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Ανθπψποειδή Ρομπόσ

◦ Robot Sofia   
◦ ATLAS 
◦ Ρομπόσ ποτ πεππασάει μόνο σοτ
◦ Ρομπόσ ποτ καπνίζει σςιγάπα
◦ Robonaut 2
◦ Valkyrie (NASA)
◦ Skybot f-850
◦ Ρομπόσ ποτ πποςομοιώνοτν ση γπίπη σψν φοίπψν
◦ SGILE RC Robot
◦ Robonova 1
◦ Ever-1 
◦ RI-MAN
◦ HRP-4
◦ HRP-4C
◦ HRP-2 
◦ Nextage 
◦ HRP-3 Promet MK-II 
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Ρομπόσ Μάφηρ
◦ The Energetically Autonomous Tactical Robot (EATR)
◦ Ρομπόσ ποτ μάφονσαι
◦ Dogo
◦ BigDog
◦ Ρομπόσ Kurata
◦ TALON 
◦ Packbot 
◦ LAYERED-X
◦ Acer
◦ RQ-4A Global Hawk
◦ Rhex

Ρομπόσ οικιακά
◦ ΣΕΟ-Ρομπόσ νοικοκτπά
◦ Ρομπόσ Nao
◦ TomCat – The Quadrupedal Robot
◦ Zenbo Junior
◦ Honda’s Asimo
◦ ROBOTIC CHAIR 

◦ Mi Robot Vacuum
◦ BB-8 (ή σο Beebee-Ate )
◦ Pulit Advance +7
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Ρομπόσ ποτ έφοτν ςφέςη με ζώα

◦ The Cockroach Controlled Mobile Robot
◦ Snake Bot ACM-R5
◦ Ρομπόσ ποτ οδηγούν καμήλερ
◦ Aibo
◦ OpenCat
◦ RoboBee
◦ Hexa

Διαςσημικά πομπόσ

◦ Mars 2020

Ρομπόσ για ςτνεύπεςη

◦ Samantha 
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Ιασπικά Ρομπόσ

◦ Da Vinci Si

Τποθαλάςςια Ρομπόσ

◦ OceanOne 
◦ Aqua 2

Διάυοπα πομπόσ
◦ Octavia
◦ Dante II
◦ Tomatan
◦ Σο πομπόσ ατσό μιλάει ςσοτρ εσοιμοθάνασοτρ
◦ RunBot  
◦ Ρομπόσ Janken
◦ SUB1
◦ TurtleBot 3
◦ T-52 Enryu

◦ T
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 Πεπιγπαυή: Έφει εμυάνιςη ποτ θτμίζει ένσονα 
σον άνθπψπο αλλά ο κοπμόρ σηρ είναι ςσαθεπόρ 
ςε μια βάςη.

 Ποτ βπίςκεσαι: Φονγκ Κονγκ.

 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Κασαςκετάζεσαι 
φπηςιμοποιώνσαρ σα πιο εξελιγμένα 
σεφνολογικά τλικά, ποτ ςημαίνει όσι είναι πιο 
μαλακό, πιο εύπλαςσο και επομένψρ πιο 

πεαλιςσικό.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Αναγνψπίζει ανθπώπινα ππόςψπα, 
βλέπει σιρ ςτναιςθημασικέρ εκυπάςειρ και αναγνψπίζει 
διάυοπερ φειπονομίερ. Έφει ςτναιςθήμασα, 
πποςομοιώνονσαρ κασά πποςέγγιςη σην ανθπώπινη 
εξελικσική χτφολογία.

 Hardware: Δύο κάμεπερ HD 720p (μία για κάθε μάσι). 
΢τςκετή ενσοπιςμού ήφοτ. Εξψσεπικό μικπόυψνο USB. ΢σο 
κευάλι έφει 5 Dynamixel XM430 servos και 23 Xpert 
servos. Hitec HS-65MG servos ςσα μάσια. Λαιμόρ: 3 
Dynamixel XM430 servos. Δύο Dynamixel MX64 servos, 1  
Dynamixel MX106 servos, 4 Dynamixel XM430 servos, 6 
Xpert servos και 2 MKS servos ανά φέπι.

 Software: Ubuntu Linux OS, Ethernet, Wi-Fi.
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 Πεπιγπαυή: Ο Άσλαρ είναι ένα δίποδο 
ανθπψποειδέρ πομπόσ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Αμεπική.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Διάυοπερ επγαςίερ 
έπετναρ και διάςψςηρ.

 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Κασαςκεταςμένο 
από αλοτμίνιο και σισάνιο.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Μποπεί να πεπιηγηθεί ςε 
σπαφύ έδαυορ, να ανέβει φπηςιμοποιώνσαρ σα 
φέπια και σα πόδια σοτ.

 Hardware: Εξοπλιςμένο με δύο ςτςσήμασα 
όπαςηρ ένα υαςμασικό λέιζεπ και 
ςσεπεουψνικέρ κάμεπερ. Και σα δύο ελέγφονσαι 
από έναν τπολογιςσή από απόςσαςη, έφει φέπια 
με κινησικέρ λεισοτπγίερ σα οποία έφοτν 28 
ανεξάπσησερ παπαμέσποτρ κίνηςηρ.

 Software: Custom software.
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 Πεπιγπαυή: ΋πψρ τποδηλώνει σο όνομά σοτ, σο 
hitchBOT μποπεί και κάνει βόλσερ μέςα ςσην  
πόλη μόνο σοτ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Καναδά.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Φπηςιμοποιείσαι για να 
καλύχει σεπάςσιερ αποςσάςειρ ςε φεπςαίο 
έδαυορ.
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 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Ο βαςικόρ ςκελεσόρ έφει 
κασαςκεταςσεί ςύμυψνα με σην ανθπώπινη 
υτςιολογία, ο οποίορ αποσελείσαι από μέσαλλο.

 Σι ενέπγειερ κάνει: Μποπεί να πεπιπασάει ςε 
όλερ σιρ κασετθύνςειρ και να γονασίζει.

 Hardware: Έφει δύο πόδια, δύο φέπια και ο 
κοπμόρ είναι κασαςκεταςμένορ από πλαςσικό. 
Έφει ατσόνομο ππόγπαμμα σεφνικήρ νοημοςύνηρ.
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 Πεπιγπαυή: Ο Elektro, ένα πομπόσ ύχοτρ 2.13 
εκασοςσών  αποκαλύυθηκε ςσην Παγκόςμια 
Έκθεςη σοτ 1939. 

 Ποτ βπιςκόσαν: Αμεπική, πολισεία σοτ Ohio.

 Πψρ φπηςιμοποιήθηκε: Ο Elektro μποπούςε να 
πεππασήςει, να μεσπήςει και να καπνίςει 
σςιγάπα.
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 Πψρ κασαςκετάςσηκε:  Κασαςκετάςσηκε με 
μεσαλλικούρ ςψλήνερ.

 Σι ενέπγειερ κάνει: Σο robot ποτ καπνίζει σο 
σςιγάπο είναι έναρ καπνιςσήρ ικανόρ να 
καπνίζει έψρ και 12 σςιγάπα ςε μια μέπα. 
Ειςπνέει σο σςιγάπο  ςαν άνθπψπορ και οι 
επετνησέρ μποπούν να πποςαπμόςοτν σην 
σαφύσησα σοτ καπνίςμασορ.

 Hardware: Μεσαλλικόρ ςκελεσόρ, εςψσεπικά είφε  
πνεύμονερ βαλλιςσικού σύποτ.
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 Πεπιγπαυή: Σο  Robonaut είναι ένα εξειδικετμένο 
ανθπψποειδέρ πομπόσ ποτ δημιοτπγήθηκε και 
ςφεδιάςσηκε ςσο NASA Johnson Space Center ςσο Φιούςσον 
σοτ Σέξαρ. Η ππόκληςή  σοτρ ήσαν να κασαςκετάςοτν 
μηφανέρ ποτ θα βοηθήςοτν σον άνθπψπο να επγαςσεί και 
να εξεπετνήςει ςσο διάςσημα.

 Ποτ βπίςκεσαι: Ηνψμένερ Πολισείερ Αμεπικήρ.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Ο ςσόφορ σψν διαςσημικών πομπόσ 
είναι βαςικά η εκσέλεςη μιαρ δπάςηρ ςσο διάςσημα, όπψρ 
η σοποθέσηςη ενόρ οπγάνοτ για μια μέσπηςη, η ςτλλογή 
ενόρ δείγμασορ για εξέσαςη, η ςτναπμολόγηςη μιαρ δομήρ.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Σα φέπια σοτ Robonaut 2 
κασαςκετάςσηκαν για να φειπίζονσαι 
ανσικείμενα όπψρ και οι άνθπψποι. Κάθε 
βπαφίονάρ σοτ μποπεί να αντχώςει 9 κιλά ςση 
γη και να έφει ένα ετπύ υάςμα κίνηςηρ.

 Hardware: Σο άνψ ςώμα σοτ Robonaut 2 έφει 
πεπιςςόσεποτρ από 350 αιςθησήπερ.

 Software: C, C++ και πεπιβάλλον ControlShell.
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 Πεπιγπαυή: Σο Valkyrie είναι ένα πποηγμένο 
ανθπψποειδέρ ποτ έφει ςφεδιαςσεί για να 
λεισοτπγεί ςε τποβαθμιςμένα ή 
κασεςσπαμμένα ανθπώπινα πεπιβάλλονσα. 

 Ποτ βπίςκεσαι: Ηνψμένερ Πολισείερ Αμεπικήρ. 
Έσορ κασαςκετήρ 2013.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Η NASA ελπίζει σελικά 
να ςσείλει ση Βαλκτπία ςσο διάςσημα, ςσο 
υεγγάπι και ςσον Άπη. Κασαςκετάςσηκε για να 
ανσέφει ςε ανσίξοερ ςτνθήκερ.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Φειπίζεσαι ανσικείμενα όπψρ 
και οι άνθπψποι.

 Hardware: Υψσογπαυικέρ μηφανέρ κοπμού, 
υψσογπαυικέρ μηφανέρ θώπακα, υακίδερ γόνασορ, 
αιςθησήπερ ποπήρ δύναμηρ-ποπήρ ςσα πόδια. Έφει 
πένσε ελαςσικούρ πεπιςσπουικούρ μηφανιςμούρ και 
δύο γπαμμικούρ μηφανιςμούρ ςσοτρ βπαφίονερ. Έξι 
μηφανιςμούρ δακσύλψν και ανσίφειπα. Πένσε 
ελαςσικούρ πεπιςσπουικούρ μηφανιςμούρ ςσο πάνψ 
πόδι και δύο ςσοτρ αςσπαγάλοτρ. Πένσε ελαςσικούρ 
πεπιςσπουικούρ μηφανιςμούρ ςσον κοπμό. 
Φπηςιμοποιεί δύο Intel Core i7s.

 Software: C, C++ και πεπιβάλλον ControlShell, ROS.
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 Πεπιγπαυή: Είναι ένα ανθπψπόμοπυο πομπόσ 
σοτ πψςικού διαςσημικού ππογπάμμασορ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Κασαςκετάςσηκε από σο 2014 
από ση πψςική εσαιπεία Android Technics σον 
ςσπασιψσικό επετνησικό οπγανιςμό Ρψςικό 
Ίδπτμα Πποηγμένψν Επετνησικών 
Ππογπαμμάσψν (FPI ή FARP).

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Ψρ «επιβάσηρ δοκιμήρ» 
για αποςσολέρ δοκιμών για σην πποεσοιμαςία 
επανδπψμένψν πσήςεψν.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Έφει πολλούρ 
ενςψμασψμένοτρ αιςθησήπερ (όπψρ σα μικπόυψνα, 
σο GPS, σο Παγκόςμιο Δοπτυοπικό ΢ύςσημα 
Πλοήγηςηρ, σα λέιζεπ μέσπηςηρ εμβέλειαρ, κάμεπερ, 
μεσπησή σηρ θεπμολπαςίαρ) και μποπεί να μεσπήςει 
σα ππάγμασα όπψρ οι δτνάμειρ G ποτ αςκούνσαι 
ςσοτρ επιβάσερ, καθώρ και οι κπαδαςμοί, μεσπά σην 
θεπμοκπαςία.

 Hardware: Όχορ180 εκασοςσά, ποτ ζτγίζει πεπίποτ 
160 κιλά και διαθέσει δτναμικόσησα 20 ίππψν.

 Software: Σπέφει ςε λεισοτπγικό ςύςσημα 
ππαγμασικού φπόνοτ βαςιςμένο ςσο Linux ποτ 
αναπσύφθηκε ςσην Αγία Πεσπούπολη.
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 Πεπιγπαυή: Δημιοτπγήθηκε από μια ανώντμη 
ιαπψνική εσαιπεία, παποτςιάζει σα ςτμπσώμασα 
σηρ γπίπηρ σψν φοίπψν (ποτ ονομάζεσαι επίςηρ ιόρ 
H1N1), σο πομπόσ θα «πεθάνει» αν δεν 
ανσιμεσψπιςσεί ςψςσά η αππώςσια.

 Ποτ βπίςκεσαι: Ιαπψνία.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Κάνει πποςομοίψςη ση γπίπη 
σψν  φοίπψν.
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 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Σο ανθπψπίνοτ μεγέθοτρ 
πομπόσ κασαςκετάςσηκε για να εκπαιδεύει σοτρ 
επγαζόμενοτρ ςσον σομέα σηρ τγειονομικήρ 
πεπίθαλχηρ για ση θεπαπεία σψν θτμάσψν γπίπηρ 
σψν φοίπψν. Μοιάζει με έναν άνθπψπο και 
καλύπσεσαι από ένα τλικό ποτ αναπαπάγει σα 
φαπακσηπιςσικά σοτ ανθπώπινοτ δέπμασορ.

 Σι ενέπγειερ κάνει: Πποςομοιώνοτν σον ανθπώπινο 
οπγανιςμό.

 Hardware: Μαλακό πεπίβλημα με πλαςσικό κτπίψρ 
ςση ςύνθεςη σοτ. Εςψσεπικά έφοτν πνεύμονερ 
βαλλιςσικού σύποτ.
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 Πεπιγπαυή:  Σο πομπόσ ατσό φοπεύει και 
μιμείσαι σιρ κινήςειρ σψν φοπετσών.

 Ποτ βπίςκεσαι: Κασαςκετάζεσαι ςε διάυοπερ 
φώπερ.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: ΢ε διαγψνιςμούρ ποτ 
γίνονσαι ειδικά για σα πομπόσ ατσά.
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 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Μεσαλλικόρ ςκελεσόρ και 
αιςθησήπερ.

 Σι ενέπγειερ κάνει: Μιμούνσαι σιρ κινήςειρ σοτ 
ανθπώποτ και μποπούν να κινηθούν ππορ όλερ 
σιρ κασετθύνςειρ.

 Hardware: Μεσαλλικόρ ςκελεσόρ και ένα ςύςσημα 
σεφνησήρ νοημοςύνηρ.

 Software: C++, Python, Java, MATLAB, Urbi, C, Net.
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 Πεπιγπαυή: Ένα ανθπψποειδέρ πομπόσ. 

 Ποτ βπίςκεσαι: ΢τνήθψρ πψλείσαι ψρ κισ 
ποτ μποπεί να ςτναπμολογηθεί ςε 6-8 
ώπερ, κτκλουόπηςε σο 2005.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: ΢αν παιφνίδι 
επίδειξηρ.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Μποπεί να πεππασήςει, να 
εκσελεί απλέρ ενέπγειερ μποπεί να κάνει ακόμα και 
γτμναςσική. Οι αςκήςειρ όπψρ η ςσπουή σοτ σποφού, 
η κίνηςη ππορ σα εμππόρ ή ππορ σα πίςψ δεν 
αποσελούν καθόλοτ ππόβλημα μποπεί επίςηρ να 
ςσαθεί από μόνη σηρ.

 Hardware: Μεσακινείσαι με 16 ιςφτπά χηυιακά ςέπβο 
HSR-8498HB, αιςθησήπερ επισάφτνςηρ, σπουοδοςία 
από 5 επαναυοπσιζόμενερ μπασαπίερ NiMH. Η μνήμη 
αποσελείσαι από ένα ιςφτπό ATMEGA 128. Όχορ 12 
ίνσςερ.

 Software: Σο λογιςμικό πποςυέπει δύο επιλογέρ 
ππογπαμμασιςμού: γπαυικά με πτθμιςσικά ή Robo-
Basic, Basic-Dialekt.
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 Πεπιγπαυή: Είναι ένα ανθπψποειδέρ 
πομπόσ, από σην Κοπέα, σο οποίο μοιάζει 
με μια νεαπή γτναίκα.

 Ποτ βπίςκεσαι: ΢σην Κοπέα και 
δημιοτπγήθηκε σο 2003. 

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: ΢φεδιάςσηκε για να 
αναπαπάγει μια γτναίκα ςσιρ απφέρ σηρ 
δεκαεσίαρ σοτ '20.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Κινείσαι μόνο σο άνψ 
μέπορ σοτ ςώμασορ σοτ, μποπεί επίςηρ να 
πποςομοιώνει διάυοπα ςτναιςθήμασα 
όπψρ η ετστφία, ο θτμόρ και η θλίχη.

 Hardware: ΢ιλικόνη σζελ σο δέπμα σηρ, 
κάμεπερ σοποθεσημένερ ςσα μάσια.

 Software: Κτπίψρ C / C ++ ή Python με σην 
βοήθεια σοτ ROS(robot operation system).
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 Πεπιγπαυή: Ανθπψποειδέρ πομπόσ 
ςφεδιαςμένο για να παπέφει τποςσήπιξη 
τγείαρ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Ιαπψνία Nagoya και 
δημιοτπγήθηκε σο 2006.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Εκσελεί επγαςίερ ποτ 
απαισούν κάμχη και ςσπίχιμο σοτ κοπμού, 
όπψρ μεσαυοπά αςθενών ςε άλλερ πεπιοφέρ ή 
σοτρ βοηθά να αλλάξοτν θέςειρ ςσον φώπο σον 
οποίο βπίςκονσαι.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Μεσαυοπά αςθενών.

 Hardware: Έφει 6 απθπώςειρ με μηφανιςμό 
"ςτζετγμένηρ κίνηςηρ" ποτ ςτνδτάζει ση 
ποπή σψν 2 κινησήπψν, σοτρ 5 
εγκασεςσημένοτρ ελεγκσέρ, σα 2 μικπόυψνα 
ψρ ατσιά. Αιςθησήπερ ενσοπιςμού ήφοτ,
αναγνώπιςηρ πποςώποτ, αιςθησήπερ 
αεπίοτ.

 Software: Πεπιβάλλον C++, Python.
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 Πεπιγπαυή: Είναι έναρ από σοτρ πιο 
πποηγμένοτρ ανθπψποειδείρ σοτ κόςμοτ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Ιαπψνία και 
κασαςκετάςσηκε σο 2010.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Είναι ςφεδιαςμένο να 
ςτνεπγάζεσαι με ανθπώποτρ.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Εκσελεί αξιοςημείψσα υτςικά 
ανθπώπινερ κινήςειρ. Είναι λεπσό, ελαυπύ και μποπεί να 
ιςοπποπήςει με γοησετσική ετκολία.

 Hardware: Όχορ 151 βάπορ 39 kg, πλαςσικό κάλτμμα 
πομπόσ, πλαίςιο αλοτμινίοτ, έφει 34 βαθμούρ ελετθεπίαρ 
(πόδι x 6, λαιμόρ x 2, ςσήθορ x 2, βπαφίοναρ x 7, φέπι x 2) 
μέγιςσο ψυέλιμο υοπσίο φεπιού 0,5 kg (με ένα φέπι), 
ςσεπεουψνικά ηφεία, υψσογπαυική μηφανή κευαλήρ ή 
φειπόρ, μικπόυψνο. CPU: Pentium M (1,6 GHz, PCI-104). 
Επικοινψνίερ: LAN 10/100 βάςη-TX (1 θύπα) / αςύπμασο 
LAN IEEE802.11a / b / g. 

 Software: Σο ςύςσημα ποτ φπηςιμοποιεί είναι σο  Linux (+ 
RT-Preempt patch) / OpenRTM-aist.
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 Πεπιγπαυή: Είναι ένα θηλτκό 
ανθπψποειδέρ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Είναι ςσην Ιαπψνία 
και δημιοτπγήθηκε από σο Εθνικό 
Ινςσισούσο Πποηγμένψν Βιομηφανικών 
Επιςσημών και Σεφνολογίαρ ςσιρ 16 
Μαπσίοτ 2009.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Για έπετνα και 
χτφαγψγία.

46



 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Μποπεί να 
πεππασήςει, να σπαγοτδήςει και ακόμα να 
φοπέχει μαζί με σοτρ ανθπώποτρ.

 Software: Intel Pentium M 1,6 GHz, αςύπμασο 
δίκστο, λεισοτπγικό ςύςσημα Linux ςε 
ππαγμασικό φπόνο με RT-middleware και 
πποςομοιψσή πομπόσ OpenHRP3.
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 Hardware: Δέπμα από ςιλικόνη και καοτσςούκ 
(ππόςψπο και σα φέπια), ςκληπό πλαςσικό 
εξψσεπικό, πλαςσικό πλαίςιο και μεσαλλικό 

ςκελεσό. Κάμεπα, γτποςκόπιο, 
επισαφτνςιόμεσπο, αιςθησήπαρ δύναμηρ έξι 
αξόνψν, ύχορ160 cm, βάπορ46 kg, βαθμοί 
ελετθεπίαρ 44.
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 Πεπιγπαυή: Είναι έναρ δημουιλήρ 
επετνησικόρ ανθπψποειδήρ με εςκεμμένα 
υοτσοτπιςσική εμυάνιςη.

 Ποτ βπίςκεσαι: Ιαπψνία και 
κασαςκετάςσηκε σο 2002.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Κτπίψρ για έπετνα.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Μποπεί να ςτνεπγαςσεί 
με ανθπώποτρ για σην ανύχψςη βαπέψν 
ανσικειμένψν, για πεππάσημα ςε ανώμαλερ 
επιυάνειερ, και ακόμη και να ςηκψθεί από 
μόνο σοτ αν πέςει.

 Hardware: Σπειρ κάμεπερ, γτποςκόπιο σπιών 
αξόνψν, επισαφτνςιόμεσπο σπιών αξόνψν, 30 
κψδικοποιησέρ κινησήπα, αιςθησήπερ δύναμηρ 
έξι αξόνψν ςσοτρ βπαφίονερ και σα πόδια.
Όχορ: 1.540mm, βάπορ 58kg.

 Software: Linux OS.
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 Πεπιγπαυή: Είναι ένα επγοςσαςιακό πομπόσ 
ποτ πποοπίζεσαι να λεισοτπγεί με αςυάλεια 
γύπψ από σοτρ ανθπώποτρ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Κασαςκετάςσηκε ςσην Ιαπψνία 
από σην Kawada Industries σο 2009.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Μποπεί να ςτνεπγαςσεί 
με σοτρ ανθπώποτρ, ςε διαυοπεσικέρ επγαςίερ 
ςτναπμολόγηςηρ βήμα ππορ βήμα.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Η κάμεπα 
κασαγπάυει σο ανσικείμενο σπιςδιάςσασα 
φπηςιμοποιώνσαρ σο πλήπερ εύπορ κίνηςηρ 
σοτ βπαφίονα. Οι κάμεπερ ςσο άκπο και σψν 
δύο βπαφιόνψν βοηθούν ςσον πποςδιοπιςμό 
σηρ ςτγκεκπιμένηρ θέςηρ σοτ ππορ σην 
επεξεπγαςία σοτ ανσικειμένοτ ποτ 
φπειάζεσαι ςτναπμολόγηςη.
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 Hardware: ΢σεπεουψνική κάμεπα ςσο κευάλι και 
ππόςθεσερ κάμεπερ ςσα φέπια. Όχορ 71,4 cm, 
βάπορ 28 kg, σπουοδοςία ιςφύορ 85 V έψρ 264 V.

 Software: Intel Atom επεξεπγαςσέρ και χηυιακοί 
servo ελεγκσέρ με διαςύνδεςη CORBA και 
Ethernet, QNX real-time OS.
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 Πεπιγπαυή: Είναι ένα ανθπψποειδέρ πομπόσ 
ςφεδιαςμένο για ππαγμασικά καθήκονσα και επγάζεσαι 
ςσο ίδιο πεπιβάλλον με οποιοδήποσε άσομο.

 Ποτ βπίςκεσαι: Η Kawasaki Heavy Industries, η Kawada 
Industries, Inc. και σο Εθνικό Ινςσισούσο Πποηγμένψν 
Βιομηφανικών Επιςσημών και Σεφνολογίαρ (AIST) ςσο 
Σόκιο, ςσιρ 21 Ιοτνίοτ 2007. 

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Έφει ςφεδιαςσεί για να 
ελετθεπώνει ανθπώποτρ από βαπιά υοπσία, 
ανεπιθύμησα καθήκονσα ή κασαςσπουέρ, καθώρ ο 
διαςώςσηρ αυαιπεί σα ςτνσπίμμια, ακόμα και ςση 
βποφή.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Έφει ςφεδιαςσεί για 
να επγάζεσαι ςε δτςμενείρ και απαισησικέρ 
κασαςσάςειρ, γεγονόρ ποτ καθιςσά δτνασό 
σον ςφεδιαςμό σοτ για να ελέγξει σα 
πάνσα, ("ςκόνη ή εκσόξετςη") νεπό ή 
οποιοδήποσε άλλο τγπό ποτ μποπεί να 
μεσαδώςει σην τγπαςία. Έφει ατσονομία 
δύο ςτνεφόμενψν ψπών επγαςίαρ, ιδανικό 
για να επγάζεσαι ψρ επγάσηρ οικοδομών.
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 Hardware: Όχορ: 1,606mm, πλάσορ: 693mm, 
βάθορ: 410mm (ςσήθορ), βάπορ 68kg 
(ςτμπεπιλαμβανομένψν σψν μπασαπιών), 
βαθμόρ ελετθεπίαρ 42 άξονερ, 3-υακών 
ςσεπεουψνικήρ κάμεπαρ για ατσόνομο έλεγφο, 
ςσεπεουψνική κάμεπα 2 υακών για 
σηλεφειπιςσήπιο.

 Software: Κασανεμημένο ςύςσημα ελέγφοτ. CAN 
(δίκστο πεπιοφήρ ελεγκσή - 1 Mbps).
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 Πεπιγπαυή: Σο ενεπγειακό ατσόνομο σακσικό πομπόσ 
(EATR) δημιοτπγήθηκε από σην Cyclone Power 
Technologies και σην Robotic Technology Inc. για σην 
Τπηπεςία Πποηγμένψν Επετνησικών Ππογπαμμάσψν 
σψν Ηνψμένψν Πολισειών για σην Άμτνα (DARPA).

 Ποτ βπίςκεσαι: Ηνψμένερ Πολισείερ Αμεπικήρ.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Η ιδέα ήσαν να δημιοτπγηθεί 
ένα πομπόσ ποτ θα μποπούςε να πποφψπήςει ςε 
μακποππόθεςμερ αποςσολέρ φψπίρ να απαισείσαι 
ανευοδιαςμόρ ή επαναυόπσιςη.
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 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Με μεσαλλικούρ βπαφίονερ 
και ελασήπια σύποτ ανάπσηςηρ ατσοκίνησοτ.

 Σι ενέπγειερ κάνει: Ένα πομπόσ ποτ 
σπουοδοσείσαι από  ση βλάςσηςη για να 
δημιοτπγήςει σο δικό σοτ καύςιμο. Είφε επίςηρ 
ενςψμασψμένο αλτςοππίονο, ςε πεπίπσψςη ποτ 
φπειαζόσαν να κόχει σα δένσπα ςε κομμάσια.

 Hardware: Σα βαςικόσεπα πεπιβάλλονσα είναι 
C/C++, Python, λογιςμικό οδήγηςηρ.
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 Πεπιγπαυή: Σο Dogo είναι σο όνομα ενόρ μικπού 
ατσοκινούμενοτ πομπόσ, είναι ετκίνησο και ελαυπύ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Ιςπαήλ.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Μποπεί να πάει κάσψ από σα 
ατσοκίνησα,  γύπψ από σιρ μικπέρ γψνίερ, και ακόμη 
να ανεβεί ςκάλερ. Είναι εξοπλιςμένο με οκσώ 
κάμεπερ, σο οποίο σο καθιςσά κασάλληλο για 
επιφειπήςειρ αναγνώπιςηρ και διάςψςηρ. Είναι 
επίςηρ οπλιςμένο με πιςσόλι Glock 26, σο οποίο σο 
καθιςσά κασάλληλο για κάποια άλλα καθήκονσα.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Ππόκεισαι για πομπόσ 
αςυαλείαρ και κασαπολέμηςηρ σηρ 
σπομοκπασίαρ.

 Hardware: Σο πιςσόλι ειςάγεσαι πλετπικά ςσο 
πομπόσ και ελέγφεσαι από φειπιςσή. Έφει 4 πόδερ 
και ςύςσημα gps και τπέπτθπερ κάμεπερ.

 Software: Σα βαςικόσεπα πεπιβάλλονσα είναι 
C/C++, Python.

65



66



 Πεπιγπαυή: Σο 2005, ςση Boston Dynamics 
δημιούπγηςαν ένα σεσπάποδο πομπόσ, ποτ 
ονομάζεσαι BigDog, για να βοηθήςει σον ςσπασό.

 Ποτ βπίςκεσαι: ΢σην Αμεπική, ςση Βοςσώνη.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: ΢ε επιφειπήςειρ σοτ 
αμεπικάνικοτ ςσπασού.
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 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Σο έπγο φπημασοδοσήθηκε από σην 
Τπηπεςία Πποηγμένψν Επετνησικών Έπγψν Άμτναρ 
(DARPA), σο τποκασάςσημα σοτ Τποτπγείοτ Άμτναρ σψν 
ΗΠΑ, ποτ έφει αναλάβει σην ανάπστξη νέψν σεφνολογιών 
για σο ςσπασό. 

 Σι ενέπγειερ κάνει: Σο BigDog πεππασά ςε σέςςεπα 
ανθεκσικά πόδια και μποπεί να ςτνοδεύει ςσπασιώσερ ςε 
έδαυορ ποτ θεψπείσαι πολύ σπαφύ για σα οφήμασα. Σο 
πομπόσ μποπεί να ψθήςει 340 κιλά υοπσίοτ και είναι ςε 
θέςη να διασηπήςει πτθμό 4 μίλι / ώπα.

 Hardware: Μεσαλλικόρ ςκελεσόρ και 4 πόδια με δτνασόσησα 
να κινείσαι ςε όλερ σιρ επιυάνειερ.
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 Πεπιγπαυή: Με ύχορ 4 μέσπα, σο σεπάςσιο ατσό 
πομπόσ μοιάζει να έφει βγει από σιρ σαινίερ σψν 
Transformers.

 Ποτ βπίςκεσαι: ΢σην Ιαπψνία.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: ΢ε ςσπασιψσικέρ 
ευαπμογέρ ςε πειπαμασικό ςσάδιο.
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 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Με αλεξίςυαιπερ 
πποςθήκερ και κέβλαπ ςσο μεσαλλικό ςκελεσό.

 Σι ενέπγειερ κάνει: Ρομπόσ άμτναρ έφει ςσα 
φέπια σοτ τποδοφέρ, μτδπάλια (βλήμα 
πτποβόλοτ όπλοτ μεγάλοτ διαμεσπήμασορ) και 
πτποβόλα.

 Hardware: ΢κελεσόρ από εύκαμπσο τλικό και 
αιςθησήπερ και κεπαίερ για φπήςη από 
απομακπτςμένη απόςσαςη.
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 Πεπιγπαυή: Είναι ένα ελαυπύ, μη 
επανδπψμένο, ςσπασιψσικό πομπόσ.

 Ποτ βπίςκεσαι: US military από σο 2001.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Σο πομπόσ έφει 
αναπστφθεί για να πποςσασεύει σοτρ 
πολεμιςσέρ και σοτρ ππώσοτρ 
ανσαποκπισέρ από σιρ εκπηκσικέρ απειλέρ.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Είναι αμυίβιο και οι 
κινήςειρ σοτ είναι 200 μοίπερ και ςσιρ δύο 
κασετθύνςειρ.

 Hardware: Όχορ 83cm, βάπορ 68-102kg, 4 
κάμεπερ, usb, RS-232 ports. Connectors IOP 
A, B.

 Software: JAUS AS4 (Joint Architecture for 
Unmanned Systems).
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 Πεπιγπαυή: Είναι μια ςειπά από 
ςσπασιψσικά πομπόσ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Αμεπική, κασαςκετάςσηκε 
σο 2016.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: ΢ε εξαιπεσικέρ 
κασαςσάςειρ. ΢ε ςειςμό, σςοτνάμι, 
σπομοκπασικέρ επιθέςειρ και πτπηνικέρ 
εκπήξειρ. 
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Οι κινήςειρ σοτ είναι 
200 μοίπερ και ςσιρ δύο κασετθύνςειρ.

 Hardware: Επεξεπγαςσή Pentium,
ενςψμασψμένο αιςθησήπα ηλεκσπονικήρ 
πτξίδαρ και θεπμοκπαςίαρ, έφει ένα 
σεσπάγψνο "κευάλι", σο οποίο μποπεί να 
αντχψθεί ςε ένα μεσαλλικό βπαφίονα, κεπαίερ.

 Software: JAUS AS4 (Joint Architecture for 
Unmanned Systems).
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https://www.youtube.com/watch?time
_continue=28&v=0m_cCP1wn94
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https://www.youtube.com/watch?time_continue=28&v=0m_cCP1wn94


 Πεπιγπαυή: Ανθπψποειδέρ πομπόσ μάφηρ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Σόκιο σηρ Ιαπψνίαρ σο 
2006.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Είναι πομπόσ μάφηρ.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Ατσό σο πομπόσ έφει ένα 
μοναδικό ςφέδιο ποτ σο καθιςσά ικανό να 
διαμοπυώνεσαι και να αλλάζει ςε μεγάλα 
ςφήμασα. Με σην ππώση μασιά, ατσό σο πομπόσ 
μποπεί να μοιάζει ςαν έναρ μικπόρ πύπγορ, 
αλλά μεσά ση μεσασποπή σοτ, μποπεί να μοιάζει 
με ένα καποτςέλ ή ςαν απάφνη ποτ πεππασάει. 
Μποπεί επίςηρ να μεσασπαπεί ςε ένα πομπόσ 
μάφηρ με δύο πόδια.

 Hardware: CPU PIC16F877 PLCC, KONDO 
KRS2350HV, πλαίςιο αλοτμινίοτ, είναι 50 
εκασοςσά ύχορ και ζτγίζει πεπίποτ 8 λίβπερ.

 Software: Κτπίψρ C / C ++ ή Python με σην 
βοήθεια σοτ ROS (robot operation system).
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 Πεπιγπαυή: Ένα πομπόσ μάφηρ μεςαίοτ μεγέθοτρ 
όςο μια μικπή μποτλνσόζα, πολύ λεισοτπγικό με 
πόδερ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Αμεπική, κασαςκετάςσηκε σο 
2006 από σην Mesa robotics.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Για απομακπτςμένερ 
επιφειπήςειρ όποτ είναι αδύνασο ή επικίνδτνο 
για σοτρ ανθπώποτρ να πάνε.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Οι λεισοτπγίερ 
πεπιλαμβάνοτν  απομακπτςμένο φειπιςμό, 
εκκαθάπιςη σοτ φώποτ, παπαβίαςη 
εγκασαςσάςεψν, διαφείπιςη επικίνδτνψν τλικών, 
απολύμανςη, κινείσαι ςαν κανονική μποτλνσόζα.

 Hardware: Βαλλιςσική επένδτςη από φάλτβα. 
Έφει 6 τπέπ σπουοδοσούμενοτρ 
πεσπελαιοκινησήπερ. Φπηςιμοποιεί αντχψσικό 
βπαφίονα φψπησικόσησαρ 453,59 κιλά. Έφει 
φψπησικόσησα ψυέλιμοτ υοπσίοτ 2.500 kg (1.139 
kg). Είναι σηλεκασετθτνόμενο. Υέπει κινησήπα 62 
ίπποτρ, με σαφύσησα 10,1 km/h.
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 Πεπιγπαυή: Είναι ένα επιφειπηςιακό UAV (μη 
επανδπψμένο όφημα αέπορ) σηρ Πολεμικήρ 
Αεποποπίαρ ςσην κασηγοπία HAE (High Altitude 
Endurance). 

 Ποτ βπίςκεσαι: Αμεπική, η ανάπστξή σοτ ξεκίνηςε σο 
1994.

 Πψρ φπηςιμοποιήθηκε: Σο RQ-4A έφει ήδη 
φπηςιμοποιηθεί λεισοτπγικά κασά ση διάπκεια σηρ 
επιφείπηςηρ Enduring Freedom ςσο Αυγανιςσάν.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Πεσάει πάνψ από εφθπικά 
ςσπασεύμασα και με σιρ ικανόσησερ επισήπηςηρ 
σοτ οι οποίερ επισπέποτν σην ακπιβέςσεπη 
ςσόφετςη σψν όπλψν και σην καλύσεπη 
πποςσαςία σψν υιλικών δτνάμεψν.

 Software: Σα βαςικόσεπα πεπιβάλλονσα είναι 
C/C++, Python.
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 Hardware: Σο RQ-4A σπουοδοσείσαι από ένα 
turbofan Rolls-Royce / Allison F137-AD-
100. Εκσοξεύεσαι και πποςγειώνεσαι ςε 
ςτμβασικούρ διάδπομοτρ με ση φπήςη ενόρ 
ανακλεινόμενοτ ςτςσήμασορ πποςγείψςηρ 
σπίκτκλοτ. Έφει σην ετπτζψνική κεπαία SATCOM 
διαμέσποτ 1,2 μ. Σο όφημα μποπεί να υσάςει ςε 
τχόμεσπο 19800 m (65000 ft) και να έφει μέγιςση 
διάπκεια ζψήρ σοτλάφιςσον 36 (και ενδεφομένψρ 
έψρ και 42) ώπερ. Σο ςύςσημα αποσελείσαι από 
δύο UAV RQ-4A και δύο βαςικούρ επίγειοτρ 
ςσαθμούρ, σο ςσοιφείο ελέγφοτ αποςσολήρ RD-
2A (MCE) και σο ςσοιφείο εκκίνηςηρ και 
ανάκσηςηρ RD-2B (LRE).
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https://www.youtube.com/watch?v=IS
znqY3kESI
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 Πεπιγπαυή: Σο RHex είναι ένα βίο-εμπνετςμένο 
πομπόσ ςφεδιαςμένο για μεσακίνηςη ςε σπαφύ 
έδαυορ. Μποπεί να οδηγήςει πάνψ από βπάφια, 
λάςπη, άμμο, φιόνι, και ςιδηποδπομικέρ γπαμμέρ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Αμεπική, κασαςκετάςσηκε σο 
2001 (εμποπική έκδοςη ποτ κασαςκετάζεσαι 
από σην Boston Dynamics).

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Για επετνησικά 
ππογπάμμασα, για ςσπασιψσική φπήςη και για 
σην αςυάλεια σψν πολισών.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Είναι ένα πομπόσ έξι ποδιών με 
αξιόλογη κινησικόσησα ςε ανώμαλο έδαυορ. Διαςφίζει 
πεσπώμασα, λάςπη, άμμο, βλάςσηςη, ςιδηποδπομικέρ 
γπαμμέρ, σηλευψνικούρ πόλοτρ και κλιμακοςσάςια.

 Hardware: ΢κληπή, απθπψσή ςφεδίαςη. Ανεπιπέαςσο από 
ςκόνη και βποφή. Εξοπλιςμένο με απθπψσό κοτσί ψυέλιμοτ 
υοπσίοτ για πακέσα ειδικά για αποςσολέρ. Αιςθησήπερ 
κάμεπερ, γτποςκόπιο, επισαφτνςιόμεσπο. Αιςθησήπερ 
θέςηρ, πεύμασορ και θεπμοκπαςίαρ ςσοτρ κινησήπερ. Δύο 
μπασαπίερ λιθίοτ-πολτμεπούρ 144-Wh, 6 ώπερ 
λεισοτπγίαρ. Έφει ύχορ 20cm , μήκορ 57cm, πλάσορ 39 cm, 
βάπορ 12,5 kg, με σαφύσησα 9,71km.

 Software: Φπηςιμοποιεί Linux OS, σο λογιςμικό ελέγφοτ 
μποπεί να ππογπαμμασιςσεί ςε C, Python ή Matlab.
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 Πεπιγπαυή: Ανθπψποειδέρ πομπόσ ποτ βοηθά ςε 
δοτλειέρ σοτ ςπισιού.

 Ποτ βπίςκεσαι: Ιςπανία.

 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Από αλοτμίνιο και 
σισάνιο.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Βοηθά ςσο ςιδέπψμα σψν 
πούφψν «ςαπώνει» σο πούφο πάνψ ςση 
ςιδεπώςσπα, δημιοτπγώνσαρ μια τχηλήρ 
ανάλτςηρ σπιςδιάςσαση αναπαπάςσαςή σοτ και 
όποτ έφει ζάπερ σιρ ςιδεπώνει.

 Hardware: Διαθέσει μια κάμεπα ςσο κευάλι σοτ, 
μεσαλλικούρ βπαφίονερ για φέπια και πόδια.
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 Πεπιγπαυή: Η γαλλική εσαιπεία Aldebaran Robotics, 
με έδπα σο Παπίςι, ανέπστξε ένα ατσόνομο και 
ππογπαμμασιζόμενο πομπόσ με σο όνομα Nao.

 Ποτ βπίςκεσαι: Παπίςι, Γάλλια.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Ατσό σο διαλογικό bot είναι 
εξοπλιςμένο με ππψσοποπιακέρ δτνασόσησερ 
κίνηςηρ, όπαςηρ και ήφοτ.

 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Από πλαςσικό και άλλα τλικά 
με κψδική ονομαςία ABS-PC / PA-66 / XCF-30.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Σο πομπόσ Nao μποπεί να 
πεππασήςει ςε διαυοπεσικέρ επιυάνειερ, να 
ενσοπίςει ππόςψπα και ανσικείμενα, να εκυπάςει 
και να κασανοήςει σα ςτναιςθήμασα και να 
ανσιδπάςει ςσιρ ενσολέρ αυήρ ή υψνήρ.

 Hardware: Αιςθησήπερ ήφοτ και υψνήρ καθώρ και 
έλεγφορ σοτ σπιγύπψ πεπιβάλλονσορ.

 Software: Σο πομπόσ Nao ελέγφεσαι από ένα 
εξειδικετμένο λεισοτπγικό ςύςσημα βαςιςμένο 
ςσο Linux, ποτ ονομάζεσαι NAOqi. Σο πεπιβάλλον 
πποςομοίψςηρ είναι σο Webots.
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 Πεπιγπαυή: Ένα κινούμενο σεσπάποδο πομπόσ 
ποτ μποπεί να σπέξει ςε πεπίποτ 2m/sec.

 Ποτ βπίςκεσαι: ΢σην Αμεπική.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: ΢ε ππακσικέρ ευαπμογέρ 
απφικά ςε μικπή κλίμακα.
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 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Σο TomCat 
φπηςιμοποιείσαι κτπίψρ από επετνησέρ για να 
επετνήςοτν σιρ "απφέρ σοτ νετπο-ελέγφοτ σηρ 
κίνηςηρ".  Δτςστφώρ, είναι διαθέςιμερ μόνο ςε 
πεπιοπιςμένερ ποςόσησερ ςσην επετνησική 
κοινόσησα.

 Σι ενέπγειερ κάνει: Έφει ση δτνασόσησα να 
πεππασάει ςσα 4.

 Hardware: Έφει 4 βπαφίονερ, οι οποίοι 
αποσελούνσαι από πλαςσικό.
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 Πεπιγπαυή: Είναι ένα οικιακό πομπόσ και 
μοιάζει με μια ππαγμασική έκδοςη σοτ EVE 
από σο WALL-E.

 Ποτ βπίςκεσαι: Είναι διαθέςιμο για αγοπά 
από σην Asus από σο 2018.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Έφει γίνει κτπίψρ για 
να διδάξει ςσα παιδιά σον 
ππογπαμμασιςμό.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Δεν έφει φέπια, αλλά 
έφει σποφούρ ςσο κάσψ μέπορ για να κτλάει, 
με ένα ςσπογγτλεμένο λετκό κευάλι με 
χηυιακή οθόνη για σο ππόςψπό σοτ. 

 Software: Zenbo Lab, δτνασόσησα AI, Android 
Studio.
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 Hardware: Σο κάσψ μέπορ σοτ πομπόσ έφει έναν 
αιςθησήπα γπαμμήρ ποτ φπηςιμοποιεί για να 
ακολοτθήςει γπαμμέρ και να τπακούει ενσολέρ 
όσαν βλέπει ςφέδια φπψμάσψν, διαθέσει επίςηρ 
έναν αιςθησήπα απόςσαςηρ και έναν αιςθησήπα 
πσώςηρ για να σον κπασήςει από σο να φστπήςει 
ανσικείμενα. Έφει ένα ηφείο για ομιλία και ένα 
μικπόυψνο, μια κάμεπα 13-MP. Σο ππόςψπό σοτ 
είναι μια έγφπψμη οθόνη αυήρ LCD 6 ινσςών ποτ 
σπέφει Android και μποπεί να φπηςιμοποιηθεί και 
για ευαπμογέρ όσαν δεν δείφνει σα μάσια σοτ 
πομπόσ. Σο πομπόσ μεσπάει 18.5x18.5x31.5 cm 
και ζτγίζει 2.75 kg.
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 Πεπιγπαυή: Ανθπψποειδέρ πομπόσ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Ατσή ση ςσιγμή εμυανίζεσαι 
ςσο μοτςείο Miraikan ςσο Σόκιο σηρ 
Ιαπψνίαρ.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: ΢αν έκθεμα ςε 
μοτςείο.

10
5



 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Πεππασά όπψρ και εμείρ, 
μποπεί επίςηρ να κασαλάβει ππογπαμμασιςμένερ 
φειπονομίερ και ενσολέρ, να αναγνψπίςει υψνέρ και 
ππόςψπα και να ςτνδεθεί με κάπσερ επικοινψνίαρ 
IC.

 Hardware: Έφει οπσικούρ και ακοτςσικούρ 
αιςθησήπερ, σο ASIMO έφει ύχορ 130 cm και έφει 
βάπορ 54 kg. Έφει 57 λεισοτπγικούρ βαθμούρ 
ελετθεπίαρ, αιςθησήπερ ςώμασορ, γτποςκόπιο, 
επισάφτνςη, αιςθησήπα δύναμηρ 6 αξόνψν ςσα 
πόδια.

 Software: Αλγόπιθμο αναγνώπιςηρ πποςώποτ, σο 
Παγκόςμιο ςύςσημα φάπση GUI.
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 Πεπιγπαυή: Η πομποσική καπέκλα μοιάζει 
με μια γενική ξύλινη καπέκλα.

 Ποτ βπίςκεσαι: Είναι πλέον μέπορ σηρ 
μόνιμηρ ςτλλογήρ ςσην Εθνική Πινακοθήκη 
σοτ Καναδά, και κασαςκετάςσηκε σο 2006.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: ΢αν έκθεμα ςε 
μοτςείο.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Ατσή κασαππέει και 
σοποθεσείσαι πάλι πίςψ μόνη σηρ.

 Hardware: ΢κελεσό από αλοτμίνιο, καοτσςούκ από 
πολτοτπεθάνιο και καοτσςούκ με ξύλινο καπλαμά, 
έθιμο μηφανικέρ απθπώςειρ, 14 ηλεκσποκινησήπερ 
MicroMo, σποφοί, πακέσο μπασαπιών, αςύπμασο 
παδιόυψνο, πποςαπμοςμένα ηλεκσπονικά 
εξαπσήμασα, υοπησό τπολογιςσή με πποςαπμοςμένο 
λογιςμικό, βινσεοκάμεπα, βάςη κόνσπα πλακέ, και σα 
υώσα υθοπιςμού.

 Software: Σο λογιςμικό είναι δομημένο με σέσοιο 
σπόπο ώςσε σο ςύςσημα να μποπεί να μάθει από σο 
πεπιβάλλον σοτ.
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 Πεπιγπαυή: Είναι μια εξαιπεσικά έξτπνη ςτςκετή 
καθαπιςμού με 12 διαυοπεσικούρ αιςθησήπερ.

 Ποτ βπίςκεσαι: ΢ε όλα σα on-line κασαςσήμασα.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Για σον καθαπιςμό κάθε 
εςψσεπικού φώποτ ποτ έφει κάποια βπψμιά.  
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Καθαπίζει σον φώπο βάςει 
σοτ φάπση ποτ έφει ςφεδιάςει ο αλγόπιθμορ 
SLAM(Simultaneous Localization And Mapping), 
ςφεδιάζονσαρ ση διαδπομή καθαπιςμού. 
Πποκειμένοτ να διαςυαλίςει σην 
αποσελεςμασικόσησα καθαπιςμού, θα ξεκινήςει 
να καθαπίζει με σην Edge cleaning mode και σην 
Zigzag cleaning mode.
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 Hardware: Έφει σπειρ ανεξάπσησοτρ 
επεξεπγαςσέρ Allwinner ARM Cortex™-A7 
Απφισεκσονική 8 πτπήνψν, TI Texas 
Instruments Επεξεπγαςσήρ χηυιακού 
ςήμασορ, STMicroelectronics
Μικποεπεξεπγαςσήρ απφισεκσονικήρ ARM 
Cortex-M3. Αιςθησήπαρ πανσάπ τπεπήφψν, 
αιςθησήπαρ κλίςηρ, αιςθησήπαρ απόςσαςηρ 
laser τχηλήρ απόδοςηρ, γτποςκόπιο και 
επισαφτνςιόμεσπο.

 Software: Σα βαςικόσεπα πεπιβάλλονσα είναι 
C/C++, Python.
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 Πεπιγπαυή: Είναι ένα ςυαιπικό πομπόσ με 
ελεύθεπα κινούμενο κευάλι με θόλο. Είναι έναρ 
φαπακσήπαρ droid ςσο Star Wars franchise, ποτ 
εμυανίζεσαι για ππώση υοπά σο 2015.

 Ποτ βπίςκεσαι: Είναι δημιοτπγία υανσαςίαρ και 
δεν τπάπφει ςσην ππαγμασικόσησα. Έφοτν 
κασαςκεταςσεί παιφνίδια ποτ σοτ μοιάζοτν.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: ΢αν φαπακσήπαρ ςε σαινία 
επιςσημονικήρ υανσαςίαρ.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Κάνει κινήςειρ ππορ όλερ σιρ 
κασετθύνςειρ με σο ςυαιπικό ςώμα σοτ.

 Hardware: Ήσαν κτπίψρ λετκό, με κάποιο αςημί 
και ποπσοκαλί ςσο ςώμα σοτ, καθώρ και ένα 
μαύπο υψσοδέκση. ΢αν εξοπλιςμό έφει επάνψ 
σοτ έναν εςψσεπικό ομαλό κινησήπα,Grappling 
Spike, Launcher, Welding torch, Holoprojector, Arc 
welder.

 Software: Σα βαςικόσεπα πεπιβάλλονσα είναι 
C/C++, Python.
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 Πεπιγπαυή: Ατσόμασο μηφάνημα καθαπιςμού 
πιςίναρ.

 Ποτ βπίςκεσαι: ΢ε όλα σα on-line κασαςσήμασα 
με σέσοιοτ είδοτρ μηφανήμασα και όφι μόνο.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Αυαιπεί ενσελώρ σιρ 
βπψμιέρ από σον πτθμένα σιρ πιςίναρ.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Πεπιυοπά ςε όλο σο επίπεδο 
σηρ πιςίναρ με αποσέλεςμα να σοποθεσεί σιρ 
ακαθαπςίερ σηρ ςε έναν κάδο αποππιμμάσψν.

 Software: Σα βαςικόσεπα πεπιβάλλονσα είναι 
C/C++, Python.

 Hardware: Ενςψμασώνει σηλεφειπιςσήπιο, 
ςύςσημα ππογπαμμασιςμού, ηλεκσπονικό 
ςύςσημα για σην πποηγμένη antinudos καλώδιο 
18 m autoflotante καθαπιςμό LED καλώδιο σοτ 
υίλσποτ.
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 Πεπιγπαυή: Είναι ένα πειπαμασικό 
πομποσικό ςύςσημα ποτ φπηςιμοποιεί ένα 
ζψνσανό ένσομο ψρ ελεγκσή ή οδηγό ενόρ 
πομπόσ με σπειρ σποφούρ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Σο ςύςσημα 
κασαςκετάςσηκε ςσο UC Irvine σο 2004.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: ΢ε επετνησικά 
κομμάσια αλλά κτπίψρ ςε ππογπάμμασα 
παπασήπηςειρ. 
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 Hardware: ΢ύςσημα πλοήγηςηρ και 
αιςθησήπα, σπάπεζερ μικπών υψσιςσικών, 
Σα ηλεκσπονικά αποσελούνσαι από δύο 
οπσικούρ κψδικοποιησέρ, σέςςεπιρ 
αναλογικούρ τπέπτθποτρ αιςθησήπερ, έξι 
σπανζίςσοπ, δύο 555 μάπκερ φπονιςμού και 
μεπικούρ ανσιςσάσερ.

 Software: Κτπίψρ C / C ++ ή Python με σην 
βοήθεια σοτ ROS (robot operation system).
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Σο ςύςσημα ελέγφεσαι από 
ένα γίγανσα Madagascan Hissing Cockroach, 
πεπίποτ 5 εκασοςσά. Σο ένσομο σοποθεσείσαι 
πάνψ από ένα σποποποιημένο κομπιούσεπ, με 
πτθμιζόμενη ιμάνσα ποτ βοηθά σο ένσομο να 
παπαμείνει ςσην κοπτυή σηρ μπάλαρ. Η μπάλα 
λεισοτπγεί ςαν διάδπομορ δύο αξόνψν ποτ 
ελέγφει σην κίνηςη σοτ μεγαλύσεποτ πομπόσ, 
καθώρ η κασςαπίδα κινείσαι ππορ σα εμππόρ 
πάνψ ςσην μπάλα, σο πομπόσ κινείσαι ππορ σα 
εμππόρ. Εάν η κασςαπίδα σπέφει ππορ σα 
απιςσεπά, σο πομπόσ μεσακινείσαι ππορ σα 
απιςσεπά. Εάν η κασςαπίδα σπέφει ππορ σα 
δεξιά, σο πομπόσ κινείσαι ππορ σα δεξιά.
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 Πεπιγπαυή: Αμυίβιο πομπόσ υίδι.

 Ποτ βπίςκεσαι: Ιαπψνία.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Εκσέλεςη αποςσολών 
έπετναρ και διάςψςηρ όπψρ η αναζήσηςη 
ανθπώπψν παγιδετμένψν ςε κασεδαυιςμένα 
κσίπια και άλλοτρ ςσενούρ φώποτρ.
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 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Μια καθολική άπθπψςη παίζει 
σο πόλο σψν οςσών και οι υτςησήπερ παίπνοτν σο 
πόλο ενόρ πεπιβλήμασορ.

 Σι ενέπγειερ κάνει: Έφει ικανόσησερ κολύμβηςηρ αλλά 
έππεσε και ςε φεπςαία εδάυη.

 Hardware: Κάθε κοινή μονάδα διαθέσει CPU, μπασαπία 
και μοσέπ, ώςσε να μποπεί να λεισοτπγεί 
ανεξάπσησα. Μέςψ σψν γπαμμών επικοινψνίαρ κάθε 
μονάδα ανσαλλάςςει ςήμασα και αναγνψπίζει 
ατσόμασα σον απιθμό σηρ από σο κευάλι, καθώρ και 
πόςερ μονάδερ ςτμμεσέφοτν ςση πύθμιςη.
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 Πεπιγπαυή: Οι αγώνερ καμηλών είναι ένα δημουιλέρ 
άθλημα ςε πολλέρ φώπερ σηρ Μέςηρ Ανασολήρ. 
Ψςσόςο, τπάπφει μια πποϋπόθεςη ποτ ππέπει να 
πληπείσαι ππιν να επισπαπεί ςε μια καμήλα να 
αγψνιςσεί. Ππέπει να ελέγφεσαι από έναν αναβάση.

 Ποτ βπίςκεσαι: Φώπερ Μέςηρ Ανασολήρ.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Κάθε πομπόσ ελέγφεσαι με ένα 
υοπησό παδιοσηλέυψνο ποτ κπασείσαι από έναν 
φειπιςσή ποτ παπακολοτθεί από σο πεπιθώπιο.
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 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Ππακσικά είναι ένα 
ςύςσημα παδιοεπικοινψνίαρ.

 Σι ενέπγειερ κάνει: Ανάλογα με σιρ ενσολέρ σοτ 
jockey, σο walkie-talkie μποπεί να 
φπηςιμοποιηθεί για σην έκδοςη υψνησικών 
ενσολών ή πποκαθοπιςμένψν ενσολών με σο 
πάσημα ςτγκεκπιμένψν κοτμπιών. 

 Hardware: Αιςθησήπερ ποτ έφοτν ψρ είςοδο 
υψνησικέρ ενσολέρ.
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 Πεπιγπαυή: Οτςιαςσικά ππόκεισαι για πομπόσ 
ποτ δύνανσαι να ανσικασαςσήςοτν σοτρ 
σεσπάποδοτρ υίλοτρ.

 Ποτ βπίςκεσαι: ΢σην Ιαπψνία έφει ξεκινήςει με ση 
Sony να ππψσοποπεί.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Ο φπήςσηρ έφει σον έλεγφο 
σοτ ςκύλοτ, ο οποίορ γίνεσαι με υψνησικέρ 
ενσολέρ.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: ΋λερ σιρ κινήςειρ ποτ κάνοτν οι 
ςκύλοι.

 Hardware: Μπποςσινή κάμεπα για αναγνώπιςη 
εικόναρ. Κάμεπα Fisheye (κονσά ςσην οτπά) για SLAM. Δύο 
αιςθησήπερ εύποτρ IR, σέςςεπα μικπόυψνα, φψπησικοί 
αιςθησήπερ αυήρ (πίςψ, κευαλή και ςιαγόνα), δύο 
αιςθησήπερ κίνηςηρ 6 αξόνψν (σπιών αξόνψν γτποςκόπιο 
και επισαφτνςιόμεσπο 3 αξόνψν) ςσο κευάλι και σον 
κοπμό, αιςθησήπα κίνηςηρ, αιςθησήπα υψσόρ και σέςςεπιρ 
αιςθησήπερ επαυήρ pad.

 Software: Custom OS, smartphone app.

132



133

https://www.youtube.com/watch?time
_continue=223&v=iGEdF5QsDB8

https://www.youtube.com/watch?time_continue=223&v=iGEdF5QsDB8
https://www.youtube.com/watch?time_continue=223&v=iGEdF5QsDB8


 Πεπιγπαυή: Μια εξαιπεσικά ετέλικση 
πομποσική γάσα.

 Ποτ βπίςκεσαι: Pittsburgh, United States σο 
Υεβποτάπιο 2018.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Ππογπαμμασιζόμενα 
και εξαιπεσικά ελιγμένα σεσπαπλά πομπόσ 
για εκπαίδετςη STEM και τπηπεςίερ
ενιςφτμένερ με AI.

134



 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Παπόμοιερ με 
κανονική γάσα.

 Hardware: Ηφείο κινησού σηλευώνοτ , 
μικπόυψνο USB, Raspberry Pi3 Model B, 
Arduino Pro mini.

 Software: Arduino IDE, Python.
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 Πεπιγπαυή: Σο RoboBee είναι ένα μικποςκοπικό 
πομπόσ ικανό για μεπικώρ ανοικσή πσήςη. Tο 
αποκοπύυψμα σψν δώδεκα εσών έπετναρ, η RoboBee 
επιλύθηκε δύο βαςικέρ σεφνικέρ πποκλήςειρ σηρ 
μικπο-πομποσικήρ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Αναπσύφθηκε από επετνησική ομάδα 
πομποσικήρ ςσο Πανεπιςσήμιο σοτ Φάπβαπνσ.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Ο ςσόφορ είναι να 
δημιοτπγηθεί μια αποικία πομποσικών μελιςςών ποτ 
μιμούνσαι ση ςτμπεπιυοπά σψν ππαγμασικών 
μελιςςών.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Πποςομοιώνοτν σιρ κινήςειρ σψν 
μελιςςών. Για να κασαςσεί ατσό ευικσό, οι επετνησέρ 
ππέπει να κασαλάβοτν πώρ να πάποτν σιρ λεισοτπγίερ 
παποφήρ ενέπγειαρ και λήχηρ απουάςεψν, οι οποίερ 
ςήμεπα παπέφονσαι ςσο πομπόσ μέςψ ενόρ μικποςκοπικού 
ιμάνσα ποτ είναι ενςψμασψμένο ςσο κύπιο ςώμα.

 Hardware: Μονσελοποιημένο και εύκολο ςσην κασαςκετή 
ςφέδιο. Εξοπλιςμένο με βίο-εμπνετςμένοτρ μηφανιςμούρ, 
αιςθησήπερ και μηφανιςμούρ ελέγφοτ πσήςηρ. Πλάσορ 
3cm, βάπορ 0,00005kg-0,00002kg. Σαφύσησα 3,6 km. Έφει 
γτποςκόπια, αιςθησήπερ οπσικήρ ποήρ, αιςθησήπερ 
οξτλιού (αιςθησήπερ ανίφνετςηρ οπίζονσα εμπνετςμένοι 
από ένσομα).

 Software: Custom Software.
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 Πεπιγπαυή: Είναι ένα πομπόσ με έξι πόδια, 
εξαιπεσικά ελιγμένο, ποτ μποπεί να ξεπεπάςει 
σα εμπόδια και να αλλάξει σο βάδιςμα σοτ με σα 
πόδια.

 Ποτ βπίςκεσαι: ΢ε on-line κασαςσήμασα και ςσο 
site σοτ κασαςκεταςσή.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Είναι ςφεδιαςμένο ψρ 
πλασυόπμα για να μάθοτν οι άνθπψποι πώρ να 
ππογπαμμασίζοτν πομπόσ.
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 Hardware: Έφει μια κάμεπα 720p, επισαφτνςιόμεσπο 3 
αξόνψν, αιςθησήπα μέσπηςηρ απόςσαςηρ, τπέπτθπο 
πομπό. Κάθε πόδι είναι εξοπλιςμένο με σπειρ 
κινησήπερ και σπειρ DoF. Σο κευάλι σοτ μποπεί να 
γτπίςει ασέλειψσα. Επεξεπγαςσήρ Dual-core ARM 
Cortex-A9 ςσα 1GHz. Διεπαυέρ: είςοδορ & έξοδορ 
ήφοτ USB, έξοδορ I2C, ADC, GPIO, 5V / 3V3. 
Αποθήκετςη: 8 GB. Μπασαπία: 45-180 λεπσά 
(ςτνεφήρ φπήςη), φπόνορ υόπσιςηρ 2,5 ώπερ. 
΢τνδεςιμόσησα: Wi-Fi 802.11 b / g / n, σο HEXA 
μποπεί να λεισοτπγήςει ψρ ςημείο ππόςβαςηρ Wi-
Fi. Όχορ 4,72 ίνσςερ, διάμεσπορ 20 ίνσςερ.

 Software: Σο λεισοτπγικό ςύςσημα Vincross MIND 1.0 
(βαςιςμένο ςσον πτπήνα σοτ Linux, φπηςιμοποιώνσαρ 
σο Golang). Golang-powered SDK και 3D sandbox 
πποςομοιψσή.
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 Πεπιγπαυή: Διαςσημικό πομποσικό όφημα.

 Ποτ βπίςκεσαι: Αμεπική. Αναμένεσαι να εκσοξετσεί 
ςσιρ 17 Ιοτλίοτ 2020 και να πποςγειψθεί ςσον Άπη 
ςσιρ 18 Υεβποταπίοτ 2021.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Σο όφημα θα μελεσήςει σιρ 
γεψλογικέρ διεπγαςίερ και σην ιςσοπία σηρ 
επιυάνειαρ σοτ πλανήση, όπψρ και σην 
πιθανόσησα ύπαπξηρ μοπυών ζψήρ ςσο παπελθόν. 
Επίςηρ θα ςτλλέξει και αποθηκεύςει δείγμασα 
πεσπψμάσψν για πιθανή μελλονσική αποςσολή 
επιςσπουήρ δειγμάσψν.
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 Hardware: Κενσπικόρ επεξεπγαςσήρ ανθεκσικόρ 
ςσην ακσινοβολία με PowerPC 750 Architecture: 
BAE RAD 750, λεισοτπγεί με σαφύσησα έψρ και 
200 megahertz, 2 gigabytes μνήμηρ flash, 256 
megabytes δτναμικήρ μνήμηρ στφαίαρ 
πποςπέλαςηρ,  256 kilobytes μνήμηρ μνήμηρ 
μόνο για ανάγνψςη, 23 κάμεπερ.

 Software: Λεισοτπγίερ σοτ rover ςε δύο δίκστα 
ποτ ακολοτθούν ένα ππόστπο σηρ βιομηφανικήρ 
αεποδιαςσημικήρ ποτ έφει ςφεδιαςσεί ειδικά για 
σιρ απαισήςειρ τχηλήρ αξιοπιςσίαρ, σψν 
αεποπλάνψν και σψν διαςσημικών ςκαυών. 
Γλώςςερ τχηλού επιπέδοτC ++ ή Python.
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 Πεπιγπαυή: Η Samantha είναι μόνο από σιρ 
ππόςυασερ "τπεπ-πεαλιςσικέρ" κούκλερ 
σοτ ςεξ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Δημιοτπγήθηκε από σον
Sergi Santos ςσην Βαπκελώνη.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Είναι κούκλα με 
σεφνησή νοημοςύνη ποτ λέει όσι μποπεί να 
απολαμβάνει ςεξ.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Είναι διαδπαςσική, ενςψμασψμένερ 
δονήςειρ ποτ κάνει σιρ κούκλερ εταίςθησερ και 
ανσιδπαςσικέρ ςσην αυή. Είναι «ικανή να απολαμβάνει σο 
ςεξ» και θα θτμάσαι σιρ πποηγούμενερ ςτνομιλίερ - ακόμη 
και να κοιμάσαι.

 Hardware: Σο μαλακό δέπμα σηρ κούκλαρ αποσελείσαι από 
άοςμο TPE (θεπμοπλαςσικό ελαςσομεπέρ) έφει ςφεδιαςσεί 
για να αιςθάνεσαι ςαν ανθπώπινο δέπμα. Έφει  11 
αιςθησήπερ ςφεδιαςμένοτρ να ανσαποκπίνονσαι ςσην αυή 
σοτ φπήςση.

 Software: Φπηςιμοποιεί AI [artificial intelligence],  εςψσεπικά ο 
"εγκέυαλορ" σοτ μηφανήμασορ διαθέσει τποδοφή κάπσαρ SD 
για σην τποςσήπιξη ενημεπώςεψν λογιςμικού, ενώ ολόκληπο 
σο μηφάνημα επαναυοπσίζει σην εςψσεπική σοτ μπασαπία 
μέςψ USB.
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 Πεπιγπαυή: Ένα πποηγμένο φειποτπγικό 
ςύςσημα με ση βοήθεια τπολογιςσή.

 Ποτ βπίςκεσαι: Κασαςκετάζεσαι από σην 
αμεπικανική εσαιπεία Intuitive 
Surgical. Εγκπίθηκε από σην Τπηπεςία 
Σπουίμψν και Υαπμάκψν (FDA) σο 2000.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Για φειποτπγικέρ 
επεμβάςειρ.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Ατσά σα φέπια 
ελέγφονσαι από έναν τπολογιςσή ποτ 
αναπαπάγει ακπιβώρ σιρ κινήςειρ σοτ 
φειποτπγού.

 Hardware: Πεπιλαμβάνει σα σέςςεπα 
μππάσςα σοτ πομπόσ-σπία ποτ μποπούν να 
φψπέςοτν ένα πλήθορ διαυοπεσικών 
φειποτπγικών οπγάνψν και ένα σέσαπσο 
ποτ κπασά σιρ 3-D κάμεπερ σοτ 
ςτςσήμασορ.
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 Πεπιγπαυή: Ένα διμεπέρ τποβπύφιο 
ανθπψποειδέρ πομπόσ.

 Ποτ βπίςκεσαι: ΢σο Πανεπιςσήμιο σοτ 
Stanford.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Για να μελεσηθούν 
κοπαλλιογενείρ ύυαλοι βαθιά ςσην Επτθπά 
Θάλαςςα.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Κολτμπά και κάνει κινήςειρ με σα 
φέπια σοτ.

 Hardware: Ο κοπμόρ σοτ διαθέσει ένα κευάλι με 
ςσεπεοςκοπική όπαςη ποτ δείφνει ςσον πιλόσο ακπιβώρ 
ατσό ποτ βλέπει σο πομπόσ και δύο πλήπψρ απθπψμένοτρ 
βπαφίονερ. ΢σο σμήμα "οτπά" τπάπφοτν μπασαπίερ, 
τπολογιςσέρ και οκσώ κασετθτνσήπιερ ςτςκετέρ 
πολλαπλών κασετθύνςεψν. Κάθε πλήπψρ απθπψσόρ 
καππόρ είναι εξοπλιςμένορ με αιςθησήπερ δύναμηρ ποτ 
αναμεσαδίδοτν σην απσική ανασπουοδόσηςη ςσα 
φειπιςσήπια σοτ πιλόσοτ, οπόσε ο άνθπψπορ μποπεί να 
αιςθανθεί εάν σο πομπόσ πιέζει κάσι ςσαθεπό και βαπύ ή 
ελαυπύ και λεπσό. Έφει 1.5m μήκορ και ζτγίζει 180kg.

 Software: Πλοήγηςη με τποβοηθούμενη από σην AI, SAI 
2(real time interactive simulation environment for articulated 
body system).
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https://www.youtube.com/watch?v=A
M_N3Bru6es

https://www.youtube.com/watch?v=AM_N3Bru6es
https://www.youtube.com/watch?v=AM_N3Bru6es


 Πεπιγπαυή: Είναι ένα ατσόνομο τποβπύφιο όφημα 
(AUV) ποτ φπηςιμοποιεί έξι ανεξάπσησα ελεγφόμενα 
πσεπύγια για σην παποφή μιαρ εξαιπεσικά ελιγμένηρ 
τποβπύφιαρ πλασυόπμαρ αιςθησήπψν.

 Ποτ βπίςκεσαι: Σα απφικά πομπόσ Aqua ςφεδιάςσηκαν 
από σον Gregory Dudek ςσο Πανεπιςσήμιο McGill ςσο 
Μόνσπεαλ, ςε ςτνεπγαςία με ομάδερ με επικευαλήρ 
σον Michael Jenkin ςσο Πανεπιςσήμιο York σοτ 
Σοπόνσο και σον Ετάγγελο Μήλιο ςσο Πανεπιςσήμιο 
Dalhousie ςσο Halifax σοτ Καναδά.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: ΢φεδιάςσηκε για ευαπμογέρ 
ποτ πεπιλαμβάνοτν βοήθεια κασάδτςηρ, 
πεπιβαλλονσική παπακολούθηςη και έπετνα 
μεσακίνηςηρ.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Σα πσεπύγια σηρ Aqua2 κινούνσαι 
ανεξάπσησα, επισπέπονσάρ σηρ να κινείσαι ππορ σα 
εμππόρ, ππορ σα πίςψ, ππορ σα πάνψ, ππορ σα κάσψ και 
ππορ σα πλάγια. Μποπεί να εκσελέςει και ςσπουή γύπψ 
από σον εατσό σοτ.

 Hardware: Έφει ςκληπό ςυπαγιςμένο πλαίςιο, ανθεκσικό 
ςσο νεπό μέφπι 30 μέσπα, κάνει 3D φαπσογπάυηςη. Έφει 
ύχορ 13cm ,μήκορ 64cm, πλάσορ 44 cm, βάπορ 16,5kg, με 
σαφύσησα 3,6km/h. Έφει σπειρ κάμεπερ, αιςθησήπα μονάδα 
μέσπηςηρ αδπανείαρ, αιςθησήπα βάθοτρ. On-board control 
stack with 500 MHz processor. Vision stack with 1.4 GHz 
processor.

 Software: Μονάδερ λογιςμικού ςτμβασών με σο ROS και 
διεπαυή φπήςση.

156



157



 Πεπιγπαυή: Η Octavia, είναι ένα εξελιγμένο 
ανθπψποειδή πομπόσ, η οποία έφει ςφεδιαςσεί 
για να ςβήνει υψσιέρ ςε νατσικά πολεμικά 
πλοία και η μεγάλη σηρ ιδιαισεπόσησα είναι όσι 
έφει κασαυέπει να κασακσήςει μια 
ενστπψςιακή γκάμα εκυπάςεψν σοτ 
πποςώποτ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Αμεπική.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: ΢βήνει υψσιέρ και 
αλληλεπιδπά με σον άνθπψπο.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Μποπεί να δει, να ακούςει 
και να αγγίξει σα ππάγμασα γύπψ σηρ. Μποπεί 
να ενσοπίςει 25 διαυοπεσικά ανσικείμενα με σο 
άγγιγμα, ανοίγει σα μάσια σηρ όσαν αιςθάνεσαι 
φαπά ή έκπληξη. 

 Hardware: Έφει δύο κάμεπερ ενςψμασψμένερ ςσα 
μάσια σηρ, ανσλία νεπού, πόδερ και βπαφίονερ. 

 Software: Ππόγπαμμα αναγνώπιςηρ υψνήρ ποτ 
ονομάζεσαι Sphinx, οι ανσιληπσικέρ δεξιόσησερ σοτ 
πομπόσ αποσελούν μέπορ σηρ «Ενςψμασψμένηρ 
Γνψςιακήρ Απφισεκσονικήρ», AI [artificial 
intelligence].
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 Πεπιγπαυή: Ένα ςτνδεδεμένο πομπόσ με 
πεζοποπία για αποςσολέρ επιςσήμηρ ςε 
ενεπγά ηυαίςσεια, πεπιπασησήρ με οκσώ 
πόδια.

 Ποτ βπιςκόσαν: Έφει κασαςσπαυεί ςε μια 
αποςσολή. Δημιοτπγήθηκε σο 1994.

 Πψρ φπηςιμοποιήθηκε: Για ςτλλογή 
δειγμάσψν από ηυαιςσειογενή πεπιοφέρ.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Φπηςιμοποιώνσαρ σο 
καλώδιο ππόςδεςηρ ποτ αγκτποβολεί ςσο 
φείλορ σοτ κπασήπα, ο Dante II είναι ςε 
θέςη να κασέβει κάσψ από σα καθαπά 
σοιφώμασα σψν κπασήπψν με σπόπο 
παπόμοιο με ση ςύγκποτςη για να ςτλλέξει 
και να αναλύςει σα αέπια τχηλήρ 
θεπμοκπαςίαρ από σο δάπεδο σοτ κπασήπα.
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 Hardware: Μήκορ 120 ίνσςερ, πλάσορ 85 ίνσςερ 
(ςσατποειδήρ) ύχορ 120 ίνσςερ (πεπιλαμβάνει 
σον ιςσό αιςθησήπα), tether: 1000 πόδια (μήκορ), 
0,45 ίνσςερ (διάμεσπορ), βάπορ 1700 λίβπερ. Ο 
σύπορ ποδιού είναι 4φ πανσογπάυορ, η σαφύσησα 
1 m/min κλινόμεσπα δύο αξόνψν. Ενιαίοι 
αιςθησήπερ αεπίοτ: H2S, SO2, CO2. Χηυιακή 
υψσογπαυική μηφανή 35 mm Kodak DCS-
100,ςάπψςη λέιζεπ. Τπολογιςσέρ VME (Sparc, 
M68030).

 Software: Λεισοτπγικό ςύςσημα VxWorks, Δύο 
κψδικοποιησέρ βίνσεο VTEL, δοπτυοπική ςύνδεςη 
1024 Kbit / sec (πεπιλαμβάνει TCP / IP 192 Kbit / 
sec, δύο χηυιακά βίνσεο 384 Kbit / sec).

163



164



 Πεπιγπαυή: Σο Tomatan είναι ένα πεπίεπγο πομπόσ 
ποτ σπέυει νσομάσερ ατσόν ποτ σο υοπάει, καθώρ 
σπέφει.

 Ποτ βπίςκεσαι: ΢σην Ιαπψνία.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Σο Tomatan ήσαν μια 
δημιοτπγία σηρ ιαπψνικήρ εσαιπείαρ Kagome. Έφει 
μια κευαλή νσομάσαρ και απελετθεπώνει σιρ 
νσομάσερ από σο ςσόμα σοτ κασετθείαν ςε δύο 
κτκλικούρ βπαφίονερ ποτ κινούνσαι ππορ σο ςσόμα 
σοτ δπομέα. Σο Tomatan μεσαυέπεσαι ςσον ώμο σοτ 
δπομέα.
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 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Σο Tomatan ζτγίζει 8 
κιλά, ενώ σο Petit-Tomatan ζτγίζει 3 κιλά.

 Σι ενέπγειερ κάνει: Σαΐζει νσομάσερ σοτρ δπομείρ 
σοτ μαπαθψνίοτ.

 Hardware: Σο πομπόσ ζτγίζει 8 κιλά και είναι 
εξολοκλήποτ κασαςκεταςμένο από 
ανθπακόνημα. Εκσελεί Κινήςειρ με σα φέπια με 
ένα λογιςμικό ποτ μιμείσαι σιρ κινήςειρ σψν 
φεπιών σοτ ανθπώποτ.
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https://www.youtube.com/watch?v=W
uYTfKMveLk

https://www.youtube.com/watch?v=WuYTfKMveLk
https://www.youtube.com/watch?v=WuYTfKMveLk


 Πεπιγπαυή: Σο πομπόσ ατσό μιλεί ςσοτρ 
εσοιμοθάνασοτρ και πποςπαθεί να σοτρ κάνει να 
νοιώςοτν καλτσέπα.

 Ποτ βπίςκεσαι: Road Island, USA.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Από ένα άσομο ποτ 
πεθαίνει, σο Robot Last Moment κπασάει σο φέπι 
σοτ ασόμοτ ςσιρ σελετσαίερ ςσιγμέρ σοτ.
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 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Μεσαλλικόρ βπαφίοναρ 
ςσαθεπή βάςη.

 Σι ενέπγειερ κάνει: Πποςυέποτν τποςσήπιξη 
ςσοτρ αςθενείρ.

 Hardware: Έναρ μεσαλλικόρ βπαφίοναρ με 
τποςσήπιξη πλήποτρ πεπιςσπουήρ.
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https://www.youtube.com/watch?v=R
K4bumtQq-c

https://www.youtube.com/watch?v=RK4bumtQq-c
https://www.youtube.com/watch?v=RK4bumtQq-c
https://www.youtube.com/watch?v=RK4bumtQq-c
https://www.youtube.com/watch?v=RK4bumtQq-c


 Πεπιγπαυή: Είναι ένα μικποςκοπικό 
δταδικό πομπόσ ποτ ανήκει ςσην 
κασηγοπία σψν πεπιπασησών σοτ οπίοτ σοτ 
κύκλοτ. 

 Ποτ βπίςκεσαι: Δημιοτπγήθηκε σο 2006 από 
σον Tao Geng από σο πανεπιςσήμιο σηρ 
Γλαςκώβηρ.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Για να πεππασά 
γπήγοπα, επιςσημονικά πειπάμασα.
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 Κινήςειρ-λεισοτπγίερ: Πποςομοίψςη 
ανθπώπινοτ πεππασήμασορ.

 Software: Σα βαςικόσεπα πεπιβάλλονσα 
είναι C/C++, Python.
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 Hardware:
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https://www.youtube.com/watch?v=3n
xjjztQKtY

https://www.youtube.com/watch?v=3nxjjztQKtY
https://www.youtube.com/watch?v=3nxjjztQKtY


 Πεπιγπαυή: Σο πομπόσ Janken θα κεπδίζει 
πάνσοσε ένα παιφνίδι χαλίδι-πέσπα φαπσί 
ενανσίον ενόρ ανθπώποτ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Ιαπψνία.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Ππακσικά νικάει πάνσα 
ςσο παιφνίδι πέσπα χαλίδι φαπσί.
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 Πψρ κασαςκετάςσηκε: Μεσαλλικόρ βπαφίοναρ με 
πλήπηρ κίνηςη σοτ φεπιού.

 Σι ενέπγειερ κάνει: Βαςικέρ ενέπγειερ ποτ κάνει 
σο ανθπώπινο φέπι.

 Hardware: Μεσαλλικόρ βπαφίοναρ και κάμεπα 
ποτ κασαγπάυει ση κίνηςη σοτ ανσιπάλοτ, η 
ειςαγψγή γίνεσαι  με κάμεπα ανίφνετςηρ 
κίνηςηρ.
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2g_C6M7Bs
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https://www.youtube.com/watch?v=cS2g_C6M7Bs


 Πεπιγπαυή: Έφει μια ςυαίπα ςαν πλαίςιο με έξι 
βπαφίονερ ποτ εκσείνονσαι ππορ σα μέςα ςε 
διαυοπεσικέρ γψνίερ.

 Ποτ βπίςκεσαι: Μόναφο.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Επίλτςη κύβψν σοτ rubik.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Σο ππόβλημα επιλύεσαι φάπη 
ςσον ειδικά ςφεδιαςμένο μικποσςίπ και 
αιςθησήπα κάμεπαρ ποτ είναι ςε θέςη να 
ολοκληπώςει καθοπιςμένερ επγαςίερ, ποτ 
επισπέπει ςσoτρ βπαφίονερ να έφοτν υτςική 
κίνηςη.

 Software: Λογιςμικό σηρ infineon.

 Hardware: Σο πομπόσ διαθέσει μικποελεγκσή 
AURIX ™ σηρ Infineon.
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 Πεπιγπαυή: Σο TurtleBot3 είναι ένα μικπό 
ππογπαμμασιζόμενο κινησό πομπόσ.

 Ποτ βπίςκεσαι: ΢ε on-line κασαςσήμασα, σο 
TurtleBot δημιοτπγήθηκε ςσο Willow Garage από 
σον Melonee Wise και σον Tully Foote σον 
Νοέμβπιο σοτ 2010.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Έφει ςφεδιαςσεί για να 
διδάςκει εύκολα σοτρ ανθπώποτρ ποτ είναι νέοι 
ςσο ROS μέςψ σοτ TurtleBot καθώρ και να 
διδάςκει ση γλώςςα ππογπαμμασιςμού σοτ 
τπολογιςσή.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Κάνει όποιερ ενέπγειερ σο 
ππογπαμμασίςειρ να κάνει, ςτνήθψρ κινήςειρ ππορ 
σα μπποςσά και σα πίςψ και ςσπίβει διόσι έφει πόδερ.

 Hardware: Απθπψσόρ ςφεδιαςμόρ, ανοικσού κώδικα 
(τλικό, λογιςμικό), SLAM, ατσόνομη πλοήγηςη. 
Φπηςιμοποιεί HLDS αιςθησήπα απόςσαςηρ 360 
βαθμών λέιζεπ. Dynamixel XL430-W250 servo 
motors,φπηςιμοποιεί Raspberry Pi 3 Model B. OpenCR 
board with 32-bit ARM Cortex-M7.

 Software: Robot Operating System (ROS).
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 Πεπιγπαυή: Είναι ένα πομπόσ διάςψςηρ ποτ βοηθάει σοτρ 
ανθπώποτρ ςε πεπιοφέρ ποτ έφοτν πληγεί από υτςική 
κασαςσπουή, όπψρ ςειςμό, σςοτνάμι, από ανθπψπογενή 
κασαςσπουή όπψρ πτπκαγιέρ, ατσοκινησιςσικά 
αστφήμασα.

 Ποτ βπίςκεσαι: Η TMSUK ανέπστξε σο πομπόσ ςε 
ςτνεπγαςία με σο Πανεπιςσήμιο σοτ Κιόσο, 
σο πτποςβεςσικό σμήμα Kitakyushu και σο Εθνικό 
Ινςσισούσο Έπετναρ σηρ Ιαπψνίαρ για πτπκαγιά και 
κασαςσπουέρ ςσο Σόκιο σο 2004.

 Πψρ φπηςιμοποιείσαι: Για σην διάςψςη σψν πολισών από 
υτςικέρ κασαςσπουέρ. Μάλιςσα από σο 2006, σο πομπόσ 
διεξήγαγε μια δοκιμαςία απόδοςηρ και ανύχψςε με 
επιστφία ένα ατσοκίνησο, σο οποίο ήσαν καλτμμένο με 
φιόνι.
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 Σι ενέπγειερ κάνει: Είναι εξοπλιςμένο με τπεπςύγφπονα 
επγαλεία ποτ μποπούν να δημιοτπγήςοτν ένα μονοπάσι 
μέςα από σα βαπιά τπολείμμασα για να πεπάςοτν οι 
τπάλληλοι διάςψςηρ. Έφει ένα ζετγάπι βπαφίονερ ποτ 
μποπούν να αντχώςοτν σα βαπιά ανσικείμενα ποτ 
ζτγίζοτν έψρ και έναν σόνο. Τπάπφοτν δύο μέθοδοι για ση 
λεισοτπγία σοτ. ΢σην ππώση μέθοδο, ο οδηγόρ ππέπει να 
αναππιφηθεί μέςα ςσο πομπόσ και να σο φειπιςσεί 
φειποκίνησα. Η δεύσεπη μέθοδορ φπηςιμοποιεί ένα 
σηλεφειπιςσήπιο για να κασετθύνει.

 Hardware: Έφει επσά κάμεπερ CCD μεγέθοτρ 6,8 megapixel 
σοποθεσημένα ςσο "κευάλι", "κοπμό" και "όπλα". Έφει ύχορ 
3,5 μέσπα, πλάσορ 2,4 μέσπψν και βάπορ 5 σόνοτρ. Έφει 
δύο φέπια 6 μέσπψν. Κάθε βπαφίοναρ μποπεί να μεσαυέπει 
500 κιλά και σα δύο όπλα μποπούν να αντχψθούν μέφπι 
και έναν σόνο. Σο πομπόσ λεισοτπγεί με καύςιμο 
νσίζελ. Έφει σαφύσησα 3 km/h.
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 Ο άνθπψπορ υανσαζόσαν πάνσοσε μηφανέρ ποτ να 
σοτ μοιάζοτν και να σον τπηπεσούν ςσην 
καθημεπινή σοτ ζψή. Σα ςύγφπονα πομπόσ έφοτν 
μηφανικέρ και νοησικέρ ικανόσησερ ποτ 
πποηγοτμένψρ ανήκαν ςση ςυαίπα επιςσημονικήρ 
υανσαςίαρ. 

 Η ανάπστξή σοτρ θα ςτνεφίςει να επεκσείνεσαι με 
ολοένα νέα είδη πομπόσ κασάλληλα για ση 
βιομηφανία, σην επιςσήμη και σην καθημεπινή ζψή 
σοτ ανθπώποτ. Η έπετνα και ανάπστξη ππορ σην 
κασεύθτνςη ατσή ςτνεφίζεσαι αδιάκοπα έφονσαρ 
ψρ βαςική πποσεπαιόσησα σην αςυάλεια και άνεςη 
σοτ ανθπώποτ και σην απαλλαγή σοτ από 
δύςκολερ, επίπονερ και επικίνδτνερ επγαςίερ.
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 Ο απφικόρ υόβορ όσι ο ατσομασιςμόρ θα ατξήςει σην 
ανεπγία αποδείφθηκε ςσην ππάξη όσι δεν ιςφύει, γιασί ο 
ατσομασιςμόρ (μηφανοποίηςη, πομποσική, 
πληπουοπική) δημιούπγηςαν πολύ πεπιςςόσεπα νέα 
επαγγέλμασα από όςα εξαυάνιςαν. Έσςι ςτνολικά ο 
ατσομασιςμόρ οδήγηςε ςε μείψςη σηρ ανεπγίαρ, η 
οποία όμψρ εξαπσάσαι από σην οικονομική κασάςσαςη 
σόςο ςσο επίπεδο κάθε φώπαρ όςο και διεθνώρ. 

 Η ποπεία σηρ πομποσικήρ δείφνει όσι ατσή θα ςτνεφίςει 
να αναπσύςςεσαι για πολύ μεγάλο φπονικό διάςσημα. 
΢σην ανάπστξη ατσή μποπούν και ππέπει να 
ςτμβάλλοτν υτςικοί, μαθημασικοί, μηφανικοί, 
πληπουοπικοί, αλλά και γιασποί, φημικοί, βιολόγοι, και 
οικονομοσεφνικοί επιςσήμονερ.
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