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Όραμα - Στόχοι

To έργο ΕΑRLΥ στοχεύει στον σχεδιασμό και την ανάπτυξη ενός 
καινοτόμου και ολοκληρωμένου συστήματος πολυτροπικής 
επιτήρησης και έγκαιρης πρόγνωσης σφαλμάτων σε 
απομακρυσμένες κρίσιμες υποδομές, όπως μετεωρολογικούς 
σταθμούς σε απομακρυσμένα και δύσβατα σημεία. 

Η αδιάλειπτη και εύρυθμη λειτουργία τέτοιων υποδομών αποτελεί 
ζήτημα μέγιστης σημασίας που πρέπει να εξασφαλίζεται με κάθε 
τρόπο, ειδικά δεδομένης της αύξησης των κατά τόπου ακραίων 
καιρικών φαινομένων, τόσο στην Ελλάδα όσο και στην Ευρώπη.





Βασικές λειτουργίες

Συλλέγει πολυαισθητηριακά 
δεδομένα, τόσο από επιτόπιους, 

στατικά ενσωματωμένους 
αισθητήρες, όσο και από 

Μη-Επανδρωμένα Αεροσκάφη 
και Οχήματα

Πραγματοποιεί ανάλυση των δεδομένων 
με χρήση καινοτόμων αλγόριθμων βαθιάς 

μηχανικής μάθησης, με στόχο την 
πρόβλεψη πιθανών αστοχιών 

εξοπλισμού

Υποστηρίζει τον επιχειρησιακό 
σχεδιασμό δράσεων απομακρυσμένης 

επίβλεψης, συντήρησης και 
αποκατάστασης μέσω μιας κεντρικής 

πλατφόρμας υποστήριξης λήψης 
αποφάσεων



Λειτουργίες πλατφόρμας



Τεχνολογίες υλοποίησης



Επόπτευση του χώρου με:

UAV
• RGB κάμερα
• Θερμική κάμερα
• Lidar
• On board computer

ROVER
• RGB κάμερα
• Lidar



Ανάπτυξη καινοτόμων εργαλείων



Αλγόριθμοι deep learning για την 
αναγνώριση σφαλμάτων

Ανίχνευση βλάβης 

συστήματος ραντάρ 

με χρήση 

δεδομένων 

δονήσεων

Ανίχνευση 

βλάβης 

συστήματος 

ραντάρ με χρήση 

δεδομένων ήχου

Ανίχνευση ρωγμών 

θόλου ραντάρ με 

χρήση deep 

learning τεχνικών 

ανίχνευσης 

αντικειμένων



Αυτόνομο όχημα - Rover

Περιμετρική 

πλοήγηση γύρω από 

σημείο ενδιαφέροντος 

με φωτογράφιση και 

καταγραφή video

Επιστροφή στη 

βάση

Παρακολούθηση 

μπαταρίας



Μη επανδρωμένο εναέριο όχημα - UAV

Περιμετρική πλοήγηση 
γύρω από σημείο 
ενδιαφέροντος με 
φωτογράφιση και 
καταγραφή video

Επιφανειακή πλοήγηση 
για την δημιουργία 

τρισδιάστατου 
μοντέλου και 

ορθομωσαϊκού

Αποφυγή εμποδίων 
κατά την διάρκεια μιας 

αποστολής

Οπτικοποίηση 
συγχώνευσης δεδομένων 
από την κάμερα και το 3D 

ανιχνευτή λέιζερ

Επιστροφή στη βάση
Παρακολούθηση 

μπαταρίας



Περιμετρική πλοήγηση

Κυκλική πλοήγηση

Αποφυγή εμποδίων

UAV: Πλοήγηση και αποφυγή εμποδίων



Σύστημα λήψης αποφάσεων, 
ειδοποίησης και ενημέρωσης βλαβών

Διαχείριση δεδομένων 

UAV

Διαχείριση δεδομένων 

αισθητήρων 

(θορύβου, δονήσεων, 

περιβάλλοντος)

Εφαρμογή αλγορίθμων 

βαθιάς μάθησης για 

αναγνώριση 

σφαλμάτων

Μηχανισμός 

ειδοποιήσεων

Κεντρικός πίνακας 

ελέγχου



Καταγραφή και αξιολόγηση δεδομένων θορύβου

Καταγραφή και αξιολόγηση δονήσεων

Σύστημα λήψης αποφάσεων, 
ειδοποίησης και ενημέρωσης βλαβών



Οχήματα επιτήρησης και εξοπλισμός



Το UAV SAS EMPUSA XL



To Rover Summit XL



IoT αισθητήρες



Εγκατάσταση εξοπλισμού



Επικοινωνία

Ινστιτούτο Τεχνολογιών Πληροφορικής και Επικοινωνιών 

Εθνικό Κέντρο Έρευνας και Τεχνολογικής Ανάπτυξης 

6ο χλμ Χαριλάου - Θέρμης, 57001, Θέρμη – Θεσσαλονίκη

Υπεύθυνος επικοινωνίας

Δρ. Δημήτριος Τζοβάρας

Email: Dimitrios.Tzovaras@iti.gr

Τηλ.: +30 2311 257701
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