HacyioB Ha HACTABHUOT NpeaMET CeH30pCcKO0-pO0OTCKH CHCTEMU

Sensor-Robot Systems

Kon nC-u-21

CTy,I[I/ICKa Imporpama HWnaTenureHTHH CHUCTEMHU, ITameTHHN ITOBpP3aHy;
CUCTCMH

Opranuzarop Ha cryauckara®akynrteT 3a HHGOPMATUYKU HAYKU M KOMIIjYTEPCKO
nporpamMa  (eOMHMIA,  OJAHOCHOMH)KCHEPCTBO
WHCTHUTYT, KaTeJpa, 01eM1)

CrerneH (pB, BTOP, TPET LIUKITYC) BTOP LIUKITYC

\AKageMcKa roJjuHa / cemecrap 7. bpoj Ha EKTC xpenutu
5 / neren / 6

HacTtaBHuk BOHp. ipod. a1-p Annpea Kynakos

[IpenycrnoBu 3a 3amnuilyBamke Ha
MPEAMETOT

10.

Llenu Ha mpegMeTHaTa nporpaMa (KOMIIETSHIUH):

CryneHTOT ke Ouae OCrocoOCH 3a MOJCIHparme M WMIUIEMEHTallja Ha WHTETPHpPAHH
[POOOTCKO — CEH30PCKH CHCTEMH, ITOCEOHO MHTErpaluja Ha Oe3)KUYHU CEH30PCKU MPEKH CO
POOOTCKHU CHCTEMHU.

11.

CopapxuHa Ha IIpeIMeTHaTa Iporpama:

Bogen Bo ceH30pck0-poOOTCKU cUCTEMHU. Arperalyja 1 Kiacudukanyja Ha MoJaTOLUTE Kaj
besxuunu ceHzopcku MpexH. [Ipumena Ha metoan o Bemrauka narenurennuja. Cuctemu
3a yIpaByBambe€ CO MOAATOLH Kaj be3:KMuHM CeH30pCKU MpeKH. YTIpaByBame CO MOIATOLUTE)
kaj MokHU bezxnunu ceHzopcku mMpexu. Cucremu 3a 00paboTKa Ha 3BYK Kaj CEH30PCKHU
Mpexu U pobotu. CuctemMu 3a o0pabOTKa Ha BHJICOCUTHAIM Kaj CEH30PCKU MPEXHU U
pobotu. KomyHukanuja nmomery jasznure BO Mpexara W poborure. Bmpexxenu uHPO-
MeXaHUUYKH cucTeMHU. [lokprBame 1 HCTpakyBame BO TEKOT Ha IIOCTABYBAKE HA CEH30PCKY|
Mpexu. HaBuranuja Ha moJABUKHU poOOTH CO MOMOII Ha CEH30pcKa Mpexa. JloaenyBame
Ha 3a/Ja4d Kaj IOBEKe-poOOTCKHM CHCTEMH IOCPEAYBAaHO O]l CEH30pcKara Mpexa.
Koopaunaiuja 1 Mozen Ha 10BepOa Kaj MoBeke-poOOTCKH CUCTEMHU. YUeHme Kaj MoBeke-
pOOOTCKU cucTeMH. brosomko-uHcnuprpanu po6OTH IPOTKaeHU cO OKoJIMHaTa. Po6oTcky|
[Pa3BOJHU apXUTEKTypH. Teopuu Ha pa3Boj U HUBHA NpUMEHa BO poboTukara. UyBcTBO 3a
cebe. Bocpuemame. Bocnpuememe Ha mpeamMeTuTe BO OKONMHATa. Bocrpuemame Ha
mpocrtopoT. Bocnpuemawe Ha JApyruTe areHTH BO OKOJIMHATa. J[pylITBEHO yueme.
MoTHBaIMM U BHATPEIIHU BPEAHOCTH Kaj aBTOHOMHUTE areHTH.

12.

Metou Ha yyewe:

[TpenaBama TMOIpKAHU CO TPE3CHTAIMKM TPEKY CJIajI0BH, WHTEPAKTHBHH Ipe/IaBama,
BEXOU (KOPUCTEHE HA orlpemMa M cO(PTBEpCKU MaKeTH), TAMCKa paboTa, mpuMep ciydaw,
MOKAHETH TOCTH TpejaBady, CaMOCTOJHA M3pabOTKa W OJ0paHa Ha MPOEKTHa 3ajaya u
ceMHHapcKa paboTa, yueme BO eeKTPOHCKO OMKPYKYBambe ((hopyMu, KOHCYITAITIH)

13.

BkyneH pacroyiokuB (OHJ Ha BpeMe 6 ECTS x 30 yaca = 180 vaca




14.

Pacnipenenta Ha pacroyioKUBOTO BpeMe

60 +0+45+45+30= 180 gaca

15. |®opmu Ha HacTaBHUTE akTHBHOCTH |15.1. [[IpenaBama- Teopercka 60 yacoBu
HacTaBa
15.2. Bexxbu  (;1aboparopucku, 0 4acoBH
QyTUTOPUCKH), CEMUHApH,
THMCKa paboTa
16. pyru ¢hopmu Ha aKTUBHOCTH 16.1. [IpoexTHU 3a1aun 45 yacoBu
16.2. |(CamocTojuu 3aaun 45 yacoBu
16.3. |/lomamiHo yueme 30 yacoBu
17. |HaumH Ha OlleHYBame
17.1. [TectoBu 0 6om0BU
17.2. Cemunapcka paborta/ mpoekT ( mpeseHrtanuja: mucMeHa u 100 6omoBu
yCHA)
17.3. AKTUBHOCTH H y4YEHE 0 60110Bu
17.4. 3aBpiieH UCTIUT 0 oomoBu
18. [Kpurepuymu 3a orneHyBame (00moBu/[mo 50 6oma 5 (et) (F)
OLICHKA) o 51 1o 60 6o1a 6 (1rect) (E)
o 61 10 70 6oxa 7 (cexym) (D)
o 71 mo 80 6osa 8 (ocym) (C)
on 81 no 90 6ona 9 (neser) (B)
o1 91 no 100 601a 10 (mecer) (A)

19.

3aBpUIEH WCITUT

YcIoB 3a IIOTIMC W Hojarame Haj

peanu3upaHu akTUBHOCTH 15.1 u 15.2

20.

Ja3uk Ha KOj CC U3BC/yBa HaCTaBaTa

MAKCIAOHCKHU U aHT'IUCKHU

21. Meron Ha clefiekh¢ Ha KBAIUTETOT HA MEXaHW3aM Ha MHTEpHA eBajyallja U aHKETH
HacTaBaTa
22. Uluteparypa
22.1. [BajorypkuTeNHA TUTEpaTypa
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22.2. |/lomonHWUTETHA TUTEpATypa
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