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Y CJI0B/bEHOCT APYTHM MpPEAMETHMA: O0JIMK YCJIOBJbEHOCTH

Hema 1 s

Iu/beBH H3yYyaBama NpeaMeTa:
VI03HaBame CTYICHTA Ca KOHIENITHMA YIIPaBJbakha, CTPYKTYPOM U KOHIEIITUMA YIIPAaBJhaYKUX CHCTEMA M TPOrPAMUPAEEM
pobora.

Hcxonm yyema (cTeueHa 3HaAWHa):
PasymjeBame panga pobota u meroBux Moryhuocru. Jledunncame pagHux 3a1aTaka U BUXOBO IIporpamupae. [lymrame y
pazx poboTa y OKBHPY TEXHOJIOIIKOT CHCTEMA.

Caap:kaj npeamera:

[ojam u BpcTe podora. Kapakrepuctuke podota. Pagau 3amamm podora. Ctpykrypa podoTta. Manumynaropu. Knaemarnka
U JUHaMuKa MaHumynaropa. [laka. Yiopasmbame MaHUITy1aTOpoM U miakoM. KoHuenTy ynpasibama. YIpaBbaukl CUCTEM
poborta. V3Bpiinu opranu. Mjepau opranu. Konmunupame, IporpaMupame 1 NpOrpaMCKH je3HILIH.

Mertoje HacTaBe U CaBJIaiaBame rPauBa:

WnrepaktuBHO M3BOheme HacTaBe y BHIY IpelaBarma, ayIUTOPHHUX W NPAKTUYHHX Bje)XOM M IyTeM KoHcyntanuja. Ha
npeaBamkiMa ce H3JIaXe TCOPHjCKH IHO TpaauBa HIyCTPOBAH KapaKTEPUCTHMYHMM mpumjepuma. Kpo3 ayautopHe u
MpaKTUYHE BjerkOe ce MPUMEYjy CTeuaHa 3Hama 3a pjellaBamb-¢ KOHKpPEeTHOT 3aaaTka. OujeHa mcnmrta ce popMmupa Ha
OCHOBY: TIPHCYCTBa Ha IpedaBalHMa U BjexkOaMa, ycIjemHo ypal)eHor u ogOpameHOr mpojeKTHOT 3aJaTkKa, ycljexa Ha
KOJIOKBUjYMHMA U YCMEHOM JHjelTy HCIIHTA.
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O0JsIMM MpoBjepe 3Hamba U OLjjelbHBa€:
3a moJarame HCIHUTa HeOMXoAHO je 50% U3 cBake 01 HABECHUX aKTHBHOCTH.

[oxabhame HacTaBe 5 KomoxBujym 1 20
[IpucyctBo Bjexdama 5 Komoxsujym 2 20
ITpojexTHH 3aaTaK 20 Hcmur 30

IToceOHa Ha3HaKa 3a IpeaMeT:

Hme 1 mpe3duMe HACTABHUKA KOjH je mpunmpemuo noaatke: [Ipod. [Ip HoBak Hexuh




	‎C:\Users\Srdjan\Desktop\Силабуси за замјену\22.Управљање робота.docx‎

