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In the midst of waves originating from the Robot World by the open sea of Cheongna
the whole world’ s robotic culture is slowly born.

Incheon Robotland satisfies your five senses with exciting experiences

in the future robot world.

= MAIN CONCEPTS OF THEME PARK

Eliminating conventional clichéd styles of Expo and
introgucing more fun creating facilites

In order to differentiate from other Exhibition complexes
more Korean and Asian cantents are applied,

Introgucing familiar tales and characters

Introducing the current situations of Rabotic R & D by ofering interesting
experiences and teachings to the visitors,

Build Robotland to make one place to gether for rabot education.
entertainment and high-tech

Organize full of interest and fantastic Theme Park for future robot saciety,
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ΕΙΣΑΓΩΓΗ

Είμαστε μαθητές της Β’ Λυκείου και το θέμα της ερευνητικής εργασίας μας είναι η ρομποτική. Χωριστήκαμε σε τέσσερις ομάδες των έξι ατόμων και ασχολήθηκε η κάθε ομάδα με επιμέρους θέματα του τομέα αυτού. Ακολουθεί η εργασία μας.

ΟΡΙΣΜΟΙ ΚΑΙ ΙΣΤΟΡΙΚΑ ΣΤΟΙΧΕΙΑ
Ο όρος προέρχεται από τη σλαβική λέξη robota που σημαίνει εργάτης. Η αυτοματοποίηση της παραγωγικής διαδικασίας στις βιομηχανίες μαζικής παραγωγής αντικαθιστά τους ανθρώπους με εξειδικευμένες μηχανές που εκτελούν μια προκαθορισμένη σειρά κατεργασιών στα προϊόντα που παράγονται. Στόχος της αυτοματοποίησης είναι η αυξημένη παραγωγικότητα, η βελτιωμένη ποιότητα, η αύξηση του κέρδους των επιχειρήσεων αλλά και η ελεγξιμότητα των μέσων παραγωγής.

Το 1961 κατασκευάζεται και τίθεται σε λειτουργία το πρώτο βιομηχανικό ρομπότ. Σύμφωνα με έναν ευρέως αποδεκτό ορισμό, χρονολογούμενο από το 1980, ένα βιομηχανικό ρομπότ είναι μια επαναπρογραμματιζόμενη μηχανή σχεδιασμένη να μετακινεί αντικείμενα, εργαλεία ή διατάξεις μέσω μιας ποικιλίας προγραμματιζόμενων κινήσεων, για την εκτέλεση εργασιών. Τυπικές εφαρμογές τους στη βιομηχανία περιλαμβάνουν τη φόρτωση - εκφόρτωση προϊόντων τη βαφή την κοπή κ.τ.λ.

Άλλοι τομείς εφαρμογής της ρομποτικής τεχνολογίας είναι η εξερεύνηση του διαστήματος, η ιατρική, οι αγροτικές εφαρμογές, η έρευνα και διάσωση κ.τ.λ. Η ρομποτική τεχνολογία στους τομείς αυτούς, παρά την ύπαρξη πρωτοτύπων, είναι ακόμη σε πρωταρχικό στάδιο.

 Τα αίτια για το γεγονός αυτό μπορούν να αναζητηθούν στην έλλειψη βαθύτερης κατανόησης των μηχανισμών ελέγχου που επιτρέπουν στον άνθρωπο να χειρίζεται επιδέξια μια ποικιλία αντικειμένων στην καθημερινότητά του. Για παράδειγμα, ο επιτυχής χειρισμός ενός ποτηριού αποτελεί μια καθημερινή ενέργεια ενός ανθρώπου, χωρίς ο ίδιος να είναι σε θέση να εξηγήσει τις λεπτομέρειες και την αλληλουχία των ενεργειών που είχαν ως αποτέλεσμα την επιτυχή έκβαση της δράσης του.

 Η ερευνητική δραστηριότητα για την προαγωγή της επιστήμης και της τεχνολογίας σ αυτόν τον τομέα είναι, επομένως, ιδιαίτερα έντονη.

Η επιστήμη της ρομποτικής αναπτύχθηκε από τους αρχαίο ελληνικό πολιτισμό και συνεχίζει να αναπτύσσεται μέχρι σήμερα  σε  παγκόσμιο επίπεδο . Και είναι αναμενόμενα τα επιτεύγματα  της να ωφελήσουν την ανθρωπότητα στο μέλλον .

Ξεκινώντας από μια αναδρομή στο παρελθόν πρέπει να αναφέρουμε ότι από την αρχαιότητα υπήρχαν ρομπότ. 

ΕΙΔΗ ΡΟΜΠΟΤ
ΚΑΡΤΕΣΙΑΝΟ ΡΟΜΠΟΤ

[image: image35.jpg]


Ένα καρτεσιανό ρομπότ ή γραμμικό ρομπότ είναι ένα βιομηχανικό ρομπότ του οποίου οι τρεις κύριοι άξονες ελέγχου είναι γραμμικοί (δηλαδή μετακινούνται σε ευθεία γραμμή και δεν γυρίζουν) και είναι σε γωνία 90 μοιρών ο ένας με τον άλλο. Μεταξύ άλλων προτερημάτων, αυτή η μηχανική διάταξη απλοποιεί τον έλεγχο ρομπότ και την επίλυση του βραχίονα . Τα ρομπότ καρτεσιανών συντεταγμένων με τον οριζόντιο άξονα στηριγμένο και στα δύο άκρα του μερικές φορές ονομάζονται και ρομπότ γκάντρι (gantry robots). Συνήθως είναι πολύ μεγάλα. Μια συνηθισμένη εφαρμογή αυτού του τύπου ρομπότ είναι η μηχανή αριθμητικού ελέγχου με υπολογιστή (computer numerical control machine ή CNC machine). Η απλούστερη
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εφαρμογή χρησιμοποιείται στους μύλους και στις μηχανές επιλογής όπου ένας δείκτης μετακινείται σε ένα πεδίο χ-ψ ενώ ένα εργαλείο υψώνεται ή κατεβαίνει σε ένα επίπεδο για να ζωγραφίσει ένα ακριβές σχέδιο. Το κυρίως σώμα ενός ρομπότ του τύπου αυτού αποτελείται από τρεις γραμμικούς άξονες . Η δομή μπορεί να είναι όμοια με τις εργαλειομηχανές (βάση, τραπέζι εργασίας, κ.ά.) αλλά τότε ο λόγος μεταξύ του χώρου εργασίας του ρομπότ και του χώρου που καταλαμβάνει είναι μικρότερος. Γενικά, τα χαρακτηριστικά (ηλεκτρονικό υλικό, πρόγραμμα ελέγχου, κλπ.) ενός καρτεσιανού ρομπότ είναι όμοια με εκείνα των εργαλειομηχανών υπολογιστικού αριθμητικού ελέγχου (CNC).

Έτσι η διακριτική ικανότητα και η επαναληψιμότητα ενός καρτεσιανού ρομπότ μπορεί να είναι πολύ καλή όπως και στις εργαλειομηχανές. Σε πολλά καρτεσιανά ρομπότ η βάση δεν είναι σταθερή αλλά μπορεί να κινείται μέσα σε ορισμένα όρια. Ο καρπός ενός καρτεσιανού ρομπότ μπορεί να ακολουθήσει μια ευθύγραμμη τροχιά, αν κάθε άξονας κινηθεί με σταθερή ταχύτητα. Στα άλλα είδη ρομπότ οι σχέσεις που δίνουν τις ταχύτητες των αξόνων για τη λήψη ευθύγραμμων τροχιών δεν είναι τόσο απλές. Στα ρομπότ αυτά πρέπει να γίνει μετασχηματισμούς των καρτεσιανών συντεταγμένων των αρθρώσεων του ρομπότ. Άλλο πλεονέκτημα των καρτεσιανών ρομπότ είναι η σταθερότητα της διακριτικής ικανότητας θέσης. Δηλαδή η ΒΜΔΙ είναι ορισμένη για κάθε άξονα και παραμένει σταθερή σε όλα τα σημεία του χώρου εργασίας του ρομπότ. Αυτό δεν συμβαίνει στα μη καρτεσιανά ρομπότ. Παρά τα πλεονεκτήματα αυτά, τα καρτεσιανά ρομπότ δεν είναι προτιμητέα στη βιομηχανία. Τούτο συμβαίνει γιατί δεν έχουν μηχανική ευελιξία (δεν μπορούν λ.χ. να φθάσουν αντικείμενα που βρίσκονται στο πάτωμα ή δεν είναι ορατά από τη βάση τους). Επίσης η ταχύτητα λειτουργίας στο οριζόντιο επίπεδο είναι συνήθως μικρότερη από την αντίστοιχη ταχύτητα των ρομπότ που έχουν περιστρεφόμενη βάση. Τα Καρτεσιανά συστήματα σχεδιάζονται για να παρέχουν αξιόπιστη , λειτουργική, μεγάλης ακρίβειας και οικονομική λύση σε συγκολλήσεις πολύ μεγάλων κομματιών όπως σε συγκολλήσεις, containers , κάδων απορριμμάτων και μεταλλικών κτιρίων

ΚΥΛΙΝΔΡΙΚΟ ΡΟΜΠΟΤ
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Το κυρίως σώμα ενός ρομπότ του τύπου αυτού αποτελείται από ένα οριζόντιο βραχίονα στερεωμένο σε μια κατακόρυφη κολώνα. Η κολώνα είμαι με τη σειρά της στερεωμένη πάνω σε μια περιστρεφόμενη βάση . Ο οριζόντιος βραχίονας κινείται προς τα εμπρός και προς τα πίσω κατά τη διεύθυνση του διαμήκους άξονά του και επίσης ανεβοκατεβαίνει στην κολώνα. Κολώνα και βραχίονας στρέφονται σαν ένα σώμα πάνω στη βάση γύρω από τον κατακόρυφο άξονα. H διακριτή ικανότητα ενός κυλινδρικού ρομπότ δεν είναι σταθερή αλλά εξαρτάται από την απόσταση r μεταξύ της κολώνας και του εργαλείου κατά μήκος του οριζοντίου βραχίονα. Παρατηρούμε ότι η διακριτική ικανότητα θέσης του θεωρούμενου κυλινδρικού ρομπότ γύρω από τον άξονα είναι κατά δύο τάξεις χειρότερη από την αντίστοιχη των καρτεσιανών ρομπότ ή των εργαλειομηχανών (0.01 mm). Τούτο είναι ένα από τα μειονεκτήματα των κυλινδρικών ρομπότ απέναντι στα καρτεσιανά ρομπότ. Τα κυλινδρικά όμως ρομπότ λόγω του περιστρεφόμενου άξονα προσφέρουν μεγαλύτερη ταχύτητα στο άκρο του βραχίονα. Βέβαια η ταχύτητα αυτή περιορίζεται από το φορτίο που σηκώνει το εργαλείο του ρομπότ και από τη θέση του βραχίονα.Επίσης η δυναμική συμπεριφορά των ρομπότ που έχουν στρεφόμενους άξονες εξαρτάται από τη ροπή αδράνειας του όλου συστήματος ως προς τη βάση, που εξαρτάται από το βάρος που σηκώνει το ρομπότ και από την απόσταση του βάρους αυτού από τον άξονα της βάσης.Επειδή δε η ενεργός αυτή ροπή αδράνειας μεταβάλλεται με το χρόνο και με τη θέση, η δυναμική συμπεριφορά του κυλινδρικού (σφαιρικού και αρθρωτού) ρομπότ είναι χειρότερη από εκείνη του καρτεσιανού ρομπότ που δεν έχει στρεφόμενο άξονα.. Το κυλινδρικό ρομπότ χρησιμοποιείτε στην συναρμολόγηση κομματιών ,στον χειρισμό εργαλειομηχανής και στην συγκόλληση μεγάλων κομματιών.

ΣΦΑΙΡΙΚΟ ΡΟΜΠΟΤ

Τα ρομπότ του τύπου αυτού αποτελούνται από μια στρεφόμενη βάση, ένα ανυψούμενο στέλεχος στους άξονες. Το βασικό μειονέκτημα των σφαιρικών ρομπότ είναι η μικρή διακριτική ικανότητα θέσης των δύο στροφικών αξόνων που μεταβάλλεται με το μήκος του βραχίονα. Έστω ένα σφαιρικό ρομπότ με βραχίονα μήκους 500 mm, το οποίο έχει τρεις κωδικοποιητές που στέλνουν 1000 παλμούς ανά πλήρη περιστροφή ο καθένας. Ο γραμμικός άξονας ενεργοποιείται (τίθεται σε κίνηση) με τη βοήθεια ενός κοχλία με βήμα 10 mm. Ο αντίστοιχος κωδικοποιητής είναι στερεωμένος στον κοχλία. Οι άλλοι δύο κωδικοποιητές είναι στερεωμένοι στους άξονες μέσω οδοντωτών τροχών που έχουν λόγο στροφών. Ο γραμμικός άξονας έχει διακριτική ικανότητα 10mm/1000 = 0.01mm. Οι στροφικοί άξονες έχουν διακριτική ικανότητα(500 mm) x (1/22) x (360/1000) x π/180 = 0.14mm. Το παράδειγμα αυτό δείχνει τη μεγάλη διαφορά διακριτικής ικανότητας των γραμμικών και στροφικών αξόνων. Τα σφαιρικά ρομπότ, εκτός από το πλεονέκτημα της αυξημένης ταχύτητας κίνησης των στροφικών αξόνων, έχουν και το πλεονέκτημα της αυξημένης ευελιξίας σε σχέση τόσο με τα καρτεσιανά όσο και με τα κυλινδρικά ρομπότ.
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ΑΡΘΡΩΤΟ ΡΟΜΠΟΤ

Τα αρθρωτά ρομπότ αποτελούνται από τρία σταθερά μέλη (συνδέσμους) που ενώνονται με στροφικές αρθρώσεις και είναι τοποθετημένα πάνω σε μια στρεφόμενη βάση. Η κινηματική διάταξη μοιάζει με εκείνη του ανθρώπινου χεριού. Το εργαλείο (αρπάγη) είναι ανάλογο της παλάμης και προσαρμόζεται στον κάτω βραχίονα μέσω του καρπού. Ο "αγκώνας" συνδέει τον κάτω με τον άνω βραχίονα και ο "ώμος" συνδέει τον άνω βραχίονα με τη βάση. Πολλές φορές στην άρθρωση του ώμου διατίθεται και μια περιστροφική κίνηση σε οριζόντιο επίπεδο. Επειδή το αρθρωτό ρομπότ έχει και τους τρεις άξονες στροφικούς η διακριτική ικανότητα θέσης εξαρτάται τελείως από τη θέση του βραχίονα. Η ολική ακρίβεια ενός αρθρωτού ρομπότ είναι μικρή γιατί τα σφάλματα των αρθρώσεων συσσωρεύονται στο άκρο του βραχίονα δηλαδή στη θέση του καρπού. Τα πλεονεκτήματα των αρθρωτών ρομπότ είναι ότι έχουν την πιο μεγάλη μηχανική ευελιξία και μπορούν να κινηθούν ταχύτατα ως προς τους τρεις βαθμούς ελευθερίας. Τα αρθρωτά ρομπότ χρησιμοποιείτε στην συναρμολόγηση και συγκόλληση μεγάλων κομματιών και στο βάψιμο με σπρέι.
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ΠΑΡΑΛΛΗΛΑ ΡΟΜΠΟΤ

Τα παράλληλα ρομπότ αποτελούνται από κλειστές κινηματικές αλυσίδες κατά τις οποίες οι αρθρωτοί σύνδεσμοι ενώνονται παράλληλα μεταξύ μιας σταθερής βάσης και μιας κινούμενης πλατφόρμας εννοώντας την πλατφόρμα. Τα παράλληλα ρομπότ έχουν κάποια πλεονεκτήματα έναντι των σειριακών όπως: στιβαρότητα, καλή ικανότητα χειρισμού, ικανότητα χειρισμού μεγάλων φορτίων και καλό λόγο φορτίου προς βάρος. Γενικά, τα κύρια μειονεκτήματά τους είναι ο μικρότερος χώρος εργασίας, το σχετικά περιορισμένο εύρος κινήσεων, καθώς και το σχετικά μεγάλο οικονομικό κόστος. Τα παράλληλα ρομπότ είναι κινητές πλατφόρμες εξομοιωτές πτήσης με πιλοτήριο.
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ΔΙΤΡΟΧΑ ΡΟΜΠΟΤ

Τα τελευταία χρόνια τα δίτροχα ρομπότ γίνονται όλο και περισσότερο διαδεδομένα. Όπως είναι αναμενόμενο, τα δίτροχα ρομπότ για να μην πέσουν χρησιμοποιούν δυναμική σταθερότητα. Συγκεκριμένα, ελέγχουν την ισορροπία τους κάνοντας συνεχείς μετακινήσεις μπρος-πίσω. Πλέον τα δίτροχα ρομπότ μπορούν να μένουνε ακίνητα, ακόμη και σε απότομη κλίση εδάφους.
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ΤΗΛΕΡΟΜΠΟΤ 
Τα τηλερομπότ είναι ένας αυτοκινούμενος μηχανισμός που συνδυάζουν τηλεχειρισμό από τον άνθρωπο και αυτονομία και μπορούν να λειτουργήσουν τόσο σε ημιδομημένα όσο και σε πλήρως αδόμητα περιβάλλοντα. Μπορούν να εκτελούν μη επαναλαμβανόμενες εργασίες χωρίς να έχουν τέλεια γνώση του χώρου. Έχουν την δυνατότητα να κινούνται εμπρός - πίσω, να στρίβουν αριστερά - δεξιά, να κάνουν επιτόπου αναστροφή, να κινούν το χέρι πάνω - κάτω, να κινούν το κεφάλι αριστερά - δεξιά, να κάνουν λήψη εικόνας και ήχου από το χώρο που κινούνται και να τα μεταδίδουν ασύρματα στο χειριστή του, αλλά και να εκφωνούν ηχητικά μηνύματα και εντολές. Είναι μια εποπτική κατασκευή που δείχνει τις αρχές ελέγχου ηλεκτρομηχανισμών ασύρματα και μέσω λογισμικού από Η/Υ. Το μεγαλύτερο πρόβλημά τους είναι οι μεταβαλλόμενες χρονικές καθυστερήσεις ανάμεσα στο ρομπότ και το χειριστή, που οφείλονται κυρίως στα συστήματα επικοινωνίας. Οι κυριότερες εφαρμογές τους είναι οι ιατρικές, οι αμυντικές, οι υποθαλάσσιες και οι διαστημικές εφαρμογές.

Τα Ηλεκτρομηχανικά Μέρη του τηλερομπότ

Για την κίνηση του Τηλερομπότ στο χώρο χρησιμοποιούνται 2 ηλεκτρικά μοτέρ από υαλοκαθαριστήρες αυτοκινήτου, τα οποία είναι προσαρμοσμένα ανεξάρτητα στις 2 ρόδες που το κινούν. Έτσι, επιτυγχάνεται πλήρης ελευθερία κινήσεων. Η κίνηση του χεριού επιτυγχάνεται μέσω ενός ξεχωριστού μοτέρ. Η κίνηση του κεφαλιού γίνεται μέσω ενός σερβομοτέρ στο οποίο στηρίζεται. Στο κεφάλι υπάρχει μικρή ασύρματη κάμερα η οποία μεταδίδει εικόνα και ήχο από το χώρο στην οθόνη του χειριστή. Στο σώμα του Τηλερομπότ έχει ενσωματωθεί ένα ζεύγος κοινών αυτοενισχυόμενων ηχείων από Η/Υ. Έτσι, είναι δυνατή η εκφώνηση προηχογραφημένων ηχητικών μηνυμάτων μέσω του λογισμικού του Η/Υ, είτε ζωντανά από το χειριστή. Η μετάδοση του ήχου γίνεται μέσω ενός ζεύγους Walkie Talkie, στο ένα άκρο του οποίου συνδέεται η κάρτα ήχου του Η/Υ, ενώ στο άλλο τα ηχεία του Τηλερομπότ μέσω κατάλληλης προσαρμογής.

Για τον ασύρματο έλεγχο των κινήσεων του Τηλερομπότ ενσωματώθηκε σύστημα τηλεκατεύθυνσης που χρησιμοποιείται στον αερομοντελισμό. Ο δέκτης και τα σερβομοτέρ που τον συνοδεύουν προσαρμόστηκαν στο Τηλερομπότ και καθοδηγούν τα μοτέρ για τις 2 ρόδες, το μοτέρ του χεριού και το σερβομοτέρ του κεφαλιού. Ο έλεγχος τον κινήσεων γίνεται είτε χειροκίνητα μέσω των χειριστηρίων του πομπού, είτε μέσω του λογισμικού του Η/Υ. 
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Σύγχρονες τάσεις της Εκπαιδευτικής Ρομποτικής 

Περίληψη
Από τον Seymour Papert έως σήμερα, η πορεία της Εκπαιδευτικής Ρομποτικής ακολούθησε τόσο τις τεχνολογικές εξελίξεις όσο και τις εκπαιδευτικές αλλαγές. Σε ερευνητική αλλά και εφαρμοσμένη διάσταση, συναντούμε προσπάθειες εκπαιδευτικής αξιοποίησης της Ρομποτικής, με στόχο τη δημιουργία ανοιχτών μαθησιακών μικρόκοσμων, τη διεπιστημονική προσέγγιση των θετικών και θεωρητικών αντικειμένων, τον τεχνολογικό αλφαβητισμό, την ανάπτυξη δεξιοτήτων αλγοριθμικής σκέψης αλλά και κοινωνικής μορφής, την υλοποίηση διαισθητικού χειρισμού, τη χρήση απτών μεθόδων προγραμματισμού, αλλά και τη διάδραση εικονικών και πραγματικών οντοτήτων. Στο σύγχρονο ελληνικό σχολείο δράσεις εκπαιδευτικής ρομποτικής εισάγονται τόσο με πρωτοβουλία εμπνευσμένων εκπαιδευτικών, όσο και με την υποστήριξη του νέου αναλυτικού προγράμματος. Το σύνολο όλων αυτών των θεμάτων, θα αποτελέσει το βασικό άξονα των συζητήσεων που θα αναπτυχθούν στη Στρογγυλή Τράπεζα, με βάση τα όσα θα αναπτύξουν οι εισηγητές.

Εισαγωγή
Έχουν περάσει τέσσερεις δεκαετίες από τις πρώτες προσπάθειες του Seymour Papert, να αξιοποιηθούν εκπαιδευτικά μηχανολογικές κατασκευές ελεγχόμενες από υπολογιστή. Ο Κατασκευαστικός Εποικοδομισμός (Constructionism) που εισήγαγε, υποστηρίζει ότι οι μαθητές οικοδομούν πιο αποτελεσματικά τη γνώση όταν εμπλέκονται ενεργά στη σχεδίαση και κατασκευή (απτή ή/και ψηφιακή) αντικειμένων που έχουν νόημα για τους ίδιους. Η αξιοποίηση των εκπαιδευτικών δυνατοτήτων της ρομποτικής είναι αντικείμενο πλήθους δράσεων σε όλες της βαθμίδες της εκπαίδευσης.

Από την άλλη, η ευρύτητα των εφαρμογών της ρομποτικής, καθώς και ο διεπιστημονικός της χαρακτήρας ως ερευνητικό αντικείμενο, οδήγησαν και άλλες επιστημονικές περιοχές να στρέψουν την έρευνά τους στις μεθόδους ή στις τεχνολογίες της εκπαιδευτικής ρομποτικής, όπως η διεπαφή των μαθητών με τα ρομπότ, η κοινωνική επίδραση των ρομπότ στην τάξη και η συν-λειτουργία εικονικών και πραγματικών ρομπότ.

Προσχολική και πρώτη σχολική ηλικία
Η αξιοποίηση ρομπότ σε εκπαιδευτικές δραστηριότητες προσχολικής ή πρώτης σχολικής ηλικίας, έχει οδηγήσει στην ανάπτυξη ποικιλόμορφων ρομποτικών «οντοτήτων», με δυνατότητες προγραμματισμού, αλλά και εικαστικών δράσεων. Τα αποτελέσματα δείχνουν ότι ενώ τα παιδιά αποδίδουν στο προγραμματιζόμενο παιχνίδι ανιμιστική ταυτότητα, συγχρόνως διατυπώνουν και απεικονίζουν στοιχεία για τον έλεγχο και χειρισμό του μέσα από την ανάλογη διαδικασία προγραμματισμού..

Κοινωνική διάσταση και αλληλεπίδραση με τον άνθρωπο
Σύγχρονες έρευνες έχουν ως θέμα την κοινωνική διάσταση των ρομπότ. Ο ρόλος που προσδίνεται από τα μέλη μιας ομάδας σε ένα ρομπότ και η επίδραση που έχει στο κλίμα μιας ομάδας ή και σε ατομικό επίπεδο, κατά τη διάρκεια εκπαιδευτικών δραστηριοτήτων, μελετώνται ώστε να αξιοποιηθούν θετικά. Ο κλάδος της Επικοινωνίας Ανθρώπου με Ρομπότ (Human Robot Interaction) μελετά ευρύτερα το θέμα, για εφαρμογές όπου δεν υπάρχει φυσική επαφή ανθρώπου με ρομπότ, με στόχο την ανάλυση των διαδικασιών κοινωνικής φύσεως που αναπτύσσονται, καθώς και την αξιολόγηση των αποτελεσμάτων, ως προς την επίτευξη των στόχων κάθε εφαρμογής.

Απτά περιβάλλοντα χειρισμού και προγραμματισμού
Αν και τα εικονικά περιβάλλοντα και οι γλώσσες προγραμματισμού των εκπαιδευτικών ρομπότ έχουν σχεδιαστεί ώστε να υπηρετούν διδακτικές και μαθησιακές ανάγκες, έρευνες έχουν δείξει ότι απτές κατασκευές, που χρησιμοποιήθηκαν σε πραγματικό χώρο για τον προγραμματισμό των ρομπότ, προσφέρουν διαφορετικές δυνατότητες (διαισθητικότητα, χωρικό προσανατολισμό, κατανόηση ελέγχου κ.α.). 

Γενικά, το  ρομπότ  μπορεί  να  χρησιμοποιηθεί  στην  εκπαίδευση -  στην Πρωτοβάθμια, Δευτεροβάθμια ακόμα και στην Τριτοβάθμια  εκπαίδευση - αλλά  και  εκτός σχολείου ως  ένα αποτελεσματικό εργαλείο για  την ανάπτυξη γνωστικών δομών από  τα παιδιά. Η εκπαίδευση με τη ρομποτική πραγματοποιείται με την ενεργή συμμετοχή των μαθητών ή φοιτητών οι οποίοι δουλεύουν σε ομάδες χρησιμοποιώντας ένα εκπαιδευτικό πακέτο που περιέχει επεξεργαστή (μυαλό), αισθητήρες (αισθήσεις) ως εισόδους της κατασκευής, κινητήρες ως εξόδους και δομικά στοιχεία για την ολοκλήρωση της κατασκευής

Γιατί η Ρομποτική στην Εκπαίδευση;

A) Τα παιδιά όταν σχεδιάζουν, κατασκευάζουν και προγραμματίζουν ρομπότ έχουν την ευκαιρία να μάθουν παίζοντας και να αναπτύξουν δεξιότητες
Η ρομποτική αφενός, είναι μία διασκεδαστική και ενδιαφέρουσα δραστηριότητα που δίνει τη δυνατότητα στο μαθητή να εμπλακεί με τη δράση, αφετέρου μπορεί να χρησιμοποιηθεί σε όλες τις βαθμίδες εκπαίδευσης για τη διδασκαλία διαφόρων εννοιών, κυρίως, από τις Φυσικές Επιστήμες και άλλα γνωστικά αντικείμενα.

· Φυσική (μελέτη της κίνησης, μελέτη της επίδρασης της τριβής, μελέτη της σχέσης των δυνάμεων, μεταφορά ενέργειας κ.α)

· Μαθηματικά και Γεωμετρία (αναλογίες, μέτρηση αποστάσεων, κατανόηση βασικών γεωμετρικών ιδιοτήτων όπως η περίμετρος κ.α)

· Μηχανική (κατασκευή, έλεγχος και αξιολόγηση μηχανικών λύσεων κ.α)

· Τεχνολογία (τεχνολογικός αλφαβητισμός κ.α) 

· Ιστορία (πχ. με την κατασκευή ενός ρομπότ καταπέλτη - του Αρχιμήδη - τα παιδιά έχουν την ευκαιρία να γνωρίσουν την ανάπτυξη της τεχνολογίας εκείνης της εποχής καθώς και το έργο και την προσωπικότητα του Αρχιμήδη κ.α)

· Ο συνδυασμός εννοιών από διαφορετικές, γνωστικές περιοχές (τεχνολογία, τέχνη, περιβάλλον, κοινωνία, μαθηματικά, φυσικές επιστήμες) με διαθεματικά project (συνθετικές εργασίες)

        

Η εκπαιδευτική Ρομποτική έχει θετικές επιπτώσεις εκτός από το γνωστικό τομέα και στο συναισθηματικό (αυτοεκτίμηση, αυτοπεποίθηση) και κοινωνικό (κοινωνικοποίηση, απομυθοποίηση). 

Επιπλέον, με τη βοήθεια της ρομποτικής στη διδασκαλία του ο εκπαιδευτικός μπορεί να επικεντρωθεί στην ανάπτυξη και άλλων κρίσιμων δεξιοτήτων του 21ου αιώνα: 

· ομαδική εργασία

· επίλυση προβλημάτων (ανάλυση, σχεδίαση, υλοποίηση, δοκιμή και πειραματισμός, αξιολόγηση)

· καινοτομία

· διαχείριση έργου (διαχείριση χρόνου, κατανομή έργου και πόρων κ.α)

· προγραμματισμός

· δεξιότητες επικοινωνίας

· πολύτιμες νοητικές δεξιότητες (αναλυτική και συνθετική σκέψη, δημιουργικότητα, κριτική σκέψη κ.α)
κ.λπ.

Το όραμα της ρομποτικής είναι όλοι οι μαθητές να αναπτύξουν αυτές τις δεξιότητες, οι οποίες στα πλαίσια της παγκοσμιοποίησης αποτελούν επιτακτική ανάγκη για την προετοιμασία πολιτών του κόσμου που θα μπορούν να συνεισφέρουν θετικά σε παγκόσμια κλίμακα
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Πρώτο ρομπότ δάσκαλο στο κόσμο
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Μαθητές στην Ιαπωνία είχαν την ευκαιρία να διδαχτούν τα μαθήματα τους από το πρώτο ρομπότ δάσκαλο στο κόσμο! 
Το ανθρωπόμορφο ρομπότ, με το όνομα Saya, είναι πολύγλωσσο, παίρνει απουσίες ενώ μπορεί και αναθέτει εργασίες από τα βιβλία της διδακτέας ύλης!
Το ρομπότ Saya έχει πρόσωπο από latex, ελέγχεται από 18 ειδικούς μηχανισμούς ενώ δημιουργεί εκφράσεις ευτυχίας, έκπληξης, φόβου, λύπης, αποστροφής ακόμα και θυμού! 
Το ρομπότ Saya θα ξεκινήσει να παραδίδει μαθήματα σε πλήρη απασχόληση μόλις περάσει τα τελικά τεστ δοκιμών σε ειδικά εργαστήρια στο Tokyo. 
Ο κατασκευαστής του ρομπότ δάσκαλου, καθηγητής Hiroshi Kobayashi έχει εργαστεί 15 χρόνια στο φιλόδοξο αυτό σχέδιο.

Ρομπότ αντί δασκάλων για αυτιστικά παιδιά 





Ένα δημοτικό σχολείο στο Μπέρμιγχαμ της Βρετανίας, δοκιμάζει μία νέα, ριζοσπαστική μέθοδο διδασκαλίας ειδικά για μαθητές με αυτισμό. Η διεύθυνση του σχολείου έχει «προσλάβει» δύο ρομποτάκια, τα οποία βοηθούν τους μαθητές να μάθουν πιο εύκολα.


Λόγω της κατάστασής τους τα παιδιά με αυτισμό δυσκολεύονται πολύ να ενταχθούν αποτελεσματικά σε κανονικές τάξεις διδασκαλίας, ενώ και οι εκπαιδευτικοί δεν μπορούν να τα προσεγγίσουν.

Οι ειδικοί εντυπωσιάστηκαν όταν διαπίστωσαν ότι οι μαθητές ανταποκρίνονταν καλύτερα στα ερεθίσματα που τους έδιναν τα ρομπότ. Ο λόγος είναι ότι τα ρομπότ δεν έχουν συναισθήματα και έτσι τα παιδιά νιώθουν πιο άνετα μαζί τους, παρά με τους δασκάλους.

Τα ρομπότ είναι προγραμματισμένα να χορεύουν γνωστά ποπ τραγούδια, να παίζουν παιχνίδια, ακόμη και να κάνουν κινήσεις Τάι-Τσι!

Η μέθοδος εφαρμόζεται δοκιμαστικά στο σχολείο Τόπκλιφ, όπου το 255 των παιδιών έχουν κάποια μορφή αυτισμού.Εάν η μέθοδος αποδειχθεί αποτελεσματική και σε βάθος χρόνου, θα εφαρμοστεί και σε άλλα σχολεία.

 Αξιοποίηση πέρα από την τυπική εκπαίδευση
Οι διαγωνισμοί ρομποτικής, οι δράσεις σε μουσεία, βιβλιοθήκες και κέντρα τεχνολογίας, θεωρούνται ότι προάγουν τον τεχνολογικό αλφαβητισμό και προσεγγίζουν εφαρμογές εκπαιδευτικής ρομποτικής σε συνθήκες που διαφοροποιούνται από την τυπική εκπαίδευση. Επίσης η αξιοποίηση κατάλληλων δράσεων και ρομποτικών κατασκευών στην Ειδική Αγωγή και στην Εκπαίδευση Ενηλίκων μπορεί να υποστηρίξει μαθησιακά περιβάλλοντα, με δυνατότητα ελέγχου των ιδιαίτερων παραμέτρων τω περιοχών αυτών (π.χ. σταθερές συνθήκες, σταδιακή μεταβολή, εξειδίκευση κατασκευής στις λειτουργικές δυνατότητες των μαθητών).

ΕΡΓΑΣΙΑ ΓΙΑ ΤΟ ΠΕΡΙΒΑΛΛΟΝ ΚΑΙ ΤΗΝ ΑΜΥΝΑ ΣΤΗΝ ΡΟΜΠΟΤΙΚΗ

ΠΕΡΙΒΑΛΛΟΝ

Η ρομποτική έχει καταφέρει να εξελίξει έναν αρκετά μεγάλο αριθμό μοντέλων που έχουν σκοπό την χρήση στο περιβάλλον. Εμείς λοιπόν θα σας παρουσιάσουμε ορισμένα από αυτά τα μοντέλα.

1.Ψάρια- ρομπότ στην υπηρεσία του περιβάλλοντος

Τον Οκτώβριο του 2005 ένα ιδιαίτερο ψάρι έκανε την εμφάνισή του στο Ενυδρείο του Λονδίνου. Επρόκειτο για την υλοποίηση της εντυπωσιακής ιδέας που είχε ο Δρ Χόουσενγκ Χου, που κατασκεύασε ένα ψάρι - ρομπότ για να περιπολεί στις θάλασσες και να παρακολουθεί τα επίπεδα θαλάσσιας ρύπανσης. Έτσι οι επιστήμονες θα μπορούν να εντοπίζουν τις μολυσμένες περιοχές και να παίρνουν τα αναγκαία μέτρα για την απορρύπανσή τους. Τα ρομποτικά ψάρια, που ακόμα δεν έχουν... βουτήξει στις θάλασσες, μιμούνται με απόλυτα φυσικό τρόπο την κυματοειδή κίνηση των πραγματικών ψαριών. Επιπλέον είναι πλήρως εξοπλισμένα με αισθητήρες υπεριωδών ακτίνων (για να αποφεύγουν τις συγκρούσεις), αισθητήρες πίεσης (για να μετρούν το βάθος) και γυροσκόπια, ώστε να μπορούν να ισορροπούν. Μέχρι τώρα ο Δρ Χου έχει κατασκευάσει 18 γενιές ρομποτικών ψαριών. Αυτά που ανήκουν στην τελευταία είναι τα πιο εξελιγμένα: είναι φτιαγμένα από ανθρακονήματα, έχουν μήκος 1,5 μέτρο και είναι πλήρως εξοπλισμένα με συσκευές παρακολούθησης της ρύπανσης.
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2.To πρώτο ρομπότ χαμαιλέων

Επιστήμονες του Harvard έφτιαξαν ένα ρομπότ που ξέφευγε από τη συμβατική λογική και δομή στην κατασκευή ρομπότ. Ήταν ένα μικρό εύκαμπτο - «μαλακό» όπως τα χαρακτηρίζουν οι ειδικοί (soft robot) – ρομπότ που έχει τη δυνατότητα να σέρνεται στο έδαφος και μετά να ξανασηκώνεται. Οι εφαρμογές αυτών των ρομπότ είναι πολλές. Θα μπορούσαν παραδείγματος χάριν να βοηθήσουν σε μεγάλες καταστροφές. Μετά από ένα σεισμό τα «soft robots» θα μπορούν να ανιχνεύουν επιζώντες αφού θα διαπεράσουν όλα τα συντρίμμια. Η ερευνητική ομάδα όμως δεν σταμάτησε να σκέφτεται τρόπους για να εξελίξει το ρομπότ της. Όπως ανέφεραν οι ίδιοι εμπνεύστηκαν ο τρόπος με τον οποίο καμουφλάρονται τα χταπόδια, τα καλαμάρια και οι σουπιές τους έδωσε την έμπνευση και θέλησαν να προσθέσουν αυτή την ικανότητα στο ρομπότ. Το ρομπότ είναι κατασκευασμένο από πολυμερή πυριτίου. Οι ερευνητές προσέθεσαν στο ρομπότ ένα επιπλέον στρώμα γεμάτο από μικρά αυλάκια. Το στρώμα αυτό μπορεί να δεχτεί υγρά υψηλής ή χαμηλής θερμοκρασίας τα οποία διαχέονται σε όλη της επιφάνεια του ρομπότ μέσα από τα αυλάκια επιτρέποντας του έτσι να αναπτύξει την ικανότητα του λεγόμενου «θερμικού καμουφλάζ». Τα υγρά αυτά μπορούν φυσικά να είναι βαφές στα χρώματα του περιβάλλοντος που θα βρίσκεται το ρομπότ ώστε να καμουφλάρεται. Μπορεί επίσης αντί για βαφή καμουφλάζ το ρομπότ να χρησιμοποιήσει κάποιο υγρό που θα το κάνει να φωσφορίζει ώστε να είναι ορατό σε συνθήκες σκότους. Αν παραδείγματος χάριν, το ρομπότ βρίσκεται σε αποστολή εξερεύνησης ή διάσωσης η φωσφορίζουσα βαφή θα είναι εξαιρετικά χρήσιμη ώστε να είναι εύκολος ο εντοπισμός του. Προς το παρόν η παροχή της βαφής γίνεται εξωτερικά με το ρομπότ να την αντλεί από το δοχείο στο οποίο βρίσκεται. Όμως οι ερευνητές αναφέρουν ότι η προσαρμογές στο ρομπότ συνεχίζονται και στο επόμενο μοντέλο του ρομπότ οι βαφές θα ενσωματώνονται στο σώμα του οπότε θα μπορεί μόνο του αυτόνομα να καμουφλάρεται ή να φωσφορίζει. Η έρευνα δημοσιεύεται στην επιθεώρηση Science. [image: image10.jpg]



3.Μια μέλισσα ρομπότ

Μηχανολόγοι από το πανεπιστήμιο Χάρβαρντ κατασκεύασαν μία «έξυπνη» μέλισσα -ρομπότ, η οποία μπορεί να χρησιμοποιηθεί τόσο για λόγους παρακολούθησης όσο και για εφαρμογές στη γεωργία.

Το όνομα αυτής Robobee. To νέο ρομπότ - μέλισσα που πρόσφατα παρουσίασαν ερευνητές από το πανεπιστήμιο του Χάρβαρντ και τη σχολή Μηχανολογίας και Εφαρμοσμένων Επιστημών είναι απόρροια μελετών που διήρκεσαν σχεδόν δώδεκα χρόνια. Η high tech μέλισσα είναι ελαφρώς μικρότερη από το κέρμα του ενός σεντ και ζυγίζει μόλις 89 γραμμάρια, ενώ μπορεί να πετάξει κανονικά, όπως ακριβώς οι μέλισσες στη φύση. «Έχουμε καταφέρει να αναπτύξουμε όλα τα χαρακτηριστικά των μελισσών» αναφέρει ο μηχανολόγος Ρόμπερτ Τζ. Γουντ από την ερευνητική ομάδα.

H Robobee συγκεντρώνει μηχανολογικά χαρακτηριστική αιχμής μιμούμενη παράλληλα το πέταγμα και την όλη συμπεριφορά της μέλισσας. Μόνο που αντί να μαζεύει γύρη από τα ανθισμένα λουλούδια, συλλέγει πληροφορίες τις οποίες μεταβιβάζει στη συνέχεια σε ένα κεντρικό ηλεκτρονικό σύστημα που τις επεξεργάζεται. Η μέλισσα-ρομπότ μοιάζει με τις πραγματικές μέλισσες και εμφανισιακά. Διαθέτει αρθρώσεις και κεραίες όπως ακριβώς και τα κιτρινόμαυρα έντομα.

Η κατασκευή της μέλισσας - ρομπότ δεν αποβλέπει απλώς στην επίδειξη ένός ακόμη παραδείγματος επιτυχημένης μίμησης της φύσης από την επιστήμη. Η Robobee αποτελεί μία σοβαρή μηχανολογική πρόταση που μπορεί να προσφέρει σημαντική "χείρα βοηθείας" σε πολλούς τομείς της κοινωνικής και οικονομικής ζωής. Μπορεί να χρησιμοποιηθεί ως βοηθητικό σύστημα παρακολούθησης για τη διευκόλυνση αστυνομικών επιχειρήσεων εντοπισμού αγνοούμενων, παρακολούθησης ή διάσωσης. Μπορεί επίσης να χρησιμοποιηθεί και για γεωργικούς ή ακόμη και για περιβαλλοντικούς σκοπούς.

Η έρευνα εστίασε εξαρχής στη δημιουργία ενός τεχνητού, «έξυπνου» εντόμου που θα πετάει αυτόνομα συλλέγοντας πληροφορίες. Για το λόγο αυτό συλλέγει στοιχεία από οχτώ εξωτερικές κάμερες, τα οποία μεταφέρει σε έναν μικροσκοπικό ηλεκτρονικό «εγκέφαλο».

Ωστόσο οι επιστήμονες συνεχίζουν να δουλεύουν πάνω σε αυτό το μίνι ρομποτικό έντομο, προκειμένου να βελτιώσουν το πέταγμά του, να αυξήσουν τη διάρκεια των πτήσεων που μπορεί να κάνει αλλά και να εξελίξουν το σύστημα ενεργειακής τροφοδότησης, μέσω ίσως μιας αυτόνομης μπαταρίας.
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ΑΜΥΝΑ

Ο τομέας της άμυνας αποτελεί την τελευταία εξέλιξη στην ρομποτική και έναν από τους πιο περίπλοκους και εξειδικευμένους τομείς της επιστήμης αυτής.

1.PROJECT SR-72

 Το συγκεκριμένο ρομπότ(BLACKBIRD SR-72) αποτελεί ένα άκρως απόρρητο σχέδιο της κυβέρνησης των Η.Π.Α. και ως εκ τούτου κατορθώσαμε να συλλέξουμε μόνο ένα μικρό αριθμό πληροφοριών.

Η εταιρεία Lockheed Martin ανακοίνωσε τα σχέδιά της για την κατασκευή ενός υπερσύγχρονου υπερηχητικού κατασκοπευτικού αεροπλάνου- ρομπότ, ικανού να αναπτύξει ταχύτητα τάξης Mach 6, δηλαδή περίπου 5.800 χιλιόμετρα ανά ώρα. Ο λόγος για το μη επανδρωμένο υπερηχητικό σκάφος Blackbird SR-72, που θα αποτελέσει τον διάδοχο του SR-71. Όπως γνωστοποίησε η Lockheed Martin, το νέο μοντέλο θα μπορεί, εκτός από το να πραγματοποιεί κατασκοπευτικές αποστολές, να επιτυγχάνει και πλήγματα, καθώς είναι δυνατό να εξοπλιστεί με πυραύλους και οπλικά συστήματα. Σύμφωνα με την Lockheed, το νέο αεροσκάφος θα τεθεί σε λειτουργία το 2030. Ο σχεδιασμός και η κατασκευή του νέου υπερηχητικού αεροσκάφους γίνονται στα εργαστήρια της εταιρείας, στην Καλιφόρνια.
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2.Ρομποτική πολεμική μηχανή

Εφοδιασμένοι με αυτόματα όπλα, οι μηχανικοί στρατιώτες θα κάνουν τον ανθρώπινο πόλεμο παιχνιδάκι Ρομπότ οπλισμένα με πυροβόλα, αντιαρματικούς πυραύλους, ακόμα και εκτοξευτές χειροβομβίδων θα παρελάσουν σύντομα στα πολεμικά θέατρα του πλανήτη. Κι αυτό γιατί αποδεικνύουν πια στην πράξη ότι μπορούν πράγματι να πετύχουν αυτό που στοχεύουν! Τέσσερις ρομποτικές φίρμες, οι HDT Robotics, iRobot, Northrop Grumman και QinetiQ, επέδειξαν πρόσφατα τις ικανότητες της συνεργασίας τους στο event «Robotic Rodeo»: τους ρομποτικούς μαχητές με τα πυροβόλα M240! Ο σκοπός ήταν να δει το πλήθος πόσο βιώσιμες είναι πια οι ρομποτικές πολεμικές μηχανές και ο αμερικανικός στρατός εντυπωσιάστηκε τόσο που εξέδωσε ιδιαίτερα θετική αξιολόγηση της τεχνολογίας. Οι επιτελάρχες ισχυρίστηκαν ότι τα ρομπότ δεν θα αντικαταστήσουν τους ανθρώπους στο πεδίο της μάχης, αλλά θα λειτουργούν συμπληρωματικά: «Δεν είναι απλά εργαλεία, αλλά μέλη της διμοιρίας. Αυτός είναι ο σκοπός», δήλωσε ο αντισυνταγματάρχης Willie Smith, επικεφαλής του αντίστοιχου στρατιωτικού τμήματος (Unmanned Ground Vehicles). «Το να γίνει ένα ρομπότ μέλος της ομάδας είναι απλώς θέμα εκπαίδευσης». Οι επιτελάρχες του στρατού που συγκεντρώθηκαν στην επίδειξη φάνηκαν μάλιστα ιδιαίτερα εντυπωσιασμένοι από την ακρίβεια των ρομποτικών πολεμιστών. «Είμαστε ικανοποιημένοι με αυτό που είδαμε σήμερα. Η τεχνολογία φτάνει εκεί που πρέπει να είναι», συνέχισε ο αντισυνταγματάρχης Willie Smith. Αυτή μάλιστα δεν είναι η πρώτη φορά που το αμερικανικό Πεντάγωνο πειραματίζεται με ρομποτικούς στρατιώτες, οι προηγούμενες εκδοχές ωστόσο έδειξαν το πρόωρο τέτοιων φιλοδοξιών όταν άρχισαν να παίρνουν «πρωτοβουλίες» μόνοι τους.
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3.Τρεις νέες τεχνολογίες ειδικών επιχειρήσεων

3.1.BATTLEHAWK
Το Battlehawk (Γεράκι της μάχης) είναι ένα μικρό drone, μη επανδρωμένο αεροσκάφος (ΜΕΑ) δηλαδή, το οποίο λειτουργεί σαν καμικάζι! Είναι εξοπλισμένο με μια βομβίδα 40 χιλ. και με τον ανάλογο χειρισμό αφού ανιχνευθεί ο στόχος, εφορμά και τον προσβάλλει εκρηγνυόμενο επάνω σ' αυτόν. Είναι παρόμοιο με το αντίστοιχο Switchable και όπως φαίνεται η τεχνολογία των drones αρχίζει να γίνεται πιο προσεγγίσιμη ακόμη και σε επίπεδο ομάδας μάχης. Με τη διάθεση ενός ή περισσότερων τέτοιων φορητών ΜΕΑ σ΄αυτό το κλιμάκιο, αντί να γίνεται αίτηση εγγύς αεροπορικής υποστήριξης ή αντίστοιχη αίτηση πυρών όλμων ή πυροβολικού, η ομάδα μπορεί μόνη της να αποκαλύψει και να εξουδετερώσει ένα ελεύθερο σκοπευτή ή να εντοπίσει έγκαιρα μια εχθρική ενέδρα που έχει στηθεί και περιμένει στην επόμενη στροφή! Το Battlehawk είναι κατασκευασμένο από ανθρακονήματα και τα φτερά του μπορούν να διπλωθούν έτσι ώστε να χωράει σε σωλήνα-εκτοξευτή,  μήκους 56 εκατοστών. Το  αεροπλανάκι που ζυγίζει 2,5 κιλά, πετάει με τη βοήθεια έλικα που κινείται με μπαταρία. Το μόνο που χρειάζεται για την πλοήγησή του, είναι ένα απλό tablet ή ένα smartphone εξοπλισμένο με Android App.  Επάνω του ενσωματώνεται μια μικρή βιντεοκάμερα και ο χειριστής του μπορεί να παρακολουθεί οποιαδήποτε αποστολή που εξελίσσεται. Το Battlehawk μπορεί να παρακολουθεί το στόχο του για περίπου μισή ώρα με τη βοήθεια συσκευής γεωεντοπισμού  και με επιλογή του χειριστή, μπορεί να εκτελέσει επίθεση ή να επιστρέψει πίσω ή να αυτοκαταστραφεί. Επίσης με τηλεχειρισμό από ειδική συσκευή ελέγχου, μπορεί να οπλιστεί η βομβίδα κατά τη διάρκεια της πτήσης. Η ακτίνα δράσης του φτάνει τα 5 χιλιόμετρα, η ακρίβειά του κατά την προσβολή είναι +/- 2 μέτρα (εξαρτάται από την επιδεξιότητα του χειριστή) και το συνολικό βάρος του όλου συστήματος, (αεροσκάφος, εκτοξευτής, πυρομαχικά και συσκευή ελέγχου πυρός) είναι 5 κιλά. Ένα άλλο πολύ ενδιαφέρον έκθεμα ήταν οι ..πέτρες-κατάσκοποι! Πρόκειται για ένα σύστημα επιτήρησης τύπου "τοποθετώ και ξεχνώ" (field and forget) το οποίο περιέχει μικροσκοπικούς αισθητήρες που μοιάζουν σαν πέτρες, αλλά εκτελούν καθήκοντα ενός άγρυπνου παρατηρητή.





3.2.Self Powered Ad-hoc network SPAN

Το "Αυτοδύναμο δίκτυο ειδικού σκοπού" σε ελεύθερη μετάφραση 

όπως το αποκαλούν οι Αμερικανοί  είναι ένα ολοκληρωμένο σύστημα αισθητήρων που λειτουργεί σαν αυτοδιαχειριζόμενο πλέγμα αφανούς παρακολούθησης στρατιωτικών βάσεων, συνόρων, περιοχών, ακτών κλπ. Αλλά το σημαντικότερο χαρακτηριστικό των μικροσκοπικών αυτών αισθητήρων είναι ότι αυτοδιορθώνονται, αυτοφορτίζονται και .. αυτοοργανώνονται! Η έξυπνη, προηγμένη τεχνολογία τους μπορεί να κατευθύνει μια κάμερα ή ένα drone να ερευνήσει συγκεκριμένη περιοχή. Ένας τέτοιος αισθητήρας μπορεί να χωρέσει στην παλάμη ενός χεριού. Με μικροσκοπικά πάνελ που διαθέτει αυτοφορτίζεται με τον ήλιο και δεν χρειάζεται αλλαγή μπαταριών. Η εξωτερική του όψη μπορεί να λάβει όποια μορφή επιθυμεί ο χρήστης, για να ταιριάζει στο περιβάλλον που θα εγκατασταθεί. Ακόμη και με τη μορφή μιας πέτρας, που είναι πολύ δύσκολο ν' ανιχνευθεί σε πετρώδες έδαφος. Καταλαβαίνετε πιστεύω, την μεγάλη χρησιμότητα και την ποικιλία εφαρμογών που μπορεί να έχει ένα τέτοιο σύστημα στη διεξαγωγή ειδικών επιχειρήσεων.





3.3.Micro Tactical Ground Robot
Ακόμη ένα ιδιαίτερου ενδιαφέροντος έκθεμα ήταν ισραηλινής προέλευσης: Το αναρριχώμενο ρομπότ ή αλλιώς  "Τακτικό μικρο-ρομπότ εδάφους που μεταφέρεται από ένα άτομο, αφού έχει βάρος 10 κιλά, μπορεί να ανεβαίνει σκαλοπάτια, να κινείται με μέση ταχύτητα 3 χλμ/ώρα σε οποιοδήποτε δύσκολο έδαφος και να χώνεται σε τρύπες και τούνελ για να "βλέπει" και να ενημερώνει το χειριστή του που το τηλεκατευθύνει, για το τι υπάρχει εκεί. Ακόμη μπορεί να χρησιμοποιηθεί για την εξουδετέρωση βομβών και αυτοσχέδιων εκρηκτικών μηχανισμών. Η ηλεκτρονική συσκευή ελέγχου του, κατασκευάζεται από την ίδια εταιρεία με τη μορφή Android στρατιωτικών προδιαγραφών, όπως φαίνεται στην παραπάνω εικόνα, διαστάσεων 20 x12,5 εκατοστά και ο χειριστής μπορεί να κινεί από απόσταση το ρομπότ,  το βραχίονα του και όλα τα μικροόργανα που διαθέτει επάνω του. Ήδη οι αμερικανικές ειδικές δυνάμεις έχουν εκδηλώσει ενδιαφέρον γι' αυτό, με προμήθεια 100 τεμαχίων. Το μικρο-ρομπότ με αυτό τον τρόπο δίνει εικόνα για τα κωλύματα που αντιμετωπίζει μπροστά του ένα τμήμα, ειδικά σε αστικές περιοχές με ακτίνα δράσης (σε οπτική επαφή) γύρω στα 500 μέτρα. Διαθέτει 5 μικροκάμερες,  ένα εσωτερικό πομποδέκτη και καταδείκτες υπέρυθρων ακτίνων laser με τους οποίους μπορεί να καταδείξει στόχους οπουδήποτε γύρω απ' αυτό ( 360 μοίρες). Με τον ενσωματωμένο  κρυπτασφαλισμένο πομποδέκτη του, δίνει τη δυνατότητα επικοινωνίας και συνεννόησης μεταξύ χειριστή και στρατιωτικού προσωπικού που ενεργεί στην περιοχή, προβάλλοντας ταυτόχρονα φωτογραφίες ή βίντεο του στόχου, στον οποίο έχει προσανατολισθεί.
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Εξερευνώντας το διάστημα με ρομπότ
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Μία από τις σημαντικότερες εφαρμογές της ρομποτικής επιστήμης είναι στον τομέα της εξερεύνησης και μελέτης του διαστήματος. Τα ρομπότ, βλέπετε, είναι πιο ανθεκτικά από ό,τι ο άνθρωπος στις δύσκολες συνθήκες του διαστήματος, και έτσι μπορούν να ταξιδέψουν στα πιο απομακρυσμένα μέρη του γαλαξία μας!

Η συμβολή των ρομπότ στην εξερεύνηση του σύμπαντος είναι τεράστια. Ακριβώς επειδή τα ρομπότ δεν είναι ζωντανοί οργανισμοί, αλλά μηχανήματα, οι επιστήμονες μπορούν να τα σχεδιάσουν έτσι, ώστε να μπορούν να λειτουργήσουν σε αντίξοες συνθήκες. Για παράδειγμα, μπορούν να κάνουν τις εργασίες για τις οποίες έχουν προγραμματιστεί ακόμα και σε συνθήκες πολύ υψηλών ή πολύ χαμηλών θερμοκρασιών.

Ένας επιπλέον παράγοντας που οι επιστήμονες του διαστήματος χρησιμοποιούν τα ρομπότ, είναι ότι πολλές από τις αποστολές που οργανώνουν διαρκούν για ολόκληρα χρόνια! Έτσι καταλαβαίνετε, ότι ακόμα κι αν υπήρχε κάποιος τόσο παθιασμένος αστροναύτης που να άντεχε για χρόνια μακριά από τη Γη, σίγουρα δεν θα χωρούσαν στο διαστημόπλοιο αρκετά τρόφιμα ή αρκετό οξυγόνο για να επιβιώσει!

 Όπως καταλαβαίνετε, η δημιουργία ενός ρομπότ είναι μία διαδικασία που… κοστίζει αρκετά χρήματα! Κι όμως, το να στείλει κανείς ένα ρομπότ στο διάστημα είναι πολύ πιο οικονομικό από το να στείλει έναν άνθρωπο. Κι αυτό γιατί τα διαστημόπλοια που θα το μεταφέρουν δεν χρειάζεται να είναι τόσο μεγάλα. Παράλληλα, δεν χρειάζεται να είναι εξοπλισμένα με τροφοδοσία οξυγόνου και όλων των άλλων απαραίτητων στοιχείων για την επιβίωση ενός ανθρώπου, όπως είναι το φαγητό ή οι εγκαταστάσεις υγιεινής.
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Υπάρχει όμως κι άλλος ένας λόγος που προτιμούμε να στέλνουμε ρομπότ στο διάστημα και ίσως είναι ο σημαντικότερος: τα επανδρωμένα διαστημόπλοια (αυτά δηλαδή που μεταφέρουν ανθρώπους) πρέπει να είναι απολύτως ασφαλή, ώστε να μην κινδυνεύσουν οι επιβάτες τους. Αυτά τα συστήματα ασφαλείας είναι εξαιρετικά ακριβά, ενώ υπάρχει πάντα και ο κίνδυνος να μη λειτουργήσουν σωστά. Χάρη στα ρομπότ λοιπόν, μπορούμε να γνωρίσουμε το διάστημα χωρίς να κινδυνεύσουν ανθρώπινες ζωές!

ΠΑΡΕΛΘΟΝΤΙΚΕΣ ΚΑΙ ΜΕΛΛΟΝΤΙΚΕΣ ΑΠΟΣΤΟΛΕΣ

Το ρομποτικό όχημα Curiosity

Το όχημα (ρόβερ) εκτοξεύθηκε τις 26 Νοεμβρίου του 2011 και προσγειώθηκε στον Άρη στις 6 Αυγούστου 2012 και προβλέπεται ότι διαρκέσει η αποστολή δυο χρόνια. Οι στόχοι του ρομπότ είναι να ερευνήσει το κλίμα και τη γεωλογία του Άρη. Το Curiosity έχει μέγεθος μικρού αυτοκινήτου, με βάρος 889 κιλά 2,9 μέτρα μήκος, 2,7 μέτρα πλάτος και 2,2 μέτρα ύψος. Το ρομπότ φέρει επιστημονικό εξοπλισμό με τον οποίο μπορεί να αναλύσει τη χημική σύσταση δειγμάτων που λαμβάνει. Κόστισε 2,5 δισ. δολάρια. Η διαστημική αποστολή Hayabusa. Ξεκίνησε τον Ιούνιο του 2003 με σκοπό να φτάσει στον αστεροειδή Itokawa και διήρκησε 7 χρόνια. Το ερευνητικό σκάφος αντιμετώπισε αρκετά προβλήματα (βλάβες στον κινητήρα, απώλεια καυσίμων και επικοινωνίας) παρόλα αυτά όμως ολοκλήρωσε την αποστολή του. Η ανακοίνωση από την ιαπωνική διαστημική υπηρεσία αναφέρει πως η μικροσκοπική ανάλυση των 1500 περίπου κόκκων υλικού που βρέθηκαν στο δοχείο συλλογής του Hayabusa είναι εξωγήινης προέλευσης. Είναι το μόνο διαστημικό εξερευνητικό ρομπότ που έχει φέρει στη Γη υλικό από ένα σώμα πλην της Σελήνης. Στοίχισε περίπου 200 εκατομμύρια ευρώ. Ο αστεροειδή Itokawa έχει μήκος 500 μέτρα και μέγιστο πλάτος 50. 

ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ ΤΗΣ ΝΑSA

Το ρομποτικό αεροσκάφος εκτοξεύτηκε στις 24 Μαΐου και διήρκησε 3 μήνες, και είχε ως στόχο να φτάσει στον Άρη και να μαζέψει δείγματα από το έδαφός του. Έχει κατασκευαστεί με τέτοιο τρόπο ώστε να μπορεί να ανταπεξέλθει σε θερμοκρασίες τόσο χαμηλές όσο -148F. Χρησιμοποίησε ένα ρομποτικό μηχανισμό μήκους 2,5 μέτρων με σκοπό και σκάψει έως και 1 μέτρο ώστε να λάβει δείγματα εδάφους από τον Άρη. Έχει πλάτος περίπου 5 μέτρα και μήκος 1,50 μέτρα. Νέα σχέδια για διαστημικές αποστολές στους αστεροειδείς. Στην Καλιφόρνια παρουσιάζεται μία πρωτοποριακή ιδέα: τη τοποθέτηση ενός αστεροειδούς σε τροχιά γύρω από τη Σελήνη, όπου θα μπορεί να μελετηθεί πιο εύκολα.  Το κόστος μίας τέτοιας αποστολής εκτιμάται πως θα κυμαίνεται γύρω στα 2,6 δισεκατομμύρια δολάρια. Η συνολική διάρκεια της αποστολής εκτιμάται πως θα είναι μεταξύ 6 και 10 ετών. Ανακοίνωση του Curiosity 2 στον Άρη. Η NASA ανακοίνωσε, στο ετήσιο συνέδριο της Αμερικανικής Γεωφυσικής Ένωσης, ότι σχεδιάζει να στείλει ένα νέο ρομποτικό ρόβερ, παρόμοιο με το επιτυχημένο «Curiosity», στον Άρη το 2020, παρά τους περιορισμούς του προϋπολογισμού της.  Σύμφωνα με τις πρώτες εκτιμήσεις το κόστος του νέου ρόβερ θα διαμορφώνεται στα 1,5 δισ. δολάρια έναντι 2,5 δισ. δολάρια. που κόστισε το «Curiosity».  Το νέο ρόβερ θα φέρει πιο κοντά τον πραγματικό στόχο της NASA που δεν είναι άλλος από την επανδρωμένη αποστολή στον Άρη, γεγονός που εκτιμάται ότι θα γίνει πραγματικότητα το 2030.

Γερμανικά ρομπότ θα καθαρίσουν τη γήινη εξώσφαιρα από άχρηστους δορυφόρους. Ρομπότ τα οποία θα έχουν τη δυνατότητα επισκευής προβληματικών δορυφόρων και θα είναι σε θέση να στείλουν στο εξώτερο διάστημα αυτούς που είναι πέραν επισκευής θα είναι έτοιμα μέσα σε τέσσερα χρόνια, ανακοίνωσαν επιστήμονες του Γερμανικού Αεροδιαστημικού Κέντρου.  Τα ρομπότ θα προσεγγίζουν δορυφόρους με προβλήματα για να κάνουν επισκευές, ενώ θα ωθούν εκτός τροχιάς αυτούς για τους οποίους δεν υπάρχουν περιθώρια επιδιόρθωσης, απελευθερώνοντας έτσι πολύτιμες θέσεις στη γεωστατική τροχιά- όπου υπολογίζεται ότι αυτή τη στιγμή βρίσκονται πάνω από 200 «νεκροί» δορυφόροι. 

Στο Διάστημα το πρώτο ρομπότ που μιλάει

Η Ιαπωνία εκτόξευσε στο διάστημα το πρώτο ρομπότ στον κόσμο που μιλάει, το οποίο θα κρατήσει συντροφιά στον αστροναύτη Kochi Wakata, που θα μεταβεί στο Διεθνή Διαστημικό Σταθμό (ISS) το Νοέμβριο. 




Ο Κιρόμπο, με τον δημιουργό του Tomotaka Takahashi (AFP) Το ανθρωποειδές ρομπότ, με το όνομα Κιρόμπο, εκτοξεύτηκε με επιτυχία από τη βάση στο νησί Tanegashima και ταξιδεύει για τον Διεθνή Διαστημικό Σταθμό με τον μη επανδρωμένο ιαπωνικό πύραυλο Η-2Β, που μεταφέρει επίσης πόσιμο νερό, τρόφιμα, ρουχισμό και εξοπλισμό για τα έξι μόνιμα μέλη του ISS. 

Ο Κιρόμπο, που αναμένεται να φτάσει στον προορισμό του στις 9 Αυγούστου, έχει ύψος 34 εκατοστά, ζυγίζει περίπου 1 κιλό, έχει την ικανότητα να ακούει και να μιλάει, ενώ αποτελεί κομμάτι μιας μελέτης για τη συναισθηματική υποστήριξη ανθρώπων που είναι απομονωμένοι για μεγάλο χρονικό διάστημα. 

Το όνομά του προέρχεται από τις ιαπωνικές λέξεις «ελπίδα» και «ρομπότ», έχει προγραμματιστεί να μιλάει ιαπωνικά, να θυμάται πρόσωπα και να κρατάει αρχείο από τις συνομιλίες του με τον Wakata, ενώ θα μπορεί να μεταφέρει μηνύματα από τον σταθμό ελέγχου στον ιάπωνα αστροναύτη. 

Σύμφωνα με τον δημιουργό του ρομπότ, Tomotaka Takahashi, η μεγαλύτερη πρόκληση ήταν να κάνει τον Κιρόμπο συμβατό με τις συνθήκες του διαστήματος και χρειάστηκαν εννιά μήνες προετοιμασίας για να γίνουν οι απαραίτητες δοκιμές. 

Η διαστημική αποστολή Hayabusa

Ξεκίνησε τον Ιούνιο του 2003 με σκοπό να φτάσει στον αστεροειδή Itokawa και διήρκησε 7χρόνια.Το ερευνητικό σκάφος αντιμετώπισε αρκετά προβλήματα (βλάβες στον κινητήρα, απώλεια καυσίμων και επικοινωνίας) παρόλα αυτά όμως ολοκλήρωσε την αποστολή του.Η ανακοίνωση από την ιαπωνική διαστημική υπηρεσία αναφέρει πως η μικροσκοπική ανάλυση των 1500 περίπου κόκκων υλικού που βρέθηκαν στο δοχείο συλλογής του Hayabusa είναι εξωγήινης προέλευσης.Είναι το μόνο διαστημικό εξερευνητικό ρομπότ που έχει φέρει στη Γη υλικό από ένα σώμα πλην της Σελήνης.Στοίχισε περίπου 200 εκατομμύρια ευρώ. Ο αστεροειδή Itokawaέχει μήκος 500 μέτρα και μέγιστο πλάτος 50.

Το πρώτο ανθρωποειδές ρομπότ στο διάστημα

Στις 24 Φεβρουαρίου του 2012 η NASA έστειλε το πρώτο ανθρωποειδές ρομπότστον Διεθνές Διαστημικό Σταθμό χρησιμοποιώντας το διαστημικό λεωφορείο Discovery.(Έχει κατασκευαστεί με τέτοιο τρόπο ώστε να μπορεί να εκτελεί δύσκολες, λεπτές και επικίνδυνες εργασίες στη θέση των αστροναυτών (οι διαστημικοί περίπατοι). (Διαθέτει πάνω από 350 αισθητήρες, 12 βαθμούς ελευθερίας στο χέρι και 2 στο καρπό και αισθητήρεςαίσθησης στα άκρα των δακτύλων

Έρχεται το πάρκο των ρομπότ!
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… και υπόσχεται να ταξιδέψει τους επισκέπτες του στο μέλλον.

Το λούνα παρκ του μέλλοντος, με κεντρικό θέμα τα ρομπότ, κατασκευάζεται στην περιοχή Ιντσεον, στη Νότια Κορέα. Το φουτουριστικό πάρκο θα διαθέτει μεταξύ άλλων τρενάκια του λούνα παρκ, πάρκο νερού με ρομποτικά ψάρια, διαδραστικές αίθουσες σινεμά, συνεδριακό κέντρο και ειδικά διαμορφωμένους χώρους παρουσιάσεων, καταστήματα, κλαμπ, ένα ερευνητικό κέντρο για την ανάπτυξη ρομπότ νέας γενιάς, μια σχολή ρομποτικής και εξειδικευμένες εκθέσεις γύρω από προηγμένα ρομποτικά συστήματα.


Όπως υποστηρίζει το μπλογκ του τηλεοπτικού σταθμού Discovery, το λούνα παρκ του μέλλοντος αναμένεται να ανοίξει τις πύλες του το 2016, ενώ το κόστος του πρόκειται να αγγίξει τα 625 εκατ. δολάρια, που μεταφράζονται σε περίπου 462 εκατ. ευρώ. 


Το Robot Land, όπως θα ονομάζεται, θα αποτελεί το πρώτο υβριδικό πάρκο του είδους και συνδυάζοντας την έρευνα με την ψυχαγωγία θα υπόσχεται μοναδικές εμπειρίες τόσο σε επισκέπτες όσο και σε ερευνητές. 


Μια «χώρα» γεμάτη ρομπότ
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Μπαίνοντας στο πάρκο, συνολικής έκτασης 1.260.000 τ.μ., ο επισκέπτης θα μπορεί να θαυμάσει το άγαλμα-«σήμα κατατεθέν» του πάρκου, με τη μορφή ενός γιγάντιου Transformer και ύψος που θα φτάνει τα 111 μ. Μία από τις βασικές ατραξιόν του Robot Land θα είναι το «υδρόβιο» roller coaster, το οποίο, σύμφωνα με τα αρχικά σχέδια, πέρα από τις θεαματικές λούπες, θα πραγματοποιεί και «υποβρύχιες βουτιές». Οι επιβαίνοντες δεν θα βρέχονται, ωστόσο σε συγκεκριμένα σημεία το roller coaster θα μοιάζει να βουτάει στο νερό τεχνητών λιμνών και αλλού θα βγαίνει και πάλι υπέργεια. Και όλα αυτά σε ιλιγγιώδη ταχύτητα.


Σε κεντρικό σημείο του πάρκου θα βρίσκεται μια γιγάντια ρόδα, κατασκευασμένη από υπερμεγέθη γρανάζια, η οποία θα προσφέρει σε μικρούς και μεγάλους την ευκαιρία να θαυμάζουν τη θέα του πάρκου αλλά και της γύρω περιοχής από ψηλά. Περιμετρικά του πάρκου θα βρίσκεται μια υπερυψωμένη σιδηροδρομική γραμμή η οποία θα επιτρέπει τις εύκολες μετακινήσεις εντός των εκτάσεών του.

    Στο πλαίσιο των εκθέσεων, πέρα από πρότυπα ρομποτικά συστήματα που έχουν αναπτυχθεί από εταιρείες-κολοσσούς του χώρου, όπως π.χ. οι Toyota, Honda και Sony, δεν αποκλείεται να φιλοξενηθούν και συλλογές βασισμένες σε δημοφιλείς κινηματογραφικές και τηλεοπτικές παραγωγές (π.χ., «Star Wars», «Transformers», «Astro Boy» κ.ά.). 


 «Πρόκειται για ένα ρομποτικό πολιτισμικό κέντρο το οποίο συνδυάζει εκθεσιακούς χώρους και ερευνητικές και εκπαιδευτικές εγκαταστάσεις με την ψυχαγωγία» αναφέρει η επίσημη ιστοσελίδα του πάρκου (www.robotland.or.kr). 
Το πρότζεκτ φημολογείται ότι εμπεριέχει και την κατασκευή της πρώτης ρομποτικής πόλης. Αν και σε πρώτη φάση η ολοκλήρωση των εργασιών υπολογίζεται για τον Σεπτέμβριο του 2016, κάποια βιομηχανικά σημεία του φαίνεται ότι θα πάρουν παράταση ως το 2018, κυρίως λόγω καθυστέρησης κυβερνητικής και ιδιωτικής χρηματοδότησης.

[image: image44.jpg]



Εντός του χώρου του πάρκου αναμένεται ακόμη να κατασκευαστούν ξενοδοχειακές μονάδες, υπερπολυτελή διαμερίσματα και εμπορικά κέντρα, τα οποία ωστόσο έχουν δρομολογηθεί για αργότερα. 


Η Νότια Κορέα εμφανίζεται ιδιαίτερα δυνατή στον τομέα της ρομποτικής, με έντονη δραστηριοποίηση στην κατασκευή επίπεδων οθονών, αυτοκινήτων, ημιαγωγών ηλεκτρονικών υπολογιστών και στη ναυπηγική. Η δημιουργία ενός τέτοιου πάρκου συνεπώς θα μπορούσε να ενισχύσει την ενημέρωση του κοινού γύρω από καινοτόμες ιδέες και νέες τεχνολογίες ανοίγοντας παράλληλα τον δρόμο για τον... ρομποτικό τουρισμό.

Δημοσιεύτηκε στο Helios plus στις 6 Φεβρουαρίου 2014

Δημοσιογράφος-ρομπότ στους «L.A. Times»!

[image: image45.png]


 Σύμφωνα με το BBC, η εφημερίδα Los Angeles Times ήταν το μέσο που δημοσίευσε ταχύτερα την είδηση του σεισμού που έγινε στην περιοχή τη Δευτέρα 17 Μαρτίου, χάρη σε ένα «δημοσιογράφο-ρομπότ». Πίσω από αυτή την πρωτιά, κρύβεται ο δημοσιογράφος και προγραμματιστής Ken Schwencke ο οποίος δημιούργησε έναν αλγόριθμο που είναι σε θέση να συντάξει ταχύτατα ένα μικρό άρθρο κάθε φορά που συμβαίνει ένας σεισμός. Ο Schwencke δήλωσε ότι χρειάστηκαν μόνο τρία λεπτά για να ανέβει το άρθρο στο site της εφημερίδας, από τη στιγμή που χτύπησε ο εγκέλαδος.

Οι LA Times θεωρούνται πρωτοπόροι της τεχνολογίας που ονομάζεται «robo-journalism» που είναι προγραμματισμένη να αντλεί στοιχεία από αξιόπιστες πηγές -όπως το Γεωδυναμικό Ινστιτούτο των ΗΠΑ- και να τα προσθέτει σε μια προκατασκευασμένη φόρμα κειμένου. Εκτός από σεισμούς, ο αλγόριθμος του Ken Schwencke, μπορεί να καλύψει και έκτακτες ειδήσεις του αστυνομικού ρεπορτάζ, πάντα, φυσικά, με την παρέμβαση του ανθρώπινου παράγοντα που αποφασίζει τη σειρά δημοσίευσης των ειδήσεων, πριν αυτές δημοσιευτούν.

«Ο αλγόριθμος, με τα άρθρα που παράγει, σε καμία περίπτωση δεν υποκαθιστά το δημοσιογράφο», ξεκαθάρισε ο Schwencke στο έγκυρο σάιτ Slate, «απλά επιτρέπει την ταχύτερη συγκέντρωση στοιχείων που αφορούν σε μία έκτακτη είδηση και δρα συμπληρωματικά με τη δουλειά του δημοσιογράφου». «Σε καμία περίπτωση δεν υποκαθιστά τη δουλειά κανενός. Απλά την κάνει για όλους μας πιο ενδιαφέρουσα» τόνισε ο δημοσιογράφος.

πηγή: lifo.gr
Ρομπότ σε ρόλο δημοσιογράφου για τα κινηματογραφικά φεστιβάλ
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 Κινηματογραφικοί αστέρες και δημοσιογράφοι σύντομα θα βρεθούν στο Βερολίνο για το καθιερωμένο κινηματογραφικό τους ραντεβού με το διεθνές φεστιβάλ κινηματογράφου. Για να κερδίσεις την προσοχή όλων πρέπει να έχεις κάτι το πρωτότυπο. Ένα ρομπότ λοιπόν που δημιούργησε η βρετανική εταιρία Engineered Arts Limited και ονομάζεται Ρόλι, έρχεται να παίξει το ρόλο του δημοσιογράφου, έχοντας στο πρόγραμμά του όλες τις πιθανές ερωτήσεις και όχι μόνο.

O Ρόλι που είναι ένα διαδραστικό, πολύγλωσσο και πολυτάλαντο ρομπότ. Έκανε τη δική του πρεμιέρα στην πλατεία Potsdamer κατά τη διάρκεια της πρώτης προβολής της γερμανικής κωμωδίας «Schlussmacher» του Matthias Schweighöfer.

Copyright © 2014 euronews
Robot wars

Με αφορμή το φετινό remake του «Robocop» που κατά γενική ομολογία δεν ήταν το αναμενόμενο (και πώς να είναι αφού το κλασσικό του 1987 θεωρείται ένα από τα καλύτερα SCI-FI όλων των εποχών) τα Monsters άρπαξαν την ευκαιρία και ετοίμασαν ένα αφιέρωμα με τα πιο αξιομνημόνευτα robot του κινηματογράφου.

Παρόλο που με την πάροδο των χρόνων η εμφάνιση των μεταλλικών χαρακτήρων στις ταινίες έχει αλλάξει αρκετά, το concept τους έχει παραμείνει σχεδόν το ίδιο. Έχουμε δει robot μεγάλα σαν ουρανοξύστες και μικρά σαν μύγες, έχουμε δει φιλικά και υπερπροστατευτικά αλλά και σατανικά και φονικά σαν τους χειρότερους εφιάλτες της Sarah Connor. Σήμερα όμως θα δούμε λίγο απ’όλα αφού διαλέξαμε τα χαρακτηριστικότερα robot που έχουν περάσει από την μεγάλη οθόνη και έχουν μείνει στην μνήμη του κοινού για διαφορετικούς λόγους είναι αλήθεια το καθένα.
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C-3PO & R2-D2 – «Star Wars»
Τα robot που το ένα συμπληρώνει το άλλο αφού ενώ το R2-D2 μπορεί να κάνει τα πάντα και να βοηθήσει σε μια επικίνδυνη κατάσταση, το C-3PO μπορεί απλά να καταγράψει και να αναλύσει την ίδια ακριβώς κατάσταση χωρίς να προσφέρει καμία ιδιαίτερη βοήθεια. Σαν ομάδα όμως οι δυο τους μπορούν να φέρουν τα πάντα εις πέρας, ακόμα και κωμικό στοιχείο στο κατά τ’ άλλα σοβαρό «Star Wars».
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Terminator – «The Terminator»
Ξέρω πώς το T-1000 με το υγρό μέταλλο και την ικανότητα να παίρνει όποια μορφή θέλει είναι φοβερό, όμως εγώ θα παραμείνω πιστός στον πρώτο «Terminator» το μοντέλο T-800 που έγραψε την δική του ιστορία όταν πρωτοεμφανίστηκε. Το Τ-800 που από ασταμάτητη φονική μηχανή έγινε ο απόλυτος προστάτης της ανθρωπότητας και με την μορφή του Arnie παραμένει ένας από τους εμβληματικότερους χαρακτήρες του κινηματογράφου .Προσωπικά θεωρώ τον σχεδιασμό του Τ-800 με τον εκπληκτικά λεπτομερές ενδοσκελετό του, τα κόκκινα μάτια και το μεταλλικό κρανίο ένα από τα πιο τρομακτικά robot που έχει σκεφτεί ο ανθρώπινος νους.

[image: image21.jpg]



Maria – «Metropolis»
Τα πάντα στην ταινία «Metropolis» είναι πολύ μπροστά από την εποχή τους και η «Ψεύτικη» Maria, το robot που υποδύεται η Brigitte Helm αν και δημιουργήθηκε από μία τυχαία ανακάλυψη δείγματος ενός «πλαστικού ξύλου», μίας χημικής ουσίας που χρησιμοποιούνταν για γέμισμα σε σκηνικά επέτρεψε να κατασκευαστεί ένα κοστούμι σαν μία πανοπλία πάνω από ένα γύψινο εκμαγείο της ηθοποιού. Δικαίως λοιπόν η Μaria μετά από έναν σχεδόν αιώνα θεωρείται ο προπομπός όλων των ανθρωπόμορφων robot.
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Optimus Prime – «Transformers»
Ο Bumblebee είναι ο υπέρτατος προστάτης, το autobot που θα θυσιαστεί για να σώσει μία ανθρώπινη ζωή, αλλά ο Optimus Prime είναι το απόλυτο autobot. Ταυτόχρονα κατέχει τις ευθύνες του αρχηγού αλλά και τη δύναμη να καταστρέψει τους εχθρούς του, ενώ την ήρεμη και στιβαρή προσωπικότητα του εμπνέει την απόλυτη εμπιστοσύνη. Η δύναμη και η ηγετική ικανότητά του είναι τα κυρίαρχα χαρακτηριστικά του καθώς εμπνέει σεβασμό ακόμα και στους εχθρούς του.
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Pris – «Blade Runner»
Η δολοφόνος Pris είναι ένα άγριο και εκτός ελέγχου ανδροειδές που παρόλο τα φονικά και απρόβλεπτα ξεσπάσματα καταφέρνει με την έντονη σεξουαλικότητά της να είναι απλά ακαταμάχητη .Η επιθετική της φύση και η έντονη προσωπικότητα της κλέβουν την παράσταση σε κάθε σκηνή που εμφανίζεται και φυσικά υπεύθυνη για αυτό είναι η φρέσκια τότε και πανέμορφη Daryl Hannah.
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Gunslinger – «Westworld»
O Yul Bryner ωs cowboy ανδροειδές εκτός ελέγχου σε μελλοντικό πάρκο αναψυχής , όπου robot έχουν αναλάβει την ψυχαγωγία και την εξυπηρέτηση των επισκεπτών. Ναι το έχουμε δει και αυτό και μάλιστα το έχουμε απολαύσει αφού ουσιαστικά ο θρυλικός φαλακρός του κινηματογράφου Bryner ξαναπαίζει τον χαρακτήρα του Chris Adams από το «The Magnificent Seven» αλλά ακόμα πιο κακός και αδυσώπητος.
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Gort – «The Day The Earth Stood Still»
Το 1951 εμφανίστηκε στην μεγάλη οθόνη το πιο στατικό robot στην ιστορία του κινηματογράφου αλλά ο Gort δίνει νέα έννοια στην λέξη καταστροφή αφού με μια του Κυκλωπική λέιζερ ματιά μπορεί να εξαερώσει τα πάντα στο πέρασμα του. Από design μπορεί να μην είναι και το πιο σοφιστικέ αλλά το μέγεθος και η «επιβλητική» του ματιά κερδίζουν γρήγορα τον σεβασμό.
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Iron Giant – «Iron Giant»
Ένα καλόκαρδο εξωγήινο ρομπότ πέφτει στην Γη και γίνεται φίλος ενός μικρού παιδιού. Τεραστίων διαστάσεων παλιομοδίτικο robot εμπνευσμένο από την δεκαετία του 50, η ταινία σε εκείνη την εποχή αναφέρεται, με χρυσή καρδιά και με την φωνή του «πολύ» Vin Diesel … τι άλλο θέλετε.
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Wall-E – «Wall-E»
Ένα από τα πιο γλυκά δημιουργήματα της Disney-Pixar είναι το μικρό αλλά με τεράστια «καρδιά» robot, Wall-E. Όταν 
οι άνθρωποι στέλνουν στη Γη ένα άλλο robot, την Εve για να ερευνήσει τις συνθήκες ζωής, ο Wall-E την ερωτεύεται παράφορα και μη μπορώντας την ιδέα να την αποχωριστεί την ακολουθεί στο ταξίδι της επιστροφής της στο διαστημόπλοιο των ανθρώπων.
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Robby The Robot – «Forbidden Planet»
Το κλασσικότερο και πιο χρήσιμο robot που έχει περάσει από τον κινηματογράφο αφού έχει εμφανιστεί σε πάρα πολλές ταινίες και σειρές όπως «The Twilight Zone», «The Addams Family», «Mork & Mindy» και «Gremlins». Επίσης έχει πλέον και μία θέση στο Robot Hall of Fame από το 2004.
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Sonny – «I, Robot»
Από μία μικρή ιστορία του Isaac Asimov ξεπηδάει ο Sonny ένα robot που κλέβει την παράσταση στο μετέπειτα blockbuster του Alex Proyas. Σε ένα φιλμ που είναι κομμένο και ραμμένο στα μέτρα του Will Smith, ο Sonny καταφέρνει να είναι ο πιο αξιοπρόσεκτος και πιο συμπαθητικός χαρακτήρας της ταινίας.

Βιομηχανικό Ρομπότ
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Ως βιομηχανικό ρομπότ ορίζεται από το ISO, ως ένα αυτόματα ελεγχόμενο σύστημα πολλαπλών βραχιόνων που είναι προγραμματιζόμενοι σε τρεις ή περισσότερους άξονες. Το πεδίο της ρομποτικής μπορεί να είναι πιο πρακτικό όταν ορίζεται ως η μελέτη, ο σχεδιασμός και η χρήση των συστημάτων ρομπότ για την κατασκευή. Τυπικές εφαρμογές των ρομπότ περιλαμβάνουν την συγκόλληση, τον σχεδιασμό, τη συναρμολόγηση, την επιλογή και τοποθέτηση, τη συσκευασία και παλετοποίησης, την επιθεώρηση και τον έλεγχο, και όλα αυτά με μεγάλη αντοχή, ταχύτητα και ακρίβεια. Τα πιο συχνά χρησιμοποιημένα διαμορφωμένα ρομπότ είναι τα αρθρωτά ρομπότ, τα SCARA ρομπότ και το Cartesian coordinate ρομπότ, (γνωστό και ως ρομπότ xyz). Τα ρομπότ εμφανίζουν διαφορετικό βαθμό αυτονομίας, όπου μερικά ρομπότ είναι προγραμματισμένα να εκτελούν πιστά συγκεκριμένες ενέργειες, ξανά και ξανά (επαναλαμβανόμενες πράξεις) χωρίς μεταβολή και με υψηλό βαθμό ακρίβειας. Οι δράσεις αυτές καθορίζονται από προγραμματισμένες ρουτίνες που καθορίζουν την κατεύθυνση, επιτάχυνση, ταχύτητα, επιβράδυνση και την απόσταση από μια σειρά

συντονισμένων κινήσεων. Άλλα ρομπότ είναι πολύ πιο ευέλικτα ως προς τον προσανατολισμό τους με βάση το αντικείμενο στο οποίο θα εκτελέσουν κάποια λειτουργούν. Για παράδειγμα τα ρομπότ για να έχουν πιο ακριβή καθοδήγηση συχνά περιέχουν συστήματα μηχανικής όρασης που λειτουργούν ως τα «μάτια» τους, που συνδέονται με ισχυρούς υπολογιστές ή ελεγκτές.

 


Ιστορία της βιομηχανικής ρομποτικής
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Ο George Devol αιτήθηκε τα πρώτα διπλώματα ευρεσιτεχνίας για ρομπότ το 1954 (του χορηγήθηκε το 1961). Η πρώτη εταιρεία που παρήγαγε ρομπότ ήταν η Unimation, που ιδρύθηκε από τον Devol και τον Joseph F. Engelberger το 1956 και αρχικά βασίστηκε στο δίπλωμα ευρεσιτεχνίας του Devol. Τα ρομπότ της Unimation που ονομαζόταν επίσης και μηχανές προγραμματισμένων μεταφορών, λόγω της κύριας λειτουργίας τους που ήταν η μεταφορά αντικειμένων από ένα σημείο σε κάποιο άλλο, για αποστάσεις 4 μέτρων το πολύ. Χρησιμοποιούσαν υδραυλικούς ενεργοποιητές και είχαν προγραμματιστεί σε κοινές συντεταγμένες, δηλαδή οι γωνίες των διαφόρων αρθρώσεων αποθηκεύονταν κατά τη διάρκεια μιας φάσης διδασκαλίας και να αναπαράγονταν κατά τη λειτουργία. Ήταν ακριβή κατά 1/10,000 της ίντσας. (σημ: αν και η ακρίβεια δεν είναι το κατάλληλο μέτρο για τα ρομπότ, που συνήθως αξιολογούνται από τον ορισμό της επαναληψιμότητας). Η Unimation αργότερα αδειοδότησε την Kawasaki Heavy Industries και την Guest-Nettlefolds κατασκευάζοντας τα Unimates στην Ιαπωνία και την Αγγλία αντίστοιχα. Για αρκετό καιρό ο μοναδικός ανταγωνιστής της Unimation ήταν η Cincinnati Milacron Inc. του Οχάιο. Αυτό άλλαξε ριζικά στα τέλη της δεκαετίας του 1970, όταν πολλοί μεγάλοι ιαπωνικοί όμιλοι άρχισαν να παράγουν παρόμοια βιομηχανικά ρομπότ.
Το 1969 ο Victor Scheinman στο Πανεπιστήμιο του Στάνφορντ ανακάλυψε το "βραχίονα του Στάνφορντ", έναν πλήρως ηλεκτρικό, 6 - αρθρωτό ρομποτικό άξονα σχεδιασμένο για να καταστεί δυνατή η λύση του βραχίονα. Αυτό επέτρεψε να ακολουθεί με ακρίβεια αυθαίρετες διαδρομές στο χώρο και διεύρυνε τις δυνατότητες χρήσης του ρομπότ σε πιο εξελιγμένες εφαρμογές, όπως η συναρμολόγηση και συγκόλληση. Ο Scheinman σχεδίασε κι ένα δεύτερο βραχίονα για το εργαστήριο Τεχνητής Νοημοσύνης του ΜΙΤ. Αφού έλαβε μια υποτροφία από την Unimation για να εξελίξει τα σχέδια του, στη συνέχεια τα πούλησε στην ίδια εταιρία, όπου συνέχυσε να τα εξελίσσει με την υποστήριξη της General Motors και έπειτα το έβγαλε στην αγορά ως την καθολικά προγραμματιζόμενη μηχανή για συναρμολόγηση (PUMA).
Η ρομποτική βιομηχανία απογειώθηκε πολύ γρήγορα στην Ευρώπη, τόσο από την ABB Robotics όσο και από την KUKA Robotics όπου έφεραν ρομπότ στην αγορά το 1973. Η ABB robotics (πρώην ASEA) Εισήγαγε την IRB 6, μεταξύ των πρώτων στον κόσμο που διατίθεντο στο εμπόριο, εξολοκλήρου ηλεκτρικά ρομπότ που ελέγχονταν από μικροεπεξεργαστή. Τα δύο πρώτα ρομπότ IRB 6 πωλήθηκαν στην Magnusson στη Σουηδία για λείανση και στίλβωση των γωνιών σε σωλήνες και εγκαταστάθηκαν στην παραγωγή τον Ιανουάριο του 1974. Επίσης, το 1973 η KUKA robotics δημιούργησε το πρώτο ρομπότ, γνωστό ως FAMULUS,[2] επίσης, ένα από τα πρώτα αρθρωτά ρομπότ που δούλευαν με έξι ηλεκτρομηχανικούς άξονες.
Το ενδιαφέρον στη ρομποτική αυξήθηκε στα τέλη του 1970 και πολλές εταιρείες των ΗΠΑ εισήλθαν στον τομέα, συμπεριλαμβανομένων των μεγάλων εταιρειών όπως η General Electric, και η General Motors (η οποία σχημάτισε με κοινοπραξία την FANUC robotics με την FANUC LTD της Ιαπωνίας). Στις πρωτοπόρες εταιρίες περιλαμβάνονται η Automatrix και η Adept Technology Inc. Στην κορύφωση της έκρηξης της ρομποτικής το 1984 η Unimation εξαγοράστηκε από την Westinghouse Electric Corporation έναντι 107 εκατομμυρίων δολαρίων. Η Westinghouse πούλησε την Unimation στην Γαλλική Stäubli Faverges SCA το 1988, η οποία ακόμα παράγει αρθρωτά ρομπότ για γενικές βιομηχανικές εφαρμογές, η οποία αγόρασε ακόμη και το ρομποτικό τμήμα της Bosch στα τέλη του 2004.



Ποσοστά χρήσης βιομηχανικών ρομπότ

Σε επίπεδο ρεκόρ (800.772 στο τέλος του 2003) έφθασε ο αριθμός των ρομπότ που χρησιμοποιούνται στην διεθνή βιομηχανία. Σύμφωνα με έκθεση της Οικονομικής Επιτροπής των Ηνωμένων Εθνών για την Ευρώπη (ΕEE-OΗΕ), αυτό οφείλεται στο γεγονός ότι οι τιμές αυτών των μηχανημάτων πέφτουν ενώ αυξάνεται το κόστος των εργατικών. Στην ετήσια έκθεσή της για την ανάπτυξη της ρομποτικής στον κόσμο η ΕEΕ-OΗΕ επισημαίνει ότι φέτος σημειώθηκε αύξηση σε ποσοστό 18% των παραγγελιών για βιομηχανικά ρομπότ κατά την διάρκεια του πρώτου εξαμήνου του 2004 σε σχέση με το πρώτο εξάμηνο του 2003. Όπως αναφέρεται στην έκθεση, η διεθνής αυτοκινητοβιομηχανία χρησιμοποιεί σήμερα ένα ρομπότ αντί δέκα εργάτες, Σύμφωνα με εκτιμήσεις της ΕΕΕ-ΟΗΕ, οι τιμές των βιομηχανικών ρομπότ μειώθηκαν κατά περίπου 66% στις ΗΠΑ από το 1990 ενώ την ίδια χρονική περίοδο το κόστος των εργατικών στην αμερικανική βιομηχανία σημείωσε αύξηση κατά 63%. Η Ιαπωνία παραμένει η χώρα με τα περισσότερα ρομπότ στον κόσμο με 322 μηχανές για 10.000 απασχολούμενους στην βιομηχανία, μπροστά από την Γερμανία(148), την Νότια Κορέα (138) και την Ιταλία(116).

 

 

Σύγχρονες και μελλοντικές εξελίξεις
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Από το 2005, οι επιχειρήσεις ρομποτικών βραχιόνων έχουν φτάσει σε μια ώριμη κατάσταση, όπου μπορούν να προσφέρουν αρκετή ταχύτητα, ακρίβεια και ευκολία χρήσης για τις περισσότερες εφαρμογές. Η καθοδηγούμενη όραση (γνωστή και ως μηχανική όραση) φέρνει μια μεγάλη ευελιξία στα ρομποτικά κελιά. Ωστόσο, το τέλος της διαδρομής που συνδέεται με ένα ρομπότ είναι συχνά ένα απλό 2- θέσεων τσοκ συμπιεσμένου αέρα. Αυτό δεν επιτρέπει στο ρομποτικό κελί να χειρίζεται εύκολα διάφορα μέρη, σε διαφορετικούς προσανατολισμούς.
Χέρι-χέρι με την αύξηση των εκτός σύνδεσης προγραμματισμένων εφαρμογών, η βαθμονόμηση των ρομπότ γίνεται όλο και πιο σημαντική, προκειμένου να εγγυάται καλή ακρίβεια εντοπισμού θέσης.
Άλλες εξελίξεις περιλαμβάνουν συρρίκνωση των βιομηχανικών βραχιόνων για ελαφριά βιομηχανική χρήση, όπως η παραγωγή μικρών προϊόντων, η σφράγιση και η διανομή, τον ποιοτικό έλεγχο, την επεξεργασία δειγμάτων στο εργαστήριο. Τα εν λόγω ρομπότ συνήθως κατατάσσονται ως ρομπότ "πάγκου". Τα ρομπότ χρησιμοποιούνται στη φαρμακευτική έρευνα ως μια τεχνική που ονομάζεται απόδοση υψηλού ελέγχουν, ρομπότ πάγκου επίσης χρησιμοποιούνται σε καταναλωτικές εφαρμογές (μικρό-ρομποτικοί βραχίονες). Βιομηχανικοί βραχίονες μπορούν να χρησιμοποιηθούν και να προσαρμοστούν ακόμα και σε αυτόματα οδηγούμενα οχήματα (AGVs) για να καταστήσουν την αλυσίδα αυτοματοποίησης πιο ευέλικτη μεταξύ λήψης και τοποθέτησης

Η ρομποτική στην μυθολογία της αρχαία Ελλάδας 

Οι αρχαίοι έλληνες ήταν λαός τόσο πολύ στραμμένος στην τεχνολογία ,ώστε από τα βάθη των αιώνων υπήρχε η έννοια της τεχνολογίας  στο μύθο του πολιτισμού τους. 

Ίσως να  θεωρηθεί υπερβολή αν κάποιος υποστήριξη ότι τίποτα δεν ήταν  αδύνατο για τους αρχαίους έλληνες . μνήμα  , έργα, φιλοσοφία , διανόηση, Ιατράκη είναι μερικοί από τους τομείς που καταπιάστηκαν οι προγονοί μας και μεγαλούργησαν.

Η μυθολογία αναφέρετε ότι ο θεός  Προμηθέας λυπήθηκε τους ανθρώπους και τα δεινά που περνούσαν  και τους έδωσε την εντέχνων σοφία (δηλαδή την τεχνογνωσία).φυσικά  για αυτό τιμωρήθηκε από τον Δια.

Άλλωστε οι αρχαίοι έλληνες είχαν θεό τεχνολόγο τον Ήφαιστο, που είχε κατασκευάσει τον Τάλω που ήταν ένα ρομπότ κατασκευασμένο από χαλκό και μέσα του έρεε ιχώρ. Αποστολή του ρομπότ αυτού ήταν να διασχίζει όλη την Κρήτη γρήγορα και να προστατεύει τα παράλια τις από εχθρικές  επίθεσης .

Ο θεός Ήφαιστος  είχε φτιάξει επίσης χρυσούς και ασημένιους αθανάτους μηχανισμούς  με την μορφή σκύλων ώστε να προστατεύουν το παλάτι του Αλκίνοου γιατί οι  θεοί ήταν ευχαριστημένοι μαζί του.

Μηχανικοί σκύλοι και κινούμενες κούκλες είναι μερικές από τις ρομποτικές μηχανές τον αρχαίων οι οποίες όπως αναφέρονται στην μυθολογία .Έτσι αν και οι κούκλες  που μιλάνε και κινούνται θεωρούνται καινούργια σχετικά εφαρμογή τις συναντάμε και στην εποχή του Μίνωα στην Κρήτη. ο Δαίδαλος ανάμεσα στις άλλες εντυπωσιακές  του κατασκευές έφτιαξε και κούκλες για τα παιδιά του Μίνωα που μπορούσαν να μιλάν και να κινούνται . Λέγεται μάλιστα ότι αναγκάζονταν να τις δένουν για να μην τους φεύγουν μακριά και τις χάνουν.  Το ίδιο λέγεται και για τους μηχανικούς ανθρωπόμορφους  φύλακες του λαβύρινθου που κινούνταν με υδράργυρο.

Οι Μινωίτες επίσης ανακάλυψαν τον πρώτο αναλογικό υπολογιστή στην ιστορία τις ανθρωπότητας όπως υποστηρίζει ο ερευνητής  Μηνάς  Τσικρίτσης . Σύμφωνα με τον ερευνητή το μινωικό  αντικείμενο που βρέθηκε  στην  Σητεία της Κρήτης προηγήθηκε του μηχανισμού τον Αντικυθήρων. Δημιουργήθηκε κατά το 1400 πχ και είναι ο πρώτος αναλογικός υπολογιστής στην ιστορία και μάλιστα φορητός , συγκεκριμένα μετρούσε το χρόνο,  κάτι σαν ρολόι χειρός .

Ο Μηχανισμός των Αντικύθηρων  ήταν συσκευή αστρονομικό υπολογισμών,  χαρακτηρίζεται παγκοσμίως ως ο ‘’Αρχαιότερος Υπολογιστής ‘’ κατασκευαστικέ γύρω στο 87 π.χ. στη Ρόδο και διάθετε 32 οδοντωτά γρανάζια . Κατά τη μεταφορά του  στη Ρώμη το πλοίο που τον μετέθετε  βυθίστηκε κοντά στα Αντικίθειρα και ανακαλύφθηκε γύρω στα 1900 από ομάδα σφουγγαράδων. Σήμερα βρίσκεται στο Εθνικό Αρχαιολογικό  Μουσείο.

Οι διαστάσεις του  είναι 16Χ32Χ9cm (ίδιες με  αυτές ενός σύγχρονου φορητού υπολογιστή).

Αποτελούνταν από ένα κέλυφος με ενδεικτικούς  πινάκες στην εξωτερική του όψη και ένα πολύ σύνθετο μηχανισμό 32 τροχών στο  εσωτερικό του. Ο πινάκας  έδειχνε την ετήσια κίνηση του Ήλιου στο ζωδιακό υλικό καθώς και τις ανατολές και τις δύσεις των λαμπρών άστρων και αστερισμών κατά τη διάρκεια του έτους.

Ο Αρχύτας ο Ταραντίνος (4ος αιώνας π.χ.) κατασκεύασε ένα αιωρούμενο αεριοπροωθούμενο περιστέρι .

Στο  έπος του Ομήρου την Οδύσσεια έχουμε εντυπωσιακή αναφορά στα χωρίς   κυβερνήτη πλοία   των Φαιάκων που γνώριζαν που να σε πάνε αρκεί να τους το έλεγες.

Ο κ. Κοτσάνας που είναι μηχανολόγος μηχανικός αποφάσισε να μελετήσει και να σχεδιάσει και να υλοποιήσει 300 αρχαίες  εφευρέσεις  και μουσικά όργανα και να κάνει με αυτά μια έκθεση.

Κάποιες από  αυτές τις εφεύρεσης είναι:

Το ρομπότ υπηρέτρια του Φίλωνα. 

Ο κινηματογράφος του Ήρωνα

Το αυτόματο ρολόι του Κτησίβιου

Ο  αναλογικός υπολογιστής τον Αντικύθηρων

Αυτοκινούμενα οχήματα

Ευφυείς μηχανές που λειτουργούσαν με κερματοδέκτη

Αυτόματα ξυπνητήρια

Τι μεγαλοπρεπή κιθάρα του Απόλλωνα ( ένα τεχνολογικό πολύπλοκο όργανο)

Την λύρα του Ερμή

Βλέπουμε λοιπόν ότι από τα ευρήματα τις αρχαιολογικής σκαπάνης και τις περιγραφές τον αρχαίων ελλήνων συγγραφέων αποδεικνύετε πώς οι προγονοί μας είχαν άριστες σχέσης με την τεχνολογία και  αρκετές εφευρέσεις τους λειτουργούν μέχρι σήμερα με την ιδία βασική αρχή ή υπήρξαν πρόδρομοι τον σημερινών ‘’ανακαλύψεων’’

Η ρομποτική φαίνεται πως είναι μια επιστήμη αρχαία, ου δεν ανακαλύφθηκε τον τελευταίο αιωνα,αλλα αναπτυσσόταν από τα πρώτα χρόνια της ανθρώπινης εξέλιξης παραπάνω πρόταση βρίσκει ερείσματα στο πέρασμα των χρόνων και ειδικοτερα,στην απαρχή του Ελληνικού πολιτισμου.Το αρχαίο θέατρο αποτέλεσε ένα σημαντικό κομμάτι του πολιτισμού αυτου,και παράλληλα ένα σημαντικό κομμάτι στην εξέλιξη της ρομποτικης.Οι αρχαίοι Έλληνες στην προετοιμασία μιας θεατρικής παράστασης έδιναν εξαιρετικά μεγάλη βαρύτητα και φρόντιζαν να την εμπλουτιζουν,περα από τους μοναδικούς μυθους,με προσεγμένα σκηνικα.Σε αυτο το εγχείρημα έρχεται να συντελέσει η βοήθεια της ρομποτικής, την οποία οι Έλληνες εκμεταλλευτήκαν κατασκευάζοντας μηχανές που βοηθούσαν στην καλύτερη αναπαράσταση του έργου και στην υποκριτική ικανότητα. Αυτές οι μηχανές, αργότερα, χαρακτηρίστηκαν ως πρώιμα ρομποτικά μηχανήματα και το γεγονός αυτο συγκλόνισε την κοινή γνώμη που θεωρούσε, μέχρι πρόσφατα, την ρομποτική μια σύγχρονη επιστήμη. Τέτοιου είδους μηχανήματα είναι ευρέως γνωστά και ως μηχανές στο αρχαίο θέατρο:

· Από μηχανής θεός 

· Θεολογείον 

· Εκκύκλημα 

· Αναπίεσμα 

· Περίακτοι 

· Κεραυνοσκοπείο 

· Βροντείον 

· Χαρώνειες κλίμακες 

· Περιστροφική μηχανή 
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.Είναι γεγονός ότι κάθε μια από αυτές της μηχανές είχε έναν μοναδικό ρολό κατά τη διάρκεια της παράστασης που διεκπεραίωνε με επιτυχία από μηχανής θεός ήταν ένα μηχάνημα που μετέφερε και τοποθετούσε καινούρια πρόσωπα μέσα στη σκηνή(συνήθως ρόλους θέων)που έδιναν την λύση στο αδιέξοδο της εκάστου απελέκητο θεολογειο ήταν ένα είδος εξώστη, ένας υπερυψωμένος δηλαδή όροφος από τον όποιο ακούγονταν οι φωνές των υποκριτών που υποδύονταν θεούς θέλοντας έτσι να φανερώσουν την ανωτερότητα της θεϊκής υπόστασης μέσα από το έργο. Το εκκύκλημα ήταν ένα χαμηλό τραπέζι με τροχούς (φορείο) πάνω στο οποίο τοποθετούσαν ομοιώματα νεκρών γιατί σπάνια παρουσιαζόταν φόνος η αυτοκτονία μπροστά στα μάτια των θεατών. Το αναπιεσμα ήταν ένα είδος καταπακτής για την γρήγορη απομάκρυνση των πρόσωπων από τη σκηνή. Οι περίακτοι αποτελούσαν στη ουσία τη σκηνογραφία της παράστασης καθώς ήταν δυο ξύλινοι πρισματικοί στύλοι με πινάκες στερεωμένους πάνω τους, που περιστρέφονταν γύρω από άξονα και άλλαζαν όταν ήταν απαραίτητο (όταν δηλαδή τελείωνε η σκηνή και απαιτούνταν αλλαγή της σκηνογραφίας). Ένας τύπος περίακτου ήταν και το κεραυνοσκόπειο που εξυπηρετούσε στην ανάκλαση φωτός ώστε να δίνεται η εντύπωση κεραυνού και στην ολοκλήρωση του συγκριμένου εφέ έρχεται να συμβάλει το βρόντειο το οποίο στην ουσία αναπαριστούσε την ηχητική του υπόκρουση. Στη συνεχεία έχουμε τις χαρωνειες κλίμακες(είδος καταπακτής) που έμοιαζαν με το αναπιεσμα και χρησίμευαν στην άνοδο των νεκρών στη σκηνή όταν το απαιτούσε η εξέλιξη του έργου. Τέλος η περιστροφική μηχανή είναι ένα περιστρεφόμενο βάθρο στο όποιο τοποθετούνταν δυο η τρία σκηνικά που εναλλάσσονταν ανάλογα με την πλοκή.

Όσον αφόρα την Ελληνική μυθολογία  έχουμε το ρομπότ Τάλως   

Ο Τάλως

Ο Τάλως ήταν μυθικός φύλακας της Κρήτης. Ήταν γιγάντιος, ανθρωπόμορφος και με σώμα από χαλκό . Σχετικά με την προέλευσή του, υπάρχουν διαφορετικές εκδοχές. Η πιο γνωστή, από τον Απολλόδωρο, λέει πως τον κατασκεύασε ο θεός Ήφαιστος  και τον χάρισε στο βασιλιά Μίνωα για να φυλάει την Κρήτη. Ο Πλάτων τον θεωρεί υπαρκτό πρόσωπο, αδελφό του Ραδάμανθυ. Ο Απολλώνιος ο Ρόδιος αναφέρει ότι ήταν δώρο του Δία στην Ευρώπη, η οποία μετά τον χάρισε στο γιο της Μίνωα. Μεταγενέστερα ο Ι. Κακριδής, βασιζόμενος στο ότι ο Ησύχιος γράφει πως ταλῶς σήμαινε ήλιος (ενώ Ταλαιός είναι το όνομα του Δία) στην Κρήτη [1] και με βάση και άλλα στοιχεία, εκφράζει την άποψη ότι ήταν ηλιακή θεότητα που αργότερα μεταπλάστηκε σε ήρωα.

Ο Τάλως κατά τον Πλάτωνα ήταν επιφορτισμένος με το καθήκον να επιτηρεί την εφαρμογή των νόμων στην Κρήτη, κουβαλώντας τους μαζί του γραμμένους σε χάλκινες πλάκες. Οι περισσότερες πηγές αναφέρουν ότι ήταν άγρυπνος φύλακας της Κρήτης που γύριζε τις ακτές του νησιού τρεις φορές τη μέρα. Κατά άλλους ήταν φτερωτός και το καθήκον αυτό το εκτελούσε [image: image32.jpg]


Κρήτη πετώντας τους τεράστιες πέτρες. Αν οι άγνωστοι είχαν ήδη αποβιβαστεί, τους έκαιγε με την ανάσα του ή πυράκτωνε το χάλκινο σώμα του σε κάποια φωτιά, τους αγκάλιαζε σφιχτά πάνω του κι έτσι τους έκαιγε.

Το τέλος του Τάλω ήρθε όταν συναντήθηκε με τους Αργοναύτες που γύριζαν από την Κολχίδα. Θέλοντας να δέσουν οι Αργοναύτες στο νησί αντιμετώπισαν τον γίγαντα που τους κρατούσε σε απόσταση. Τότε η Μήδεια, που ταξίδευε μαζί τους, μάγεψε με τα λόγια της τον Τάλω, υποσχόμενή του αθανασία, κι έτσι μπόρεσε ο Ιάσονας να του αφαιρέσει το καρφί στη φτέρνα του που έκλεινε τη μια και μοναδική φλέβα που διέτρεχε όλο το κορμί του και περιείχε ιχώρ, θανατώνοντάς τον. Άλλη εκδοχή αναφέρει ότι τον σκότωσε ο πατέρας του Φιλοκτήτη Ποίας, χτυπώντας τον με βέλος στο ίδιο μοναδικό αδύνατο σημείο του.
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Αυτό που συμπεραίνουμε τελικα, ειναι το γεγονός ότι η ρομποτική είναι στην ουσία μια τέχνη που εξελίχθητε σε επιστήμη από τους αρχαίους ακόμη χρόνους.

Προχωρώντας παραπέρα, συνειδητοποιούμε ότι τα ρομπότ μπαίνουν δυναμικά στην ανθρώπινη καθημερινότητα διαδραματίζοντας έναν καταλυτικό ρόλο. Ωστόσο αυτό που φαίνεται να απασχολεί ιδιαίτερα την κοινή γνώμη είναι η εξέλιξη της ρομποτικής στο μέλλον.

Ξεφεύγοντας από τον αρχαίο ελλαδικό χώρο ,αξιοσημείωτο  είναι το γεγονός ότι στο 1200 μΧ ο άραβας Αλ Τζαζαρι δημιουργούσε τα πρώτο ρομπότ με την μορφή ανθρώπου. 

Το ρομπότ του Αλ Τζαζαρι

Ο Αλ Τζαζαρι δημιούργησε ένα μουσικό αυτόματο ρομπότ, το οποίο ήταν ένα πλοίο με τέσσερα ρομπότ μουσικούς που επέπλεε σε μια λίμνη με σκοπό την διασκέδαση των επισκεπτών σε βασιλικά πάρτι με ποτά. Έχει μια προγραμματισμένη μηχανή κρουστών (drum machine) με μανταλάκια (κάμερες) που χτύπημα σε λίγο μοχλούς που εκμεταλλευόταν την κρουστά. Ο ντράμερ μπορούσε να παίξει διαφορετικούς ρυθμούς και διαφορετικά μοτίβα μουσικής στο τύμπανο αν τα μανταλάκια κινήθηκαν γύρω.  

Δυστυχώς τα ακριβείς σχεδία του Αλ Τζαζαρι δεν έχουν σωθεί στις μέρες έχουμε όμως τα σχεδία ενός αλλού μεγάλου καλλιτέχνη –μηχανικού του Λεονάρντο ντα Βίντσι 

Το Ρομπότ του Λεονάρντο ντα Βίντσι

Στα χειρόγραφα του Λεονάρντο που ανακαλύφθηκαν το 1950 υπάρχει το σχέδιο κατασκευής του. Ο Λεονάρντο παρουσίασε την κατασκευή του σε μια γιορτή που έκανε ο Δούκας Σφόρτσα στο Μιλάνο το 1495. Το ρομπότ ήταν τοποθετημένο μέσα σε μια μεσαιωνική πανοπλία. Κινούσε τα χέρια και τα πόδια του, κάθονταν και σηκώνονταν όρθιο σαν άνθρωπος, σήκωνε το κλείστρο του κράνους του.

Σήμερα υπάρχουν κατασκευές βασισμένες στα χειρόγραφα του Λεονάρντο που αποδεικνύουν ότι το ρομπότ ήταν λειτουργικό.

Ο George Devol αιτήθηκε τα πρώτα διπλώματα ευρεσιτεχνίας για ρομπότ το 1954 (του χορηγήθηκε το 1961). Η πρώτη εταιρεία που παρήγαγε ρομπότ ήταν η Unimation, που ιδρύθηκε από τον Devol και τον Joseph F. Engelberger το 1956 και αρχικά βασίστηκε στο δίπλωμα ευρεσιτεχνίας του Devol. Τα ρομπότ της Unimation που ονομαζόταν επίσης και μηχανές προγραμματισμένων μεταφορών, λόγω της κύριας λειτουργίας τους που ήταν η μεταφορά αντικειμένων από ένα σημείο σε κάποιο άλλο, για αποστάσεις 4 μέτρων το πολύ. Χρησιμοποιούσαν υδραυλικούς ενεργοποιητές και είχαν προγραμματιστεί σε κοινές συντεταγμένες, δηλαδή οι γωνίες των διαφόρων αρθρώσεων αποθηκεύονταν κατά τη διάρκεια μιας φάσης διδασκαλίας και να αναπαράγονταν κατά τη λειτουργία. Ήταν ακριβή κατά 1/10,000 της ίντσας. (σημ: αν και η ακρίβεια δεν είναι το κατάλληλο μέτρο για τα ρομπότ, που συνήθως αξιολογούνται από τον ορισμό της επαναληψιμότητας). Η Unimation αργότερα αδειοδότησε την Kawasaki Heavy Industries και την Guest-Nettlefolds κατασκευάζοντας τα Unimates στην Ιαπωνία και την Αγγλία αντίστοιχα. Για αρκετό καιρό ο μοναδικός ανταγωνιστής της Unimation ήταν η Cincinnati Milacron Inc. του Οχάιο. Αυτό άλλαξε ριζικά στα τέλη της δεκαετίας του 1970, όταν πολλοί μεγάλοι ιαπωνικοί όμιλοι άρχισαν να παράγουν παρόμοια βιομηχανικά ρομπότ.
Το 1969 ο Victor Scheinman στο Πανεπιστήμιο του Στάνφορντ ανακάλυψε το "βραχίονα του Στάνφορντ", έναν πλήρως ηλεκτρικό, 6 - αρθρωτό ρομποτικό άξονα σχεδιασμένο για να καταστεί δυνατή η λύση του βραχίονα. Αυτό επέτρεψε να ακολουθεί με ακρίβεια αυθαίρετες διαδρομές στο χώρο και διεύρυνε τις δυνατότητες χρήσης του ρομπότ σε πιο εξελιγμένες εφαρμογές, όπως η συναρμολόγηση και συγκόλληση. Ο Scheinman σχεδίασε κι ένα δεύτερο βραχίονα για το εργαστήριο Τεχνητής Νοημοσύνης του ΜΙΤ. Αφού έλαβε μια υποτροφία από την Unimation για να εξελίξει τα σχέδια του, στη συνέχεια τα πούλησε στην ίδια εταιρία, όπου συνέχυσε να τα εξελίσσει με την υποστήριξη της General Motors και έπειτα το έβγαλε στην αγορά ως την καθολικά προγραμματιζόμενη μηχανή για συναρμολόγηση (PUMA).
Η ρομποτική βιομηχανία απογειώθηκε πολύ γρήγορα στην Ευρώπη, τόσο από την ABB Robotics όσο και από την KUKA Robotics όπου έφεραν ρομπότ στην αγορά το 1973. Η ABB robotics (πρώην ASEA) Εισήγαγε την IRB 6, μεταξύ των πρώτων στον κόσμο που διατίθεντο στο εμπόριο, εξολοκλήρου ηλεκτρικά ρομπότ που ελέγχονταν από μικροεπεξεργαστή. Τα δύο πρώτα ρομπότ IRB 6 πωλήθηκαν στην Magnusson στη Σουηδία για λείανση και στίλβωση των γωνιών σε σωλήνες και εγκαταστάθηκαν στην παραγωγή τον Ιανουάριο του 1974. Επίσης, το 1973 η KUKA robotics δημιούργησε το πρώτο ρομπότ, γνωστό ως FAMULUS,[2] επίσης, ένα από τα πρώτα αρθρωτά ρομπότ που δούλευαν με έξι ηλεκτρομηχανικούς άξονες.
Το ενδιαφέρον στη ρομποτική αυξήθηκε στα τέλη του 1970 και πολλές εταιρείες των ΗΠΑ εισήλθαν στον τομέα, συμπεριλαμβανομένων των μεγάλων εταιρειών όπως η General Electric, και η General Motors (η οποία σχημάτισε με κοινοπραξία την FANUC robotics με την FANUC LTD της Ιαπωνίας). Στις πρωτοπόρες εταιρίες περιλαμβάνονται η Automatrix και η Adept Technology Inc. Στην κορύφωση της έκρηξης της ρομποτικής το 1984 η Unimation εξαγοράστηκε από την Westinghouse Electric Corporation έναντι 107 εκατομμυρίων δολαρίων. Η Westinghouse πούλησε την Unimation στην Γαλλική Stäubli Faverges SCA το 1988, η οποία ακόμα παράγει αρθρωτά ρομπότ για γενικές βιομηχανικές εφαρμογές, η οποία αγόρασε ακόμη και το ρομποτικό τμήμα της Bosch στα τέλη του 2004.



Ποσοστά χρήσης βιομηχανικών ρομπότ

Σε επίπεδο ρεκόρ (800.772 στο τέλος του 2003) έφθασε ο αριθμός των ρομπότ που χρησιμοποιούνται στην διεθνή βιομηχανία. Σύμφωνα με έκθεση της Οικονομικής Επιτροπής των Ηνωμένων Εθνών για την Ευρώπη (ΕEE-OΗΕ), αυτό οφείλεται στο γεγονός ότι οι τιμές αυτών των μηχανημάτων πέφτουν ενώ αυξάνεται το κόστος των εργατικών. Στην ετήσια έκθεσή της για την ανάπτυξη της ρομποτικής στον κόσμο η ΕEΕ-OΗΕ επισημαίνει ότι φέτος σημειώθηκε αύξηση σε ποσοστό 18% των παραγγελιών για βιομηχανικά ρομπότ κατά την διάρκεια του πρώτου εξαμήνου του 2004 σε σχέση με το πρώτο εξάμηνο του 2003. Όπως αναφέρεται στην έκθεση, η διεθνής αυτοκινητοβιομηχανία χρησιμοποιεί σήμερα ένα ρομπότ αντί δέκα εργάτες, Σύμφωνα με εκτιμήσεις της ΕΕΕ-ΟΗΕ, οι τιμές των βιομηχανικών ρομπότ μειώθηκαν κατά περίπου 66% στις ΗΠΑ από το 1990 ενώ την ίδια χρονική περίοδο το κόστος των εργατικών στην αμερικανική βιομηχανία σημείωσε αύξηση κατά 63%. Η Ιαπωνία παραμένει η χώρα με τα περισσότερα ρομπότ στον κόσμο με 322 μηχανές για 10.000 απασχολούμενους στην βιομηχανία, μπροστά από την Γερμανία(148), την Νότια Κορέα (138) και την Ιταλία(116).

Τα είδη των βιομηχανικών ρομπότ
Τα πιο συχνά χρησιμοποιούμενα ρομπότ είναι τα αρθρωτά, τα SCARA και τα ρομπότ που χρησιμοποιούν τις καρτεσιανές συντεταγμένες(γνωστά και ως ρομπότ πίνακα ή ρομπότ Χ Υ Ζ). Στο πλαίσιο της γενικής ρομποτικής, τα περισσότερα είδη ρομπότ εμπίπτουν στην κατηγορία των ρομποτικών βραχιόνων, συνυφασμένο με τη χρήση της λέξης βραχίονας στο προαναφερθέν πρότυπο (ISO). Τα ρομπότ εμφανίζουν διαφορετικό βαθμό αυτονομίας:

· Μερικά ρομπότ προγραμματίζονται για την πιστή εκτέλεση συγκεκριμένων ενεργειών ξανά και ξανά (επαναλαμβανόμενες πράξεις) χωρίς μεταβολές και με υψηλό βαθμό ακρίβειας. Οι δράσεις αυτές καθορίζονται από προγραμματισμένες ρουτίνες που καθορίζουν την κατεύθυνση, την επιτάχυνση, την ταχύτητα, την επιβράδυνση, και την απόσταση από μια σειρά συντονισμένων κινήσεων.

· Άλλα ρομπότ είναι πολύ πιο ευέλικτα ως προς τον προσανατολισμό του αντικειμένου το οποίο λειτουργούν, ή ακόμα και την εργασία που πρέπει να εκτελεστεί στο ίδιο το αντικείμενο, το οποίο μπορεί ακόμα να χρειαστεί να προσδιοριστεί από το ίδιο το ρομπότ. Για παράδειγμα, για πιο ακριβή καθοδήγηση, τα ρομπότ συχνά περιέχουν υποσυστήματα μηχανικής όρασης που ενεργούν ως "μάτια”. Συνδεόμενα με ισχυρούς υπολογιστές ή ελεγκτές (controllers). Η τεχνητή νοημοσύνη, ή ό,τι μοιάζει με αυτή, γίνεται όλο και πιο σημαντικός παράγοντας στα σύγχρονα βιομηχανικά ρομπότ.

Ανεργία λόγω ρομποτ

Νέες θεσεις εργασιας απειλουνται από ρομποτ.Συγκεκριμένα, υποστηρίζουν πως τα τεχνολογικά επιτεύγματα σε συνδυασμό με τα ρομπότ, αυξάνουν τις πιθανότητες το 50% των εργαζομένων στις ΗΠΑ να αντικατασταθούν από μηχανές, τα επόμενα 10-20 χρόνια. «Τέτοιες μεταβολές συνέβαιναν πάντοτε, απλώς σήμερα η τεχνολογία εξελίσσεται ραγδαία και ενδεχομένως να επηρεάσει μεγάλη γκάμα επαγγελμάτων» παρατηρεί ένας από τους ερευνητές της Οξφόρδης, ο Καρλ Μπένεντικτ Φρέι.

Οι Η/Υ και τα ρομπότ αντικαθιστούν εργασίες, όπου μπορούν να δοθούν βήμα-βήμα οι οδηγίες για την εκτέλεσή τους. Αυτό σημαίνει: εξάλειψη ποικίλων ειδικοτήτων από υπαλλήλους γραφείου και ταξιδιωτικούς πράκτορες, καθώς και πολλούς άλλους μέσα σε μία γενιά και μόνον.

Σήμερα τα αυτοκινούμενα ρομπότ TUG χρησιμοποιούνται σε 140 νοσοκομεία στις ΗΠΑ για τη μεταφορά γευμάτων, φαρμάκων και κλινοσκεπασμάτων. «Οι εργοδότες δεν θα αντικαταστήσουν μεμιάς τους εργαζόμενους με υπολογιστές, απλώς επειδή αυτό είναι τεχνολογικά εφικτό» προσθέτει ο κ. Φρέι.
Ασχολήθηκαν οι μαθητές : Κωνσταντίνος Χατζηδέλης , Λένα Σεβαστιάδου , Εύη Παπαδοπούλου, Μάγδα Καιμασίδου,
