IIpuitor 6p.3 IIpeameTHa nporpamMa oA NpB HUKJIYC HA CTYIHH

1. HacnoB Ha HacTaBHMOT mpeaMeT | Mexanuka 3
2 Kon MFZ209
3. Crynucka nporpama [11, TEU, XEU, MIIAU, UM, MBTM, EE, MXT, AYC
4 OpraHu3aTop Ha CTyIUcKaTa
nporpamMa (eJUHHUNA, OJHOCHO - | Marmmuncku ¢daxyntet - Ckorje
HHCTHUTYT, KaTeapa, OJ/1e)
5. CrerneH (TIpB, BTOp, TPET
(np PP TIPB IUKITYC
LUKITYC)
6. AxaJieMcKa ToJIiHa /ceMecTap 2/ IV | | Bpoj va EKTC- xpexutn 5
8. HacraBaux npod. x-p Bukrop I"aBpunocku, mpod. a-p 3natko Ilerpecku, nou. a-p Mapjan [Inapos
9. IpenycnoBy 3a 3anuilyBambe Ha
peny Y Maremartuka 2
MIPEAMETOT
10. | Uesnu Ha mpeaMeTHATA MPOrpamMa (KOMIICTCHIINH):
3ano3HaBame CO JUHAMUYKOTO OJHECYBAhe HAa CHCTEMH CO €lIeH M IIOBEeKe CTENeHN Ha CI000/1a BO MallIHHCTBOTO.
3amo3HaBame CO MOMMHUTE 32 CONCTBeHA (hPEKBEHIIM]ja, IPUAYIIYBamke, CI000JHN U IpUHYAHY BHOpannu. OnpenyBame Ha
JMHAMHYKY OJI'OBOP Ha MAaLIMHCKY CHCTEMH NPEKy aHaJM3a CO MPOMEHIIMBH Ha cOCcT0j0a. 3armo3HaBame CO KOHIENTOT 3a
KOHTpoJj1a Ha BuOpanuu. Kopucreme Ha MATLAB 3a Monienupame JUHAMHYIKH CUCTEMH.
11. | ConpxwuHa Ha MpenIMeTHATa Mporpama:
JluHamMuKa Ha MaTepHUjaHU CUCTeMU. AHAIMTHYKA MexaHuKa. [Ipumena Ha JlarpamkoBa paBeHKa oj BTop pen. Bubpaunu Ha
CHCTEMH CO €JIeH U IoBeke cTerneHu Ha cioboxa. [pumena na MATLAB 3a Monenupame Ha TMHAMUYKH CHCTEMH.
12. | Meroau Ha y4YeHe:
VHTepakTHBHN IIpefaBamka, BEXKOU ayANTOPHH W/HIN 1a00paTOPUCKH, TOCEeTa Ha KOMITaHHM,
TOCTH-TIPe/IaBavy O IPaKTHUKATa, CAMOCTOjHA W/WIM TUMCKa paboTa Ha IIPOEKTHHU 3aJJa4H, CAMOCTOJHO YUCHe.
13. | BkyneH pacnonoxuB (poHJ Ha 150
BpeMe
14. | Pacmpenenba Ha
pe 30 +30+0+30 + 60
PacHoIOKUBOTO BpeMe
15. | dopmu Ha HACTABHHUTE 15.1. [IpenaBama- TeopeTcka HacTaBa | 2
aKTMBHOCTH
15.2. Bex0u (;1taboparopucky,
ayIMTOPUYMCKH), CEMUHAPH, 2
TUMCKa paboTa
16. | Hpyru dopmu Ha aKTHBHOCTH 16.1. [IpoexTHu 3ama9un 0
16.2. CamMocCTOjHH 331291 30
16.3. JlomaIHo yueme — 3a1a4n 60
17. | HauuH Ha oLleHYyBame
17.1. TectoBu 90
17.2. WunuBuayanda pabora/mpoekt ( mpeseHTarmja: 10
[HCMEHA U YCHA)
17.3. AKTHBHOCT U Y4€CTBO 0
18. | Kpurepuymu 3a onenyBame (6010BH/ OlIEHKA) 1o 50 6ona 5 (mer) (F)

51 no 60 6ona 6 (wecr) (E)

61 o 70 Gona 7 (cenym) (D)

71 no 80 Gona 8 (ocym) (C)




81 no 90 6oma

9 (ueBer) (B)

91 no 100 6oxa

10 (mecer) (A)

19. | Vcnos 3a motouc u 3a Mojarambe 3aBpLICH HCITUT ocBoenr 10 oeHu o1 TeCTOBU
20. | Ja3uk Ha KOj ce U3BeqyBa HacTaBaTa MakeIOHCKH ja3uK
21. | Merop Ha ciefierse Ha KBAJIUTETOT HA HACTaBaTa MexaHnU3MH Ha HHTEpHA eBallyalija u aHKeTH
JIutepatypa
3aq0KUTENHA TUTEpaTypa
Penen 6poj ABTOp Hacnos WznaBau TongnHa
1 Daniel J. Inman Vibration with John Wiley & 2006
Control Sons, Inc
22.1. o
2. Vibration
C.Iarence W. de Damping, CRC Press 2007
Silva Control, and
22. Design
3.
JlonoyiHHUTEHA IUTEpaTypa
Penen 6poj ABTOpD Hacnos WznaBau lopuna
22.2. 1.
2.
3.




