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Αντικείμενο πτυχιακήσ εργαςίασ: 
 

Αντικείμενο τθσ παροφςασ πτυχιακισ εργαςίασ είναι ο ςχεδιαςμόσ, θ ανάλυςθ και θ 

υλοποίθςθ ενόσ ςυςτιματοσ αναγνώριςθσ κζςθσ και κακοριςμοφ διαδρομισ ςε 

εςωτερικό χώρο με τθ τεχνολογία IOT. 

Το αποτζλεςμα τθσ εργαςίασ αυτισ ζχει δφο κατθγορίεσ χρθςτϊν: 

 τουσ χριςτεσ οι οποίοι ελζγχουν το ςφςτθμα μζςω input devices, όπωσ είναι 

ζνα πλθκτρολόγιο, 

 το ίδιο το ςφςτθμα, το οποίο με κατάλλθλο ςχεδιαςμό, βρίςκεται ςε κζςθ να 

ελζγχει πλιρωσ τον εαυτό του και αφετζρου να παράγει δεδομζνα τα οποία 

επιςτρζφονται πίςω ςτον χριςτθ ο οποίοσ ελζγχει τθ λειτουργία του. 

Οι χριςτεσ μποροφν να διεκπεραιϊνουν τισ εξισ λειτουργίεσ: 

 Ζλεγχο με πλθκτρολόγιο του ςυςτιματοσ για κακοριςμό των κινιςεων του. 

 Κακοριςμόσ διαδρομισ του ςυςτιματοσ. 

 Χειροκίνθτθ «χαρτογράφθςθ» εςωτερικοφ χϊρου. 

 Ζλεγχοσ απόςταςθσ ςε αντικείμενα, τα οποία βρίςκονται ςτθν πορεία του, 

μετά από εντολι του χριςτθ. 

 Ζλεγχοσ δεδομζνων που καταγράφονται από το ςφςτθμα. 

 Αποκικευςθ δεδομζνων που καταγράφονται από το ςφςτθμα. 

 

Το ςφςτθμα μπορεί να διεκπεραιϊνει τισ εξισ λειτουργίεσ: 

 Ανατροφοδότθςθ ςτο χριςτθ δεδομζνων ςχετικά με τθν κζςθ ςτθν οποία 

βρίςκεται το ςφςτθμα ςε ζνα χϊρο. 

 Λιψθ απόφαςθσ για κατεφκυνςθ κίνθςθσ. 

 Εντοπιςμόσ εμποδίων τα οποία ίςωσ μπορεί να εμποδίςουν τθν απρόςκοπτθ 

ολοκλιρωςθ τθσ πορείασ του. 

 Εξερεφνθςθ άγνωςτου χϊρου και χαρτογράφθςθ αυτοφ κακϊσ και εμποδίων 

που τυχόν βρίςκονται μζςα ςε αυτόν τον χϊρο.(SLAM Algorithm) 

 Αποκικευςθ των δεδομζνων αυτϊν. 
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΢κοπόσ τησ εργαςίασ: 
 

Σκοπόσ τθσ εργαςίασ και τθσ υλοποίθςθσ του ςυςτιματοσ αυτοφ είναι θ εφρεςθ 

λφςεων για  τθν ολοζνα και μεγαλφτερθ ανάγκθ που παρουςιάηεται ςτισ μζρεσ μασ 

για αυτοματοποιθμζνα ςυςτιματα υποβοικθςθσ. Οι εφαρμογζσ που ζχει το 

ςφςτθμα αυτό είναι ανάλογεσ των αναγκϊν των επιμζρουσ χρθςτϊν. Επίςθσ με τισ 

κατάλλθλεσ τροποποιιςεισ μπορεί να αποκτιςει ό,τι δυνατότθτεσ απαιτεί ο 

καταναλωτισ ςτον οποίο απευκφνεται. Μερικζσ από αυτζσ πχ μπορεί να είναι:  

 Χριςθ του ςυςτιματοσ για τθν εκμάκθςθ προγραμματιςμοφ και βαςικϊν 

αρχϊν αυτοματιςμοφ ςε μακθτζσ διαφόρων θλικιϊν. 

 Χριςθ από ςυνεργεία διάςωςθσ για εντοπιςμό ατόμων ςε κτιρια που ζχουν 

καταρρεφςει από ςειςμοφσ, εκριξεισ ι άλλουσ λόγουσ. 

 Χριςθ του από τισ αρχζσ με ςκοπό τθν αντικατάςταςθ ανκρϊπινου 

δυναμικοφ ςε περιπτϊςεισ που απειλείται θ υπόςταςθ του, όπωσ ο 

εντοπιςμόσ βομβϊν. 

 Χριςθ ωσ ςυμπλιρωμα ςυςτιματοσ ςυναγερμοφ μζςα ςε ςπίτια, δθλαδι να 

είναι ςυνδεδεμζνο με το ςφςτθμα ςυναγερμοφ και να βιντεοςκοπεί ι να 

φωτογραφίηει το ςπίτι ςε περίπτωςθ που χτυπιςει ο ςυναγερμόσ ι ανοίξει 

κάποια πόρτα και να αποςτζλλει τα δεδομζνα ςτον ιδιοκτιτθ. 

 Χριςθ μζςα ςε εςωτερικοφσ χϊρουσ για τθν υποβοικθςθ ατόμων με 

διάφορεσ μορφζσ αναπθρίασ προςφζροντασ βοικεια όπωσ:  

o να τουσ δείχνει ακολουκϊντασ το τον δρόμο για 

ςυγκεκριμζνα δωμάτια του ςπιτιοφ,  

o να τουσ πθγαίνει αντικείμενα που χρειάηονται ςε κάποια 

δεδομζνθ ςτιγμι ςε οποιοδιποτε χϊρο βρίςκονται μζςα ςτο 

ςπίτι,  

o να παρακολουκεί αδφναμα άτομα και να ενθμερϊνει τουσ 

οικείουσ ςε περίπτωςθ ανάγκθσ. 

o να βοθκά ςτθ κακαριότθτα του ςπιτιοφ. 
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Οριςμόσ ςυςτήματοσ: 
 

Ωσ ςφςτθμα ζχουμε ορίςει τα εξισ: 

 Ζνα τετράτροχο μικρό αμαξίδιο το οποίο κα περιζχει ζνα μοτζρ για κάκε 

ρόδα, 4 ςτο ςφνολο. 

 Μια θλεκτρονικι πλακζτα Raspberry PI 3 model B + 

 Ζνα H-Bridge το οποίο κα είναι υπεφκυνο για τθν καλφτερθ λειτουργία και το 

ςυντονιςμό των κινιςεων 

 Ζνα breadboard ςτο οποίο κα τοποκετθκεί ζνασ αιςκθτιρασ 

απόςταςθσ(μοντζλο HC-SR04) 

 Ζνα ςετ μπαταριϊν από 5ΑΑ ι 2 μπαταρίεσ τφπου 18650 που κα είναι 

υπεφκυνεσ για τθν θλεκτροδότθςθ των τροχϊν και ζνα power-bank το οποίο 

κα τροφοδοτεί με ενζργεια το Raspberry PI. 

Λογιςμικό-Γλώςςεσ υλοποίηςησ: 
 

Στο Raspberry χρθςιμοποιείται ωσ λογιςμικό το Rasbian το οποίο και ςυνίςταται για 

τθ ςυγκεκριμζνθ πλακζτα και αποτελεί μια διανομι Linux. 

Η γλϊςςα που χρθςιμοποιείται για τθν υλοποίθςθ των script είναι θ python μζςα 

από τον nano editor ο οποίοσ προςφζρει δθμιουργία script μζςω terminal και είναι 

εφχρθςτοσ και απλόσ. 
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΢τάδια υλοποίηςησ: 
 

Ραρακάτω παρουςιάηονται επιγραμματικά τα ςτάδια υλοποίθςθσ: 

1. Συναρμολόγθςθ του αμαξιδίου.  

2. Εγκατάςταςθ λογιςμικοφ ςτο Raspberry 

3. Σφνδεςθ H-bridge με το Raspberry και το αμαξίδιο 

4. Σφνδεςθ Raspberry ςε υπολογιςτι για αςφρματο ζλεγχο του και ευκολότερθ 

εφαρμογι των scripts  

5. Σφνταξθ script που ελζγχει τισ κινιςεισ και με τθν ειςαγωγι ςε αυτό χρόνου 

ςε δευτερόλεπτα να κινεί το ςφςτθμα. 

6. Σφνταξθ script που ελζγχει τισ κινιςεισ και μζςω πλθκτρολογίου ο χριςτθσ 

κακορίηει τθν πορεία του ςυςτιματοσ. 

7. Σφνταξθ script που αξιοποιεί τα δεδομζνα του αιςκθτιρα HC-SR04. 

8. Σφνδεςθ δεδομζνων αιςκθτιρα με το script των κινιςεων με ςτόχο να 

ειδοποιείται ο χριςτθσ για υπάρχοντα εμπόδια ςτθν πορεία του. 

9. Αυτοματοποίθςθ κινιςεων ςυςτιματοσ και ςυνδυαςμόσ δεδομζνων με αυτά 

του αιςκθτιρα για αποφυγι εμποδίων από το ίδιο το ςφςτθμα. 

10. Υλοποίθςθ και ςφνδεςθ SLAM αλγορίκμου με κινιςεισ που κακορίηονται από 

το χριςτθ (8.) και μζςω τθσ αυτοματοποιθμζνθσ κίνθςθσ (9.) με ςτόχο τθν 

αναγνώριςθ περιοχών και αποκικευςθ αυτών. 

11. Αποκικευςθ δεδομζνων τοπικά ι ςε υπολογιςτι Windows. 
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Τλοποίηςη και ανάλυςη hardware 
 Ρροκειμζνου το ςφςτθμα να μπορεί να καλφψει τισ ανάγκεσ μασ και να 

λειτουργιςει ομαλά και αποτελεςματικά ζπρεπε να γίνει μια λίςτα με τα εξαρτιματα που 

κα χρθςιμοποιθκοφν. Μετά τθν αγορά των εξαρτθμάτων επόμενο ςτάδιο είναι θ ςφνδεςθ 

τουσ και ο προγραμματιςμόσ τουσ. 

 

Α) Κόςτοσ και Ανάλυςη Hardware 
 Το πρϊτο εξάρτθμα που χρειάςτθκε να αγοραςτεί ιταν το ίδιο το αμαξίδιο. Αυτό 

περιείχε μζςα τα μοτζρ κακϊσ και τισ 4 ρόδεσ του, όπωσ επίςθσ τισ απαραίτθτεσ βίδεσ, 

κατςαβίδι και οδθγίεσ για τθν ςυναρμολόγθςθ τουσ. 

  Δεφτερο βαςικό εξάρτθμα ιταν το Raspberry PI. Το μοντζλο που επιλζχκθκε ιταν 

το Raspberry PI 3 model B+ όντασ το πιο καινοφργιο αλλά και καλό ςε προδιαγραφζσ 

μοντζλο. 

 Ρροκειμζνου να λειτουργιςει το Raspberry χρειαηόταν εξωτερικά ζνασ φορτιςτισ 

για ςφνδεςθ ςε πρίηα τοίχου κακϊσ το USB του υπολογιςτι δεν παρείχε ςτακερι και 

απαραίτθτθ τάςθ με αποτζλεςμα να κινδυνεφουν τα αρχεία να γίνουν corrupted αλλά και θ 

αςφάλεια τθσ ίδιασ τθσ πλακζτασ.  

 Κακϊσ το Raspberry δεν ζχει εςωτερικό αποκθκευτικό χϊρο μια κάρτα μνιμθσ 

micro SD ιταν απαραίτθτθ για τθν εγκατάςταςθ του Rasbian.  

 Ζνα WIFI dongle αγοράςτθκε το οποίο όταν ςυνδζεται ςε κφρα USB του Raspberry 

προςφζρει καλφτερο ςιμα WIFI.  

 Στθ ςυνζχεια προκειμζνου να ελζγχουμε ςωςτά τα μοτζρ και να μπορεί το όχθμα 

μασ να κινείται, όπωσ εμείσ επικυμοφμε, ζνα H-Bridge ιταν απαραίτθτο. Με τθ χριςθ 

αυτοφ ελζγχουμε τθ ροι του ρεφματοσ και άρα επιτρζπουμε ςε ςυγκεκριμζνεσ ρόδεσ να 

παίρνουν ι όχι ρεφμα και με ποιό τρόπο, επιτυγχάνοντασ ζτςι τισ κινιςεισ.  

 Για τθν ςφνδεςθ όλων αυτϊν μεταξφ τουσ χρειάςτθκαν jumper wires όλων των 

ειδϊν και ςε διαφορετικά μικθ.  

 Επίςθσ, απαραίτθτο εξάρτθμα για τθν μζτρθςθ τθσ απόςταςθσ που αποτελεί και 

ςθμείο κλειδί του ςυςτιματοσ ιταν θ αγορά ενόσ αιςκθτιρα απόςταςθσ κακϊσ και ζνα 

breadboard για τθν ςφνδεςθ του με το υπόλοιπο ςφςτθμα.  

 Στθ πορεία διαπιςτϊκθκε ότι ιταν απαραίτθτοι και κάποιοι αντιςτάτεσ οι οποίοι κα 

ελζγχουν το ρεφμα, ϊςτε να μθν δθμιουργθκεί βραχυκφκλωμα.  

 Το αρχικό breadboard όντασ μικρό αντικαταςτάκθκε από ζνα μεγαλφτερο και 

καλφτερθσ ποιότθτασ.  

 Ανεξάρτθτα αγοράςτθκε και μια προςτατευτικι κικθ για το Raspberry κακϊσ και 

ζνα κουτί που είχε ςαν ςτόχο να μπουν όλα τα εξαρτιματα μζςα για προςταςία. Το κουτί 

τελικά, ςαν λφςθ απορρίφκθκε.  

 Για να λυκεί το πρόβλθμα τθσ εξάρτθςθσ παροχισ ρεφματοσ από πρίηα απαραίτθτθ 

ιταν και θ αγορά ενόσ power bank το οποίο κα προςζδιδε αυτονομία πολλϊν ωρϊν ςτο 

ςφςτθμα μασ, για απρόςκοπτθ λειτουργία.  

 Για το ςκοπό αυτό, βοθκθτικά, ζγινε αντικατάςταςθ και των αρχικϊν μπαταριϊν 

τφπου ΑΑ με μπαταρίεσ τφπου 18650. 
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Β) Πίνακασ Εξόδων: 
 

Εξάρτημα(με ςειρά αναφοράσ) Κόςτοσ ςε € 

Multi-chassis 4wd kit(basic) 40,00 

Raspberry PI 3 model B+ 41,90 

Power supply for Raspberry PI original 9,90 

Micro SD card 9,50 

WIFI Dongle  7,90 

DC motor driver (L298N) 4,20 

Jumper Wires x8 15,18 

Ultrasonic sensor HC-SR04 2,50 

Adafruit quarter sized breadboard 3,60 

Resistor metal 0,10 

Breadboard big 3,20 

Raspberry PI 3 case 3,60 

Project box 3,00 

Power Bank 20,00 

2 12650 batteries 11,28 

2 spot Cell for 18650 battery 1,00 

Charger for 18650 batteries 6,45 

Άλλα ζξοδα(μπαταριζσ ΑΑ, κουμπιά κλπ) 11,00 

΢ΤΝΟΛΙΚΟ ΚΟ΢ΣΟ΢: 194,31 
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Γ) Τλοποίηςη 
 Ρρϊτο βιμα για τθν υλοποίθςθ και ςυναρμολόγθςθ του ςυςτιματοσ ιταν θ 

ςφνδεςθ των μοτζρ με τισ ρόδεσ και θ προςαρμογι τουσ επάνω ςτο μεταλλικό ςκελετό του 

αμαξιδίου. Στθ ςυνζχεια από τθν επίςθμθ ιςτοςελίδα του Raspberry επιλζχκθκε θ διανομι 

Rasbian και εγκαταςτάκθκε ςτθν SD κάρτα. Στθ ςυνζχεια, μετά από αναηιτθςθ ςτο internet 

επιλζχκθκε για δθμιουργία του κϊδικα ο nano editor και το VNC viewer για περιβάλλον 

απομακρυςμζνθσ ςφνδεςθσ με το Laptop ι το Desktop που φζρνει λογιςμικό Windows.

 Επόμενο βιμα ιταν θ μελζτθ λειτουργίασ των GPIO pins που ζχει το Raspberry 

κακϊσ και ο τρόποσ με τον οποίο κα ςυνδεκοφν ςε αυτά τα εξαρτιματά μασ. Το μοντζλο 

που επιλζχκθκε διακζτει 40 pins, όπωσ φαίνεται και ςτθ φωτογραφία παρακάτω. 

 

 Ζπειτα από κατανόθςθ των λειτουργιϊν τουσ ξεκίνθςε θ ςφνδεςθ των εξαρτθμάτων 

με το ίδιο το raspberry αλλά και μεταξφ του raspberry και του H-Bridge, με χριςθ jumper 

wires. Συγκεκριμζνα, ςτθ κφρα 2 που παρζχει τάςθ 5V πραγματοποιικθκε ςφνδεςθ με τθν 

αντίςτοιχθ υποδοχι ςτο H-Bridge. Με το τρόπο αυτό το H-bridge ελζγχει το ρεφμα προσ τισ 

ρόδεσ χωρίσ να υπάρχει κίνδυνοσ υπερφόρτωςθσ και άρα βραχυκυκλϊματοσ του Raspberry. 

Στθ κφρα 9 ςυνδζκθκε το ground μεταξφ Raspberry και H-bridge.  

 Τα pins 7,11,13,15  επιλεχκικαν για τισ 4 ρόδεσ του αμαξιδίου και ςυνδεκικαν με 

τα αντίςτοιχα input 1-4 ςτο H-Bridge. Η κακεαυτό ςφνδεςθ των ροδϊν με το Raspberry δεν 

γίνεται να πραγματοποιθκεί, επειδι χρειάηεται το H-Bridge ωσ ελεγκτισ. Κάκε ρόδα ζχει 

δφο καλϊδια τα οποία χωρίηονται ανάλογα με το ρεφμα. Το H-Bridge ζχει 4 ειδικοφσ 

υποδοχείσ για τισ ρόδεσ, οι οποίοι βρίςκονται ανά 2 απζναντι ο ζνασ από τον άλλο. Για το 

λόγο αυτό, ςτθ μια πλευρά ςυνδεκικαν οι ρόδεσ τθσ δεξιάσ πλευράσ και ςτθν άλλθ τθσ 

αριςτερισ. Στθ κάκε πλευρά επιλεχκικαν τα καλϊδια αναλόγωσ, ϊςτε να γίνει ο 

διαχωριςμόσ του ρεφματοσ και άρα τθσ λειτουργίασ των ροδϊν. Με το τρόπο, αυτό το H-

Bridge μπορεί να ελζγξει που και πωσ κα ςτείλει ρεφμα και άρα πωσ κα ςτρίψει το αμαξίδιο 

ςε ςυνδυαςμό με το κϊδικα που ζχουμε ορίςει, ο οποίοσ «ζρχεται» μζςα από τα input 1-4 

του H-Bridge που είναι ςυνδεδεμζνα με το Raspberry ςτα pins 7,11,13,15.  
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 Επόμενο βιμα ιταν θ ςφνδεςθ του αιςκθτιρα και θ αξιοποίθςθ των δεδομζνων 

που αυτόσ παράγει. Επειδι και ςε αυτι τθν περίπτωςθ, όπωσ και με τισ ρόδεσ, ο 

αιςκθτιρασ δεν ιταν δυνατό να ςυνδεκεί άμεςα με το Raspberry, το διαμεςολαβθτι ζκανε 

το breadboard. Το Breadboard είναι ζνα εξάρτθμα απαραίτθτα για τθν ςυνδεςμολογία των 

εξαρτθμάτων μασ και τθν δθμιουργία κυκλωμάτων. Το breadboard παρζχει τθν δυνατότθτα 

ςφνδεςθσ εξαρτθμάτων χωρίσ να χρειάηεται soldering, κακϊσ φζρει μικρά clips τα οποία 

κρατάνε ςτακερά τα εξαρτιματα.  

 Ο αιςκθτιρασ ζχει τζςςερα pins τα οποία ςυνδζονται ςτο breadboard. Ζνα το οποίο 

παρζχει γείωςθ, ζνα το οποίο ςτζλνει υπζρθχο και άρα ξεκινά τθν λειτουργία του 

αιςκθτιρα, ζνα για να δζχεται πίςω τα δεδομζνα που αποςτζλλει το προθγοφμενο και ζνα 

pin το οποίο παρζχει τθν απαραίτθτθ τάςθ. Ο αιςκθτιρασ εκμεταλλεφεται ςτο ζπακρο το 

φαινόμενο Doppler, το οποίο ςε οριςμζνεσ περιπτϊςεισ, όπωσ κα αναλυκεί και παρακάτω, 

ζχει περιοριςμοφσ. Η γείωςθ του αιςκθτιρα ςυνδζεται ςτθν ίδια υποδοχι που είναι και 

αυτι για τισ ρόδεσ επάνω ςτο H-Bridge. Στθν αντίςτοιχθ κζςθ ςτο H-Bridge ςυνδζεται και θ 

παροχι ρεφματοσ. Στο GPIO 24 του Raspberry ςυνδζεται το trigger του αιςκθτιρα και ςτο 

GPIO 25 το echo. Για αποφυγι βραχυκυκλϊματοσ, επειδι γίνεται απευκείασ ςφνδεςθ με το 

Raspberry ζγινε χριςθ ενόσ resistor. 

 Στο επόμενοσ κεφάλαιο κα αναλυκεί ο αλγόρικμοσ που υλοποιικθκε για τον ζλεγχο 

τθσ ςυςκευισ και πωσ αυτόσ διαβάηει και αξιοποιεί τα δεδομζνα από τα διάφορα 

εξαρτιματα του ςυςτιματοσ. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Λειτουργική παρουςίαςη ςυςτήματοσ 
Στο κεφάλαιο αυτό κα γίνει μια λειτουργικι παρουςίαςθ του ςυςτιματοσ και κα μελετθκεί 

θ λειτουργία του. Ο τρόποσ ςφνδεςθσ του ςυςτιματοσ κακϊσ και ο ζλεγχοσ του 

απομακρυςμζνα από υπολογιςτι κα παρουςιαςτεί το κεφάλαιο User Manual 
αναλυτικότερα. Επίςθσ, κα γίνει παρουςίαςθ του αλγορίκμου κακϊσ και τα βιματα που 

ακολουκικθκαν για τθν διεκπεραίωςθ του και ο τρόποσ ςκζψθσ πίςω από τθν υλοποίθςθ. 

Ακόμθ κα παρουςιαςτοφν ςτιγμιότυπα χριςθσ του και όπωσ αυτό φαίνεται ςε υπολογιςτι 

και όπωσ αυτό είναι ςε πραγματικό πείραμα. 

Α) Περιγραφή Βημάτων υλοποίηςησ Αλγορίθμου 
 Ρροκειμζνου να ελεγχκεί αποτελεςματικά το ςφςτθμα και να ςυνταχκεί ςωςτά ο 

αλγόρικμοσ ζπρεπε να γίνουν κάποια βιματα με ςυγκεκριμζνθ ςειρά. 

i)Κώδικασ 
 Ρρϊτα ζπρεπε να φτιαχτεί μια ςυνάρτθςθ θ οποία κα αρχικοποιεί τισ ρόδεσ.  

 
Αυτό επιτυγχάνεται μζςω του παραπάνω κϊδικα ειςάγοντασ τθν βιβλιοκικθ που επιτρζπει 

τον ζλεγχο των GPIO pins. 

 Στθ ςυνζχεια, επόμενο βιμα ιταν θ δθμιουργία των ςυναρτιςεων που επιτρζπουν 

τθν κίνθςθ ςτισ διάφορεσ κατευκφνςεισ του οχιματοσ.  

  
 



Στο τζλοσ, καλϊντασ τθν ςυνάρτθςθ που κζλουμε και επιλζγοντασ χρόνο κινείται το ρομπότ, 

για όςο χρόνο εμείσ ορίςαμε. 

 Επόμενο βιμα ιταν θ τροποποίθςθ του κϊδικα, ϊςτε να μπορεί ο χριςτθσ να 

ελζγχει το ςφςτθμα μζςω πλθκτρολογίου. Ρροκειμζνου να ολοκλθρωκεί το βιμα αυτό ζγινε 

χριςθ του Tkinter τθσ python.  

 
 Μετά από τον ζλεγχο για ομαλι λειτουργία όλων των παραπάνω είχε φτάςει το 

ςθμείο που κα ειςάγονταν τα δεδομζνα του αιςκθτιρα ςτον κϊδικα. Για το ςκοπό αυτό ζνα 

καινοφργιο αρχείο κϊδικα ςυντάχκθκε, το οποίο αξιοποιεί τα δεδομζνα του κϊδικα και μασ 

επιτρζπει να ειςάγουμε το script, όπου μασ κρίνεται απαραίτθτθ θ χριςθ του. 
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 Συνεχίηοντασ,  ζπρεπε να προτακεί μια λφςθ για το τρόπο με τον οποίο το ςφςτθμα 

κα αντιλαμβανόταν τον κόςμο και κα αποκικευε τα δεδομζνα που κα διάβαηε. Η πιο 

βιϊςιμθ λφςθ, δεδομζνου των περιοριςμϊν του αιςκθτιρα, ιταν θ μετατροπι τθσ 

απόςταςθσ ςε ζνα τετράγωνο πίνακα ι θ δυνατότθτα να επιλζγει ο χριςτθσ το μζγεκοσ 

ενόσ πίνακα. Ο πίνακασ αρχικά κα ιταν γεμάτοσ 0 τα οποία κα αναπαριςτϊνται με μαφρο 

χρϊμα. Πςο το ςφςτθμα χαρτογραφεί κα αλλάηει το χρϊμα των κελιϊν που επιςκζπτεται 

ανάλογα με το πόςθ απόςταςθ ζχει μπροςτά του - ςε κόκκινο αν πλθςιάηει ςε εμπόδιο ι 

γαλάηιο αν ζχει αρκετό χϊρο ακόμα. Ο κϊδικασ για τθν δθμιουργία του πίνακα 

παρουςιάηεται παρακάτω. 
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 Η δυνατότθτα επιλογισ από το χριςτθ του μεγζκουσ του πίνακα παρουςιάηεται με 

comments ςτθν επόμενθ φωτογραφία. Επίςθσ, παρουςιάηεται και ο τρόποσ με τον οποίο το 

κυρίωσ script δζχεται, αποκθκεφει και αξιοποιεί τον δθμιουργθμζνο πίνακα. 
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 Ππωσ τονίηεται και ςτα ςχόλια τθσ φωτογραφίασ κάνουμε τθν παραδοχι ότι το 

ρομποτάκι είναι τοποκετθμζνο ςτο κζντρο του δθμιουργθμζνου πίνακα. Οι γραμμζσ 90 

μζχρι 93 του κϊδικα κοκκινίηουν τα άκρα του πίνακα, κακϊσ αποτελοφν τα όρια μασ 

ςφμφωνα με το πρότυπο RGB. 

 Επόμενο βιμα ιταν το πζραςμα όλων αυτϊν των προςκθκϊν ςτον αλγόρικμο που 

ελζγχει ο χριςτθσ. Ο τρόποσ που ζγινε αυτό παρουςιάηεται παρακάτω. 
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 Με τον ίδιο τρόπο ςυνεχίηει και για όλεσ τισ άλλεσ κινιςεισ. Ουςιαςτικά αυτό που 

κάνει είναι να μετακινείται με κάκε πάτθμα πλικτρου και ζνα κελί προσ τθν αντίςτοιχθ 

κατεφκυνςθ, όπωσ φαίνεται ςτισ γραμμζσ 107 και 124. Ζπειτα, ελζγχει τθν απόςταςθ και 

ανάλογα με τθ μζτρθςθ χρωματίηει το κελί γαλάηιο ι κόκκινο. 

 Το ςθμείο που τερματίηεται ο αλγόρικμοσ κακϊσ και θ δυνατότθτα αποτφπωςθσ 

ςτιγμιότυπων και μζτρθςθσ τθσ απόςταςθσ από το χριςτθ παρουςιάηεται παρακάτω. Αξίηει 

να τονιςκεί ότι επειδι θ αρχικι φωτογραφία είναι μικροφ μεγζκουσ, για ευκολία ςτθν 

διακριτικότθτα του μονοπατιοφ καλείται και μια ςυνάρτθςθ από τθν ζτοιμθ βιβλιοκικθ 

numpy τθσ Python, θ οποία παίρνει τθν αρχικι εικόνα και τθν μεγενκφνει ςε ςυγκεκριμζνο 

μζγεκοσ οριςμζνο μζςα ςτο κϊδικα(500x500 pixel). 

 
 Αφοφ ολοκλθρϊκθκε και δοκιμάςτθκε επιτυχϊσ ο αλγόρικμοσ χριςθσ του 

ςυςτιματοσ από το χριςτθ, επόμενο βιμα ιταν θ ςφνταξθ τθσ  αυτοματοποιθμζνθσ λφςθσ. 

Οι διαφορζσ, αν και κακοριςτικζσ είναι μικρζσ ςε ςχζςθ με τθν προθγοφμενθ λφςθ και 

παρουςιάηονται ςτισ παρακάτω φωτογραφίεσ. 



 

 

 

 Στθ φωτογραφία αυτι το 

ρομποτάκι αξιοποιϊντασ τα δεδομζνα 

του αιςκθτιρα ελζγχει το χϊρο μπροςτά 

του και ανάλογα με τθν απόςταςθ από 

υπάρχον εμπόδιο κάνει όπιςκεν ι 

περιςτροφι προσ τα αριςτερά.  

 Στθ περίπτωςθ που θ απόςταςθ 

παραμζνει μικρι από το εμπόδιο και άρα 

ζχει εγκλωβιςτεί, γίνεται ζξοδοσ από το 

πρόγραμμα και αποκικευςθ τθσ 

προόδου. 

 

Στισ φωτογραφίεσ που ακολουκοφν παρουςιάηεται θ ςυνάρτθςθ αυτονομίασ και πϊσ αυτι 

λειτουργεί ςυνδυάηοντασ όλα τα δεδομζνα που υπάρχουν διακζςιμα. 
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 Στθ φωτογραφία που ακολουκεί απεικονίηεται το τζλοσ τθσ ςυνάρτθςθσ 

αυτονομίασ κακϊσ και ο τρόποσ που αυτι τρζχει κακϊσ και τι δεδομζνα κα δείξει ςτο 

χριςτθ. 
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 Συνεχίηοντασ ςτθν επόμενθ υπό-ενότθτα, κα παρουςιαςτοφν κάποια βαςικά 

ςτιγμιότυπα χριςθσ του ςυςτιματοσ. Επίςθσ πωσ τα δεδομζνα απεικονίηονται ςτθν 

κονςόλα ϊςτε να τα διαβάηει ο χριςτθσ. Ακόμθ κάποια τυχαία αποτελζςματα που 

προκφπτουν από τισ ενζργειεσ αυτζσ κα παρουςιαςτοφν. Εμπεριςτατωμζνο πείραμα όμωσ 

κα πραγματοποιθκεί ςτθν επόμενθ ενότθτα. Εκεί κα γίνει περαιτζρω ανάλυςθ των 

αποτελεςμάτων και παρουςίαςθ αυτϊν.  

  



ii) ΢τιγμιότυπα Αλγορίθμου 
 

 Δειγματολθπτικά  παρουςιάηονται μερικά ςτιγμιότυπα του αλγορίκμου. 
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Β) Πείραμα ςε οριοθετημζνη περιοχή 
Ρρϊτθ όψθ οριοκετθμζνθσ περιοχισ Δεφτερθ όψθ οριοκετθμζνθσ περιοχισ

 

 Επόμενο ςτάδιο ιταν θ δοκιμι του ςυςτιματοσ ςε μια περιοχι οριοκετθμζνθ, με 

ςτόχο τθν λεπτομερι αξιολόγθςθ του και καταγραφι τθσ απόδοςθσ του αλγορίκμου που 

ζχει υλοποιθκεί. Με τθν δοκιμι αυτι φανικαν και όποια προβλιματα υπιρχαν ςτθν 

λειτουργία ι τθν απόδοςθ του ςυςτιματοσ. Η περιοχι που δοκιμάςτθκε το ςφςτθμα είναι 

ζνασ τετράγωνοσ  χϊροσ 1,80τμ. Τυχαία, επιλζχκθκαν και τοποκετικθκαν δφο εμπόδια, 

όπωσ αυτά φαίνονται ςτισ φωτογραφίεσ, με ςτόχο τον ζλεγχο αποφυγισ εμποδίων του 

αλγορίκμου. 

 Τα προβλιματα που προζκυψαν αφοροφν τθν φφςθ του αιςκθτιρα κακϊσ και τθν 

απουςία βακμονόμθςθσ των μοτζρ για καλφτερθ μζτρθςθ διανυόμενθσ απόςταςθσ.  

Ρεραιτζρω ανάλυςθ και προτεινόμενεσ λφςεισ για τα προβλιματα αυτά κα δοφμε ςτο 

επόμενο κεφάλαιο. 

 Στισ επόμενεσ φωτογραφίεσ φαίνεται το αποτζλεςμα του πειράματοσ και για τισ 

δφο περιπτϊςεισ χριςθσ, είτε με χειριςμό από το χριςτθ είτε αυτόνομα. Ραρατθροφμε ότι 

το αποτζλεςμα του αυτόνομου πειράματοσ είναι ςαφϊσ ελλιπζσ και κατϊτερθσ απόδοςθσ 

από αυτό ςτο οποίο το ςφςτθμα χειριηόταν ο χριςτθσ. Αυτό κατά κφριο λόγο, ςυμβαίνει 

γιατί το ςφςτθμα δεν ζχει ςτθ διάκεςθ του τα κατάλλθλα δεδομζνα για τθν αποτελεςματικι 

λειτουργία του. Επακολοφκωσ και ο κϊδικασ που το ελζγχει είναι πιο απλόσ και άρα 

λιγότερο αποδοτικόσ, αφοφ λείπουν τα δεδομζνα των αιςκθτιρων που κα τον εμπλοφτιηαν.  

 

                                   

Αυτοματοποιημζνο Πείραμα                                                     Πείραμα χειριςμοφ από χρήςτη                                                            
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Προβλήματα, προτάςεισ βελτίωςησ, αξιολόγηςη 

ςυςτήματοσ και ςυμπεράςματα. 
  

 Στο κεφάλαιο αυτό κα γίνει μια αξιολόγθςθ του ςυςτιματοσ, κακϊσ και 

παρουςίαςθ κάποιων βαςικϊν περιοριςμϊν και προβλθμάτων του. Επίςθσ, κα 

παρουςιαςτοφν προτάςεισ βελτίωςθσ και πωσ αυτζσ κα μποροφςαν να βοθκιςουν είτε 

ςτθν ομαλότερθ και αποδοτικότερθ λειτουργία του, είτε ςτθν κλιμάκωςθ του ϊςτε να 

καλφψει μεγαλφτερο εφροσ εφαρμογισ. 

Α)Προβλήματα Hardware και τρόποσ επίλυςησ τουσ 
 Το πρϊτο πρόβλθμα το οποίο παρουςιάςτθκε από τθν αρχι τθσ υλοποίθςθσ, αν και 

μικρό, ιταν το πρόβλθμα του χϊρου. Η μεταλλικι καταςκευι παρείχε χϊρο μόνο για τα 

μοτζρ ςτο εςωτερικό τθσ, ςε αντίκεςθ με άλλεσ μεγαλφτερεσ, οι οποίεσ παρζχουν χϊρο και 

για τα εξαρτιματα, προςτατεφοντάσ τα με αυτό το τρόπο. 

 Το επόμενο πρόβλθμα που προζκυψε και το οποίο είναι παράγωγο πρόβλθμα τθσ 

ζλλειψθσ χϊρου, αφορά τα εξαρτιματα. Μθ ζχοντασ κάποια κάλυψθ είναι εφκολο να 

κουνθκοφν ςτισ απότομεσ αλλαγζσ κατεφκυνςθσ του οχιματοσ. Αυτό ζχει ςαν αποτζλεςμα 

να χάνεται θ επαφι ςτα καλϊδια και άρα να δυςλειτουργεί το ςφςτθμα. 

 Επόμενο πρόβλθμα ιταν το cable management. Ζπρεπε να βρεκεί τρόποσ να 

λειτουργεί το ςφςτθμα χωρίσ να εμποδίηεται από τα καλϊδια τα οποία μπλζκονταν ςτισ 

ρόδεσ του αμαξιδίου, όπωσ αυτό κινοφταν ι ακόμα και ςτα εμπόδια, που αυτό ςυναντοφςε 

κακϊσ κινείται. 

 Τα τρία αυτά προβλιματα λφκθκαν με ταινία διπλισ όψθσ. Κολλϊντασ τα 

εξαρτιματα μεταξφ τουσ και επάνω ςτθν μεταλλικι καταςκευι και με χριςθ απλισ ταινίασ 

για τθν ομαδοποίθςθ των καλωδίων, το ςφςτθμα πλζον είναι πιο ςτακερό και λειτουργεί 

ομαλότερα. 

 Από τισ πρϊτεσ ςτιγμζσ λειτουργίασ του ςυςτιματοσ, ζγινε φανερό ότι πρόβλθμα 

αποτελοφςε και θ πθγι ενζργειασ για τισ ρόδεσ. Οι μπαταρίεσ ΑΑ που ζρχονταν ςτθ 

ςυςκευαςία δεν παρείχαν τθν απαραίτθτθ τάςθ και οφτε είχαν κατάλλθλθ διάρκεια ηωισ, 

για να λειτουργεί ςωςτά το ρομποτάκι. Εξαιτίασ τθσ φφςθσ των μπαταριϊν το ςφςτθμα 

δυςκολευόταν να κινθκεί επάνω ςε τραχείεσ επιφάνειεσ και θ κίνθςθ των τροχϊν κακϊσ και 

θ ταχφτθτα τουσ εξαρτιόνταν από τθν τάςθ των μπαταριϊν. Ρροκειμζνου να δοκεί λφςθ ςτο 

πρόβλθμα αυτό υπιρξε αντικατάςταςθ των μπαταριϊν ΑΑ με μπαταρίεσ τφπου 18650. Οι 

μπαταρίεσ αυτζσ είναι ςχεδιαςμζνεσ να παρζχουν ςτακερι τάςθ μζχρι το τζλοσ τθσ 

ενζργειασ τουσ και θ διάρκεια κάκε κφκλου φόρτιςθσ είναι πολλαπλάςια τθσ διάρκειασ του 

προθγοφμενου τφπου μπαταριϊν. Ζτςι το αμαξίδιο κινείται ςτακερά και ομαλά επάνω ςε 

κάκε είδουσ επιφάνεια με διακυμάνςεισ ανάλογεσ του υλικοφ ςτο οποίο κινείται.  

 Κατά τθν διάρκεια υλοποίθςθσ και δοκιμισ του αλγορίκμου ςτα διάφορα ςτάδια 

του, προζκυψε και το εξισ πρόβλθμα. Οι ρόδεσ δεν παρείχαν δυνατότθτα μζτρθςθσ 

απόςταςθσ με αποτζλεςμα τθ δθμιουργία διαφόρων προβλθμάτων. Ππωσ είδαμε, ςτθν 

υλοποίθςθ του αλγορίκμου, γίνεται θ χριςθ χρόνου αντί για τθν απόςταςθ ςτο τρόπο που 

κινοφνται οι ρόδεσ. Αυτό εγείρει διάφορα προβλιματα, με βαςικότερο ότι ςε διαφορετικζσ 

επιφάνειεσ χρειάηεται και διαφορετικόσ χρόνοσ, για να καλυφκεί θ ίδια απόςταςθ. Επίςθσ, 
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όςο μεγαλϊνει θ διάρκεια τθσ κίνθςθσ, το αμαξίδιο επιταχφνει άρα είναι δφςκολο να 

υπολογιςτεί ςωςτά ο χρόνοσ, όταν υπάρχουν τόςοι παράγοντεσ που το επθρεάηουν, όπωσ 

είναι οι εναλλαγζσ μεταξφ επιφανειϊν, το είδοσ τθσ μπαταρίασ, το επίπεδο φόρτιςθσ τθσ 

μπαταρίασ, το βάροσ που κουβαλά το αμαξίδιο κ.α. Αυτό ζχει άμεςο αντίκτυπο ςτθν 

απόδοςθ και αξιοπιςτία του αλγορίκμου. Η ςωςτι μζτρθςθ απόςταςθσ και θ καταγραφι 

τθσ είναι ο ςτόχοσ του πειράματοσ. Η απουςία ςωςτϊν μοτζρ ι κάποιου τρόπου 

καταγραφισ απόςταςθσ από κάποιο αιςκθτιρα κάνει το ςφςτθμα αναξιόπιςτο. Το 

πρόβλθμα αυτό λφνεται με τθν αντικατάςταςθ των μοτζρ με άλλα βακμονομθμζνα, Stepper 

Motor. Εναλλακτικά, προτείνεται θ αγορά Wheel Encoder Kit. Το εξάρτθμα αυτό μετρά τισ 

περιςτροφζσ των ροδϊν, μετά με απλοφσ υπολογιςμοφσ γίνεται θ μζτρθςθ τθσ απόςταςθσ. 

Φυςικά, υπάρχουν και άλλοι τρόποι, όπωσ θ χριςθ rotary encoder που μετατρζπει τθν 

γωνιακι ταχφτθτα ςε αναλογικό ι ψθφιακό ςιμα αλλά είναι πιο περίπλοκθ θ λειτουργία 

τουσ ι ζχουν μεγαλφτερο κόςτοσ για να λθφκεί το ίδιο αποτζλεςμα με τισ λφςεισ που 

προτάκθκαν. 

 Σε επόμενο ςτάδιο ιταν απαραίτθτθ θ εκμετάλλευςθ των  δεδομζνων του 

αιςκθτιρα. Αφοφ ξεπεράςτθκε το πρόβλθμα με το χαμθλισ ποιότθτασ breadboard μζςω 

αναβάκμιςθσ ςε καλφτερθσ ποιότθτασ, τα δεδομζνα του αιςκθτιρα μποροφςαν πλζον να 

χρθςιμοποιθκοφν. Κατά τθν επεξεργαςία και χριςθ τουσ όμωσ προζκυψε ζνα πρόβλθμα το 

οποίο αφορά τθ φφςθ του αιςκθτιρα. Ππωσ αναφζρκθκε και ςε προθγοφμενο κεφάλαιο ο 

αιςκθτιρασ λειτουργεί αξιοποιϊντασ το φαινόμενο Doppler. Αυτό ζχει κάποιουσ φυςικοφσ 

περιοριςμοφσ. Πταν θ επιφάνεια που γίνεται θ μζτρθςθ δεν είναι κάκετθ με τον αιςκθτιρα, 

επειδι το ςιμα κάνει πολλζσ αντανακλάςεισ, αργεί να επιςτρζψει ςτον αιςκθτιρα. Το 

αποτζλεςμα είναι να λαμβάνονται λάκοσ δεδομζνα. Αυτό είναι ζνα πρόβλθμα, το οποίο με 

τον αιςκθτιρα αυτό δεν λφνεται είτε αλλάηοντασ τον αλγόρικμο είτε προςκζτοντασ 

επιπλζον αιςκθτιρεσ ίδιου είδουσ. Η λφςθ ςτο πρόβλθμα αυτό δίνεται με τθν ειςαγωγι 

άλλου είδουσ αιςκθτιρα. Συγκεκριμζνα ζνα LIDAR(Light Detection and Ranging) είναι το 

καταλλθλότερο για τθν περίπτωςθ χριςθσ που εξετάηεται. Ειδικά, αν επιλεχκεί λφςθ που 

ςαρϊνει περιςτροφικά (360ο) θ αξιοπιςτία του αλγορίκμου ανεβαίνει πολφ. Το LIDAR 

χρθςιμοποιϊντασ το φωσ μπορεί να κάνει χιλιάδεσ μετριςεισ το δευτερόλεπτο, με μεγάλθ 

ακρίβεια και ςε ςυνδυαςμό με κάποια βιβλιοκικθ όπωσ αυτι του TensorFlow  από τθν 

Google μπορεί και εφκολα να παρζχει ηωντανά αποτελζςματα μζςω GUI. Στα αρνθτικά του 

LIDAR είναι το μζγεκοσ του αιςκθτιρα και το βάροσ του ςυγκριτικά με τον ιδθ υπάρχοντα 

HC-SR04 αλλά κυρίωσ το κόςτοσ αγοράσ του. Τζτοιου είδουσ ςυςτιματα LIDAR ςε 

ςυνδυαςμό με άλλουσ αιςκθτιρεσ χρθςιμοποιοφνται και ςτα αυτόνομα οχιματα μεγάλων 

εταιρειϊν για εντοπιςμό και αποφυγι εμποδίων, για ενθμζρωςθ του οδθγοφ αλλά ακόμα 

και αυτόνομθ οδιγθςθ. 

Β)Προβλήματα Software και τρόποσ επίλυςησ τουσ 
 Σε επίπεδο λογιςμικοφ δεν αντιμετωπίςτθκαν ςοβαρά προβλιματα.  Ζνα πρόβλθμα 

το οποίο όμωσ είχε ςαν αποτζλεςμα τθν κακυςτζρθςθ τθσ ολοκλιρωςθσ του αλγορίκμου, 

αφοροφςε τθν ζκδοςθ μιασ βιβλιοκικθσ. Βαςικι βιβλιοκικθ, όπωσ αναφζρκθκε και ςε 

προθγοφμενο κεφάλαιο ιταν θ matplotlib. Δυςτυχϊσ όμωσ, για ζνα διάςτθμα δεν ιταν 

ςυμβατι με τθν ζκδοςθ Rasbian, με αποτζλεςμα να κακυςτερεί θ ολοκλιρωςθ του 

αλγορίκμου. Ραρότι υπιρχαν εναλλακτικζσ, καμία δεν προςζδιδε τθν απόδοςθ και 

ευχρθςτία τθσ προαναφερκείςασ βιβλιοκικθσ. Πλεσ υςτεροφςαν ςε λειτουργικότθτα και 
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απόδοςθ. Το πρόβλθμα λφκθκε με δθμοςιοποίθςθ ζκδοςθσ ςυμβατισ με τθν ζκδοςθ 

Rasbian μετά από κάποιο διάςτθμα.  

 Ζνα ακόμθ βαςικό πρόβλθμα που αντιμετωπίςτθκε προσ το τζλοσ τθσ υλοποίθςθσ 

του προγράμματοσ ιταν θ ςωςτι απόδοςθ των δεδομζνων ςε μορφι εικόνασ κατανοθτισ 

για το χριςτθ. Πταν θ μετατροπι και εξαγωγι του πίνακα γινόταν ςε jpeg αρχείο εικόνασ, 

τότε λόγω του αλγορίκμου πίςω από το jpeg, ο οποίοσ επιλζγει τα δεδομζνα βγάηοντασ 

μζςουσ όρουσ για κάκε pixel, το τελικό αποτζλεςμα δεν είχε καμία ςχζςθ με το μονοπάτι 

που ακολουκοφςε το ρομποτάκι. Ζτςι ιταν αδφνατο να το καταλάβει ο χριςτθσ. 

  

Η εικόνα αυτι είναι ζνα χαρακτθριςτικό παράδειγμα του προβλιματοσ κακϊσ δεν κα 

ζπρεπε να υπάρχει μετάβαςθ από το κόκκινο ςτο μπλε χρϊμα και από το μπλε ςτο μαφρο 

αλλά κα ζπρεπε να γίνεται με απόλυτο τρόπο όπωσ ςτο παρακάτω παράδειγμα.  

  

Ο τρόποσ που αντιμετωπίςτθκε το πρόβλθμα αυτό ιταν με εξαγωγι των εικόνων ςε μορφι 

png και όχι jpeg. Ζτςι, απεικονίηεται ξεκάκαρα το αποτζλεςμα χριςθσ και ο χριςτθσ μπορεί 

να καταλάβει το μονοπάτι που ακολουκικθκε.  
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User Manual 
 

 Ραρακάτω παρουςιάηεται ο οδθγόσ βαςικϊν λειτουργιϊν και χριςθσ του 

ςυςτιματοσ. 

1. Ξεκινάμε τθ λειτουργία ςτο ρομποτάκι. 

2. Ανοίγουμε το VNC viewer ι όποιο άλλο πρόγραμμα ζχουμε επιλζξει και 

ςυνδεόμαςτε ςτο ρομποτάκι απομακρυςμζνα επιλζγοντασ τθν IP. 

 
3. Αφοφ πλθκτρολογιςουμε το όνομα χριςτθ και κωδικό για το ρομποτάκι 

μεταφερόμαςτε ςτο περιβάλλον χριςθσ του όπου και ανοίγουμε ζνα 

terminal. 

4. Γράφοντασ τθν εντολι: cd Desktop/Robot μεταφερόμαςτε ςτο φάκελο που 

βρίςκεται ο κϊδικασ. Τρζχοντασ τθν εντολι: ls βλζπουμε το περιεχόμενο 

του φακζλου. 

 
5. Τα αρχεία που κζλουμε είναι τα keyborad_full.py με το οποίο τον ζλεγχο 

ζχει ο χριςτθσ και το αρχείο autotest.py με το οποίο το όχθμα λειτουργεί 

μόνο του. 
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6. Ρροκειμζνου να τρζξουμε τον αλγόρικμο ςτο terminal πλθκτρολογοφμε τθν 

εντολι sudo python ____όνομα αρχείου___.py. 

7. Για επεξεργαςία του αρχείου γράφουμε sudo nano ____όνομα 

αρχείου____.py 

8. Στθ περίπτωςθ επιλογισ του keyboard_full.py ο χριςτθσ ζχει τισ εξισ 

επιλογζσ ςτθ διάκεςι του.  

I. Ρατϊντασ το πλικτρο W πθγαίνει μπροςτά. 

II. Ρατϊντασ το πλικτρο S πθγαίνει πίςω. 

III. Ρατϊντασ το πλικτρο A ςτρίβει αριςτερά. 

IV. Ρατϊντασ το πλικτρο D ςτρίβει δεξιά. 

V. Ρατϊντασ το πλικτρο Q κάνει αριςτερόςτροφθ περιςτροφι. 

VI. Ρατϊντασ το πλικτρο E κάνει δεξιόςτροφθ περιςτροφι. 

VII. Ρατϊντασ το πλικτρο P αποκθκεφει ςτιγμιότυπο του αλγόρικμου 

ςε μορφι εικόνασ Copy.png . 

VIII. Ρατϊντασ το πλικτρο M μετρά τθν απόςταςθ και τθν δείχνει ςτο 

χριςτθ χωρίσ να καταχωρείται αυτι ςτα δεδομζνα. 

IX. Ρατϊντασ το πλικτρο Z τερματίηει τον αλγόρικμο και αποκθκεφει 

τθν όποια πρόοδο ςε μορφι εικόνασ done.png. 

X. Ρατϊντασ κάποιο άλλο πλικτρο βγαίνει προειδοποιθτικό μινυμα 

ςτο χριςτθ ότι πάτθςε λάκοσ πλικτρο. 

9. Στθ περίπτωςθ επιλογισ του autotest.py ο χριςτθσ τρζχει τον 

αυτοματοποιθμζνο αλγόρικμο και ςτο τζλοσ αποκθκεφονται τα δεδομζνα 

ςε αρχείο τθσ μορφισ Auto_Done.png. 

10. Για να κλείςει το ςφςτθμα ο χριςτθσ, κλείνει το terminal, επιλζγει 

τερματιςμό από το μενοφ ζναρξθσ και κλείνει το παράκυρο διαλόγου του 

VNC viewer κακϊσ και το VNC viewer. 

 

 

  



 
29 

Βιβλιογραφία 
 

[1] Implementing Odometry and SLAM Algorithm by Patrick Butterly, Joshua Daly, 

Leigh Morrish 

[2] Robot Localization and Map Construction Using Sonar Data by Vassilis 

Varveropoulos 

[3] Mobile Robot Self-Localization without Explicit Landmarks by R. G. Brown and B. 

R. Donald 

[4] BreezySLAM: A Simple, efficient, cross--platform Python package for 

Simultaneous Localization and Mapping by Suraj Baracharya 

[5] Simultaneous localization and mapping (SLAM) with an autonomous 

robot 

[6] Semi Autonomous Vehicle To Prevent Accident 

[7] Robotics Enabling Autonomy in Challenging Environments by Ioannis 

Rekleitis 

[8] Vehicle Control Using Raspberrypi and Image Processing 

[9] Sonar and Pi Based Aid for Blind 

[10] Way-finding Electronic Bracelet for Visually Impaired People 

[11] Implementation of Line Tracking Algorithm using Raspberry Pi in Marine 

Environment 

[12] Advanced Vehicle Monitoring and Tracking System based on Raspberry Pi 

[13] Blind Navigation Proposal using SONAR 

[14] Διάφορα threads από τα επίςθμα forum του Raspberry PI 

https://www.raspberrypi.org/forums/ 

[15] Διάφορα threads και προτάςεισ χρθςτϊν από https://stackoverflow.com/ 

[16] Python Documentation  https://docs.python.org/3/ 

[17] Numpy Documentation https://www.numpy.org/  

[18] Matplotlib Documentation  https://matplotlib.org/ 

[19] Instructions on using GPIO pins   https://raspi.tv/2013/rpi-gpio-basics-5-

setting-up-and-using-outputs-with-rpi-gpio  

 

 

 

 

 


