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Περίληψη 
 Τα Μη Επανδρωμένα Ιπτάμενα Οχήματα (UAVs) αποτελούν μία σύγχρονη 
τεχνολογική εξέλιξη που βασίζεται στις πρόσφατες εξελίξεις στον τομέα των μικροελεγκτών 
των αισθητήρων των ηλεκτροκινητήρων και των επαναφορτιζόμενων μπαταριών Λιθίου. 
Αποτελούν μία πραγματικότητα, σε τομείς όπως οι στρατιωτικές επιχειρήσεις, η αερο-
φωτογράφηση ή αερο-βιντεοσκόπηση, οι αγροτικές εργασίες, η τοπογραφία, η επιτήρηση, οι 
μεταφορές, η διαφήμιση, η διασκέδαση, κλπ. 
 Επίσης οι Εξελικτικοί Αλγόριθμοι είναι πλέον ένα επιστημονικά καταξιωμένο 
εργαλείο για αναζήτηση βέλτιστων λύσεων σε δύσκολα προβλήματα βελτιστοποίησης, αλλά 
και σε εφαρμογές Μηχανικής Μάθησης και Εξελικτικού Υλικού.  
 Σκοπός του προτεινόμενου θέματος είναι η χρήση εργαλείων Εξελικτικής 
Υπολογιστικής για την ανάπτυξη ενός Ελεγκτή Πτήσης (Flight Controller) για μη 
Επανδρωμένα Αεροσκάφη (Unmanned Aerial Vehicles – UAVs).  
 Ο ελεγκτής πτήσης σε ένα UAV τυπικά υλοποιείται με έναν μικροελεγκτή ο οποίος 
εκτελώντας ένα πρόγραμμα δέχεται σήματα από τους αισθητήρες του UAV και αποφασίζει 
για την κίνηση του UAV συνολικά, ή μεμονωμένων κινητήρων π.χ. για διατήρηση 
ευστάθειας. 

Η εξελικτική ανάπτυξη μπορεί να γίνει α) σε επίπεδοι παραμέτρων υφιστάμενου 
ελεγκτή, β) σε επίπεδο διαμόρφωσης ενός συστήματος κανόνων που θα περιγράφουν την 
συμπεριφορά του ελεγκτή, ή γ) σε επίπεδο Εξελικτικού Υλικού, όπου το υλικό του Ελεγκτή 
θα εξελίσσεται μέσω ενός παραδείγματος Εξελικτικού Υλικού (Evolvable Hardware), 
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