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Προσωπικά Στοιχεία 

Ημερομηνία Γεννήσεως :  10/3/1980          

Στρατιωτικές Υποχρεώσεις:  Εκπληρωμένες

Οικογενειακή Κατάσταση :    Άγαμος 

 

ΕΝΔΙΑΦΕΡΟΝΤΑ 

Τα    ενδιαφέροντά  μου  εκτείνονται  στον  τομέα  της  ρομποτικής,  του  αυτομάτου  ελέγχου,  της 

μηχατρονικής,  της  ολοκλήρωσης  συστημάτων  και  της  επιστήμης  των  υπολογιστών.  Το  βασικό 

ερευνητικό μου αντικείμενο αφορά στον σχεδιασμό και την ανάπτυξη συστημάτων ελέγχου για    μη 

επανδρωμένα  ρομποτικά  οχήματα  (υποβρύχια,  εναέρια,  επίγεια).  Οι  ερευνητικές  μου 

δραστηριότητες επεκτείνονται στα ακόλουθα πεδία: έλεγχος με οπτική ανατροφοδότηση,  σύνθεση 

δεδομένων  από  αισθητήρες,  τεχνητή  όραση,  αναγνώριση  συστημάτων,  αυτόματος  έλεγχος 

γραμμικών  και  μη  γραμμικών  συστημάτων,  προβλεπτικός  έλεγχος,  διάγνωση  και  διαχείριση 

σφαλμάτων,  ενσωματωμένα  συστήματα.  Ασχολούμαι  επίσης  με  την  ολοκλήρωση  συστημάτων 

αυτομάτου ελέγχου στα επίπεδα σχεδιασμού, μοντελοποίησης και λογισμικού. 

 

ΕΚΠΑΙΔΕΥΣΗ 

04/2006 ‐05/2011  Εθνικό Μετσόβιο Πολυτεχνείο, Σχολή Μηχανολόγων Μηχανικών 

Διδάκτωρ Μηχανικός Ε.Μ.Π  

09/2004 ‐ 02/2006  Εθνικό Μετσόβιο Πολυτεχνείο 

Μεταπτυχιακό Δίπλωμα Ειδίκευσης: "Συστήματα Αυτοματισμού"  

10/1998 ‐ 10/2003  Εθνικό Μετσόβιο Πολυτεχνείο 

Δίπλωμα Μηχανολόγου Μηχανικού 

9/1994 ‐ 6/1997  9ο Λύκειο Πειραιά, Ελλάδα 

 

ΔΙΔΑΚΤΙΚΗ ΕΜΠΕΙΡΙΑ 

18/04/2019‐σήμερα  Πανεπιστήμιο Θεσσαλίας

Γενικό Τμήμα Λαμίας 

Επίκουρος Καθηγητής 

Διδασκαλία των μαθημάτων του Προπτυχιακού Προγράμματος Σπουδών 

Μηχανικών Πληροφορικής ΤΕ: 

 Εισαγωγή στη Ρομποτική (ΘΕΩΡΙΑ, ΕΡΓΑΣΤΗΡΙΟ) 

 Ανάπτυξη Συστημάτων Αισθητήρων (ΘΕΩΡΙΑ, ΕΡΓΑΣΤΗΡΙΟ) 

 Συστήματα Πραγματικού Χρόνου (ΘΕΩΡΙΑ, ΕΡΓΑΣΤΗΡΙΟ) 

 Αρχιτεκτονική Υπολογιστών (ΘΕΩΡΙΑ, ΕΡΓΑΣΤΗΡΙΟ) 

 Προγραμματισμός σε Συμβολική Γλώσσα (ΘΕΩΡΙΑ) 

08/11/2017‐ Τεχνολογικό Εκπαιδευτικό Ίδρυμα Στερεάς Ελλάδας  



18/04/2019  Τμήμα Μηχανικών Πληροφορικής ΤΕ 

Βαθμίδα  του  Επιστημονικού  Συνεργάτη  με  προσόντα  Επίκουρου 

Καθηγητή: 

 Εισαγωγή στη Ρομποτική (ΘΕΩΡΙΑ) 

 Ανάπτυξη Συστημάτων Αισθητήρων (ΘΕΩΡΙΑ)  

 Συστήματα Πραγματικού Χρόνου (ΘΕΩΡΙΑ)  

Βαθμίδα  του  Εργαστηριακού  Συνεργάτη  με  προσόντα  Καθηγητή 

Εφαρμογών: 

 Εισαγωγή στη Ρομποτική (ΕΡΓΑΣΤΗΡΙΟ) 

 Συστήματα Πραγματικού Χρόνου (ΕΡΓΑΣΤΗΡΙΟ)  

 Συστήματα Αυτομάτου Ελέγχου (ΕΡΓΑΣΤΗΡΙΟ) 

17/10/2016‐ 

30/6/2017 

Τεχνολογικό Εκπαιδευτικό Ίδρυμα Στερεάς Ελλάδας  

Τμήμα Μηχανικών Πληροφορικής ΤΕ 

Βαθμίδα  του  Επιστημονικού  Συνεργάτη  με  προσόντα  Επίκουρου 

Καθηγητή: 

 Εισαγωγή στη Ρομποτική (ΘΕΩΡΙΑ) 

 Ανάπτυξη Συστημάτων Αισθητήρων (ΘΕΩΡΙΑ)  

 Συστήματα Πραγματικού Χρόνου (ΘΕΩΡΙΑ)  

 Αρχιτεκτονική Υπολογιστών (ΘΕΩΡΙΑ)  

Βαθμίδα  του  Εργαστηριακού  Συνεργάτη  με  προσόντα  Καθηγητή 

Εφαρμογών: 

 Ανάπτυξη Συστημάτων Αισθητήρων (ΕΡΓΑΣΤΗΡΙΟ) 

 Συστήματα Πραγματικού Χρόνου (ΕΡΓΑΣΤΗΡΙΟ) 

21/7/2015‐   

31/8/2015                 

Εθνικό Μετσόβιο Πολυτεχνείο, Σχολή Μηχανολόγων Μηχανικών,  

Τομέας Μηχανολογικών Κατασκευών & Αυτομάτου Ελέγχου, 

Εργαστήριο Αυτομάτου Ελέγχου & Ρυθμίσεως Μηχανών & 

Εγκαταστάσεων 

Πανεπιστημιακός Υπότροφος 

Γνωστική Περιοχή «Αυτόματος Έλεγχος‐ Μηχανοτρονική» για τη 

διδασκαλία των μαθημάτων του Προπτυχιακού Προγράμματος  

Σπουδών της Σχολής: 

 Εισαγωγή στη Θεωρία και Τεχνολογία Αυτομάτου Ελέγχου 

 Βιομηχανικά Ηλεκτρονικά 

 

ΕΠΑΓΓΕΛΜΑΤΙΚΗ ΕΜΠΕΙΡΙΑ 

27/02/2020‐   

σήμερα 

Πανεπιστήμιο Θεσσαλίας

Τμήμα Πληροφορικής και Τηλεπικοινωνιών 

Επίκουρος Καθηγητής 

18/04/2019‐

27/02/2020 

Πανεπιστήμιο Θεσσαλίας 

Γενικό Τμήμα Λαμίας 

Επίκουρος Καθηγητής 



01/01/2003‐ 

σήμερα 

Εθνικό Μετσόβιο Πολυτεχνείο, Σχολή Μηχανολόγων Μηχανικών,  Τομέας 

Μηχανολογικών Κατασκευών & Αυτομάτου Ελέγχου, Εργαστήριο 

Αυτομάτου Ελέγχου & Ρυθμίσεως Μηχανών & Εγκαταστάσεων 

Ερευνητής στα ακόλουθα Προγράμματα: 

1/4/2020‐

σήμερα 

APROVIS3D  ‐  Analog  PROcessing  of  bioinspired  Vision  Sensors  for  3D

reconstruction,  CHIST‐ERA,  Call  Topic:  Analog  Computing  for  Artificial 

Intelligence (ACAI), Call 2018 

 Co‐Principal Investigator 

1/1/2017‐

σήμερα 

CO4ROBOTS:  ACHIEVING  COMPLEX  COLLABORATIVE  MISSIONS  VIA

DECENTRALIZED CONTROL AND COORDINATION OF INTERACTING ROBOTS.

H2020‐ICT‐2016‐1. 731869. ICT‐25‐2016‐2017 ‐ Advanced robot capabilities 

research and take‐up.  

 Μελέτη και αναζήτηση μεθοδολογιών συνεργατικού ελέγχου 

ανθρώπου ρομποτικού βραχίονα. 

 Σχεδιασμός και μοντελοποίηση σχήματος συνεργατικού ελέγχου 

ανθρώπου ρομποτικού βραχίονα. 

 Σχεδιασμός και υλοποίηση λογισμικού σχήματος συνεργατικού 

ελέγχου ανθρώπου ρομποτικού βραχίονα. 

 Σχεδιασμός και υλοποίηση λογισμικού σχήματος συνεργατικού 

ελέγχου τροχοφόρου ρομπότ‐ρομποτικού βραχίονα. 

 Σχεδιασμός και υλοποίηση λογισμικού σχήματος ελέγχου για την 

ανταλλαγή αντικειμένου μεταξύ ρομποτικών συστημάτων με 

κινούμενη βάση.  

 Υλοποίηση και αξιολόγηση λογισμικού σχήματος συνεργατικού 

ελέγχου τροχοφόρου ρομπότ‐ρομποτικού βραχίονα. 

1/06/2017‐

31/07/2017 

ΕΡΓΟ ΕΠΙΒΡΑΒΕΥΣΗΣ Κ.Α 63187400 ΩΣ ΑΠΟΦΑΣΗ ΓΓΕΤ 71644/28.04.2016 με 

κωδικό 67/090701. 

 Σχεδιασμός  και  υλοποίηση  αλγορίθμων  κίνησης  υποβρυχίου

ρομποτικού  οχήματος  με  χρήση  μεθοδολογιών  προβλεπτικού

ελέγχου. 

 

1/11/2016‐

31/8/2017 

ΕΡΓΟ ΕΠΙΒΡΑΒΕΥΣΗΣ Κ.Α 63200400 ΩΣ ΑΠΟΦΑΣΗ ΓΓΕΤ 71644/28.04.2016 με 

κωδικό 67/0986. 

 Πειραματική  αξιολόγηση  ελέγχου  κίνησης  υποβρυχίου  ρομποτικού

βραχίονα. 

 Μοντελοποίηση ελέγχου κίνησης υποβρυχίου ρομποτικού βραχίονα. 

 

01/06/2016‐   

30/11/2016 

ROBOCADEMY‐EUROPEAN  ACADEMY  FOR  MARINE  AND  UNDERWATER

ROBOTICS,  FP7‐PEOPLE,  608096,  FP7‐PEOPLE‐2013‐ITN  ‐  Marie‐Curie 

Action: "Initial Training Networks" 

 Επιστημονική  επίβλεψη  του  Shahab  Heshmati  Alamdari  (Υποψηφίου 

Διδάκτορα εκείνη την περίοδο) κατά την μοντελοποίηση, σχεδίαση και 

κατασκευή  δύο  υποβρυχίων  ρομποτικών  βραχιόνων,  4  βαθμών 

ελευθερίας,    με  τρισδιαστατη  εκτύπωση.  Οι  βραχίονες  αυτοί 



ενσωματώθηκαν  στα  υπάρχοντα  υποβρύχια  ρομποτικά  οχήματα  του

Εργαστηρίου Αυτομάτου Ελέγχου της Σχολής Μηχανολόγων Μηχανικών 

Ε.Μ.Π,  οδηγώντας  στην  δημιουργία  δύο  υποβρυχίων  ρομποτικών

οχημάτων  με  βραχίονα,  τα  οποία  κατείχαν  βασικό  ρόλο  κατά  την

πειραματική αξιολόγηση της επιστημονικής εργασίας η οποία διεξήχθει 

από  τον Shahab Heshmati Alamdari  στα πλαίσια  της συμμετοχής  του 

στο πρόγραμμα Robocademy. 

 Επιστημονική  επίβλεψη  του  Shahab  Heshmati  Alamdari  (Υποψηφίου

Διδάκτορα εκείνη την περίοδο) κατά το σχεδιασμό και την υλοποίηση 

του  λογισμικού  ελέγχου  δύο  υποβρυχίων  ρομποτικών  βραχιόνων,  4 

βαθμών  ελευθερίας.  Το  συγκεκριμένο  λογισμικό  ελέγχου,  κατείχε 

βασικό  ρόλο  κατά  την  πειραματική  αξιολόγηση  της  επιστημονικής

εργασίας  η  οποία  διεξήχθει  από  τον  Shahab  Heshmati  Alamdari  στα 

πλαίσια της συμμετοχής του στο πρόγραμμα Robocademy. 

 

28/07/2014‐

29/10/2015 

ΕΛΛΗΝΙΚΟ ΠΟΛΙΤΙΚΟ ΜΗ‐ΕΠΑΝΔΡΩΜΕΝΟ ΑΕΡΟΧΗΜΑ, ΣΥΝΕΡΓΑΣΙΑ, ΓΓΕΤ 

 Αρχικός  σχεδιασμός  πρωτοτύπου  μη  επανδρωμένου  ρομποτικού

αεροχήματος. 

 Μελέτη και σχεδιασμός προσαρμοστικού σχήματος ελέγχου τύπου PID

για  την  αυτόνομη  πλοήγηση  μη  επανδρωμένου  ρομποτικού

αεροχήματος. 

 Αλγόριθμοι για την εξαγωγή και απεικόνιση οπτικών δεδομένων. 

 Διαδικασίες  βελτιστοποίησης  και  έκθεση  πεπραγμένων  επί  των

δοκιμών πτήσης.  

01/04/2013‐   

31/05/2016           

RECONFIG  –  COGNITIVE,  DECENTRALIZED  COORDINATION  OF 

HETEROGENEOUS  MULTI‐ROBOT  SYSTEMS  VIA  RECONFIGURABLE  TASK 

PLANNING. FP7‐ICT, 600825. ICT‐2011.2.1 ‐ Cognitive Systems and Robotics

 Σχεδιασμός  και  υλοποίηση  αλγορίθμων  για  την  εξομοίωση  ελέγχου 

κίνησης συνεργαζόμενων ρομποτικών οχημάτων. 

 Υλοποίηση  λογισμικού  για  τον  έλεγχο  κίνησης  συνεργαζόμενων 

τροχοφόρων ρομποτικών οχημάτων με οπτική ανατροφοδότηση. 

 Υλοποίηση  λογισμικού  για  τον  έλεγχο  συνεργαζόμενων  τροχοφόρων

ρομπότ με ανάδραση δύναμης και ροπής. 

 Υλοποίηση  λογισμικού  για  την  χωροθέτηση  συνεργαζόμενων

τροχοφόρων ρομπότ με χρήση αισθητήρων Laser. 

 Υλοποίηση λογισμικού για τον υπολογισμό της ορθής και αντίστροφης

κινηματικής  συστήματος  τροχοφόρου  ρομπότ‐βραχίονα  5  βαθμών 

ελευθερίας. 

 Σχεδιασμός  και  υλοποίηση  σχήματος  ελέγχου  ταχύτητας  συστήματος

τροχοφόρου ρομπότ‐βραχίονα 5 βαθμών ελευθερίας. 

 Πειραματική  αξιολόγηση  σχήματος  ελέγχου  ταχύτητας  συστήματος

τροχοφόρου ρομπότ‐βραχίονα 5 βαθμών ελευθερίας. 

 Μελέτη  και  υλοποίηση  λογισμικού  για  τον  συνεργατικό  έλεγχο

πολλαπλών βραχιόνων. 



 Σχεδιασμός ελέγχου κίνησης πολλαπλών πρακτόρων με περιορισμένες

δυνατότητες επικοινωνίας. 

 Υλοποίηση λογισμικού για τον έλεγχο κίνησης πολλαπλών ρομπότ. 

 Υλοποίηση  λογισμικού  για  την  ταυτόχρονη  χαρτογράφηση  και

χωροθέτηση τροχοφόρου ρομπότ. 

 Υλοποίηση  λογισμικού  για  τον  έλεγχο  κίνησης πολλαπλών πρακτόρων

και ταυτόχρονης αποφυγής εμποδίων με ανατροφοδότηση κατάστασης

από σύνθεση ετερογενών αισθητήρων.   

   

01/03/2012‐   

31/03/2015             

PANDORA – PERSISTENT AUTONOMY THROUGH LEARNING ADAPTATION,

OBSERVATION AND REPLANNING (STREP). FP7‐ICT, 288273. ICT‐2011.2.1 ‐

Cognitive Systems and Robotics.  

 Μοντελοποίηση συστήματος ελέγχου αυτόνομων οχημάτων. 

 Σχεδίαση και υλοποίηση λογισμικού συστήματος ελέγχου αυτόνομου

υποβρυχίου οχήματος. 

 Υλοποίηση  λογισμικού  για  τον  έλεγχο  υποβρυχίων  ρομποτικών

οχημάτων. 

 Υλοποίηση  λογισμικού  για  την  εξομοίωση  κίνησης  υποβρυχίου

ρομποτικού οχήματος. 

 Υλοποίηση  λογισμικού  για  τον  έλεγχο  ρομποτικού  βραχίονα 

προσαρτημένο επί υποβρυχίου ρομποτικού οχήματος. 

 Μελέτη και υλοποίηση αλγορίθμων εξομοίωσης κινηματικού μοντέλου 

συστήματος υποβρυχίου ρομποτικού οχήματος με βραχίονα. 

 Μελέτη και σχεδιασμός τροχιάς συστήματος υποβρυχίου ρομποτικού

οχήματος . 

 Υλοποίηση  ελέγχου  τροχιάς  συστήματος  υποβρυχίου  ρομποτικού

οχήματος. 

 Σχεδιασμός  και  υλοποίηση  σχήματος  ελέγχου  κίνησης  συστήματος

υποβρυχίου  ρομποτικού  οχήματος  και  βραχίονα  με  χρήση  οπτικής

ανατροφοδότησης. 

 Σχεδιασμός  και  υλοποίηση  αλγορίθμου  τηλεχειρισμού  συστήματος

υποβρυχίου ρομποτικού οχήματος και βραχίονα. 

1/12/2010‐

31/3/2014 

THE‐THE  HAND  EMBODIED.  FP7‐ICT,  248587,  ICT‐2009.2.1  ‐  Cognitive 

Systems and Robotics. 

 Μελέτη  αξιολόγησης  μεθοδολογιών  ελέγχου  κίνησης  για  την  αρπαγή

αντικειμένων. 

 Μελέτη μοντελοποίησης ελέγχου κίνησης για την αρπαγή αντικειμένων.

 Μελέτη  δυναμικής  συμπεριφοράς  ρομποτικού  χεριού  για  την  αρπαγή 

αντικειμένων. 

 Μελέτη μοντελοποίησης κινηματικών χαρακτηριστικών ρομπότ. 

 Υλοποίηση λογισμικού επεξεργασίας δεδομένων. 

 Υλοποίηση λογισμικού για έλεγχο μυοηλεκτρικού προσθετικού χεριού. 



 Υλοποίηση λογισμικού για μέτρηση θέσης μυοηλεκτρικού προσθετικού

χεριού από αισθητήρα isotrak. 

01/09/2010‐

31/12/2011 

CESAR: COST‐EFFICIENT METHODS AND PROCESSES FOR SAFETY

RELEVANT EMBEDDED SYSTEMS‐SUB‐PROGRAM 6:  AEROSPACE.  

ARTEMIS Joint  Technological  Init iative.  2009‐2012.  

 Μελέτη μοντελοποίησης ελέγχου αυτόνομου ελικοπτέρου. 

 Μελέτη μοντελοποίησης δυναμικής αυτόνομου ελικοπτέρου. 

 Μελέτη  μοντελοποίησης  δυναμικής  και  ανάλυσης  αυτόνομου

ελικοπτέρου. 

 Μελέτη μοντελοποίησης ελέγχου αυτόνομου ελικοπτέρου.  

 Μελέτη αλγορίθμων ελέγχου αυτόνομης πλοήγησης ελικοπτέρου. 

01/09/2010‐

31/12/2011 

ΠΡΟΓΡΑΜΜΑΤΑ  ΠΑΡΟΧΗΣ  ΕΡΕΥΝΗΤΙΚΩΝ  &  ΣΥΜΒΟΥΛΕΥΤΙΚΩΝ 

ΥΠΗΡΕΣΙΩΝ. 

 Μοντελοποίηση σχεδιασμού ελέγχου κίνησης μικρορομπότ. 

 Ανάλυση δεδομένων αλγορίθμου κίνησης μικρορομπότ. 

 Ανάλυση και καταγραφή δεδομένων αλγορίθμου κίνησης μικρορομπότ.

01/09/2008‐

31/12/2009 

IFLY:  SAFETY  COMPLEXITY  AND  RESPONSIBILITY  BASED  DESIGN  AND

VALIDATION OF HIGHLY AUTOMATED AIR  TRAFFIC MANAGEMENT.    FP6‐

AEROSPACE, AERO‐1‐Aeronautics, STREP, From 2007‐05‐22 to 2010‐08‐21 

 Μελέτη  ανάπτυξης  δομικού  μοντέλου  για  τον  έλεγχο  εναέριας

κυκλοφορίας. 

 Μελέτη  προσομοίωσης  δομικού  μοντέλου  ελέγχου  εναέριας

κυκλοφορίας. 

 Μελέτη  βελτιστοποίησης  δομικού  μοντέλου  ελέγχου  εναέριας

κυκλοφορίας. 

01/09/2006‐

04/01/2008 

ΕΠΙΠΛΕΩΝ:  ΕΠΙΘΕΩΡΗΣΗ  ΥΠΟΒΡΥΧΙΩΝ  ΚΑΤΑΣΚΕΥΩΝ  ΜΕΣΩ 

ΤΗΛΕΧΕΙΡΙΖΟΜΕΝΩΝ  ΡΟΜΠΟΤΙΚΩΝ  ΟΧΗΜΑΤΩΝ.

Επιχειρησιακό  Πρόγραμμα  «Ανταγωνιστικότητα»,   Έργο:

«Διεθνής  Συνεργασία  στη  Βιομηχανική  Έρευνα  και

Δραστηριότητες  Ανάπτυξης  σε  Προ‐Ανταγωνιστικό  Στάδιο,  

2005», ΓΓΕΤ.  

 Μελέτη  υλοποίησης  αλγορίθμων  οπτικής  ανατροφοδότησης  για  την 

χωροθέτηση υποβρυχίου ρομποτικού οχήματος. 

 Μελέτη  υλοποίησης  ολοκληρωμένου  συστήματος  τηλεχειρισμού

υποβρυχίου ρομποτικού οχήματος. 

01/03/2005‐

31/07/2007 

ΑΝΑΠΤΥΞΗ  ΦΑΣΜΑΤΟΣΚΟΠΙΚΗΣ  ΕΛΛΕΙΨΟΜΕΤΡΙΚΗΣ  ΔΙΑΤΑΞΗΣ

ΚΑΙ ΧΡΗΣΗ ΣΤΗΝ ΕΚΠΑΙΔΕΥΣΗ ΚΑΙ ΣΤΗΝ ΕΡΕΥΝΑ ΤΩΝ ΟΠΤΙΚΩΝ

ΙΔΙΟΤΗΤΩΝ ΗΜΙΑΓΩΓΩΝ. ΠΥΘΑΓΟΡΑΣ Ι Ι .  

 Μελέτη και ανάπτυξη φασματοσκοπικής ελλειψομετρικής διάταξης για

το πρόγραμμα ΠΥΘΑΓΟΡΑΣ ΙΙ.  



 Συσχέτιση και συγχρονισμός των σημάτων από τους αισθητήρες.  

01/01/2005‐

30/06/2008 

ISWARM:  INTELLIGENT  SMALL WORLD  AUTONOMOUS  ROBOTS

FOR MICRO‐MANIPULATION. FP6‐IST,  507006, IST‐2002‐2.3.4.2 

‐  FET pro‐actives.  From 2004‐01‐01 to 2007‐12‐31.  

 Έλεγχος σχηματισμού πολλαπλών σφαιρικών πρακτόρων. 

 Μοντελοποίηση συλλογικής μετακίνησης πλήθους μικρορομπότ. 

 Μελέτη αλγορίθμου συλλογικής κίνησης πλήθους μικρορομπότ. 

 Μελέτη  ανάπτυξης αλγορίθμων επικοινωνίας  σε σμήνος μικρορομπότ.

 Μελέτη  υπολογιστικού  κόστους  αλγορίθμου  συντεταγμένης  κίνησης

μικρορομπότ. 

01/01/2004‐

31/12/2006 

NEUROBOTICS ‐ THE FUSION OF NEUROSCIENCE AND ROBOTICS 

FOR  AUGMENTING  HUMAN  CAPABILITIES  ,   FP6‐IST,   001917,  

IST‐2002‐2.3.4.2  ‐   FET  pro‐actives.   From 2004‐01‐01 to 2007‐

12‐31.  

 Αναζήτηση και συλλογή στοιχείων σε θέματα Νευρο‐Ρομποτικής. 

 Ανάπτυξη λογισμικού για τη συσχέτιση και συγχρονισμό των σημάτων 

από τους αισθητήρες. 

 Μελέτη ανάπτυξη  λογισμικού  για  τη συσχέτιση  και  συγχρονισμό  των 

σημάτων από πολλούς  μικρό‐αισθητήρες δύναμης. 

 Μελέτη για χρήση σημάτων από πολλούς μικρο‐αισθητήρες δύναμης. 

01/03/2004‐

31/07/2004 

MICRON: MINIATURIAZED CO‐OPERATIVE ROBOTS ADVANCING 

TOWARDS THE NANO RANGE,   FP5‐IST,   IST‐2001‐33567,  1.1.2.‐

6.1.1 ‐  FET O: Open domain.  From 2002‐03‐01 to 2005‐08‐31.  

 Μελέτη προσομοίωσης ελέγχου κίνησης μικρορομποτικού βραχίονα. 

01/01/2003‐

31/12/2003 

AUTOTRACKER:  ΑΥΤΟΝΟΜΗ  ΕΠΙΘΕΩΡΗΣΗ  ΥΠΟΒΡΥΧΙΩΝ

ΤΗΛΕΠΙΚΟΙΝΩΝΙΑΚΩΝ  ΚΑΛΩΔΙΩΝ,  ΚΑΛΩΔΙΩΝ  ΙΣΧΥΟΣ  ΚΑΙ

ΑΓΩΓΩΝ  ΠΕΤΡΕΛΑΙΟΥ  ΜΕ  ΥΠΟΒΡΥΧΙΑ  ΡΟΜΠΟΤΙΚΑ  ΟΧΗΜΑΤΑ,

FP5‐GROWTH, G3RD‐CT‐2000‐00265.  From 2001‐01‐01 to 2004‐

12‐31.  

 Προγραμματισμός σε MATLAB και κατόπιν σε C έμπειρου συστήματος

για την ανάλυση συμβάντων κατά την ανίχνευση υποβρυχίου αγωγού.

 Μηχανολογική μελέτη ελέγχου υποβρυχίου robot. 

06/03/2013‐   

30/11/2015 

Τεχνολογικό Εκπαιδευτικό Ίδρυμα Στερεάς Ελλάδας  

Τμήμα Μηχανικών Πληροφορικής ΤΕ 

Μεταδιδακτορικός Ερευνητής στο Πρόγραμμα: 

Υποέργο  «5»  με  τίτλο:   «Αναγνώριση  και  Εξομάλυνση

Σφαλμάτων Λειτουργίας σε Τροχοφόρα Ρομπότ»,  στα πλαίσια

της  Πράξης  με  τίτλο  «Αρχιμήδης  Ι Ι Ι   –   Ενίσχυση  Ερευνητικών 

Ομάδων στο Τ.Ε. Ι  Λαμίας» (Κωδ. MIS 380360).  

 Ανάπτυξη  μεθοδολογίας  για  την  αντιστάθμιση  σφαλμάτων  σε 

αισθητήρες και επενεργητές τροχοφόρου ρομπότ. 



 Ανάπτυξη μεθοδολογιών υλοποίησης «ελεγχόμενων» σφαλμάτων. 

 Πειραματική πιστοποίηση των μεθοδολογιών που αναπτύχθηκαν. 

 Συμμετοχή στη Συγγραφή των Παραδοτέων των δράσεων ΠΕ.3, ΠΕ.4 .  

 

11/2011‐ 

11/2012 

07/2013‐   

11/2013  

Ελληνική Αεροπορική Βιομηχανία

Διεύθυνση Συστημάτων Ηλεκτρονικών και Λογισμικού 

Ερευνητής Μηχανικός:  

R3‐COP:  Robust  &  Safe  Mobile  Co‐operative  Autonomous  Systems”, 

ARTEMIS Joint Technological Initiative. 

 Σχεδιασμός  και  ανάπτυξη  αλγορίθμων  αυτόνομης  αντίληψης,

πλοήγησης  και  συνεργατικότητας  με  άλλα  παρόμοια  οχήματα  για

αυτόνομα υποβρύχια οχήματα  

 Έκθεση  μελέτης  και  υλοποίησης  για  πιλοτική  εφαρμογή  UAV

reconfigurability. 

 Έκθεση υλοποίησης σε αυτόνομα υποβρύχια οχήματα. 

 Σχεδιασμός  και  ανάπτυξη  αλγορίθμων  συνεργατικής  πλοήγησης  και 

ελέγχου κίνησης αυτόνομων υποβρυχίων ρομποτικών οχημάτων. 

 Σχεδιασμός  και  ανάπτυξη  αλγορίθμων  συνεργατικής  ταυτόχρονης

χωροθέτησης και χαρτογράφησης περιβάλλοντα χώρου για αυτόνομα

υποβρύχια οχήματα. 

9/2010‐09/2011  Πολεμικό Ναυτικό, Διοίκηση Ταχέων Σκαφών 

Βαθμός: Στρατεύσιμος Δίοπος 

Ειδικότητα: Τεχνικός Μηχανολογικών Συστημάτων 

 

09/2003‐   

01/2005 

Εθνικό Μετσόβιο Πολυτεχνείο,  Σχολή Μηχανολόγων 

Μηχανικών 

Εργαστήριο Προσωπικών Υπολογιστών  

  Παροχή  υποστηρικτικών  υπηρεσιών  στο  Εργαστήριο

Προσωπικών  Υπολογιστών  της  Σχολής  Μηχανολόγων

Μηχανικών (Μερική Απασχόληση).  

 

ΙΚΑΝΟΤΗΤΕΣ 

Ακεραιότητα,  στρατηγική  σκέψη,  διαχείριση  προγραμμάτων  και  καθηκόντων,  επικοινωνιακή 

δεξιότητα,  σχεδιασμός  και  οργάνωση,  ομαδική  εργασία  και  συνεργασία,  αναλυτική  σκέψη,  

αποφασιστικότητα. 

 

ΔΙΑΤΡΙΒΕΣ 

1.  “Τηλεχειρισμός με Οπτική Ανατροφοδότηση Υποβρυχίων Ρομποτικών Οχημάτων”,    Γεώργιος Χ.  

Καρράς, Διδακτορική Διατριβή,  Αθήνα 2011.   

2.  “Χωροθέτηση  Υποβρυχίου  Ρομποτικού  Οχήματος  ως  προς  Ακίνητο  Στόχο  με  Χρήση  Οπτικής 

Ανατροφοδότησης”,  Γεώργιος Χ.  Καρράς, Μεταπτυχιακή Εργασία, Αθήνα 2006. 

3. “Σταθεροποίηση ως προς Στόχο Τηλεχειριζόμενου Υποβρυχίου Ρομποτικού Οχήματος”, Γεώργιος 

Χ. Καρράς, , Διπλωματική Εργασία, Αθήνα 2003. 
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