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nb npeamera
VYno3HaBame CTyAeHaTa ca pasIMYMTUM TEXHHMKaMa aHallM3€¢ U IIPOjeKTOBama CaBPEMEHHMX CHCTEMa YIpaBibama 3a
pa3sHOBpPCHE Kilace TEXHUYKHX 00jekaTa.

Hcxon mpenmera
Canpxaju peaMera omoryhasajy cTyZeHTHMa YIO3HaBamke ca MoJelrMa o0jeKkaTa yrnpaBibambha U OCHOBaMa aHallk3e U
NPOjEeKTOBaA YIIPaBJbamha 3a Kiace TeXHUUKUX 00jeKaTa Kao U IIPaKTUYHH YBUJ Y OCHOBHY YIPaBJbauKy OIpEMY.

Cagp:xaj npeqmera
Teopujcka Hacmasa
e VYBOmHH caap)kaju — pa3Boj, 3Ha4aj, mojena u nmpuMmeHa cuctema AY. Kiace ynpasipaukux cucrema. Haunan

IpecTaBjbamka CUCTEMa YIIpaBibaba. Moennpame U CUMYJalja pa3induTHX Kiaca OCHOBHHUX MAIIMHCKUX
objexaTta. Monenupame MaIIMHCKUX objekaTa u mporeca. [IpencTaBpame cucTeMa IpeHOCHIM (QYHKITHjaMa u
MoOJIeJIUMa Y MPOCTOPY cTama. CuMyianuja JUHAMUYKHX CHUCTeMa. AHalIHW3a CHCTEMa yIpaBJbama. AHaln3a
cucreMa y (DpPEKBEHTHOM M BpEMEHCKOM jgoMeHy. OI3MBH W TAayHOCT CHCTEMa Y YCTaJbeHOM CTamy.
CrabunHocT cuctema. [IpojekToBame CHCTEMa YIpaBibarba. Pa3lMuMTH KOHIICTITH YNPaB/bAYKUX CHCTEMA.
Knacuune merone npojektoBarba CAY U MpojeKTOBamE Y IPOCTOPY CTama. JJUTHTATHU CHCTEMH YIIPaBJbarha.
Henuneapuu cuctemu ynpaibama. [IpuMeHa padyyHapcKe TEXHHKE Y YNPaBJbalkby MAIIMHCKAM CHCTEMHUMA.
YhopaBibauki pavyyHApCKA CHCTEMH 3a paj y pearHoM BpeMmeHy. [IpuMeHa mporpamMaOMiIHUX JIOTHYKHAX
koHtposiepa (PLC). IIpumena padyHapa y KOMIUIEKCHO] ayTOMaTH3all{jH MAIIWHCKUX cucTema. [Ipumena
Pa3NMYUTHX MPUCTYIIA YIpaBJbambha MAIIMHCKAM CHCTEMHUMa Ha KOHKPETHUM 00jeKTHMA.

Ilpaxmuuna nacmasa

e PauyHncke (aynmutuBHE) BexOe. BexxOe Ha pauyHapuma - pal ca MpPOrpaMCKUM TakeToM Matrinab U BheroBum
JoJanyMa 3a CUMYJIalHjy, aHamm3y 1 npojexroBame CAY. JIab. — ymo3HaBame ca panom PLC xoHTpomepa.
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Bpoj yacoBa akTHBHe HacTaBe OcTann yacoBu
IIpenaBama Bex6e Jlpyru oGmny akTHBHE HacTaBe
3 3 0 0

Mertone u3Bohema HacTaBe
IIpenaBama, BexxOe Ha padyHapy, toMahu ¥ MPOjeKTHH 3a/1aTaK, KOJIOKBH]YMH

Ouena 3Hamba (MaKcUMAaJIHU Opoj moena 100)

IpeaucnutHe 06aBe3e noeHa 3aBpmHN ncnuT* noeHa
aKTUBHOCT Y TOKY HacTaBe 5 MTUCMEHH WCTTAT 0 (40%)
nomahu 3amarax 5 YCMEHU WCTIAT 30
NPOjEKTHH 3a/1aTaK 20

KOJIOKBUjYMH 40

Ob6asesHo je npucycmso npedagaruma u eedxicoama, uspada oomahez u npojekmHoe 3a0amaxa u no1a2arse KOJIoKeUjyma
* [ucmenu deo ucnuma ce Modtce NOIOHCUNMU NPEKO KOTOKBUJYMA
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