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 موذج وصف المقررن

 

 وصف المقرر

 

 خبيؼخ شظ انؼشة انًؤعغخ انزؼهًٛٛخ .1

  انحبعٕةُْذعخ رمُٛبد  / انًشكض ؼهًٙانمغى ان .2

 انغٛطشح أعظ اعى / سيض انًمشس .3

 سشٛذ صجبذ خبعىد. يذسط انًبدح .4

  أشكبل انحضٕس انًزبحخ .5

  عُٕ٘ انفصم / انغُخ .6

 عبػّ 121 )انكهٙ(ػذد انغبػبد انذساعٛخ  .7

 2/11/2124 ربسٚخ إػذاد ْزا انٕصف  .8

 أْذاف انًمشس .9

  : هدف المقرر لتزوٌد طلبة المرحلة الثالثة بفرعٌها بمعلومات وتهٌئتهم لـلتمكن من 

 -1 تحلٌل النظام فً المجال الزمنً باستخدام معادلات تفاضلٌة فً المجال العقدي باستخدام تحوٌل لابلاس 

 -2  تحلٌل النظام فً المجال الترددي فً المجال العقدي 

 -3  العمل على تصمٌم أشهر المتحكمات المصممة باستخدام نظرٌة التحكم هو المتحكم من نوعPID 

 -4 دراسة وتحلٌل استجابة الانظمة المختلفة لادخالات مختلفة 

ٌوفر وصف المقرر هذا إٌجازاً مقتضٌاً لأهم خصائص المقرر ومخرجات التعلم المتوقعة من الطالب تحقٌقها 

المتاحة. ولابد من الربط بٌنها وبٌن وصف التعلم مبرهناً عما إذا كان قد حقق الاستفادة القصوى من فرص 

 البرنامج.
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 -5 دراسة و تحلٌل مدى استقرارٌة الانظمة 

 ٔطشائك انزؼهٛى ٔانزؼهى ٔانزمٛٛى انًمشسيخشخبد  .11

 الأْذاف انًؼشفٛخ -أ .1

يؼشفخ ٔفٓى رحهٛم انُظبو فٙ انًدبل انضيُٙ ثبعزخذاو يؼبدلاد رفبضهٛخ فٙ انًدبل انؼمذ٘  1-أ 

 ثبعزخذاو رحٕٚم لاثلاط
 يؼشفخ ٔفٓى رحهٛم انُظبو فٙ انًدبل انزشدد٘ فٙ انًدبل انؼمذ٘  2-أ 
 دساعخ ٔرحهٛم اعزدبثخ الاَظًخ انًخزهفخ لادخبلاد يخزهفخ  3-أ
 يؼشفخ ٔفٓى اعزمشاسٚخ الاَظًخ انًخزهفخ 4-أ
 يؼشفخ ٔفٓى ػًم اشٓش انًزحكًبد انًصًًخ ثبعزخذاو َظشٚخ انزحكى ْٕ انًزحكى يٍ َٕع 5-أ 

PID. 

  انًٓبسارٛخ انخبصخ ثبنًمشس الاْذاف -ة 

 انكٓشثبئٛخ.انزؼشف ػهٗ يكَٕبد انذٔائش  .1

 اعزخذاو ػُبصش انذٔائش انكٓشثبئٛخ. .2

 خٕاص انًمبٔيبد. .3

 سثظ انًمبٔيبد. .4

 كٛفٛخ لٛبط انفٕنزٛخ ٔانزٛبس. .5

 كٛفٛخ لشاءح لًٛخ انًمبٔيخ ثبلأنٕاٌ. .6

 

 طشائك انزؼهٛى ٔانزؼهى      
 انًحبضشاد الاكبدًٚٛخ : حٛث رٕفش الاعبط انًزٍٛ انز٘ ٚؼزًذ ػهّٛ ثزطٕٚش انشصٛذ انًؼشفٙ نهطهجخ 

 انًخزجشاد انؼًهٛخ ٔانٕسػ : انزٙ رٕفش كم يب ٚحزبج انّٛ انطبنت يٍ خجشاد رغبػذ ػهٗ رطٕٚش اندبَت 

 انًٓبس٘ انؼًهٙ ٔرشعٛخ انًجبدئ انضشٔسٚخ نهمٛبو ثزُفٛز انًشبسٚغ انؼًهٛخ ثصٕسح صحٛحخ ٔارجبع 

 خطٕاد انغلايخ انًُٓٛخ نهحذ يٍ الاضشاس انُبردخ ػهٗ الاشخبص ٔانًًزهكبد.

 

 طشائك انزمٛٛى      

 انزمٛى انزفبػهٙ : حٛث رزى ػًهٛخ انزمٛٛى ْزِ ثصٕسح يجبششح ثٍٛ انطبنت ٔانزذسٚغٙ ٔركٌٕ ٔاحذح يٍ 

 اعبعٛبد انزغزٚخ انشاخؼخ انزٙ ٚؼًُذ ػهٛٓب اػضبء انٓٛئخ انزذسٚغٛخ ثزمٛٛى ػًهٛخ انزؼهٛى ٔانزؼهًض 

 ذسٚغٛخ ػٍ يذٖ يزبثؼخ انطهجخ الاخزجبساد انزحشٚشٚخ انذٔسٚخ : ٔرٕفش ْزِ الاخزجبساد نؼضٕ انٓٛئخ انز

 نهًحزٕٖ الاكبدًٚٙ ٔكٛفٛخ انزفبػم يغ انًؼهٕيبد ٔانًلاحظبد انًؼطبح يٍ لجم انزذسٚغٙ نهطهجخ 

 الاخزجبساد انفصهٛخ : ٔركٌٕ انحهمخ انٕعطٛخ نزمٛٛى يذٖ اْزًبو انطبنت ٔرفبػهّ يغ انًبدح انؼهًٛخ انزٙ 

 بدًٚٙ ٔانًٓبس٘ رهمبْب خلال انفصم انذساعٙ ثدبَجٛٓب الاك

 الاخزجبساد انُٓبئٛخ : ٔركٌٕ انحهمخ انُٓبئٛخ نزمٛٛى يذٖ اْزًبو انطبنت ٔرفبػهّ يغ انًبدح انؼهًٛخ انزٙ رهمبْب 

 خلال انغُخ انذساعٛخ ثدبَجٛٓب الاكبدًٚٙ ٔانًٓبس٘

 انذسخخ انزمٕٚى                                                            ػُصش انشلى             

 5                                                     ايزحبَبد ٕٚيّٛ 1

 5ٔاخجبد                                                                2
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 11                          ايزحبٌ فصهٙ                                3

 
 الاْذاف انٕخذاَٛخ ٔانمًٛٛخ -ج
 الأْذاف انٕخذاَٛخ ٔانمًٛٛخ  -ج 

 صسع سٔذ الاثذاع ٔالاثزكبس نذٖ انطهجخ  1-ج

 رًُٛخ انشؼٕس ثبنًغؤٔنٛخ نهطهجخ  2-ج

 رًُٛخ لٛى انحشص ٔانًثبثشح ػهٗ اَدبص انؼًم نهٕصٕل انٗ انُزبئح انًشضٛخ  3-ج

 لبثهٛخ انطهجخ ػهٗ انؼًم اندًبػٙرًُٛخ  4-ج

 طشائك انزؼهٛى ٔانزؼهى     

 طشذ يشكلاد ػهًٛخ ٔانطهت يٍ انطهجخ اٚدبد اكثش يٍ حم نٓب ثطشق ػهًٛخ يخزهفخ نزحفٛض اندبَت

 الاثذاػٙ نذٖ انطهجخ

 طشائك انزمٛٛى    

انزمٛٛى انًجبشش : حٛث ٚزى ْزا انزمٛٛى يٍ لجم انزذسٚغٙ ثصٕسح يجبششح ٔيٍ خلال يلاحضخ رفبػم انطهجخ 

 ٔرطجٛمٓى الاْذاف انٕخذاَٛخ انمًٛٛخ ٔرثجٛذ انًلاحظبد ثخصٕص رنك  

انًشبسٚغ انؼًهٛخ : ٚزى رمٛٛى يذٖ لذسح انطبنت ػهٗ الاَدبص ٔالاثذاع ٔػهٗ انؼًم ضًٍ فشق ٔانحصٕل 

 انُزبئح ٔانحهٕل نًخزهف انًشكلاد انؼهًٛخ انزٙ رٕاخّ انطهجخ   ػهٗ

 انًُمٕنخ ) انًٓبساد الأخشٖ انًزؼهمخ ثمبثهٛخ انزٕظٛف ٔانزطٕس انشخصٙ (.انزأْٛهٛخ انًٓبساد  انؼبيخ ٔ -د 
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  ثُٛخ انًمشس .11
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 طشٚمخ   طشٚمخ انزمٛٛى

  انزؼهٛى

اعى انٕحذح / أٔ 

  انًٕضٕع

يخشخبد 

انزؼهى 

  انًطهٕثخ

  الأعجٕع  انغبػبد

رمٛٛى رفبػهٙ  •

   

اخزجبساد  •

 رحشٚشٚخ دٔسٚخ  

  رمٛٛى يجبشش •

يحبضشح  

 ٔ

يخزجشاد 

 ػًهٛخ  

Open and closed 
loop system  

انزؼشف 

ػهٗ إَاع 

الاَظًخ 

 انًخزهفخ  

2 / ٌ 

  ع2

1ٔ2 

رمٛٛى رفبػهٙ  •

   

اخزجبساد  •

 رحشٚشٚخ دٔسٚخ  

  رمٛٛى يجبشش •

يحبضشح  

 ٔ

يخزجشاد 

 ػًهٛخ  

Transfer function 

and 

Mathematical 
modelling of 

control systems  

فٓى ٔرطجٛك 

انزًثٛم 

انشٚبضٙ 

لاَظًخ 

انغٛطشح 

ٔاشزمبق دانخ 

  انزحٕٚم 

2 / ٌ 

  ع2

3ٔ4ٔ5 

رمٛٛى رفبػهٙ  •

   

اخزجبساد  •

 رحشٚشٚخ دٔسٚخ  

  رمٛٛى يجبشش •

يحبضشح  

 ٔ

يخزجشاد 

 ػًهٛخ  

DC servo motor 
transfer function  

اشزمبق دانّ 

انزحٕٚم 

نهًحشكبد 

 انًؤاصسح   

2 / ٌ 

  ع2

6ٔ7 

رمٛٛى رفبػهٙ  •

   

اخزجبساد  •

 رحشٚشٚخ دٔسٚخ  

  رمٛٛى يجبشش •

يحبضشح  

 ٔ

يخزجشاد 

 ػًهٛخ  

Block diagram 
representation  

فٓى ٔرطجٛك 

انزًثٛم 

  انكزهٙ

2 / ٌ 

  ع2

 8 

رمٛٛى رفبػهٙ  •

   

اخزجبساد  •

 رحشٚشٚخ دٔسٚخ  

  رمٛٛى يجبشش •

يحبضشح  

 ٔ

يخزجشاد 

 ػًهٛخ  

Time  domain 
analysis of control 

system:  

• Steady 
 state 

analysis  

• Transient 
response 
analysis  

• Analysis 

 of  1st 

order system  

• Analysis of 

2nd order 

system  

رحهٛم انًدبل 

انضيُٙ 

لاَظًخ 

انغٛطشح 

 ٔدساعخ :  

انحبنّ انًغزمشِ 

ٔحبنخ الاَزمبنٛخ 

  نهًخشخبد

2 / ٌ 

  ع2

9ٔ10ٔ11ٔ12  
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 انجُٛخ انزحزٛخ .12

رمٛٛى رفبػهٙ  •

   

اخزجبساد  •

 رحشٚشٚخ دٔسٚخ  

  رمٛٛى يجبشش •

يحبضشح  

 ٔ

يخزجشاد 

 ػًهٛخ  

P-I-D controllers  رصًٛى

يزحكًبد 

  يخزهفخ

2 / ٌ 

  ع2

13ٔ14  

•  ٙ رمٛٛى رفبػه

   

 اخزجبساد  •

يحبضشح  

 ٔ

 يخزجشاد 

Routh's criterion 
and applications 

of  

رطجٛمبد 

نذساعخ 

اعزمشاسٚخ 

  انُظبو

2 / ٌ 

  ع2

15ٔ16  

 رحشٚشٚخ دٔسٚخ  

  رمٛٛى يجبشش 

    Routh's criterion ػًهٛخ  

رمٛٛى رفبػهٙ   •

  

اخزجبساد  •

 رحشٚشٚخ دٔسٚخ  

  رمٛٛى يجبشش •

يحبضشح  

ٔ يخزجشاد 

 ػًهٛخ  

Root Locus   اعزخذاو سعى

Root  

Locus  
نزحهٛم 

اعزمشاسٚخ 

 انُظبو   

2 / ٌ 

  ع2

17ٔ18ٔ 

19ٔ20  

رمٛٛى رفبػهٙ   •

  

اخزجبساد  •

 رحشٚشٚخ دٔسٚخ  

  رمٛٛى يجبشش •

يحبضشح  

ٔ يخزجشاد 

 ػًهٛخ  

Bode plot   اعزخذاو سعى

Bode Plot 
نزحهٛم اعزمشاسٚخ 

  انُظبو

2 / ٌ 

  ع2

21ٔ22ٔ 

23ٔ24  

رمٛٛى رفبػهٙ   •

  

اخزجبساد  •

 رحشٚشٚخ دٔسٚخ  

  رمٛٛى يجبشش •

يحبضشح  

ٔ يخزجشاد 

 ػًهٛخ  

Compensation   رؼذٚم انُظبو

نهٕصٕل انٗ 

حبنّ 

  الاعزمشاسّٚ 

2 / ٌ 

  ع2

25ٔ26ٔ 

27ٔ28  

رمٛٛى رفبػهٙ   •

  

اخزجبساد  •

 رحشٚشٚخ دٔسٚخ  

  رٛى يجبشش •

يحبضشح  

ٔ يخزجشاد 

 ػًهٛخ  

Dfferent examples    2 / ٌ 

  ع2

29ٔ30  



  
 9الصفحة 

 
  

 Modern Control Engineering by Ogata انكزت انًمشسح انًطهٕثخ -1

 انًشاخغ انشئٛغٛخ )انًصبدس( -2
Control Systems by Bakshi 

Modern Control Systems by Dorf  Control 
Systems Engineering by Nise 

انكزت ٔانًشاخغ انزٙ ٕٚصٗ ثٓب  ( أ

  )انًدلاد انؼهًٛخ ،انزمبسٚش ،.....(
 

انًشاخغ الانكزشَٔٛخ ،يٕالغ الاَزشَٛذ  ( ة

.....، 
Google  

 
 
 

 خطخ رطٕٚش انًمشس انذساعٙ.13
 

ثبنًبدح    اندبَت انؼًهٙ : خهت اخٓضح يخزجشٚخ حذٚثخ نزغطٛخ كبفخ انزدبسة انًزؼهمخ 

 اندبَت انُظش٘ : ادخبل انزطجٛمبد انؼهًٛخ حذٚثخ فٙ يدبل انغٛطشح

 

 

 
 


