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ΠΔΡΙΛΗΦΗ 

 

ην πιαίζην ηεο παξνύζαο εξγαζίαο αλαπηύρζεθε ξνκπνηηθή δηάηαμε ε νπνία πεξηζηξέ-

θεη ειεγρόκελα ηξάπεδα κε ρξήζε ζεξβνθηλεηήξα θαη έιεγρν κέζσ κηθξνειεγθηή 

Arduino.  

Η δηάηαμε απηή είλαη κέξνο κηαο ζπλνιηθήο δηάηαμεο 3D ζάξσζεο αληηθεηκέλσλ, είηε 

κε νπηηθή κέζνδν, είηε κε laser scanner, θαη ζε ζπλδπαζκό κε αιγόξηζκν αλαθαηαζθεπήο 

(reconstruction) ζα επηηπγράλεηαη ε απηόκαηε θαη αθξηβήο 3D ζάξσζε ηνπ πεξηζηξεθό-

κελνπ επί ηεο ηξάπεδαο δνθηκίνπ.  

Γηα ηελ αλάπηπμε ηεο ξνκπνηηθήο δηάηαμεο απηήο πξαγκαηνπνηήζεθε ε 3D ζρεδίαζή 

ηεο, ν βαζηθόο έιεγρνο αληνρήο ηεο θαη ηεο ιεηηνπξγηθόηεηάο ηεο, ζρεδηάζηεθε θαη αλα-

πηύρζεθε απηόλνκν ζύζηεκα ρεηξηζκνύ θαη ειέγρνπ ηεο δηάηαμεο κε ρξήζε Arduino, 

νζόλεο θαη ρεηξηζηεξίσλ επηθνηλσλίαο.  

Παξάιιεια αλαπηύρζεθε θαηάιιειν ινγηζκηθό ζε ππνινγηζηή κε GUI, πνπ πξνζθέξεη 

ρεηξηζκό ηεο πεξηζηξεθόκελεο ηξάπεδαο, ρεηξνθίλεηα ή κε ηππνπνηεκέλεο δηαδηθαζίεο θί-

λεζεο, ελώ παξάιιεια πξνζθέξεη δπλαηόηεηα δηαζύλδεζεο κε εκπνξηθά ινγηζκηθά ζά-

ξσζεο αληηθεηκέλσλ πνπ δηαζέηνπλ ηππνπνηεκέλεο δηαδηθαζίαο ειέγρνπ θίλεζεο πεξη-

ζηξεθόκελεο ηξάπεδαο. 

 ηελ ηειηθή δηάηαμε έρεη πξαγκαηνπνηεζεί έιεγρνο αθξίβεηαο θαη επαλαιεςηκόηεηαο. 

 



 

 

 

English Summary (Αγγλική Περίληψη) 

 

Thesis Title: Development of an autonomously controlled rotary table using a servomotor 

and a controller for the visual scanning of objects 

 

 

Abstract 

 

 The present Thesis deals with a robotic device that was developed to rotate a rotary 

table using a servo motor and controlled via an arduino microcontroller. 

 This device is part of a comprehensive 3D scanning device, appling either optical 

measuring method or laser scanner, and in combination with a reconstruction algorithm it 

will achieve automatic and accurate 3D scanning of the rotating specimen on the rotary 

table. 

 For the development of this robotic device, the 3D design was carried out, its basic 

control of its endurance and functionality, an autonomous control system was designed and 

developed using Arduino, by means of screen and communication controls. 

 At the same time, appropriate software was developed with a user-friendly GUI, 

which offers rotary table operation, manually or with standard motion procedures, while at 

the same time it offers the ability of interfacing with commercial scanning software that have 

standard rotary table motion control procedures. 

 The device has been evaluated for its accuracy and repeatability. 
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1. Δηζαγωγή 

Η αληηγξαθή ηεο θαηαζθεπήο δηαθόξσλ αληηθεηκέλσλ, θπξίσο εξγαιείσλ θαη όπισλ, 

ήηαλ δσηηθήο ζεκαζίαο γηα ηελ επηβίσζε θαη ηελ πξόνδν ηνπ αλζξώπηλνπ είδνπο από ηελ 

αξρή ηεο πνξείαο ηνπ, αθόκε από ηελ πξντζηνξηθή επνρή. Έλα επηηπρεκέλν αθόληην, ηόμν ή 

καραίξη έδηλε ππεξνρή πάλσ ζηελ θύζε ή ζε άιιε νκάδα αλζξώπσλ θαζώο θαη επθνιόηεξε 

απόθηεζε θαη επεμεξγαζία ηεο ηξνθήο . 

Καηά ηελ πνξεία ηνπ αλζξώπνπ ζηελ Ιζηνξία θαη θαζώο αλαπηπζζόηαλ ε αλζξώπηλε 

ηερλνινγία εθεπξέζεθαλ ηξόπνη όπσο ε πεξηγξαθή ή ην ζρέδην ώζηε λα παξάγνληαη καδηθά 

όκνηα θαηαζθεπαζηηθά ηεκάρηα ηνπ ίδηνπ πεηπρεκέλνπ κνληέινπ. 

Καζώο απμαλόηαλ όκσο, ε πνιππινθόηεηα ησλ θαηαζθεπώλ θαη κε ηελ εηζαγσγή 

κεραληζκώλ θαη θαηλνηόκαο ηερλνινγίαο, ε θαηνρή ηνπ πξσηόηππνπ ζρεδίνπ έδηλε έλα 

αληαγσληζηηθό πιενλέθηεκα ζηνλ θαηαζθεπαζηή, παξάιιεια όκσο θαζηζηνύζε ηελ εμέιημε 

θαζεισκέλε θαη πεξηνξηζκέλε θαη όρη επξύηεξα γλσζηή. 

ηηο κέξεο καο όηαλ έλα έζλνο, παλεπηζηήκην ή επηρείξεζε επειπηζηεί λα θαηαζηεί 

νδεγόο ησλ εμειίμεσλ ζηελ ηερλνινγία ζα πξέπεη αλαγθαζηηθά λα βαζηζηεί ζηηο ήδε 

ππάξρνπζεο ηερλνινγίεο αλα ηνλ θόζκν. Γεδνκέλνπ όκσο ησλ πεξηνξηζκώλ ζηελ δηάρπζε 

ηεο ηερλνινγίαο-ηδίσο αηρκήο- ζα πξέπεη λα εμάγνληαη ζπκπεξάζκαηα γηα ηελ θαηαζθεπή 

ελόο αληηθεηκέλνπ από ην ίδην ην αληηθείκελν.  

Ο ρξόλνο ηεο εθπόλεζεο, ηεο παξαγσγήο θαη ηεο πξνώζεζεο επηδξά θαηαξράο ζην 

θόζηνο αιιά θαη ζηελ επηηπρή δηαδξνκή ζηελ αγνξά ελόο λένπ πξντόληνο.  

Δμαηηίαο απηώλ γελλήζεθε ε έλλνηα ηεο ηαρείαο πξνηππνπνίεζεο θαη ηεο αληίζηξνθεο 

κεραληθήο. 

Χο ηαρεία πξνηππνπνίεζε (rapid prototyping) αλαθέξεηαη έλα ζύλνιν ηερληθώλ ώζηε λα 

έρνπκε ηαρεία απόδνζε ελόο πξόηππνπ πξντόληνο γηα εμέηαζε θαη δνθηκή. Μία από ηηο 

ηερληθέο είλαη θαη ε αληίζηξνθε κεραληθή (reverse engineering) όπνπ κέζσ ηεο κειέηεο ηνπ 

ηεκαρίνπ σο πξνο ηελ θαηαζθεπή ηνπ, ηελ ιεηηνπξγία ηνπ ή ηελ απόθξηζή ηνπ ζε εξεζίζκαηα 

εμάγνληαη ζπκπεξάζκαηα γηα ηε παξαγσγηθή δηαδηθαζία ηεο θαηαζθεπήο ηνπ. 

Δμαξρήο ρξεζηκνπνηήζεθε γηα ηελ αληηγξαθή πξντόλησλ-θαη γηαπηό επηθξίζεθε ζθόδξα 

ζηελ Ιαπσλία όπνπ εθαξκόζηεθε θαηά θόξνλ ηελ δεθαεηία 2010, ελώ απώηεξνο ζθνπόο ζα 

πξέπεη λα είλαη ε εμέιημε ηνπ πξντόληνο θαη ηεο ηερλνινγίαο κε ην κηθξόηεξν δπλαηόλ 

θόζηνο. 
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Μία κέζνδνο αληίζηξνθεο κεραληθήο είλαη θαη ε νπηηθή ζάξσζε αληηθεηκέλσλ. Όπσο 

αθξηβώο ν πξντζηνξηθόο άλζξσπνο παξαηεξνύζε έλα εξγαιείν θαη πξνζπαζνύζε λα ην 

θαηαζθεπάζεη όκνην έηζη θαη κε ηελ νπηηθή ζάξσζε αληηγξάθνπκε ην ζρήκα ηνπ 

αληηθεηκέλνπ θαη κε θαηάιιειν ινγηζκηθό-πιένλ-εμάγνπκε ην θαηαζθεπαζηηθό ηνπ ζρέδην 

ηνπ ώζηε λα ην παξάγνπκε είηε ζαλ αθξηβέο είηε ζαλ εμειηγκέλν αληίγξαθν. 

Οη δηαηάμεηο πνπ επηηξέπνπλ ηελ νπηηθή ζάξσζε είλαη νπζηαζηηθά κία βάζε (ηξάπεδα) 

πεξηζηξεθόκελε όπνπ εδξάδεηαη ην αληηθείκελν θαη κία άιιε βάζε πνπ δέρεηαη ηνλ νπηηθό ή 

laser ζαξσηή (scanner). Η όιε δηάηαμε θαζνδεγείηαη απηόκαηα από θαηάιιειν ινγηζκηθό ην 

νπνίν απνθαζίδεη θαη νδεγεί ηελ πεξηζηξνθή ηεο ηξάπεδαο θαη ηελ ζάξσζε ηνπ 

αληηθεηκέλνπ. Έηζη αληί λα πεξηζηξέθεηαη πέξημ ηνπ αληηθεηκέλνπ ν ζαξσηήο πεξηζηξέθεηαη 

ην αληηθείκελν θαη ζαξώλεηαη ην ζρήκα ηνπ ρσξίο ηελ εηζαγσγή νπζηαζηηθά ιαζώλ 

(ζνξύβνπ) ιόγσ θίλεζεο. 

Σν αληηθείκελν ηεο παξνύζεο Γηπισκαηηθήο Δξγαζίαο είλαη αθξηβώο ε θαηαζθεπή, 

ιεηηνπξγία θαη δηαζύλδεζε ηεο πεξηζηξεθόκελεο ηξάπεδαο κε ην ινγηζκηθό θαη ηελ ζπλνιηθή 

δηάηαμε.  

ηελ Δηθόλα 1 θαίλεηαη ε ηειηθή κνξθή ηεο ζπζθεπήο. 

 

 

 

Δηθ.1: Πεξηζηξεθόκελε ηξάπεδα δηάηαμεο νπηηθήο ζάξσζεο 
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Απηή ε δηάηαμε ζα απνηειέζεη κέξνο κηαο κεγαιύηεξεο ζπζθεπήο θαη ζα πξνζαξκνζηεί 

ζε απηήλ ηελ ήδε ππάξρνπζα, ηελ νπνία θαη ζα ζπκπιεξώζεη. Απηή πεξηιακβάλεη Η/Τ κε 

θαηάιιειν ινγηζκηθό, βάζε έδξαζεο ηνπ ζαξσηή θαη ηνλ ζαξσηή. 

θνπόο είλαη ηειηθά ε δεκηνπξγία κηαο ζπζθεπήο πνπ ζα ρξεζηκνπνηήηαη γηα ηελ 

απηόκαηε νπηηθή ζάξσζε κηθξώλ αιιά θαη αξθεηά κεγάισλ αληηθεηκέλσλ-εσο θαη 25 Kg-ζε 

πεξηζηξεθόκελε ηξάπεδα.  

Απηή ε βάζε ζα ειέγρεηαη απηόλνκα κε έλαλ θνληξόιεξ (arduino) ώζηε λα 

πεξηζηξέθεηαη ζε δηάθνξεο δηαθξηηέο ζέζεηο. Οη ζέζεηο απηέο ζα νξίδνληαη σο ηκήκαηα 

πιήξνπο θύθινπ σο βήκα από ηνλ ρξήζηε ή απηόκαηα εθόζνλ ε ζπζθεπή εληαρζεί ζε έλα 

ηέηνην. 

Πξηλ ηελ θαηαζθεπή ζα πξέπεη θαηαξρήλ λα κειεηεζoύλ νη απαηηήζεηο θαη νη 

πξνδηαγξαθέο, έπεηηα λα ζρεδηαζζεί, λα επηιεγνύλ ηα πιηθά θαη ηα επηκέξνπο εμαξηήκαηα,λα 

ζπλαξκνινγεζεί θαη ηειηθά λα πξνγξακκαζηεί ε όιε ε δηάηαμε κε θαηάιιειν θώδηθα. Ο 

θώδηθαο απηόο είλαη απηόο ηνπ Arduino αθνύ ηέηνην θνληξόιεξ ζα ρξεζηκνπνηεζεί. 

 

 



Τπιζδιάζηαηη ζάπωζη ανηικειμένων  

 

 

 
 

Γιπλωμαηική Δπγαζία: Μαναζήρ Γημήηπιορ 4 

 

2.Σξηζδηάζηαηε ζάξωζε αληηθεηκέλωλ 

2.1 Σξηζδηάζηαηε ζάξωζε γεληθά 

Η ηξηζδηάηαηε ζάξσζε, θαη εηδηθόηεξα ε νπηηθή θαη laser ηξηζδηάηαηε ζάξσζε, είλαη ην 

πξώην από ηα ηξία δηαθξηηά ζηάδηα ηεο αληίζηξνθεο (ή αλάζηξνθεο) κεραληθήο (reverse 

engineering).Σα άιια δύν επόκελα ζηάδηα είλαη ε επεμεξγαζία ζεκείσλ (point processing) 

θαη ε γεσκεηξηθή αλάπηπμε ηνπ κνληέινπ (geometry model development). 

Η αληίζηξνθε κεραληθή νξίδεηαη ζαλ ην αληώλπκν ηεο θιαζηθήο ή εκπξόζζηαο 

κεραληθήο (forward engineering) όπνπ πξηλ ηελ θαηαζθεπή ηνπ πξσηόηππνπ, ην ηεκάρην 

κειεηάηαη, ζρεδηάδεηαη θαη έπεηηα θαηαζθεπάδεηαη θαη δνθηκάδεηαη.  

Με ηελ αληίζηξνθε κεραληθή γίλεηαη κηα πξνζπάζεηα, εθηόο ησλ άιισλ, λα κεησζεί ή 

θαη λα εμαιεηθζεί ην θόζηνο ηεο αλάπηπμεο θαη ηεο ζρεδίαζεο (R&D) ελόο πξντόληνο ηνπ 

νπνίνπ ε απόζβεζε επηδξά θαηά πνιύ ζηελ αξρηθή ηηκή ηεο πώιεζήο ηνπ δπζρεξαίλνληαο 

θαηά πνιύ ζηελ αξρηθή πξνώζεζή ηνπ ζηελ αγνξά. 

Πιένλ ππάξρνπλ ηξηζδηάζηαηνη ζαξσηέο θάζε είδνπο, αθόκε θαη ρεηξόο, γηα θάζε ρξήζε. 

Μπνξνύκε, έηζη, λα ζπιιάβνπκε ην ζρήκα ελόο πνιύπινθνπ αληηθεηκέλνπ πνιύ γξήγνξα 

όζν πνιύπινθν, κηθξό ή κεγάιν θαη αλ είλαη. Μάιηζηα αλ ζπλδεζεί κε θαηάιιειν 

ινγηζκηθό ν ζαξσηήο κε έλαλ ηξηζδηάζηαην εθηππσηή κπνξνύκε απ’επζείαο λα 

αληηγξάςνπκε έλα ηεκάρην πνιύ γξήγνξα θαη κε κηθξό θόζηνο. 

Η ηξηζδηάηαηε ζάξσζε-θπξίσο νη laser scanner- εθαξκόδεηαη ζε πνιινύο ηνκείο ηεο 

επηζηήκεο όπσο ηελ 

 ηαηξηθή  

 αξρηηεθηνληθή  

 αξραηνινγία θαη πνιηηηζηηθή θιεξνλνκηά 

 βηνκεραληθό θαη κεραλνινγηθό ζρεδηαζκό 

 θαηαζθεπέο κεγάισλ έξγσλ 

 δαζνινγία 

 γεσινγία 

 πνιενδνκία-ξπκνηνκία  

 

Πνιιά θηίξηα, έξγα ηέρλεο θαη ζεκαληηθέο αλζξώπηλεο θαηαζθεπέο έρνπλ ζαξσζεί θαη 

ςεθηνπνηεζεί θαη έηζη δηαζώζεθαλ ςεθηαθά ώζηε ζε πεξίπησζε θαηαζηξνθήο ηνπο λα 

κπνξνύλ λα αλαθαηαζθεπαζηνύλ εμ νινθιήξνπ ή απιώο λα κειεηεζνύλ ζε άιιν κέξνο ηνπ 

πιαλήηε. 



Τπιζδιάζηαηη ζάπωζη ανηικειμένων  
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 Η ηξηζδηάζηαηε ζάξσζε παίδεη, επίζεο, ζεκαληηθό ξόιν ζηελ δηάρπζε ηεο ηερλνινγίαο 

θαη ηεο ηερλνγλσζίαο. Γηα θαιύηεξε αμηνπνίεζε ηεο ηξηζδηάζηαηεο ζάξσζεο έρνπλ 

αλαπηπρζεί ινγηζκηθά ηα νπνία ηελ εθκεηαιιεύνληαη θαη απεπζείαο απνδίδνπλ κε 

ζρεδηαζηηθή ιεπηνκέξεηα ην ηεκάρην ή αληηθείκελν πνπ αληηγξάθνπκε αθνύ επεμεξγαζηνύλ 

ηπρόλ αηέιεηεο πνπ πξνθύπηνπλ από ΄΄ζνξύβνπο΄΄ θίλεζεο ή αληηγξαθήο. 

ηε παξαθάησ εηθόλα εηθόλα 2 θαίλεηαη έλα παξάδεηγκα ηξηζδηάζηαηεο ζάξσζεο από 

ηελ εηαηξεία metrology.news 

 

 

Δηθ.2  Δκπνξηθή δηάηαμεο 3Γ ζάξσζεο (metrology.news, 2022) 

https://metrology.news/traditional-quality-control-versus-3d-scanning/


Τπιζδιάζηαηη ζάπωζη ανηικειμένων  
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2.2 Δθαξκνδόκελεο ηερληθέο 

Οη δηάθνξεο ηερληθέο πνπ εθαξκόδνληαη έρνπλ λα θάλνπλ κε ηελ ηερληθή ηεο ζάξσζεο. 

 Έηζη θαηαξρήλ ππάξρνπλ νη ζαξσηέο επαθήο. Απηνί δηαζέηνπλ βξαρίνλα κε άθξν 

επαθήο ζηελ επηθάλεηα ηνπ πξνο αληηγξαθή αληηθεηκέλνπ. Αλά πάζα ζηηγκή γλσξίδνπκε ηε 

ζέζε ηνπ άθξνπ ηνπ βξαρηνλίνπ ν νπνίνο κέλεη πάληα ζε επαθή κε ηελ επηθάλεηα ηνπ 

αληηθεηκέλνπ. Η δηαδξνκή ηνπ βξαρίνλα πάλσ ζηελ επηθάλεηα ηνπ αληηθεηκέλνπ 

αληηγξάθεηαη θαη ςεθηνπνηείηαη απνδίδνληαο ηε κνξθή ηεο επηθάλεηαο ηνπ αληηθεηκέλνπ. 

 Έπεηηα ππάξρνπλ νη ζαξσηέο κε επαθήο . Απηή ρξεζηκνπνηνύλ έλα είδνο αθηηλνβνιίαο, 

ζπλήζσο ππεξήρνπο, νξαηό θσο ή laser. Από ηε αλάθιαζε ηεο αθηηλνβνιίαο πάλσ ζηελ 

επηθάλεηα ηνπ αληηθεηκέλνπ εμάγεηαη ε κνξθή ηνπ θαη ε νπνία θαη ςεθηνπνηείηαη. 

Γηα ηελ ςεθηνπνίεζε ρξεζηκνπνηείηαη θαηάιιειν ινγηζκηθό πνπ ζπλήζσο δίλεη θαη ην 

ζρέδην ηνπ αληηθεηκέλνπ αθνύ εμαιείςεη ηπρόλ ζνξύβνπο από ηελ δηεξγαζία ηεο 

αληηγξαθήο. Παιαηόηεξα ε εμάιεηςε ηνπ ζνξύβνπ γηλόηαλ κε αλζξώπηλε παξέκβαζε, πιένλ 

όκσο απηή γίλεηαη απηόκαηα κε θαηάιιεινπο αιγόξηζκνπο. 

 ηελ παξνύζα εξγαζία ε δηάηαμε ζάξσζεο είλαη έλαο νπηηθόο ή ζαξσηήο laser . 

 

2.3  Οπηηθή κέζνδνο θαη ζαξωηήο θωηόο ή laser  

Οη ζαξσηέο θσηόο είλαη πνιύ αθξηβείο εηδηθά αλ ρξεζηκνπνηείζνπκε κπιέ θώο αληί 

ιεπθνύ.  

Από ηελ άιιε νη ζαξσηέο ιέηδεξ δελ είλαη εμαηξεηηθά αθξηβείο θαη εμαξηνύλ ηελ 

αθξίβεηά ηνπο από ηελ ηέιεηα ή όρη ηνπνζέηεζή ηνπο όπσο,επίζεο, επεξξεάδνληαη θαηά 

πνιύ από ηελ αλάθιαζε ηεο εθάζηνηε επηθάλεηαο. Οη ζαξσηέο ιέηδεξ όκσο είλαη 

θαηάιιεινη γηα εμσηεξηθνύο κεγάινπο ρώξνπο (Urban) θαη απηόκαηε ζάξσζε θηεξίσλ 

δξόκσλ θιπ. 

Η ζάξσζε κπιέ θσηόο ή όπσο αλαθέξεηαη,ε δνκεκέλε ζάξσζε κπιε θσηόο είλαη 

παξόκνηα κε ην ιεπθό θσο, όκσο δίλεη αθξηβέζηεξα απνηειέζκαηα. 

Άξα  αλαιόγσο ηνπ ζθνπνύ  επηιέγεηαη θαη ν θαηάιιεινο ζαξσηήο. 

 



Σσεδίαζη διάηαξηρ, εξαπηήμαηα, ςλοποίηζη 
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3.ρεδίαζε δηάηαμεο, εμαξηήκαηα, πινπνίεζε 

 3.1 Τπάξρνπζεο εκπνξηθέο δηαηάμεηο 

ην εκπόξην ππάξρνπλ αληίζηνηρεο δηαηάμεηο νη νπνίεο είλαη είηε γηα κηθξά είηε γηα πην 

κεγάια αληηθείκελα. Σν βάξνο ηνπ πξνο ζάξσζε αληηθεηκέλνπ είλαη απηό πνπ θαζνξίδεη θαηά 

βάζε ην θόζηνο ηεο δηάηαμεο. Έλαο άιινο παξάγνληαο θόζηνπο είλαη θαη ε δπλαηόηεηα 

δηαζύλδεζεο ηεο ζπζθεπήο κε ειεθηξνληθό ππνινγηζηή θαη ηνλ ζαξσηή. 

Δλδεηθηηθά αλαθέξνληαη ζην Παξάξηεκα Γ΄κεξηθέο εκπνξηθέο δηαηάμεηο. 

 

 3.2 Καηαζθεπή δηάηαμεο 

Ο ζθνπόο θαη νη πξνδηαγξαθέο ηεο ζπζθεπήο είλαη απηόο πνπ θαζνξίδεη ηνλ ζρεδηαζκό 

θαη ηα εμαξηήκαηά ηεο. Θα πξέπεη ε ζπζθεπή λα είλαη εύρξεζηε θνξεηή θαη λα κπνξεί λα 

πξνζηεζεί εύθνια ζηελ ππόινηπε δηάηαμε ζάξσζεο αληηθεηκέλσλ ή θαη ζε κηα άιιε 

παξόκνηα. Δπίζεο ζα πξέπεη λα ππάξρεη δηαζύλδεζε κε απηή θαη ελζύξκαηα αιιά θαη λα 

ππάξρεη αζύξκαηε ζύδεπμε wi-fi. 

Οη πξνδηαγξαθέο,απηέο,άξα αδεγνύλ ζηελ θαηαζθεπή κηαο ζηηβαξήο θαηαζθεπήο 

απνθεύγνληαο ην πιαζηηθό σο πιηθό θαηαζθεπήο. 

Υξεζηκνπνηώληαο ραιύβδηλε βάζε εμαζθαιίδνπκε ηελ ζηηβαξόηεηά ηεο. Απηή ε βάζε 

δηαζέηεη νπέο ζην θάησ κέξνο γηα ηε ζπλαξκνιόγεζε ζηελ ππόινηπε ζπζθεπή θαη ρεξνύιηα 

γηα ηελ κεηαθνξά ηεο.  

 Δπηιέμακε λα ρξεζηκνπνηήζνπκε, γηα ηελ ζηεξέσζε ηεο ηξάπεδαο πάλσ ζηε βάζε, 

θιεηζηνύο έλζθαηξνπο ηξηβείο (ξνπιεκάλ) ηα νπνία εμαζθαιίδνπλ ηόζν ηε ζηήξημε θαη 

επζπγξάκκηζή ηεο όζν θαη ηελ απξόζθνπηε πεξηζηξνθή ηεο. Η άηξαθηνο ζπλδέεηε κε ηα 

ξνπιεκάλ όζν θαη ηελ ηξάπεδα κε θνριίεο ζέζεηο ηύπνπ άιιελ. 

 Έλα θξίζηκν ζεκείν ηνπ εγρεηξήκαηνο είλαη λα επηηύρνπκε νκαιή ζηαζεξή θαη αθξηβήο 

πεξηζηξνθή ηεο ηξάπεδαο. πλεπώο απηό καο νδεγεί ζηελ επηινγή ελόο βεκαηηθνύ θηλεηήξα 

ν νπνίνο ζα πξέπεη λα πξνζθέξεη αθξηβήο πεξηζηξνθή ζηνλ άμνλά ηεο. 

Απηόο ν θηλεηήξαο ζα νδεγείηαη ζα νδεγείηαη από έλα controller Arduino Mega θαη ζα 

ηξνθνδνηείηαη κε ειεθηξηθό ξεύκα. Θα ζπλδέζνπκε ζε απηό ηνλ θηλεηήξα θαη έλα κεησηήξα 

ζηξνθώλ ώζηε λα έρνπκε αθόκε πην αθξηβή ξύζκηζε ηεο γσλίαο πεξηζηξνθήο.  

 πλαξκνινγεκέλε ε ζπζθεπή θαίλεηαη ζηελ παξαθάησ Δηθόλα 3 



Σσεδίαζη διάηαξηρ, εξαπηήμαηα, ςλοποίηζη 
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Δηθ. 3 Η ζπζθεπή ζπλαξκνινγεκέλε  

ηελ παξαπάλσ εηθόλα θαίλνληαη αξθεηά από ην ζύλνιν ησλ βαζηθώλ εμαξηεκάησλ πνπ 

είλαη ηα: 

1. Σξάπεδα ζηεξέσζεο αληηθεηκέλσλ 

2. Βάζε ζπζθεπήο 

3. Άηξαθηνο κεηάδνζεο ηεο θίλεζεο 

4. Έλζθαηξνη ηξηβείο  

5. Μεησηήξαο ζηξνθώλ  

6. Βεκαηηθό κνηέξ 

7. Σξνθνδνηηθό  

8. Stepper Motor Driver  

9. Arduino Mega 

10. Πιαθέηα wifi 

11. Οζόλε ελδείμεσλ 

12. Πιαθέηα θνκβίσλ 

Αλαιπηηθόηεξα ε ζπζθεπή απνηειείηαη από: 



Σσεδίαζη διάηαξηρ, εξαπηήμαηα, ςλοποίηζη 

 
 

Γιπλωμαηική Δπγαζία: Μαναζήρ Γημήηπιορ 9 

 

1. Σξάπεδα πξόζδεζεο αληηθεηκέλωλ 

 ηελ παξαθάησ Δηθόλα 4 θαίλεηαη κηα πξννπηηθή ηνκή ηεο ηξάπεδαο ηνπνζεηήζεο θαη 

πξόζδεζεο ησλ πξνο ζάξσζε αληηθεηκέλσλ. Απηό ην κεραλνινγηθό ηεκάρην ηεκάρην είλαη 

θηηαγκέλν από ρπηό αινπκίλην θαη έρεη δηάκεηξν 232 ρηιηνζηά. Δπάλσ ηνπ ππάξρνπλ νπέο 

πξόζδεζεο αληηθεηκέλσλ θαη ζηελ θάησ κεξηά γηα ηελ ππνζηήξημε ηνπ βάξνπο ηνπ ππάξρνπλ 

λεύξα θαη έρεη νκθαιό όπνπ πξνζδέλεηαη ε άηξαθηνο.  

 

Δηθ. 4 Η ηξάπεδα πξόζδεζεο αληηθεηκέλσλ 

2. Βάζε ζπζθεπήο 

Η βάζε ηεο ζπζθεπήο (Δηθόλα 5) έρεη θηηαρηεί από γαιβαληδέ ραιύβδηλε ιακαξίλα 

πάρνπο 2 ρηιηνζηώλ. Απηή πξίλ ζηξαληδαξηζηεί θαη πάξεη ην ζρήκα ηεο, αλνίγνληαη νη νπέο 

νη απαξαίηεηεο γηα ηελ πξόζδεζε ηεο πάλσ ζηελ ζπλνιηθή δηάηαμε ζάξσζεο θαη ε νπή όπνπ 

ζηεξεώλεηαη ε άηξαθηνο κε ηα πνπιεκάλ. Η βάζε έρεη ύςνο 250mm θαη πιάηνο 260mm . 

Δηθ. 5 Η βάζε ηεο ζπζθεπήο 

 



Σσεδίαζη διάηαξηρ, εξαπηήμαηα, ςλοποίηζη 
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3. Έλζθαηξνη ηξηβείο  

Σν ξνπιεκάλ πνπ ρξεζηκνπνηνύκε είλαη δύν απινί ηππνπνηεκέλνη έλζθαηξνη ηξηβείο 

(Δηθόλα 6). Η δηάκεηξνο ηεο νπήο ηνπο είλαη Φ30 mm όζε ε δηάκεηξνο ηεο αηξάθηνπ. 

  

Δηθ. 6 Ο έλζθαηξνο ηξηβέαο   (sidiros) 

 

4. Άηξαθηνο κεηάδνζεο ηεο θίλεζεο 

Η άηξαθηνο πεξηζηξνθήο θαη κεηάδνζεο ηεο θίλεζεο από ηνλ βεκαηηθό θηλεηήξα ζηελ 

ηξάπεδα είλαη έλα θπιηλδξηθό κεραλνινγηθό ηεκάρην ην νπνίν είλαη θαηαζθεπαζκέλν από ράιπβα 

δηακέηξνπ Φ30 mm (Δηθόλα 7). ην θάησ κεξνο ζπλαξκνινγείηαη ην γξαλάδη ηνπ κεησηήξα, ζην 

επάλσ ε ηξάπεδα θαη ελδηάκεζα ηα ξνπιεκάλ ηα νπνία ζηεξίδνπλ ηελ δηάηαμε απηή ζηελ βάζε. 

 

Δηθ. 7 Η άηξαθηνο κεηάδνζεο ηεο θίλεζεο 

https://www.sidiros.gr/pillowblocks/UCF206-TETRAGVNO-EDRANO-NIS-15804


Σσεδίαζη διάηαξηρ, εξαπηήμαηα, ςλοποίηζη 
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5. Μεηωηήξαο ζηξνθώλ  

Αλάκεζα ζηνλ βεκαηηθό θηλεηήξα θαη ηελ άηξαθην σο κέζν ζύλδεζεο θαη κεησηήξα 

ζηξνθώλ επηιέρζεθε έλα δεύγνο αηέξκνλα θνριία θαη γξαλαδηνύ. Απηό δίλεη κεγάιε κείσζε 

ζηξνθώλ κε αλάινγε αύμεζε ηεο ξνπήο ζηνλ άμνλα ηνπ νδνλησηνύ όπσο επίζεο θαη 

αζθάιεηα ζε ηπρόλ πξνο ηα πίζσ θίλεζεο (απηαζθάιηζε). Σν δεύγνο ηνπ κεησηήξα είλαη 

θαηαζθεπαζκέλν από νξείραιθν θαη ράιπβα. Ο κεησηήξαο θαίλεηαη ζηελ εηθόλα 8. 

  

Δηθ. 8 Σν δεύγνο αηέξκνλα θνριία θαη γξαλαδηνύ (grobotronics.com) 

 

6. Βεκαηηθόο ειεθηξηθόο θηλεηήξαο 

Σν βεκαηηθό κνηέξ αλαιόγσο ηεο ζύλδεζεο καο δίλεη δηαθνξεηηθά βήκαηα πεξηζηξνθήο. 

Μπνξνύκε λα επηηύρνπκε πεξηζηξνθή από έσο ηόζν. ην κνηέξ ιεηηνπξγεί κε ζπλερόκελν 

ζπλερέο ξεύκα ην νπνίν καο ην δίλεη ην ηξνθνδνηηθό. επηιέγνπκε λα ζπλδέζνπκε ην κνηέξ 

σο έηζη ώζηε λα επηηύρνπκε βήκα ζηνλ άμνλα ην θηλεηήξα 1.8°.Ο βεκαηηθόο ειεθηξηθόο 

θηλεηήξαο θαίλεηαη παξαθάησ ζηελ Δηθόλα 9 

  

Δηθ. 9 Ο βεκαηηθόο θηλεηήξαο(grobotronics.com) 

https://grobotronics.com/
https://grobotronics.com/


Σσεδίαζη διάηαξηρ, εξαπηήμαηα, ςλοποίηζη 
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7. Σξνθνδνηηθό  

Σν ηξνθνδνηηθό ζηελ παξαθάησ Δηθόλα 10 είλαη απηό πνπ δίλεη ηελ απαηηνύκελε 

ειεθηξηθή ηζρύ ζηελ ζπζθεπή θαη ηα επηκέξνπο εμαξηήκαηα ζε 24Volt θαη 1,5 Amper ελώ 

δέρεηαη ελαιιαζόκελν 220 Volt. 

 

Δηθ. 10 Σν ηξνθνδνηηθό(grobotronics.com) 

 

8. Motor Stepper Driver 

Απαξαίηεην γηα ηελ αθξηβή νδήγεζε ηνπ βεκαηηθνύ θηλεηήξα ην Motor Stepper Driver 

θαίλεηαη παξαθάησ ζηελ Δηθόλα 11 

 

Δηθ. 11 Σν Stepper Motor Driver(grobotronics.com) 

 

https://grobotronics.com/
https://grobotronics.com/
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9. Πιαθέηα Arduino Mega 

Η πιαθέηα Arduino Mega 2560 Rev3, πνπ θαίλεηαη ζηελ παξαθάησ Δηθόλα 12, είλαη από 

ηηο πιένλ εμειηγκέλεο πιαθέηεο απηήο ηεο ηερλνινγίαο θαη κπνξεί λα αληαπνθξηζεί ζηηο 

απαηηήζεηο πην πεξίπινθσλ θαηαζθεπώλ όπνπ απαηηνύληαη ηζρπξόηεξε κλήκε θαη 

πεξηζζόηεξεο I/O ζπλδέζεηο. (Καδαξιήο) 

 

Δηθ. 12 Πιαθέηα Arduino Mega(grobotronics.com) 

 

10. Πιαθέηα wifi 

Η πιαθέηα wifi πνπ θαίλεηαη ζηελ παξαθάησ Δηθόλα 13 είλαη απαξαίηεηε γηα ηελ 

δηαζύλδεζε θαη θαζνδήγεζε ηεο ηξάπεδαο από απόζηαζε κέζσ ηνπ internet θαη κηαο 

ηζηνζειίδαο πνπ ζα δεκηνπξγεζεί. 

 

Δηθόλα 13  Η πιαθέηα wi-fi(grobotronics.com) 

 

 

 

https://grobotronics.com/
https://grobotronics.com/
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11. Οζόλε ελδείμεωλ 

Οη νζόλεο πγξώλ θξπζηάιισλ – Liquid Crystal Displays ή LCD – απνηεινύλ έλαλ άιιν 

ηξόπν εκθάληζεο ραξαθηήξσλ γηα δηάθνξεο εθαξκνγέο. Η νζόλε LCD πνπ ρξεζηκνπνηείηαη 

ζε απηή ηελ εξγαζηεξηαθή άζθεζε είλαη κία από ηηο πην δηαδεδνκέλεο νζόλεο γηα 

ειεθηξνληθέο εθαξκνγέο θαη είλαη ζπκβαηή κε ην πξόηππν ηεο νζόλεο Hitachi HD44780. 

(Καδαξιήο) 

Δπηιέρζεθε κηα βαζηθή νζόλε LCD 20 ραξαθηήξσλ επη 4 γξακκέο κε κπιέ θόλην θαη 

ιεπθνύο ραξαθηήξεο θαη 16 pin. Οη εμσηεξηθέο δηαζηάζεηο ηεο είλαη 98x60x13.6 mm ελώ νη 

δηαζηάζεηο ηεο θαζαπηνύ νζόλεο είλαη 77x22.5 mm όπσο απηή θαίλεηαη ζηελ παξαθάησ 

Δηθόλα 14. 

.  

Δηθόλα 14 Η νζόλε ελδείμεσλ(grobotronics.com) 

 

12. Πιαθέηα θνκβίωλ 

Η πιαθέηα θνκβίσλ ζα ζπλαξκνινγεζεί από κία απιή δηάηξεηε πιαθέηα δηπιήο όςεο 

όπνπ επάλσ ηεο ζα θνιιεζνύλ θαη ζπλδεζνύλ δύν θνπκπηά ώζηε ν ρεηξηζηήο λα εηζάγεη ηελ 

ηηκή ηνπ βήκαηνο πεξηζηξνθήο ηεοηξάπεδαο ρεηξνθίλεηα.Απηή θαίλεηαη ζηελ παξαθάησ 

Δηθόλα 15. 

 

Δηθόλα 15   Η πιαθέηα θνκβίσλ(grobotronics.com) 

 

https://grobotronics.com/
https://grobotronics.com/
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Η πιαθέηα Arduino ζα ηξνθνδνηεζεί από ηνλ ππνινγηζηή από ην ίδην θαιώδην πνπ 

ρξεζηκνπνηείηαη γηα ηελ θόξησζε ηνπ πξνγξάκκαηνο. Δλαιιαθηηθά όκσο ε ηξνθνδνζία ηεο 

πιαθέηαο ζα κπνξνύζε λα γίλεη εύθνια από ην ηξνθνδνηηθό. 

Γηα ηελ πξνζηαζία ησλ εμαξηεκάησλ θαη γηα ηελ εύθνιε ζπλαξκνιόγεζή ηνπο 

θαηαζθεπάζηεθαλ πιαζηηθά θνπηηά γηα ην θαζέλα ηνπο ζε 3d printer . Σα ιεπηνκεξή ηερληθά 

ραξαθηεξηζηηθά ησλ βαζηθόηεξσλ εμαξηεκάησλ αλαθέξνληαη παξαθάησ ζην Παξάξηεκα 

Α΄. 



Κώδικαρ, διαζύνδεζη 
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4. Κώδηθαο, δηαζύλδεζε  

Γηα λα ζεσξεζεί ε δηάηαμε πνπ ζα θαηαζθεπαζηεί ώο απηόλνκε ξνκπνηηθή ζα πξέπεη λα ιεθζεί 

ππόςελ ν νξηζκόο ηνπ απηόλνκνπ ξνκπόη πνπ αλαθέξεη όηη: 

«Έλα απηόλνκν ξνκπόη έρεη αληίιεςε ηνπ πεξηβάιινληνο, ιακβάλεη  απνθάζεηο κε βάζε απηό 

πνπ αληηιακβάλεηαη θαη αλαγλσξίδεη θαη ζηε ζπλέρεηα εθηειεί κηα θίλεζε ή έλαλ ρεηξηζκόο ζην 

πεξηβάιινλ  ηνπ.»  (Καιόκνηξνο)  

Σόηε ζα πξέπεη ε ζπζθεπή πνπ ζα θαηαζθεπαζζεί λα πιεξεί ηα θξηηήξηα ηνπ παξαπάλσ 

νξηζκνύ,δειαδή λα: 

 έρεη αληίιεςε ηνπ πεξηβάιινληνο, δειαδή ηελ ζέζε ηεο ηξάπεδαο,λα 

 ιακβάλεη  απνθάζεηο κε βάζε απηό πνπ αληηιακβάλεηαη θαη αλαγλσξίδεη,δειαδή λα 

αλαγλσξίδεη πνπ βξίζθεηαη ε ηξάπεδα θαη λα κπνξεί λα νδεγεί ηελ πεξηζηξνθή ηεο 

απηόλνκα αλαιόγσο ηεο γσλίαο πεξηζηξνθήο πνπ ρξεηάδεηαη λα αθνινπζήζεη θαη ηέινο 

λα 

 εθηειεί κηα θίλεζε ή έλαλ ρεηξηζκό ζην πεξηβάιινλ  ηνπ δειαδή λα μεθηλά, λα 

πεξηζηξέθεη ,λα αλαθέξεη ηελ ζέζε θαη λα πεξαηώλεη ηελ εξγαζία ζην ηέινο θαη λα ην 

αλαθέξεη. 

Οη πξνδηαγξαθέο άξα απηέο ηεο εξγαζίαο απαηηνύλ ηε ζύλδεζε ηεο κεραλνινγηθήο δηάηαμεο 

κε ππνινγηζηή κέζσ ηεο πιαθέηαο controller ε νπνία επηιέγεηαη λα είλαη Arduino.  πλεπώο ζα 

πξέπεη λα πξνγξακκαηίζνπκε ζε θώδηθα έηζη ώζηε λα ππάξρεη δηαζύλδεζε κεηαμύ ηεο ζπζθεπήο 

θαη ηνπ ππνινγηζηή.  Απηή ε δηαζύλδεζε ζα πξέπεη λα επηηπγράλεηαη κέζσ ρεηξηζηεξίνπ 

ρεηξνθίλεηα θαη κέζσ εθαξκνγήο  γξαθηθώλ αιιά θαη απνκαθξπζκέλα κε ζύλδεζε wi-fi κέζσ 

ηζηνζειίδαο ηελ νπνία ζα θαηαζθεπάζνπκε. Η ηερλνινγία γηα ηε ζύλδεζε ηνπ Arduino κε ην 

Γηαδίθηπν έρεη ήδε αλαπηπρζεί θαη είλαη δηαζέζηκε πξνο ρξήζε.  (Ισάλλεο Σζαθίξεο, 2013) ζει.17. 

  Ο θώδηθαο πνπ αλαπηύρζεθε πιεξεί ηηο πξνδηαγξαθέο αθνύ επηηξέπεη ζηνλ θνληξόιεξ λα 

θαζνδεγεί ηελ ηξάπεδα εηζάγνληαο ζην πεξηβάιινλ γξαθηθώλ πνπ εηνηκάζακε γηα ηνλ 

ππνινγηζηή ηα βήκαηα ή ηηο κνίξεο πεξηζηξνθήο.  

 Ο θώδηθαο πνπ γηα ην Arduino θαη ηελ πιαθεηα wi-fi είλαη γξακκέλνο ζε γιώζζα C++ ελώ 

ζε γιώζζα πξνγξακκαηηζκνύ HTML γηα ηελ ηζηνζειίδα. 

Όινη νη θώδηθεο καδί κε ηα ζρόιηα ηνπο παξνπζηάδνληαη ζην παξάξηεκα Β. 

Ο βεκαηηθόο  θηλεηήξαο καο επηηξέπεη ηελ πεξηζηξνθή θαη΄ειάρηζηνλ 1,8
ν
  θαη ν κεησηήξαο 

κπνξεί λα κεηώζεη πεξαηηέξσ απηό ην βήκα (1:27) ην νπνίν είλαη ππεξαξθεηά κηθξό γηα ηηο 

απαηηήζεηο ηεο εξγαζίαο.  

Ο θηλεηήξαο κπνξεί ζε θάζε βήκα λα δώζεη 360/200=1.8
ν
 γσλία.  

Με ην δεύγνο αηέξκνλα-πελίνπ κεηώλσ πεξαηηέξσ ηελ γσλία ζε 27/1.8ν γσλία αλά βήκα. 



Κώδικαρ, διαζύνδεζη 
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Άξα αλ ρξεηάδνκαη 360 κνίξεο γσλία ζα δνπιέςεη ην stepper 360ν *27/1.8ν  =5400 steps ή 

15 step αλά κνίξα θαη απηό εηζάγσ ζηνλ θώδηθα. 

Μέζα ζηνλ θώδηθα ξπζκίδεηαη αλ ζα ιεηηνπξγήζεη ρεηξνθίλεηα ή κε ην GUI απηόκαηα ζηνλ 

ππνινγηζηή,ή κέζσ web. Παξαθάησ ζηελ εηθόλα 16 θαίλεηαη έλα παξάδεηγκα ηεο εθαξκνγήο κε 

έλα παξάζπξν απηήο. 

ε απηό ην παξάζπξν ηεο εθαξκνγήο εηζάγσ ηα δεδνκέλα ηεο πεξηζηξνθήο όπσο κνίξεο ησλ 

βεκάησλ πεξηζηξνθήο, κνίξεο πεξηζηξνθήο αλα δεπηεξόιεπηα, ηα βήκαηα θαη ηελ ηαρύηεηα ηεο 

πεξηζηξνθήο.  

ε απηό ην παξάζπξν ηεο εθαξκνγήο εηζάγσ ηα δεδνκέλα ηεο πεξηζηξνθήο όπσο κνίξεο ησλ 

βεκάησλ πεξηζηξνθήο, κνίξεο πεξηζηξνθήο αλα δεπηεξόιεπηα, ηα βήκαηα θαη ηελ ηαρύηεηα ηεο 

πεξηζηξνθήο 

 

Δηθ 16  Παξάδεηγκα  εθαξκνγήο 

.



Σςμπεπάζμαηα από ηην λειηοςπγία ζςζκεςήρ 
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5 . πκπεξάζκαηα από ηελ ιεηηνπξγία ζπζθεπήο 

Μεηά ηε δηαζύλδεζε ηεο ζπζθεπήο θαη θαηά ηε δνθηκή ηεο ιεηηνπξγίαο ηεο, ε νπνία ήηαλ 

νκαιή θαη αθξηβήο, δελ δηαπηζηώζεθαλ ηδηαίηεξα πξνβιήκαηα.  

Η αθξίβεηα ηεο πεξηζηξνθήο είλαη εμαηξεηηθά θαιή εμαηηίαο, ηόζν ηεο ζηηβαξόηεηαο ηεο 

ζπζθεπήο,όζν θαη ιόγσ ησλ κεγάισλ κεηώζεσλ ησλ δηάθνξσλ ζρέζεσλ κεηάδνζεο ηεο θίλεζεο 

πνπ είλαη δπλαηόλ λα επηηεπρζνύλ κε ην δεύγνο αηέξκνλα θνριία πελίνπ, αιιά θαη κέζσ ηνπ 

βεκαηηθνύ θηλεηήξα. 

Οη εληνιέο γηα ηηο γσλίεο πεξηζηξνθήο κπνξνύλ λα δίλνληαη: 

 είηε κέζσ ππνινγηζηή ν νπνίνο ζπλδέεηαη απεπζείαο κε ηελ ζπζθεπήθαη εθαξκνγή 

γξαθηθώλ, 

  είηε ρεηξνθίλεηα κέζσ ησλ θνκβίσλ,  

 είηε ηέινο από απόζηαζε κέζσ ηεο ηζηνζειίδαο πνπ θαηαζθεπάζηεθε γηαπηό ηνλ 

ζθνπό.  

Η ζπζθεπή αληαπνθξίλεηαη αθόκε θαη όηαλ ην βάξνο ηνπ πξνο αληηγξαθή αληηθείκελν 

ππεξβαίλεη ηα 20 θηιά. 

Πξνβιήκαηα ζνξύβνπ πνπ παξαηεξήζεθαλ είραλ λα θάλνπλ κε ηελ ιάζνο θαζ’ύςνο 

ηνπνζέηεζε ηεο αηξάθηνπ πεξηζηξνθήο πνπ είρε ζαλ απνηέιεζκα θαθή ζπλαξκνγή θαη άξα 

ζπλεξγαζία ηνπ ηνπ πελίνπ κε ηνλ αηέξκνλα θνριία. Απηά επηιύζεθαλ ζρεηηθά εύθνια. 

Οη ζπλερηδόκελεο δνθηκέο κε δηαθνξεηηθά βάξε θάζε θνξά έδεημαλ ηελ όκνηα ιεηηνπξγία ηεο 

ζε θάζε πεξίπησζε. Απ΄απηό ζπκπεξαίλνπκε όηη ην θξηηήξην ηεο επαλαιεςηκόηεηαο 

εθπιεξώλεηαη γηα ηελ ζπζθεπή είηε απηή ιεηηνπξγήζεη ρεηξνθίλεηα είηε κέζσ web. 

πλεπώο ζπκπεξαζκαηηθά: 

 Η ζπλνιηθή θαηαζθεπή αληαπνθξίζεθε ιεηηνπξγηθά ζηελ δνθηκή,όπσο αλακελόηαλ, 

θαη σο εθ ηνύηνπ ζπκπεξαίλνπκε όηη ιεηηνπξγεί θαιώο θαη εληόο ησλ πξνδηαγξαθώο πνπ 

είραλ ηεζεί. 

 Λακβάλνληαο ππόςηλ όηη ην ζπλνιηθό θόζηνο ηεο ήηαλ 166,22 επξώ ην νπνίν είλαη 

ρακειό αθνύ πιαζηηθέο ζπζθεπέο ηνπ εκπνξίνπ πνπ είλαη θαηάιιειεο εσο 3 Kg θνζηίδνπλ 

από 180 εσο 195 επξώ (Παξάξηεκα Γ). πλεπώο ζπκπεξαίλνπκε όηη όιε θαηαζθεπή είλαη 

ζπκθέξνπζα από άπνςε νηθνλνκηθή αιιά θαη ηερληθώλ πξνδηαγξαθώλ ιόγσ ηεο 

ζηηβαξόηεηάο ηεο,ηεο επειημίαο ηεο ζηε ιεηηνπξγία θαη ηελ επεθηαζηκόηεηα ηεο αθνύ κπνξεί 

λα ζπλδεζεί πεξαηηέξσ είηε κεραλνινγηθά κε ηελ ππόινηπε δηάηαμε,είηε ςεθηαθά κε 

πξόγξακκα θαζνδήγεζεο ή απηόλνκεο ιεηηνπξγίαο θαη είλαη βαξέσο ηύπνπ. 
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 Η ζπζθεπή ζπκπεξηθέξεηαη όκνηα ζε θάζε δηαθνξεηηθή δνθηκή ζπλεπώο θαη 

κεραλνινγηθά θαη πξνηγξακκαηηζηηθά δηαηεξεί ην ραξαθηεξηζηηθό ηεο επαλαιεςηκόηεηαο 

αλ ηειηθό ζπκπέξαζκα εμάγεηαη όηη ε ζπζθεπή εθπιεξώλεη ηνλ ζθνπό γηα ηνλ νπνίν 

θαηαζθεπάζηεθε. 
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ΠΑΡΑΡΣΗΜΑ Α΄ Βαζηθά εμαξηήκαηα 

1. Σξάπεδα ζηεξέωζεο αληηθεηκέλωλ 

Κόζηνο €100.00 

 

 

 

 

2. Βάζε ζπζθεπήο 

Κόζηνο €12.00 
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3. Άηξαθηνο κεηάδνζεο ηεο θίλεζεο 

Κόζηνο € 8.00 
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4. Έλζθαηξνη ηξηβείο  

Κόζηνο € 13.00*2=€ 26 
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Μεηωηήξαο ζηξνθώλ  

Κόζηνο € 20.08 

 

 

ΠΔΡΙΓΡΑΦΗ 

This 27:1 ratio worm gear set provides a compact way to create a drastic reduction in the output 

speed of a gear motor. The 1/4" D-bore of the stainless worm will allow it to mount on a 1/4" D-shaft 

which is used throughout the Actobotics build system. The mating worm gear mounts on a 

specialized 1/4" D-Bore Clamping Hub to create a reliable junction between the gear and the shaft it's 

turning. The worm and the worm gear are designed so that you can run them 0.75" apart from one 

another; the same spacing you'll find on Actobotics Channel and other components within the build 

system. Aside from the massive reduction in speed and the increase in torque, these worm gears will 

lock in place when at rest so you don't have to worry about an outside force backdriving the 

mechanism driving them. 

ΥΑΡΑΚΣΗΡΙΣΙΚΑ 

Σύπνο Γξαλαδηνύ: Worm Gear 

Αξηζκόο Γνληηώλ: 27 

Δζσηεξηθή Γηάκεηξνο: 6mm 

Τιηθό: Brass 

 

 

 

https://www.servocity.com/1-4-d-bore-stainless-steel-worm
https://www.servocity.com/27-tooth-brass-hub-mount-worm-gear
https://www.servocity.com/1-4-d-bore-clamping-hub-for-worm-gear
https://www.servocity.com/structural-components/channel/standard-channel
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5. Βεκαηηθόο θηλεηήξαο 

Κόζηνο € 23.90 

 

ΠΔΡΙΓΡΑΦΗ 

Βεκαηηθόο θηλεηήξαο κεγάιεο ξνπήο κεγέζνπο NEMA 23 (56mm) κε γσλία βήκαηνο 1.8° (πιήξεο 

βήκα) κε D-Shaft γηα εύθνιε θαη αμηόπηζηε ζύλδεζε κε coupler. Απηνί νη βεκαηηθνί θηλεηήξεο είλαη 

πνιύ ρξήζηκνη γηα λα δώζεηε θίλεζε ή γηα λα κεηαθηλήζεηε αληηθείκελα, κπνξνύλ λα 

ρξεζηκνπνηεζνύλ ζε projects όπσο 3D Printer, CNC θιπ. Πξόθεηηαη γηα δηπνιηθό κνηέξ. 

ΥΑΡΑΚΣΗΡΙΣΙΚΑ 

Step Angle: 1.8 

Holding Torque: 9kg.cm 

Rated Voltage: 3.6Volt 

Rated Current: 2A/Phase 

Form Factor: NEMA 23 

ΔΠΙΠΛΔΟΝ ΥΑΡΑΚΣΗΡΙΣΙΚΑ 

Step Angle (degrees): 1.8 

2-Phase (4-Wires) 

Rated Voltage: 3.6V 

Rated Current: 2A/Phase 

Holding Torque: 90N.cm (9000g-cm) 

Resistance: 1.8Χ/phase 

Inductance: 2.5mH/phase 

Form factor: NEMA 23 

ΓΙΑΣΑΔΙ 

56 x 56 x 54mm 

http://en.wikipedia.org/wiki/Bipolar_electric_motor
https://grobotronics.com/?subcats=Y&pcode_from_q=Y&pshort=Y&pfull=Y&pname=Y&pkeywords=Y&search_performed=Y&q=nema+23&dispatch=products.search
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Weight: 700g 

Shaft Diameter: 1/4" (6.35mm) 

Shaft Length: 19mm 

Cable Length: 30mm 

4 x 5.3mm Holes for mounting base 
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6. Σξνθνδνηηθό  

Κόζηνο €14.40 

 

ΥΑΡΑΚΣΗΡΙΣΙΚΑ 

Power: 36Watt 

Output Voltage:24V DC 

Output Current: 1.5Amp 

Supply Voltage:  

 120...373V DC 

 85...264V AC 

Protection:  

 overload 

 short-circuit 

 voltage growth 

Number of Outputs: 1 

Mounting: for building in 

Efficiency: 88% 

Γηαζηάζεηο Σξνθνδνηηθνύ: 99 x 82 x 30mm 

Output connector:  

 Screw Terminals 
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7. Stepper Motor Driver TB6600 

Κόζηνο €12.80 

 

ΠΔΡΙΓΡΑΦΗ 

TB6600 stepper motor Driver Controller 4.5A 8 - 50V TTL 16 Micro-Step CNC Single-Axis Based on 

the TB6600HG chip, the new BL-TB6600-V1.2 driver model replaces the popular BL-TB6560-

V2.0 driver. This driver controller is suitable for building not only amateur CNC systems but also 

professional ones based on high power engines. Compared to the previous generation of the 

TB6560AHG, the output of the TB6600HG has increased to 200W (as we see a practical doubling in 

power value), the operating voltage is raised from 35V (TB6560AHG) to 50V, the operating current is 

increased to 4.5A (5A peak value). The maximum operating frequency has been increased. 

ΥΑΡΑΚΣΗΡΙΣΙΚΑ 

Max. Current per Channel:  

4.5A 

Σύπνο Οδεγνύ:  

 Stepper 

ΔΠΙΠΛΔΟΝ ΥΑΡΑΚΣΗΡΙΣΙΚΑ 

 Power Supply: 8V - 50V DC (36V recommended). 

 Output current: 0.3A - 4.5A (peak value of 5A). 

 Micro Step: 1 .. 2 .. 8 .. 16. 

 Maximum PWM frequency: 200kHz. 

 Adjustments for the maximum current of the LED: 1A .. 2.2A .. 3.3A .. 4.5A. 

 Hold Current Adjustment: 50% or 100%. 

 Operating temperature: -10 to + 45 ° С. 

 The output current is infinitely adjustable to meet your various application requirements. 

 Automatic half current function. And a semi-automatic flow switch, easy to use. 
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 The use of high-speed optical coupling 6N137 ensures high-speed without losing a step. 

 Print on the back panel subdivides setup instructions. 

 Used to increase the heat sink, good heat dissipation. 

 Output short-circuit protection, the use of the mind. 

 Using common anode input mode, there are two input terminals, wiring more convenient. 

ΓΙΑΣΑΔΙ 

 81 x 50 x 29mm 

 Weight: 120g 

ΤΝΓΔΜΟΛΟΓΙΑ 
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8. Arduino Mega 

Κόζηνο €34.27  
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ΠΔΡΙΓΡΑΦΗ 

Σν Arduino Mega είλαη πην εμειηγκέλε πιαθέηα ηεο ηερλνινγίαο Arduino θαη πξνηείλεηαη γηα 

πεξίπινθεο θαηαζθεπέο πνπ απαηηνύλ κεγαιύηεξε κλήκε θαη πεξηζζόηεξεο εηζόδνπο/εμόδνπο. Σν 

κνληέιν mega 2560 ηεο νηθνγέλεηαο Arduino είλαη ην πην δηαδεδνκέλν θαη είλαη ζπκβαηό κε πιήζνο 

αηζζεηήξσλ θαη επεθηάζεσλ, βαζίδεηαη ζηελ ίδηα αξρηηεθηνληθή κε ηελ πιαθέηα Uno θαη ε βαζηθή ηεο 

δηαθνξά είλαη ε ρσξεηηθόηεηα ηεο κλήκεο θαη ην πιήζνο ησλ εηζόδσλ εμόδσλ γηα ηελ ζύλδεζε κε 

εμσηεξηθέο ζπζθεπέο.  

Η έθδνζε 3 (Rev3) είλαη ε ηειαπηαία πνπ θπθινθνξεί θαη είλαη πιήξσο ζπκβαηή κε θαηλνύξγηεο θαη 

παιηέο πιαθέηεο επέθηαζεο.  

Σν Arduino Mega Rev3 βαζίδεηαη ζηνλ κηθξνειεγθηή ATmega2560 ηεο Atmel. Δίλαη κηα 

νινθιεξσκέλε πιαθέηα πνπ πεξηέρεη όηη ρξεηάδεηαη γηα λα κπνξεί λα πξνγξακκαηηζηεί θαη λα 

ιεηηνπξγήζεη ζπλδένληάο ηελ κε έλα απιό θαιώδην USB ζηνλ ππνινγηζηή ζαο ή κε έλα ηξνθνδνηηθό 

ζηελ πξίδα, επίζεο κπνξεί λα ιεηηνπξγήζεη κε απιή κπαηαξία. Αλαιπηηθά ε πιαθέηα δηαζέηεη 54 

ςεθηαθέο εηζόδνπο ή εμόδνπο (15 απν απηέο κπνξεί λα ρξεζηκνπνηεζνύλ ζαλ PWM εμόδνπο), 16 

αλαινγηθέο εηζόδνπο, 4 ζεηξηαθέο ζύξεο, 1 ζύξα USB (ηύπνπ B) γηα ηνλ πξνγξακκαηηζκό θαη ηελ 

ηξνθνδνζία ηεο πιαθέηαο, 1 είζνδν ηξνθνδνζίαο πνπ κπνξεί λα ρξεζηκνπνηεζεί ελαιιαθηηθά γηα 

ηξνθνδνζία απν ηξνθνδνηηθό πξίδαο ή απν απιή κπαηαξία, 1 ππνδνρή ICSP θαη ηέινο θνπκπί γηα ην 

reset ηεο πιαθέηαο. Ο κηθξνειεγθηήο είλαη ζπγρξνληζκέλνο ζηνπο 16 κεγάθπθινπο (Crystal 16MHz). 

Η κλήκε Flash ηνπ Arduino Uno πνπ κπνξείηε λα απνζεθεύζεηε ην πξόγξακκα ζαο (sketch) είλαη 

256KB, ηθαλή λα δερηεί ηα πεξηζζόηεξα πεξίπινθα πξνγξάκκαηα ζε αληίζεζε κε ηελ κηθξόηεξε 

έθδνζε ηεο Arduino, ην Arduino Uno Rev3. 

Σν Arduino mega 2560 ιεηηνπξγεί κε ηξνθνδνζία 5V DC απν ηελ είζνδν ηνπ USB ή κε 9V/12V DC 

απν ηελ είζνδν ηεο ηξνθνδνζίαο ρσξίο λα ππάξρεη θίλδπλνο ειεθηξνπιεμίαο. 

  

ΥΑΡΑΚΣΗΡΙΣΙΚΑ 

Μηθξνειεγθηήο: ATmega2560 

Σάζε ιεηηνπξγίαο:5V 

Σάζε εηζόδνπ: 7-12V 

Σάζε εηζόδνπ (limits): 6-20V 

Φεθηαθά I/O Pins: 54 

Αλαινγηθέο εηζόδνπο: 16 

PWM εηζόδνπο: 15 

DC Ρεύκα αλά I/O Pin: 40mA 

DC Ρεύκα γηα 3.3V Pin: 50mA 
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Μλήκε Flash: 256 KB 

Μλήκε SRAM: 8 KB 

Μλήκε EEPROM: 4 KB 

Σαρύηεηα (Clock Speed): 16 MHz 

ΔΠΙΠΛΔΟΝ ΥΑΡΑΚΣΗΡΙΣΙΚΑ 

Αξρηηεθηνληθή ειεγθηή: AVR 

Κσδηθόο πξντόληνο: A000067 

Γηαζηάζεηο πιαθέηαο: 101.5mm x 53.3mm 

Βάξνο πιαθέηαο: 37 
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9. Πιαθέηα wifi 

Κόζηνο € 7.90 

 

ΠΔΡΙΓΡΑΦΗ 

The WeMos D1 mini is a miniature wireless 802.11 (Wifi) microcontroller development board. It turns 

the very popular ESP8266 wireless microcontroller into a fully fledged development board. 

Programming the D1 mini is as simple as programming any other Arduino based microcontroller as 

the module includes a built-in microUSB interface allowing the module to be programmed directly 

from the Arduino IDE (requires the ESP8266 support to be added via board manager) with no 

additional hardware.  

ΔΠΙΠΛΔΟΝ ΥΑΡΑΚΣΗΡΙΣΙΚΑ 

Microcontroller: ESP-8266EX 

Operating Voltage: 3.3V 

Digital I/O Pins: 11 

Analog Input Pins: 1 (Max input: 3.2V) 

Clock Speed: 80MHz 

Flash: 4M bytes 

ΓΤΝΑΣΟΣΗΣΔ 

 11 digital input/output pins, all pins have interrupt/pwm/I2C/one-wire supported(except D0) 

 1 analog input(3.2V max input) 

 a Micro USB connection 

 Compatible with Arduino 

 Compatible with nodemcu 

 Compatible with MicroPython 

 4MB Flash 
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 Lots of Shields 

ΓΙΑΣΑΔΙ 

 34.2x25.8x4.7mm 

 Weight: 10g 

ΤΝΓΔΜΟΛΟΓΙΑ 

Pin Function ESP-8266 Pin 

 

 TX: TXD 

 RX: RXD 

 A0: Analog input, max 3.3V input A0 

 D0: IO GPIO16 

 D1: IO, SCL GPIO5 

 D2: IO, SDA GPIO4 

 D3: IO, 10k Pull-up GPIO0 

 D4: IO, 10k Pull-up, BUILTIN_LED GPIO2 

 D5: IO, SCK GPIO14 

 D6: IO, MISO GPIO12 

 D7: IO, MOSI GPIO13 

 D8: IO, 10k Pull-down, SS GPIO15 

 G: Ground, GND 

 5V: 5V 

 3V3: 3.3V 

 RST: Reset, RST 

 



 

 
 

Γιπλωμαηική Δπγαζία: Μαναζήρ Γημήηπιορ 37 

 

10. Οζόλε ελδείμεωλ 

Κόζηνο €6.37 

 

ΠΔΡΙΓΡΑΦΗ 

Βαζηθή νζόλε LCD 20 ραξαθηήξσλ επη 4 γξακκέο κε κπιέ θόλην θαη ιεπθνύο ραξαθηήξεο. 

ΥΑΡΑΚΣΗΡΙΣΙΚΑ 

Σύπνο: Character LCD 

Αξηζκόο Υαξαθηήξσλ: 20x4 

Υξώκαηα Οζόλεο: Μπιέ 

Γηαζύλδεζε: Parallel 

ΔΠΙΠΛΔΟΝ ΥΑΡΑΚΣΗΡΙΣΙΚΑ 

Display type: LCD 

Display type: Alphanumeric 

Display technology: STN Negative 

Number of characters (columns x lines): 20x4 

Backgr. colour: Blue 

Illumination: LED 

Controller type: HD44780, or equivalent 

Backlight colour: White 

Number of pins: 16 

Type of pin configuration: 1x16 

ΓΙΑΣΑΔΙ 

98 x 60 x 13.6mm 

Window (H x W): 77 x 22.5mm 

Contacts pitch: 2.54mm 

 



 

 
 

Γιπλωμαηική Δπγαζία: Μαναζήρ Γημήηπιορ 38 

 

11. Πιαθέηα θνκβίωλ  

Κόζηνο €0.50 

 

ΥΑΡΑΚΣΗΡΙΣΙΚΑ 

Έθδνζε Πιαθέηαο: Double Side (Γηζηξσκαηηθή) 

Σύπνο Πιαθέηαο: Perfboard 

Τιηθό: FR-4 

ΔΠΙΠΛΔΟΝ ΥΑΡΑΚΣΗΡΙΣΙΚΑ 

 Grid: 0.1" (2.54mm)  

 Pads: 10x24 

 Hole diameter: 0.9mm 

 Material: FR-4 (glass fiber) 

 All holes are plated through 

 Both sides are identical 

ΓΙΑΣΑΔΙ 

 30 x 70mm / 1.18" x 2.76" 

 Thickness: 1.6mm 

 

Σν ζπλνιηθό θόζηνο αγνξάο εμαξηεκάησλ θαη θαηαζθεπήο ηεο ζπζθεπήο ππνινγίζηεθε ζηα 266,22 

επξώ.
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ΠΑΡΑΡΣΗΜΑ B΄ Κώδηθεο πξνγξακκαηηζκνύ 

Κώδικας C++ (Arduino) 

// Δηζαγσγή βηβιηνζεθώλ θαη αξρείσλ 

#include "display.h" 

#include <Stepper.h> 

#include <SoftwareSerial.h> 

#define STEPS 200 

 

 

Stepper stepper(STEPS, 32, 30); 

#define motorInterfaceType 1s 

 

// Αξρηθνπνίεζε ηεο ζεηξηαθήο επηθνηλσλίαο κεηαμύ ησλ πιαθεηώλ  

SoftwareSerial comSerial(0, 1); 

 

// Μεηαβιεηέο 

long pos; //  

int degree_step = 60; 

char data; 

char comData; 

long stepper_speed = 500; 

long steps = 0; 

long degr = 0; 

long degr_auto = 0; 

long del_auto = 0; 

long default_degr = 30; 

const long default_steps = 900; 

String degr_display; 

long ip; 

String readString; // = String(100); 

bool auto_move = false; 

// Κνπκπηά 

const int UPButtonPin = 2;  

const int DOWNButtonPin = 3; 
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int UPButtonState = 0;    

int DOWNButtonState = 0; 

 

void setup() { 

  // 'Δλαξμε ηεο ζεηξηαθήο νζόλεο 

  Serial.begin(9600); 

  Serial.setTimeout(1); 

 

  // Οξίδεη ηα θνπκπία σο εηζόδνπο 

  pinMode(UPButtonPin, INPUT); 

  pinMode(DOWNButtonPin, INPUT); 

 

  // Έξλαμε ηεο ζεξηαθήο νζόλεο γηα ηελ επηθνηλσλία ησλ πιαθεηώλ 

  comSerial.begin(9600); 

  // Aξρηθνπνίεζε ηεο νζόλεο γξαθηθώλ, εκθαλίδεη ηηο αξρηθέο πιεξνθνξίεο 

  display_init(); 

  display_write(0,0, "Position: "); 

  display_write(0,1, "Speed: "); 

  display_write(7, 1, String(stepper_speed)); 

  display_write(0, 2, "Default Degrees:"); 

  display_write(17, 2, String(default_degr)); 

  // Οξίδεη ηελ ηαρύηεηα ηνπ stepper motor 

  stepper.setSpeed(stepper_speed 

} 

 

void loop(){ 

  SerialRead(); 

  Button(); 

  if(auto_move == true){ 

    autoMove(); 

    } 

} 

 

void autoMove(){ 
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   Serial.print("AUTO MOVE"); 

   Serial.print("  Degrees: "); 

   Serial.print(degr); 

   Serial.print("  Steps: "); 

   steps = degr_auto * degree_step; 

   Serial.print(steps); 

   degr_display = String(degr) + "degr"; 

   // Δκθάληζε ηεο ζέζεο θαη ησλ βεκάησλ 

   display_write(10, 0, degr_display); 

   // Κίλεζε ηνπ θηλεηήξα 

   stepper.step(steps); 

   Serial.println(""); 

   delay(del_auto); 

} 

void SerialRead() { 

    delay(10); // Buffer 

 

    // Η κεηαβιεηή δηαβάδεη ην input ηεο ζεηξηαθή νζόλε  

    data = Serial.read(); 

    comData = comSerial.read(); 

 

    // Αλ ε κεηαβιεηή πεξηέρεη ην command 's': 

    if(data == 's' || comData == 'a'){ 

      // Βξίζθεη ηνπο αξηζκνύο ζην input ηεο ζεηξηαθήο 

      steps = Serial.parseFloat(); 

      Serial.print("Steps:"); 

      Serial.print(steps); 

      // Μνίξεο = βήκαηα ην θηλεηήξα δηα 60 (60 steps γηα κία κνίξα) 

      degr = steps / degree_step; 

      degr_display = String(degr) + " degrees"; 

      // Δκθάληζε ησλ κνηξώλ 

      display_write(10, 0, degr_display); 

      // Κίλεζε ηνπ θηλεηήξα 

      stepper.step(steps); 
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      Serial.print("  Degrees: "); 

      Serial.print(degr); 

      Serial.print("°"); 

      Serial.println(""); 

       

    } 

     

    // Αλ ε κεηαβιεηή πεξηέρεη ην command 'd': 

    if (data == 'd' || comData == 'd'){ 

      // Βξίζθεη ηνπο αξηζκνύο ζην input ηεο ζεηξηαθήο 

      degr = Serial.parseFloat(); 

      Serial.print("Degrees: "); 

      Serial.print(degr); 

      Serial.print("  Steps: "); 

      steps = degr * degree_step; 

      Serial.print(steps); 

      degr_display = String(degr) + "degrees"; 

      // Δκθάληζε ηεο ζέζεο θαη ησλ βεκάησλ 

      display_write(10, 0, degr_display); 

      // Κίλεζε ηνπ θηλεηήξα 

      stepper.step(steps); 

      Serial.println(""); 

       

    } 

 

    // Αλ ε κεηαβιεηή πεξηέρεη ην command 'ν': 

    if(data == 'e' || comData == 'e'){ 

      // Βξίζθεη ηνπο αξηζκνύο ζην input ηεο ζεηξηαθήο 

      stepper_speed = Serial.parseFloat(); 

      Serial.print("Stepper speed: "); 

      Serial.print(stepper_speed); 

      // Δκθάληζε ηεο ηαρύηεηαο 

      display_write(6, 1, "    ");   

      display_write(6, 1, String(stepper_speed)); 
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      stepper.setSpeed(stepper_speed); 

      Serial.println(""); 

    } 

 

    if(data == 'a' || comData == 'a'){ 

      auto_move = true; 

      del_auto = Serial.parseFloat(); 

      degr_auto = Serial.parseFloat(); 

      Serial.print(del_auto); 

      Serial.print(degr_auto); 

    } 

    if(data == 't' || comData == 't'){ 

      auto_move = false; 

    } 

     

} 

 

void Button(){ 

    UPButtonState = digitalRead(UPButtonPin); 

  DOWNButtonState = digitalRead(DOWNButtonPin); 

 

  if (UPButtonState == LOW) { 

   // Δκθάληζε ηεο ζέζεο θαη ησλ βεκάησλ 

   display_write(10, 0, "30 degrees"); 

    stepper.step(degree_step * default_degr); 

    delay(500); 

  } 

  if (DOWNButtonState == LOW) { 

    display_write(10, 0, "-30 degr"); 

    stepper.step(-(degree_step * default_degr)); 

    delay(500); 

  } 

}



 

 
 

Γιπλωμαηική Δπγαζία: Μαναζήρ Γημήηπιορ 44 

 

Κώδικας display 

 

#include <Wire.h>  

#include <LiquidCrystal_I2C.h> 

//I2C pins declaration 

LiquidCrystal_I2C lcd(0x27, 2, 1, 0, 4, 5, 6, 7, 3, POSITIVE); // Display i2C Adress: 0x3F 

 

void display_init(){ 

 lcd.begin(20,4);//Defining 16 columns and 2 rows of lcd display 

 lcd.backlight();//To Power ON the back light 

} 

 

void display_write(int x, int y, String text){ 

 lcd.setCursor(x, y); //Defining positon to write from first row,first column . 

 lcd.print(text); 

} 

 

void display_clear(){ 

 lcd.clear(); 

}
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Κώδικας HTML 

const char webpage[] PROGMEM = R"=====( 

<!DOCTYPE html> 

<html> 

 <style> 

 body{ 

 background-color: rgb(236, 228, 117); 

 } 

 .headT{ 

 text-align: center; 

 } 

 input{ 

 width: 25%; 

 border: 3px black; 

 border-radius: 2px; 

 margin-left: 10px; 

 

 float: left; 

 padding-left: 10px; 

 } 

 .container{ 

 height:100%;  

 width:100%;  

 overflow: hidden; 

 position: relative; 

 } 

 .degrees{ 

 float: left; 

 width: 20%; 

 border: 3px solid black; 

 border-radius: 8px; 

 padding-bottom: 10px; 

 align-items: center; 

 align-content: center; 
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 } 

 .degr_text{ 

 text-align: left; 

 padding-left: 10px; 

 } 

 .degr_button{ 

 text-align: center; 

 border-radius: 8px; 

 margin-left: 10px; 

 padding-left: 10px; 

 } 

 .auto{ 

 float: left;  

 width:30%; 

 border: 3px solid black; 

 border-radius: 8px; 

 padding-bottom: 10px; 

 align-items: center; 

 align-content: center; 

 margin-left: 15px; 

 } 

 .auto_text{ 

 text-align: left; 

 padding-left: 10px; 

 } 

 .auto_button{ 

 text-align: center; 

 border-radius: 8px; 

 margin-left: 10px; 

 padding-left: 10px; 

 } 

 .steps{ 

 float: left;  

 width:30%; 
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 border: 3px solid black; 

 border-radius: 8px; 

 padding-bottom: 10px; 

 align-items: center; 

 align-content: center; 

 margin-left: 15px; 

 } 

 .steps_text{ 

 text-align: left; 

 padding-left: 10px; 

 } 

 .steps_button{ 

 text-align: center; 

 border-radius: 8px; 

 margin-left: 10px; 

 padding-left: 10px; 

 } 

 .speed{ 

 float: left;  

 width:30%; 

 border: 3px solid black; 

 border-radius: 8px; 

 padding-bottom: 10px; 

 align-items: center; 

 align-content: center; 

 margin-top: 5px; 

 margin-left: 15px; 

 } 

 .speed_text{ 

 text-align: left; 

 padding-left: 10px; 

 } 

 .stop{ 

 margin-top: 10px; 
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 } 

 </style> 

<head> 

<title>3D Scanning Table</title> 

</head> 

<body> 

 

<h1 class="headT">3D Scanning table <b>Controller</b></h1> 

<div id="container"> 

 <div class="degrees"> 

 <h3 class="degr_text">Degrees</h3> 

 <form action="/degrees"> 

 <input type="text" name="degr" value="100"> 

 <input type="submit" value="Rotate"> 

 </form>  

 </div> 

 <div class="auto"> 

 <h3 class="auto_text">Auto Rotation</h3> 

 <form action="/auto_page"> 

 <input type="text" name="time_input" value="2"> 

 <input type="text" name="auto_input" value="10"> 

 <input type="submit" value="Start"> 

 </form> 

 <form action="/stop"> 

 <input class="stop" type="submit" value="Stop"> 

 </form> 

 </div> 

 <div class="steps"> 

 <h3 class="steps_text">Steps</h3> 

 <form action="/steps"> 

 <input type="text" name="steps" value="5000"> 

 <input type="submit" value="Rotate"> 

 </form>  

 </div> 
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 <div class="speed"> 

 <h3 class="speed_text">Speed</h3> 

 <form action="/speed"> 

 <input type="text" name="speed_input" value="500"> 

 <input type="submit" value="Set"> 

 </form> 

 </div> 

</div> 

</body> 

</html> 

)====="; 
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Κώδικας wi-fi  

 

#include <ESP8266WiFi.h> 

#include <ESP8266WebServer.h> 

#include <SoftwareSerial.h> 

 

#include "index.h"; 

 

 

//SSID and Password of your WiFi router 

const char* ssid = "OTE248A30"; 

const char* password = "granazis!2109!"; 

 

SoftwareSerial comSerial(3, 2); 

 

ESP8266WebServer server(80); 

 

void handleRoot(){ 

 String s = webpage; 

 server.send(200, "text/html", s); 

} 

 

void handleDegrees(){ 

 String degr= server.arg("degr"); 

 Serial.println("d " + degr); 

 comSerial.println("d " + degr); 

 String s = "<a href='/'> Go Back </a>"; 

 server.send(200, "text/html", s); 

} 

 

void handleSteps(){ 

 String steps = server.arg("steps"); 

 Serial.println("s " + steps); 

 comSerial.println("s " + steps); 
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 String s = "<a href='/'> Go Back </a>"; 

 server.send(200, "text/html", s);  

} 

 

void handleAuto(){ 

 String degr = server.arg("auto_input"); 

 String auto_time = server.arg("time_input"); 

 Serial.println("a " + auto_time + " " + degr); 

 comSerial.println("a " + auto_time + " " + degr); 

 String s = "<a href='/'> Go Back </a>"; 

 server.send(200, "text/html", s);  

} 

 

void handleSpeed(){ 

 String sped = server.arg("speed_input"); 

 Serial.println("e " + sped); 

 comSerial.println("e " + sped); 

 String s = "<a href='/'> Go Back </a>"; 

 server.send(200, "text/html", s);  

} 

 

void handleStop(){ 

 Serial.println("t"); 

 comSerial.println("t"); 

 String s = "<a href='/'> Go Back </a>"; 

 server.send(200, "text/html", s);  

} 

void setup(){  

 comSerial.begin(115200); 

 Serial.begin(115200); 

 Serial.print("Connecting to "); 

 Serial.println(ssid); 

  

 WiFi.mode(WIFI_STA); 
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 WiFi.begin(ssid, password); 

 while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) { 

 delay(500); 

 Serial.print("."); 

 } 

 // Print local IP address and start web server 

 Serial.println(""); 

 Serial.println("WiFi connected."); 

 Serial.println("IP address: "); 

 Serial.println(WiFi.localIP()); 

 comSerial.print("Wemos D1 IP: "); 

 comSerial.print(WiFi.localIP()); 

 comSerial.println(""); 

 server.begin(); 

 

 server.on("/", handleRoot); 

 server.on("/degrees", handleDegrees); 

 server.on("/steps", handleSteps); 

 server.on("/auto_page", handleAuto); 

 server.on("/speed", handleSpeed); 

 server.on("/stop", handleStop); 

} 

 

void loop(){ 

 server.handleClient(); 

} 
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ΠΑΡΑΡΣΗΜΑ B΄ Αληίζηνηρεο ζπζθεπέο εκπνξίνπ 
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ύληνκν Βηνγξαθηθό εκείωκα 

 

Πξνζσπηθά ζηνηρεία: Ολνκαηεπώλπκν : Γεκήηξηνο Μαλαζήο  

Ηκεξνκελία γέλλεζεο ; 16/02/1971 

Οηθνγελεηαθή θαηάζηαζε: Έγγακνο κε ηέζζεξα ηέθλα 

 

Βαζηθή εθπαίδεπζε: Απόθνηηνο ΓΔΛ Πξναζηίνπ Καξδίηζαο 

 

πνπδέο:  Γηπισκαηνύρνο Μεραλνιόγνο-Μεραληθόο ηνπ ΑΠΘ 

 Msc ‘’Πεξηβαιινληηθόο ρεδηαζκόο Έξγσλ Τπνδνκήο ηνπ ΔΑΠ 

 Πηπρηνύρνο ηνπ ηκήκαηνο Πιεξνθνξηθήο ηνπ ΔΑΠ 

 

 


