
1. Nastaven predmet MEHANIKA NA MANIPULATORI I NIVNO 
UPRAVUVAWE 

2. [ifra 1M6SIMHT05 

3. Studiska programa MHT 

4. Semestar (izbornost) leten ( XIII ) 

5. Celi na predmet  Razvoj i definirawe na matemati~ki model na 
manipulator, analiza i upravuvawe. Definirawe na 
rotaciite kako matrici, krutite dvi`ewa kako homogeni 
transformacii. Direktna, diferincijalna i inverzna 
kinematika. Jakobijani i dinamika na manipulatori. 
Vidovi upravuvawe na dvi`eweto na manipulator. Senzori 
i aktuatori. 

6. Osposoben za  
(kompetencii)  

Kreirawe na kompleksen mehani~ki sistem. Formulirawe i 
re{avawe na slo`eni kinemati~ki i dinami~ki problemi 
vo robotikata. Koristewe na MATLAB kako alatka za 
re{avawe na slo`eni in`eneriski problemi.  

7. Uslov za zapi{uvawe 
na predmetot 

nema 

8. Osnovna literatura 
(do 3 naslovi) 

1. T. R. Kurfess, Robotics and Automation Handbook, 2000 
2. L. Sciavicco, B. Siciliano, Modeling and Control of Robot 
Manipulators, 2000 
3. R. S. Burns, Advanced Control Engineering, 2001 
 

9. Broj na krediti: 6 

10. Vkupen raspolo`iv fond na vreme 6 ECTS h 30 saati = 180 saati  

Raspredelba na raspolo`ivoto vreme  28 + 90 + 60 + 2  = 180 saati 

11.1. P - Predavawa - teoretska nastava (15 nedeli po 2 saati) 28 saati

11.2. PA, SR, 
DZ - 

Proektni aktivnosti; seminarski raboti; doma{ni 
zada~i 

90 saati

11.3. SU - Samostojno u~ewe 60 saati

11.

11.4. TPZ - Proverka na znaewe so testovi 2 saati

Ocenuvawe 50 + 50 =  100 boda

12.1. 1 test do 50 boda  50 boda

12.2. PA, SR, DZ   50 boda

Ocenki: 
od 50 do 60 boda 6 ({est)

od 61 do 70 boda 7 (sedum)

od 71 do 80 boda 8 (osum)

od 81 do 90 boda 9 (devet)

12.

 

nad 90 boda 10 (deset)

13. Uslov za potpis i formalen ispit Realizirani aktivnosti 11.2  

 

 

http://www.amazon.com/s/ref=si3_rdr_bb_author?index=books&field%2dauthor%2dexact=Lorenzo%20Sciavicco
http://www.amazon.com/s/ref=si3_rdr_bb_author?index=books&field%2dauthor%2dexact=Bruno%20Siciliano
http://www.amazon.com/Modelling-Manipulators-Advanced-Textbooks-Processing/dp/1852332212/ref=si3_rdr_bb_product
http://www.amazon.com/Modelling-Manipulators-Advanced-Textbooks-Processing/dp/1852332212/ref=si3_rdr_bb_product


 
AKTIVNOSTI ZA NASTAVNIOT PREDMET MEHANIKA NA MANIPULATORI I NIVNO UPRAVUVAWE 

 
Predavawa  

Saati Tema 
2 Voved. Struktura na manipulator. Rotacioni matrici. Homogeni transformacii. 
2 Direktna kinematika. Inverzna kinematika. Direktna i inverzna kinematika na manipulacioni strukturi. 
2 Diferencijalna kinematika. Jakobijani. Jakobijani na manipulacioni strukturi.  
2 Statika 
2 Dinamika. Lagran`ova ravenka. 
2 Dinamika. Wuton-Ojlerova ravenka. 
2 Planirawe na traektorija. Dvi`ewe to~ka do to~ka. Interpolacija na traektorija. 
2 Vidovi upravuvawe. 
2 Linearno upravuvawe na manipulatori. 
2 Nelinearno upravuvawe na manipulatori. 
2 Upravuvawe na manipulatori vo kontakt so dinami~ka okolina. 
2 Aktuatori. 
2 Senzori. 
2 Fuzzy upravuvawe na manipulatori. 
2 Industriski aplikacii na manipulatorite. 
 Test za proverka na znaewata 

30  
 

 
Proektna aktivnost, seminarski raboti, doma{ni zada~i 

 Tema  Aktivnost 
1 Direktnata kinematika na manipulator 
2 Inverznata kinematika na manipulator 
3 Formirawe na jakobijan na manipulator 
4 Dinamika na manipulator 
5 Traektorija na manipulator 
6 Formirawe na {ema na upravuvawe na manipulator 

Proektna zada~a. Rabota so kompjuter. 
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