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Недеља 
 

Теоријска настава - Предавања 
Практична настава 

Рачунарске вежбе Практичне вежбе 
сати Тема сати Тема сати Тема 

I. 2 

Основе флексибилне аутоматизације. 
Утицај окружења на развој флекси-
билне аутоматизације. 1 

Аутоматизација пословних система 
као стратегиско питање развоја 
друштва, основни приступ, ниво 
аутоматизације. 

1 

Појам флексибилне аутомати-
зације и С - технологије. Активно 
укључивање студената. Ви сте 
проучили, резиме. 

II. 2 
Флексибилна производња, крите-
ријуми флексибилности. Јапански 
модел производње. 

1 
Развој производње према тржишту - 
производња "по наруџбини". Примери. 1 

Самостално, анализа, допуна по 
датој теми, тимски рад нпр. Тим од 
4 студента (интерактивни рад). 

III. 2 

Компијутерско нумеричко управљање. 
Основне карактеристике CNC система. 
Примена графичких система. Стање 
развоја CNC система. 

1 

Аутоматизовано програмирање CNC 
алатних машина, општи принципи. 1 

Приказ садашњег стања. Само-
стално, анализа, допуна по датој 
теми, тимски рад нпр. Тим од 4 
студента (интерактивни рад). 

IV. 2 

PLC системи (PLC - програмабилно 
логичко управљање). Основе, струтура 
и начин рада PLC система. Стање развоја 
PLC система. Примена PLC система у 
рачунарским мрежама за управљање 
производњом. 

1 

Примена PLC система у рачунарским 
мрежама за управљање производњом. 

1 

Приказ садашњег стања, 
перспективе развоја. Самостално, 
анализа, допуна по датој теми, 
тимски рад нпр. Тим од 4 студента 
(интерактивни рад). 

V. 2 

AC системи. Појам адаптивног управ-
љања. ACC системи. ACO системи. 

1 

Карактеристике адаптивно управ-
љаних алатних машина. Осврт на 
достигнућа у компанији SIEMENS. 1 

Приказ садашњег стања у свету и 
код нас. Самостално, анализа, 
допуна по датој теми, тимски рад 
нпр. Тим од 4 студента 
(интерактивни рад). 

VI. 2 

DNC системи - директно нумеричко 
управљање (синхронизовано управ-
љање већим бројем машина помоћу 
рачунара). Структура DNC система. 
Стање развоја DNC система. 

1 

Рачунарске комуникације и мреже. 
Стање развоја. 

1 

Стање развоја. Самостално, ана-
лиза, допуна по датој теми, тимски 
рад нпр. Тим од 4 студента 
(интерактивни рад). 

 



VII. 2 1. Колкоквијум.  1 1. Колкоквијум. 1 1. Колкоквијум.  

VIII. 2 

CAD/CAM системи. и карактеристике. 
CIM системи, појам, модел, архитектура. 
CAQ системи. 1 

Повезивање CAD и CAM 
система.Реализовани CAQ sistemi. 1 

Стање развоја. Самостално, 
анализа, допуна по датој теми, 
тимски рад нпр. Тим од 4 студента 
(интерактивни рад). 

IX. 2 

Увод у роботику. Развој и садашњи 
трендови роботике, 
класификација роботских механизама, 
роботски системи, роботи у индустрији 
- флексибилна аутоматизација. 
Геометрија и кинематика манипу-
лационих робота. 

1 

Примена робота у индустрији. 
Трансфер матерјала и опслиживање 
машина, операције преношења, 
палетирање, опслуживање машина. 1 

Примена робота у индустрију. 
Процесне операције. Послови 
фарбања прскањем. Тачкасто 
заваривање. Електролучно зава-
ривање. Брушење и полирање. 
Остале примене. Роботизована 
монтажа. Роботи у контроли 
производа. Самостално. 

X. 2 

Погонски системи. Стање и перспективе 
развоја. Динамика робота. 
Динамички модел робота. Силе и 
моменти у зглобовима робота, 
директни и инверзни проблем 
динамике. 1 

Вежбе у лабораторији за Роботику 
Електронског или Машинског 
факултета у Нишу (по посебном 
распореду) са темама: структура 
робота, погонски уређаји, сензори, 
визуелни системи, управљање робота 
са конкретним демонстрирањем 
практичног функционисања разли-
читих реализованих робота. 

1 

Вежбе у лабораторији за Роботику 
Електронског или Машинског 
факултета у Нишу (по посебном 
распореду) са темама: структура 
робота, погонски уређаји, сензори, 
визуелни системи, управљање 
робота са конкретним демон-
стрирањем практичног функцио-
нисања разичитих реализованих 
робота. 

XI. 2 

Сензори у роботици. Класификација 
сензора. Сензори положаја, брзине, 
додира, силе, ... 
Визуелни системи у роботици. 
Добијање слике. Обрада и анализа 
слике.  
 

1 

Вежбе у лабораторији за Роботику 
Електронског или Машинског 
факултета у Нишу (по посебном 
распореду) са темама: структура 
робота, погонски уређаји, сензори, 
визуелни системи, управљање робота 
са конкретним демонстрирањем 
практичног функционисања разли-
читих реализованих робота. 

1 

Вежбе у лабораторији за Роботику 
Електронског или Машинског 
факултета у Нишу (по посебном 
распореду) са темама: структура 
робота, погонски уређаји, сензори, 
визуелни системи, управљање 
робота са конкретним демонстри-
рањем практичног функционисања 
разичитих реализованих робота. 



XII. 2 

Управљање роботима. Појам и нивои 
управљања, прецизност кретања, 
типови управљања. Програмирање 
робота, роботски програмски језици. 
Индустријски рачунарски управљачки 
системи - ПЦ као управљачки систем 
(TEMPUS JPHES - 158781) 

1 

Вежбе, посета одговарајућој компанији 
са практичним функционисањем уређаја 
(по посебном распореду) . 

1 

Вежбе, посета одговарајућој компа-
нији са практичним функциони-
сањем уређаја (по посебном 
распореду). 

XIII. 2 

Вештачка интелигенција. Улога 
вештачке интелигенције у роботици. 
Структура и начин рада експертног 
система. Осврт на достигнућа у 
компанији SIEMENS.  

1 

Роботи, примена, тенденције развоја... 
анализа познатог професора Dr Gerda 
Hirzingera (Немачка). 1 

Роботи, примена, тенденције 
развоја... анализа познатог профе-
сора Dr Gerda Hirzingera (Немачка). 

XIV. 2 2. колоквијум 1  2. колоквијум 1 2. колоквијум 
XV  Интернет у аутоматизацији и роботици.  Нови стандарди у роботици.  Нови стандарди у роботици. 
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