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Πεπίλητη 

 
Σν ζέκα ηεο πηπρηαθήο εξγαζίαο είλαη ε κειέηε θαη εθαξκνγή ζχγρξνλσλ ειεθηξνληθψλ 

απηνκαηηζκψλ ζηελ πινήγεζε πισηψλ κέζσλ. Σειηθφο ζηφρνο ηεο εξγαζίαο είλαη ε θαηαζθεπή 

ελφο πξσηνηχπνπ (πισηνχ κέζνπ) ηθαλνχ λα πξνζεγγίδεη επηζπκεηέο γεσγξαθηθέο 

ζπληεηαγκέλεο. Γίλεηαη ε ζρεδίαζε θαη αλάπηπμε ηνπ πξσηνηχπνπ θαη ε πεξηγξαθή ηεο 

ιεηηνπξγίαο ηνπ.   

΢ηελ εξγαζία απηή, αξρηθά αλαιχνπκε ηελ ιεηηνπξγία ησλ ζπζηεκάησλ απηφκαηνπ 

εληνπηζκνχ ζέζεο θαη ζπγθεθξηκέλα ηνπ GPS (Global Positioning System), θαζψο ε 

πιεξνθνξία γηα ηελ αλά πάζα ζηηγκή αθξηβή ζέζε ελφο πινίνπ είλαη ε πιένλ απαξαίηεηε γηα 

ηελ απηφκαηε πινήγεζή ηνπ. Έπεηηα αλαθέξνπκε ηνλ ηξφπν κε ηνλ νπνίν επηρεηξείηαη ν έιεγρνο 

ηεο θίλεζεο ελφο πινίνπ θαη νη παξάκεηξνη πνπ ιακβάλνληαη ππφςε γηα ηνλ έιεγρν απηφ, ηφζν 

θαηά ηελ εμέιημε ησλ ζπζηεκάησλ απηφκαηεο πινήγεζεο φζν θαη ζπγθεθξηκέλα ζηελ εθαξκνγή 

καο.  

΢ηε ζπλέρεηα ηεο εξγαζίαο πεξηγξάθνπκε ηα κεραληθά θαη ειεθηξνληθά κέξε απφ ηα 

νπνία απνηειείηαη ε εθαξκνγή καο, μεθηλψληαο απφ ηνλ επεμεξγαζηή arduino uno θαη ηηο 

δπλαηφηεηεο πνπ καο δίλεη κέζσ ηνπ GPS shield. Σέινο, παξαζέηνπκε ηνλ θψδηθα κε ηνλ νπνίν 

πξνγξακκαηίζακε ηνλ επεμεξγαζηή, θαζψο θαη νξηζκέλεο βειηηψζεηο νη νπνίεο ζα κπνξνχζαλ 

λα δψζνπλ επηπιένλ δπλαηφηεηεο ζηελ εθαξκνγή καο. 

 

Λέξειρ – κλειδιά 

Arduino uno, απηφκαηε πινήγεζε, απηφκαηνο πηιφηνο, GPS/GSM shield, απηνκαηηζκνί 

πινίσλ 
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Abstract 

The subject of this thesis is the automatic navigation of a small vessel. The final goal of 

the project is the design and construction of a prototype (a small boat), capable of 

approaching specific geographical coordinates and also the description of its 

functionalities. 

In the first part of this thesis, we analyze the operation of automatic positioning systems 

and especially of the GPS (Global Positioning System). That is because the information of 

the exact position of a ship is necessary for navigation. We describe the handling of 

movement in our project and the parameters we take into account, both in the progress of 

the automatic navigation and in our application in particular. 

Finally, we describe the mechanical and electronic components of our application, starting 

with the arduino uno processor and the capabilities it gives us through the GPS shield. The 

program code prepared for our application is given in the Appendix. Finally, we discuss 

the results and propose some improvements that could give our application additional 

capabilities. 
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