NANENIZTHMIO AYTIKHZ MAKEAONIAZ

MNOAYTEXNIKH 2XOAH

TMHMA HAEKTPOAOIQN MHXANIKQN KAl MHXANIKQN YMOAOTIIZTQN

MMz MHXATPONIKH

Tithog padnparog | "Ereyyog Bropnyovik@v Tvotnuatov
Kwdkog A4

padnuorog

Eido¢ padnpatog Ymoypemtikd

Enineéo Mertamtoylokd

padnuorog

‘Etog omoudwv 1°

E§apnvo 1°

MiotwTtikéG povadeg | 6

ECTS

lotooeAiba https://eclass.uowm.gr/courses/MPE101/
Qpeg ava 3
eBdouada
Adackwv Kovotavtivog [Mapiong (Kabnyntg)
Meprexopevo o Xyedlaon GLOTNUATOV  AVASPOONC (eheyxtécs  mponynone,
HOORPATOC kaBvotépnong kot PID) pe tig oxedraoctikég texvikég tov I'TP, tov
Swypappdtov Bode kot tov deiktdv Bedtiotonoinomng.
e Evpowota Zvotiuato EAEyyov (swoaywyn, svaistncio , cuotiuarto
Le aocapeig Tapapétpouvs, oyedioon svpmotwv XE).
o  Melém g evpwotiag ZE pécm Aoyiopko.
o Ynolokd XZvotiuoata EAEyyov ( eicaymyr, ymelokn oviietdduon
2E péo® ynoakoL VITOAOYIoTY, EPOPUOYES YNOLOKADV EAEYKTAOV).
e  Mehét ynolokdv XE pécm Aoyiopko.
o Ilpoypappatilopevor Aoyikoi Ereyktéc- PLC (sicaywyn, yAdooeg
TPOYPOUUOTIGHOD, EQAPLOYEC).
o Melém meputtdoewv (case study): Eykataotdoelg emeEepyaociog
TPAOTOV VADV.
Avapevopeva YKOTOG TOV HOONUOTOC Elval Vo dMGEL GTO POITNTN EEEIOIKEVUEVES YVAOOELG
HAONGLAKE ot Bewpio TV E,l')p(ocsr(nv, Pnoeokov kot [poypappatilopevov Ereyktov
amnoteAEéopata Kot KOLOTIG EOpIY (,)Ygg TOD?' , , ,
SegioteC Me Vv emtuy 0AOKANP®GN TOV HobNHaTog 0 eottnTig / tpla Ba etvon o€

0éom va:
1. I'vopiler o BaBog Tig WWOTTEG TV gheyktdv PID, xobdg ko to
KLPLOTEPA YOPAKTNPLOTIKA TOVG.
2. Kotéyer yvooelg ayyung oyxetikd pe mm Pobpovounocn tovg, Ommg
napovcstalovtar otn  Oebvr Piprloypaeio kot epappdlovtar  oe




GUYXPOVES EQPAPLOYEG.

3. Xpnowornotel e&edikevpéva Aoyiopkd epyadeio enilvong TPoKTIKOV
TpofAnudTeV, OT®MG TPOYPAUUATO TPOCOUOIMONS Kol HoONUOTIKA
gpyoiein, 6TO YVOOTIKO Tedi0 TOV GLGTNUATOV EAEYYOV.

4. Tvopilel og BdBog v Bempio TV SAKPITOV GLGTNUATOV EAEYYOL Kot
v gpapuolel oty oxediaon — LAOTOINGT YNOK®OV OVTICTOOGTOV
PID.

5. Katéyetl yvooelg ayypig otovg tpoypaplatiiOUeEVoNs AOYIKoUG EAEYKTES
(PLC) ko t1c epappodlel o€ mpaktikd TPofArLoTaL.

6. Katovoel ™ ouvelcQopd TV CUGTNUATOV OVTOUATOL EAEYYOL GTOV
Topéa TG Mnyatpovikng kot pmopel va epapuoletl texvikég kot AVGELS
G€ TPOKTIKA TPOBANLOTAL.
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SidaokaAiog
A§loAoynon o ['pant tehkn e&€taom (30%) mov meprhapfaver: Exilvon mpofinpdtov
e 1" Atoukn Epyacia (20%): Moviehonoinon @ucikoh GUGTALOTOG.
[Ipocopoimon tov kot €VPECT) KATAAANAOL EAEYKTY| Y10 VL
KavomomBovv Guykekpiuéva kprrnpla oxedioons. YAomoinon tov
AVOTEPW EAEYKTN.
o 2" Atopukny Epyacia (50%): Ebpeon katdAAniov e0pmGTOL 1] ynelokon
EAEYKTY| LLE XPNOT EEELOIKEVUEVOL AOYIGUIKOV Y10, SIAPOPO PUOIKA
GLGTNLOTOL.
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