Cryaujcku mporpam: MammHCKO HHKEHEPCTBO

Bpcra u HUBO cTyAnja: OCHOBHE aKaJeMCKe CTyIHje

Hasus npexvera: MOJEJUPAIBLE U UJEHTUOUKAIIUJA OBJEKATA U
MPOLIECA

HacraBauk: Bnactumup /. Huxommh

IIngpa npeqvera: b.7.6-11.14-9 Toguna: v ‘ Cemecrap: 7

Cratyc/Tun npeamera: W360pHHN npeaMeT CTyAUjCKOT porpama / CTpy4HO-alUIMKaTHBHU

bpoj ECIIB: 6

VYci10B 3a n3gop/cliyniame npeaMera: Pauynapcku nmoapykaHa aHaIHM3a U IIPOjEKTOBAKE CIICTEMA YIIPaBJbamha

Inss npeamera:
VYno3HaBame CTy/IeHAaTa ca OCHOBHMM TE€XHHKAa MOAEINPamka, HACHTU(HUKALN]jE M CUMYJIanije PasHOBPCHUX CHUCTEMa U
mporieca Kao o0jexaTa yrpaBibama.

Hcxon mpeamera:
[TocenoBame OCHOBHHX BEIITHHA M 3Hama MOTPEHHX 33 Pa3B0j MaTeMaTHYKUX MOJENa TUIIMYHUX Kilaca TeXHUYKHX
CHCTEMa Kao ¥ 32 lbUXOBY WICHTU(PHUKANN]Y U CUMYIAIH]y.

Canpixaj npeamera:

Teopujcka Hacmasa

= Mopuenu objekara u polieca ynpaBibama - 10jaM U Kilacu(uKanuja Mojiesa JMHAMUYKOT CUCTEMA.

= Meroaun ¢opMmupama MaTeMaTHYKHX Mojena objexkara M mpoueca. JluHaMuKa Ipoleca KpeTama, 03Upama,
TpaHCIOPTA U YCKJIaJUIITeHha MaTepujaa.

= JluHaMKKa CTPYjHHUX U CTPYjHO-TEPMHUYKHUX mporieca. J[nHaMuka mpoiieca ca mpeHOCOM Mace.

= JluHamMHMKa MamuHa W Moropa. JluHamuka caoOpahajHO-TpaHCIOPTHHX cpeacTaBa. JIMHaMHKa EHEPreTCKHX
moctpojema. JlmHamMuka mporieca oopaae MaTepujana.

= OO0jeKT-OpUjeHTHCAHO MOJEIHPAhe CHCTEMa H TpaIKe TEXHHKE MOJICINpAbha.

=  Mopgemipame NPIMEHOM BEIITAYKHX HEYPOHCKUX Mpexa U (a3u MoaeI .

= Meroau cumyrangje odjekara u nponeca. PopMupame CUMYJIAMOHUX Mojena. MaTreMaTH4ka MOAJIora AUTHTATHE
cumynandje. [lpuMmeHa cumynamyje y WAeHTHQHKanWju, mpojekToBamy U ontummanuju CAY. Codtep 3a
CUMYJIAIH]y.

Ipaxmuuna Hacmasa

= CaMmocTallH{ pa3Boj MOJEIIa 3a TUIIMYHE Kilace o0jekaTta U mporeca.

= Cumynanyja IMHAMHYKOT MTOHANIamkha o0jeKara U mpoueca.

Jluteparypa:

1. Debeljkovi¢ D.,Dinamika objekata i procesa, Masinskifakultet, Beograd, 1989.

2. Dankovi¢ B., Anti¢ D., Jovanovi¢ Z.,Upravljanje procesima: identifikacija procesa, Elektronski fakultet u Nisu,
1996.

3. Anti¢ D.,Dankovi¢ B., Debeljkovi¢ D.,Dinamika objekata i procesa, Elektronski fakultet u Nisu, 2001.

4. Codrons B.,Process Modelling For Control: A Unified Framework Using Standard Black-box Techniques,
Springer, 2005.

Bpoj yacoBa akTUBHe HacTaBe: Ocranu yacoBu:
IIpenaBama Bexbe Jpyru ob6auIy akTUBHE HACTaBe
2 3 0 0

Mertopne u3Bohema HacTaBe:
[TpenaBama, BexOe, KOJOKBUjyMHU

OneHa 3HamA:

Ipeaucnurhe o6aBese roeHa 3aBpIIHU UCIIUT roeHa
aKTUBHOCT Y TOKY IIPeJaBama 10 NUCMEHHU UCIIUT 25
NpaKTHYHA HacTaBa 10 YCMCHH UCITUT 25
KOJIOKBHj yMH 30

Oo6aBe3e cTy/eHaTa:
[TpucycTBO CBUM mpeaBambuMa 1 Be)kOaMa, 00aBe3HO MoJlarame KOJIOKBHjyMa




