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Ycaos: HEMa

nmb npeamera:
VYno3HaBame CTy/AeHAaTa ca OCHOBHHUM IIOCTaBKaMa aHAJM3€ W IIPOjEeKTOBama CIOXKEHHJUX CaBPEMEHHMX CHCTEMa
yIpaBJbaka, MOCEOHO ca HENMHEAPHUM U ONTUMAIHHUM YIPaBJbadKHM CHCTEMHUMA.

Hcxon npeamera:
Crnioco0OHOCT 3a TUMCKO peliaBame IpodieMa 13 JOMEeHa pa3Boja CI0KEHHjUX YIPaBJ/bayKHX CUCTEMA.

Canp:kaj npeamera:

Teopujcka nacmasa

= Henuneapun CAY. Ilojam, kimacudukanuja u tunuane HenuHeapHocTH CAY. Meroje 3a aHainM3y HEJMHEAPHHUX
CAY. Crabunnoct HenuneapHux CAY. [leduHuimja cTaOMIHOCTH, JOKAJHA CTaOMJIHOCT WHIMPEKTHA METOAA
JbamynoBa, cradunHoct npu BehuM mopemehajuma - aupextHa merona JbamyHnosa, dpekBeHTHa Merona I[lomosa.
XapMoOHMjCKa JIMHEeapu3alHyja.

= [Ipumepu HenuHeapHux cuctema. CHCTEMH ca HMPUPOJHUM HEIMHEAPHOCTUMA, CUCTEMHM Ca HAMEPHO YBEACHHUM
HeJIMHeapHOCTUMa (peJiejHH CHCTEMH; CHCTEMH IIPOMEHJBMBE CTPYKType), HpUMEpPH aHalu3e M CHHTE3e
HenuaeapHux CAY.

= OnTtuManHA CHCTEMH ayTOMATCKOT VIpaBJhama. 3amalyl ONTHMH3alHje KpUTEepHjyMcKe ¢yHKIuje 0e3 u ca
anre6apcKuM orpaHndemeM. KitacniHu npuiasy npojeKToBamby KOHTHHYATHUX U JUTHTATHUX CHCTEMa ONTHMAIHOT
yIpaBJbama.

= MeToan NpPUHOMIA MakCUMyMa M METOJ AWHAMUYKOT Nporpamupama. KOHTHHyalHM JIMHEApHU KBaJpaTHU
ONITHMAJIHU PETYNaToOpu cTama. [IpojexToBame omncepsepa.

Ipakmuuna nacmasa

= JIpuMeHa pauyHapCKHUX ajaTa y aHAJIU3H U IIPOjeKTOBakY HANIPEAHNX CHCTEMA YIIPABIbamba.

= CamMocTaJlHM pa3B0j W aHaJIM3a TUITMYHUX HEJIMHEApHUX U ONTHMAIHUX CUCTEMa yIIpaBJbamba.
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Bpoj yacoBa akTHUBHe HAacTaBe: Ocranu yacoBu:
[IpenaBama Bexo6e Jpyru oOIuIM aKTHBHE HACTaBe CTyaujcKu HCTPaKUBAYKH PaJl
2 3 0 0 0

Mertone usBohema HacTaBe:
[IpenaBama, BexxOe, BexxOe Ha padyHapy

Onena 3Hama:

IIpenucnuTHe 00aBe3e TIOCHa 3aBpUIHU HCIUT oeHa
AaKTHBHOCT Y TOKY IIpe/laBamba 10 IIUCMEHU UCIIUT 25
IIPaKTUYHA HACTABA 10 YCMEHM UCIIUT 25
KOJIOKBH] MU 30

Obage3e cTyeHaTa:
[IpucycTBO CBMM mpeaBambUMa U BeskOaMa, 00aBe3HO IOJIaramke KOJIOKBHjyMa




