
 
1. Nastaven predmet ROBOTI 

2. [ifra 3M32HA09 

3. Studiska programa HA 

4. Semestar (izbornost) zimski (X) 

Celi na predmet  Izu~uvawe na modeliraweto i upravuvaweto so 
manipulacioni roboti 

Osposoben za  
(kompetencii)  

Modelirawe i proektirawe na manipulacioni roboti 

5. Uslov za zapi{uvawe 
na predmetot 

1. In`enerska matematika - polo`en  
2. Osnovi na avtomatika - polo`en 

Osnovna literatura 
(do 3 naslovi) 

1. M.Vukobratovi}, D.Stoki}, “Voved vo robotika”, 
Institut Mihajlo Pupin, Beograd 1986 

6. Broj na krediti: 5  

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

Raspredelba na raspolo`ivoto vreme  30 + 22 + 6 + 62 + 6 + 24 = 150 saati 

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

11.2. AV - Auditorni ve`bi, re{avawe zada~i, konsultacii, video 
proekcii, stru~ni ~asopisi, internet. 

22 saati

11.3. GV - Grafi~ki ve`bi  6 saati
11.4. SU - Samostojno u~ewe, podgotovka na nastavniot materijal za 

testovi. 
62 saati

11.5. TPZ - Proverka na znaewe so 2 redovni testa (2h3) 
Sekoj student samostojno go re{ava testot do 3 zada~i i 
do 10 kratki pra{awa 

6 saati

8. 

11.6 SZ - Samostojno re{avawe na 6 zada~i (6h4=18). 24 saati

Ocenuvawe 10 + 70 + 20 =  100 boda

12.1. Posetenost na predavawa do 10 boda 10 boda

12.2. 2 testa (po 35 boda)  70 boda

12.3. 6 samostojni zada~i (prvata 5 boda, ostanatite po 3)    20 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)

9. 

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

nad 90 boda 10 (deset)

10. Uslov za potpis i formalen ispit realizirani aktivnosti 11.3 i 11.6. 

 



 
Predavawa - teoretska nastava  Auditoriski  ve`bi Grafi~ki ve`bi (programski zada~i) ne 

de 
la saati tema saati Tema saati tema 

I. 2 Namena i klasifikacija na robotski sistemi  2 
Primeri na realizacija na upravuvawe so 
manipulacioni roboti 

  

II. 2 Kinematski model na manipulator 2 Odreduvawe na kinematski model na robot    
III. 2 Direkten i inverzen kinematski problem 2 Direkten i inverzen kinematski problem   

IV. 2 Proektirawe na traektorii na kinematsko nivo 2 Proektirawe na traektorii na kinematsko nivo 1 
Re{avawe na direkten i inverzen 
kinematski problem 

V. 2 
Matemati~ki model na dinamikata na 
manipulacionen robot  2 

Matemati~ki model na dinamikata na manipulacionen 
robot    

VI. 2 
Matemati~ki model na manipulacionen robot vo 
kontaktni zada~i 

1 
Matemati~ki model na manipulacionen robot vo 
kontaktni zada~i 

1 
Matemati~ki model na dinamikata na 
manipulacionen robot  

VII. 2 Upravuvawe so eden zglob na robotot  3 Prv test na materijalot od I do VI nedela   

VIII. 2 
Proektirawe na servosistem za sledewe na 
traektorii na robot 

2 Upravuvawe so eden zglob na robotot    

IX. 2 
Upravuvawe so robot pri simultano dvi`ewe na 
pove}e zglobovi   1 

Proektirawe na servosistem za sledewe na 
traektorii na robot 1 

Proektirawe na servosistem za sledewe na 
traektorii na robotski sistem  

X. 2 
Analiza na vlijanieto na dinami~kite sili pri 
simultano dvi`ewe na zglobovite na robotot 1 

Upravuvawe so robot pri simultano dvi`ewe na 
pove}e zglobovi   1 

Upravuvawe so robot pri simultano 
dvi`ewe na pove}e zglobovi   

XI. 2 Dinami~ko upravuvawe so roboti 1 
Analiza na vlijanieto na dinami~kite sili pri 
simultano dvi`ewe na zglobovite na robotot 

1 
Proektirawe na decentralizirano 
upravuvawe so simultano dvi`ewe na 
zglobovite na robotot 

XII. 2 Upravuvawe so roboti vo proces na monta`a  2 Dinami~ko upravuvawe so roboti    
XIII. 2 Senzori vo robotikata 2 Upravuvawe so roboti vo proces na monta`a    

XIV. 2 Elementi i konstrukcii na industriski roboti 1 Primena na senzori vo robotikata 1 
Proektirawe na dinami~ko upravuvawe so 
roboti  

XV. 2 Primeri na primena na industriski roboti 2 Matemati~ki modeli na aktuatori vo robotikata   
XVI.       
XVII.   3 Vtor test na materijalot od VII do XV nedela   
XVIII.      
XIX.      
XX.      

 30  22+6  6  

 
Zada~a 1 Re{avawe na direkten i inverzen kinematski problem pe~atena forma 
Zada~a 2 Matemati~ki model na dinamikata na manipulacionen robot  pe~atena forma 
Zada~a 3 Proektirawe na servosistem za sledewe na traektorii na robotski sistem  pe~atena forma 
Zada~a 4 Upravuvawe so robot pri simultano dvi`ewe na pove}e zglobovi   pe~atena forma 
Zada~a 5 Proektirawe na decentralizirano upravuvawe so simultano dvi`ewe na zglobovite na robotot pe~atena forma 
Zada~a 6 Proektirawe na dinami~ko upravuvawe so roboti  pe~atena forma 
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