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Περίληψη 
 

Με την εξέλιξη που έχει υπάρξει τα τελευταία χρόνια στη σµίκρυνση και παράλληλα 
στη βελτίωση της απόδοσης διαφόρων ηλεκτρονικών εξαρτηµάτων όπως οι 
µικροελεγκτές, οι µικροεπεξεργαστές, τα αισθητήρια κ.α. έχει γίνει εφικτή και 
ρεαλιστική η κατασκευή µικρών και αυτόνοµων µη επανδρωµένων εναέριων 
συστηµάτων (Unmanned Aerial Vehicles – UAV) για επαγγελµατική και 
ερασιτεχνική χρήση. 

 
Στη παρούσα πτυχιακή γίνεται η µελέτη και η κατασκευή ενός είδους τέτοιων 
συστηµάτων, του τετρακόπτερου (tetracopter). Τα τετρακόπτερα ανήκουν στην 
κατηγορία των UAV που περιλαµβάνουν πολλαπλά µοτέρ – έλικες (multirotor – 
multicopter) για την πλοήγησή τους. Τα τετρακόπτερα, όπως περιγράφει και το όνοµά 
τους λειτουργούν µε µια συστοιχία τεσσάρων (4) µοτέρ-ελίκων, κάθε µία εκ των 
οποίων λειτουργεί ανεξάρτητα από το σύνολο. Αυτό µας δίνει τη δυνατότητα να 
ελέγχουµε τις γωνίες Euler όπως τη γωνία στροφής στον οριζόντιο άξονα µε τον 
κάθετο σταθερό (yaw), την γωνία κλίσης στον κάθετο άξονα (pitch) και την κύλιση 
(roll) µε αποτέλεσµα τον έλεγχο της θέσης και της ταχύτητας του οχήµατος. 

 
Τα τετρακόπτερα και γενικά τα µη επανδρωµένα εναέρια συστήµατα ονοµάζονται 
έτσι διότι ο έλεγχος τους δεν γίνεται από άτοµο παρόν στο ίδιο το όχηµα (οδηγό / 
πιλότο / χειριστή). Ο χειρισµός τους γίνεται κυρίως µε δύο µέσα: 

 

• είτε µε ένα ασύρµατο τηλε-χειριστήριο που λειτουργεί σαν ποµπός και 
εκπέµπει τις επιθυµητές γωνίες πτήσης στον δέκτη του οχήµατος, 

 

• είτε µέσω της λειτουργίας «αυτόνοµης αποστολής» κατά την οποία γίνεται 
ακολούθηση προγεγραµµένων γεωγραφικών σηµείων που τα έχει φορτώσει ο 
χρήστης στο σύστηµα µέσω ενός Η/Υ ή µιας έξυπνης συσκευής (smartphone 

 

ή tablet). 
 

Στην παρούσα πτυχιακή εργασία, πέρα από τα βήµατα που πραγµατοποιήθηκαν για 
τον σχεδιασµό και την κατασκευή ενός τέτοιου συστήµατος, θα γίνει αναφορά στους 
διάφορους τρόπους µε τους οποίους µπορεί να επιτευχτεί η αυτόνοµη πτήση καθώς 
και η λειτουργία ακολούθησης αντικειµένων και θα γίνει η επιλογή του πιο προσιτού 
τέτοιου τρόπου για να επιδειχθούν οι εναλλακτικοί τρόποι χειρισµού του µη 
επανδρωµένου αεροσκάφους. 
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Abstract 
 

The recent rapid development and progress witnessed in electronics, 
particularly the reduction in size along with the improvement in 
processing power in the field of microcontrollers, microprocessors, 
sensors and other electronic devices, has rendered feasible and realistic 
the development of small unmanned aerial vehicles (UAVs), either for 
professional or for amateur use. 

 

In the present dissertation, the study and development process of 
building such a vehicle, in this case a tetracopter, is presented and 
explained. Tetracopters belong to the class of UAVs that take advantage 
of the use of multiple motors-propellers for their navigation. 
Tetracopters, as it is obvious by their name, use four (4) sets of motors-
propellers, each of which operates individually and independently from 
the rest of the sets. This allows the operator to take advantage of the 
Euler angles such us yaw, pitch and roll; as a result the operator has full 
control of the vehicle’s position and velocity. 

 

Tetracopters, as well as UAVs in general, are named as such because the 
aircraft can be controlled without any humans onboard. The most 
popular ways to control a vehicle of this category is 

 
• either through a wireless telecontroller that transmits the desired 

flight angles to the receiver installed on the vehicle, 
 

• or by loading on the vehicle pre-programmed missions which 
direct the craft to follow a pre-specified route by going through 
certain geographic locations, transmitted by a computer or a 
smart device (smartphone-tablet). 

 

Apart from the steps necessary for the design and development of such a 
system, this dissertation briefly explains the different methods used to 
develop UAVs capable of carrying out autonomous missions and object 
following flying modes. The most accessible and efficient way will be 
chosen to demonstrate the alternative ways of controlling the route of 
UAVs. 

 

Keywords Unmanned Aerial Vehicle (UAV), drone, multirotor, 

tetracopter, autonomous flight missions, object following 
drone/multirotor 

 
 
 


