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Ο ζθνπόο ηεο εξγαζίαο απηήο είλαη αλάπηπμε ζπζηήκαηνο εληνπηζκνύ ελόο 

ππνβξπρίνπ ξνκπόη VideoRay Pro-4 ζε κηα δεμακελή ε νπνία βξίζθεηαη ζην θηήξην 

πθνπεηξίηε ηνπ ΣΕ.ΠΑ.Κ. 

Ο θύξηνο ζηόρνο ηεο εξγαζίαο απηήο είλαη ν εληνπηζκόο ζέζεο ηνπ ππνβξύρηνπ 

ξνκπόη κέζω νπηηθώλ δεηθηώλ ηνπνζεηεκέλωλ ζηελ δεμακελή ζε γλωζηά ζεκεία θαη 

κε ηελ ρξήζε ηεο θάκεξαο ηνπ ξνκπόη λα αλαπηπρζεί ζύζηεκα ηερλεηήο όξαζεο, 

εθκεηαιιεπόκελνη ηελ απεηθόληζε ηωλ δεηθηώλ ζηελ ζπζθεπή ζπδεπγκέλνπ θνξηίνπ 

(CCD). Επίζεο ζε απηή ηελ εξγαζία αλαπηύζζνπκε ηε κεζνδνινγία γηα ηελ εύξεζε 

ηωλ αγλώζηωλ παξακέηξωλ ηνπ ζπζηήκαηνο όξαζεο έηζη ώζηε λα επηηεπρζεί ε 

πξνζαξκνγή ηνπ ζπζηήκαηνο όξαζεο γηα ηε δηαδηθαζία εληνπηζκνύ ηνπ ξνκπόη. 

Αξρηθά πξαγκαηνπνηήζεθε καζεκαηηθή αλάιπζε ηνπ πξνβιήκαηνο θαη 

κνληεινπνίεζε ηνπ θαηλνκέλνπ. ηελ ζπλερεία κεηαηξάπεθαλ όιεο νη εμηζώζεηο  ζε 

γιώζζα πξνγξακκαηηζκνύ Octave θαη ζηελ ζπλέρεηα ν θώδηθαο κεηαθέξζεθε 

απηνύζηνο ζε γιώζζα πξνγξακκαηηζκνύ C/C++ ρξεζηκνπνηόληαο ηερληθή 

πεξηηύιημεο θώδηθα (wrapping) γηα πινπνηήζεη ηειηθά ζην Ρνκπνηηθό ιεηηνπξγηθό 

ζύζηεκα – ROS γηα ηελ πξαγκαηνπνίεζε ηνπ πεηξάκαηνο. Σέινο, δεκηνπξγήζεθε 

θαηάιιειν ζύζηεκα δείθηε θαζώο θαη βάζε πξνζαξκνγήο  ηνπ ζπζηήκαηνο όξαζεο 

γηα ην ξνκπόη πνπ ηνπνζεηείηαη ζηελ δεμακελή γηα ηα πεηξάκαηα ξύζκηζεο θαη 

αλαγλώξηζεο παξακέηξωλ.  

Η ζεκαζία ηεο εξεπλάο απηή είλαη όηη κπνξεί κε ηελ αλάπηπμε ηνπ ζύζηεκαηνο 

εληνπηζκνύ ην ππνβξύρην ξνκπόη κπνξεί λα ρξεζηκνπνηεζεί γηα εθηέιεζε 

ππνβξύρηωλ δηαδηθαζηώλ. 

 

 

 

 



ABSTRACT 

The main objective of this project is to develop a localization system for an 

underwater robot (ROV), the VideoRay Pro-4 in a tank which is situated in the 

building of Sikopetritis CYPRUS UNIVERSITY OF TECHNOLOGY (CUT). 

The main objective of this work is the positioning of the underwater robot through 

visual indicators placed at a priori known positions in the tank and using the robot’s 

camera, utilizing the indicator’s images on the Charge Coupled Device (CCD). Also 

in this project we develop the methodology for finding unknown vision system 

parameters in order to calibrate the vision system for the localization task. 

First we perform mathematical analysis of the problem and modelling of the physical 

phenomena that take place and then developing the solution methodology. The 

developed methodology is coded in the Octave programming language and then 

wrapped in the programming language C/C++. The developed methodology is 

implemented the in the Robotic Operation System (ROS) to carry out the experiment. 

Finally, creating indicators, patterns and a calibration base where the robot will be 

placed in the tank for calibration and vision system parameter identification 

experiments. 

The importance of this research is that the system developed can be utilized in the 

underwater positioning of the ROV, which is an important aspect of carrying out 

underwater operations. 

 


