Crynujcku nporpam: MAC unpopmaruka

Hasus npeamera: ['eomerpujcke ocHOBe poboTHke |

Hacrapauk/nacrapaunu: Cphan Bykmuposuh, Tujana Hlykunosuh, ViBan JJumutpujeBuh

Craryc npeamera: u300pHH

Bpoj ECIIb: 8

YcaoB: HEMaA

b npeamera: Ctuname cnennUUHUX 3HAHA U3 TEOMETPHjE KOja ce MPUMEHY]y Y pOOOTHIIH.

Hcxon nmpeamera: ITo 3aBpiueTky Kypca CTyIeHT IMa OCHOBHA 3Hama U3 TEOMETPHje U MEXaHHUKE
MIPUMEHJbHBA
Yy poboTHuIm.

Canpaxaj npegmera
Teopujcka nacmasa

VBoa y pobotuky. Konpurypamnuonu npocrop. Kperama y paBHr. XOMOTeHE KOOPUHATE y PABHHU U
mpoctopy. PoTtamuje u kperama y mpoctopy. YraoHa Op3uHa. MaTpHYHU €KCIIOHEHT U JIOTAPUTAM.
Jluneapre nudepennunjanne jeqnaunte. PoxpurezoBa Gpopmyia. 3aBojHa kperama. KnHemaTnka pobdora.
Bpcre 3rinobosa. JlanaBut-XaprenOeprosu napamerpu. PaBancku u npocropau Jakooujan. OcHOBe
WHBEP3HE KHHEMATHKE.

Ynorpeba ciobogHor codreepa - podorckor cumynatopa V-REP (Python wmu C++).
Ilpaxmuuna nacmasa

PemaBame 3agaraka u3 obnactu oOpaljeHHX Ha TEOpHjCcKOj HacTaBU. YTBphuBame rpaauBa oopalheHor
Ha TEOPH]CKO] HACTABH.

Hanomena: npeaMeT He MOTy OMpAaTH CTYIEHTH KOjU Cy Ha OCHOBHHUM CTyHjaMa CIIyLIanu NpeaMeT
“I'eomeTpujcke 0CHOBE poOOTHKE”.
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Bbpoj yacoBa akTuBHe HacTaBe: 7 Teopujcka Hacrapa: 2 IpakTnyna CHUP: 2
HacTaBa: 2

Mertone u3Bohema HacTaBe: TPYITHE U M0jeTMHAYHE.

OueHna 3Hama (MakcuMaJHu Opoj noena 100)

IpenucnutHe odaBe3e MoeHa 3aBpLIHM UCTIHT ToeHa
aKTHUBHOCT y TOKY Ipe/aBama 30 MMUCMEHH UCITUT

MIpaKTUYHA HACTaBa YCMEHH UCITUT

KOJIOKBHjYM-H MUCMEHO-YCMEHHU HCIIUT 70
ceMHUHap-u
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