
1. Nastaven predmet Kompjutersko vodewe na procesi 

2. [ifra ETF013L01 
3. Studiska programa KSIA  

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

5. Celi na predmetot So sledewe i polo`uvawe na predmetot studentot ke se zapoznae so upravuvaweto na 
procesot so pomo{ na kompjuter, bilo toj da e mikroprocesor, mikroupravuva~, PC 
kompjuter ili industriski kompjuter. So ovoj predmet se nastavuva so primena na 
teoretskite znaewa izu~eni vo predmetite Teorija na sistemite, Линерни динамики 
системи. Cel na predmetot e i da se vidi povrzanosta na veke izu~enata teorija so 
primenata na upravuvawe na procesite so kompjuter i toa imajki gi vo predvid i 
hardverskite i softverskite aspekti na problemot. 

6. Osposoben za 
(kompetencii) 

Проектиарње и проучување на управување на процеси со компјутер како од хардверски 
така и од софтверски аспект 

7. Uslov za zapi{uvawe 
na predmetot 

Modelirawe, identifikacija i simulacija  

8. Osnovna literatura 
(do 3 naslovi) 

1. Mile Stankovski,Tatjana Kolemi{evska-Gugulovska, Kompjutersko vodewe na 
procesi, ЕТФ, 2005 

2. R. Iserman:Computer Process Control Systems, Prentice Hall, 2001 
3.  

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)  220 boda

12.3. Testovi  0  boda

12.4. Seminarski raboti i samostojni zada~i 25 boda

12.5. Laboratoriski ve`bi 15 boda

Ocenki: 

od 162 do 183boda 6 ({est)

od 184 do 206 7(sedum)

od 207 do 229 8 (osum) 

od 230 do 252 9 (devet) 

12. 

Zabele{ka:  

od 253 do 270 10 (deset) 

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

 
 
  



Предавања - теоретска настава Аудиторни и лабораториски вежби нед 
ела часа тема часа тема 

  

I. 3 ВОВЕД, Вовед во компјутерско водење на процесите, Концепти на компјутерско управување 
2 

ЕЛЕМЕНТИ НА УПРАВУВАЧКО КОЛО, Вовед, Дизајнирање на влезните кола,Некои 
типични мерни влезни величини, Мерење на аглова позиција на ротирачка оска, 
Дигитални енкодери за мерење на позиција на оска, Мерење на температура 

  
II. 3 

ХАРДВЕРСКИ АСПЕКТИ ИЛИ ТЕХНИЧКАТА ОПРЕМА НА КВП СИСТЕМИТЕ 
Вовед, Аналогно спрегнување и управувачки аспекти на А/Д и Д/А преобразувачи 
Дигитално-аналогна конверзија (Д/А конверзија), Уредувања на аналогни излези 2 Мерење на проток, Мерење на притисок, Мерење на ниво, Мерење на притисок, Мерење 

на ниво 
  

III. 3 
Аналогно-дигитална конверзија (А/Д конверзија), Ограничување на односот на доведување врз 
максималниот однос на промена на влезот во А/Д преобразувач, Улогата на колото за задршка од нулти 
ред (S0H – Sample-and-hold),   Влијание на спрегата S0H-А/Д преобразувач, Влезно мултиплексирање 2 

Актуатори, Избор на управувачката конфигурација, Ограничување на брзината кај 
актуаторите, Чекорен мотор 
 

  

IV. 3 
СОФТВЕРСКИ АСПЕКТИ НА КВП СИСТЕМИТЕ, Управување на процесите во реално време, 
Управување со употреба на интерапт, Модови на активирање на програмски блокови, Дејствување со 
интерапт 2 

Влез и излез на податоци во процесниот компјутер, Елементи на влезни и излезни 
податоци, Модел на компјутерот, Податочна магистрала (Data bus), Адресна магистрала 
(Address Bus) Контролна магистрала (Control Bus)  

  
V. 3 Компјутерско водење на сложени системи, Почетни приоди кон системска декомпозиција, Хиерархиско 

управување, Мултислојно управување, Повеќенивоовско управување 2 Употреба на податочната магистрала, Полнење на податочната магистрала, 
Трисостојбени бафери, Селектирање на влезно-излезните уреди 

  
VI. 3 ЛИНЕАРНО ДИГИТАЛНО УПРАВУВАЊЕ, Вовед, Детерминистички регулационо-

управувачки системи 2 Излезни операции, Влезен хардвер, Дигитално поврзување 
  

VII. 3 

Параметарско-оптимизирани управувачки алгоритми, Дискретизирање на 
диференцијалните равенки на континуалните ПИД  управувачи, Параметарско-
оптимизирани управувачки алгоритми од низок ред, Управувачки алгоритми од 
втор ред, Управувачки алгоритми од прв ред 

2 Задачи од проектирање на параметарско оптимални управувачи 

  
VIII. 3  Прв Парцијален испит 

2 Консултации 
  

IX. 3 

Управувачки алгоритми со однапред одредена иницијална управувачка променлива  
Модификации на дигиталните PID – управувачки алгоритми, Избор на периода на дискретизација за 
параметарско-оптимизирани управувачки алгоритми, Правила за приспособување за параметарско-
оптимизирани управувачки алгоритми 

2 Проектирање на параметарско оптимални управувачи, со примена на 
програмскио пакет МАТЛАБ 

  
X. 3 Управувачки алгоритми за пол-нула компензација, Компензација на полови и нули, Однесување помеѓу 

дискретизационите временски мигови 2 Задачи за управувачки алгоритми за пол-нула компензација, ДБ управувачи и 
управувачи со големо временско доцнење 

  
XI. 3 

Управувачки алгоритми со конечно време, DB управувачки алгоритам со нормален степен, DB 
управувачки алгоритам со зголемен степен, Избор на природата на дискретизација за DB управувачки 
алгоритми 2 Проектирање на управувачки алгоритми за пол-нула компензација, ДБ управувачи и 

управувачи со големо временско доцнење со примена на програмски пакет МАТЛАБ 
  

XII. 3 
Управувачки алгоритми по состојбените величини, Оптимални состојбени управувачки алгоритми за 
иницијални вредности, Оптимални состојбени управувачи со надворешни нарушувања, Состојбен 
управувач со дадена карактеристична равенка, Модално состојбено управување 2 Задачи од Проектирање на управувачки алгоритми по состојбените величини 

  
XIII. 3 Состојбени набљудувачи, Оптимални состојбени управувачи со набљудувачи, Управување на процеси со 

големо временско доцнење, Модели на процеси со временско доцнење, Предикторски управувач 2 Проектирање на управувачки алгоритми по состојбените величини со примена на 
програмскиот пакет МАТЛАБ 

  
XIV. 3 SCADA системи 

2 ПРИМЕРИ ЗА КВП СИСТЕМИ: Управување со температурен процес со примена на 
микроуправувач , Хиерархиско управување  на печка за печење на тули 

  
XV. 3 Индустриски комуникации 

2 ПРИМЕРИ ЗА КВП СИСТЕМИ: Дизајнирање на управување со рапавост и дебелина 
при валање на метални ленти во железари 

Збир 45  24+6  
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