IIpuior 6p.3 ITpenMeTHa nporpama o/ NpB HUKJIYC HA CTYIHH

1. HacnoB Ha HacTaBHHOT mpeaMeT | MeXaTpOHHYKH CHCTEMH
2 Kon MHTZ401
3. Crynucka nmporpama MXT, AVC
4 OpraHu3aTop Ha CTyIuCKaTa
nporpama (eIMHMIA, OMTHOCHO - | MamuHcku ¢akynrer - Ckomje
HHCTHUTYT, KaTepa, OJIIe)
5. CreneH (IIpB, BTOP, TpeT
(nps, BTOP, Tp MPB LHUKITYC
LHKITYC)
6. AxaneMcka roiHa /ceMectap 4/ VI ‘ ‘ Bpoj na EKTC- kpeautu 5
8. HacraBuuk npod. a1-p Bukrop ["aBpunocku
9. TIpenycnoBu 3a 3anuinyBame Ha
OCHOBHU Ha MEXaTpOHHUKA
HpPEIMETOT
10. | Uenu Ha npeaMeTHaTa MporpamMa (KOMIICTCHIIUH):
IIpumapHa 1ien Ha IPEIMETOT € Ha CTYISHTHTE J1a UM OBO3MOXH 3100MBarbe HA BEIITHHY U 3HACHA 33 aHAJIM3a, MOJIEINpAhe H
UICHTU(UKAIMjA HA MEXaTPOHMYKH CHCTeMH. 110 3aBpliyBame Ha IpeAMETHATA IIporpaMa CTYACHTOT Ke I' pa3bupa
KOHIICTITHTE Ha MOJICIIMpPabe U UACHTU(HKALMjA KOU ce IPUMEHYBAaT Kaj MEXaTPOHHYKUTE CHCTEeMH. [IpeaMeTHaTa mporpaMa
ke To 0CIoco0u CTYAEHTOT Ja MOJICIIMPA PAa3InyHU THIIOBH Ha EICKTPUYHU, MEXaHHYKU, XUIPAYIUIHH, TEPMUUKH HITH IPYTH
(bHU3HYKH CHCTEMH M K€ My OBO3MOJKH IIPHMEHA Ha CHCTEMCKUOT NPHCTAI [PH aHAIN3a Ha KOMIUICKCHH TEXHUYKUTE CHCTEMH.
CTyICHTHTE, UCTO TaKa, ke OMaaT ocrocoOCHH J1a CITPOBEIAT KOMITjyTepcKa CUMYJIalija i BepudrKaIja Ha KOMIUICKCECH
MEXaTPOHUUYKH CHCTEM.
11. | Conp:xuHa Ha MpeAMETHATA Iporpama:
DYHKIUK U KAPAKTEPUCTHKH HA MEXaTPOHUYKUTE CHCTeMH. [IpHHIMNK Ha Mojeupame. CHCTeMH CO KOHI[CHTPUPaHH
HapaMeTpH M CUCTEMH CO pacrpesesieHH mapaMeTpu. JIMHeapHu W HelMMHeapHH cucteMu. JIndepeHiyjaaHi paBeHKH.
IIperocHn pyHKIME. MaTpUYHO MpETCTaByBamke MPeKy paBeHKH Ha cocTojoa. SISO u MIMO cucremu. AHanm3a Ha CHCTEMH
npeKy Bapujabiu Ha cHara u BapHujadiu Ha eHepruja. Kiacudukanmja Ha eeMEeHTHTE HAa CHCTEMOT ¥ HUBHHA KOHCTHTYTHBHU
3aBHCHOCTH. 3aKOHH 3a 3alla3yBame Ha Macara ¥ eHeprujara. MoJenupame Ha CHCTEMH O] Pa3IMYHU 001acTH (MeXaHuKa,
SNICKTPOHHKA U eNICKTPOTEXHHKA, MArHETHU3aM, IMHaMUKa Ha (uIynu 1 TepMOAMHAMHKa). BoBes BO porpamu 3a CUMyJiaiiija
u upentudukanyja (Matlab, LabView, Modelica u ci.) Cumynanuja u aHanu3a Ha OArOBOPOT HA CUCTEMOT. Bepudukanuja u
BaNWN3aIMja Ha MOJETIOT. TeXHUKH Ha WACHTH(UKAIIN]jA Ha CHCTEMHUTE.
12. | Meronu Ha ydeme:
VIHTepaKTUBHY IpeaaBarba, BEKOU ayJUTOPHH H/HIN JTab0paTOPUCKH, ITOCETa HAa KOMIIAHHH,
TOCTH-TIpe/IaBaud Of MPaKTHKATa, CAMOCTOjHA M/MJIM THMCKa paboTa Ha MPOEKTHH 3aa4H, CAMOCTOJHO yUCHe.
13. | BkyrmeH pacnonoxuB GOHI Ha 150
BpeMe
14. | Pacmpenen6a Ha
pez 30 +30 + 15 + 15 + 60
PacIoIOKHUBOTO BpeMe
15. | dopmu Ha HACTaBHHUTE 15.1. [IpenaBama- TeOpeTCKa HacCTaBa | 2
AKTHBHOCTH
15.2. Bex0Ou (;1abopatopucku,
ayAUTOPUYMCKH), CEMUHAPH, 2
THUMCKa paboTa
16. | Hpyru ¢hopMu Ha aKTHBHOCTH 16.1. IIpoexTHH 3a1a4un 15
16.2. CamocTojHH 3a/1a9H 15
16.3. JlomamHo yueme — 3aaun 60
17. | Hauwn Ha oneHyBame

17.1. Tecrosu 80




17.2. WHauBuayanHa paboTa/mpoeKT ( mpe3eHTanuja: 20
[IMCMCHA U YCHA)
17.3. AKTHBHOCT U y4€CTBO 0
18. | Kpurepuymu 3a oreHyBamwe (6010BH/ OLICHKA) 1o 50 6ona 5 (mer) (F)
51 no 60 Gona 6 (wecr) (E)
61 no 70 6ona 7 (cenym) (D)
71 no 80 6ona 8 (ocym) (C)
81 1o 90 6ona 9 (ueBer) (B)
91 no 100 Gona 10 (mecer) (A)
19. | VYcioB 3a motnmc ¥ 3a MoJNarame 3aBpIIeH UCIIUT 151ul7.2
20. | Ja3uk Ha K0j ce U3BEyBa HAcCTaBaTa MakeOHCKH ja3uK
21. | Meron Ha ciesierbe Ha KBUIUTETOT Ha HacTaBaTa MexaHn3Mu Ha HHTEpHA €BalTyallija i aHKETH
JIutepatypa
3a/10/KUTEINHA JIUTEpaTypa
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