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 وصف البرناهح الأكادَوٍ        

 

وكذلك يسعى الى ان يسعى القسم الى ان يكون واحد من الاقسام الهندسة الكهربائية المتميزة على مستوى العراق والعالم, 
لية من خلال تخريج مهندسين اكفاء قادرين على وضع الحلول وحل يكون بيئة بحثية قادة على حل المشاكل الصناعية والعم

   المشاكل الصناعية.

 

 عبيؼخ انجظشح انًؤعغخ انزؼهًٛٛخ .1

 كهٛخ انُٓذعخ / انًشكض ؼهًٙانمغى ان .2

أ اعى انجشَبيظ الأكبدًٚٙ  .3

 انًُٓٙ
 لغى انُٓذعخ انكٓشثبئٛخ

 خثكبنٕسٕٚط فٙ انُٓذعخ انكٓشثبئٛ اعى انشٓبدح انُٓبئٛخ .4

 :انُظبو انذساعٙ  .5
 عُٕ٘ /يمشساد /أخشٖ

 عُٕ٘

 لا ٕٚعذ انًؼزًذ ثشَبيظ الاػزًبد .6

 لا ٕٚعذ انًؤصشاد انخبسعٛخ الأخشٖ .7

 15/07/2017 ربسٚخ إػذاد انٕطف .8

 انٗ: انُٓذعخ الانكزشَٔٛخ ٚٓذف انجشَبيظ الاكبدًٚٙ فٙ لغى : أْذاف انجشَبيظ الأكبدًٚٙ .9

 مبثهخ نهزطجٛك فٙ أَظًخِ انُٓذعخ انكٓشثبئٛخِ، ٔانُغبػ فٙ دِساعبدِ اعزؼًبل انخجشحَ انزكُٕنٕعٛخ ان 

 .خانُٓذعخ انكٓشثبئٛخِ انًزمذيّ

  ُٕٓس ركُٕنٕعٛبد ؽذٚضخ، ٔيزطهجبد رًُٛخ ثمبء سغجخَ الإثذاعِ ٔالاسرجبؽ ثبنزؼَهَىّ انذائىِ رًبشٛب يغ ظُ

 .حاعزًبػٛخ ٔلؼبٚب يُؼبطش

  انؾظٕل ػهٗ انًمبػذ  انًطهٕثخ  ُٔٓذعٍٛ اخشٍٚ نفشص انؼًم  ثُبء ؽهجخ لبدسٍٚ ػهٗ انزُبفظ يغ ي

 فٙ اكًبل دساعبد ػهٛب.

  ٔلبثهٛخ انزمذٚى لاخزجبساد خبسعٛخ يٍ لجم ْٛئبد يؾهٛخأٔ ألهًٛٛخ أٔ ػبنًٛخ نغشع اكًبل انذساعخ ا

 انزؼٍٛٛ.

 ْ ٙزا انًغبل.ؽش انطبنت ػهٗ الإثذاع ٔانزفكٛش فٙ يشبسٚغ انزخظض ٔيٕاكجخ انزطٕس انؾبطم ف 

  رضٔٚذ انطهجخ ثًٓبساد ػهًٛخ ٔػًهٛخ ٔيٓبساد رارٛخ  رًكُّ يٍ ؽم انًشبكم انؼًهٛخ ٔانزؼبيم يؼٓب

 ثًفبْٛى ػهًٛخ .
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 حِ انؾغُخ، نزفبػم ثشكم يؾزشف ٔثشكم أخلالٙ فٙ ثٛئخ ػًم ؽذٚضخ يٍ خلال الارظبل انفؼبّل ٔانمٛبد

 .لٔركٍٕٚ فشٚك ػًم يغئٕ
 

 طهٕثخ ٔؽشائك انزؼهٛى ٔانزؼهى ٔانزمٛٛىانً جشَبيظيخشعبد ان  .10

  الاْذاف انًؼشفٛخ  - أ
أفٓبو ٔرؼهٛى انطبنت اعظ انُٓذعخ انكٓشثبئٛخ  ٔ انشٚبػٛخ انخبطخ ثؼهى انُٓذعخ انكٓشثبئٛخ ٔرؼهًّٛ  -1أ

          انذٔائش انكٓشثبئٛخ ٔكم يب ٚزؼهك ثٓب.

ػهٗ انًُظٕيبد الانكزشَٔٛخ انؾذٚضخ ٔفٙ  رًكٍٛ انطهجخ يٍ انؾظٕل ػهٗ انًؼشفخ ٔانفٓى فٙ انؼًم -2أ

 رؾهٛم انجشايظ انًزؼهمخ ثزهك الاَظًخ .

 افٓبو انطبنت اعظ اَشبء ٔثشيغخ انذٔائش الانكزشَٔٛخ ثهغبد انٓبسدٔٚش انًخزهفخ. -3أ

 رًكٍٛ انطهجخ يٍ انؾظٕل ػهٗ انًؼشفخ ٔانفٓى ثزظًٛى ٔرُفٛز  انًُظٕيبد الانكزشَٔٛخ انًخزهفخ. -4أ
كٍٛ انطهجخ يٍ انؾظٕل ػهٗ انًؼشفخ ٔانفٓى ػهٗ رشخٛض الاػطبل ٔطٛبَزٓب  لاعٓضح رً -5أ

 الانكزشَٔٛخ انًخزهفخ
 رًكٍٛ انطبنت يٍ رؾهٛم ٔرظًٛى يُظٕيبد انغٛطشح. -6أ
 جشَبيظ نخبطخ ثبنا ٛخانًٓبسار الأْذاف –ة 

م انًخزظٍٛ ثبنًٕػٕع ششػ يٕاػٛغ اعظ انُٓذعخ انكٓشثبئٛخ ٔانفٛضٚبء الانكزشَٔٛخ  يٍ لج - 1ة 

 يغ انزبكٛذ ػهٗ اعزخذاو انشٚبػٛبد كأعبط نهفٓى ٔانزؼهى .

 رضٔدْى ثًٓبساد ؽم انًشبكم انؼًهٛخ انًزؼهمخ  ثبلاَظًخ رٕنٛذ ٔ َمم انمذسح انكٓشثبئٛخ . - 2ة 

 د.رؼشٚف انطبنت ثبعبعٛبد رٕنٛذ الاشبساد َٔمهٓب ػجش الاصٛش نهزٕاطم يغ انؼبنى َٔمم انًؼهٕيب -3ة

انزشكٛض ػهٗ يٕاػٛغ رظًٛى ٔرؾهٛم انًُظٕيبد انظُبػٛخ ٔرطٕٚشْب ٔانغٛطشح ػهٛٓب  ٚزى - 4ة 

  ثبعزخذاو يُظٕيبد رؾكى انمبثهخ نهجشيغخ.
 ؽشائك انزؼهٛى ٔانزؼهى      

  ششػ انُظشٚبد انُٓذعٛخ  انًزؼهمّ ثًغبل رٕنٛذ َٔمم انمذسح انكٓشثبئّٛ ٔكزنك رهك انًزؼهمّ ثًغبلاد

 ظبلاد انلاعهكّٛ ٔانُظشٚبد يؾبكبد ٔانظٛطشح ػم انًُظٕيبد انظُبػٛخ انًخزهفّ.الار

  ركٍٕٚ ؽهمبد َمبشٛخ خلال انًؾبػشاد أ خبسعٓب نًُبلشخ يٕاػٛغ ُْذعٛخ ػهًٛخ انزٙ رزطهت

 انزفكٛش ٔانزؾهٛم.

 ساد نؾم رضٔٚذ انطهجخ ثبلاعبعٛبد ٔانًٕاػٛغ الاػبفٛخ انًزؼهمخ ثًخشعبد انزؼهٛى انغبثمخ نهًٓب

 انًشبكم انؼًهٛخ.

 ًٙٚيزخظض فٙ يغبل انُٓذعخ انكٓشثبئٛخ ؽم يغًٕػخ يٍ الايضهخ انؼًهٛخ يٍ لجم انكبدس الاكبد . 

  انٕاعجبد انجٛزّٛ نًشبكم يؼمذح رًٓٛذا نُمهّ انٗ يشؽهّ ؽم انًشبكم انؼًهٛخ.ركهٛف انطلاة ثؾم 

 ٛخ.ٚزى يشبسكخ انطهجخ خلال انًؾبػشح ثؾم ثؼغ انًشبكم انؼًه 

 ًٙٚيزخظض فٙ يغبل انُٓذعخ  ٚزى يزبثؼخ انًخزجشاد انؼهًٛخ انخبطخ ثبنمغى يٍ لجم انكبدس الاكبد

 .انكٓشثبئٛخ
 ؽشائك انزمٛٛى      

  رٕعّٛ اعئهخ يفبعئخ نهطلاة داخم انمبػخ انذساعٛخ ثًٕاػٛغ رى ششؽٓب عبثمب رًٓٛذا نششػ انًٕاػٛغ

 انًزمذيّ لادايّ 

 نٓب ػلالخ ثبنًشبكم انؼًهٛخ ايزؾبَبد ٕٚيٛخ ثبعئهخ . 

 . دسعبد يشبسكخ لاعئهخ انًُبفغخ انظؼجخ ثٍٛ انطلاة 

 .ٔػغ دسعبد نهًشبسٚغ انؼهًٛخ انزٙ ٚكهٛف ثٓب انطبنت 

 .ٔػغ دسعبد نهٕاعجبد انجٛزٛخ  ٔانزمبسٚشانًكهفخ ثٓى 
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 ٙايزؾبَبد فظهٛخ نهًُٓظ انذساعٙ اػبفخ انٗ ايزؾبٌ َظف انغُخ ٔالايزؾبٌ انُٓبئ. 

 انٕعذاَٛخ ٔانمًٛٛخ . الأْذاف -ط

رًكٍٛ انطهجخ يٍ انزفكٛش ٔانزؾهٛم نهًٕاػٛغ انًشرجطخ ثبلاؽبس انُٓذعٙ كبنذٔائش انكٓشثبئٛخ  -1ط         

 ٔيُظٕيبد َمم انطبلّ انكٓشثبئّٛ ٔيُظٕيبد انزؾكى انمبثهّ  نهجشيغّ فٙ يغبل انزطجٛك انظُبػٙ. انًخزهفخ

ش ٔانزؾهٛم نهًٕاػٛغ  انًشرجطخ ثبلاَظًخ انؾبعٕثٛخ انًزؼهمخ ثبلاؽبس رًكٍٛ انطهجخ يٍ انزفكٛ -2ط

 انُٓذعٙ.

رًٓٛذا نهذساعّ الارظبلاد  رخٛم اشكبل الايٕاط انكٓشثبئٛخ ٔاَزشبسْب  فٙ الأعبؽ انًبدٚخ -3ط

 . الاعهكٛخ

 .رًكٍٛ انطهجخ يٍ انزفكٛش ٔانزؾهٛم فٙ انًٕاػٛغ انًزؼهمخ ثؾم انًشكلاد انؼًهٛخ -4ط   
 

 

 .انشخظٙ(الأخشٖ انًزؼهمخ ثمبثهٛخ انزٕظٛف ٔانزطٕس  )انًٓبسادانًُمٕنخ انزأْٛهٛخ ٔ انًٓبساد انؼبيخ-د 

 رمغى انطهجخ نًغبيٛغ ٔركهٛف كم يغًٕػّ ثزظًٛى ٔرُفٛز فكشح يششٔع يؼُّٛ. -1د

 ّ. يشبسكّ يغ انطلاة فٙ ثؼغ انفؼبنٛبد انشٚبػّٛ ٔانزشفّٛٓٛ نضٚبدِ صمّ انطبنت ثُفغ -2د

انًظبَغ ركهٛف يغبيٛغ يٍ انطهجّ ثبداسح يششٔع يؼٍٛ نظُغ اشخبص لٛبدٍٚ ٚزًكٌُٕ يٍ اداسِ  -3د

 ٔانًؼبيم فٙ انًغزمجم.

رُظٛى صٚبساد ػهًّٛ دٔسّٚ ثؼغ انًُبؽك انظُبػّٛ كًؾطبد رٕنٛذ انطبلّ انكٓشثبئّٛ نزؼشٚف  -4د   

 انطبنت ثبعهٕة انؼًم فٙ رهك انذٔائش.
 ثُٛخ انجشَبيظ  .11

 انغبػبد انًؼزًذح           اعى انًمشس أٔ انًغبق سيض انًمشس أٔ انًغبق انًشؽهخ انذساعٛخ 

 ػًهٙ     َظش٘      

 EEE101 الاولً
Physics & 

Chemistry 
2 - 

 EEE102 Digital Techniques 2 1 الاولً

 EEE103 الاولً

Engineering 

Drawing and 

AutoCAD 

- 3 

 EEE104 الاولً
Computer Science 

Principles 
2 2 

 EEE105 الاولً

Principles of 

Mechanical 

Engineering 

2 1 

 - EEE106 Mathematics (I) 3 الاولً

 - EEE107 Electronics Physics 2 الاولً

 EEE108 الاولً
Basics of Electrical 

Eng. 
3 - 

 EEE109 الاولً
Electrical 

Engineering 

 

- 

3 
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Laboratories  

 

 EEE201 الثانُت

Fundamantals of 

Freedom and 

Democracy & 

Human Rights 

2 - 

 - EEE202 Mathematics (II) 3 الثانُت

 EEE203 الثانُت
Computer 

Programming 
2 2 

 - EEE204 Electronics (I) 2 الثانُت

 - EEE205 Electrical Circuits 2 الثانُت

 EEE206 الثانُت
Elctrical Machines 

(I) 
2 - 

 EE207 الثانُت
Electomagnetic 

Fields 
2 - 

 EE208 الثانُت

Electrical 

Engineering 

Laboratories 

- 6 

 EEE301 الثالثت
Engineering 

Analysis 
3 - 

 EEE302 الثالثت
Electrical 

Machines(II) 
2 - 

 EEE303 الثالثت
Electrical Power 

Engineering 
2 - 

 - EEE304 Electronics (II) 2 لثالثتا

 EEE305 الثالثت
Theory of 

Communications(I) 
3 - 

 EEE306 الثالثت
Computer 

Engineering 
2 - 

 EEE307 الثالثت

Elective Subject 

Control 

Engineering(I) 

2 - 

 EEE308 الثالثت

Electrical 

Engineering 

Laboratories 

- 6 

 EEE401 الرابعت
Engineering 

Project 
1 3 

 EEE402 الرابعت

Theory of 

Communications 

(II) 

3 - 

 - EEE403 Power Electronics 3 الرابعت
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& Machines 

 - EEE404 Electronics (III) 3 الرابعت

 EEE405 الرابعت
Power System 

Analysis 
3 - 

 EEE406 الرابعت
Control 

Engineering (II) 
3 - 

 EEE407 الرابعت

Elective Subject 

Industrial 

Automation 

2 - 

 EEE408 الرابعت

Electrical 

Engineering 

Laboratories 

- 6 

 
 
 
 
 

 انزخطٛؾ نهزطٕس انشخظٙ .12

ٚزى انزخطٛؾ نزطٕٚش شخظٛبد انطهجخ ػٍ ؽشٚك البيخ ؽهمبد َمبشٛخ يؼٓى ٔيطبنجزٓى ثزمبسٚش ٔعًُٛشاد 

 .ثؼخ ٔنًخزهف انًٕاػٛغ  نزًُٛخ انزطٕس انشخظٙ نذٚٓىدٔسٚخ ٔػهٗ يذاس انًشاؽم الاس
 انًؼٓذ(الأَظًخ انًزؼهمخ ثبلانزؾبق ثبنكهٛخ أٔ  غ)ٔػيؼٛبس انمجٕل  .13

 لجٕل يشكض٘ يٍ ٔصاسح انزؼهٛى انؼبنٙ ٔانجؾش انؼهًٙ.

 أْى يظبدس انًؼهٕيبد ػٍ انجشَبيظ .14

 . يٕلغ انكهٛخ 

 انًٕلغ الانكزشَٔٙ ٔانجشٚذ الانكزشَٔٙ نهمغى. 
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 هخطط ههاراث الونهح

   

 َرخً وضع اشارة فٍ الوربعاث الوقابلت لوخرخاث التعلن الفردَت هن البرناهح الخاضعت للتقُُن

 
   

 هخرخاث التعلن الوطلىبت هن البرناهح

السنت / 

 الوستىي
رهز 

 الوقرر
 اسن الوقرر

 أساسٍ

أم 

 اختُارٌ

 الاهذاف الوعرفُت 

  

الاهذاف الوهاراتُت  

 خاصت بالوىضىعال

 

الاهذاف الىخذانُت 

 والقُوُت 

الوهاراث العاهت والتأهُلُت 

 الونقىلت

) الوهاراث الأخري الوتعلقت 

بقابلُت التىظُف والتطىر 

 الشخصٍ(

 4أ 2أ 2أ 1أ
أ

5 
 ب 7ا 6أ

1 
ب

2 
ب

2 
ب

4 
ب

5 
ج

1 
ج

2 
ج

2 
ج

4 
 4د 2د 2د 1د

 EE406 Control الرابعه
Engineering 

(II) 

 √ √ √ √ √ √ √    √ √ √    √ √ √ √ أساسٍ
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 وىرج وصف الوقررن

 

 وصف الوقرر

 

 

 / كهّٛ انُٓذعخعبيؼخ انجظشح  انًؤعغخ انزؼهًٛٛخ .1

 لغى انُٓذعخ انكٓشثبئٛخ    / انًشكض ؼهًٙ انمغى ان .2

 EE406 اعى / سيض انًمشس .3

 انضايٙ أشكبل انؾؼٕس انًزبؽخ .4

 عُٕ٘ انفظم / انغُخ .5

 عبػخ 121 )انكهٙ(ػذد انغبػبد انذساعٛخ  .6

 15/17/2117 ربسٚخ إػذاد ْزا انٕطف  .7

 أْذاف انًمشس .8

حكم المختلفه لمنظومات تعليميه وصناعيه لتعليم الطالب على كيفيه تصميم منظومات الت المقرر يهدف
عتمدين على الاساسيلت التي اكتسبها الطالب في المرحلة الثالثة في مادة هندسة التحكم وكذلك تطوير م

مدارك الطالب للتعامل مع المنظومات لا خطيه واساليب تحليلها ودراستها وكيفية اختيار منظومات 
المقرر المبادئ الاساسيه للتعامل مع منظومات التحكم الرقميه والتي  التحكم المناسبه لها. وايضا يقدم هذا

  تتيح للطالب ربط المنظومات الصناعية مع الحاسوب للسيطرة عليها.

في هذا المقرر يتم الاعتماد على المبادئ الاساسيه التي اخذها الطالب في المرحله الثالثه في مادة هندسة 

التحكم لتمكين الطالب من تصميم وبناء منظومات تحكم الخطيه للمنظومات التعليميه والصناعيه وبطرق 

ب على الّية التعامل مع المنظومات نوع المظومه قيد الدراسة. وكذلك يتم تعريف الطالمتعدده اعتمادا على 

الاخطية وكيفيه اقتراح منظومات تحكم مناسبه لها. وايضا يتم اعطاء الطالب مبادئ البناء وتصميم منظومات 

 التحكم الرقمية تمهيدا لتصميم منظومات تدار بواسطه الحاسوب الصناعي. 
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 ٔؽشائك انزؼهٛى ٔانزؼهى ٔانزمٛٛى ًمشسبد انيخشع .11

  ْذاف انًؼشفٛخ الأ -أ
 نًزؾكى انًشالت نزضؽٛف الالطبة.ٚزؼهى انطبنت كٛفّٛ ثُبء ٔرظًٛى يُظٕيبد انزؾكى يٍ َٕع ا -1أ

ٚزؼهى انطبنت كٛفّٛ ثُبء ٔرظًٛى يُظٕيبد انزؾكى يٍ َٕع انًزؾكى انكغجٙ انزفبػهٙ انزكبيهٙ   -2أ

 انًطٕس نهًُظٕيبد انظُبػٛخ.

ٚزؼهى انطبنت كٛفّٛ ثُبء ٔرظًٛى يُظٕيبد انزؾكى يٍ َٕع انًزؾكى انزؼٕٚؼٙ نهؾظٕل ػهٗ   -3أ

 ٕة.الاداء الاخشاط الايطه
 دساعخ ٔرؾهٛم انًُظٕيبد انلاخطٛخ ٔالزشاػ يُظٕيبد انًُبعجخ. -4أ
 دساعخ انًجبدئ الاعبعٛخ نهًُظٕيبد انزؾكى انشلًٙ ٔكٛفٛخ رؾهٛم ٔدساعّ انًُظٕيبد انشلًٛخ.  -5أ
   رظًٛى ٔثُبء انًزؾكًبد انشلًٛخ ٔكٛفّٛ انزؼبيم يؼٓب. -6أ
  ًمشس.انخبطخ ثبن ٛخانًٓبسارالأْذاف   -ة 

 رؼهى انّٛخ رظًٛى يُظٕيبد انزؾكى نهًُظٕيبد انظُبػٛخ. – 1ة

 رؾهٛم ٔدساعخ انًُظٕيبد انلاخطٛخ ٔؽشق رظًٛى يزؾكًبد نٓب. – 2ة

 رؼهى انًجبدئ الاعبعّٛ نهًزؾكًبد انشلًٛخ. – 3ة

    كٛفٛخ سثؾ انًُظٕيبد انظُبػٛخ يغ انؾبعٕة.  -4ة
 ؽشائك انزؼهٛى ٔانزؼهى      

  الاعبعّٛ نهًٕػٕع ٔاػطبء الايضهّ انؼًهّٛ ٔانظُبػّٛ نشثؾ انًٕػٕع ثبنغبَت ؽشػ انُظشٚبد

 انؼًهٙ ٔانظُبػٙ.
  ٍرخظٛض يؾبػشاد نؾم الاعئهّ انًزمذيخ ٔاػطبء انطلاة يغبل نهًشبسكّ ثؾم انًغئهّ ػ

 ؽشٚك اعهٕة انزفكٛش انغًبػٙ.
 شايظ انؾبعٕثّٛ انزطجٛمّٛ نؾم سثؾ انًبدح انُظشٚخ ثبنًخزجش ٔرؼشٚف انطبنت ػهٗ انّٛ اعزخذاو انج

 ٔثُبء انًُظٕيبد انزؾكى انًخزهفّ.

 
 ؽشائك انزمٛٛى      

  ّالاخزجبساد انٕٛيّٛ ٔانزفبػم داخم انمبػّ ٔؽشػ الاعئهخ انًزؼهمخ ثبنًؾبػشاد انغبثمّ نًؼشف

 يذٖ اعزٛؼبة انطبنت نهًبدح رًٓٛذا نهزمذو نؾم انًشبكم انًخزهفخ.
 جٛزٛخ  ٔانزمبسٚشانًكهفخ ثٓى.ٔػغ دسعبد نهٕاعجبد ان 

 .ػمذ ؽهمبد َمبشّٛ ٔرمٛى انطلاة ػهٗ اعبط رفبػم انطبنت داخم انؾهمّ انُمبشٛخ 

 ٙايزؾبَبد فظهٛخ نهًُٓظ انذساعٙ اػبفخ انٗ ايزؾبٌ َظف انغُخ ٔالايزؾبٌ انُٓبئ 

 

 

 
 الأْذاف انٕعذاَٛخ ٔانمًٛٛخ  -ط

 ّٛ نؾم انًشبكم انظُبػّٛ.يغبػذِ انطبنت ػهٗ كٛفّٛ ٔػغ الاعظ انؼهً -1ط

 يغبػذِ انطبنت ػهٗ الزشاػ يُظٕيبد انزؾكى انًُبعجّ نهًُظٕيبد انًخزهفّ.-2ط

يغبػذِ انطبنت ػهٗ اعزخذاو انجشايظ انؾبعٕثٛخ انزطجٛمٛخ انًزخظظّ نؾم ٔالزشاػ يُظٕيبد -3ط

 رؾكى يُبعجخ.

 ّٛ.يغبػذِ انطبنت ػهٗ كٛفّٛ سثؾ انؾبعٕة يغ انًُظٕيبد انظُبػ  -4ط
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 انًُمٕنخ ) انًٓبساد الأخشٖ انًزؼهمخ ثمبثهٛخ انزٕظٛف ٔانزطٕس انشخظٙ (.انزأْٛهٛخ انؼبيخ ٔ انًٓبساد -د 

 ربْٛم انطبنت نهزؼبيم يغ انًشبكم انظُبػٛخ ٔكٛفّٛ ؽهٓب. -1د

 رؼهٛى انطبنت ػهٗ كزبثّ انزمبسٚش انؼهًّٛ انٕاطفّ نهًشبكم انظُبػّٛ ٔانّّٛ ؽهٓب. -2د

 كٍٛ انطبنت يٍ اعزٛبص الاخزجبساد انزٙ رمبو يٍ لجم انششكبد ٔانًؤعغبد انؾكٕيٛخ ٔالاْهّٛ.رً -3د

 ظُبػٛخ.صٚبدح صمّ انطبنت ثُفغّ ٔخهك سٔػ لٛبدّٚ نذّٚ لاداسح انًشبكم ان   -4د
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 ثُٛخ انًمشس .11

يخشعبد انزؼهى  انغبػبد الأعجٕع

 انًطهٕثخ
اعى انٕؽذح / أٔ 

 انًٕػٕع
 مخ انزمٛٛىؽشٚ ؽشٚمخ انزؼهٛى

 ٕٚػؼ انّٛ اخزجبس انًُظٕيبد 4 الأل
Controllability and 
Observability Test 

 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 4 انضبَٙ
ٕٚػؼ كٛفّٛ ٔانفبئذح يٍ اصاؽّ 

 الطبة انًُظٕيّ
State Feedback 

Controller 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

غبسة ػًهٛخ +ر

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 4 انضبنش
ششػ انطشٚمّ انؼبيّ نزضؽٛف 

 الالطبة
General Method to 

Determine the Matrix k 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 4 انشاثغ
ششػ ؽشٚمّ اكشًٚبٌ لاصاؽّ 

 الالطبة

Determination of Matrix 
k Using Ackermann’s 

Formula 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 4 انخبيظ
ششػ ؽشٚمّ اايظفٕفّ يٍ َٕع رٙ 

 لاصاؽخ الالطبة

Determination of Matrix 
k Using Transformation 

Matrix T 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 يؾبػشاد يطجٕػخ Design of Servo Systems د انًؤاصسِرظًٛى يُظٕيب 4 انغبدط

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 رظًٛى يُظٕيبد انًشالجخ انكبيهّ 4 انغبثغ
Full-Order State 

Observer 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 هّرظًٛى يُظٕيبد انًشالجّ انًمه 4 انضبيٍ
Minimum-Order 

Observer 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 4 انزبعغ
رظًٛى يُظٕيبد انزؾكى يٍ َٕع 

 انًشالت
Design of Control System 

with Observers 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 ى انًضهٗاخزٛبس اشبسح انزؾك 4 انؼبشش
Quadratic Optimal 
Regulator System 

 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 4 الاؽذ ػشش
رظًٛى انًزؾكى يٍ َٕع انكغت 

 انزفبػهٙ انزكبيهٙ 
Tuning Rules for PID 

Controllers 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 4 بَٙ ػششانض
اعزخذاو ؽشٚمّ صكهش َكٕٛنض 

لاخزٛبس ثشايزشاد انًزؾكى انكغجٙ 

Ziegler-Nichols Rules for 
Tuning PID Controller 

 يؾبػشاد يطجٕػخ
ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 



  
 11الصفحت 

 
  

+ايزؾبَبد  انزفبػهٙ انزكبيهٙ

 شٓش٘

 4 انضبنش  ػشش
رطٕٚش يُظٕيّ انزؾكى يٍ َٕع 

 هٙانكغجٙ انزفبػهٙ انزفبػ
Modifications of PID 

Control Schemes 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 4 انشاثغ  ػشش
اعزخذاو سعى الالطبة نزظًٛى 

 انًزؾكى انزؼٕٚؼٙ
Root-Locus Approach to 
Control System Design 

 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 ٓش٘ش

انخبيظ  

 ػشش
 يؾبػشاد يطجٕػخ Lead Compensation رظًٛى انًزؾكى انزؼٕٚؼٙ انًزمذو 4

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 انغبدط

 ػشش
 يؾبػشاد يطجٕػخ Lag Compensation رظًٛى انًزؾكى انزؼٕٚؼٙ انًزبخش 4

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 4 شانغبثغ ػش
رظًٛى انًزؾكى انزؼٕٚؼٙ 

 انًزمذو_انًزبخش
Lag-Lead Compensation يؾبػشاد يطجٕػخ 

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 يمذو ػٍ انًُظٕيبد انلا خطٛخ 4 انضبيٍ   ػشش
Introduction to 

Nonlinear Control 
Systems 

 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

ؾبَبد +ايز

 شٓش٘

 4 انزبعغ ػشش
رمشٚت انًُظٕيبد انلا خطٛخ انٗ 

 يُظٕيبد خطّٛ

Linearized and 

Piecewise-Linear 

Approximations of 

Nonlinear Systems 

 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 4 انؼششٌٔ
اخزجبس نٛجَٕٕف لاعزمشاس 

 انًُظٕيبد انلاخطٛخ
Lyapunov’s Stability 

Criterion 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

انٕاؽذ 

 ٔانؼششٌٔ
 يمذيخ ػٍ انًُظٕيبد انًمطؼّ 4

Introduction to Discrete 
Time Control System 

 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

انضبَٙ 

 ٔانؼششٌٔ
 يؾبػشاد يطجٕػخ The z Transform صدرؾٕٚهّ  4

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

انضبنش 

 ٔانؼششٌٔ
 يؾبػشاد يطجٕػخ Inverse z transform رؾٕٚهخ انؼكغٛخ نضد 4

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

انشاثغ 

 ٔانؼششٌٔ
 رؾهٛم انًُظٕيبد فٙ ؽٛض صد 4

z-plane Analysis of  
Discrete Time Control 

System 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘
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 Katsuhiko Ogata,2003,  Modern Control Engineering .1 )انًظبدس(  ـ انًشاعغ انشئٛغٛخ 2

Seven Edition, Prentice Hall. 

2. Katsuhiko Ogata,2005, Discrete Time Control 

Systems, Second Edition, Prentice Hall. 

 
               ـ انكزت ٔانًشاعغ انزٙ ٕٚطٗ ثٓب  ا

 ( انًغلاد انؼهًٛخ , انزمبسٚش ,.... ) 
  يكزجخ انكهٛخ نهؾظٕل ػهٗ انًظبدس الاػبفٛخ  نهًُبْظ

 انذساعٛخ.

  ٗالاؽلاع ػهٗ انًٕالغ الانكزشَٔٛخ انؼهًٛخ نلاؽلاع ػه

 انًغزغذاد انؾذٚضخ فٙ انًبدح .
َٔٛخ, يٕالغ الاَزشَٛذ ة ـ انًشاعغ الانكزش

.... 
 انًزؼهمخ ثبنًٕػٕع طُٛخشانانًٕالغ انزٙ رؼشع انجؾٕس 

 
 خطخ رطٕٚش انًمشس انذساعٙ  .13

   

 رؾذٚش انًُبْظ ثبرجبع انًُبْظ انًمشح فٙ انغبيؼبد انشطُّٛ راد انشاَك انؼبنٙ ٔرٕفٛش انًغزهضيبد نزنك

 

 

انخبيظ 

 ٔانؼششٌٔ
 ثُبء انًُؼٕيبد انشلًّٛ  4

Realization of Digital 
Control and Digital 

System 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

انغبدط 

 ٌٔٔانؼشش
 رؾٕٚم يٍ ؽٛض اط انٗ ؽٛض صد 4

Mapping Between the s 
Plane and z Plane  

 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

انغبثغ 

 ٔانؼششٌٔ
4 

اخزجبس اعزمشاسّٚ انًُظٕيّ فٙ 

 ؽٛض صد

Stability Analysis of 
closed loop system in z 

Plane 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ؾبَبد ٕٚيٛخ ايز

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

انضبيٍ 

 ٔانؼششٌٔ
4 

دساعّ اَزمبل ٔاعزمشاسّٚ 

 انًُظٕيبد فٙ ؽٛض صد
Transient and Steady 

state Response 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 انزبعغ

 ٔانؼششٌٔ
 سعى الالطبة فٙ ؽٛض صد 4

Design Based on Root 
Locus Method 

 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘

 رظًٛى انزؾهٛهٙ نهًُظٕيبد 4 انضلاصٌٕ
Analytical Design 

Method 
 يؾبػشاد يطجٕػخ

ايزؾبَبد ٕٚيٛخ 

+رغبسة ػًهٛخ 

+ايزؾبَبد 

 شٓش٘
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