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ΤΜΜΕΣΟΧΗ ΕΛΕΤΘΕΡΗ    
Αίκουςα Ζoom   https://zoom.us/j/8162366968 
  



Σα τελευταία 60 χρόνια τα χαοτικά ςυςτιματα ζχουν ειςχωριςει ςε όλουσ ςχεδόν τουσ κλάδουσ των κετικϊν 
επιςτθμϊν. Με τον όρο χαοτικά, αναφερόμαςτε ςε ςυςτιματα με υψθλι ευαιςκθςία ςε αλλαγζσ των αρχικϊν 
ςυνκθκϊν και των παραμζτρων τουσ. Δθλαδι, μια μικρι αλλαγι ςτισ αρχικζσ ςυνκικεσ ενόσ χαοτικοφ 
ςυςτιματοσ κα οδθγιςει ςε εντελϊσ διαφορετικι λφςθ του. Αυτό το ιδιαίτερο φαινόμενο, γνωςτό και ωσ το 
φαινόμενο τθσ πεταλοφδασ, ζχει παρατθρθκεί ςε αναρίκμθτα ςυςτιματα, και πλζον το χάοσ χρθςιμοποιείται για 
να περιγράψει φαινόμενα ςτθ μθχανικι, τθ βιολογία, τθν οικονομία και αλλοφ. 
Η πολυπλοκότθτα των χαοτικϊν ςυςτθμάτων κακιςτά ιδιαίτερα δφςκολθ τθν πρόβλεψθ και τον ζλεγχο τθσ 
ςυμπεριφοράσ τουσ. Για αυτό το λόγο τα χαοτικά ςυςτιματα, πζρα από τθ μοντελοποίθςθ φυςικϊν φαινομζνων, 
ζχουν βρει και αναρίκμθτεσ εφαρμογζσ ςτθν κρυπτογραφία, τισ αςφαλείσ επικοινωνίεσ, και τθ ρομποτικι. 
Η εφαρμογι που κα παρουςιαςτεί αφορά τθ χριςθ χαοτικϊν ςυςτθμάτων ςτο πρόβλθμα τθσ εξερεφνθςθσ ενόσ 
χϊρου. Σο πρόβλθμα που τίκεται είναι ο ςχεδιαςμόσ μιασ ςειράσ από εντολζσ πλοιγθςθσ για ζνα ρομπότ που 
κινείται ςε ζνα πεδίο, με ςκοπό τθν ολοκλθρωτικι κάλυψθ του προσ εξερεφνθςθ χϊρου. τισ προδιαγραφζσ τθσ 
κίνθςθσ όμωσ, κζλουμε το ρομπότ να κινείται απρόβλεπτα, ζτςι ϊςτε:  
 Να είναι αδφνατθ θ πρόβλεψθ τθσ κίνθςθσ του από ζναν παρατθρθτι. 
 Η κίνθςθ να παρουςιάηεται ςαν τυχαία ςε ζναν παρατθρθτι, επομζνωσ να μθν εγείρει υποψίεσ, για 

παράδειγμα ςε καμουφλαριςμζνα ρομπότ. 
 Να εξαςφαλίηεται ταυτόχρονα γριγορθ και ικανοποιθτικι εξερεφνθςθ τθσ περιοχισ, χωρίσ ςυχνζσ 

επιςτροφζσ ςε ιδθ εξερευνθμζνα ςθμεία. 
 Να αποφεφγονται πικανά εμπόδια. 
Μια τζτοια κίνθςθ μπορεί να βρει εφαρμογι ςτθν εξερεφνθςθ εδάφουσ, τθν αςφαλι παρακολοφκθςθ και 
επιτιρθςθ χϊρων, ςε εφαρμογζσ κινδφνου όπωσ θ πυρόςβεςθ, αλλά και ςε απλοφςτερεσ οικιακζσ εφαρμογζσ 
όπωσ τα αυτόνομα ρομπότ κακαριςμοφ εδάφουσ. 
Για τθν επίτευξθ όλων των παραπάνω κα παρουςιαςκεί μια απλι μζκοδοσ βαςιςμζνθ ςτθ γνωςτι λογιςτικι 
απεικόνιςθ, για εφαρμογι ςε ρομπότ που κινείται ςε 8 διαφορετικζσ κατευκφνςεισ. Θα ςυηθτθκοφν επίςθσ 
τεχνικζσ βελτιςτοποίθςθσ τθσ κίνθςθσ, κακϊσ και επεκτάςεισ ςε μθ επανδρωμζνα οχιματα (UAVs). 

ΠΕΡΙΛΗΨΗ 



Κίνηση τος πομπότ για 30000 κινήσειρ  

σε έναν σώπο 100-επί-100,  

ξεκινώνταρ από τη θέση [50,50] 
 

σπυματική αναπαπάσταση τος πλήθοςρ τυν 

επισκέτευν σε κάθε θέση 


