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Σκοπός του έργου:
● Η δημιουργία ενός ρομπότ ανοικτού υλικού και λογισμικού και σεναρίων για 

την χρήση του από εκπαιδευτικούς.
Στόχοι:

● Δυνατότητα συναρμολόγησης από όλες τις ηλικίες με την ελάχιστη χρήση 
εργαλείων και γνώσεων ηλεκτρονικής και μηχανικής.

● Δυνατότητα επέκτασης τους ρομπότ με νέα εξαρτήματα και δυνατότητες.
● Προγραμματισμός του ρομπότ με ελάχιστες γνώσεις προγραμματισμού.
● Χαμηλό κόστος υλικών και εύκολη αντικατάσταση εξαρτημάτων.
● Έτοιμες ενότητες μαθημάτων για την κατανόηση και την χρήση του ρομπότ.



Ο Πρωτέας 





Ο σχεδιασμός 
Χαρακτηριστικά σχεδιασμού:

● Εύκολη και σταθερή συναρμολόγηση 
χωρίς βίδες και εργαλεία

● Αρθρωτή σχεδίαση
● Δυνατότητα αναδιάταξης εξαρτημάτων 

ανάλογα με τις ανάγκες της εφαρμογής.



Σύστημα με κλιπ 



Συναρμολόγηση

● Ειδικές θήκες για τα περισσότερα 
εξαρτήματα για την εύκολη τοποθέτηση.

● Προστασία των ηλεκτρονικών 
εξαρτημάτων.

● Γρήγορη συναρμολόγηση. 



Υποστήριξη 
εξαρτημάτων

Mini Breadboard

Ultrasonic Sensor

Servo Motor

Dc Motor

IR Obstacle Sensor 

Light Sensor

Gyro, Accelerometer 
Sensor

Gyro, 
Accelerometer, 

Compass  Sensor

Raspberry Pi Arduino Raspberry Pi 
Camera

LCD Screen Optical Odometer Ir Receiver

Noise Sensor Gas Sensor Buzzer Motion Sensor Temperature, 
Humidity Sensor



Πιθανές διατάξεις 

Διάταξη με τέσσερις 
κινητήρες και αισθητήρα 

εμποδίων.

Διάταξη σε τετράποδο Διάταξη με δύο 
κινητήρες και 

πολλαπλούς αισθητήρες



Βραχίονας 

Έχει σχεδιαστεί ρομποτικός βραχίονας 
που δίνει την δυνατότητα ελέγχου του, 
μέσω εύκολου προγραμματισμού.



Επιλογή τρόπου



Τρόποι 
προγραμματισμού



Πρόσβαση στο ρομπότ



Η Βιβλιοθήκη

Βασικές εντολές:
motor_a = robot.motor(11,12,13)
motor_a.move()
motor_a.stop()

Επιπλέον:
motor_a .move("reverse")
motor_a.set_speed(70)



Περιβάλλον 
προγραμματισμού



Σύγκριση

200 - 400 € Βασικό κιτ

150- 250 € 3D Printer

60-70 € Βασικό κιτ

vs



Ανταλακτικά

Ultrasonic Sensor 48€Gyro Sensor 38€

Infrared Sensor 49€

Εμπορική λύση

Ultrasonic Sensor 
1.5 - 2.00 €

Gyro Sensor 
1.5 - 4 €

Infrared Sensor 
1.5 - 2.00€

Open Source λύση

+ Κόστος πλαστικού. 
Π.χ. Για τον Ultrasonic 
Sensor 0.4 €



Εκπαιδευτικά σενάρια
● Υπολογισμός απόστασης με την χρήση της 

θεωρίας του κύκλου
● Μέτρηση ταχύτητας αντίδρασης του 

ανθρώπου σε οπτικό ερέθισμα
● Μέτρηση ταχύτητας και επιτάχυνσης 
● Βασική κίνηση ρομπότ
● Μοχλός και δύναμη

Παραδειγματα
Για κάθε εξάρτημα του ρομπότ, απο LED μέχρι 
Computer Vision

Σχέδια
STL αρχεία όλων των κομματιών

Software
Η βιβλιοθήκη proteas_lib (διαθέσιμη σε PYPI) με το UI και 

όλα τα απαραίτητα αρχεία

Micro Sd image
Plug and play είδωλο του τροποποιημένου Raspbian με το UI, proteas_lib, 

files και OpenCV



Wiki

1. Συναρμολόγηση κομματιών με τα ηλεκτρονικά μέρη
2. Περιγραφή κάθε κομματιού
3. Λίστα εξαρτημάτων
4. Συναρμολόγηση του ρομπότ
5. Περιγραφή των κλάσεων και των λειτουργιών τους
6. Οδηγός χρήσης του ρομπότ και του interface
7. Για προχωρημένους



Φτιάξτε τον Πρωτέα

Τα σχέδια, o κώδικας, οι οδηγίες συναρμολόγησης και το εκπαιδευτικό υλικό του Πρωτέα είναι 
διαθέσιμα στην επίσημη σελίδα του Github της GFOSS.

https://github.com/eellak/gsoc2019-diyrobot

https://github.com/eellak/gsoc2019-diyrobot
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