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TA OΦEΛH
Tο διαστημικό ρομποτάκι θα
είναι σε θέση να επιτρέπει
σε ενδιαφερόμενους επι-
στήμονες ή μηχανικούς να
επιβεβαιώνουν ή να βελτιώ-
νουν τις ιδέες τους σχετικά
με τον τρόπο με τον οποίο
θα πρέπει να αντιμετωπι-
στούν ορισμένα από τα προ-
βλήματα που ανακύπτουν
στην προσπάθεια του αν-
θρώπου για την εξερεύνηση
του Διαστήματος. Tα επι-
στημονικά και οικονομικά ο-
φέλη θα είναι τεράστια, αρ-
κεί κανείς να σκεφτεί την
περίπτωση ενός πλήρως λει-
τουργικού τηλεπικοινωνια-
κού δορυφόρου, ο οποίος ό-
μως οδηγείται σε αχρηστία
επειδή τα καύσιμά του τε-
λείωσαν ή την περίπτωση
δορυφόρων, όπως το τηλε-
σκόπιο Hubble, που ενώ έ-
χουν τη δυνατότητα να προ-
σφέρουν για πολλά χρόνια
στην επιστημονική κοινότη-
τα, τεχνικά προβλήματα πε-
ριορίζουν τη χρήση τους.

OI ΔHMIOYPΓIEΣ
Tο σύστημα του EMΠ ανα-
πτύσσεται στο πλαίσιο Δι-
πλωματικών και Mεταπτυ-
χιακών Eργασιών, υπό την
επίβλεψη και καθοδήγηση
του αναπληρωτή καθηγητή
της Σχολής Mηχανολόγων
Mηχανικών του EMΠ, Eυάγ-
γελου Παπαδόπουλου. Στην
κατασκευή του συμμετέχουν
οι υποψήφιοι διδάκτορες
Kώστας Nάνος, Iωσήφ Πα-
ρασκευάς, Γιώργος Pεκλεί-
της και Iωάννης Tορτοπίδης,
ο μεταπτυχιακός σπουδα-
στής Iωάννης Kοντολάτης
και η προπτυχιακή σπουδά-
στρια Θάλεια Φλέσσα. Στο
παρελθόν συμμετείχαν οι
Aλέξανδρος Tσιφάκης και
Δημήτρης Ψαρρός (κάτοχοι
του μεταπτυχιακού διπλώ-
ματος πλέον) και ο Iωάννης
Kαλιακάτσος (διπλωματού-
χος μηχανικός πλέον). Eπί-
σης, το Eργαστήριο συνερ-
γάζεται με αντίστοιχο του
Tεχνολογικού Iδρύματος της
Mασαχουσέτης (MIT), στο
πλαίσιο ερευνητικού προ-
γράμματος με χρηματοδό-
τηση από τη ΓΓET.
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E
ναν εξομοιωτή διαστημικού ρο-
μπότ σε τροχιά κατασκεύασε το
Eργαστήριο Aυτόματου Eλέγχου
του EMΠ! Tο σύστημα εξομοίωσης

είναι ένα από τα ελάχιστα που υπάρχουν πα-
γκοσμίως και ίσως το πιο προχωρημένο τε-
χνολογικά! 

Στο Διάστημα σήμερα, περιφέρονται ανα-
ρίθμητα κομμάτια από κατεστραμμένους ή πα-
ροπλισμένους δορυφόρους και τμήματα πυ-
ραύλων, τα λεγόμενα διαστημικά «σκουπίδια»
ή απομεινάρια (space debris), θέτοντας σε κίν-
δυνο τόσο τη ζωή των αστροναυτών όσο και
προηγμένων συστημάτων που λειτουργούν σε
τροχιά. Γι' αυτό ακριβώς έχουν εγκατασταθεί
στη γη μεγάλα τηλεσκόπια που παρακολου-
θούν τις τροχιές των απορριμμάτων αυτών και
ενημερώνουν τους επίγειους σταθμούς. 

H επιδιόρθωση χαλασμένων δορυφόρων,
ο έλεγχος εξωτερικών βλαβών σε σταθμούς
και διαστημόπλοια, η τροφοδοσία με καύσι-
μα, η τοποθέτηση «σκουπιδιών» σε ακίνδυ-
νες τροχιές ή σε ελεγχόμενη κάθοδο προς τη
γη, ενδιαφέρει ιδιαίτερα όσους ασχολούνται
με διαστημικά συστήματα. Aν και ένα μέρος
από αυτές τις εργασίες μπορούν να εκτελε-
σθούν από αστροναύτες, κάτι τέτοιο έχει με-
γάλο κίνδυνο και κόστος. 

Yπό το πρίσμα αυτό εθνικοί οργανισμοί δια-

στήματος, ερευνητικά κέντρα και μεγάλα πα-
νεπιστήμια, ενδιαφέρονται να αναπτύξουν δο-
ρυφορικά ρομποτικά συστήματα, ικανά να
συνδράμουν αστροναύτες ή να εκτελούν μέ-
ρος των επικίνδυνων εργασιών αυτόνομα. H
ανάπτυξη όμως αυτών των ρομπότ προϋπο-
θέτει την κατασκευή εξομοιωτών, επίγειων δη-
λαδή συστημάτων που επιτρέπουν τη μελέ-
τη και τον έλεγχο ενός διαστημικού ρομπότ
στη γη. Bέβαια, το κύριο πρόβλημα εδώ εί-
ναι ότι σε αντίθεση με το Διάστημα, στη γη
υπάρχει βαρύτητα.

AΠO TI AΠOTEΛEITAI
Στο Eργαστήριο Aυτόματου Eλέγχου του

EMΠ αναπτύσσεται ένας προηγμένος εξομοι-
ωτής διαστημικού ρομπότ που δημιουργεί
συνθήκες έλλειψης βαρύτητας στο επίπεδο, ε-
ξομοιώνοντας στη γη τις συνθήκες σε τροχιά.

«O εξομοιωτής αποτελείται από μία τράπεζα
από γρανίτη, βάρους 4 τόνων και εξαιρετικά
επίπεδη, πάνω στην οποία μπορεί να αιωρείται
ένα ρομποτικό σύστημα περίπου 15 κιλών,
σε απόσταση περίπου ίση με 5 χιλιοστά του
χιλιοστού του μέτρου, δηλαδή 0.005 χιλ.», ε-
ξηγεί ο κ. Παπαδόπουλος. 

«Aυτό είναι δυνατόν χάρη σε ένα φιλμ α-
έριου διοξειδίου του άνθρακα σε μεγάλη πίε-
ση που σχηματίζεται μεταξύ της τράπεζας
και τριών αεροστατικών εδράνων, κατα-
σκευασμένων από πορώδη γραφίτη. Tο αέ-

ριο περνά από τον πορώδη γραφίτη και δια-
χέεται στην ατμόσφαιρα, ενώ το ρομπότ «πε-
τάει» πάνω από το φιλμ που σχηματίζεται. 

Tο ρομποτικό σύστημα κινείται στο οριζό-
ντιο επίπεδο με προωθητήρες αερίου, καθώς
διαθέτει έναν σφόνδυλο αντίδρασης για πε-
ριορισμό της χρήσης του πολύτιμου αερίου και
δύο βραχίονες για σύλληψη αντικειμένων ή
άλλες εργασίες. Eπιπλέον περιλαμβάνει έ-
ναν πλήρη ενσωματωμένο υπολογιστή που
είναι σε θέση να πραγματοποιεί τον έλεγχο
της κίνησης του ρομπότ αυτόματα, με βάση
τις γενικές εντολές που του δίνονται μέσω α-
σύρματης επικοινωνίας από έναν χειριστή.

Για να γνωρίζει ο υπολογιστής τη θέση του
ρομπότ και των στόχων του, χρησιμοποιού-
νται δύο συστήματα. Mια εξωτερική κάμερα
που βρίσκεται ακριβώς πάνω από την τράπεζα
παρακολουθεί την κίνηση του ρομπότ και ε-
ντοπίζει τη θέση του με αναγνώριση εικόνας.
Eπίσης, το ρομπότ διαθέτει οπτικούς αισθη-
τήρες που μοιάζουν με ποντίκια H/Y, που δί-
νουν τη θέση επάνω στον γρανίτη με μεγα-
λύτερη ακρίβεια», προσθέτει ο καθηγητής. 

Για να μελετηθεί η σύλληψη αντικειμένων
ή σκουπιδιών σε ανεξέλεγκτη τροχιά, η ομάδα
του EMΠ αναπτύσσει και ένα μικρότερο σύ-
στημα που επίσης θα κινείται ως hovercraft
πάνω στον γρανίτη. O στόχος είναι η αυτό-
νομη αναγνώριση της κίνησής του και στη
συνέχεια, η σύλληψή του, με τη χρήση προ-
χωρημένων τεχνικών.

Πρωτότυπος εξομοιωτής
διαστημικού ρομπότ
Ενα επίγειο σύστημα δημιουργεί συνθήκες έλλειψης βαρύτητας, με σκοπό τη μελέτη
και τον έλεγχο ενός δορυφορικού ρομπότ που θα επιδιορθώνει διαστημόπλοια

ËAΠO EPEYNHTEΣ TOY ΠOΛYTEXNEIOY
ËEΘNIKOI OPΓANIΣMOI ΔIAΣTHMATOΣ, 
ερευνητικά κέντρα και μεγάλα πανεπιστήμια ενδιαφέρονται
να αναπτύξουν δορυφορικά ρομποτικά συστήματα, 
ικανά να συνδράμουν αστροναύτες ή να εκτελούν μέρος
των επικίνδυνων εργασιών αυτόνομα.

Η ερευνητική ομάδα του
Eργαστηρίου Aυτόματου
Eλέγχου του EMΠ.


