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1. Περίληψη της Διπλωματικής Εργασίας 

Το θέμα της πτυχιακής "Σχεδιασμός διαδρομής εσωτερικού χώρου και πλοήγηση μη 

επανδρωμένων εναέριων οχημάτων (UAV)" εστιάζει στις τεχνολογικές προκλήσεις και λύσεις 

για την κίνηση UAV σε κλειστούς χώρους. Τα UAV, όπως τα quadrotors, έχουν γνωρίσει 

μεγάλη ανάπτυξη τα τελευταία χρόνια λόγω της ευελιξίας τους και των πολλαπλών εφαρμογών 

τους. Στους εσωτερικούς χώρους, όπου το GPS δεν λειτουργεί, απαιτούνται εξελιγμένα 

συστήματα πλοήγησης και σχεδιασμού διαδρομών, με στόχο την ασφαλή και αποτελεσματική 

κίνηση των UAV. Η εργασία επικεντρώνεται στην ανάπτυξη αλγορίθμων και τεχνικών που θα 

επιτρέπουν τη σωστή πλοήγηση και την αποφυγή εμποδίων σε περιβάλλοντα χωρίς εξωτερική 

καθοδήγηση. 

 

Στόχοι  
 

Γενικοί στόχοι και η συμβατότητα με τους στόχους της ειδικής 

δράσης  

  
Ο γενικός στόχος του έργου είναι η ανάπτυξη καινοτόμων λύσεων για την αυτόνομη 

πλοήγηση μη επανδρωμένων εναέριων οχημάτων (UAV) σε εσωτερικούς χώρους, 

όπου η χρήση παραδοσιακών συστημάτων GPS δεν είναι εφικτή. Το έργο στοχεύει 

στην ενίσχυση της αυτονομίας και της ακρίβειας των UAV μέσω προηγμένων 

αλγόριθμων για τον σχεδιασμό διαδρομής και την αποφυγή εμποδίων. Αυτή η 

πρωτοβουλία συμβαδίζει πλήρως με τους στόχους της Ειδικής Δράσης, καθώς 

προωθεί την έρευνα και ανάπτυξη στην περιοχή της ρομποτικής και των συστημάτων 

πλοήγησης, ευθυγραμμιζόμενη με την προώθηση και εφαρμογή τεχνολογικών 

λύσεων αιχμής σε κρίσιμους τομείς, όπως η ασφάλεια, η γεωργία και οι βιομηχανικές 

εφαρμογές. 

 

 

Επιστημονικοί και τεχνολογικοί στόχοι  

 
Οι επιστημονικοί και τεχνολογικοί στόχοι του έργου περιλαμβάνουν την ανάπτυξη 

αλγόριθμων πλοήγησης σε περιβάλλοντα χωρίς GPS, την υλοποίηση συστημάτων 

αποφυγής εμποδίων σε πραγματικό χρόνο και τη βελτίωση της χωρικής αντίληψης των 

UAV. Αναμένονται συγκεκριμένα μετρήσιμα αποτελέσματα, όπως η επίτευξη 


