
1. Nastaven predmet SINTEZA NA PROCESNI I ROBOTSKI SISTEMI 

2. [ifra ETF013L03 
3. Studiska programa KSIA 

4. Semestar (izbornost) 6 leten (izboren).  

5. Celi na predmetot da obezbedi teoriski i aplikativen priod kon 
proektiraweto linearni procesni sistemi na 
avtomatsko upravuvawe 

6. Osposoben za 
(kompetencii) 

proektirawe linearni sistemi na avtomatsko 
upravuvawe so industriski procesi 

7. Uslov za zapi{uvawe 
na predmetot 

voved vo robotika i inteligentni sistemi 

8. Osnovna literatura 
(do 3 naslovi) 

1. Rejmond T. Stefani,Proektirawe zatvoreni sistemi 
na avtomatsko upravuvawe 
2. Vejn Beket, Upravuvawe so procesi: Modelirawe, 
sinteza i simulacija 
3. Greg [inski, Sistemi za upravuvawe so procesi: 
Primena, sinteza i nagoduvawe 

9. Broj na krediti 6.5 

10. Vkupen raspolo`iv fond na vreme 6.5h30=195 

Raspredelba na raspolo`ivoto vreme       

11.1. P - Predavawa-teoretska nastava  45 ~asa 

11.2. LV - Laboratoriski ve`bi  0 ~asa 

11.3. AV - Auditorni ve`bi, konsultacii 30 ~asa 

11.4. SU - Samostojno u~ewe  100 ~asa 

11.5. PZ - Proverka na znaewe  5 ~asa 

11. 

11.6. SZ - Seminarski raboti, samostojni zada~i 15 ~asa 

Ocenuvawe  

12.1. Posetenost na nastava do 10 boda  10 boda 

12.2. Parcijalni ispiti  60 boda 

12.3. Testovi 20 boda 

12.4. Seminarski raboti i samostojni zada~i 10 boda 

12.5. Laboratoriski ve`bi 0 boda 

Bodovi: Ocenki: 
od 60 do68 6 ({est) 

od 69 do 76 7 (sedum) 

od 77 do 84 8 (osum) 

od 85 do 92 9 (devet) 

12. 

Zabele{ka:  

od 92 do 100 10 (deset) 

13. Uslov za potpis i formalen ispit       



PLANIRAWE AKTIVNOSTI ZA NASTAVNIOT PREDMET       

 

Predavawa - teoretska nastava Auditorni i laboratoriski ve`bi ned 
ela ~asa tema ~asa tema 

2 Zada~i od oblasta na frekventna sinteza so Najkvistovi postapki 
I. 3 

Sinteza vo vremensko podra~je: Zigler-Nikolsova kompenzacija, ^en-Hrones-
Resvikova kompenzacija      0       

2 
Zada~i od oblasta na sinteza so metodata geometrisko mesto na 
koreni II. 3 

Sinteza so metoda na geometrisko mesto na koreni: dodavawe i poni{tuvawe 
nuli  i polovi, nagoduvawe polovi, PI kompenzacija, PID kompenzacija     

0       

2 
Zada~i od oblasta na frekventnata sinteza preku Bodeovite 
dijagrami III. 3 

Seriska kompenzacija: diferencijalen kompenzator, integrira~ki 
kompenzator, diferencijalno integrira~ki kompenzator      

0       

2 Zada~i od oblasta na sinteza so pomo{ na Nikolsoviot dijagram 
IV. 3 

Sinteza vo frekventen domen: kompenzacija so pomo{ na Bodeovite dijagrami, 
seriska kompenzacija, PI kompenzacija, PID kompenzacija      0       

2 Zada~i od oblasta na sinteza vo prostorot na sostojbi  
V. 3 

Sinteza vo prostorot na sostojbi: povratna vrska po sostojbite i nagoduvawe na 
polovi, sledewe na zadaden vlez, sinteza na nabquduva~ na sostojbi      0       

2 Zada~i od oblasta na sinteza na nabquduva~i na sostojbi 
VI. 3 

Napredni metodi za sinteza vo prostorot na sostojbi: linearna kvadratna 
regulacija, optimalni nabquduva~i - Kalmanov filter      0       

2 
Zada~i od oblasta na sinteza na optimalni nabquduva~i na 
sostojbi VII. 3 Sinteza na digitalno upravuvawe 

0       

2 kolokviumska nedela - nema ve`bi 
VIII. 3 kolokviumska nedela - proverka na znaeweto preku kolokvium 

0       

2 Primer na sinteza na procesno upravuvawe - upravuvawe so protok 
IX. 3 

Upravuvawe so procesi: modelirawe procesi i nivnoto dinami~ko povedenie, 
zakoni za odr`uvawe na materijata i energijata i osnovni modeli 0       

2 Primer na sinteza na procesno upravuvawe - regulacija na pritisok 
X. 3 Upravuvawe so realni procesi od vtor red, procesi od vtor red so mrtvo vreme

0       

2 
Primer na sinteza na procesno upravuvawe - regulacija na 
temperatura XI. 3 Upravuvawe so protok 

0       

2 
Primer na sinteza na procesno upravuvawe - upravuvawe so 
izotermi~ki hemiski reaktor XII. 3 Regulacija na pritisok, nivoto na te~nost i temperatura 

0       

2 Nagoduvawe na parametrite na PID regulatori 
XIII. 3 Izbor na regulator: linearni i nelinearni regulatori                

0       

2 Simulacija na dinamikata na eden robotski sistem  
XIV. 3 

Komercijalni robotski sistemi: uvod, izvedba, podelba, dinamika na eden 
robotski sistem 0       

2 Simulacija na upravuvaweto so robotski sistem 
XV. 3 Upravuvawe so robotski sistemi: digitalno, robusno, adaptivno 

0       

Zbir 45  30  



 


