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1. ΢φνοψη 

Οι ςτόχοι και τα επιδιωκόμενα αποτελζςματα, του παρόντοσ Παραδοτζου αφοροφν, τθν: 

• Ενίςχυςθ / αναβάκμιςθ /αυτοματοποίθςθ υπαρχουςϊν ερευνθτικϊν υποδομϊν μζςω αγοράσ 

εξοπλιςμοφ τελευταίασ τεχνολογίασ.  

• Διατιρθςθ και επζκταςθ τθσ δυνατότθτασ παροχισ δεδομζνων παγκόςμιασ κλάςθσ από τουσ 

ςτακμοφσ πεδίου τθσ PANACEA. 

• Λειτουργία Εκνικϊν Κόμβων/Τποδομϊν ςυμβατϊν με τα ESFRIs. 

΢τθν παροφςα Σεχνικι Αναφορά ςυνοψίηονται οι τεχνολογικζσ αναβακμίςεισ των οργάνων ενεργθτικισ 

τθλεπιςκόπθςθσ ςτο πλαίςιο του Παραδοτζου 4.3, του Πακζτου Εργαςίασ ΠΕ.4, με τίτλο: «Ενίςχυςθ 

ερευνθτικϊν υποδομϊν». Σο παρόν παραδοτζο αποτελεί ςυνζχεια του Παραδοτζου 2.1, με τίτλο: 

«΢χζδιο υλοποίθςθσ τεχνικϊν και λειτουργικϊν απαιτιςεων του ACTRIS». 

΢τισ Ενότθτεσ 2.1 και 2.2, παρουςιάηονται οι τεχνολογικζσ αναβακμίςεισ των οργάνων ενεργθτικισ 

τθλεπιςκόπθςθσ (ςυςτιματα lidar) του Εκνικοφ Μετςόβιου Πολυτεχνείου (ΕΜΠ) και του Αριςτοτζλειου 

Πανεπιςτθμίου Θεςςαλονίκθσ (ΑΠΘ), αντίςτοιχα. 

Οι αναβακμίςεισ αυτζσ αφοροφν τισ ακόλουκεσ επί μζρουσ Ενζργειεσ/Εργαςίεσ: 

Ε4.2. Αναβάκμιςθ εκνικοφ εξοπλιςμοφ ςτακμϊν μετριςεων τθλεπιςκόπθςθσ (Μ1-Μ36) 

Ε4.4. Αναβάκμιςθ εξοπλιςμοφ κινθτϊν μονάδων επιτόπιων μετριςεων και μετριςεων 

τθλεπιςκόπθςθσ (Μ1-Μ36) 

Ε4.5. Αυτοματοποίθςθ ερευνθτικϊν υποδομϊν (Μ15-Μ36) 

Σο ΕΜΠ ςυμμετζχει ςτισ Ενζργειεσ/Εργαςίεσ Ε4.2., E4.4. και Ε4.5. ΢το πλαίςιο τθσ Ε4.2. ζχει 

αναβακμιςκεί ο ςτακερόσ ςτακμόσ lidar (EOLE) του ΕΜΠ, με τθν προςκικθ καναλιοφ ανίχνευςθσ (P+S) 

αποπόλωςθσ ςωματιδίων ςτα 532 nm, ενϊ, ςτο πλαίςιο τθσ Ε4.4. ζχει αναβακμιςκεί ο κινθτόσ ςτακμόσ 

lidar (AIAS) του ΕΜΠ, με τθν προςκικθ καναλιοφ ανίχνευςθσ ςωματιδίων ςτα 1064 nm. Σζλοσ, ςτο 

πλαίςιο τθσ Ενζργειασ Ε4.5 ζχει αυτοματοποιθκεί ο ςτακερόσ ςτακμόσ lidar του ΕΜΠ (EOLE). 

Αντίςτοιχα, το ΑΠΘ ςυμμετζχει ςτθν Ενζργεια Ε4.2. που αφορά ςτθν αναβάκμιςθ του ςτακμοφ 

μετριςεων τθλεπιςκόπθςθσ του ΑΠΘ. 
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2. Tεχνολογικζσ αναβαθμίςεισ των οργάνων ενεργητικήσ 

τηλεπιςκόπηςησ  

Οι τεχνολογικζσ αναβακμίςεισ των οργάνων ενεργθτικισ τθλεπιςκόπθςθσ αφοροφν τα ςυςτιματα lidar 

του ΕΜΠ και του ΑΠΘ περιγράφονται ακολοφκωσ.  

 

2.1. Σεχνολογικζσ αναβαθμίςεισ των οργάνων ενεργητικήσ τηλεπιςκόπηςησ LIDAR του ΕΜΠ 

2.1.1. Διαδικαςία διαγωνιςμοφ προμήθειασ εξοπλιςμοφ (Τποζργο 17- ΕΜΠ) 

 

΢το πλαίςιο του Πακζτου Εργαςίασ ΠΕ4 “Ενίςχυςθ ερευνθτικϊν υποδομϊν” και ςυγκεκριμζνα τθσ 

επιμζρουσ Ενζργειασ, “Σεχνολογικισ αναβάκμιςθσ μονάδων ενεργοφσ τθλεπιςκόπθςθσ τθσ ΠΑΝΑΚΕΙΑ” 

μζςω του Τποζργου 17 «Προμικεια εξοπλιςμοφ PANACEA ΕΜΠ», προκθρφχκθκε θλεκτρονικόσ 

διαγωνιςμόσ από το ΕΜΠ για τθν αναβάκμιςθ και αυτοματοποίθςθ τθσ διάταξθσ τθλεπιςκόπθςθσ laser 

(lidar) του ΕΜΠ. ΢υντάχκθκαν οι προδιαγραφζσ για τθν διεξαγωγι του θλεκτρονικοφ διαγωνιςμοφ για 

τθν αναβάκμιςθ του εξοπλιςμοφ, προςαρμοςμζνεσ ςτισ προδιαγραφζσ των δικτφων Ευρωπαϊκϊν 

δικτφων ESFRI ACTRIS. Θ ενίςχυςθ και αυτοματοποίθςθ των υπαρχουςϊν ερευνθτικϊν υποδομϊν μζςω 

τθσ αγοράσ εξοπλιςμοφ τελευταίασ τεχνολογίασ κα ζχει ωσ αποτζλεςμα τθ διατιρθςθ και επζκταςθ τθσ 

δυνατότθτασ παροχισ δεδομζνων παγκόςμιασ κλάςθσ από τουσ ςτακμοφσ πεδίου τθσ PANACEA.  

 

΢υντάχκθκε θ Διακιρυξθ του θλεκτρονικοφ διαγωνιςμοφ, υποβλικθκε ςτο ΟΠ΢, ελζγχκθκε και 

εγκρίκθκε από τθν διαχειριςτικι Αρχι και δθμοςιεφτθκε ο θλεκτρονικόσ Διαγωνιςμόσ κάτω των ορίων 

με ανοικτι διαδικαςία μζςω Ε΢ΘΔΘ΢, με κριτιριο ανάκεςθσ τθν πλζον οικονομικι προςφορά βάςει 

τιμισ, προχπολογιςκείςασ δαπάνθσ 96.774 € μθ ςυμπεριλαμβανομζνου του ΦΠΑ ςφμφωνα με τισ 

διατάξεισ του Ν. 4412/2016, με Αρικμό Διακιρυξθσ: 9/2019, με αντικείμενο τθσ ςφμβαςθσ είναι θ 

προμικεια και εγκατάςταςθ του κάτωκι εργαςτθριακοφ εξοπλιςμοφ, που πλθροί τισ τεκείςεσ 

προδιαγραφζσ εξοπλιςμοφ που αναγράφθςαν ςτθν ωσ άνω Διακιρυξθ. 

 

Θ διαδικαςία αναβάκμιςθσ του εξοπλιςμοφ ενεργοφσ τθλεπιςκόπθςθσ lidar ςτο ΕΜΠ αφορά ςε 3 

διακριτά όργανα, ςυνολικοφ προχπολογιςμοφ 120.000 € (με ΦΠΑ), και αφοροφν: 

Σμήμα  1: Αναβάκμιςθ ςυςτιματοσ lidar AIAS (προςκικθ 1064nm channel), προχπολογιςμοφ 33.200 € 

Σμήμα 2: Αναβάκμιςθ ςυςτιματοσ lidar EOLE (αυτοματοποίθςθ λειτουργίασ και προςκικθ 532 nm P+S 

channel), προχπολογιςμοφ 69.300,00 € και  

Σμήμα 3: Lidar ανίχνευςθσ Βιο-΢ωματιδίων, προχπολογιςμοφ 17.500,00 €. 

Αναλυτικότερα, θ αναβάκμιςθ του εξοπλιςμοφ ενεργοφσ τθλεπιςκόπθςθσ lidar ςτο ΕΜΠ περιλαμβάνει: 
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2.1.2. Αναβάθμιςη ςυςτημάτων lidar του ΕΜΠ 

΢Τ΢ΣΗΜΑ/ΣΜΗΜΑ 1 : Αναβάθμιςη ςυςτήματοσ lidar AIAS (προςθήκη 1064 nm channel) 

΢φμφωνα με τθν προαναφερκείςα Διακιρυξθ για το ΕΜΠ, θ αναβάκμιςθ αυτι περιζλαβε τα ακόλουκα 
όργανα-εξαρτιματα, όπωσ αναγράφονται αναλυτικά παρακάτω: 
 

 Ανιχνευτήσ καταγραφήσ ςημάτων lidar ςτα 1064 nm *Si-APD-3.0 mm] (τεμ.1) (βλ. Εικόνα 1.1). 
 

 
 

Εικόνα 1.1: Ζνασ ανιχνευτισ ςθμάτων lidar ςτα 1064 nm *Si-APD-3.0 mm]. 
 

 

 Καταγραφικό ςημάτων lidar ςε αναλογική ανίχνευςη και καταγραφή φωτονίων (Transient 
Recorder-analogue/photon counting) (τεμ. 1) (βλ. Εικόνα 1.2). 
 

 

 
 

Εικόνα 1.2: Ζνα καταγραφικό ςθμάτων lidar ςε αναλογικι ανίχνευςθ (Αnalog) και καταγραφι φωτονίων 
(Photon Counting) (Transient Recorder-analogue/photon counting). 
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 Σροφοδοτικό Τψηλήσ Σάςησ 1064 nm *HV-APD] (τεμ. 1) (βλ. Εικόνα 1.3). 
 

 
 

Εικόνα 1.3: Ζνα Σροφοδοτικό Τψθλισ Σάςθσ 1064 nm *HV-APD]. 
 

 ΢φςτημα υποδοχήσ Rack 2U για 1 Transient Recorder (τεμ. 1) (βλ. Εικόνα 1.4). 
 

 
 
Εικόνα 1.4 Ζνα καταγραφικό ςθμάτων lidar ςε αναλογικι ανίχνευςθ και καταγραφι φωτονίων (Transient 
Recorder-analogue/photon counting) με τροφοδοτικό Τψθλισ Σάςθσ 1064 nm *HV-APD], ενςωματωμζνα 
ςτο ςφςτθμα υποδοχισ Rack 2U. 
 

 Οπτικά εξαρτήματα που ςυγκροτοφν τη μονάδα εςτίαςησ και οπτικοφ/φαςματικοφ διαχωριςμοφ 
των ςημάτων lidar (532 και 1064 nm) *φακοί, διχρωϊκά φίλτρα, φίλτρο IFF@1064 nm)+ (1 ςετ) (βλ. 
Εικόνα 1.5). 

 

 Οπτο-μηχανικζσ τροποποιήςεισ τησ μονάδασ φαςματικοφ διαχωριςμοφ (Wavelength Separation 
Unit: WSU) και ενςωμάτωςη ςτο υπάρχον ςφςτημα lidar (1 ςετ) (βλ. Εικόνα 1.5). 
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Σα διάφορα οπτικά εξαρτιματα που ςυγκροτοφν τθ μονάδα εςτίαςθσ και οπτικοφ/φαςματικοφ 
διαχωριςμοφ των ςθμάτων lidar (532 και 1064 nm) *φακοί, διχρωϊκά φίλτρα, φίλτρο IFF@1064 nm)+ είναι 
ενςωματωμζνα ςτθ μονάδα φαςματικοφ διαχωριςμοφ των ςθμάτων lidar ςτο κανάλι 532 και 1064 nm που 
φαίνεται εντόσ του κόκκινου πλαίςιου(βλ. Εικόνα 1.5) και ζχει ενςωματωκεί ςτο υπάρχον ςφςτθμα lidar. 
 
 

 

Εικόνα 1.5: Ενςωματωμζνα οπτικά εξαρτιματα που ςυγκροτοφν τθ μονάδα εςτίαςθσ και 
οπτικοφ/φαςματικοφ διαχωριςμοφ των ςθμάτων lidar (532 και 1064 nm) *φακοί, διχρωϊκά φίλτρα, φίλτρο 
IFF@1064 nm)] και παράλλθλεσ οπτο-μθχανικζσ τροποποιιςεισ τθσ μονάδασ φαςματικοφ διαχωριςμοφ 
(Wavelength Separation Unit: WSU) και ενςωμάτωςθ ςτο υπάρχον ςφςτθμα lidar. 
 
Θ εγκατάςταςθ των οργάνων αυτϊν ζλαβε χϊρα ςτισ 04/12/2020 ςτον υπάρχον ςφςτθμα lidar AIAS ςτο 
Campus ΕΜΠ Ηωγράφου και ζκτοτε λειτουργεί κανονικά. 
 
 
΢Τ΢ΣΗΜΑ/ΣΜΗΜΑ 2 (EOLE): Αναβάθμιςη ςυςτήματοσ Lidar EOLE (αυτοματοποίηςη λειτουργίασ και 
προςθήκη 532 nm P+S channel) 
 
Θ αναβάκμιςθ αυτι, είχε ςαν ςτόχο τθν προςκικθ δφο καναλιϊν ανίχνευςθσ ςτα 532 nm (P+S 
channels) και τθν αυτοματοποίςθ τθσ λειτουργίασ του ςυςτιματοσ EOLE lidar και περιζλαβε τα 
ακόλουκα όργανα-εξαρτιματα:  
 

 Mini PMT Φωτοπολλαπλαςιαςτισ Super Bialkali (τεμ.2) (βλ. Εικόνα 1.6) τοποκετθμζνοι ςτα κανάλια 
532 Ρ και 532 S, επάνω ςτθ μονάδα φαςματικοφ διαχωριςμοφ WSU. 
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Εικόνα 1.6: Δφο Mini PMT Φωτοπολλαπλαςιαςτζσ Super Bialkali τοποκετθμζνοι ςτα κανάλια 532 Ρ & 532 S. 
 

 Σροφοδοτικό Τψθλισ Σάςθσ HV-PMT (τεμ. 2) (βλ. Εικόνα 1.7). 
 

 
 

Εικόνα 1.7: Δφο τροφοδοτικά Τψθλισ Σάςθσ HV-PMT τοποκετθμζνα ςτα κανάλια 532 P + S. 
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 Σransient Recorder (analogue/photon counting)  (τεμ. 2) και αναβάκμιςθ καρτϊν Ethernet υπαρχόντων 
καταγραφικϊν ςθμάτων lidar (1 ςετ) (βλ. Εικόνα 1.8) 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Εικόνα 1.8: Δφο Σransient Recorders (analogue/photon counting) και αναβάκμιςθ ενςωματωμζνων καρτϊν δικτφου 
Ethernet υπαρχόντων καταγραφικϊν ςθμάτων lidar. 
 

 Rack 4U για 2 Transient Recorders (τεμ. 1) (βλ. Εικόνα 1.9). 
 

 
 

Εικόνα 1.9: Ζνα Rack 4U για τθν τοποκζτθςθ 2 Transient Recorders. 
 

 Οπτικά εξαρτιματα *φακοί, διχρωϊκά φίλτρα, φίλτρο IFF@532 nm)+ (1 ςετ) και οπτο-μθχανικζσ 
τροποποιιςεισ τθσ μονάδασ WSU και ενςωμάτωςθ ςτο υπάρχον ςφςτθμα Lidar (1 ςετ) (βλ. Εικόνα 
1.10). 
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Εικόνα 1.10: Οπτικά εξαρτιματα *φακοί, διχρωϊκά φίλτρα, φίλτρο IFF@532 nm)+ (1 ςετ) και οπτο-μθχανικζσ 
τροποποιιςεισ τθσ μονάδασ WSU και ενςωμάτωςθ ςτο υπάρχον ςφςτθμα lidar. 
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 Αυτοματοποίθςθ λειτουργίασ laser (δθμιουργία κατάλλθλου λογιςμικοφ ελζγχου λειτουργίασ laser) 
(1 ςετ) (βλ. Εικόνα 1.11). 

 
 

 
 
Εικόνα 1.11: Αυτοματοποίθςθ λειτουργίασ laser (δθμιουργία κατάλλθλου λογιςμικοφ ελζγχου λειτουργίασ 
laser) με ενςωματωμζνο λογιςμικό καταγραφισ ςθμάτων lidar του ΕΜΠ. 
 

 Eιδικό θλεκτρονικό ςφςτθμα με κατάλλθλο λογιςμικό για τον αυτόματο χειριςμό κατόπτρου HR355-
532-1064nm (1 ςετ) (βλ. Εικόνα 1.12). 

 

 
 
Εικόνα 1.12: Eιδικό θλεκτρονικό ςφςτθμα με κατάλλθλο λογιςμικό κακοδιγθςθσ για τον αυτόματο χειριςμό 
κατόπτρου HR355-532-1064nm. 
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 Αυτοματιςμόσ λειτουργίασ υπάρχοντοσ φεγγίτθ (hatch) - (καταςκευι ειδικϊν θλεκτρονικϊν και 
δθμιουργία κατάλλθλου λογιςμικοφ)-ζλεγχοσ μζςω ΘΤ (1 ςετ) (βλ. Εικόνα 1.13). 

 

 
 
Εικόνα 1.13: Αυτοματιςμόσ λειτουργίασ υπάρχοντοσ φεγγίτθ (hatch) – (καταςκευι ειδικϊν θλεκτρονικϊν και 
δθμιουργία κατάλλθλου λογιςμικοφ)-ζλεγχοσ μζςω ΘΤ (αριστερά: 2 αιςκθτιρεσ τθσ κζςθσ του ανοιγμζνου 
παρακφρου lidar, δεξιά: θ μονάδα θλεκτρονικοφ ελζγχου για το άνοιγμα και το κλείςιμο του παρακφρου 
lidar). 
 
Ο ζλεγχοσ μζςω ΘΤ γίνεται από τθν κεντρικι μονάδα ελζγχου με κατάλλθλο λογιςμικό απεικόνιςθσ (βλ. 
Εικόνεσ 1.11 και 1.15). 
 

 Αιςκθτιρασ βροχισ IP65, περιοχι ανίχνευςθσ αιςκθτιρα 25 cm2 , διάςταςθ ςταγόνασ: ≥ 0,2 mm (τεμ. 
1) (βλ. Εικόνα 1.14) 

 

  
 

Εικόνα 14: Αριστερά: Αιςκθτιρασ βροχισ τοποκετθμζνοσ ςτθν ταράτςα του κτθρίου Φυςικισ του ΕΜΠ. 
Δεξιά: Πλάγια όψθ του ωσ άνω αιςκθτιρα. 
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 Προςκικθ κατάλλθλθσ θλεκτρονικισ διάταξθσ (interlock) ελζγχου υπάρχοντοσ ςυςτιματοσ radar (τεμ. 
1) (βλ. Εικόνα 1.15). 

 

 
 
Εικόνα 1.15: Προςκικθ κατάλλθλθσ θλεκτρονικισ διάταξθσ (interlock) ελζγχου υπάρχοντοσ ςυςτιματοσ radar 
και lidar (Raymetrics LPC2). 
 

 Sky-Camera (ςυμπαγισ και αδιάβροχθ κάμερα κόλου IP66, με θμιςφαιρικό φακό B016, οπτικοφ 
πεδίου 360ο) (τεμ. 1) (βλ. Εικόνα 1.17). 

 
 

 
 
Eικόνα 1.16: Sky-Camera (ςυμπαγισ και αδιάβροχθ κάμερα κόλου, IP66, με θμιςφαιρικό φακό B016, οπτικοφ 
πεδίου 360ο) (αριςτερά) και τοποκετθμζνθ ςτο παράκυρο (δεξιά). 
 
Θ εγκατάςταςθ των οργάνων αυτϊν ζλαβε χϊρα ςτισ 04/12/2020 ςτο Εργαςτιριο Σθλεπιςκόπθςθσ Laser 
του ΕΜΠ ςτο Campus ΕΜΠ Ηωγράφου και ζκτοτε λειτουργεί κανονικά. 
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΢Τ΢ΣΗΜΑ (3): LIDAR ΑΝΙΧΝΕΤ΢Η΢ ΒΙΟ-΢ΩΜΑΣΙΔΙΩΝ *17.500 €+ 

 Θ αναβάκμιςθ αυτι περιζλαβε τα ακόλουκα όργανα-εξαρτιματα:  

 

΢φςτθμα καταγραφισ καταμζτρθςθσ φωτονίων 100MHz ςε 32-κανάλια με Φωτοπολλαπλαςιαςτι 

Ultra Bialkali (UBA) φωτοκάκοδο 300-650nm, εφοδιαςμζνο με Ethernet interface, για λιψθ, 

ψθφιοποίθςθ και καταγραφι ςθμάτων lidar (βλ. Εικόνα 1.17). 

                                              

Εικόνα 1.17: ΢φςτθμα καταγραφισ καταμζτρθςθσ φωτονίων 100 MHz ςε 32-κανάλια με  

Φωτοπολλαπλαςιαςτι Ultra Bialkali (UBA) φωτοκάκοδο 300-650nm, εφοδιαςμζνο με Ethernet  

interface, για λιψθ, ψθφιοποίθςθ και καταγραφι ςθμάτων lidar ανίχνευςθσ βιο-ςωματιδίων. 

 

 Σροφοδοτικό Τ.Σ. φαςματοφωτόμετρου (βλ. Εικόνα 1.19) 

 

 

Εικόνα 1.18: Σροφοδοτικό Τ.Σ. φαςματομζτρου ανίχνευςθσ βιο-ςωματιδίων. 
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Θ εγκατάςταςθ των οργάνων αυτϊν ζλαβε χϊρα ςτισ 04/12/2020 ςτο Εργαςτιριο Σθλεπιςκόπθςθσ Laser 
του ΕΜΠ ςτο Campus ΕΜΠ Ηωγράφου και ζκτοτε λειτουργεί κανονικά. 
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2.2. Σεχνολογικζσ αναβαθμίςεισ των οργάνων ενεργητικήσ τηλεπιςκόπηςησ LIDAR του ΑΠΘ  

 

2.2.1. Διαδικαςία διαγωνιςμοφ προμήθειασ εξοπλιςμοφ (Yποζργο 16- ΑΠΘ) 

 

΢το πλαίςιο του Πακζτου Εργαςίασ ΠΕ4 “Ενίςχυςθ ερευνθτικϊν υποδομϊν” και ςυγκεκριμζνα τθσ επιμζρουσ 

Ενζργειασ, “Σεχνολογικισ αναβάκμιςθσ μονάδων ενεργοφσ τθλεπιςκόπθςθσ τθσ ΠΑΝΑΚΕΙΑ” μζςω του Τποζργου 

16 - Προμικεια εξοπλιςμοφ, προκθρφχκθκε Διεκνισ Διαγωνιςμόσ από το ΑΠΘ για τθν αναβάκμιςθ και 

αυτοματοποίθςθ τθσ διάταξθσ τθλεπιςκόπθςθσ laser (lidar) του ΑΠΘ. ΢υντάχκθκαν οι προδιαγραφζσ για τθν 

διεξαγωγι Διεκνοφσ Διαγωνιςμοφ για τθν αναβάκμιςθ του εξοπλιςμοφ, προςαρμοςμζνεσ ςτισ προδιαγραφζσ 

των δικτφων ευρωπαϊκϊν δικτφων ESFRI ACTRIS. Θ ενίςχυςθ και αυτοματοποίθςθ των υπαρχουςϊν ερευνθτικϊν 

υποδομϊν μζςω τθσ αγοράσ εξοπλιςμοφ τελευταίασ τεχνολογίασ κα ζχει ωσ αποτζλεςμα τθ διατιρθςθ και 

επζκταςθ τθσ δυνατότθτασ παροχισ δεδομζνων παγκόςμιασ κλάςθσ από τουσ ςτακμοφσ πεδίου τθσ PANACEA.  

 

΢υντάχκθκε θ Διακιρυξθ του Διεκνοφσ Διαγωνιςμοφ, υποβλικθκε ςτο ΟΠ΢, ελζγχκθκε και εγκρίκθκε από τθν 

Διαχειριςτικι Αρχι και δθμοςιεφτθκε ο Ανοικτόσ Διαγωνιςμόσ άνω των ορίων μζςω Ε΢ΘΔΘ΢ με κριτιριο 

ανάκεςθσ τθν πλζον οικονομικι προςφορά βάςει τιμισ, προχπολογιςκείςασ δαπάνθσ 100.000,00 € μθ 

ςυμπεριλαμβανομζνου του ΦΠΑ ςφμφωνα με τισ διατάξεισ του Ν. 4412/2016 με Αρικμό Διακιρυξθσ: 

84450/8.4.2040, με αντικείμενο τθσ ςφμβαςθσ είναι θ προμικεια και εγκατάςταςθ του κάτωκι εργαςτθριακοφ 

εξοπλιςμοφ, όπωσ αυτόσ τεκμθριϊνεται ςτο Παραδοτζο 2.1 

 

 

Α/Α ΣΜΗΜΑ ΣΕΜΑΧΙΑ 

 
1 

Αναβάκμιςθ και αυτοματοποίθςθσ υπάρχουςασ τθσ 

διάταξθσ τθλεπιςκόπθςθσ laser (lidar) 

 
1 

 

 

Ζγινε θ αξιολόγθςθ των υποβλθκζντων προςφορϊν από τθν Επιτροπι Διενζργειασ του Διαγωνιςμοφ, και θ 

τελικι κατακφρωςθ των ειδϊν όπωσ παρουςιάηεται παρακάτω: 

 

A/A ΣΜΗΜΑ Εταιρία που κατζθεςε 
προςφορά 

Σιμή προςφοράσ μη 
ςυμπεριλαμβανομζνου 

του ΦΠΑ 

Προχπολογιςμόσ 
διακήρυξησ μη 

ςυμπεριλαμβανομζνου 
του ΦΠΑ 

1 B Raymetrics SA 100.000  124.000 

 

 

2.2.2. Αναβάθμιςη και αυτοματοποίηςησ υπάρχουςασ τησ διάταξησ τηλεπιςκόπηςησ laser (lidar). 

 

Σεχνικζσ προδιαγραφζσ του είδουσ: 

 

Θ εγκατάςταςθ ζγινε ςτο Εργαςτιριο Φυςικισ τθσ Ατμόςφαιρασ (ΕΦΑ) του Σμιματοσ Φυςικισ (ςτο δϊμα του 

κτθρίου), ςτο Αριςτοτζλειο Πανεπιςτιμιο Θεςςαλονίκθσ (ΑΠΘ). 
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α/α Προδιαγραφζσ ΑΠΑΙΣΗ΢Η 

ΑΠΑΝΣΗ΢Η 
ΠΡΟΜΗΘΕΤΣΗ Παραπομπή 

(ΝΑΙ/ΟΧΙ) 

Β.1.1 – Καταγραφικό ςφςτημα ςημάτων Lidar 
Transient Recorder (analog/photon counting) (τεμάχια 2) 

Β.1.1 
Eφροσ ςθμάτων ειςόδου Signal input 
ranges:  +2mV….-20Mv,+5mV….-
100mV,+5mV…. 500Mv. 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.2 Ακρίβεια ψθφιοποίθςθσ (A/D 
resolution): ≥ 12bit 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.3 
΢υχνότθτα δειγματολθψίασ (Sampling 
rate): 40Ms/s 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.4 Εφροσ ηϊνθσ (Bandwidth): DC – 20MHz ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.5 
Διαφορικι μθ γραμμικότθτα AD 
(differential nonlinearity): typ. 0.5 LSB, 
max. 4 LSB @25°C 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.6 
΢υνολικι μθ γραμμικότθτα A/D (integral 
nonlinearity): typ. 0.3 LSB @ 25°C 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.7 
Δυναμικό εφροσ (dynamic range): ≥ 
88dB 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.8 
Λόγοσ ςιματοσ /κόρυβο (S/N single 
shot): ≤ 74dB @100mV input range 
(20mV) 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.9 
΢φνκετθ αντίςταςθ ειςόδου (input 
impedance): 50Ω 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.10 
Προςταςία (Protection): μζςω διόδων 
(diode clamped) 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.11 
Καταγραφι φωτονίων (photon counting 
acquisition) (τεμ.1) 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.12 
Μζγιςτθ ταχφτθτα καταγραφισ (max 
count rate): 250MHz 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.13 
Κατϊφλι διακριτικοποιθτι 
(discriminator threshold): 0-100mV 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.14 
Τπολογιςμόσ μζςου ςιματοσ (signal 
averaging) 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.14 
Μικοσ ςιματοσ (signal length): ≥ 8192 
bins 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.16 
Μνιμθ άκροιςθσ (summation 
memory): 2 κανάλια/channels, 64k 
acquisitions each 

ΝΑΙ ΝΑΙ  
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α/α Προδιαγραφζσ ΑΠΑΙΣΗ΢Η 

ΑΠΑΝΣΗ΢Η 
ΠΡΟΜΗΘΕΤΣΗ Παραπομπή 

(ΝΑΙ/ΟΧΙ) 

Β.1.17 Μζγιςτοσ αρικμόσ καταγραφισ (max. 
repetition rate): ≥ 10Hz 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.18 ΢κανδαλιςτισ (Trigger) ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.19 Είςοδοσ ςιματοσ (trigger input): ≥ 1 ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.20 ΢φνκετθ αντίςταςθ (impedance): 1kΩ ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.21 
Κατϊφλι/Κλίςθ (Threshold/Slope): 2.5 
V/positive 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.22 
Διακφμανςθ ςκανδαλιςτι (trigger 
jitter): ± 12.5 ns 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.23 2.5 Είςοδοι/Ζξοδοι (Input/Output) ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.1.24 
΢ιμα ειςόδου (signal input): BNC, 50Ω 
front panel 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

B.2 - Αναβάθμιςη υπαρχόντων καταγραφικϊν ςυςτημάτων ςημάτων Lidar 
(αναβάθμιςη 2 τεμαχίων) 

Β.2.1 

Σα αναβακμιςμζνα ςυςτιματα κα 
πρζπει να ζχουν τισ ίδιεσ τεχνικζσ 
προδιαγραφζσ με αυτά που 
περιγράφονται ςτα Β.1.1 – B.1.24 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

 

 
Εικόνα 1.  Καταγραφικό ςφςτθμα ςθμάτων Lidar Transient Recorder (analog/photon counting) 
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B.3 - Αναβάθμιςη ςυςτήματοσ ςτήριξησ καταγραφικϊν 
(αναβάθμιςη ενόσ ςυςτήματοσ) 

Β.3.1 
Σοποκζτθςθ αναβακμιςμζνων καταγραφικϊν ςε 19’’ ικριϊματα 
(υπάρχοντα/αναβακμιςμζνα ι καινοφργια) με κατάλλθλεσ 
τροφοδοςίεσ (Power supplies) και κάρτεσ ελζγχου 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

 

 

 

 
Εικόνα 2.  Αναβάκμιςθ ςυςτιματοσ  lidar (Καταγραφικό ςφςτθμα, ςφςτθμα τροφοδοςίασ). 



20 
 

 

B.4 - Mini PMT φωτοπολλαπλαςιαςτήσ (photomultiplier) 

Super Bialkali (τεμάχια 3) 

Β.4.1 
Διάμετροσ κακόδου (cathode 
diameter): 8.0mm 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.4.2 
Φωτεινότθτα/Κζρδοσ (Luminous/typ. 
Gain):≥2.0 x 106 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.4.3 
Ρεφμα ςκότουσ (dark current-after 30 
minutes): typ. ≤ 1nA/max. 10nA 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.4.4 Χρόνοσ αφξθςθσ (rise time): typ. ≤ 
0.57ns 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.4.5 
Φαςματικι ευαιςκθςία (spectral 
sensitivity): 310nm-700nm 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.4.6 Μζγιςτο μζςο ρεφμα ανόδου (max. 
average anode current): ≤ 0.1mA 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.4.7 Κζρδοσ (gain): 105-106 ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.4.8 
Διαςτάςεισ φωτοπολλαπλαςιαςτι 
(PMT module size): ≤ 70x30mm 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.4.9 
΢τακερότθτα φορτίου παλμοφ (Pulse 
load stability): 
< 0.15%, HV=850V, 100mV  signal/60μs 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

 

 

  
Εικόνα 3. Φωτοπολλαπλαςιαςτζσ – Photomultipliers (PMTs). 
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Β.5 – ΢φςτημα απομακρυςμζνου ελζγχου (remote control) 
ανιχνευτήσ φωτοδίοδου χιονοςτιβάδασ (1 ςφςτημα) 

Β.5.1 

Ελεγκτισ τφπου Ethernet 10/100 ΜΒs  για 

τον απομακρυςμζνο ζλεγχο τθσ τάςθσ και 

του κερμοκραςιακοφ ελεγκτι για 

τουλάχιςτον 4 ΑPDs+ Power Supplies. 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

B.6 -΢φςτημα απομακρυςμζνου ελζγχου (remote control) 
mini-PMT φωτοπολλαπλαςιαςτϊν (1 ςφςτημα) 

Β.6.1 

Ελεγκτισ τφπου Ethernet 10/100 ΜΒs  για 

τον απομακρυςμζνο ζλεγχο τθσ τάςθσ 

τουλάχιςτον 8  Μini PMT 

φωτοπολλαπλαςιαςτϊν 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

 
 

 
 

Εικόνα 4. ΢φςτθμα ελζγχου και οδιγθςθσ τθσ διάταξθσ telecover και χειριςμοφ κατόπτρου HR355-532-
1064 nm. 
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B.7 - Οπτο-μηχανικζσ τροποποιήςεισ τησ μονάδασ φαςματικοφ διαχωριςμοφ οπτικϊν ςημάτων 

(WSU) και ενςωμάτωςη ςτο υπάρχον ςφςτημα Lidar 
 

B.7.1 

Καινοφργια ι τροποποίθςθ τθσ 

υπάρχουςασ μονάδασ πολυφαςματικοφ 

διαχωριςμοφ οπτικϊν ςυςτθμάτων. 

NAI ΝΑΙ  

Β.7.2 
Θ μονάδα κα πρζπει να είναι ςυμβατι 
με το τθλεςκόπιο λιψθσ F#4. 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.7.3 

Δυνατότθτα να δζχεται τα υπάρχοντα 
οπτικά ςτοιχεία (όπωσ IFFs, PBS, 
Dichroic beam splitters – 1” optics, 18 x 
36 mm DBS) 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.7.4 

΢υμβατότθτα με όλεσ τισ κατάλλθλεσ 
εξόδουσ για τθν προςαρμογι των 
αιςκθτιρων φωτόσ (mini PMTs και APD) 
μαηί με κατάλλθλουσ beam reducers. 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

 

  
Εικόνα 5. Οπτο-μθχανικζσ τροποποιιςεισ τθσ μονάδασ φαςματικοφ διαχωριςμοφ οπτικϊν ςθμάτων 

(WSU). 
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Β.8 - ΢φςτημα Ελζγχου Προςταςίασ Raman LMC300 (1 ςφςτημα) 

 

Β.8.1 

To υπάρχον ςφςτθμα καταγράφει 2 Raman 
ςιματα. Οι αιςκθτιρεσ κα πρζπει να 
προςτατεφονται με κατάλλθλα κλείςτρα 
(shutters) κατά τθν διάρκεια τθσ θμζρασ 
(Κατά τθν διάρκεια τθσ θμζρασ το ςιμα 
κορφβου από τον ιλιο είναι πολφ ιςχυρό 
και μπορεί να μειϊςει το χρόνο ηωισ των 
αιςκθτιρων, είτε και να τουσ καταςτρζψει) 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.8.2 
Θ μονάδα WSU κα πρζπει να ζρχεται με 
ενςωματωμζνα τουλάχιςτον 3 κλείςτρα 
(Shutters) και τον αντίςτοιχο ελεγκτι τουσ. 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.8.3 
Ο ελεγκτισ κα πρζπει να μπορεί να 
επικοινωνεί με το ΢φςτθμα Ελζγχου και 
Αυτοματιςμοφ. 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

 

  

 
Εικόνα 6. ΢φςτθμα Ελζγχου Προςταςίασ Raman LMC300 
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Β.9 - ΢φςτημα Ελζγχου και Αυτοματοποιημζνησ Λειτουργίασ (1 ςφςτημα) 

 

Β.9.1 4 Εthernet Interfaces (τουλάχιςτον) ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.2 3 x RS232 (τουλάχιςτον) ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.3 5 x Ι2C (τουλάχιςτον) ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.4 5 x Ι2C (τουλάχιςτον) ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.5 3 x USB2  2 x USB3 (τουλάχιςτον) ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.6 Σουλάχιςτον 4 x Digital Input/Outputs ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.7 
Έλεγχος και Επικοινωνία με: 
 
  Σουσ καταγραφείσ ςιματοσ lidar 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.8   Σουσ ελεγκτζσ των PMT/ΑPD ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.9   Σον ελεγκτι των Raman Shutter ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.10 
 To υπάρχον laser του lidar (Spectral 
Physics–RS232) 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.11   Toν Αιςκθτιρα Βροχισ ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.12 
  Σο motorized mirror mount (Βλζπε 
παρακάτω) 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.13   Σο hatch προςταςίασ των παρακφρων ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.14 
Σρεισ (3) αιςκθτιρεσ κερμοκραςίασ και 
υγραςίασ (τουλάχιςτον) 

ΝΑΙ ΝΑΙ 

 
 
 
 

Β.9.15 
Δυνατότθτα καταγραφισ (data logging) 
δεδομζνων από τουσ βοθκθτικοφσ 
αιςκθτιρεσ 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.16 
Δυνατότθτα αποκικευςθσ δεδομζνων 
lidar για τουλάχιςτον 3 μινεσ 
ςυνεχόμενθσ λειτουργίασ. 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.17 
Δυνατότθτα απομακρυςμζνου ζλεγχου 
παροχϊν ρεφματοσ (τουλάχιςτον 3x10Α 
– 220 Volt, 2x2/24 V) 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.9.18 
Να ςυνοδεφεται με κατάλλθλο 
λογιςμικό 

ΝΑΙ ΝΑΙ  
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Εικόνα 7.  ΢φςτθμα Ελζγχου και Αυτοματοποιθμζνθσ Λειτουργίασ 

 

 
Β.10 –Αιςθητήρασ Βροχήσ (1 τεμάχιο) 

 

Β.10.1 Περιοχι ανίχνευςθσ αιςκθτιρα 25 cm2 ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.10.2 Διάςταςθ ςταγόνασ: ≥ 0,2 mm ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.10.3 
Θερμοκραςία περιβάλλοντοσ: -
30/+60oC 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.10.4 Σάςθ λειτουργίασ: 24V AC/DC ±15% ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.10.5 Προςταςία υγραςίασ IP65 ΝΑΙ ΝΑΙ  
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Εικόνα 8.   Αιςκθτιρασ Βροχισ 

 

Β.11 – Αιςθητήρασ θερμοκραςίασ-υγραςίασ (3 τεμάχια) 

Β.11.1 

Σο ςφςτθμα αυτοματιςμοφ και ελζγχου 
του lidar κα πρζπει να ςυνοδεφεται με 
τρεισ (3) αιςκθτιρεσ, τουλάχιςτον, 
καταγραφισ κερμοκραςίασ και 
υγραςίασ με αντίςτοιχα καλϊδιο 
προζκταςθσ των 2 μζτρων. 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.11.2 Εφροσ: -30 με 80 C, 0 to 100% RH ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.11.3 Ανάλυςθ > 0.1 C, 0.1% RH ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.11.4 Χρόνοσ απόκριςθσ < 5 δευτερολζπτων ΝΑΙ ΝΑΙ  
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Εικόνα 9.  Αιςκθτιρασ κερμοκραςίασ-υγραςίασ. 
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Β.12 - Φεγγίτησ αυτόματησ λειτουργίασ (auto-hatch) 

 

Β.12.1 
΢φςτθμα αυτόματθσ προςταςίασ των 
παρακφρων του lidar. 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.12.2 
Σο ςφςτθμα κα πρζπει να μετακινείται 
οριηόντια (Όχι ςε κάκετθ ανάκλιςθ) 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.12.3 

Σο ςφςτθμα κα πρζπει να δζχεται 
manual εντολζσ κακϊσ και να είναι 
δυνατι θ ςφνδεςι του με το ΢φςτθμα 
Ελζγχου και Αυτοματοποιθμζνθσ 
λειτουργίασ. 

NAI ΝΑΙ  

Β.12.4 

Θ διάςταςι του κα πρζπει να είναι 
κατάλλθλθ ϊςτε να καλφπτει τθν 
ενεργι απαραίτθτθ επιφάνεια του 
ςυςτιματοσ lidar (450 x 550 mm) και να 
είναι υδατοςτεγζσ. 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

 
 
 

   

Εικόνα 10. Φεγγίτθσ αυτόματθσ λειτουργίασ (auto-hatch). 
 
 
 
 



29 
 

 

Β.13 - Ειδικό ηλεκτρονικό ςφςτημα με κατάλληλο λογιςμικό 
για τον αυτόματο χειριςμό κατόπτρου HR355-532-1064 nm (ςετ 1) 

Β.13.13 
Tάςθ ειςόδου (input voltage): 
12,10,5-14,5 VDC 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.13.2 
Μθχανιςμόσ κίνθςθσ (kinematic 
mechanism) 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.13.3 
Προςαρμογι ςε  Θx, Θy  (Θx, Θy    
adjustments) 

NAI ΝΑΙ  

Β.13.4 
Γωνιακι ανάλυςθ (angular 
resolution): ≤ 0,7 μrad 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.13.5 
Θερμοκραςία λειτουργίασ (operating 
temperature): 10-40oC 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.13.6 
Ζλεγχοσ ανοικτοφ βρόχου 4-αξόνων 
(4-axis open loop control) 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.13.7 
΢φνδεςθ και αναπαραγωγι 
επικοινωνίασ USB 2.0 (plug and play 
USB 2.0              communication 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.13.8 Δίκτυο 10/100 ethernet ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.13.9 Ενςωματωμζνοσ διακομιςτισ HTTP ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.13.10 
΢φνολο εντολϊν ελζγχου κίνθςθσ 
(NMCL) (Newport motion control 
language (NMCL) command set    

NAI ΝΑΙ  

Β.13.11 
Αρικμόσ παλμϊν (pulse rate): max up 
to 2kHz 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.13.12 
Αρικμόσ καναλιϊν (number of 
channels): 4 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.13.14 
Μζγεκοσ (size): 148,3mm x 91,7mm x 
25,8mm 

ΝΑΙ ΝΑΙ  
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Εικόνα 11. Ειδικό θλεκτρονικό ςφςτθμα με κατάλλθλο λογιςμικό για τον αυτόματο χειριςμό κατόπτρου 
HR355-532-1064 nm 

Β.14 Μηχανικό ςφςτημα ελζγχου του τηλεςκοπίου τφπου telecover 

Β.14.1 

Μθχανικό ςφςτθμα ελζγχου τθσ 
ευκυγράμμιςθσ του ςυςτιματοσ lidar 
για κοντινά πεδία (Near Ranges) βάςθ 
των προδιαγραφϊν που ζχουν 
κακοριςτεί ςτα πλαίςια του 
EARLINET/ACTIS. 
 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.14.2 

To ςφςτθμα κα πρζπει να δίνει τθν 
δυνατότθτα ςτον χριςτθ να 
πραγματοποιεί μετριςεισ κάνοντασ 
χριςθ τουλάχιςτον τεςςάρων (4) 
διαφορετικϊν τεταρτθμόριων του 
τθλεςκοπίου καταγραφισ που ζχει 
ενεργεί διάμετρο 400 μμ. 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.14.3 
Προςαρμοςμζνο λογιςμικό 
αυτοματοποιθμζνθσ  λειτουργίασ τθσ 
διάταξθσ 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

 

  

Εικόνα 12. Μθχανικό ςφςτθμα ελζγχου του τθλεςκοπίου τφπου telecover 
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Β.15 Προςαρμοςμζνο λογιςμικό αυτοματοποιημζνησ λειτουργίασ τησ διάταξησ 

Β.15.1 

Σο ΢φςτθμα Ελζγχου και 
Αυτομοτοποιθμζνθσ Λειτουργίασ κα 
πρζπει να υποςτθρίηεται με ανάλογο 
λογιςμικό ανοιχτοφ κϊδικα ϊςτε να 
είναι δυνατόσ ο προγραμματιςμόσ 
μετριςεων από το χριςτθ, θ 
παραμετροποίθςθ του αυτοματιςμοφ, 
ο ζλεγχοσ όλων των υποςυςτθμάτων 
του lidar, θ πραγματοποίθςθ 
μετριςεων και καταγραφι αυτϊν όπωσ 
και θ οπτικοποίθςθ των ςθμάτων LIDAR 
ςε πραγματικό χρόνο. Σο λογιςμικό κα 
πρζπει να είναι ςυμβατό με Windows 
10. 

ΝΑΙ ΝΑΙ  

 

  

Εικόνα 13. Προςαρμοςμζνο λογιςμικό αυτοματοποιθμζνθσ λειτουργίασ τθσ διάταξθσ lidar του ΑΠΘ. 
 
 
 

 

Β.16 Παλμική πηγή laser και τροφοδοτικό 

Β.16.1 
Μικοσ κφματοσ εκπομπισ: 

355nm 
ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.16.2 
Ενζργεια ανά παλμό ςτα 

355nm: >50 mJ 
ΝΑΙ ΝΑΙ  
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Β.16 Παλμική πηγή laser και τροφοδοτικό 

Β.16.1 
Μικοσ κφματοσ εκπομπισ: 

355nm 
ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.16.3 ΢υχνότθτα Παλμϊν: 20 Hz ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.16.4 Διάμετροσ δζςμθσ: < 6.5 mm ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.16.5 Διάρκεια παλμοφ: <11 ns ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.16.6 Μικοσ καλωδίων: ≦3m ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.16.7 
Φαςματικι κακαρότθτα ςτα 

355nm: >90% 
ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.16.8 
Δυνατότθτα μζτρθςθσ 

κακαρότθτασ πόλωςθσ 355 nm 
ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.16.9 
Να δίνεται (Residual) ενζργεια 

μετά από τα διχρωικά 
ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.16.10 Απόκλιςθ δζςμθσ: < 1.5 mrad ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.16.11 
Πόλωςθ εξόδου: ςτα 355nm 

κάκετα 
ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.16.12 
Θερμοκραςιακό εφροσ 

λειτουργίασ 10-40oC 
ΝΑΙ ΝΑΙ  

Β.16.13 
Σροφοδοςία: 100–240 V, 10 A, 

50–60 Hz (μονι φάςθ) 
ΝΑΙ ΝΑΙ  
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Εικόνα 14. Nd:YAG laser (355 nm).  

Επάνω: Παλμικι πθγι laser. Κάτω: Σροφοδοτικό laser 

 

3. ΢φνταξη χρηςιδανείου 

Ζνα μζροσ τθσ παραπάνω προμικειασ από το ΑΠΘ, και ςυγκεκριμζνα θ ¨Παλμικι πθγι laser και 
τροφοδοτικό» παραχωρικθκε με τθ μορφι χρθςιδανείου ςτο Εκνικό Αςτεροςκοπείο Ακθνϊν και 
ςυγκεκριμζνα  ΙΕΠΒΑΑ, αρχικά για περίοδο δφο ετϊν, για να καλφψει τισ άμεςεσ ανάγκεσ υποςτιριξθσ 
τθσ διάταξθσ lidar του ΕΑΑ. Για αυτό το ςκοπό υπογράφκθκε ΢φμβαςθ Παραχϊρθςθσ Χριςθσ 
εξοπλιςμοφ μεταξφ του ΑΠΘ και του ΕΑΑ με ΑΠ 166172/6-7-2021. 
 
 


