ITpuutor 6p. 3.35 ITpeameTHa nporpaMa oA NpB HUKJIYC HA CTYIHH

1. HacnoB Ha HacTaBHHOT Mepeme H aBTOMATCKa peryJjianuja Bo IPoLecHa HHAYCTPHja
IIpeaMeT
2. Kon HHN3KC637
3. Crynucka nporpama HeopraHcko MH)XEHEPCTBO U 3aLITHTA HA XXUBOTHA CPEANHA
4, OpraHuzaTop Ha CTyAHUCKaTa TexXHONOMIKO-MeTANypIIKU (aKyITeT
nporpama (€MHALA, OIHOCHO | IHeTuTyT 38 XEMHCKO M KOHTPOITHO HHYKEHEPCTBO
- MHCTHTYT, KaTeapa, OJIel)
5. CrernieH (TIpB, BTOp, TPET IIpB nukyc
IUKITYC)
6. AxanemMcka roaina /cemMectap | 3 romuHa 7. Bpoj na EKTC- kpeautu 6
6 cemecTap
8. HacraBauk J-p Kupua Jlucuuxos, pea. npod.
9. IpemycoBy 3a 3amuInyBambe
Ha TPEAMETOT
10. | Lenu Ha mpeameTHaTa mporpama (KOMIETSHIIUH):
IlenTa Ha MPEMETOT € MEPEH-E Ha MPOLIECHUTE TOJIEMUHH, YIPaBYBame, peryialyja i BOACHE Ha TEXHOJIOMKHUTE
MIPOLIECH.
11. | ConprxuHa Ha IpeIMeTHATa Iporpama:
BoBex Bo mporiecHaTa KOHTPOJIA U IM3ajH Ha IPOLIECHH KOHTPOIHH cuctemy; Jedunupame Ha SISO cucremu 3a
aBTOMarcka perynanyja: [IpeHocHu QpyHKIUHU o pB, BTOp U moBHUCOK pex 3a SISO cucremu; Cumboam Ha 610K
nujarpamu; Anredapcku 010k aujarpamu; Penykimja Ha 6ok qujarpamu; [IpeHOCHN QyHKIMU 32 CHCTEMH BO OTBOPEHA U
3aTBOpeHa KoHuUrypanuja; Tpancdopmanurja u peayKiuja Ha CJI0KeHH OJI0K aujarpamu; lnHaMHUKa Ha 3aTBOPCHU
peryJIaluoH KPYTOBH AINCOTyTHA CTAOMIIHOCT Ha TMHAMHYKUTE CUCTEMH; AHAIIM3a U CHHTE3a Ha CUCTEMH 33 aBTOMATCKa
perynannja; CTynupame Ha pa3iIMIHU TEXHOJOMKY mponecu co npumena Ha MATLAB/Simulink; OcHoBu Ha Teopuja 3a
Mepeme U 1ojie10a Ha MepHUTE HHCTPYMEHTH U HHCTPYMEHTHTE 3a aBTOMATCKa perysalija; TeopeTCKH OCHOBH 3a
H3y4yBame Ha AMHAMHUKATa Ha CHCTEMHUTE 3a Mepeme; [Ipnbopu 3a Mepeme Ha IPUTHCOK, TeMIlepaTypa, MPOTOK U HUBO;
[Tpubopwu 3a KOHTHHYHPaHO (MHIYCTPHCKO) MEpPEHe Ha COCTABOT M KOHIIeHTpanujarta; [Ipubopu 3a Mepemne Ha OCTaHATHTE
MPOLIECHH TOJIEMUHH.
12. | Meroau Ha yueme: Ipe/iaBamba 1 BeXKOH, KOHCYITAINH, IIPOEKTHA (JIOMaIllHa, CEMHHAPCKa) 3a/1a4a, JOMAITHO YIeHhe
(TTOATOTOBKA HA HCITHT)
13. | Bkymen pacnosnoxus ¢pongHa | 180 yacoBu
Bpeme
14. | Pacmpenenba Ha
PAacIMoJI0oKHBOTO BpeMe
15. | dopmu Ha HacTaBHHUTE 15.1. [IpenaBama - TeopeTcka HacTaBa 45 qacoBu
AKTUBHOCTH
15.2. Bex0Ou (;1abopaTopucKu, ayJUTOPHYMCKH), 45 qacoBu
CeMUHapH, THMCKa paboTa
16. | Hpyru ¢bopMu Ha aKTHBHOCTH 16.1. IIpoexTHH 3agaun 10 yacoBu
16.2. CaMocCTOjHH 3a1auu 10 yacoBu
16.3. JloMairHo y4eme — 3a1a9u 70 gacoBu
17. | HauwH Ha OLIcHYBame

17.1. TectoBu 80 6onoBH
17.2. VYemenHo peanu3upaHy 1ab0paTOPUCKH/ayANTOPUCKI 10 6ooBu
BEXXOU

17.3. AKTHBHOCT U y4€CTBO 5 6omoBH




17.4. JomariiHa 3a/1a4a u/uiamM ceMrHapcka pabora 5 6omoBH
18. | Kpurepuymu 3a oreHyBame (0010BH/ OLICHKA) 10 50 6bona 5 (mer) (F)
on 51 no 60 6ona 6 (mecr) (E)
on 61 1o 70 6ona 7 (cenym) (D)
on 71 no 80 6oxa 8 (ocym) (C)
ox 81 o 90 6ona 9 (neser) (B)
o191 no 100 6oxa 10 (mecer) (A)
19. | VcnoB 3a moTouc U 3a Mojarame 3aBpIIeH UCIUT Munumym 11 6om0Bu of aktuBHOCcTUTE 17.1 10 17.4.
20. | Ja3uk Ha KoOj ce U3BeqyBa HacTaBaTa Makxkenoncku
21. | Merox Ha cnefee Ha KBAJIUTETOT HAa HaCTaBaTa AHOHHMMHA aHKeTa Ha CTY/ICHTHTE
Jluteparypa
3am0IDKUTEINHA JIUTEpaTypa
Penen ABTOD Hacnos H3znaBau T'oguna
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