
1. Nastaven predmet Teorija na sistemi 

2. [ifra ETF012Z01 
3. Studiska programa EEU, ERPS, KSIA, IKI,  

4. Semestar (izbornost) zimski (izboren), zimski (izboren), zimski (zadol`itelen), 

 zimski (izboren), 

5. Celi na predmetot Zapoznavawe so osnovnite na teorijata za sistemite, nivno modelirawe i 
pretstavuvawe, analiza na rabotni sostojbi, dobivawe re{enie na matri~na sostojbena 
ravenka na dvi`ewe vo prostorot na sostojbi, transformacii i ekvivalentni sistemi, 
zapoznavawe so osnovnite strukturni osobini kaj sistemite: upravlivost, nabqudlivost 
i stabilnost. 

6. Osposoben za 
(kompetencii) 

Pretstavuvawe i modeliraew na sistemi od bilo kakva priroda, a ne samo tehni~ki; 
nivna analiza za re{avawe na razni postaveni problemi od in`enerskata praktika i 
netehni~ki disciplini. 

7. Uslov za zapi{uvawe 
na predmetot 

Matematika 2 

8. Osnovna literatura 
(do 3 naslovi) 

1. Tatjana Kolemi{evska-Gugulovska, kompjutersi podgotveni bele{ki vo vid na 
skripta (u~ebnik e vo podgotovka); 

2. R.Dorf, R.Bishop: Modern Control Systems, Prentice Hall, 2001 
3. 3. Norman S.Nise: Control Systems Engineering,Third Edition  

9. Broj na krediti 7 

10. Vkupen raspolo`iv fond na vreme 7 ECTS x30 ~asa = 210 ~asa 

Raspredelba na raspolo`ivoto vreme  

11.1. P - Predavawa-teoretska nastava (15 nedeli x 3 ~asa)  45 ~asa

11.2. LV - Laboratoriski ve`bi (5 nedeli x 1 ~as)  5 ~asa

11.3. AV - Auditorni ve`bi, konsultacii (10 nedeli x 2 
~asa+5 nedeli x 1 ~as) 

25 ~asa

11.4. SU - Samostojno u~ewe  99  ~asa

11.5. PZ - Proverka na znaewe(2 x 3 ~asa)  6 ~asa

11. 

11.6. SZ - Seminarski raboti, samostojni zada~i 30 ~asa

Ocenuvawe  

12.1. Posetenost na nastava do 10 boda  10 boda

12.2. Parcijalni ispiti  (2 x 100 boda)  200 boda

12.3. Testovi  boda

12.4. Seminarski raboti i samostojni zada~i 10 boda

12.5. Laboratoriski ve`bi 20 boda

Ocenki: 

od 144 do 163 boda 6 ({est)

od 164 do 182 7(sedum)

od 183 do 201 8 (osum) 

od 202 do 220 9 (devet) 

12. 

Zabele{ka:  

od 221 do 240 10 (deset) 

13. Uslov za potpis i formalen ispit Realizirani aktivnosti: od 11.1 do 11.6 



PLANIRAWE AKTIVNOSTI ZA NASTAVNIOT PREDMET  TEORIJA NA SISTEMI 
Predavawa - teoretska nastava Auditorni i laboratoriski ve`bi ned 

ela ~asa tema ~asa tema 
2 Zada~i so koi se ilustrira kategorijata sistem 

I.  3  
Voved.  Poim za objekt, model, organiziranost, povrzanost i sistem;  Nekoi 
fundamentalni soznanija od teoriskata kibernetika;  Definicija na vlezni i 
izlezni veli~ini;   

2 Zada~i za opredeluvawe strukturen blok-dijagram na sistem 
II.  3 

 Informacija, signal, upravuvawe, hierarhija kaj kibernetskite sistemi; 
grafi~ko pretstavuvawe na sistemite i osnovni spregi kaj sistemite; 
Kategorii na sostojbi {to gi karakteriziraat sistemite.   

2 Izveduvawe matemati~ki modeli na nekoi sistemi od praktikata 

III.  3 
Matemati~ki modeli i grafi~ka prezentacija na dinami~kite sistemi 
Poim za dinami~ki sistem (definicija, nekoi ednostavni mehani~ki i 
elektri~ni  sistemi, sistem na telo vo sloboden pad bez vlijanie na 
atmosferata, sistem na harmoniski oscilator-fizi~ko ni{alo, RLC-kolo) 

  

1 Matemati~ki modeli i povedenie na sistemite od II red 

IV.  3 

Slobodni linearni dinami~ki sistemi od II red i nivno povedenie okolu 
ramnote`nata sostojba (ramnote`na sostojba od tip centar, ramnote`na 
sostojba od tip fokus, ramnote`na sostojba od tip jazol, ramnote`na sostojba 
od tip sedlo); Forsirani linearni dinami~ki sistemi od II red. Laplasova 
transformacija i inverzna Laplasova transformacija; 

1 
So upotreba na MATLAB da se opredeli Laplasova transformacija na 
vremenska funkcija i inverzna Laplasova transformacija na dadena funkcija 
na prenos. 

1 Opredeluvawe na funkcii na prenos i re{enie na diferencijalna ravenka vo 
frekventen domen V.  3 

Diferencijalna ravenka na linearen dinami~ki sistem od n-ti red; 
funkcija na prenos; Modeli vo prostor na sostojbi Definicija na prostor na 
sostojbi, vektor na sostojba, sostojbeni veli~ini; 1 Generirawe na funkcija na prenos so MATLAB 

1 Zada~i koi gi ilustriraat raznite tipovi kanonski formi na sostojbeni 
ravenki VI.  3 

Ravenki na sostojba za sistem od n-ti red. Izveduvawe na sostojbeni modeli 
preku diferencijalna ravenka. Izveduvawe na sostojbeni modeli preku 
funkcija na prenos 1 Opredeluvawe sostojben model so upotreba na MATLAB 

2 Opredeluvawe matrica na transformacija za ekvivalentnite sistemi 

VII.  3 

Izveduvawe na sostojbeni modeli preku korenite na karakteristi~nata 
ravenka; Ekvivalentni sistemi. Ekvivalencija na linearni stacionarni 
dinami~ki sistemi; Svojstveni vrednosti i svojstveni vektori na matrica; 
Dijagonalizacija na matricata A i modalno kanonska forma na sostojbeni 
ravenki i izlezna ravenka; 

 Opredeluvawe na svojtveni vrednosti i vektori i dijagonalizacija na matrica 
A 

2 Konsultacii VIII.  3 Konsultacii (kolokviumska nedela)   

1 Opredeluvawe na re{enieto na matri~nata diferencijalna ravenka i 
dvi`eweto vo prostorot na sostojbi 

IX.  3 

Dvi`ewe na linearnite dinami~ki sistemi vo prostorot na sostojbi Dvi`ewe 
na avtonomen (sloboden) stacionaren sistem 
Re{enie na matri~nata diferencijalna ravenka 
Re{enie na matri~nata ravenka preku Laplasova transformacija 
Dvi`ewe na neavtonomen (nesloboden ili forsiran) stacionaren sistem 

1 Opredeluvawe svojstveni vrednosti i crtawe traektorii so MATLAB 

2 Traektorii na sistemite od vtor red vo faznata ramnina 
X.  3 

Re{enie na matri~nata diferencijalna ravenka 
Re{enie na matri~nata ravenka preku Laplasova transformacija 
Fundamentalna matrica i nejzini svojstva   

2 Opredeluvawe na fundamentalna matrica spored Kejli-Hamilton 

XI.  3 
Opredeluvawe na fundamentalnata matrica vrz osnova na Kejli-
Hamiltonovata teorema (opredeluvawe na matri~ni polinomi spored Kejli-
Hamilton, opredeluvawe na konvergentni matri~ni redovi spored Kejli-
Hamilton) 

  

1 Ispituvawe upravlivost i nabqudlivost preku algebarskiot kriterium 
XII.  3 

6. Strukturni osobini na linearnite upravuvani dinami~ki sistemi
(upravlivost i nabqudlivost na sistemite)  
 1 Ispituvawe upravlivost i nabqudlivost so MATLAB 

2 Ispituvawe upravlivost i nabqudlivost preku transformiranite vlezna i 
izlezna matrica, B i C XIII.  3 

Upravlivost i nabqudlivost preku kanonska modalna transformacija;Poim za 
stabilnost Definicii za stabilnost spored Qapunov; 
   

2 Zada~i za primena na teoremite za stabilnost na Qapunov i metodi za 
opredeluvawe na funkcii na Qapunov XIV.  3 

Direktna (vtora) metoda na Qapunov za stabilnost na ramnote`na sostojba 
(funkcii na Qapunov, teoremi na Qapunov za stabilnost i nestabilnost) 
Geometriska interpretacija na teoremite;     

2 Opredeluvawe funkcii na Qapunov za linearnite invarijantni sistemi i 
grafi~ka prezentacija XV.  3 

8. Proto~no-mre`ni psevdo-stati~ki sistemi (osnovni poimi od teorijata na 
grafovi, algoritam za opredeluvawe maksimalen protok niz mre`a, re{en 
primer)   

Zbir 45     30  
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