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ΒΑ΢ΙΚΔ΢ ΠΛΗΡΟΦΟΡΙΔ΢ 

Σμιμα Ηλεκτρονικής 

Σίτλοσ Μακιματοσ ΢.Α.Ε. ΙΙ 

Κωδικόσ Μακιματοσ ΕΕ-5051 

Θεωρία / Εργαςτιριο  Θεωρία + Εργαςτιριο 

Εξάμθνο Διδαςκαλίασ Ε’ 

Πιςτωτικζσ μονάδεσ 6,5 

Ώρεσ Διδαςκαλίασ 4Θ+2Ε 

Φόρτοσ Εργαςίασ 200 

Τποχρεωτικό / Επιλογισ  Τποχρεωτικό 

Τπεφκυνοσ Μακιματοσ Διονφςθσ Κανδρισ 

Διδάςκων  Διονφςθσ Κανδρισ 

Επικουρικό Προςωπικό Βαγγζλθσ Παπαγιάννθσ, ΢ταφροσ Παπαποςτόλου 

Σρόποσ  Διδαςκαλίασ Θεωξεηηθή Δηδαζθαιία, Εξγαζηεξηαθέο Αζθήζεηο, Εξγαζίεο, 

Εμεηάζεηο 

Αξιολόγθςθ Πξόνδνο, Εξγαζίεο, Σειηθή Εμέηαζε 

Σειηθή εμέηαζε 50%, Εξγαζηήξην 50%  

Προαπαιτοφμενα 
 

 

  

 
ΠΔΡΙΓΡΑΦΗ 

 

 

΢θοπός 
 

Η εηζαγωγή ζηελ αλάιπζε ζπζηεκάηωλ ζην ρώξν θαηάζηαζεο θαη ζηηο θιαζζηθέο θαη ηηο 

ζύγρξνλεο κεζόδνπο ζρεδίαζεο ζπζηεκάηωλ ειέγρνπ.  

 

 

Μαζεζηαθά Αποηειέζκαηα 

Έρνληαο νινθιεξώζεη επηηπρώο ην κάζεκα νη ζπνπδαζηέο ζα είλαη ζε ζέζε λα: 

 Να αλαιύνπλ ζπζηήκαηα ειέγρνπ ζην ρώξν θαηάζηαζεο  

 Να πξνζδηνξίδνπλ ηελ επίδξαζε ηεο κεηαβνιήο ζπγθεθξηκέλωλ 
παξακέηξωλ ζηε δπλακηθή ζπκπεξηθνξά ζπζηεκάηωλ  

  Να δηεξεπλνύλ ηελ ειεγμηκόηεηα θαη παξαηεξεζηκόηεηα ζπζηεκάηωλ 

  Να εθαξκόδνπλ θιαζζηθέο θαη ζύγρξνλεο κεζόδνπο ζρεδίαζεο  
πξνθεηκέλνπ ηα ππό έιεγρν ζπζηήκαηα λα ηθαλνπνηνύλ κέζω 



θαηάιιειωλ ειεγθηώλ ζπγθεθξηκέλεο πξνδηαγξαθέο 

 

Αληηθείκελα ποσ θαιύπηοληαη 

 Γεωκεηρηθός Σόπος Ρηδώλ 

Ειςαγωγι. Οριςμόσ. Θεωριματα. Ανάπτυξθ Μεκοδολογίασ ΢υςτθματικισ Καταςκευισ. 

Επίδραςθ ςτο Γ.Σ.Ρ. από τθν προςκικθ πόλων και μθδενικών. 

 Αλάισζε ΢σζηεκάηωλ ζηο Χώρο Καηάζηαζες 

Ειςαγωγι. Μεταςχθματιςμοί Διανφςματοσ Κατάςταςθσ. Ειδικζσ Μορφζσ Εξιςώςεων 

Κατάςταςθσ. Ελεγξιμότθτα ΢υςτθμάτων. Παρατθρθςιμότθτα ΢υςτθμάτων. Παρατθρθτζσ. 

 Κιαζζηθές Μέζοδοη ΢τεδίαζες ΢σζηεκάηωλ Ασηοκάηοσ Διέγτοσ 

Ειςαγωγι. Προδιαγραφζσ Κλειςτών ΢υςτθμάτων. Δίκτυα Αντιςτάκμιςθσ. ΢χεδίαςθ με 

Δίκτυα Προιγθςθσ Φάςθσ. ΢χεδίαςθ με Δίκτυα Κακυςτζρθςθσ Φάςθσ. ΢χεδίαςθ με Δίκτυα 

Κακυςτζρθςθσ - Προιγθςθσ Φάςθσ. 

 ΢ύγτρολες Μέζοδοη ΢τεδίαζες ΢σζηεκάηωλ Ασηοκάηοσ Διέγτοσ 

Ειςαγωγι. Ανατροφοδότθςθ Κατάςταςθσ και Εξόδου. Μετατόπιςθ Ιδιοτιμών. Αποςφηευξθ 

Ειςόδων – Εξόδων. Σζλειο Σαίριαςμα ςε Πρότυπο. Ειςαγωγι ςτο Βζλτιςτο Ζλεγχο. 

 Δθαρκοζκέλα ΢σζηήκαηα Ασηοκάηοσ Διέγτοσ 

Περιγραφι τθσ Εφαρμογισ των διδαχκζντων Μεκόδων Ελζγχου ςε Ηλεκτρικά, Ηλεκτρονικά, 

Μθχανικά, Ηλεκτρο-Μθχανικά, Θερμικά και Τδραυλικά ΢υςτιματα. 

 

 

 

Δργαζηερηαθές Αζθήζεης 

Εργαζηηριακή εκπαίδεσζη ηων θοιηηηών πραγμαηοποιώνηας 13 εργαζηηριακές 

αζκήζεις εζηιαζμένες ζηα βαζικόηερα ανηικείμενα ηης θεωρηηικής διδαζκαλίας. Οι 

αζκήζεις θα είναι προζαναηολιζμένες πάνω ζηα ακόλοσθα πεδία: 

 Πξνζνκνίωζε Δπλακηθήο ΢πκπεξηθνξάο ΢πζηεκάηωλ 1εο Σάμεο 

 Πξνζνκνίωζε Δπλακηθήο ΢πκπεξηθνξάο ΢πζηεκάηωλ 2εο Σάμεο 

 Αλαινγηθόο Έιεγρνο Γωληαθήο Θέζεο Κηλεηήξα ΢πλερνύο Ρεύκαηνο 

 Αλαινγηθόο Έιεγρνο Γωληαθήο Σαρύηεηαο Κηλεηήξα ΢πλερνύο 
Ρεύκαηνο  



 Αλάιπζε θαη Έιεγρνο ΢πζηήκαηνο ΢πδεπγκέλωλ Σξνρώλ 

 Αλάιπζε θαη Έιεγρνο ΢πζηήκαηνο ΢θαίξαο-΢ηεθάλεο 

  Αλάιπζε θαη Έιεγρνο Τδξαπιηθνύ ΢πζηήκαηνο  

 Αλάιπζε θαη Έιεγρνο Ηιεθηξν-Πλεπκαηηθνύ ΢πζηήκαηνο 

 Αλάιπζε θαη Έιεγρνο ΢πζηήκαηνο Ρύζκηζεο Θεξκνθξαζίαο 

 Αλάιπζε θαη Έιεγρνο Ηιεθηξν-Τδξαπιηθνύ ΢πζηήκαηνο 

 Εθαξκνγή Ειεγθηή P.I.D. ζε ΢ύζηεκα Ειέγρνπ ΢ηάζκεο Τγξνύ 

  Εθαξκνγή Ειεγθηή P.I.D. γηα ηνλ Έιεγρν κέζω Τπνινγηζηή Κηλεηήξα 
΢πλερνύο Ρεύκαηνο 

  Εθαξκνγή Ειεγθηή P.I.D. γηα ηνλ Έιεγρν κέζω Τπνινγηζηή 
΢πζηήκαηνο Ρύζκηζεο Θεξκνθξαζίαο  

 

 
Γηδαθηηθές θαη Μαζεζηαθές δραζηερηόηεηες 
 

 
Οη κέζοδοη δηδαζθαιίας περηιακβάλοσλ: 
 
Παξαδνζηαθή δηδαζθαιία κε δηαιέμεηο ζηηο νπνίεο ρξεζηκνπνηνύληαη ηερλνινγίεο πνιπκέζωλ 
θαη ην δηαδίθηπν, επίιπζε αζθήζεωλ, εξγαζηεξηαθέο επηδείμεηο, επηβιεπόκελεο εξγαζηεξηαθέο 
αζθήζεηο, θαη εμνκνηώζεηο κε ρξήζε Η/Τ. 

 
Οη καζεζηαθές δραζηερηόηεηες περηιακβάλοσλ 
 
Υξήζε από ηνπο ζπνπδαζηέο εξγαζηεξηαθώλ νξγάλωλ θαη πιηθώλ γηα ηελ πινπνίεζε θαη 
αλάιπζε ζπζηεκάηωλ απηνκάηνπ ειέγρνπ, επίιπζε αζθήζεωλ, πινπνίεζε νκαδηθώλ 
εξγαζηώλ, ρξήζε ινγηζκηθνύ γηα ζρεδίαζε θαη εμνκνίωζε ζπζηεκάηωλ, αηνκηθή κειέηε θαη 
εμεηάζεηο γξαπηέο ή θαη πξνθνξηθέο. 

 

 
Βηβιηογραθία 

 

 
Διιεληθή: 
1. ΕΙΣΑΓΩΓΗ ΣΤΟΝ ΑΥΤΟΜΑΤΟ ΕΛΕΓΦΟ - ΠΑΡΑ΢ΚΕΤΟΠΟΤΛΟ΢ 
2. ΣΥΓΦΡΟΝΑ ΣΥΣΤΗΜΑΤΑ ΑΥΤΟΜΑΤΟΥ ΕΛΕΓΦΟΥ - DORF, BISHOP 
3. ΑΥΤΟΜΑΤΟΣ ΕΛΕΓΦΟΣ ΓΡΑΜΜΙΚΩΝ ΚΑΙ ΜΗ ΓΡΑΜΜΙΚΩΝ ΣΥΣΤΗΜΑΤΩΝ ΣΥΝΕΦΟΥΣ 

ΚΑΙ ΔΙΑΚΡΙΤΟΥ ΦΡΟΝΟΥ - ΣΖΑΦΕ΢ΣΑ΢ 
4. ΕΡΓΑΣΤΗΡΙΑΚΗ ΕΦΑΡΜΟΓΗ ΣΥΣΤΗΜΑΤΩΝ ΑΥΤΟΜΑΤΟΥ ΕΛΕΓΦΟΥ ΚΑΙ 

ΑΥΤΟΜΑΤΙΣΜΟΥ - ΠΑΝΣΑΖΗ΢, ΚΑΝΔΡΗ΢  
 

Ξελόγιωζζε: 
1. MODERN CONTROL ENGINEERING - OGATA  
2. AUTOMATIC CONTROL SYSTEMS –GOLNARAGHI, KUO  
3. CONTROL SYSTEMS ENGINEERING, NISE 
4. AUTOMATIC CONTROL ENGINEERING - RAVEN 

 



 

ΔΔ-5051 – AUTOMATIC CONTROL SYSTEMS ΙΙ 

 
BASIC INFORMATION 

Department Electronics 

Course Title Automatic Control Systems II 

Course Code ΕΕ-5041 

Theory /Lab  Theory /Lab 

Semester 5th 

ECTS Credit Units 6.5 

Teaching Hours 4 Theory + 2 Lab 

Working Load 200 

Obligatory / By Choice  Obligatory 

Unit Leader Dionisis Kandris 

Teacher  Dionisis Kandris 

Assistants Vaggelis Papagiannis, Stavros Papapostolou 

Teaching Lectures, Lab,  Exams 

Assessment Exercises, Final Exam 

Final Exam 50%, Laboratory 50%  

Prerequisites 
 

 

 
DESCRIPTION 

 

 

Aim 
The Introduction to the System Analysis in State Space and to both Classic and Modern 

Methods for Automatic Control Systems Design.  

 

Learning Outcomes 

Having successfully completed the module, the students will be able to: 

 To perform System Analysis in State Space 

 To determine the influence of the variation of specific parameters into 
the dynamic behavior of systems. 

  To verify the controllability and observability of systems 

  To apply classic and modern methods for system design in order to 
fulfill specific performance specifications through the use of appropriate 
controllers 



 

Topics Covered 

 Root Locus 

Introduction. Definition. Theorems. Development of the Methodology for the Systematic 

Construction of Root Locus. Examination of the effect of the addition of poles and zeros. 

 Analysis in State Space 

Introduction. State Vectors Transformations. Special Cases of State Equations. System 

Controllability. System Observability. Observers. 

 Classic Methods for Automatic Control Systems Design 

Introduction. Closed Systems Specifications. Compensation Networks. Design through Phase 

Lead Compensation Networks. Design through Phase Lag Compensation Networks. Design 

through Phase Lag-Lead Compensation Networks.  

 Classic Methods for Automatic Control Systems Design  

Introduction. State and Output Feedback. Eigenvalue Shifting. Input – Output Decoupling. 

Perfect Pattern Matching. Introduction to Optimal Control. 

 Applied Automatic Control Systems 

Description of the Application of Taught Control Methods to Electrical, Electronic, 

Mechanical, Electromechanical, Thermal and Hydraulic Systems. 

 

 

Laboratory Exercises 

Laboratory training of students carrying 13 laboratory exercises focused on key items of 
theoretical courses. Training will be oriented on the following areas: 

 Simulation of the Dynamic Response of 1st Order Systems 

 Simulation of the Dynamic Response of 2nd Order Systems 

 Analogue Control of the Angular Position of a DC Motor 

 Analogue Control of the Angular Velocity of a DC Motor 

 Analysis and Control of a Coupled Wheels System 

 Analysis and Control of a Ball and Ring System 

 Analysis and Control of a Hydraulic System 

 Analysis and Control of an Electro-Pneumatic System 

 Analysis and Control of a Temperature Regulating System 

 Analysis and Control of an Electro-Hydraulic System 



 Application of a P.I.D. Controller to a Liquid Level Control System 

  Application of a P.I.D. Controller for the Computer Aided Control of a 
DC Motor 

  Application of a P.I.D. Controller for the Computer Aided Control of a 
Temperature Regulating System 

 

Teaching and learning activities 

 
 

Teaching methods include: 

The teaching methods include traditional lecture material in classroom with the aid of 
multimedia and Internet, on-line demonstrations and simulation material, supervised hands-on 
exercises in the lab,  use of software for design analysis and simulation of control systems 

Student’s activities include: 

Use of laboratory instruments and hardware material for construction, test & measurement 
and debugging of control systems in the lab, solving of exercises, use of computer software 
for design, analysis and simulation, self-study and exams. 

 

 
Resources 

 
 
In Greek Language: 
1. INTRODUCTION TO AUTOMATIC CONTROL - PARASKEVOPOULOS 
2. AUTOMATIC CONTROL OF LINEAR AND NOT LINEAR SYSTEMS OF CONTINUOUS  
AND DISCRETE TIME - TZAFESTAS 
3. LABORATORY APPLICATION OF AUTOMATIC CONTROL AND AUTOMATION 

SYSTEMS – PANTAZIS, KANDRIS.  
 

In English Language: 
1. MODERN AUTOMATIC CONTROL SYSTEMS- DORF, BISHOP 
2. MODERN CONTROL ENGINEERING - OGATA  
3. AUTOMATIC CONTROL SYSTEMS – GOLNARAGHI, KUO  
4. CONTROL SYSTEMS ENGINEERING, NISE 
5. AUTOMATIC CONTROL ENGINEERING -, RAVEN 

 
 
 
 


