
1. Nastaven predmet  ROBOTIKA 

2. [ifra 4M32PI01 

3. Studiska programa PI 

4. Semestar (izbornost) leten (H) 

5. Celi na predmet  zapoznavawe so osnovite na robotite i nivnata primena 
6. Osposoben za  

(kompetencii)  
izbor, programirawe i poslu`uvawe na industriskite 
roboti; osnovi na teoretska robotika 

7. Uslov za zapi{uvawe 
na predmetot 

1. kinematika – polo`en 
2. elektrotehnika i elektronika – potpis 

8. Osnovna literatura 
(do 3 naslovi) 

Dukovski V. : ROBOTIKA . UKIM , 1994 

9. Broj na krediti: 5 

10. Vkupen raspolo`iv fond na vreme 5 ECTS h 30 saati = 150 saati  

11. Raspredelba na raspolo`ivoto vreme  30 + 45 +26  + 4  +45  = 150 saati 

11.1. PTN - Teoretska nastava (15 nedeli x 2 saati) 30 saati

11.2. AV - Auditorni ve`bi,  video proekcii i pe~ateni 
materijali,  prezentacija na sofveri, konsultacii, 
internet 

45 saati

11.3. SU - Samostojno u~ewe, podgotovka na materijal od 200               
stranici za testovi. 

  26 saati

11.4. TPZ - Proverka na znaewe so 2 testa (2 x 2 saati) 
Sekoj student samostojno re{ava test od 8-10pra{awa. 

   4 saati 

12.

11.5. SR - Izrabotka  na 2 samostojni zada~i    45 saati 
Ocenuvawe 10 + 60 + 30 =  100 boda

12.1. Posetenost na predavawa (do 10 boda -0.33 boda po saat) 10 boda

12.2. 2 testa (do 30 boda po test) 60 boda

12.3. 2 samostojni zada~i (do 15 boda po zada~a)  30 boda

Ocenki: 
od 50 do 60 boda 6 ({est)

od 61 do 70 boda 7 (sedum)

od 71 do 80 boda 8 (osum)

od 81 do 90 boda 9 (devet)

13.

 
 
Studentot mora da osvoi najmalku po 
30% od predvidenite bodovi na sekoj 
od testovite. 
 

nad 90 boda 10 (deset)

14. Uslov za potpis i formalen ispit realizirani aktivnosti 11.2 i 11.5. 

 



 
Predavawa - teoretska nastava  Auditoriski  ve`bi ne 

de 
la saati tema saati tema 

I. 2      
Robotikata i sovremenoto proizvodstvo 
 2 

Pe~ateni materijali i video prezentacija za primena na robotite vo  sovremenoto 
proizvodstvo 

II. 2 Struktura i klasifikacija na robotite 2 
Rabota na internet. Pribirawe na materijali za primena na robotite vo  
proizvodstvotoi ostanatite dejnosti 

III.    2 Konstruktivni osobenosti na robotite 2 Primeri na gradba i struktura na razli~ni tipovi na roboti. 

IV. 2 Pogoni kaj robotite 2 Metodologija za re{avawe na direkten kinematski problem kaj robotite 

V. 2 Senzori kaj robotite 2 
Primeri za re{avawe na direkten kinematski problem kaj razli~ni tipovi na roboti so 
pomo{ na softverot MATLAB 

VI. 2 [epa i alat kaj robotite 2 Konsulatcii i podgotovaka na materijalot za prviot test 

VII. 2  1 test  2 
Prezenatcija na softver za re{avawe na direkten kinematski problem razvien na 
na{iot fakultet 

VIII. 2  Programirawe na robotite 2 
Pe~ateni materijali i video prezentacija za primena na  roboti so paralelna 
kinematska struktura 

IX. 2   Povrzuvawe na robotite so druga oprema 2 
Rabota na internet. Pribirawe na materijali za roboti so paralelna kinematska 
struktura 

X.    2   To~nost na robotite i tehnoekonomska analiza 2 Zapoznavawe so softver za simulacija na dvi`eweta na  robotite 

XI. 2         Osnovni pra{awa  vo teoretska robotika  2 
Rabota na internet. Pribirawe na materijali za za softveri za simulacija na 
dvi`ewata na robotite 

XII. 2    Kinematika na robotite 2 Prezentacija  na robotska didakti~ka oprema 
XIII. 2     Analiza na brzinite kaj robotite 2 Vidovi na programirawa na industriskite roboti 
XIV. 2     Analiza na brzinite kaj robotite 2 Rabota na internet. Sobirawe informacii za mobilni robotite 
XV.   2 Konsulatcii i podgotovaka na materijalot za vtoriot test 
XVI.          
XVII.       2 test    
XVIII.     
XIX.     
XX.     

     
     
 30  30  

 
Zada~a 1 Re{avawe na direkten kinematski  problem za daden tip na industriski robot so pomo{ na softverot MATLAB  Se predava vo pe~atena forma  

Zada~a 2 Sobirawe  na dopolnitelni informacii od internet i drugi izvori za primena na roboti vo razli~ni oblasti (primer. 
medicina, istra`uvawe na kosmosot i podvodni istra`uvawa, bezbednost i voena industrija, avtomobilska industrija, 
doma}instvo itn.) (Timovi od 3 studenti) 

Se predava vo pe~atena forma i  timot ima 
prezentacija od 30  minuti (sekoj ~len na timot 
po 10 minuti) 
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