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Ο βασικός στόχος της συγκεκριμένης υλοποίησης είναι ο απομακρυσμένος 

έλεγχος του υποβρυχίου οχήματος Hydrobot μέσω Η/Y από την ξηρά με τη 

χρήση συγκεκριμένων εφαρμογών λογισμικού σύγχρονης αμφίδρομης 

επικοινωνίας. Βασίζεται στη χρήση λογισμικού Ανοικτού Κώδικα το οποίο 

είναι εγκατεστημένο και κατευθύνει το υλικό της προτεινόμενης λύσης. Ο 

ηλεκτρονικός εξοπλισμός βασίζεται στον μικροσκοπικό Η/Υ Raspberry Pi και 

σε επιμέρους υποσυστήματα τα οποία περιγράφονται παρακάτω.  

 

  +      +       +      = 

 

Η πρόταση ανοίγει νέες προοπτικές στην επέκταση των δυνατοτήτων της 

βασικής υλοποίησης του Hydrobot όπως είναι: η προσθήκη αισθητήρων και 

διατάξεων για την παρακολούθηση σε πραγματικό χρόνο του υδάτινου 

περιβάλλοντος στο οποίο βρίσκεται, η κίνηση του Hydrobot σε 

προκαθορισμένες διαδρομές με επαναλαμβανόμενα ή μη μοτίβα κίνησης με 

στόχο π.χ. την παρακολούθηση συγκεκριμένων σημείων, ο χειρισμός του με 

εναλλακτικά χειριστήρια όπως joysticks, gamepads, κινητά τηλέφωνα, ακόμη 

και με τη χρήση φωνητικών εντολών. Επίσης μπορούν να προστεθούν ειδικοί 

ρομποτικοί βραχίονες οι οποίοι θα ελέγχονται απομακρυσμένα για τη 

συλλογή αντικειμένων από τον βυθό ή για άλλες σχετικές δραστηριότητες. 

Όλα τα παραπάνω μπορούν να υλοποιηθούν με μικρές παρεμβάσεις στο 

υλικό και λογισμικό της προτεινόμενης λύσης, βάσει της ευέλικτης και 

ανοικτής αρχιτεκτονικής της. 
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Τεχνική ανάλυση της πρότασης 

Αξιοποιήθηκαν τα εξής στοιχεία της βασικής υλοποίησης του Hydrobot: 

 μικρές διαστάσεις 

 μικρή ισχύς κινητήρων 

 μικρή κατανάλωση ενέργειας για τη λειτουργία του 

 ευέλικτη τροφοδότησή του με μπαταρίες 12V 

 ενσύρματη επικοινωνία με το χειριστήριο με καλώδιο UTP (8 χάλκινων 

συρμάτων) 

 εύκολη ανάκτηση του οχήματος ακόμη και αν χαθεί η επικοινωνία μαζί 

του 

Επιλέχθηκε ο ενσύρματος έλεγχος (tether management) έναντι του 

ασύρματου ελέγχου μέσω πρωτοκόλλου Wi-Fi αφού η μετάδοση των 

ραδιοκυμάτων στη συχνότητα που λειτουργεί το συγκεκριμένο πρωτόκολλο 

δεν είναι εφικτή μέσα στο νερό σε αποστάσεις μεγαλύτερες από μερικά 

εκατοστά. 
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Συνοπτικά, από πλευράς υλικού περιλαμβάνεται η παρακάτω σύνθεση: Στην 

ξηρά βρίσκεται τοποθετημένο ένα PC ή laptop για τον κεντρικό έλεγχο από 

τον χειριστή του Hydrobot. Πάνω στο Hydrobot βρίσκεται τοποθετημένο το 

Raspberry Pi (επιλέχθηκε το Raspberry Pi Model B) το οποίο με τη σειρά του 

συνδέεται με breadboard μικρού μεγέθους με τρία ολοκληρωμένα 

κυκλώματα L293D για την μεταφορά-εκτέλεση των εντολών από τους 

κινητήρες, τα φώτα LED αλλά και όποια άλλη μηχανική ή ηλεκτρονική διάταξη  

αποφασιστεί να συμπεριληφθεί. Επίσης συνδεδεμένη με το Raspberry Pi 

είναι και ειδική κάμερα ανάλυσης Full HD για τη μεταφορά της εικόνας σε 

πραγματικό χρόνο σε ροή stream στον υπολογιστή που βρίσκεται στην ξηρά 

και από κει οπουδήποτε αλλού κρίνεται απαραίτητο. 

 

 

  



1ο ΓΥΜΝΑΣΙΟ ΠΑΠΑΓΟΥ 

 

Μετατροπή του Hydrobot σε ψηφιακά ελεγχόμενο Ρομπότ    4 
 

Ανάλυση Η/Υ που βρίσκεται στην ξηρά 

Η σύνδεση του Η/Υ στην ξηρά με το Raspberry Pi και συνεπώς με το Hydrobot 

γίνεται ενσύρματα με το καλώδιο UTP το οποίο περιλαμβάνεται στη βασική 

υλοποίηση. Από τα 8 χάλκινα σύρματα του καλωδίου UTP τα 4 

χρησιμοποιούνται για την αμφίδρομη μετάδοση δεδομένων μεταξύ του 

Raspberry Pi και του PC μέσω των θυρών Ethernet και τα άλλα 4 (τα 2 

συνδεδεμένα στο +12V, και τα άλλα 2 στη γείωση της μπαταρίας) 

χρησιμοποιούνται για την τροφοδοσία των κινητήρων και των ηλεκτρονικών 

εξαρτημάτων που βρίσκονται επάνω στο Hydrobot από τη μπαταρία που 

βρίσκεται στην ξηρά. 

     

Χρησιμοποιήθηκαν 4 καλώδια για την τροφοδοσία (αντί για 2) για να 

επιτευχθεί η όσο το δυνατόν μικρότερη πτώση τάσης, λόγω του μεγάλου 

μήκους των καλωδίων, με τη μικρότερη δυνατή ωμική αντίσταση. 

Στον Η/Υ υπάρχει εγκατεστημένο το προγραμματιστικό περιβάλλον Scratch 

με ενεργοποιημένη την επιλογή των Απομακρυσμένων Αισθητήρων (Remote 

Sensors) και έχει αναπτυχθεί εντός του Scratch εφαρμογή ελέγχου του 

Hydrobot. Εξαιτίας του γεγονότος ότι οι Απομακρυσμένοι Αισθητήρες  

στέλνουν αδιάλειπτα σήματα στο Raspberry Pi, έγινε παραμετροποίηση της 

εφαρμογής σε λογική προγραμματισμού βασισμένου στην οδήγηση από 



1ο ΓΥΜΝΑΣΙΟ ΠΑΠΑΓΟΥ 

 

Μετατροπή του Hydrobot σε ψηφιακά ελεγχόμενο Ρομπότ    5 
 

γεγονότα (event driven), ώστε το πρόγραμμα να είναι συνεχώς σε κατάσταση 

αναμονής (Idle) και να στέλνει εντολές μόνο όταν υπάρχει εισαγωγή από το 

χρήστη. Με αυτόν τον τρόπο οι απαιτήσεις σε επεξεργαστική ισχύ στο 

Raspberry Pi όταν υπάρχει εισαγωγή εντολών φτάνουν στο 65%, ενώ 

περιορίζονται σε 18-20% σε κατάσταση αναμονής, κάτι που το κάνει πιο 

αποδοτικό λόγω της μικρής υπολογιστικής ισχύος του. 

Η έκδοση του Scratch που χρησιμοποιήθηκε είναι η 1.4, ενώ απαιτείται να 

είναι ενεργοποιημένοι οι Απομακρυσμένοι Αισθητήρες με την έναρξη της 

εφαρμογής. Αυτό γίνεται εύκολα με δεξί κλικ στους αισθητήρες χαμηλά (μετά 

την επιλογή των αισθητήρων από το μενού) και ενεργοποίηση σε περίπτωση 

που δεν είναι ήδη ενεργοποιημένοι. 
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Στη συνέχεια πρέπει να γίνει φόρτωση του ειδικού προγράμματος 

https://goo.gl/d6iBUB που αναπτύχθηκε στο 1ο Γυμνάσιο Παπάγου για τον 

έλεγχο του Hydrobot. 

 

 

 

https://goo.gl/d6iBUB
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Τα πλήκτρα που χρησιμοποιούνται για τον έλεγχο του Hydrobot είναι τα 

ακόλουθα (έχοντας τη δυνατότητα παραμετροποίησης): 

↑, ↓, →, ←: Κίνηση μπροστά, κίνηση πίσω, κίνηση δεξιά, κίνηση αριστερά. 

Q, A: Ανάδυση, κατάδυση. 

1, 2, 0: Μείωση ισχύος, αύξηση ισχύος, μηδενισμός ισχύος. 

Space: Ενεργοποίηση/ απενεργοποίηση φώτων LED. 

Σ’ αυτήν την περιοχή εμφανίζονται οι τιμές των 

μεταβλητών οι οποίες αντιστοιχούν στα χάλκινα 

σύρματα που καταλήγουν στους κινητήρες (και στα 

φώτα LED). Οι αριθμοί που συνοδεύουν το λεκτικό 

Power, για παράδειγμα ο αριθμός 11 στη μεταβλητή 

Power11, αντιστοιχούν στις θέσεις των ακροδεκτών 

(pins) ελέγχου πάνω στη θύρα GPIO η οποία θα 

αναφερθεί παρακάτω. Η μεταβλητή Power12 καθορίζει 

την ισχύ των κινητήρων (τιμές: 0-70-80-90-100) με τη 

χρήση διαμόρφωσης εύρους παλμών (PWM). Η 

μεταβλητή Power23 αναφέρεται στα φώτα LED και παίρνει τιμές 0 ή 100 

(ανάλογα αν είναι σβηστά ή αναμμένα). Οι υπόλοιπες μεταβλητές ανά ζεύγη 

(Power11-Power13, Power15-Power16, Power19-Power21) παίρνουν τιμές 0 

ή 100 και καθορίζουν ποιοι κινητήρες ενεργοποιούνται ανά πάσα στιγμή. Για 

παράδειγμα, για κίνηση μπροστά οι μεταβλητές Power11 και Power13 

παίρνουν τις τιμές 0 και 100 αντίστοιχα (το ίδιο και οι μεταβλητές Power15 

και Power16). Αυτή η απόδοση τιμών οδηγεί στη δημιουργία διαφοράς 

δυναμικού στα άκρα των αντίστοιχων καλωδίων που καταλήγουν στους δύο 

κινητήρες οριζόντιας πρόωσης. Η διαφορά δυναμικού επηρεάζεται από τη 

μεταβλητή Power12 (ρύθμιση ισχύος μέσω PWM) και οδηγεί στην 

ενεργοποίηση των προπελών και συνεπώς στην κίνηση του Hydrobot προς τα 

εμπρός. 
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Για κίνηση πίσω οι τιμές των μεταβλητών διαμορφώνονται ως εξής:  

 

Αντίστοιχες τιμές ισχύουν και για όλες τις υπόλοιπες κινήσεις (ή 

συνδυασμούς κινήσεων) που μπορεί να κάνει το Hydrobot. 

Σ’ αυτήν την περιοχή της οθόνης εμφανίζεται η τρέχουσα 

κίνηση του Hydrobot και μπορούμε να διαπιστώσουμε τον 

τρόπο που κινείται (ανενεργό, μπροστά, πίσω, δεξιά, 

αριστερά, ανάδυση, κατάδυση ή ακόμη και συνδυασμός 

τους). 

Η περιοχή αυτή εμφανίζει αναλυτικότερα την 

τρέχουσα κατάσταση του Hydrobot (ανενεργό, 

κίνηση μπροστά, κίνηση πίσω, κίνηση δεξιά, κίνηση 

αριστερά, ανάδυση, κατάδυση ή συνδυασμό τους). 

Επίσης στο κέντρο εμφανίζεται η ένδειξη για τα φώτα 

LED. 

 

Τέλος σε αυτήν την αυξομειούμενη μπάρα εμφανίζεται η ισχύς των 

κινητήρων η οποία συνδέεται με τη μεταβλητή Power12. 

Μεταβάλλεται κάθε φορά που επιλέγεται από τον χειριστή κάποιο 

από τα πλήκτρα που προαναφέρθηκαν και σχετίζονται με την 

αυξομείωση ισχύος. 
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Ανάλυση εξοπλισμού που βρίσκεται πάνω στο Hydrobot 

Επιλέχθηκε το Raspberry Pi Model B, για το μικρό μέγεθός του, την ευελιξία 

του λογισμικού του, την ευρεία υποστήριξή του από την κοινότητα Ανοικτού  

Λογισμικού, την ικανότητά του να στέλνει σήματα ελέγχου μέσω της θύρας 

GPIO και τις μικρές απαιτήσεις του σε ισχύ. 

 

 

Η επικοινωνία του με τον Η/Υ ξηράς γίνεται μέσω της θύρας Ethernet που 

διαθέτει, με τα 4 από τα 8 χάλκινα καλώδια του καλωδίου UTP που 

προαναφέρθηκαν.  

Τα υπόλοιπα 4 καλώδια μεταφέρουν τάση 12V από τη μπαταρία που 

βρίσκεται στην ξηρά στο breadboard. Εκεί με τη χρήση ειδικής διάταξης 

βασισμένης στο ολοκληρωμένο κύκλωμα LM7805 γίνεται σταθεροποιημένη 

μετατροπή της τάσης 12V σε 5V, με την οποία τροφοδοτούνται το Raspberry 

Pi αλλά και όλες οι διατάξεις της σύνθεσης που λειτουργούν με αυτήν την 

τάση.  
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Η θύρα GPIO με τους 26 ακροδέκτες που διαθέτει, μας επιτρέπει να 

στείλουμε σήματα ελέγχου και να ελέγξουμε τους κινητήρες, τα φώτα LED και 

οποιαδήποτε άλλη διάταξη αποφασίσουμε να προσθέσουμε. Υπάρχει 

αντιστοίχιση με τις μεταβλητές που προαναφέρθηκαν και χρησιμοποιούνται 

στην εφαρμογή ελέγχου στο Scratch. Π.χ. ο ακροδέκτης 11 αντιστοιχεί στη 

μεταβλητή Power11, κλπ.  Μπορούμε επίσης να προσθέσουμε αισθητήρες οι 

οποίοι μας παρέχουν πληροφορίες για τις περιβαλλοντικές συνθήκες σε 

πραγματικό χρόνο, καθώς και διατάξεις ρομποτικών βραχιόνων με ειδικούς 

κινητήρες για τη συλλογή και εναπόθεση αντικειμένων. 
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Οι ακροδέκτες της θύρας GPIO συνδέονται με ειδικά καλώδια (jumper cables) 

με την ειδική επιφάνεια ηλεκτρονικών συνδέσεων breadboard. 

 

 

 

Πάνω στο breadboard τοποθετούνται τρία ολοκληρωμένα κυκλώματα H-

bridge L293D τα οποία είναι υπεύθυνα για την οδήγηση των κινητήρων και 

των φώτων LED. 

 

 

L293D 
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Κάθε L293D είναι υπεύθυνο για έναν κινητήρα (το τελευταίο στη σειρά οδηγεί 

και τα φώτα LED), τροφοδοτείται για τη λειτουργία του με 5V, ενώ σε έναν 

από τους 16 ακροδέκτες του συνδέουμε τάση 12V η οποία είναι η μέγιστη για 

τη λειτουργία των κινητήρων. Η τάση εξόδου που καταλήγει σε κάθε κινητήρα 

καθορίζεται από τους ακροδέκτες ελέγχου της θύρας GPIO, οι οποίοι με τη 

σειρά τους ελέγχονται από το λογισμικό που αναφέρθηκε νωρίτερα.  

 

Στη θύρα CSI (Camera Serial Interface) του Raspberry 

Pi συνδέεται ειδική κάμερα με δυνατότητα 

καταγραφής βίντεο με μέγιστη ανάλυση 1080p και 

ταχύτητα 30fps. 

 

Η συνδεσμολογία της σύνθεσης παρουσιάζεται αναλυτικότερα στο 

παρακάτω σχηματικό διάγραμμα: 
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ΑΚΤΗ 

5V 

12V 

HYDROBOT 

UTP 
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Τοποθέτηση του ηλεκτρονικού εξοπλισμού πάνω στο Hydrobot 

Για την απρόσκοπτη και απροβλημάτιστη λειτουργία του ηλεκτρονικού 

εξοπλισμού που προτείνεται, θα πρέπει να εξασφαλιστεί η τοποθέτησή του 

με τέτοιο τρόπο ώστε να μην έρχεται σε επαφή με το νερό. Για να επιτευχθεί 

αυτό προτείνεται η χρήση ειδικού αδιάβροχου και διάφανου κουτιού μέσα 

στο οποίο θα τοποθετηθεί ο εξοπλισμός. 

   

Είναι απαραίτητο επίσης να ανοιχτούν μικρές οπές στο κουτί έτσι ώστε να 

περάσουν τα καλώδια των κινητήρων (και των φώτων LED) και το καλώδιο 

UTP στο εσωτερικό του για τις απαραίτητες συνδέσεις. Για την αποφυγή 

εισροής νερού, χρησιμοποιείται εποξική κόλλα για τη μόνωση των σημείων 

που γίνονται οι οπές. 
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Η διαδικασία περιγράφεται αναλυτικά στον ιστότοπο του Ιδρύματος 

Ευγενίδου για τα Hydrobots (που αναφέρεται στις Πηγές) και πιο 

συγκεκριμένα στην ενότητα: Γέφυρες Η – Οδήγηση dc κινητήρων 

Το τελικό αποτέλεσμα φαίνεται παρακάτω: 
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Ανάλυση λογισμικού που είναι εγκατεστημένο στο Raspberry Pi 

 

Το λειτουργικό σύστημα που προτείνεται να 

εγκατασταθεί στο Raspberry Pi είναι το Raspbian. 

Πρόκειται για μία ευέλικτη έκδοση του γνωστού 

λειτουργικού συστήματος Ανοικτού Κώδικα Debian, 

βελτιστοποιημένη για το Raspberry Pi. Η διαδικασία 

εγκατάστασης του Raspbian περιγράφεται 

λεπτομερώς στον επίσημο ιστότοπο του Raspberry Pi που αναφέρεται στις 

Πηγές. Το Raspbian συνοδεύεται από κάποια συμπληρωματικά πακέτα 

λογισμικού υποστήριξης τα οποία είναι απαραίτητα για την υλοποίηση της 

πρότασης και θα πρέπει να παραμετροποιηθούν, ενώ κάποια άλλα θα πρέπει 

να εγκατασταθούν χειροκίνητα όπως θα αναφερθεί αναλυτικότερα στη 

συνέχεια. 

Αμέσως μετά την προετοιμασία της κάρτας μνήμης με το Raspbian και αφού 

συνδεθεί το Raspberry Pi στο οικιακό ή άλλο τοπικό δίκτυο στο οποίο 

βρίσκεται ο Η/Υ με τον οποίο θα επικοινωνήσει και θα παραμετροποιηθεί, 

γίνεται η πρώτη εκκίνησή του. 

Η διεύθυνση IP που του αποδίδεται αυτόματα (συνήθως από τον 

δρομολογητή του δικτύου), θα πρέπει να μας γίνει γνωστή από τους πίνακες 

διευθύνσεων του δρομολογητή – router - στον οποίον πρέπει να υπάρχει 

φυσική πρόσβαση. Σε αντίθετη περίπτωση θα πρέπει να συνδεθούν 

πληκτρολόγιο, ποντίκι και οθόνη πάνω στο Raspberry Pi για να γίνει γνωστή 

η διεύθυνση IP. Η διεύθυνση αναφέρεται στα τελευταία μηνύματα που 

εμφανίζονται στην οθόνη πριν ζητηθεί το όνομα χρήστη και ο κωδικός (login: 

username/password). 
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Αρχικοποίηση του Raspberry Pi 

Στη συνέχεια θα χρειαστεί να αποκτηθεί δικτυακή πρόσβαση στο περιβάλλον 

κονσόλας του Raspberry Pi χρησιμοποιώντας την υπηρεσία ασφαλούς 

σύνδεσης SSH. Σε περιβάλλον Windows αυτό επιτυγχάνεται με τη χρήση της 

εφαρμογής PuTTY γράφοντας την τρέχουσα διεύθυνση IP του Raspberry Pi 

(π.χ. 192.168.1.15) και επιλέγοντας Open με username: pi και password: 

raspberry 

 

Ακολουθούν κάποιες εντολές που σχετίζονται με την αρχικοποίηση του 

συστήματος και την παραμετροποίησή του. 

Ξεκινάμε εκτελώντας την παρακάτω εντολή:  

sudo raspi-config 
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και επιλέγουμε διαδοχικά: 

1 Expand Filesystem και Enter 

5 Enable Camera και Enter – Enable - Enter 

και στη συνέχεια Finish επιλέγοντας να γίνει επανεκκίνηση (Reboot). 

Μετά την επανεκκίνηση συνδεόμαστε ξανά όπως παραπάνω και ακολουθεί η 

ενημέρωση λογισμικού. Δίνουμε την εντολή: 

sudo apt-get update && sudo apt-get upgrade  

επιλέγοντας Yes(Y) στις ερωτήσεις που μας γίνονται. 

Μετά την επιτυχή ολοκλήρωση κάνουμε νέα επανεκκίνηση με  

sudo reboot 

Συνδεόμαστε πάλι και ακολουθεί η εγκατάσταση των απαραίτητων 

υπηρεσιών για την επικοινωνία με το Hydrobot και την κάμερα του Raspberry 

Pi. 

 

Εγκατάσταση του πακέτου ScratchGPIO 

Το συγκεκριμένο πακέτο λογισμικού έχει σχεδιαστεί ως ένας απλός τρόπος 

ελέγχου κινητήρων, αισθητήρων, φώτων και διακοπτών που συνδέονται στη 

θύρα GPIO του Raspberry Pi, μέσω του Scratch 1.4. Παρεμβάλλονται ειδικές 

ομάδες εντολών (scripts) γραμμένα στη γλώσσα Python, χωρίς να είναι 

απαραίτητο ο απλός χρήστης να γνωρίζει να τα συντάσσει αφού 

προσφέρονται έτοιμα από το πακέτο. Για την εγκατάσταση εκτελούμε με τη 

σειρά τις παρακάτω εντολές: 

wget http://bit.ly/1wxrqdp -O isgh7.sh  

sudo bash isgh7.sh 

http://bit.ly/1wxrqdp
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Εγκατάσταση του πακέτου MJPG-Streamer 

Για την αποστολή της εικόνας που καταγράφεται από την κάμερα του 

Raspberry Pi προς τον Η/Υ που βρίσκεται στην ξηρά και από κει προς 

οπουδήποτε αλλού, θα πρέπει να εγκατασταθεί το πακέτο MJPG-Streamer. 

Είναι μία δικτυακή υπηρεσία-εξυπηρετητής η οποία παρέχει απρόσκοπτη 

ροή δεδομένων σε μορφή στατικής εικόνας ή σε μορφή κινούμενης εικόνας 

(video). Η προβολή της εικόνας μπορεί να γίνει μέσα από λογισμικό 

φυλλομετρητή (π.χ. Firefox), από πρόγραμμα αναπαραγωγής εικόνας (όπως 

VLC, κλπ.) ή ακόμη και από κινητό τηλέφωνο δίνοντας την κατάλληλη 

δικτυακή διεύθυνση. 
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Για την εγκατάσταση της υπηρεσίας εκτελούμε με τη σειρά τις παρακάτω 

εντολές: 

sudo apt-get install libjpeg62-dev 

sudo apt-get install cmake 

git clone https://github.com/jacksonliam/mjpg-streamer.git ~/mjpg-streamer 

cd ~/mjpg-streamer/mjpg-streamer-experimental 

make clean all 

sudo rm -rf /opt/mjpg-streamer 

sudo mv ~/mjpg-streamer/mjpg-streamer-experimental /opt/mjpg-streamer 

sudo rm -rf ~/mjpg-streamer 

Στη συνέχεια θα πρέπει να γίνουν οι απαραίτητες ρυθμίσεις ώστε στο 

Raspberry Pi να αποδοθεί στατική διεύθυνση IP, καθώς σε περιβάλλον 

πραγματικών συνθηκών δεν θα υπάρχει τοπικό δίκτυο και δρομολογητής για 

αυτόματη απόδοση διευθύνσεων. 

 

Απόδοση στατικών διευθύνσεων IP 

Ο ορισμός της στατικής διεύθυνσης στο Raspberry Pi γίνεται εύκολα μέσα 

από περιβάλλον κονσόλας με τη βοήθεια της εφαρμογής PuTTY. 

Αρχικά εκτελούμε την παρακάτω εντολή: 

sudo nano /etc/network/interfaces 

χρησιμοποιούμε τον συνδυασμό πλήκτρων Ctrl-K για να σβήσουμε όλες τις 

γραμμές που περιλαμβάνονται στο αρχείο και εισάγουμε τις παρακάτω 

γραμμές οι οποίες θα οδηγήσουν στην αλλαγή της διεύθυνσης του Raspberry 

Pi σε 192.168.1.118 . 
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# The loopback interface 

 auto lo 

 iface lo inet loopback 

 auto eth0 

 iface eth0 inet static 

 #your static IP 

 address 192.168.1.118   

 #your gateway IP 

 gateway 192.168.1.1 

 netmask 255.255.255.0 

 #your network address "family" 

 network 192.168.1.0 

 broadcast 192.168.1.255 

 

Αποθηκεύουμε με Ctrl+X και Υes και κάνουμε επανεκκίνηση με  

sudo reboot 



1ο ΓΥΜΝΑΣΙΟ ΠΑΠΑΓΟΥ 

 

Μετατροπή του Hydrobot σε ψηφιακά ελεγχόμενο Ρομπότ    22 
 

Για τον Η/Υ που βρίσκεται στην ξηρά (ο οποίος υποθέτουμε ότι λειτουργεί σε 

περιβάλλον Windows) θα πρέπει να εισαχθεί στατική IP στο ίδιο υποδίκτυο 

π.χ. 192.168.1.101 με μάσκα υποδικτύου 255.255.255.0 . 

 

 

Μπορούμε να συνδέσουμε το Raspberry Pi απευθείας με τον Η/Υ ξηράς με 

καλώδιο Ethernet και να ενεργοποιήσουμε τις υπηρεσίες που 

εγκαταστάθηκαν πιο πάνω. 
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Ενεργοποίηση υπηρεσιών 

Αφού συνδεθούμε με το PuTTY από τον Η/Υ ξηράς στη νέα διεύθυνση του 

Raspberry Pi με το ίδιο όνομα χρήστη και κωδικό, ενεργοποιούμε τις 

υπηρεσίες με την εκτέλεση των παρακάτω εντολών. 

Πρώτα ενεργοποιούμε την υπηρεσία ροής βίντεο δίνοντας την ακόλουθη 

εντολή: 

LD_LIBRARY_PATH=/opt/mjpg-streamer/ /opt/mjpg-streamer/mjpg_streamer -i 

"input_raspicam.so -fps 15 -q 50 -x 1280 -y 720" -o "output_http.so -p 9000 -w 

/opt/mjpg-streamer/www" & 

 

και πλέον μπορούμε να συνδεθούμε μέσω φυλλομετρητή από τον Η/Υ ξηράς 

γράφοντας τη διεύθυνση: http://192.168.1.118:9000 . 

http://192.168.1.118:9000/
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Τέλος ενεργοποιούμε το ScratchGPIO στο Raspberry Pi. Θεωρώντας ότι στον 

Η/Υ ξηράς έχουμε ανοίξει το Scratch 1.4 με το πρόγραμμα οδήγησης του 

Hydrobot και με ενεργοποιημένους τους απομακρυσμένους αισθητήρες  

όπως έχει αναφερθεί στην αντίστοιχη ενότητα, εκτελούμε την ακόλουθη 

εντολή στο Raspberry Pi: 

sudo python /opt/scratchgpio7/scratchgpio_handler7.py 192.168.1.101 & 

Θα εμφανιστεί μία σειρά μηνυμάτων μεταξύ των οποίων θα αναφέρεται η 

ένδειξη Connected! όπως φαίνεται στην παρακάτω οθόνη: 

 

 

 

Έχουμε πλέον τον έλεγχο του Hydrobot από τον Η/Υ ξηράς με ταυτόχρονη 

ζωντανή σύνδεση σε όσα καταγράφει η κάμερα του Raspberry Pi! 

 

Στον διαδικτυακό σύνδεσμο http://goo.gl/XQJ751 μπορείτε να δείτε την 

επίδειξη της προτεινόμενης λύσης με όλα τα υποσυστήματα 

ενεργοποιημένα.  

 

 

http://goo.gl/XQJ751
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Πηγές 

Hydrobots      http://hydrobots.gr/index/ 

Raspberry pi      https://www.raspberrypi.org/  

Raspbian   https://www.raspberrypi.org/downloads/ 

PuTTY   http://www.putty.org/ 

Scratch    https://scratch.mit.edu/scratch_1.4/ 

Remote Sensors http://wiki.scratch.mit.edu/wiki/Remote_Sensor_Connections 

ScratchGPIO   http://simplesi.net/scratchgpio/scratch-raspberrypi-gpio/ 

MJPG–streamer https://miguelmota.com/blog/raspberry-pi-camera-board-video-streaming/ 

L293D   http://www.ti.com/lit/ds/symlink/l293.pdf  

LM7805  http://www.ti.com/lit/ds/symlink/lm7805c.pdf 

PWM   https://en.wikipedia.org/wiki/Pulse-width_modulation 

Breadboard  https://en.wikipedia.org/wiki/Breadboard 
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