
Προτυποποίηση	και	Έλεγχος	Δυναμικών	Συστημάτων	

	

Περιεχόμενα	

1.	Συναρτήσεις	μεταφοράς.	Διαγράμματα	Bode	και	Nyquist.	Αναπαράσταση	αβεβαιότητας.	
Ιδιάζουσες	τιμές	πολυμεταβλητών	συστημάτων	Εύρωστη	ευστάθεια	και	απόδοση	συστημάτων	
με	παραμετρική	ή	μη	αβεβαιότητα.	Ρυθμιστές	IMC	(Internal	Model	Control).	

2.	Μοντελοποίηση	δυναμικών	συστημάτων	με	μητρώα	κατάστασης.	Δυναμικός	
Προγραμματισμός	και	Βέλτιστος	Έλεγχος.	Ελεγκτές	LQR	(Linear	Quadratic	Regulators)	

3.	Σχεδιασμός	φίλτρων	Kalman.	Μέθοδος	LQG	(Linear	Quadratic	Gaussian).	Έλεγχος	Η¥.		

4.	Σχεδιασμός	βέλτιστων	ελεγκτών	τύπου	MPC	(Model	Predictive	Control).	

Διδασκαλία	-	Μέθοδος	Εξέτασης		

Παραδόσεις	στην	τάξη	και	υπολογιστικές	ασκήσεις	σε	MATLAB.	

Ο	βαθμός	των	φοιτητών	προκύπτει	από	την	αξιολόγηση	των	υπολογιστικών	ασκήσεων	που	
εκπονούν		και	από	γραπτή	εξέταση	στο	τέλος	του	μαθήματος	
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