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ΕΘΝΙΚΟ ΜΕΣΟΒΙΟ ΠΟΛΤΣΕΧΝΕΙΟ  
Ε Ι Δ Ι Κ Ο   Λ Ο Γ Α Ρ Ι Α  Μ Ο   Κ Ο Ν Δ Τ Λ Ι Ω Ν  Ε Ρ Ε Τ Ν Α   

 

Π Ρ Ο  Κ Λ Η  Η  Ε Κ Δ Η Λ Ω  Η   Ε Ν Δ Ι Α Φ Ε Ρ Ο Ν Σ Ο   Γ Ι Α  Τ Π Ο Β Ο Λ Η  Π Ρ Ο Σ Α  Η   

Π Ρ Ο    Τ Ν Α Ψ Η   Τ Μ Β Α  Ε Ω Ν  Μ Ι  Θ Ω  Η   Ε Ρ Γ Ο Τ  Ι Δ Ι Ω Σ Ι Κ Ο Τ  Δ Ι Κ Α Ι Ο Τ  

 
ΑΝΑΡΣΗΣΕΟ ΣΟ ΔΙΑΔΙΚΣΤΟ 

 

Πληροφορίεσ:  Ε. Παπαδόπουλοσ 
Σηλζφωνο: 210 772 1440 
E-mail: egpapado@central.ntua.gr 

Αθήνα, 25-11-2014 
Αρ. Πρωτ.: 29504 

 
 

Ο Ειδικόσ Λογαριαςμόσ Κονδυλίων Ζρευνασ του Εθνικοφ Μετςόβιου Πολυτεχνείου, ςτο πλαίςιο υλοποίηςησ 
του ζργου με τίτλο «LAELAPS: Dynamics, Control and Design of Multi-joint, Variable Compliance, Quadruped 
Robots» κωδικό 472 και Επιςτημονικό Τπεφθυνο τον Καθ. κ. Ευάγγελο Παπαδόπουλο, τησ δράςησ «ΑΡΙΣΕΙΑ» 
τησ ΓΓΕΣ, η οποία ςυγχρηματοδοτείται από την Ευρωπαϊκή Ζνωςη - Ευρωπαϊκό Κοινωνικό Σαμείο (ΕΚΣ) και 
από Εθνικοφσ Πόρουσ μζςω του Επιχειρηςιακοφ Προγράμματοσ «Εκπαίδευςη και Διά Βίου Μάθηςη» 
(ΕΠΕΔΒΜ), ανακοινϊνει ότι ενδιαφζρεται να ςυνάψει ςυμβάςεισ μίςθωςησ ζργου ιδιωτικοφ δικαίου για την 
παροχή ζργου ςφμφωνα με τον κάτωθι πίνακα: 
 

 

 Ζνασ (1) Μεταδιδάκτορασ Μηχανικόσ με τόπο εργαςίασ το ΕΜΠ, χολή Μηχανολόγων Μηχανικών, 
Εργαςτήριο Αυτομάτου Ελζγχου 

 

Σο αντικείμενο τησ εργαςίασ είναι ο ςχεδιαςμόσ και ο ζλεγχοσ ενόσ τετράποδου ρομπότ με ςτόχο την 

αποδοτική και ευκίνητη κίνηςη ςε μεγάλεσ ταχφτητεσ. 

Σο διάςτημα αποςχόληςησ θα είναι από την ολοκλήρωςη τησ διαδικαςίασ επιλογήσ ζωσ τη λήξη του ζργου  

(ζωσ 10,74 ανθρωπομήνεσ). Θ ςυνολική αμοιβή του ερευνητή που θα επιλεγεί θα είναι ζωσ 25.727,89 € όπωσ 

ακριβϊσ περιγράφεται ςτο Σεχνικό Δελτίο και παρζχεται από τον εγκεκριμζνο προχπολογιςμό του Ζργου, για 

την εκτζλεςη εργαςιϊν που αφοροφν ςτην οικονομική διαχείριςη του ζργου.   

 

Απαιτοφμενα Προςόντα: 

 Δίπλωμα Θλεκτρολόγου ή Μηχανολόγου Μηχανικοφ ή ιςοδφναμο *Βαθμόσ: 20] 

 Διδακτορικό δίπλωμα ςτον τομζα τησ Ρομποτικήσ ή του Αυτομάτου Ελζγχου *Βαθμόσ: 20] 

 Εμπειρία ςτο ςχεδιαςμό, μοντελοποίηςη και υλοποίηςη ρομποτικϊν μηχανιςμϊν με ζμφαςη ςτα 
ρομπότ με πόδια *Βαθμόσ: 20] 
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 Τψηλό επίπεδο γνϊςησ ςτον τομζα του γραμμικοφ και μη γραμμικοφ αυτομάτου ελζγχου 
ρομποτικϊν μηχανιςμϊν *Βαθμόσ: 20] 

 Για την αξιολόγηςη των υποψηφίων θα διεξαχθεί ςυνζντευξη από την επιτροπή αξιολόγηςησ τησ 
παροφςασ πρόςκληςησ, όπου θα διερευνηθεί μεταξφ άλλων η ικανότητα επικοινωνίασ και 
ςυνεργαςίασ, η διοικητική και οργανωτική ικανότητα, η πρωτοβουλία, η ανάληψη ευθυνϊν και η 
αποτελεςματικότητα *Βαθμόσ: 6+ 

Συχόν πρόςθετα προςόντα θα ςυνεκτιμηθοφν: 

 Τψηλό επίπεδο γνϊςησ γλωςςϊν προγραμματιςμοφ C/C++, Matlab/Simulink/Simulink Real Time, 
RTOS *Βαθμόσ: 4] 

 Εμπειρία ςτη χρήςη αιςθητήρων θζςησ, ταχφτητασ, επιτάχυνςησ *Βαθμόσ: 4] 

 Δημοςιεφςεισ ςτον τομζα αυτομάτου ελζγχου μηχανοτρονικϊν και ρομποτικϊν μηχανιςμϊν 
*Βαθμόσ: 3] 

 υμμετοχή ςε διεθνή και εθνικά ερευνητικά προγράμματα *Βαθμόσ: 3] 
 

ημειϊνεται ότι για τουσ υποψήφιουσ των οποίων οι τίτλοι πουδϊν Σριτοβάθμιασ Εκπαίδευςησ 
(προπτυχιακϊν και μεταπτυχιακϊν ςπουδϊν) ζχουν χορηγηθεί από Ιδρφματα του Εξωτερικοφ θα πρζπει να 
ςυνοδεφονται από πιςτοποιητικά αναγνϊριςησ και ιςοτιμίασ του Δ.Ο.Α.Σ.Α.Π. (πρϊην Δι.Κ.Α.Σ..Α). 
 
Οι υποψήφιοι διατηροφν το δικαίωμα (α) πρόςβαςησ ςτουσ ατομικοφσ φακζλουσ των προτάςεων και τα 
ατομικά φφλλα αξιολόγηςησ/βαθμολόγηςησ των υπολοίπων υποψηφίων, ςφμφωνα με το άρθρο 5 του 
Ν.2690/1999 και (β) υποβολήσ ζνςταςησ εντόσ δζκα (10) ημερολογιακϊν ημερϊν από την ανάρτηςη των 
αποτελεςμάτων ςτη “Διαφγεια”. 
 

Οι υποψήφιοι θα πρζπει να υποβάλουν ζντυπη πρόταςη (ςφμφωνα με το ςυνημμζνο υπόδειγμα) με πλήρη 

ςφραγιςμζνο φάκελο, ςυνοδευόμενη από βιογραφικό ςημείωμα και αντίγραφα τίτλων ςπουδϊν (ςφμφωνα 

με την ανάλυςη τησ ακόλουθησ παραγράφου), πιςτοποιήςεων και βεβαιϊςεων απαςχόληςησ, καθϊσ και 

οποιοδήποτε άλλο ςτοιχείο που θα τεκμηριϊνει τα ςτοιχεία τησ ζντυπησ πρόταςησ. Επιπρόςθετα, οι 

υποψήφιοι θα πρζπει να καταθζςουν και οποιοδήποτε άλλο ςτοιχείο το οποίο μπορεί να ςυμβάλει ςτη 

διαμόρφωςη ορθήσ κρίςησ για τισ γνϊςεισ, την εμπειρία, την προςωπικότητα και να βοηθήςει την επιτροπή 

επιλογήσ ςτη διαμόρφωςη γνϊμησ για την καταλληλότητά τουσ.  

 

Θ πρόταςη θα ςυνοδεφεται με τα απαραίτητα δικαιολογητικά, τα οποία είναι: 

1. Ζντυπη πρόταςη (ςφμφωνα με το ςυνημμζνο υπόδειγμα) 

2. Βιογραφικό ημείωμα 

3. Αντίγραφα Σίτλων πουδϊν  

 α. Απλά και ευανάγνωςτα αντίγραφα εάν πρόκειται για ζκδοςη από δημόςιο φορζα ή  

β. Απλά και ευανάγνωςτα αντίγραφα ιδιωτικϊν εγγράφων, εφόςον ζχουν επικυρωθεί αρχικά από 

δικηγόρο, καθϊσ και ευκρινή φωτοαντίγραφα από τα πρωτότυπα όςων ιδιωτικϊν εγγράφων φζρουν 

θεϊρηςη από τισ υπηρεςίεσ και τουσ φορείσ που εμπίπτουν ςτη ρφθμιςη Ν. 4250/2014 ή 

γ. ευκρινή φωτοαντίγραφα αλλοδαπϊν εγγράφων, υπό την προχπόθεςη ότι τα ζγγραφα αυτά ζχουν 

επικυρωθεί πρωτίςτωσ από δικηγόρο. 

4. Άλλα ςυνηγοροφντα ςτοιχεία που επιθυμεί ο ενδιαφερόμενοσ και που θα αναφζρονται ςτο Βιογραφικό 

ημείωμα (Προχπηρεςία, υςτατικζσ Επιςτολζσ κ.λ.π.) 

 

Θ υποβολή των προτάςεων και των λοιπϊν δικαιολογητικϊν θα πρζπει να κατατεθοφν ςτο Πρωτόκολλο του 

Ειδικοφ Λογαριαςμοφ του Εθνικοφ Μετςόβιου Πολυτεχνείου ςε κλειςτό φάκελο είτε αυτοπροςϊπωσ, είτε να 

υποβληθοφν ταχυδρομικϊσ αποκλειςτικά με ςυςτημζνη επιςτολή, με εμπρόθεςμη κατάθεςη μζχρι και την 

10/12/2014 ςτην παρακάτω διεφθυνςη: 
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ΕΘΝΙΚΟ ΜΕΣΟΒΙΟ ΠΟΛΤΣΕΧΝΕΙΟ 

ΕΙΔΙΚΟ ΛΟΓΑΡΙΑΜΟ ΚΟΝΔΤΛΙΩΝ ΕΡΕΤΝΑ 

ΘΡΩΩΝ ΠΟΛΤΣΕΧΝΕΙΟΤ 9 

157 80 ΠΟΛΤΣΕΧΝΕΙΟΤΠΟΛΘ ΗΩΓΡΑΦΟΤ 

 

Τποβολή πρόταςησ ςτο Πρωτόκολλο του Ειδικοφ Λογαριαςμοφ του Εθνικοφ Μετςόβιου Πολυτεχνείου μετά 
την καταληκτική ημερομήνια είναι εκπρόθεςμη και απορρίπτεται χωρίσ εξζταςη. την περίπτωςη τησ 
ταχυδρομικήσ αποςτολήσ,  ο ΕΛΚΕ ΕΜΠ ουδεμία ευθφνη φζρει για τον χρόνο παραλαβήσ και την κατάςταςη 
του φακζλου.  
 

το Φάκελο θα πρζπει οπωςδήποτε να αναγράφεται: 
1. H ζνδειξη για το Ζργο: «ΑΡΙΣΕΙΑ - LAELAPS: Dynamics, Control and Design of Multi-joint, Variable 

Compliance, Quadruped Robots» με Επιςτημονικό Τπεφθυνο τον Ευάγγελο Παπαδόπουλο. 
2. Ο αριθμόσ πρωτοκόλλου τησ Πρόςκληςησ Εκδήλωςησ Ενδιαφζροντοσ: 29504/25-11-2014.  
3. Σο ονοματεπϊνυμο του υποψηφίου και ζνα τηλζφωνο επικοινωνίασ 
 
Για περιςςότερεσ πληροφορίεσ οι υποψήφιοι θα πρζπει να απευθφνονται ςτον κ. Ευάγγελο Παπαδόπουλο, 
τηλ. 210-772-1440, ϊρεσ 09:00 – 13:30  ή ςτην ηλεκτρονική διεφθυνςη egpapado@central.ntua.gr. 
 
 
 

Ο Πρόεδροσ 
τησ Επιτροπήσ Διαχείριςησ 

του Ε.Λ.Κ.Ε. Ε.Μ.Π. 
 
 
 

Καθ. πυρίδων Α. Μαυράκοσ 
Αναπληρωτήσ Πρφτανη Ε.Μ.Π. 

 

mailto:egpapado@central.ntua.gr
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ΠΑΡΑΡΣΗΜΑ Α 
ΤΠΟΒΟΛΗ ΠΡΟΣΑΗ ΓΙΑ ΣΟ ΕΡΓΟ: 

«ΑΡΙΣΕΙΑ - LAELAPS: Dynamics, Control and Design of Multi-joint, Variable Compliance, 
Quadruped Robots» 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Παρακαλϊ να θεωρήςετε την παροφςα πρόταςη ωσ επίςημη υποψηφιότητά μου για τη ςυμμετοχή μου ςτη 

θζςη ……………………………………………………………………..………………..………………………………………….. ςτο Πρόγραμμα 

«ΑΡΙΣΕΙΑ - LAELAPS: Dynamics, Control and Design of Multi-joint, Variable Compliance, Quadruped Robots» 

του Ε.Μ.Π. ςφμφωνα με την προκήρυξη του Ειδικοφ Λογαριαςμοφ Κονδυλίων Ζρευνασ με Αρ. Πρωτ. 

…………../…..-…..-2014. 

 
υνημμζνα Δικαιολογητικά: 

1. ………………………………………… 

2. ………………………………………… 

3. ………………………………………… 

4. ………………………………………… 

 
Ο/Θ Αιτ………….. 

 

ΟΝΟΜΑΣΕΠΩΝΤΜΟ:  

ΠΑΣΡΩΝΤΜΟ:  

ΗΜΕΡΟΜΗΝΙΑ ΓΕΝΝΗΗ:  

ΘΕΗ ΓΙΑ ΣΗΝ ΟΠΟΙΑ 
ΕΝΔΙΑΦΕΡΟΜΑΙ: 

 

ΣΑΧΤΔΡΟΜΙΚΗ ΔΙΕΤΘΤΝΗ:  

ΣΗΛΕΦΩΝΟ (ΣΑΘΕΡΟ):  

ΣΗΛΕΦΩΝΟ (ΚΙΝΗΣΟ):  

E-MAIL:  
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NATIONAL TECHNICAL UNIVERSITY of ATHENS 
R E S E A R C H  C O M M I T T E E  

 
P R O P O S A L  C A L L  F O R  C O N T R A C T I N G  P E R S O N N E L  W I T H I N  T H E   

I M P L E M E N T A T I O N  O F  R E S E A R C H  P R O J E C T S  
       

PUBLISHED ON THE INTERNET 

 

Information: Prof. E. Papadopoulos 
Telephone: +30 210 772 1440 
E-mail: egpapado@central.ntua.gr 

Athens, 25-11-2014 
Ref. Number.: 29504 

  

The National Technical University of Athens Research Committee, announces its interest in contacting 
contract for the implementation of the research project “LAELAPS: Dynamics, Control and Design of Multi-
joint, Variable Compliance, Quadruped Robots”, (GSRT Code: 472, NTUA Code: 68/1143), Action "Excellence", 
co-financed by the European Union - European Social Fund (ESF) and National Funds through the Operational 
Programme "Education and Lifelong Learning" (ELL), Scientific Responsible Prof. Evangelos Papadopoulos 
NTUA School of Mechanical Engineering, according to the following: 
 

 One (1) Post-Doctoral Researcher based at the NTUA, School of Mechanical Engineering, Control 

Systems Lab. 

The objective is the design and control of a legged robot aiming at efficient and agile quadruped locomotion 
at high speed. 
The duration of employment will be effective from the completion of the choice process until the expiration 
date of the research project (up to 10,74 person-months). The total gross salary of the chosen researcher will 
reach up to €25.727,89  as it is described in the concrete budget of the research project. 
 

Required Qualifications: 

 Diploma in Electrical or Mechanical Engineering or a related field [Grade: 20/100] 

 PhD degree in Robotics or Automatic Control Systems [Grade: 20/100] 

 Strong experience in design, modeling, and realization of robotic mechanisms with emphasis in legged 

robots [Grade: 20/100] 

 Strong hands-on experience in linear and non-linear control of robotic mechanisms [Grade: 20/100] 

 The candidates will be interviewed by an evaluation committee and they will be evaluated based on 

their administrative, organizational, management, communication skills, ability to cooperate, and 

effectiveness [Grade: 6/100] 
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Additional qualifications will be taken into consideration: 

 Proficiency in software programming (C/C++, Matlab/Simulink/Simulink Real Time, RTOS) [Grade: 

6/100] 

 Hands-on experience in position, velocity, and acceleration sensors [Grade: 6/100] 

 High quality publication record in automatic control of mechantronic, and robotic mechanisms [Grade: 

4/100] 

 Participation in relevant research projects [Grade: 4/100] 

 

Candidates have the right to (a) have access to the personal files of the proposals and the sheets of 

assessment of every other candidate, according to article number 5 of the 2690/1999 law and (b) submit 

objection within ten (10) days from the announcement of the results in “DIAVGEIA”(www.diavgeia.gov.gr). 

 

Candidates must submit a printed proposal in a fully sealed envelope accompanied by a Curriculum Vitae and 

certified copies of degrees, certifications and attestations of employment and any other document 

substantiating the information of the printed proposal. Additionally, candidates must submit any further 

information that contributes in forming an opinion for their knowledge, experience and personality, and 

enables the Selection Committee to judge their suitability. Candidates may be interviewed to explore their 

ability to communicate and cooperate, their administrative and organizational skills, initiative, accountability 

and efficiency. 

 

The proposal must be accompanied by the necessary documents: 

1. Written proposal (according to Annex A) 

2. Curriculum Vitae 

3. Other documents referred to the CV (certifications and attestations of employment, testimonials, etc) 

4. Certified copies of degrees:   

a) Clearly and neatly written, if the degree comes from a public (Greek) sector 

b) Clearly and neatly written, certified (by a lawyer) copies as well as copies of the original 

documents/degrees 

 

The proposals must be submitted to the National Technical University of Athens Research Committee, strictly 

by post restant and by e-mail until  10/12/2014 which is the official final day of submission, at the following 

address: 

 

National Technical University of Athens 

Research Committee 

9, Iroon Polytechniou Str. 

Zografou Campus, GR 15780 

Athens, Greece 

 

The submitted proposal to N.T.U.A. Research Committee will be rejected if its submission is not registered 

within the official final date. 

 

The envelope must be marked with the following:  

1. For the project «Excellence - LAELAPS: Dynamics, Control and Design of Multi-joint, Variable 

Compliance, Quadruped Robots», supervised by Professor Evangelos Papadopoulos. 

2. The Reference Number of the Proposal Call :  29504/25-11-2014 

3. The name of the candidate and his/her contact information ( e-mail, telephone number) 
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For more information, candidates may contact Prof. Evangelos Papadopoulos, tel +30 210 772 1440, hours 

09:00 – 13:30 or e-mail to egpapado@central.ntua.gr. 

 

 

 

President of the  
Research Committee of NTUA 

 
 
 

Prof. Spyridon A. Mavrakos 
Assistant Rector 
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ANNEX Α 
SUBMISSION OF PROPOSAL FOR THE RESEARCH PROJECT: 

« Excellence - LAELAPS: Dynamics, Control and Design of Multi-joint, Variable Compliance, 
Quadruped Robots» 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Please consider this proposal as my official candidacy of my participation to the position:  “One (1) Post-

Doctoral Researcher based at the NTUA, School of Mechanical Engineering, Control Systems Lab” of the 

Research Program «Excellence - LAELAPS: Dynamics, Control and Design of Multi-joint, Variable Compliance, 

Quadruped Robots» of NTUA, with accordance to the notice of the Proposal Call with Ref. Number 29504/25-

11-2014. 

 

Attached Documents: 

1. ………………………………………… 

2. ………………………………………… 

3. ………………………………………… 

4. ………………………………………… 

                                                                                                            The Applicant 
 

 ………………………… 

 

 NATIONAL TECHNICAL UNIVERSITY of ATHENS 
S E C R E T A R I A T E  o f  T H E  R E S E A R C H  C O M M I T T E E  

9, Iroon polytechniou Str. Zografou Campus, 157 80 , Athens, Greece. 

 +30 210 772 1348,  +30 210 772 4181  e-mail: ereyna@central.ntua.gr 

FULL NAME:  

FATHER’S NAME:  

DATE OF BIRTH:  

POSITION OF INTEREST:  

ADDRESS:  

PHONE NUMBER:  

MOBILE PHONE:  

E-MAIL:  
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