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!  Διδασκαλία µαθηµάτων στο Τµήµα:  
□ Ηλεκτροτεχνία- Ηλεκτρονική (3ο εξάµηνο) 
□ Μηχατρονικά συστήµατα 1 (5ο εξάµηνο) 
□ Μηχατρονικά συστήµατα 2 (6ο εξάµηνο) 
□ Τεχνολογία Ελέγχου (6ο εξάµηνο)  
□ Ροµποτική (7ο εξάµηνο) 

!  Ώρες γραφείου:  
□ Τετάρτη 12:00 – 14:00 
□ Πέµπτη  12:00- 13:00 

!  E-mail επικοινωνίας: jfasoulas@staff.teicrete.gr 
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Πληροφορίες σχετικά µε το µάθηµα 

!  Το µάθηµα θα πραγµατοποιείται δύο φορές την εβδοµάδα: 
□ Τετάρτη: 09:00-12:00, (στην αίθουσα Γ5) 
□ Τετάρτη: 13:00-16:00, (στην αίθουσα Γ5 , ή στο εργαστήριο Αυτοµατικής & 
Ροµποτικής) 

!  Το µάθηµα της θεωρίας και του εργαστηρίου αντιµετωπίζεται σαν µία 
οντότητα τελικά θα προκύψει ένας και µοναδικός κοινός βαθµός για την 
θεωρία και το εργαστήριο.  

!  Υπάρχει υποχρεωτική παρακολούθηση για το 70% του µαθήµατος 

!  Τις πρώτες εβδοµάδες και µέχρι να γίνουν κατανοητές οι βασικές έννοιες θα 
διδάσκεται µονάχα η θεωρία. Στην συνέχεια θα προβούµε σε εργαστηριακές 
ασκήσεις. 
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Θεμελιώδεις έννοιες  

Μηχατρονικής 
 

 

 1.1 Οπιζμόρ μησαηπονικήρ 

Από ηελ επνρή ηεο ηερλνινγηθήο επαλάζηαζεο, ηεο επηζηήκεο ηεο 
Ηιεθηξνληθήο, θαη ηεο Πιεξνθνξηθήο, ζην θόζκν ηεο Μεραληθήο έρεη 
εηζαρζεί έλαο λένο όξνο, ε Μηταηρονική. Ο όξνο ηεο Μεραηξνληθήο 
εκθαλίζηεθε γηα πξώηε θνξά από ηνλ Tetsuro Mori αλώηεξν κεραληθό ηεο 
ηαπσληθήο εηαηξείαο Yasakawa Electric Company, ν νπνίνο όξηζε ηηο 
δηαηάμεηο πνπ ζπλδπάδνπλ κεραληθά θαη ειεθηξνληθά κέξε (Yasukawa, 
1969). Η Μεραηξνληθή ελαιιαθηηθά ραξαθηεξίδεη ηελ εθαξκνζκέλε 
επηζηήκε ησλ ειεθηξνκεραλνινγηθώλ ζπζηεκάησλ κε επθπή έιεγρν. Καηά 
θαηξνύο έρνπλ απνδνζεί δηάθνξνη νξηζκνί γηα ηελ απόδνζε  ηεο έλλνηα ηεο 
Μεραηξνληθήο όπσο: 
 

� Ωο Μεραηξνληθή νξίδεηαη ε ηερλνινγία πνπ ζπλδπάδεη κεραληθά θαη 
ειεθηξνληθά κέξε κε ππνινγηζηηθά ζπζηήκαηα γηα λα νδεγήζεη ζε κηα  
ιεηηνπξγηθή θαη ρσξνηαμηθή νινθιήξσζε (Buur, 1990). 

 
� Ωο Μεραηξνληθή νξίδεηαη ε εθαξκνγή πνιύπινθσλ απνθάζεσλ ζηε 

ιεηηνπξγία ησλ θπζηθώλ ζπζηεκάησλ (Auslander, 1995). 
 

� Η ελζσκάησζε ηεο κεραλνινγίαο κε ηα ειεθηξνληθά θαη ηνλ επθπή 
ςεθηαθό έιεγρν γηα ην ζρεδηαζκό θαη ηνλ έιεγρν δηεξγαζηώλ ησλ 
θπζηθώλ ζπζηεκάησλ (IEEE/ASME Transactions on Mechatronics, 
1996). 

 
� Η ζύλζεζε κεραλνινγηθώλ θαηαζθεπώλ αθξηβείαο κε ειεθηξνληθά, 

γηα ην ζρεδηαζκό θαη ηνλ έιεγρν δηεξγαζηώλ ησλ θπζηθώλ 
ζπζηεκάησλ (IRDAC-EU, 1997). 

 
Δηδηθόηεξα, ε UNESCO νξίδεη γηα ηελ Μεραηξνληθή όηη είλαη: 
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MECHAnics 

 
+   elecTRONICS 

 
MECHATRONICS

!  Tetsuro Mori: Ο πρώτος Μηχανικός της ιαπωνικής εταιρίας Yaskawa που εισήγαγε τον 
όρο της Μηχατρονικής. 

!  Διατάξεις που συνδυάζουν Μηχανικά και Ηλεκτρονικά µέρη  

 

 

 
 

 
 

Θεμελιώδεις έννοιες  

Μηχατρονικής 
 

 

 1.1 Οπιζμόρ μησαηπονικήρ 

Από ηελ επνρή ηεο ηερλνινγηθήο επαλάζηαζεο, ηεο επηζηήκεο ηεο 
Ηιεθηξνληθήο, θαη ηεο Πιεξνθνξηθήο, ζην θόζκν ηεο Μεραληθήο έρεη 
εηζαρζεί έλαο λένο όξνο, ε Μηταηρονική. Ο όξνο ηεο Μεραηξνληθήο 
εκθαλίζηεθε γηα πξώηε θνξά από ηνλ Tetsuro Mori αλώηεξν κεραληθό ηεο 
ηαπσληθήο εηαηξείαο Yasakawa Electric Company, ν νπνίνο όξηζε ηηο 
δηαηάμεηο πνπ ζπλδπάδνπλ κεραληθά θαη ειεθηξνληθά κέξε (Yasukawa, 
1969). Η Μεραηξνληθή ελαιιαθηηθά ραξαθηεξίδεη ηελ εθαξκνζκέλε 
επηζηήκε ησλ ειεθηξνκεραλνινγηθώλ ζπζηεκάησλ κε επθπή έιεγρν. Καηά 
θαηξνύο έρνπλ απνδνζεί δηάθνξνη νξηζκνί γηα ηελ απόδνζε  ηεο έλλνηα ηεο 
Μεραηξνληθήο όπσο: 
 

� Ωο Μεραηξνληθή νξίδεηαη ε ηερλνινγία πνπ ζπλδπάδεη κεραληθά θαη 
ειεθηξνληθά κέξε κε ππνινγηζηηθά ζπζηήκαηα γηα λα νδεγήζεη ζε κηα  
ιεηηνπξγηθή θαη ρσξνηαμηθή νινθιήξσζε (Buur, 1990). 

 
� Ωο Μεραηξνληθή νξίδεηαη ε εθαξκνγή πνιύπινθσλ απνθάζεσλ ζηε 

ιεηηνπξγία ησλ θπζηθώλ ζπζηεκάησλ (Auslander, 1995). 
 

� Η ελζσκάησζε ηεο κεραλνινγίαο κε ηα ειεθηξνληθά θαη ηνλ επθπή 
ςεθηαθό έιεγρν γηα ην ζρεδηαζκό θαη ηνλ έιεγρν δηεξγαζηώλ ησλ 
θπζηθώλ ζπζηεκάησλ (IEEE/ASME Transactions on Mechatronics, 
1996). 

 
� Η ζύλζεζε κεραλνινγηθώλ θαηαζθεπώλ αθξηβείαο κε ειεθηξνληθά, 

γηα ην ζρεδηαζκό θαη ηνλ έιεγρν δηεξγαζηώλ ησλ θπζηθώλ 
ζπζηεκάησλ (IRDAC-EU, 1997). 
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� Η νινθιήξσζε ηεο κεραλνινγίαο κε ηελ ειεθηξνληθή θαη ηνλ επθπή 
ππνινγηζηηθό έιεγρν ζηνλ ζρεδηαζκό θαη ηελ αλάπηπμε εθαξκνγώλ. 

 
Η αλάπηπμε κεραηξνληθώλ ζπζηεκάησλ ζύκθσλα κε ην δνκηθό δηάγξακκα 
ηνπ ΢ρήκαηνο 1.1 απνηειεί κηα πνιύπιεπξή αληηκεηώπηζε γηα ηελ νπνία ν 
κεραληθόο ηεο κεραηξνληθήο ζα πξέπεη λα έρεη όιεο εθείλεο ηηο γλώζεηο πνπ 
ζα ηνλ θάλνπλ ηθαλό λα ζπλζέζεη όιεο ηηο δνκέο ηνπ ζπζηήκαηνο ηνπ, 
κεραλνινγηθέο, ειεθηξνληθέο θαη ππνινγηζηηθέο πιεξνθνξίεο γηα ηε 
δεκηνπξγία ηνπ κνληέινπ.  
 
 

 
 

 
Σσήμα 1.1: Γνκηθό δηάγξακκα ζπζηήκαηνο κεραηξνληθήο.  

΢πλεπώο ν ζρεδηαζκόο ελόο κεραηξνληθνύ ζπζηήκαηνο απνηειεί κηα 
πνιύπινθε δηαδηθαζία ζηνλ θαηάινγν ηνπ νπνίνπ, βξίζθνπκε δηαθνξεηηθέο 
ηερλνινγίεο. Υσξίδνληαο ζε ηνκείο ηε κεραηξνληθή ηερλνινγία δηαθξίλνπκε 
ηνλ ηνκέα ηεο κεραλνινγίαο, ηνλ ηνκέα ηεο ειεθηξνληθήο θαη ηνλ ηνκέα 
ησλ ππνινγηζηηθώλ ζπζηεκάησλ. Έλα κεραηξνληθό ζύζηεκα κπνξεί λα 
αληηκεησπηζηεί σο έλα νινθιεξσκέλν ζύζηεκα ειέγρνπ γηα ην νπνίν ν 
κεραληθόο θαιείηαη λα αληηκεησπίζεη ηα παξαθάησ ζέκαηα: 
 

� κνληεινπνίεζε θπζηθώλ ζπζηεκάησλ, 
� αηζζεηήξεο θαη ελεξγνπνηεηέο, 
� ζήκαηα θαη ζπζηήκαηα, 
� ππνινγηζηέο θαη ινγηθά ζπζηήκαηα, 
� ινγηζκηθό θαη πιεξνθνξηαθά ζπζηήκαηα, 
� ζπζηήκαηα ζπιινγήο δεδνκέλσλ, 
� κεραλνινγηθή, ειεθηξνληθή θαη ειεθηξνινγηθή ζρεδίαζε, 
� δηαζύλδεζε θαη επηθνηλσλία ζπζηεκάησλ. 

 

Υπολογιζηικό ζύζηημα  
Γεληθνύ ζθνπνύ, Δλζσκαησκέλν 

Φςζικό ζύζηημα 
Μεραληθό, Πλεπκαηηθό, Ηιεθηξηθό, Τδξαπιηθό 

Σςλλογή δεδομένυν & 
επεξεπγαζία ζήμαηορ 

Σςζηήμαηα ιζσύορ 
Ηιεθηξνληθά \ 

Ηιεθηξνκεραλνινγηθά 

Γιαζύνδεζη ζςζηημάηυν 
Δπηθνηλσλία κνλάδσλ 

Δπικοινυνία σπήζηη  
Δηθνληθά όξγαλα 

UNESCO 
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!  Η Μηχατρονική τεχνολογία περιλαµβάνει: 

"  Τον τοµέα της Μηχανολογίας 

"  Τον τοµέα της Ηλεκτρονικής 

"  Τον τοµέα των Υπολογιστικών Συστηµάτων 

!  Ένα Μηχατρονικό σύστηµα αντιµετωπίζεται ως ένα ολοκληρωµένο σύστηµα ελέγχου 
για το οποίο ο Μηχατρονικός Μηχανικός καλείται να αντιµετωπίσει θέµατα όπως: 

"  Η µοντελοποίηση φυσικών συστηµάτων 

"  Αισθητήρες και ενεργοποιητές 
"  Επεξεργασία Σηµάτων 

"  Λογισµικό 

"  Συστήµατα συλλογής δεδοµένων 

"  Μηχανολογική, ηλεκτρονική και ηλεκτρολογική σχεδίαση 

"  Διασύνδεση και επικοινωνία συστηµάτων 
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΢ην ΢ρήκα 1.2 απεηθνλίδεηαη ζε κνξθή δνκηθνύ δηαγξάκκαηνο ε 
ελζσκάησζε όισλ ησλ ζεκάησλ  πνπ θαιύπηνληαη από ηα πεδία αλάπηπμεο 
ελόο κεραηξνληθνύ ζπζηήκαηνο. Όπσο δηαθξίλνπκε ζην δνκηθό δηάγξακκα 
ην πεδίν ησλ αηζζεηήξσλ ησλ ελεξγνπνηεηώλ θαη ησλ ειεγθηώλ, απνηειεί 
κίμε θαη ησλ ηξηώλ ηερλνινγηώλ.  
 
 

 

 

Σσήμα 1.2: Σερλνινγηθά πεδία κεραηξνληθήο.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ηλεκηπονική \ Πληποθοπική 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Μησανική 

 

 

 

 

 

 

 

Αναλογικά και τηθιακά 
ηλεκηπονικά 

 
Σειεζηηθνί εληζρπηέο, Φίιηξα, 

ADC, DAC, Δληζρπηέο 
νξγαλνινγίαο, PWM 

Δνεπγοποιηηέρ 
Ηιεθηξνλόκνη, Κηλεηήξεο DC, Βεκαηηθνί θηλεηήξεο 

΢εξβνθηλεηήξεο, Πλεπκαηηθά, Τδξαπιηθά, θ.α. 
 

Δλεγκηέρ 

 

Αιζθηηήπερ\ Μεηαδόηερ 
Σεξκαηηθνί δηαθόπηεο, Θεξκνδεύγε, Θεξκίζηνξ, Μεθπλζηόκεηξα, 

Οπηηθνί Κσδηθνπνηεηέο, LVDT, MEMS, θ.α. 

Γομικά ζηοισεία 

Γξαλάδηα, δνθνί, θνριίεο, θ.α. 

Πηγέρ ενέπγειαρ 
Ηιεθηξηθή, Βηνειεθηξηθή, 

ΑΠΔ 

Πνεςμαηικά\ Υδπαςλικά 
ζηοισεία 

Λογιζμικό 

C#, LabVIEW, Ladder, C++ 

Δπεξεπγαζία ζήμαηορ 

Ηλεκηπονικά ζηοισεία 
Σξαλδίζηνξ, Αληηζηάζεηο, 
Ππθλσηέο, Πελία, FET, 

MOSFET, TRIAC, Θπξίζηνξ. 
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1.2 Παπαδείγμαηα μησαηπονικών ζςζηημάηυν 

Βιομησανικά πομπόη: Σα βηνκεραληθά ξνκπόη, ζηαζεξά ή θηλεηά, είλαη 
ραξαθηεξηζηηθά παξαδείγκαηα κεραηξνληθώλ ζπζηεκάησλ. ΢ε κηα 
ξνκπνηηθή δηάηαμε κπνξνύκε λα δηαθξίλνπκε όια ηα ραξαθηεξηζηηθά 
ζηνηρεία ηεο ζύλζεζεο ηνπ δνκηθνύ δηαγξάκκαηνο ηνπ ΢ρήκαηνο 1.3. 
Δηδηθόηεξα κηα ξνκπνηηθή δηάηαμε θέξεη ζηε δνκή ηεο κεραλνινγηθά 
ζπζηήκαηα (πλεπκαηηθά, ειεθηξηθά ή πδξαπιηθά), ειεθηξνληθά ζπζηήκαηα 
ηζρύνο, αηζζεηήξηεο δηαηάμεηο, ελεξγνπνηεηέο, κνλάδεο επηθνηλσλίαο θαζώο 
θαη ελζσκαησκέλα ππνινγηζηηθά ζπζηήκαηα. Ο βξαρίνλαο κπνξεί λα 
απνηειείηαη από δηάθνξα κέξε πνπ ζπλδένληαη κε αξζξώζεηο νη νπνίεο 
απνηεινύλ γηα ην ππνινγηζηηθό ζύζηεκα (κέζσ αηζζεηήξησλ δηαηάμεσλ) 
ζεκεία πιεξνθνξηώλ ηηο θίλεζεο ηνπ. Αλάινγα ησλ βαζκώλ ειεπζεξίαο πνπ 
ζπλαληάκε ζε έλα ξνκπνηηθό κεραληζκό, ρξεζηκνπνηνύληαη επηπιένλ 
κεραληθά ειεθηξνληθά θαη ππνινγηζηηθά ζπζηήκαηα., 
 

 
 

Σσήμα 1.3: Ρνκπνηηθόο κεραληζκόο ηύπνπ Puma.  

Γίηποσο ηλεκηποκίνηηο όσημα Segway : Έλα νινθιεξσκέλν κεραηξνληθό 
ζύζηεκα κεηαθνξάο αλαβαηώλ απνηειεί ην δίηξνρν ειεθηξνθίλεην όρεκα. 
Σν όρεκα θέξεη πιήξε κεραληθό εμνπιηζκό σο έλα δίηξνρν ην νπνίν γηα ηελ 
θίλεζε ηνπ ρξεζηκνπνίεη ειεθηξηθή ελέξγεηα. Η θίλεζε ηνπ ηζνξξνπεί κέζσ 
ελόο ζπζηήκαηνο δπλακηθήο ζηαζεξνπνίεζεο ην νπνίν ρξεζηκνπνηεί πέληε 
γπξνζθόπηα θαη έλαλ ελζσκαησκέλν ππνινγηζηή γηα λα θξάηεζε όξζην ηνλ 
αλαβάηε. Γηα ηελ θίλεζε ηνπ ρξεζηκνπνηεί ειεθηξηθνύο θηλεηήξεο θαη 
κεραληθό θηβώηην. ΢ηε βάζε ηεο δηάηαμεο είλαη ηνπνζεηεκέλν έλαο 
ελζσκαησκέλνο ππνινγηζηήο ζηνλ νπνίν θαηαιήγνπλ όιεο νη πιεξνθνξίεο 
από ηνπο αηζζεηήξεο ηνπ Segway θαζώο θαη νη εληνιέο από ρεηξηζηήξην ηνπ 
αλαβάηε. Γηα ηε κεηάδνζε ηε ελέξγεηαο ε όπνηα πξνζθέξεηαη από κπαηαξία 
ιηζίνπ ρξεζηκνπνηνύληαη εηδηθέο δηαηάμεηο ηζρύνο (΢ρ. 1.4). 

 
Δξεπλήζηε ζην 
δηαδίθηπν ην δνκηθό 
δηάγξακκα ελόο 
ξνκπόη ηύπνπ puma 
κε 5 βαζκνύο 
ειεπζεξίαο. 

 
Δξεπλήζηε ζην 
δηαδίθηπν βίληεν κε 
ηελ αλάπηπμε 
δηαηάμεσλ 
αλάζηξνθνπ 
εθθξεκνύο ζηελ 
νπνία ζηεξίδεη ηε 
ιεηηνπξγία ηνπ,  
ην Segway. 

 
Γώζηε ηύπνπο 
αηζζεηήξσλ πνπ 
ρξεζηκνπνηνύληαη 
ζε έλα ξνκπόη 
ηύπνπ  puma. 

Παραδείγµατα Μηχατρονικών συστηµάτων: Βιοµηχανικά Ροµπότ 

σύνδεσµοι 
Aρθρώσεις 

Φλάντζα 
αρπάγης 
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Σσήμα 1.4: Μεραληζκόο Segway. 

 

Τπιζδιάζηαηοι εκηςπυηήρ 3D: Με ηελ ηξηζδηάζηαηε εθηύπσζε (3D 
printing) θαηαζθεπάδνληαη αληηθείκελα κέζσ κεζόδνπ πξνζζεηηθήο 
θαηαζθεπήο θαη δηαδνρηθήο επαιιειίαο ζηξώζεσλ πιηθνύ. Με ηνπο 
ηξηζδηάζηαηνπο εθηππσηέο θαηαζθεπάδνληαη θπζηθά κνληέια θαη 
πξσηόηππα δηαηάμεσλ πξηλ πεξάζνπλ ζην ζηάδην ηεο θαηαζθεπήο ή αθόκε 
θαη εμαξηήκαηα πνπ κπνξνύλ λα ρξεζηκνπνηεζνύλ γηα ηελ αλάπηπμε κηαο 
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Κεθάιαην 1 

 

6  

δηάηαμεο. ΢ηε ηξηζδηάζηαηε εθηύπσζε γηα ηελ θαηαζθεπή ηνπ κνληέινπ 
ρξεζηκνπνηνύληαη θπξίσο θεξακηθά θαη πνιπκεξή ζηνηρεία. Έλαο 
εθηππσηήο ηξηώλ δηαζηάζεσλ κπνξεί λα  δεκηνπξγεί κε ύιε ην αληηθείκελν 
ην νπνίν εηζάγεηαη κέζσ ππνινγηζηή σο ηξηζδηάζηαηε εηθόλα ή σο αξρείν 
κέζσ θάξηα microSD. Ο εθηππσηήο θέξεη ηε δνκή ηνπ κεραληθά θηλνύκελα 
κέξε ηα νπνία ειέγρνληαη από ηελ θίλεζε βεκαηηθώλ θηλεηήξσλ. Γηα ηε 
παξαγσγή ηνπ 3D πιηθνύ ρξεζηκνπνηνύληαη εηδηθά πιηθά ηα νπνία κε 
ειεθηξνβαιβίδεο εγρένληαη κέζσ ζεξκόηεηαο ζην ρώξν θαζώο ε ξνήο ηνπο 
νδεγείηαη από ην κεραληθό ζύζηεκα ησλ αμόλσλ ηνπ εθηππσηή. ΢ην ΢ρήκα 
1.5 απεηθνλίδεηαη ν ειεγθηήο ελόο εθηππσηή 3D εκπνξίνπ. Ο 
ελζσκαησκέλνο ππνινγηζηήο δηαβάδεη από θάξηα microSD ην αξρείν κε ην 
ζρέδην πξνο εθηύπσζε. ΢ην ΢ρήκα 1.5 δηαθξίλνπκε ην πιήζνο ησλ 
αηζζεηήξσλ θαη ηεξκαηηθώλ δηαθνπηώλ πνπ ρξεζηκνπνηεί ν ειεγθηήο θαζώο 
θαη ηελ ελζσκάησζε ζηνηρεηώλ ηζρύνο γηα ηελ νδήγεζε ησλ βεκαηηθώλ 
θηλεηήξσλ ηνπ εθηππσηή. 

 

 

 

Σσήμα 1.5: Σππηθόο ειεγθηήο εθηππσηή 3D από ηελ  Panucatt Device 
(panucatt.com). 

 
Δξεπλήζηε ζην 
δηαδίθηπν ηελ 
θαηαζθεπή ελόο 
εθηππσηή 3D 
ρξεζηκνπνηώληαο σο 
κηθξνϋπνινγηζηέο 
Arduino. 
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Δκηςπυηήρ/ζκάνεπ: Έλα από ηα πνην θνηλά ζε ρξήζε κεραηξνληθό 
ζύζηεκα απνηειεί κηα δηάηαμε εθηππσηή ή ζθάλεξ. Σα βαζηθά κέξε ελόο 
εθηππσηή είλαη ε θεθαιή ε νπνία κεηαθέξεη ην κειαλνδνρείν, ε ζπζθεπή 
θίλεζεο, ν ειεγθηήο θαη ην ινγηζκηθό ειέγρνπ. Η κεραληθή κνλάδα  θίλεζεο 
ρξεζηκνπνηεί βεκαηηθνύο θηλεηήξεο, γξαλάδηα θαη ηκάληεο ώζηε λα 
κεηαθηλεί ηελ θεθαιή ζηα επηζπκεηά ζεκεία θαηά κήθνο ηνπ άμνλα. ΢ηελ 
πεξίπησζε πνπ ν εθηππσηήο θέξεη θαη κνλάδα ζθάλεξ, ρξεζηκνπνηνύληαη 
επηπιέσλ αλεμάξηεηα ειεθηξνκεραληθά κέξε ηα νπνία νδεγνύλ ηελ θεθαιή 
ζάξσζεο ε νπνία ρξεζηκνπνηεί γξακκηθή θάκεξα γηα λα κεηξήζεη ηελ 
αλαθιαζηηθόηεηα ηεο γξακκήο ζάξσζεο κέζσ ελόο ζπζηήκαηνο θαζξεπηώλ 
θαη θαθώλ.  Η έμνδνο ηεο θεθαιήο ζάξσζεο απνηππώλεηαη κέζσ ηνπ 
ινγηζκηθνύ ειέγρνπ ζε έλα "ράξηε" ηνπ εγγξάθνπ, πνπ αλαιύεηαη 
πεξαηηέξσ  γηα λα θηιηξάξεη ζόξπβν από ηα δεδνκέλα (΢ρ. 1.6). 
 

 

Σσήμα 1.6: Δθηππσηήο inject.  

 

Ιπηάμενη ηηλεσειπιζόμενο μησανή (drone) με ηέζζεπιρ έλικερ  

Μηα ηπηάκελε ηειερεηξηδόκελν κεραλή (drone) κε 
ηέζζεξηο έιηθεο απνηειεί έλα πιήξε κεραηξνληθό 
ζύζηεκα ην νπνίν κπνξεί λα ρξεζηκνπνηεζεί γηα 
ηε κεηαθνξά, ηελ παξαθνινύζεζε, ηε 
θσηνγξάθηζε αληηθεηκέλσλ, ηε ιήςε εηθόλσλ, 
θ.α.. Η άπνςε κηαο ηπηάκελεο ηειερεηξηδόκελεο 
κεραλήο κε ηέζζεξηο έιηθεο απεηθνλίδεηαη ζην 
΢ρήκα 1.7. Η πηεηηθή ιεηηνπξγία ηεο κεραλήο 
ζηεξίδεηαη ζην έιεγρν ησλ ζηξνθώλ πνπ θέξνπλ 
νη ηέζζεξηο έιηθεο.  

 
Καηαγξάςηε  ηα 
δνκηθά ζηνηρεία 
ελόο εθηππσηή 
ιέηδεξ. 
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Δκηςπυηήρ/ζκάνεπ: Έλα από ηα πνην θνηλά ζε ρξήζε κεραηξνληθό 
ζύζηεκα απνηειεί κηα δηάηαμε εθηππσηή ή ζθάλεξ. Σα βαζηθά κέξε ελόο 
εθηππσηή είλαη ε θεθαιή ε νπνία κεηαθέξεη ην κειαλνδνρείν, ε ζπζθεπή 
θίλεζεο, ν ειεγθηήο θαη ην ινγηζκηθό ειέγρνπ. Η κεραληθή κνλάδα  θίλεζεο 
ρξεζηκνπνηεί βεκαηηθνύο θηλεηήξεο, γξαλάδηα θαη ηκάληεο ώζηε λα 
κεηαθηλεί ηελ θεθαιή ζηα επηζπκεηά ζεκεία θαηά κήθνο ηνπ άμνλα. ΢ηελ 
πεξίπησζε πνπ ν εθηππσηήο θέξεη θαη κνλάδα ζθάλεξ, ρξεζηκνπνηνύληαη 
επηπιέσλ αλεμάξηεηα ειεθηξνκεραληθά κέξε ηα νπνία νδεγνύλ ηελ θεθαιή 
ζάξσζεο ε νπνία ρξεζηκνπνηεί γξακκηθή θάκεξα γηα λα κεηξήζεη ηελ 
αλαθιαζηηθόηεηα ηεο γξακκήο ζάξσζεο κέζσ ελόο ζπζηήκαηνο θαζξεπηώλ 
θαη θαθώλ.  Η έμνδνο ηεο θεθαιήο ζάξσζεο απνηππώλεηαη κέζσ ηνπ 
ινγηζκηθνύ ειέγρνπ ζε έλα "ράξηε" ηνπ εγγξάθνπ, πνπ αλαιύεηαη 
πεξαηηέξσ  γηα λα θηιηξάξεη ζόξπβν από ηα δεδνκέλα (΢ρ. 1.6). 
 

 

Σσήμα 1.6: Δθηππσηήο inject.  

 

Ιπηάμενη ηηλεσειπιζόμενο μησανή (drone) με ηέζζεπιρ έλικερ  

Μηα ηπηάκελε ηειερεηξηδόκελν κεραλή (drone) κε 
ηέζζεξηο έιηθεο απνηειεί έλα πιήξε κεραηξνληθό 
ζύζηεκα ην νπνίν κπνξεί λα ρξεζηκνπνηεζεί γηα 
ηε κεηαθνξά, ηελ παξαθνινύζεζε, ηε 
θσηνγξάθηζε αληηθεηκέλσλ, ηε ιήςε εηθόλσλ, 
θ.α.. Η άπνςε κηαο ηπηάκελεο ηειερεηξηδόκελεο 
κεραλήο κε ηέζζεξηο έιηθεο απεηθνλίδεηαη ζην 
΢ρήκα 1.7. Η πηεηηθή ιεηηνπξγία ηεο κεραλήο 
ζηεξίδεηαη ζην έιεγρν ησλ ζηξνθώλ πνπ θέξνπλ 
νη ηέζζεξηο έιηθεο.  

 
Καηαγξάςηε  ηα 
δνκηθά ζηνηρεία 
ελόο εθηππσηή 
ιέηδεξ. 

Ȁεθάιαην 1 
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Σσήμα 1.7: ǿπηάκελε ηειερεηξηδόκελν κεραλή (drone) κε ηέζζεξηο έιηθεο.  

1.2 Σσεδίαζη μησαηπονικών ζςζηημάηυν 

Ο ζρεδηαζκόο κεραηξνληθώλ ζπζηεκάησλ απνηειείηαη από ηξεηο θάζεηο: 
 

� κνληεινπνίεζε\πξνζνκνίσζε,  
� παξαγσγή πξσηνηύπνπ θαη  
� πινπνίεζε. 

 
Σν ζεκαληηθόηεξα εξγαιεία θαη κεζόδνπο πνπ ρξεζηκνπνηνύκε θαηά ηε 

ζρεδίαζε ελόο κεραηξνληθνύ ζπζηήκαηνο δηαθξίλνπκε: 
  
� Μονηελοποίηζη: ȁνγηθά δηαγξάκκαηα γηα ηε δεκηνπξγία 

θαηαλνεηώλ κνληέισλ ζπκπεξηθνξάο θπζηθώλ ή αζαθώλ 
θαηλνκέλσλ.  

� Προζομοίωζη: Αξηζκεηηθέο κέζνδνη γηα ηελ επίιπζε κνληέισλ πνπ 
πεξηέρνπλ δηαθνξηθέο, δηαθξηηέο, πβξηδηθέο θαη κε γξακκηθέο 
εμηζώζεηο. 

� Διατείριζη έργοσ: Βάζε δεδνκέλσλ γηα ηηο πιεξνθνξίεο ηνπ έξγνπ 
θαη ππνζπζηεκάησλ γηα πηζαλή επαλαρξεζηκνπνίεζε. 

� Στεδιαζμός: Αξηζκεηηθέο κέζνδνη βειηηζηνπνίεζεο ηεο απόδνζεο 
βάζε παξακέηξσλ θαη ζεκάησλ ησλ κνληέισλ. Δίλαη δπλαηή ε 
ρξήζε θαη κνληέισλ Monte Carlo.  

� Ανάλσζη: Αξηζκεηηθέο κέζνδνη γηα ζρεδηαζκό ζην πεδίν ρξόλνπ, 
ζπρλόηεηαο θαη πνιππινθόηεηαο. 

� Διεπαθή πραγμαηικού τρόνοσ: Ȃηα θάξηα πνπ κπνξεί λα  
αληηθαηαζηήζεη κέξνο ηνπ ζπζηήκαηνο κε πξαγκαηηθό πιηθό κε 
αηζζεηήξεο θαη κεραληθά κέξε. Απνθαιείηαη πξνζνκνίσζε πιηθνύ 
ζην βξόγρν (HW in the loop)  ή άκεζε παξαγσγή πξσηόηππνπ. 
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� Η νινθιήξσζε ηεο κεραλνινγίαο κε ηελ ειεθηξνληθή θαη ηνλ επθπή 
ππνινγηζηηθό έιεγρν ζηνλ ζρεδηαζκό θαη ηελ αλάπηπμε εθαξκνγώλ. 

 
Η αλάπηπμε κεραηξνληθώλ ζπζηεκάησλ ζύκθσλα κε ην δνκηθό δηάγξακκα 
ηνπ ΢ρήκαηνο 1.1 απνηειεί κηα πνιύπιεπξή αληηκεηώπηζε γηα ηελ νπνία ν 
κεραληθόο ηεο κεραηξνληθήο ζα πξέπεη λα έρεη όιεο εθείλεο ηηο γλώζεηο πνπ 
ζα ηνλ θάλνπλ ηθαλό λα ζπλζέζεη όιεο ηηο δνκέο ηνπ ζπζηήκαηνο ηνπ, 
κεραλνινγηθέο, ειεθηξνληθέο θαη ππνινγηζηηθέο πιεξνθνξίεο γηα ηε 
δεκηνπξγία ηνπ κνληέινπ.  
 
 

 
 

 
Σσήμα 1.1: Γνκηθό δηάγξακκα ζπζηήκαηνο κεραηξνληθήο.  

΢πλεπώο ν ζρεδηαζκόο ελόο κεραηξνληθνύ ζπζηήκαηνο απνηειεί κηα 
πνιύπινθε δηαδηθαζία ζηνλ θαηάινγν ηνπ νπνίνπ, βξίζθνπκε δηαθνξεηηθέο 
ηερλνινγίεο. Υσξίδνληαο ζε ηνκείο ηε κεραηξνληθή ηερλνινγία δηαθξίλνπκε 
ηνλ ηνκέα ηεο κεραλνινγίαο, ηνλ ηνκέα ηεο ειεθηξνληθήο θαη ηνλ ηνκέα 
ησλ ππνινγηζηηθώλ ζπζηεκάησλ. Έλα κεραηξνληθό ζύζηεκα κπνξεί λα 
αληηκεησπηζηεί σο έλα νινθιεξσκέλν ζύζηεκα ειέγρνπ γηα ην νπνίν ν 
κεραληθόο θαιείηαη λα αληηκεησπίζεη ηα παξαθάησ ζέκαηα: 
 

� κνληεινπνίεζε θπζηθώλ ζπζηεκάησλ, 
� αηζζεηήξεο θαη ελεξγνπνηεηέο, 
� ζήκαηα θαη ζπζηήκαηα, 
� ππνινγηζηέο θαη ινγηθά ζπζηήκαηα, 
� ινγηζκηθό θαη πιεξνθνξηαθά ζπζηήκαηα, 
� ζπζηήκαηα ζπιινγήο δεδνκέλσλ, 
� κεραλνινγηθή, ειεθηξνληθή θαη ειεθηξνινγηθή ζρεδίαζε, 
� δηαζύλδεζε θαη επηθνηλσλία ζπζηεκάησλ. 

 

Υπολογιζηικό ζύζηημα  
Γεληθνύ ζθνπνύ, Δλζσκαησκέλν 

Φςζικό ζύζηημα 
Μεραληθό, Πλεπκαηηθό, Ηιεθηξηθό, Τδξαπιηθό 

Σςλλογή δεδομένυν & 
επεξεπγαζία ζήμαηορ 

Σςζηήμαηα ιζσύορ 
Ηιεθηξνληθά \ 

Ηιεθηξνκεραλνινγηθά 

Γιαζύνδεζη ζςζηημάηυν 
Δπηθνηλσλία κνλάδσλ 

Δπικοινυνία σπήζηη  
Δηθνληθά όξγαλα 

!  Ο σχεδιασµός ενός Μηχατρονικού συστήµατος αποτελεί µία πολύπλοκη διαδικασία 
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