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Τι είναι μία ξενοδοχειακή μονάδα;

Είναι ο χώρος εκείνος, όπου πλήθος 
ανθρώπων αναζητά κατάλυμα κάτω 
από την ίδια στέγη.

Μέρη μονάδων:

• Δωμάτια/Σουίτες

• Χώροι φαγητού/ποτού

• Χώροι αναψυχής

• Κέντρα αισθητικής

• Γυμναστήρια

Το κοινό όλων των ξενοδοχειακών 
μονάδων (μεγάλων & μικρών) είναι η 
απαραίτητη ανάγκη διαχείρισης 
μεγάλου όγκου λευκών ειδών
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Τι είναι ένα Ρομπότ
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Ρομπότ ονομάζεται οποιαδήποτε 

μηχανική συσκευή που μπορεί 

να υποκαθιστά τον άνθρωπο σε 

διάφορες εργασίες και φυσικά 

μπορεί να δράσει αυτόνομα.
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Πρόταση

Δημιουργία ενός ρομποτικού συστήματος, κατάλληλου για το διαχωρισμό των λευκών 

ειδών. Οι δυνατότητες του ζητούμενου συστήματος:

• Επεξεργασία εικόνας & εύρεση γωνιών -> Υπολογιστική Όραση

• Πιάσιμο & ανασήκωση υφάσματος -> Κινηματική

• Διαχωρισμό υφασμάτων σε καθαρά & λερωμένα
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Στόχοι

• Απομάκρυνση προσωπικού από 

μολυσμένα είδη

• Επεξεργασία δεδομένων σε 

πραγματικό χρόνο

• Δυνατότητες επεκτασιμότητας & 

εμποροποίησης

Οφέλη

• Μείωση κινδύνων πεδίου

• Αναλυτικότερη μελέτη δεδομένων

• Εμπορικά οφέλη

• Περιβαλλοντικά οφέλη (ορθότερη 

διαχείριση καθαριστικών)
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Βασικότερα paper ιδεασμού

Cloth Grasp Point Detection based on 

Multiple-View Geometric Cues with 
Application to Robotic Towel Folding 

Inverse Kinematics Analysis and 

Simulation of a 5 DOF Robotic Arm 
using MATLAB 
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Υλοποίηση 
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Υλικά
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• Raspberry Pi 4 Model B

• 5 DoF Βραχίονες

• Servo κινητήρες

• Servo Driver HAT

• Κάμερες

• Ξυλεία & λοιπά υλικά

• Κόστος: 290€



Κίνηση ρομποτικού βραχίονα – Είδη κινηματικής  

8Πανεπιστήμιο Αιγαίου, Τμήμα Μηχανικών Πληροφοριακών και Επικοινωνιακών Συστημάτων



Ευθεία κινηματική

• Ένα κινηματικό διάγραμμα περιγράφει σχηματικά το ρομπότ που έχει 

κατασκευαστεί 

• Χρήση μεθόδου Denavit-Hartenberg
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Αντίστροφη κινηματική – Πάνω όψη

• Γεωμετρική προσέγγιση – Πάνω όψη του ρομποτικού βραχίονα

• θ1 = ;  
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Αντίστροφη κινηματική – Πλάγια όψη

• Γεωμετρική προσέγγιση – Πλάγια όψη του ρομποτικού βραχίονα 

• θ2, θ3, θ5 = ;

• Η θ4 δεν επηρεάζει τη θέση του end-effector, θ4 = 0
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Αντίστροφη κινηματική – Εξισώσεις 
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• Η ψ είναι γνωστή και δείχνει τον προσανατολισμό του end-effector



Υπολογιστική όραση (1)

• Μετατροπή εικονοστοιχείων σε εκατοστά

• Μετασχηματισμός συντεταγμένων 
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Υπολογιστική όραση (2)

• Εφαρμογή μάσκας ανίχνευσης λευκού χρώματος 

• Αλγόριθμος ανίχνευσης γωνιών Harris – Harris corner detection

14Πανεπιστήμιο Αιγαίου, Τμήμα Μηχανικών Πληροφοριακών και Επικοινωνιακών Συστημάτων



Αλγόριθμος συστήματος  

• Αρχικοποίηση των βραχιόνων στην αρχική τους θέση 

• Λήψη φωτογραφίας

• Εφαρμογή μάσκας ανίχνευσης λευκού χρώματος 

• Εφαρμογή του αλγόριθμου ανίχνευσης γωνιών Harris

– Μέχρι να βρεθούν 4 γωνίες

• Επιλογή της κατάλληλης γωνίας που θα αλληλεπιδράσει κάθε βραχίονας

• Μετατροπή των συντεταγμένων των γωνιών σε εκατοστά (από pixel) και 

μετασχηματισμό σε σχέση με τους βραχίονες 

• Μετακίνηση των βραχιόνων στις συντεταγμένες ενδιαφέροντος

• Πιάσιμο των γωνιών 

• Ανασήκωση ταυτόχρονα και των δυο γωνιών 

• Μετακίνηση του λευκού είδος στο πεδίο θέασης της δεύτερης κάμερας 

• Λήψη φωτογραφίας 
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Πρόβλεψη με βάση το μοντέλο 
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• Κατηγοριοποίηση λευκού είδους

• Τοποθέτηση του λευκού είδους στο κατάλληλο καλάθι

• Αρχικοποίηση των βραχιόνων στην αρχική τους θέση 



Εκπαίδευση του μοντέλου  

• ImageAI

– Αλγόριθμος InceptionV3

– Σύνολο δεδομένων 

• 80% δεδομένα εκπαίδευσης

• 20% δεδομένα δοκιμής 
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clean

dirty



Σύνολο δεδομένων 

• Μη ύπαρξη του κατάλληλου συνόλου δεδομένων 

• Δημιουργία από την αρχή 

• 10 φωτογραφίες για κάθε κλάση 

– rotate

– flipping

– translation

– noise 

• 4800 διαφορετικές φωτογραφίες 

• Μετατροπή σε δυαδικές 
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Πλατφόρμα εκπαίδευσης του μοντέλου 

• Αδυναμία χρησιμοποίησης της κάρτα γραφικών 

• Google Colab
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Εμπορική διάθεση 

• Στερεοσκοπικές κάμερες  

• Βιομηχανικοί βραχίονες 
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Επίδειξη Λειτουργίας
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Σας ευχαριστούμε.

Γ ι α ν ν ι σ λ ή ς Ι ω ά ν ν η ς i c s d m 4 2 0 0 0 4 @ i c s d . a e g e a n . g r

Α ρ χ ο ν τ ή ς  Χ ρ ή σ τ ο ς i c s d m 4 2 0 0 0 1 @ i c s d . a e g e a n . g r
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