηθήο πεξηιακβάλεη έλα κεγάιν θάζκα ηερλνινγηώλ ζηηο 
νπνίεο ε ππνινγηζηηθή επθπΐα είλαη ελζσκαησκέλε ζε κεραλέο, δε-
κηνπξγώληαο ζπζηήκαηα κε κεγάιεο δπλαηόηεηεο. Απηά ηα ξνκπνηηθά 
ζπζηήκαηα κπνξνύλ λα εθηεινύλ εξγαζίεο πνπ είλαη αδύλαην λα εθηειεζηνύλ 
από ζπκβαηηθέο κεραλέο, ή αθόκα θαη από αλζξώπνπο. Ζ ηθαλόηεηα κηαο 
κεραλήο λα θηλείηαη από κόλε ηεο, δειαδή απηόλνκα, είλαη κηα δπλαηόηεηα πνπ 
αλνίγεη έλα πνιύ κεγάιν θάζκα εθαξκνγώλ νη νπνίεο είλαη ζπλδεδεκέλεο κε 
ηα ξνκπνηηθά ζπζηήκαηα. 
 
Σα ξνκπνηηθά νρήκαηα είλαη κεραλέο πνπ θηλνύληαη απηόλνκα ζην έδαθνο, 
ζηνλ αέξα, ζην λεξό ή ζην δηάζηεκα. Απηά ηα νρήκαηα είλαη κε επαλ- 
δξσκέλα. ε γεληθέο γξακκέο θηλνύληαη από κόλα ηνπο, κε δηθή ηνπο ελέξγεηα, 
κε ελζσκαησκέλνπο αηζζεηήξεο θαη ππνινγηζηηθνύο πόξνπο γηα λα ειέγρνπλ 
ηελ θίλεζή ηνπο. 
 
Χζηόζν, απηά ηα κε επαλδξσκέλα ξνκπνηηθά νρήκαηα ζπλήζσο ιεηηνπξγνύλ 
θάησ από αλζξώπηλε επίβιεςε. Ζ επίβιεςε κπνξεί λα πάξεη δηάθνξεο 
κνξθέο αλάινγα κε ην πεξηβάιινλ θαη ηελ εθαξκνγή. Πνιιέο θνξέο 
ρξεζηκνπνηείηαη ν επνπηηθόο έιεγρνο γηα πςεινύ επηπέδνπ επίβιεςε θαη 
θαηαγξαθή ηεο θίλεζεο ηνπ νρήκαηνο. 
 
ε άιιεο πεξηπηώζεηο, παξέρεηαη κηα δηεπαθή γηα πην ζπρλή παξέκβαζε από 
ηνλ ρξήζηε δεκηνπξγώληαο έλα όρεκα απνκαθξπζκέλεο ιεηηνπξγίαο (ROV). Ζ 
απηνλνκία πςειόηεξνπ επηπέδνπ είλαη ζεκαληηθή γηα ηηο λέεο ηερλνινγίεο, θαη 
έηζη ε ιεηηνπξγία ROV βαζκηαία αληηθαηαζηείηαη από ηνλ επνπηηθό έιεγρν. 
 
ηελ πξώηε θαηεγνξία εθαξκνγώλ αλήθνπλ ηα ξνκπνηηθά νρήκαηα πνπ 
κπνξνύλ λα βξεζνύλ ζε κέξε όπνπ νη άλζξσπνη δελ κπνξνύλ ή είλαη ε-
πηθίλδπλν λα πάλε. Ζ επηθάλεηα ηνπ Άξε, εθηόο ηνπ όηη απέρεη έλα ρξόλν, δελ 
έρεη αέξα θαη λεξό ή άιινπο πόξνπο γηα λα κπνξέζεη λα επηβηώζεη ν άλζξσ- 
πνο. Ζ ξνκπνηηθή εμεξεύλεζε είλαη έλα ζεκαληηθό βήκα πνπ παξέρεη πνιύ 
κεγάια επηζηεκνληθά θαη ηερλνινγηθά νθέιε εκπινπηίδνληαο ηηο γλώζεηο καο 
γηα ηνπο άιινπο πιαλήηεο. 
 
Σν MarsRover ηεο NASA είλαη έλα ξνκπνηηθό όρεκα πνπ δηαζέηεη έλα 
απνκαθξπζκέλν επηζηεκνληθό εξγαζηήξην γηα ηελ εμεξεύλεζε ηεο επηθάλεηαο 
ηνπ Άξε. Σν MarsRover ρξεζηκνπνηεί επνπηηθό έιεγρν από ηε γε θαη είλαη 
ηθαλό γηα απηόλνκε ιεηηνπξγία ηκεκάησλ ηεο θίλεζήο ηνπ θαη ζπγθεθξηκέλσλ 
επηζηεκνληθώλ ελεξγεηώλ. 
 



 
 

 
 
 

Δηθόλα 4 :MarsRover 
 
 

Έλα αθόκα παξάδεηγκα αθηιόμελνπ θαη επηθίλδπλνπ πεξηβάιινληνο όπνπ ηα 
ξνκπνηηθά νρήκαηα είλαη βαζηθά εξγαιεία γηα ηελ εξγαζία θαη ηελ ε-μεξεύλεζε 
είλαη ν ππνζαιάζζηνο θόζκνο. Οη άλζξσπνη κπνξνύλ λα θαηαδπ-ζνύλ ζε 
εθαηνληάδεο κέηξα, αιιά ε πίεζε, ν θσηηζκόο, ηα ξεύκαηα θαη 
άιινηπαξάγνληεο πεξηνξίδνπλ απηέο ηηο αλζξώπηλεο εμεξεπλήζεηο ζηα κεγάια 
βάζεησλ σθεαλώλ ηεο γεο. 
 
Χθεαλνγξάθνη έρνπλ αλαπηύμεη κηα κεγάιε πνηθηιία από εμειηγκέλεο 
ηερλνινγίεο γηα ηελ αλίρλεπζε, ηελ ραξηνγξάθεζε θαη ηελπαξαθνινύζεζε ησλ 
σθεαλώλ ζε πνιιέο θιίκαθεο, από κηθξνύο βηνινγηθνύονξγαληζκνύο κέρξη ηα 
κεγάια σθεάληα ξεύκαηα. Σα ξνκπνηηθά νρήκαηα, είλαη πνιύ ζεκαληηθό κέξνο 
απηώλ ησλ ηερλνινγηώλ θαη παξέρνπλ πιεξνθνξίεο πνπ δελ κπνξνύλ λα 
ιεθζνύλ κε άιινλ ηξόπν. 
 
 



Σν ASTER ηνπ Γαιιηθνύ εζληθνύ ηλζηηηνύηνπ IFREMER είλαη έλα απηόλνκν 
ππνζαιάζζην όρεκα. Καηαζθεπάζηεθε γηα λα ρξεζηκνπνηεζεί ζε παξάθηηεο 
έξεπλεο κέρξη θαη 3000 κέηξα βάζνο θαη κπνξεί λα ζπκπεξηιάβεη πνιιά 
όξγαλα γηα θπζηθό, ρεκηθό θαη βηνινγηθό εληνπηζκό θαη παξαθνινύζεζε. 
 
 

 
 

Δηθόλα 5 : ASTER 

 
 
Δπηπιένλ ππάξρνπλ πνιιέο εθαξκνγέο όπνπ ε αλζξώπηλε παξνπζία 
εκπεξηέρεη θηλδύλνπο. Ππξεληθά θαη βηνινγηθά κνιπζκέλεο πεξηνρέο ζπρλά 
πξέπεη λα εμεξεπλεζνύλ θαη λα ραξηνγξαθεζνύλ γηα λα θαζνξηζηεί ην είδνο θαη 
ε έθηαζε ηεο κόιπλζεο. ε ζηξαηησηηθέο επηρεηξήζεηο ρξεζηκνπνηνύληαη 
πνιιέο δηαθνξεηηθέο απηόλνκεο θαη ηειερεηξηδόκελεο ηερλνινγίεο γηα νρήκαηα 
ηνπ εδάθνπο, ηεο ζάιαζζαο θαη ηνπ αέξα. 
 
 
Σν SAMS πνπ αλαπηύρζεθε από ηνλ ζηξαηό ησλ ΖΠΑ είλαη έλα εκηαπηόλνκν 
ζύζηεκα γηα ηνλ εληνπηζκό λαξθώλ. Σν όρεκα απηό δηαζέηεη αηζζεηήξα γηα ηνλ 
εληνπηζκό ησλ λαξθώλ, ζύζηεκα GPS θαη ππμίδα θαη κπνξεί λα θαιύςεη 
απηόκαηα όιε ηελ πεξηνρή ελόο λαξθνπεδίνπ. 
 
 



 
 

Δηθόλα 6 :  SAMS 

 
 
 
 
 
ε κηα δεύηεξε θαηεγνξία εθαξκνγώλ αλήθνπλ ηα ξνκπνηηθά νρήκαηαπνπ 
ρξεζηκνπνηνύληαη ζε εξγαζίεο όπνπ ε κεραληθή θηλεηηθόηεηα κπνξεί λα 
αληηθαηαζηήζεη απνηειεζκαηηθά ηελ αλζξώπηλε παξνπζία, όπσο γηα παξά-
δεηγκα ζε κεγάιεο γεσξγηθέο εθηάζεηο γηα ηελ θαιιηέξγεηα, ηελ ζπνξά, ην 
πόηηζκα θαη ηνλ ζεξηζκό. 
 



 
 

Δηθόλα 7 : Φνξηεγό εμόξπμεο θαη αλάζπξζεο 

 
 
 
Οη δπλαηόηεηεο ελόο απηόλνκνπ νρήκαηνο λα εληνπίδεη ηελ ζέζε ηνπ 
ρξεζηκνπνηώληαο ην GPS θαη λα θαηαιαβαίλεη ηελ θαηάζηαζε ηνπ εδάθνπο θαη 
ησλ θπηώλ εμππεξεηνύλ ζε εθαξκνγέο πνπ αθνξνύλ ηελ γεσξγία θαη ηελ 
γεσινγία. ηελ εηθόλα 7 θαίλεηαη έλα κεγάιν απηόλνκν όρεκα εμόξπμεο θαη 
αλάζπξζεο πνπ αλαπηύρζεθε ζηελ Απζηξαιία από ηελ ACFR. 
 
 
ε ηνκείο πεξηβαιινληηθήο παξαθνινύζεζεο ηα ξνκπνηηθά νρήκαηα θηλνύληαη 
κέζσ ηνπ αέξα, ηνπ λεξνύ ή ηνπ εδάθνπο γηα λα παξαηεξνύλ ηελ παξνπζία 
κνιύλζεσλ θαη λα εληνπίδνπλ ηηο κνξθέο θαη ηηο πεγέο ησλ ξύπσλ. ε κεγάιεο 
βηνκεραληθέο εγθαηαζηάζεηο, ε θηλεηηθόηεηα είλαη απαξαίηεηε γηα ηελ κεηαθνξά 
ζηνηρείσλ θαη κνλάδσλ θαηά ηε δηαδηθαζία θαηαζθεπήο. Γηα ην ιόγν απηό 
ρξεζηκνπνηνύληαη δηάθνξα ξνκπνηηθά νρήκαηα. 
 
Μηα ηξίηε θαηεγνξία εθαξκνγώλ ζηηο νπνίεο ρξεζηκνπνηνύληαη ηα ξνκπνηηθά 
νρήκαηα είλαη ε πξνζσπηθή βνήζεηα, ε ζεξαπεία θαη ε δηαζθέδαζε ησλ 
αλζξώπσλ. Μηα ξνκπνηηθή αλαπεξηθή θαξέθια κπνξεί λα πξνζθέξεη ζε 
αλζξώπνπο κε θηλεηηθά πξνβιήκαηα ηελ δπλαηόηεηα λα κεηαθηλνύληαη. 
 



 

 
 
 

Δηθόλα 8 : IBOT 

 
 
 
 
 
 
Άιια παξαδείγκαηα πξνζσπηθήο βνήζεηαο πεξηιακβάλνπλ νρήκαηαπνπ 
αλαιακβάλνπλ ηελ θξνληίδα ειηθησκέλσλ θαη ηηο νηθηαθέο εξγαζίεο. Πνιιέο 
θαζεκεξηλέο δνπιεηέο ηνπ ζπηηηνύ κπνξνύλ λα γίλνπλ κε ηελ βνήζεηα θηλεηώλ 
ξνκπόη, όπσο ειεθηξηθέο ζθνύπεο, ρνξηνθνπηηθέο κεραλέο κε αηζζεηήξεο θαη 
ζπζηήκαηα πινήγεζεο. Δπίζεο, εμειηγκέλα ζπζηήκαηα ςπραγσγίαο 
ρξεζηκνπνηνύλ ξνκπνηηθά νρήκαηα. 
 
 
 
 
 
 
 



 ΚΔΦΑΛΑΙΟ 2 : Θεωξεηηθό ππόβαζξν ηνπ <<robotguard>> 

 
 

  2.1. DC θηλεηήξεο 

 
 
Ο Ζιεθηξηθόο θηλεηήξαο ή ειεθηξνθηλεηήξαο, (motor, θνηλώο μοτέρ), είλαη 
δηάηαμε πνπ ρξεζηκνπνηείηαη γηα ηελ κεηαηξνπή ηεο ειεθηξηθήο ελέξγεηαο ζε 
κεραληθή ελέξγεηα, πνπ ηπγράλεη εμαηξεηηθήο εθκεηάιιεπζεο από ηηο 
βηνκεραλίεο. 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 

 Δηθόλα 9 :  DC θηλεηήξαο 

 
 
 
 
 

 
 

 

http://el.wikipedia.org/wiki/?????????_????????
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Ζ αξρή ιεηηνπξγίαο ηνπ ειεθηξηθνύ θηλεηήξα είλαη ε δύλακε Laplace. Όηαλ 
έλαο αγσγόο από ηνλ νπνίν δηαξξέεη ειεθηξηθό ξεύκα βξεζεί κέζα ζε έλα 
καγλεηηθό πεδίν αζθείηαη πάλσ ηνπ δύλακε ίζε κε: 

 

 

 F = I * ι * B * εκθ 

 

 

 Όπνπ: 

• I = Έληαζε Ρεύκαηνο 

• ι = Μήθνο Αγσγνύ 

• Β = Έληαζε Μαγλεηηθνύ πεδίνπ 

• θ = ε γσλία πνπ ζρεκαηίδεη ν αγσγόο κε ηε δηεύζπλζε ησλ δπλακηθώλ 
γξακκώλ ( Β ) 

 
 
 
Οη θηλεηήξεο είλαη δηαζέζηκνη ζε πνιιά RPM (ζηξνθέο αλά ιεπηό). Γηα απηό ην 
ξνκπόη νη θηλεηήξεο κπνξνύλ λα έρνπλ κεηαμύ 100 – 255 RPM. 
 
 
 
2.2. Motordriver 

 
 
Έλαο ειεγθηήο θηλεηήξα είλαη κηα ζπζθεπή ή νκάδα ζπζθεπώλ πνπ ρξεζηκεύεη 
γηα λα ξπζκίδνπλ ζε θάπνην πξνθαζνξηζκέλν ηξόπν ηελ απόδνζε ελόο 
ειεθηξνθηλεηήξα .Έλαο ειεγθηήο θηλεηήξα κπνξεί λα πεξηιακβάλεη κηα 
ρεηξνθίλεηε ή απηόκαηα κέζα γηα ηελ εθθίλεζε θαη ηε δηαθνπή ηνπ θηλεηήξα, 
επηιέγνληαο ηα εκπξόο ή αληίζηξνθε πεξηζηξνθή , ηελ επηινγή θαη ηε ξύζκηζε 
ηεο ηαρύηεηαο, ηε ξύζκηζε ή ηνλ πεξηνξηζκό ηεο ξνπήο, θαη ηελ πξνζηαζία 
από ππεξθόξησζε θαη ζθάικαηα 

 
 

http://translate.googleusercontent.com/translate_c?depth=1&hl=el&prev=/search%3Fq%3Dmotor%2Bdriver%26biw%3D1440%26bih%3D807&rurl=translate.google.gr&sl=en&u=http://en.wikipedia.org/wiki/Electric_motor&usg=ALkJrhjjC5A0CfoMtpnHpc4XuIH3elHM1Q
http://translate.googleusercontent.com/translate_c?depth=1&hl=el&prev=/search%3Fq%3Dmotor%2Bdriver%26biw%3D1440%26bih%3D807&rurl=translate.google.gr&sl=en&u=http://en.wikipedia.org/wiki/Fault_%28power_engineering%29&usg=ALkJrhgAKiPBuVKptGzQG_3lvgic2R-QZQ


 

 
Δηθόλα 10 : Motordriver 

 
 
 
 
2.3. Μηθξνειεγθηήο 

 
Έλαο κηθξνειεγθηήο (κεξηθέο θνξέο ζπληνκνγξαθία κC, UC ή MCU) είλαη έλα 
κηθξό ππνινγηζηή ζε έλα εληαίν νινθιεξσκέλν ζύζηεκα πνπ πεξηέρεη έλα 
ππξήλα επεμεξγαζηή , ηε κλήκε θαη πξνγξακκαηηδόκελε εηζόδνπ/εμόδνπ  
πεξηθεξεηαθά. Μλήκε πξνγξάκκαηνο κε ηε κνξθή NORflash ή OTPROM είλαη 
επίζεο ζπρλά πεξηιακβάλνληαη ζην ηζηπ, θαζώο θαη έλα ηππηθό κηθξό πνζό 
ηεο κλήκεο RAM . 

 

Οη κηθξνειεγθηέο έρνπλ ζρεδηαζηεί γηα ελζσκαησκέλεο εθαξκνγέο, ζε 
αληίζεζε κε ηα κηθξνεπεμεξγαζηέοπνπ ρξεζηκνπνηνύληαη ζε πξνζσπηθνύο 
ππνινγηζηέο ή άιιεο εθαξκνγέο γεληθνύ ζθνπνύ. 

 

Μηθξνειεγθηέο ρξεζηκνπνηνύληαη ζε ειεγρόκελεο απηόκαηα πξντόλησλ θαη 
ζπζθεπώλ, όπσο ηα ζπζηήκαηα ειέγρνπ ηνπ θηλεηήξα ηνπ απηνθηλήηνπ, 
εκθπηεύζηκεο ηαηξηθέο ζπζθεπέο, ηειερεηξηζηήξηα, κεραλέο γξαθείνπ, 
ζπζθεπέο, ειεθηξηθά εξγαιεία, παηρλίδηα θαη άιια ελζσκαησκέλα ζπζηήκαηα. 

 

Με ηε κείσζε ηνπ κεγέζνπο θαη ηνπ θόζηνπο ζε ζύγθξηζε κε κηα ζρεδίαζε πνπ 
ρξεζηκνπνηεί ζπζθεπέο έλα μερσξηζηό κηθξνεπεμεξγαζηή, κλήκε, θαη εηζόδνπ / 
εμόδνπ, κηθξνειεγθηέο θαζηζηνύλ νηθνλνκηθά λα ειέγρεη ςεθηαθά αθόκα 
πεξηζζόηεξεο ζπζθεπέο θαη δηαδηθαζίεο. κηθηνύ ζήκαηνοκηθξνειεγθηέο είλαη 
θνηλά, κε ηελ ελζσκάησζε αλαινγηθώλ ζηνηρείσλ πνπ απαηηνύληαη γηα ηνλ 
έιεγρν ηεο κε ςεθηαθά ειεθηξνληθά ζπζηήκαηα. 

 

http://translate.googleusercontent.com/translate_c?depth=1&hl=el&prev=/search%3Fq%3Dmicrocontroller%26biw%3D1440%26bih%3D807&rurl=translate.google.gr&sl=en&u=http://en.wikipedia.org/wiki/Embedded_system&usg=ALkJrhheasD_fDKs7O2wqviqkUr7P9VaGQ
http://translate.googleusercontent.com/translate_c?depth=1&hl=el&prev=/search%3Fq%3Dmicrocontroller%26biw%3D1440%26bih%3D807&rurl=translate.google.gr&sl=en&u=http://en.wikipedia.org/wiki/Embedded_system&usg=ALkJrhheasD_fDKs7O2wqviqkUr7P9VaGQ
http://translate.googleusercontent.com/translate_c?depth=1&hl=el&prev=/search%3Fq%3Dmicrocontroller%26biw%3D1440%26bih%3D807&rurl=translate.google.gr&sl=en&u=http://en.wikipedia.org/wiki/Embedded_system&usg=ALkJrhheasD_fDKs7O2wqviqkUr7P9VaGQ
http://translate.googleusercontent.com/translate_c?depth=1&hl=el&prev=/search%3Fq%3Dmicrocontroller%26biw%3D1440%26bih%3D807&rurl=translate.google.gr&sl=en&u=http://en.wikipedia.org/wiki/Mixed-signal_integrated_circuit&usg=ALkJrhhddNj4uoM2AEFPIWest3Puau7qtA


Μεξηθνί κηθξνειεγθηέο κπνξνύλ λα ρξεζηκνπνηνύλ 4-bitιέμεηο θαη ιεηηνπξγνύλ 
ζε ξνιόη ξπζκό ζπρλόηεηεο ηόζν ρακειέο όζν 4 kHz , γηα ρακειή θαηαλάισζε 
ελέξγεηαο (κνλνςήθην milliwatts ή microwatts). Θα έρνπλ γεληθά ηελ ηθαλόηεηα 
λα δηαηεξνύλ ηε ιεηηνπξγηθόηεηα, ελώ πεξηκέλνπλ γηα έλα ζπκβάλ, όπσο ην 
πάηεκα ελόο θνπκπηνύ ή άιιε δηαθνπή? Καηαλάισζε ελέξγεηαο, ελώ ζηνλ 
ύπλν (ην ξνιόη ηεο CPU θαη ηα πεξηζζόηεξα πεξηθεξεηαθά off) κπνξεί λα 
nanowatts απιά, θάλνληαο πνιινύο από απηνύο θαηάιιεια γηα κεγάιε 
δηάξθεηα κπαηαξίαο εθαξκνγέο. 

 

 Άιια κηθξνειεγθηέο κπνξεί λα εμππεξεηήζεη ηηο επηδόζεηο θξίζηκν ξόιν, όπνπ 
κπνξεί λα ρξεηαζηεί λα ελεξγεί πεξηζζόηεξν ζαλ έλα ςεθηαθό επεμεξγαζηή 
ζήκαηνο (DSP), κε πςειόηεξεο ηαρύηεηεο ξνινγηνύ θαη ηελ θαηαλάισζε 
ελέξγεηαο. 

 
 

 

 

Δηθόλα 11 :Μηθξνειεγθηήο 

 

http://translate.googleusercontent.com/translate_c?depth=1&hl=el&prev=/search%3Fq%3Dmicrocontroller%26biw%3D1440%26bih%3D807&rurl=translate.google.gr&sl=en&u=http://en.wikipedia.org/wiki/4-bit&usg=ALkJrhid8eiq7IB1733jsPD-GI8KL7sdHw
http://translate.googleusercontent.com/translate_c?depth=1&hl=el&prev=/search%3Fq%3Dmicrocontroller%26biw%3D1440%26bih%3D807&rurl=translate.google.gr&sl=en&u=http://en.wikipedia.org/wiki/4-bit&usg=ALkJrhid8eiq7IB1733jsPD-GI8KL7sdHw
http://translate.googleusercontent.com/translate_c?depth=1&hl=el&prev=/search%3Fq%3Dmicrocontroller%26biw%3D1440%26bih%3D807&rurl=translate.google.gr&sl=en&u=http://en.wikipedia.org/wiki/Clock_rate&usg=ALkJrhjMn97V9Qjf0Q-Z_6p_iuFRQjlw8w
http://translate.googleusercontent.com/translate_c?depth=1&hl=el&prev=/search%3Fq%3Dmicrocontroller%26biw%3D1440%26bih%3D807&rurl=translate.google.gr&sl=en&u=http://en.wikipedia.org/wiki/Hertz&usg=ALkJrhjXaV8BIKT_6czA04eYz7-4s8DsgQ
http://translate.googleusercontent.com/translate_c?depth=1&hl=el&prev=/search%3Fq%3Dmicrocontroller%26biw%3D1440%26bih%3D807&rurl=translate.google.gr&sl=en&u=http://en.wikipedia.org/wiki/Digital_signal_processor&usg=ALkJrhim9oOC6_auG6325wC454gOcYmYfQ
http://translate.googleusercontent.com/translate_c?depth=1&hl=el&prev=/search%3Fq%3Dmicrocontroller%26biw%3D1440%26bih%3D807&rurl=translate.google.gr&sl=en&u=http://en.wikipedia.org/wiki/Digital_signal_processor&usg=ALkJrhim9oOC6_auG6325wC454gOcYmYfQ
http://translate.googleusercontent.com/translate_c?depth=1&hl=el&prev=/search%3Fq%3Dmicrocontroller%26biw%3D1440%26bih%3D807&rurl=translate.google.gr&sl=en&u=http://en.wikipedia.org/wiki/Digital_signal_processor&usg=ALkJrhim9oOC6_auG6325wC454gOcYmYfQ


  ΚΔΦΑΛΑΙΟ 3 : Αζύξµαηε επηθνηλωλία 

 

3.1 Αζύξκαηε επηθνηλωλία κέζω ππεξύζξωλ αθηηλνβνιηώλ 

 

Ζ αζύξµαηε επηθνηλσλία µέζσ ππέξπζξσλ αθηηλνβνιηώλ αλαθέξεηαη ζηελ 
ειεύζεξε δηάδνζε θπµάησλ θσηόο ηεο ραµειήο δώλεο ππεξύζξσλ σο έλα 
µέζν µεηάδνζεο πιεξνθνξηώλ. Ζ επηθνηλσλία µπνξεί λα πξαγµαηνπνηείηε 
µεηαμύ δύν θνξεηώλ ζπζθεπώλ επηθνηλσλίαο ή µεηαμύ µηαο θνξεηήο θαη µηαο 
ζηαζεξήο ζπζθεπήο(ζεµείν πξόζβαζεο ή ζηαζµόο βάζεσλ). 

 

 

 

 

Δηθόλα 12 : IRDITECTOR 

 

ηηο θνξεηέο ζπζθεπέο πεξηιαµβάλνληαηlaptops, PDAs, θηλεηά ηειέθσλα θαη 
πνιιά άιια αμεζνπάξ ή πεξηθεξεηαθά είδε. Οη ζηαζµνί βάζεσλ είλαη ζπλήζσο 
ζπλδεδεµέλνη ζε έλαλ ππνινγηζηή µε δηαθνξεηηθό ηξόπν ζύλδεζεο. 

 

Αλ θαη ζπλήζσο ρξεζηµνπνηείηε ε ππέξπζξε αθηηλνβνιία είλαη δπλαηόλ λα 
ρξεζηµνπνηεζνύλ θαη άιιεο πεξηνρέο ηνπ νπηηθνύ θάζµαηνο. 



 3.2. Σύπνο δηαζύλδεζεο 

 

Μηα άιιε ζεµαληηθή µέζνδνο γηα λα ραξαθηεξίζνπµε έλα αζύξµαηνζύζηεµα 
ππέξπζξεο επηθνηλσλίαο είλαη µέζσ ηνπ "ηξόπνπ δηαζύλδεζεο" πνπ δείρλεη 
ηελ ηππηθή ή ηελ απαηηνύµελε ζέζε ηνπ πνµπνύ θαη ηνπ δέθηε. Οη δύν πην 
ζπλεζηζµέλεο δηα-ηάμεηοείλαη: ζεµείν-µε-ζεµείν (point-to-point) θαη δηάρπζεο 
(diffuse). 

 

Ο πην απιόο ηξόπνο δηαζύλδεζεο είλαη ε δηάηαμε ζεµείν-ζε-ζεµείν. ε απηήλ 
ηελ πεξίπησζε ν πνµπόο θαη ν δέθηεο πξέπεη λα είλαη ζηξαµµέλνη ν έλαο 
πξνο ηνλ άιινλ ώζηε λα επηηεπρζεί δηαζύλδεζε. ηε "δεύμε µε νπηηθή επαθή" 
ή αιιηώο "line-of-sight"(LOS) ε εθπεµπόµελε αθηηλνβνιία θαηεπζύλεηαη άµεζα 
από ηνλ πνµπό ζηνλ δέθηε θαη επνµέλσο δελ πξέπεη λα 
παξεµβαίλνπλεµπόδηααλάµεζα ηνπο. 

 

ηελ δηάηαμε δηάρπζεο, ε δηαζύλδεζε είλαη πάληα ελεξγή αλάµεζα ζηνλ θάζε 
πνµπό θαη ηνλ θάζε δέθηε ηνπ ίδηνπ ρώξνπ, αληαλαθιώληαο ηα 
εθπεµπόµελαζήµαηα ζηηο δηά-θνξεο επηθάλεηεο όπσο νξνθή, ηνίρνη, έπηπια 
θηι. Δδώ, ν πνµπόο θαη ν δέθηεο δελ επηθνηλσλνύλ άµεζα. Ο πνµπόο ζηέιλεη 
έλα επξύ θάζµααθηίλσλ θαη ν πνµπόο έρεη έλα επξύ νπηηθό πεδίν. Δπίζεο, ε 
δεύμε µε νπηηθή επαθή (LOS) δελ απαηηείηαη. 

 

 
 

 
Δηθόλα 13 : α) δηάηαμε ζεµείνµεζεµείν, β) δηάηαμε δηάρπζεο 

 
 



3.3. Βαζηθή αξρή θαη πεξίγξαµµα εξγαζίαο 

 

Σα πεξηζζόηεξα ζπζηήµαηα ππέξπζξσλ επηθνηλσληώλ µπνξνύλ λα 
αλαπαξαζηαζνύλ αλ πάξνπµε έλα ζήµα εμόδνπ Y(t) θαη έλα ζήµα εηζόδνπ X(t) 
ηα νπνία ζπλδένληαη µε ηελ ζρέζε: 

 

Y(t) = X(t) ⋅c(t) + N(t) 

 

 

'Οπνπ: 

 c(t) ε απόθξηζε ηεο δηόδνπ θαη 

 N(t) ν ζόξπβνο. 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

  ΚΔΦΑΛΑΙΟ 4 : IP ΚΑΜΔΡΑ 

 
 

  4.1. Ιζηνξηθή αλαδξνκή ηεο IP θάκεξαο 

 
 
Ζ πξώηε ζπγθεληξσηηθή IP θάκεξα θπθινθόξεζε ην 1996 από ηελ 
AxisCommunications. Ολνκάζηεθε ηνπ Άμνλα NetEye 200 θαη αλαπηύρζεθε 
από ηελ νκάδα ηνπ MartinGren θαη ν Carl-AxelAlm. Θα ρξεζηκνπνηεζεί έλα 
customwebserver ζην εζσηεξηθό ηεο θσηνγξαθηθήο κεραλήο. 

 

ηα ηέιε ηνπ 1999, ε εηαηξεία άξρηζε λα ρξεζηκνπνηεί ελζσκαησκέλν Linux γηα 
λα ιεηηνπξγήζεη θάκεξεο ηνπ. Άμνλαο θπθινθόξεζε επίζεο ηελ ηεθκεξίσζε γηα 
ην ρακειό επίπεδν ηνπ API πνπ νλνκάδεηαη "VAPIX", πνπ βαζίδεηαη ζηηο 
αλνηθηέο πξόηππα HTTP θαη ζε πξαγκαηηθό ρξόλν streamingπξσηόθνιιν 
(RTSP). Απηή ε αλνηθηή αξρηηεθηνληθή είρε σο ζηόρν λα ελζαξξύλεη ηξίηνπο 
θαηαζθεπαζηέο ινγηζκηθνύ λα αλαπηύμνπλ ζπκβαηό ινγηζκηθό δηαρείξηζεο θαη 
θαηαγξαθήο. 

 

Ζ πξώηε απνθεληξσκέλε IP θάκεξα θπθινθόξεζε ην 1999 από ηελ Mobotix.   
Σν ζύζηεκα ηεο θσηνγξαθηθήο κεραλήο Linux, πεξηέρεη βίληεν, ζπλαγεξκόο, 
θαη ηελ θαηαγξαθή ηεο ιεηηνπξγίαο δηαρείξηζεο, έηζη ην ζύζηεκα θάκεξαο δελ 
απαηηεί άδεηα ρξήζεο ηνπ ινγηζκηθνύ δηαρείξηζεο βίληεν γηα ηε δηαρείξηζε ηεο 
εθδήισζεο εγγξαθήο, ή δηαρείξηζεο βίληεν . 

 

 Ζ πξώηε θσηνγξαθηθή κεραλή IP κε analytics πισ πεξηερνκέλνπ βίληεν 
(VCA) θπθινθόξεζε ην 2005 από Intellio. Απηή ε θσηνγξαθηθή κεραλή ήηαλ 
ζε ζέζε λα εληνπίζεη κηα ζεηξά από δηάθνξεο εθδειώζεηο, όπσο θαη αλ έλα 
αληηθείκελν είρε θιαπεί, έλαο άλζξσπνο δηέζρηζε κηα γξακκή, κηα αλζξώπηλεο 
εηζέιζεη ζε κηα πξνθαζνξηζκέλε δώλε, ή εάλ έλα απηνθίλεην θηλείηαη πξνο ηε 
ιάζνο θαηεύζπλζε. 

 

Οη IP θάκεξεο είλαη δηαζέζηκεο ζε αλαιύζεηο από 0,3 (VGA αλάιπζε) έσο 29  
megapixels. Όπσο θαη ζηελ επηρείξεζε ηειεόξαζε θαηαλαισηώλ, ζηηο αξρέο 
ηνπ 21νπ αηώλα, ππήξμε κηα ζηξνθή πξνο βίληεν πςειήο επθξίλεηαο 
ςεθίζκαηα, π.ρ. 720p ή 1080i θαη 16 : 9θνξκά επξείαο νζόλεο. 
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4.2. Ο νξηζκόο ηεο IP θάκεξαο 

 
 
Μηα θσηνγξαθηθή κεραλή πξσηόθνιιν Internet ή IP θάκεξα, είλαη έλα είδνο 
ςεθηαθήο βηληενθάκεξαο πνπ ρξεζηκνπνηείηαη ζπλήζσο γηα ηελ επηηήξεζε, θαη 
ε νπνία ζε αληίζεζε κε ηελ αλαινγηθή,  (CCTV), θάκεξεο κπνξνύλ λα 
ζηέιλνπλ θαη λα ιακβάλνπλ δεδνκέλα κέζσ ελόο δηθηύνπ ππνινγηζηώλ θαη ηνπ 
Γηαδηθηύνπ. 

 

Αλ θαη νη πεξηζζόηεξεο θάκεξεο πνπ ην θάλνπλ απηό είλαη θάκεξεο, ν όξνο «IP 
θάκεξα" ή "netcam" ζπλήζσο εθαξκόδεηαη κόλν ζε εθείλνπο πνπ 
ρξεζηκνπνηνύληαη γηα ηελ επηηήξεζε. Ζ πξώηε ζπγθεληξσηηθή IP θάκεξα ήηαλ 
Άμνλα NetEye 200, πνπ θπθινθόξεζε ην 1996 από ηελ AxisCommunications. 

 

 

 

 
 

Δηθόλα 14 : IPCAMERA 

 

 
 



  4.3. Σα είδε ηωλ IP θακεξώλ 

 

   Τπάξρνπλ δύν είδε ησλ IP θακεξώλ: 

 

• Οη ζπγθεληξσηηθέο IP θάκεξεο, νη νπνίεο απαηηνύλ κηα θεληξηθή δηθηύνπ 
VideoRecorder (NVR) γηα λα ρεηξηζηεί ηελ εγγξαθή, βίληεν θαη 
δηαρείξηζε ζπλαγεξκώλ. 

 
• Οη απνθεληξσκέλεο IP θάκεξεο, νη νπνίεο δελ απαηηνύλ θεληξηθή 

δηθηύνπ VideoRecorder(NVR), όπσο νη θσηνγξαθηθέο κεραλέο έρνπλ 
ιεηηνπξγία εγγξαθήο built-in θαη κπνξεί έηζη λα θαηαγξάθεη απεπζείαο ζε 
ηνπηθά κέζα απνζήθεπζεο, όπσο κνλάδεο flash θαη ζθιεξνύ δίζθνπ ή 
δίζθνπο κε ην πξόηππν δίθηπνattachedstorage. 

 
 

 
  4.4.  Σα πιενλεθηήκαηα ηωλ IP θακεξώλ 

 
 
Ζ παξαθνινύζεζε ελόο ρώξνπ κέζσ IP βίληεν κπνξεί λα νξηζηεί σο ην 
ζύζηεκα πνπ ρξεζηκνπνηεί ηα ειεύζεξα πξσηόθνιια ηνπ internet θαη ηα 
ζηάληαξ κε ζθνπό ηελ εγγξαθή θαη ηελ παξαθνινύζεζε ελόο ρώξνπ. 
 
Οη IP θάκεξεο, δελ πξέπεη λα ζπγρένληαη κε ηηο θαλνληθέο θάκεξεο, δηόηη ν 
ζθνπόο ηνπο δελ είλαη ε πνηνηηθή θαηαγξαθή θαη απεηθόληζε ελόο ρώξνπ, 
αιιά ν έιεγρνο ηνπ. 
 
Μεξηθά από ηα πνιιά πιενλεθηήκαηα ησλ ζπζηεκάησλ ειέγρνπ θαη 
αλίρλεπζεο πνπ ζηεξίδνληαη ζε IP θάκεξεο είλαη ηα εμήο: 
 
 •Μείσζε ηνπ θόζηνο δηόηη ρξεζηκνπνηνύληαη νη ππάξρνπζεο δηθηπαθέο 
εγθαηαζηάζεηο γηα λα δνπιέςνπλ νη IP θάκεξεο. 
 
  •Μείσζε ηνπ θόζηνπο πάιη ιόγσ ηεο ρξήζεο ηνπ CAT5 θαισδίνπ έλαληη ηνπ 
RG-58 νκναμνληθνύ θαισδίνπ. 
 
 •Λόγσ ηεο αλνηρηήο πιαηθόξκαο ππάξρνπλ ζηελ αγνξά πνιιά δσξεάλ 
πξνγξάκκαηα δηαρείξηζεο IP θακεξώλ. 
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  •Δπειημία όζν αθνξά ηα ζηάληαξ ηεο εηθόλαο, δελ ππάξρεη εδώ ην πξόβιεκα 
κε ηηο αλαιύζεηο ησλ θιαζηθώλ θακεξώλ πνπ είλαη είηε NTSC είηε PAL είηε 
SECAM. 
 
 
  •Οη εληνιέο κεηαθίλεζεο ηνπ κεραληζκνύ ηεο θάκεξαο (άμνλεο ΥΤ & Ενπκ) 
κεηαθέξνληαη κέζα από ην ίδην θαιώδην θαη δελ ρξεηάδνληαη μερσξηζηά 
θπθιώκαηα ειέγρνπ θαη κεηάδνζεο ηεο εληνιήο. 
 
 
 •Πνιιέο IP θάκεξεο πεξηέρνπλ δηθό ηνπο ινγηζκηθό πνπ κεηαθέξεη ηηο 
“ύπνπηεο” εηθόλεο κέζσ ειεθηξνληθνύ ηαρπδξνκείνπ απηόκαηα θαη άκεζα. 
 
 
  •Τπνζηήξημε δηαθόξσλ θνξκά εηθόλαο θαη ήρνπ, γηα ηελ θάιπςε όισλ ησλ 
αλαγθώλ ζε εύξνο δώλεο δηθηύνπ αιιά θαη ζε απνζεθεπηηθό ρώξν. 
 
 

•Δλζσκάησζε πξνγξακκάησλ αλίρλεπζεο θίλεζεο θαη 
αλαγλώξηζεο/θαηακέηξεζεο ζρεκάησλ πνπ εθαξκόδεηαη ζε αληηθείκελα, 
αλζξώπνπο θαη νρήκαηα. 
 
 
  •πλεξγαζία ηνπ όινπ ζπζηήκαηνο θαη κε άιια ππνζπζηήκαηα πνπ ειέγρνπλ 
ηελ εμνπζηνδόηεζε εηζόδνπ ζε θηήξηα, ζπλαγεξκνύο, δηαρείξηζε θίλεζεο 
ζηνπο δξόκνπο θηι. 
 
 
  •Καη ηέινο, ιόγσ ηεο δπλαηόηεηαο γηα αλαβάζκηζε ηνπ πξνγξάκκαηνο ηεο 
θάκεξαο κέζσ δηθηύνπ, κειινληηθά δελ απνθιείνληαη θαη λέεο εθαξκνγέο θαη 
δπλαηόηεηεο. 
 
 
  ήκεξα ππάξρνπλ αξθεηνί θαηαζθεπαζηέο IP θακεξώλ θαζώο θαη ακέηξεηεο 
εηαηξίεο θαηαζθεπήο ινγηζκηθνύ γηα εγγξαθή θαη έιεγρν ησλ 
παξαπάλσ ζπζηεκάησλ. 
 
 
 
 
 
 
 



ΚΔΦΑΛΑΙΟ 5 : Σα εμαξηήκαηα γηα ηελ πινπνίεζε ηνπ 

<<robot guard>> 

 
 
5.1. TB6612FNG Dual DC Motor Driver 
 



 
Μηα H-BridgeMotorController επηηξέπεη ζε έλα κηθξνειεγθηή λα 
ηξνθνδνηεί DCMotors. DCMotors δέρνληαη πνιύ ξεύκα θαη δελ 
κπνξνπλ λα ζπλδεζνύλ απεπζείαο ζε έλα κηθξνηζίπ. 
 
 
Ζ H-Bridge πεξηέρεη κηα ζεηξά από ηξαλδίζηνξ κεηαγσγήο, ηα 
νπνία δξνπλ ζαλ κηθξά ξειέ. Με ηελ παξνρή ηξνθνδνηεί δηάθνξα 
θαιώδηα ελεξγνπνίεζεο ηνπ H-Bridge, κπνξείηε λα ειέγμεηε ηελ 
θαηεύζπλζε ελόο DC θηλεηήξα. Οη πεξηζζόηεξεο H-Bridges 
ειέγρνπλ δύν DCMotors ζην Forward, Backward θαηStop.  
 

 
Ζ SparkFun Γηπιή MotorDriver ρξεζηκνπνηεί ςεθηαθέο ζπλδέζεηο 
(On / Off) γηα ηνλ έιεγρν ηνπ θηλεηήξα. Απηό ην κηθξό δηνηθεηηθό 
ζπκβνύιην ζα ηξνθνδνηήζεη 2 θηλεηήξεο θαη σο εθ ηνύηνπ απαηηεί 4 
ςεθηαθέο ζπλδέζεηο κε ηνEZ-Β.  
 

 



 

 
 
 

Δηθόλα 15 : TB6612FNG Dual DC Motor Driver 

 
 
 
 
 
 



5.2. Πιαθέηα MainboardRedbotRob-11954 

 
 

Υαξαθηεξηζηηθά : 
 
 

• 5V Logic 

 

• 6-9V Input Voltage via Barrel Jack or 2-Pin Header 
 
 

• ATmega328P (pre-programmed) 
 
 

• TB6612FNG Dual DC MotorDriver 
 
 

• USB Programmablevia FTDI 
 
 

• XBee Port with HW/SW Serial Switch 
 
 

• 2x3-Pin FemaleMotorPort 
 
 

• 2x6-Pin Male Optional Servo Header 
 
 

• 4x6-Pin Male Optional Sensor Header 

 



 

 
 
 

Δηθόλα 16 :MainboardRedbotRob-11954 

 
 
 
 



Ζ MainboardRedBot ζρεδηάζηεθε γηα λα είλαη ηόζν επέιηθηε όζν ην 
δπλαηόλ πεξηζζόηεξν. Δδώ είλαη κηα γξήγνξε πεξηήγεζε ηνπ 
πιηθνύ πνπ είλαη ζηνλ πίλαθα:  
 
1. Analog/digitalheaders  :  Απηέο νη ηξεηο θεθαιέο παξέρνπλ 
έλα I / Opin , ηα νπνία κπνξνύλ λα ρξεζηκνπνηεζνύλ γηα  
αλαινγηθή είζνδν, ςεθηαθή εηζόδν ή εμόδν , θαζώο θαη 5V ηάζεο 
θαη grd . Δπηπιένλ , νη θεθαιέο Α4 θαη Α5 κπνξνύλ λα 
ρξεζηκνπνηεζνύλ γηα ηε ζύλδεζε ζπζθεπώλ I2C . Σν 
επηηαρπλζηόκεηξνRedBot έρεη ζρεδηαζηεί γηα θνιιήζεηο άκεζα κε  
ηηο θεθαιέο θαζηζηώληαο ηελ ζύλδεζε πνιύ απιή. 
 
 
2. Analoginputheader : Απηή ε θεθαιή παξέρεη δύν επηπιένλ 
αθίδεο αλαινγηθώλ εηζόδσλ . Παξ' όια απηά νη αθίδεο απηέο δελ 
κπνξνύλ λα ρξεζηκνπνηεζνύλ γηα ηα ςεθηαθά ζήκαηα. 
 
 
3. Analogoutput/digitalheaders : Απηέο νη δύν θεθαιέο 
παξέρνπλ ηέζζεξηο αθηδεο πνπ κπνξνύλ λα ρξεζηκνπνηεζνύλ είηε 
γηα ηελ έμνδν PWM ή θαλνληθή ςεθηαθή I / O. εκεηώζηε όηη ε 
παξνρή ειεθηξηθνύ ξεύκαηνο γηα απηά ηα headers είλαη άκεζα 
ζπλδεδεκέλε κε ηελ κπαηαξία , παξέρνληαο επηπιένλ umph γηα 
θηλεηήξεο ζεξβν , αιιά νη ζπζθεπέο πνπ πεξηκέλνπλ 5V δελ ζα 
πξέπεη λα ζπλδένληαη άκεζα. 
 
 
4. Ζ RedBot έρεη κηα ππνδνρή γηα κηα κνλάδα XBee , 
παξέρνληαο εύθνιε αζύξκαηε δηαζύλδεζε. 
 
 
5. Έλαο δηαθόπηεο ζαο επηηξέπεη λα επηιέμεηε εάλ ε XBee 
επηθνηλσλεί κέζσ ηνπ πξνηύπνπ ζεηξηαθήο I / O αθίδεο ( 0 θαη 1 , 
πξνζβάζηκε κέζσ 

ηνπ ελζσκαησκέλνπ ζε Serial ζύλνιν εληνιώλ) ή κέζσ ησλ 
αθξνδεθηώλ 14 θαη 15 ( A0 θαη A1 ) , ρξεζηκνπνηώληαο ηε 
βηβιηνζήθε SoftwareSerial. Υξεζηκνπνηώληαο ηε ιεηηνπξγία ηνπ 
ινγηζκηθνύ ζα θαηαλαιώζεη δύν από ηηο αλαινγηθέο ζαο εηζόδνπο. 
 
 
6. Οη θεθαιέο είλαη δηαζέζηκεο γηα λα επηηξέπνπλ ζην ρξήζηε λα 
αμηνπνηήζεη ηα ζήκαηα 5V θαη γείσζεο. 
 



 
 
 
7. Έλαο δηαθόπηεο ξεύκαηνο βάδεη ηελ πιαθέηα ζε κηα 
θαηάζηαζε πνιύ ρακειήο θαηαλάισζεο ελέξγεηαο ( microamps ή 
ιηγόηεξν ) πνπ ζαο επηηξέπεη λα ηελ ελεξγνπνηήζεηε καθξηά ρσξίο 
λα ηξαβάεη ηε ζύλδεζε ηξνθνδνζίαο. 
 
 

8. Έλαο δηαθόπηεο απελεξγνπνίεζεο ηνπ θηλεηήξα ζαο 
επηηξέπεη λα απελεξγνπνηήζεηε ην πξόγξακκα νδήγεζεο ηνπ 
θηλεηήξα , ώζηε λα κπνξείηε λα πξνγξακκαηίζεηε ην δηνηθεηηθό 
ζπκβνύιην , ρσξίο λα ρξεηάδεηαη λα νδεγείηε πάλσ από όια. 
 
 
9. Οη θεθαιέο είλαη δηαζέζηκεο γηα λα μεθύγνπλ από ηηο εμόδνπο 
ηνπ θηλεηήξα . 
 
 
10.  Μηα θεθαιή έρεη παξέρεηαη, επίζεο, γηα λα ζαο επηηξέςεη λα 
έρεηε πξόζβαζε ηελ πξνκήζεηα εηζόδνπ , είηε γηα ηνπο ζθνπνύο 
ηεο νδήγεζεο πξόζζεην θύθισκα ή λα επηηξέςεη κεγαιύηεξε 
επειημία από ηελ ηππηθή ππνδνρή βαξέιη θάλεη γηα ηηο πεγέο 
ελέξγεηαο. 
 
 
11.  Έλα LED είλαη ζπλδεδεκέλν κε ην pin 13 λα επηηξέςεη 
βαζηθή ινγηθή ειέγρεη όηη ν θσδηθόο θνξηώλεη θαη ηξέρεη ζην 
δηνηθεηηθό ζπκβνύιην. 
 
 
12.  Ζ ελδεηθηηθή ιπρλία LED ζα παξακείλεη αλακκέλε όηαλ ν 
δηαθόπηεο ξεύκαηνο είλαη ελεξγόο . 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 
 
 
 
 
5.3. Μηθξνειεγθηήο (ATmega328P)   

 

ΒαζηθνίΠαξάκεηξνη : 
 

 

Παξάκεηξνη Αμία 

Flash (Kbytes) 32 Kbytes 

PinCount 32 

Max. OperatingFreq. (MHz) 20 MHz 

CPU 8-bit AVR 

ofTouchChannels 16 

Max I / O Pins 23 

ExtInterrupts 24 



 

 

 

 

Ζ πςειήο απόδνζεο AtmelpicoPower 8-bit AVR RISC 
κηθξνειεγθηή πνπ βαζίδεηαη ζην λα   ζπλδπάδεη κλήκε 32KB ISP 
flash κε δπλαηόηεηεο αλάγλσζεο-εγγξαθήο, ελώ, 1024B 
EEPROM, 2KB SRAM, 23 γεληθήο ρξήζεο I / O γξακκέο, 32 
γεληθήο ρξήζεο θαηαρσξεηέο εξγαζίαο, ηξηώλ επέιηθησλ 
ρξνλόκεηξν / κεηξεηέο κε ζπγθξίλνπλ ηξόπνπο, εζσηεξηθέο θαη 
εμσηεξηθέο δηαθνπέο, ζεηξηαθό πξνγξακκαηηδόκελε USART, έλα 
byte-oriented 2-wire serialinterface, ζεηξηαθή ζύξα SPI, έλα 6-
channel 10-bit A / D κεηαηξνπέα (8 θαλάιηα ζε TQFP θαη QFN / 
MLF παθέηα), πξνγξακκαηηδόκελν ρξνλόκεηξν θπιάθσλ κε 
εζσηεξηθό ηαιαλησηή, θαη πέληε ινγηζκηθεο επηιέμηκεο ιεηηνπξγίεο 
εμνηθνλόκεζεο ελέξγεηαο. Ζ ζπζθεπή ιεηηνπξγεί κεηαμύ 01.08 - 
05.05 Volt. 

 

 

 

 
 



Δηθόλα 17 : Μηθξνειεγθηήο (ATmega328P)   
 
 
 
 
 
 
 
5.4. IRCONTROLKIT 

 
 
Σειερεηξηζηήξην ππεξύζξσλ πνπ πξνζθέξεη θνπκπηά γηα ηέζζεξηο 
θαηεπζύλζεηο , δύλακε , επηιέμηε θαη ηα ηξία πξναηξεηηθά θνπκπηά 
ρξήζεο  (  " A", " B " θαη "C" ) . 
 
 
 
 

 
 

 
 

Δηθόλα 18 : IR CONTROL KIT 

 



 
 
 
 
 
 

 
 
 
5.5. IP Camera Turbo-X Eyeguard IIPC30 

 
 

πλδπάδεη πςειέο δπλαηόηεηεο ζε ρακειό θόζηνο, ε 
EyeGuardIIPC-30 δηαζέηεη θσηηζκό ππεξύζξσλ IR γηα λπρηεξηλή 
ιήςε θαη ππνζηεξίδεη αζύξκαηε ζύλδεζε WiFi. 

 

Ο έιεγρνο θάζε ρώξνπ γίλεηαη πιένλ όρη κόλν κε εηθόλα αιιά θαη 
κε ήρν, αθνύ ε EyeGuard IIPC-30 ελζσκαηώλεη κηθξόθσλν θαη 
ερείν γηα ακθίδξνκε επηθνηλσλία κε όπνηνλ βξίζθεηαη ζηνλ ρώξν 
όηαλ δελ είζαη εθεί! 

 

 



 

 
Δηθόλα 19 : IP Camera Turbo-X Eyeguard IIPC30 

 
 
 
 

ΚΔΦΑΛΑΙΟ 6 : Η δηαδηθαζία θαηαζθεπήο ηνπ 
<<robotguard>> 

 
 
6.1. <<RobotGuard>> 

 
 
Σν <<robotguard>> θαηαζθεπάζηεθε απν ηελ αξρή. Απνηειείηαη 
απν ην θύξην ζαζί, ηα κνηέξ, ηελ MainboardRedbotRob-11954, ηελ 
IP θάκεξα θαη ηελ ηξνθνδνζία. 
 
Σν ζαζί έρεη δπν κεηαιιηθέο πιάθεο. ηελ θάησ πιάθα είλαη 
ζηεξεσκέλα ηα δπν DC κνηέξ. ηελ πάλσ πιάθα βξίζθεηαη ε  
MainboardRedbotRob-11954 θαζώο επίζεο ε IP θάκεξα θαη ε 



ηξνθνδνζία. 
 
Σν πξώην βήκα γηα ηελ θαηαζθεπή ηνπ <<robotguard>>εηαλ λα 
ηειεηoπνηεζεί ε κνξθή ηνπ. 
 

 

 

Δηθόλα 20 : Μνξθή <<robotguard>> 

 
 
Σν δεύηεξν βήκα ήηαλ ν πξνγξακκαηηζκόο ηνπ κηθξνειεγθηή  
Atmega328P. Ο πξνγξακκαηηζκόο ηνπ κηθξνιεγθηή  Atmega328P 
έγηλε κε ηελ βνήζεηα ηνπ πξνγξάκκαηνο Arduino 1.0.3. 
 
 



 

 
 
 
Δηθόλα 21 : Ο πξνγξακκαηηζκόο ηνπ κηθξνιεγθηή  Atmega328P 

 
 
 

 
 
Σν ηειηθό ζηάδην γηα ηελ δεκηνπξγία ηνπ <<robotguard>> ήηαλ ν 
πξνγξακκαηηζκνο ηεο IP θάκεξαο. Ζ IP θάκεξα πξνγξακκαηίζηεθε 
κε ηελ βνήζεηα ηνπ (ipcameratool) πνπ ήηαλ έλα software ην νπνίν 
καο ρνξεγήζεθε κε ηελ αγνξά ηεο θάκεξαο. 
 



 
 

 

 
 
 

Δηθόλα 22 : IP camera tool 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 
 
 

Δηθόλα 23 : <<robot guard>> 

 
 
 
 
 
 
6.2. Κώδηθαο γηα ηελ θίλεζε ηνπ  <<robotguard>> 

 
 
Σν πξόγξακκα κε ην νπνίν έρεη πξνγξακκαηηζηεί ην 



<<robotguard>> γηα ηελ θίλεζε δίλεηαη παξαθάησ: 
 
 

 

 
Δηθόλα 24 : Μεηαθνξά θώδηθα θίλεζεο 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
#include<IRremote.h> 

#include <RedBot.h> 
#include <Servo.h> 
#include <notes.h> 



 
 
 
RedBotMotor motors; 
Servo servo; 
int RECV_PIN = 11; 
IRrecvirrecv(RECV_PIN); 
decode_results results; 
 
 
#define POWER 0x10EFD827 
 
 
#define UP 0x10EFA05F 
 
 
#define DOWN 0x10EF00FF 
 
 
#define LEFT 0x10EF10EF 
 
 
#define RIGHT 0x10EF807F 
 
 
#define SELECT 0x10EF20DF 
 
 
#define A 0x10EFF807 
 
 
#define B 0x10EF7887 
 
 
 
 
 
 
 
void setup() 
 
{ 
 



Serial.begin(9600); 
 
irrecv.enableIRIn(); 
 
Serial.begin(9600); 
Serial.println("Hello world!"); 
 
servo.attach(3); 
 
} 
 
void loop() 
 
{ 
 
if (irrecv.decode(&results)) 
 
  { 
if (results.value == POWER) 
 
    { 
 
Serial.println("POWER");    
 
    } 
 
if (results.value == A) 
 
    { 
 
Serial.println("A");   
 
motors.leftDrive(-150); 
 
motors.rightDrive(150);   
 
    } 
 
 
if (results.value == B) 
 
    { 
 



Serial.println("B"); 
 
motors.leftDrive(150); 
 
motors.rightDrive(-150); 
 
    } 
 
if (results.value == UP) 
 
    { 
 
Serial.println("UP"); 
 
motors.drive(200); 
 
 
    } 
 
if (results.value == DOWN) 
    { 
 
Serial.println("DOWN"); 
 
motors.drive(-200); 
 
  } 
 
if (results.value == LEFT) 
 
    { 
 
Serial.println("LEFT"); 
 
motors.leftBrake(); 
 
motors.rightDrive(200); 
 
 
 
if (results.value == RIGHT) 
 
    { 



 
Serial.println("RIGHT"); 
 
motors.leftDrive (200); 
 
motors.rightBrake(); 
 
    } 
 
if (results.value == SELECT) 
 
    { 
 
Serial.println("SELECT"); 
 
motors.brake(); 
 
} 
 
 
irrecv.resume(); 
 
  } 
 
} 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ύκθσλα κε ηνλ παξαπάλσ θώδηθα έρνπκε ηα εμήο : 
 
 



Button  “A ” = πεξηζηξνθή αξηζηεξόζηξνθα 

 
 

Button  “B ” = πεξηζηξνθή δεμηόζηξνθα 

 

Button  “ ^” = θίλεζε  κπξνζηά 

 
 

Button  “>” = θίλεζε  δεμηά 

 
 

Button  ”<“  = θίλεζε αξηζηεξά 

 
 

Button ”v“  = θίλεζε πίζσ 

 
 

Button ”O  “  =απελεξγνπνίεζε θηλήζεσλ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
6.3. Πξνγξακκαηηζκόο IP θάκεξαο ηνπ  <<robotguard>> 

 
 



Γηα ηνλ πξνγξακκαηηζκό ηεο IP θάκεξαο ρξεηάζηεθε λα εθαξκόζσ 
ηα εμήο βήκαηα : 
 

 

1. Αξρηθά ρξεηαδόκαζηε κηα IP πνπ ζα ρξεζηκνπνηεί IP θάκεξα, 
γη απηό ηε ζπλδένπκε κε ην router. 
 

2. Να βξνύκε ηελ IP πνπ έρεη ε IP θάκεξα. Όπνπ αλνίγνληαο ην 
IPcameratool καο εκθαλίδεηαη. 
 

 

3. Να ρξεζηκνπνηήζνπκε ηελ IP αλνίγνληαο ηνλ 
InternetExplorer θαη ρξεζηκνπνηώληαο ηελ ζαλ URL. Με 
απηόλ ηνλ ηξόπν έρνπκε κπεί ζηελ δηεύζπλζε πνπ δείρλεη ε 
θάκεξα. 
 

4. Να θάλνπκε log-in θαη ακέζσο ζα έρνπκε πξόζβαζε  ζην ηη ε 
IP θάκεξα θαηαγξάθεη. 
 

 

5. Να θαηαρσξήζνπκε θαη λα απνζεθεύζνπκε ηε ζύλδεζε ζηελ 
IP θάκεξα ώζηε ε ζύλδεζε λα γίλεη αζύξκαηε. 
 

6. Να αθαηξέζνπκε ην θαιώδην πνπ ζπλδέεη ηελ IP θάκεξα κε 
ην router. Πιένλ ε θάκεξα έρεη ζπλδεζεί. 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 
Δηθόλα 25 : Πξνγξακκαηηζκόο IP θάκεξαο 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ΚΔΦΑΛΑΙΟ 7 : πκπεξάζκαηα – Δπίινγνο 
 
Με ηελ παξνύζα εξγαζία, δείμακε πσο ε θαηαζθεπή ελόο robot 
παίδεη ζεκαληηθό ξόιν ζηε δσή καο. Ζ ζθέςε θη ε πινπνίεζε ελόο 
<<robotguard>> θαίλεηαη λα έρεη ηε δπλαηόηεηα λα θαιύπηεη 
θάπνηεο αλάγθεο ηνπ αλζξώπνπ, γηα παξαδεηγκα, ηελ 
παξαθνινύζεζε ρώξνπ. 
 
Γηα ηελ πινπνίεζε ηνπ ζπγθεθξηκέλνπ <<robotguard>> 
ρξεζηκνπνηήζακε δηάθνξα εμαξηήκαηα. Κάπνηα από απηά είλαη: ν 
κηθξνειεγθηήο  (Atmega328P) θαη ε  IP θάκεξα. 
 
Όπσο θαη θάζε θαηαζθεπή έηζη θη απηή δελ παύεη λα έρεη ηα 
κεηνλεθηήκαηά ηεο. Αλαθνξηθά, έλα από απηά είλαη ην θόζηνο ησλ 
εμαξηεκάησλ ηεο, ην νπνίν επηβξαδύλεη ηπρόλ βειηηώζεηο ηεο. 
 
Έηζη, ινηπόλ θαη ην ζπγθεθξηκέλν <<robotguard>> δελ κπνξνύζε 
λα ππνζηεί δηάθνξεο αλαβαζκίζεηο, όπσο είλαη γηα παξάδεηγκα ε 
δπλαηόηεηα ειέγρνπ από κεγαιύηεξε απόζηαζε. 
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