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ΠΕΡΙΛΗΨΗ 

Με τθν ανάπτυξθ τθσ τεχνολογίασ τα ρομπότ αξιοποιοφνται πλζον από όλο και περιςςότερουσ 
τομείσ. Ο ρόλοσ τουσ εκτόσ από απολφτωσ αυτόνομοσ προςανατολίηεται πλζον αρκετά και ςτθ 
ςυνεργαςία με τον άνκρωπο. Η ςυνεργαςία ανκρώπου – ρομπότ απαιτεί τθν ανάπτυξθ 
ελεγκτών κατάλλθλων για τισ διεργαςίεσ που καλοφνται να εκτελζςουν, ενώ παράλλθλα 
παρζχουν επαρκι αςφάλεια ςτο χριςτθ. 

Η ςυνεργαςία αυτι ςυνικωσ αποςκοπεί ςτθ μεταφορά και τοποκζτθςθ αντικειμζνων ι 
πραγματοποίθςθ κάποιασ κατεργαςίασ. Στον τομζα τθσ κατεργαςίασ υλικών ο βραχίονασ φζρει 
κατάλλθλο εργαλείο το οποίο ο χριςτθσ κινεί, τισ περιςςότερεσ φορζσ ακολουκώντασ κάποια 
προκακοριςμζνθ τροχιά. Ο ςκοπόσ τουσ είναι θ υποβάκμιςθ ι προςαφξθςθ τθσ δφναμθσ που 
αςκεί ο χριςτθσ μζςω των φορτίων που αςκεί ο βραχίονασ. Στισ εφαρμογζσ αυτζσ 
αξιοποιοφνται ελεγκτζσ δφναμθσ ι κζςθσ, ανάλογα με τθ φφςθ τθσ κατεργαςίασ που 
χρειάηεται να εκτελζςουν και τισ φυςικζσ ιδιότθτεσ του προσ κατεργαςία υλικοφ. 

Στθν παροφςα εργαςία αναπτφςςεται ο ελεγκτισ δφναμθσ για ζνα ςφςτθμα για τθ ςυνεργαςία 
ανκρώπου – ρομπότ. Ο βραχίονασ ζχει το ρόλο μιασ ευζλικτθσ βάςθσ ςτιριξθσ του εργαλείου, 
ενώ παράλλθλα αςκεί τθν κατάλλθλθ δφναμθ για προςαφξθςθ τθσ αρχικισ που αςκεί ο 
χριςτθσ. Ο χριςτθσ κακοδθγεί το βραχίονα από τθ λαβι του ειδικά ςχεδιαςμζνου 
δυναμοχειριςτθρίου που βρίςκεται αναρτθμζνο ςτο άκρο του, χωρίσ να χρειάηεται να 
ακολουκεί κάποια προκακοριςμζνθ τροχιά. Ο ελεγκτισ ςχεδιάηεται για κατεργαςία υλικών, 
αποβλζποντασ ςε εφαρμογζσ ςτο χώρο τθσ ρομποτικισ γλυπτικισ. Στο τζλοσ τθσ μελζτθσ 
πραγματοποιείται δοκιμι του ςυςτιματοσ με κατεργαςία μεταλλικοφ κομματιοφ ςε δφο 
κατακόρυφα επίπεδα, ςτθν οποία ελζγχονται θ αποτελεςματικότθτα του και θ ικανοποίθςθ 
των προδιαγραφών που καλείται να πλθροί. 
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ABSTRACT 

Due to the advancements of technology robots are utilized in more and more fields. Their role 
except of totally autonomous is greatly orientated in collaboration with humans. The human – 
robot collaboration requires the development of controllers for the processes, while they 
provide enough safety to the user. 

This collaboration is usually intended for transportation and placement of objects or 
implementation of machining processes. In the field of material processing the robotic arm 
carries the tool that the operator moves, most of the time following a predetermined 
trajectory. Its purpose is the force degradation or multiplication of what the user applies 
through the load applied by the robotic arm. In these applications force or position controllers 
are used, depending on the nature of the process they have to carry out and the physical 
properties of the material to be processed. 

In this paper such a controller for a human – robot collaboration system is developed. The 
robotic arm has the role of an intelligent tool carrier, while it applies the suitable force for the 
amplification of the initial load applied by the user. The user guides the robotic arm from the 
grip of the specifically designed handle that is mounted at the robot’s end-effector, without the 
need to follow any predetermined trajectory. The controller is designed for materials’ 
machining processing, aiming at applications in the field of robot sculpting. At the end of the 
study the system is tested on a metallic piece, processing two of its vertical surfaces, in which 
its effectiveness and the satisfaction of the standards that it’s called to meet are checked. 
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Development of a controller for force multiplication in a human–powered 
robotic arm for machining of non-predetermined trajectory 
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