YHUBEP3UTET Y HUALWLY, ENEKTPOHCKW ®AKYNTET

AkpeauTauuja ctygujckor nporpama — Macrtep akagemcke crtyauje

YnpaBrbawe cuctremmma

Tabena 5.1. Pacnopeo npedmema no cemecmpuma u 200UHAMA Cmyouja

P.op. l Mud. npen. l Ha3us npeamera Cem. ‘ Bpoj yacoBa ECIIb
ITPBA TOAVHA
1. 3MVY31001 Pauynapcku ympaBibaukil CHCTEMHA 1 2+2+0+0+0 6
2. 3IMVY31002 WHTemMreHTHU CUCTEMHU 1 2+1+1+0+0 5
3. 3IMVY31003 Perymamuja e1eKTpOMOTOPHUX TIOTOHA 1 2+2+0+0+0 5
4, 3MVY31004 CrpyuHa mpakca 1 0+0+0+0+6 3
5. 3IMVY310CP CTyaujcKo-UCTpa)KUBAYKH Pajl 1 0+0+0+6+0 3
3MVATA00 W360pHu npeamer AY 1 1 5
6. 3MYAI1A01 WHTenureHTHE MaluHe 1 2+2+0+0+0 5
7. 3MYA1A02 Meroe AMTHTATHOT YIIPpaBJbakba U €CTUMALH]e 1 2+2+0+0+0 5
3MVYA1B00 Wz6opau peametr AY 2 1 5
8. 3MVYA1B01 dnexcnOMITHU TPOU3BOJIHU CUCTEMH 1 2+2+0+0+0 5
9. 3MVA1B502 MeTtoau onTUMH3AIH]e 1 2+2+0+0+0 5
10. 3MVYA1B03 AnantuBHa 00pasia curHana 1 2+2+1+0+0 5
11. 3IMVYA1B04 Tenemerpuja 1 2+1+1+0+0 5
12. 3MVYA1B05 EmbOenen cuctemu 1 2+2+0+0+0 5
3MVYP1A00 Nz60opau npeamer PYCMT 1 1 5
13. 3MVYPIAO1 PauyHapcku cucremMu 3a MEpEHE U KOHTPOITY 1 2+1+1+0+0 5
14. 3IMVYP1A02 [IpojexToBame MUKpOpauYyHAPCKUX MEPHUX HHCTPyMEHATa 1 2+1+1+0+0 5
3MVYP1B00 W360pau npeamer PYCMT 2 1 5
15. 3MVYP1BE01 MeTo/ie AUTUTATHOT YIIPaBJbakha U SCTHMAIH]C 1 2+2+0+0+0 5
16. 3MVYP1502 Mopenupame 1 cuMyJnalmja y ayTo HHIyCTpHjH 1 2+2+0+0+0 5
17. 3IMVYP1503 AnantuBHa 00pajia curHana 1 2+2+1+0+0 5
18. 3MVYP1504 I'eorpadckn HHPOPMALIMOHN CHCTEMH 1 2+1+0+0+0 4
19. 3IMVYP1b505 Emb6enen cucremu 1 2+2+0+0+0 5
20. 3MVYP1B06 Pauynapcka anumaryja 1 2+1+0+0+0 4
21, 3MVP1507 BexuuH ceH30pu U CEH30PCKE MpEke 1 2+1+1+0+0 5
22, 3MVYP1b508 Tenemerpuja 1 2+1+1+0+0 5



KartoniPredmeta/3MUZ1O01_Racunarski_upravljacki_sistemi.xlsx
KartoniPredmeta/3MUZ1O02_Inteligentni_sistemi.xlsx
KartoniPredmeta/3MUZ1O03_Regulacija_elektromotornih_pogona.xlsx
KartoniPredmeta/3MUZ1O04_Strucna_praksa.xlsx
KartoniPredmeta/3MUZ1OSR_Studijsko-istrazivacki_rad.xlsx
KartoniPredmeta/3MUA1A01_Inteligentne_masine_.xlsx
KartoniPredmeta/3MUA1A02_Metode_digitalnog_upravljanja_i_estimacije_.xlsx
KartoniPredmeta/3MUA1B01_Fleksibilni_proizvodni_sistemi.xlsx
KartoniPredmeta/3MP01C02_Metodi_optimizacije.xlsx
KartoniPredmeta/3MEM1A04_Adaptivna_obrada_signala.xlsx
KartoniPredmeta/3MUR1B08_Telemetrija.xlsx
KartoniPredmeta/3MUA1B05_Embeded_sistemi.xlsx
KartoniPredmeta/3MUR1A01_Racunarski_sistemi_za_merenje_i_kontrolu.xlsx
KartoniPredmeta/3MUR1A02_Projektovanje_mikroracunarskih_mernih_instrumenata.xlsx
KartoniPredmeta/3MUA1A02_Metode_digitalnog_upravljanja_i_estimacije_.xlsx
KartoniPredmeta/3MUR1B02_Modeliranje_i_simulacija_u_auto_industriji.xlsx
KartoniPredmeta/3MEM1A04_Adaptivna_obrada_signala.xlsx
KartoniPredmeta/3MRS1A03_Geografski_informacioni_sistemi.xlsx
KartoniPredmeta/3MUA1B05_Embeded_sistemi.xlsx
KartoniPredmeta/3MRS1A07_Racunarska_animacija.xlsx
KartoniPredmeta/3MUR1B07_Bezicni_senzori_i_senzorske_mreze.xlsx
KartoniPredmeta/3MUR1B08_Telemetrija.xlsx

3MVYA2A00 N360pau npeamer AY 3 2 5
23. IMVA2A01 VYnpaBspame CI10KEHUM CUCTEMHMA 2 2+2+0+0+0 5
24, 3IMVA2A02 [IpennuKTHBHO yIpaBbamke 2 2+2+0+0+0 5
3MYA2500 W36opuu npenmer AY 4 2 5
25. 3IMVYA2B01 XuapaynuaHH U ITHEYMaTCKU CHCTEMH YIIPABIbambha 2 2+2+0+0+0 5
26. 3IMVA2502 EnexTpoMenunuHcKa HHCTpyMEHTAIH]ja 2 2+1+1+0+0 5
27. 3IMVYA2503 OypujeoBa aHATH3a ca IpUMEHaMa 2 2+2+0+0+0 5
28. 3IMVA2504 CaBpeMeHO yIpaBJbamke HHAYCTPHjCKUM IpoliecumMa 2 2+1+1+0+0 5
3MVYP2A00 Wz60pan npeamer PYCMT 3 2 5
29. 3IMVYP2A01 Cen3opu U npeTBapady y BO3WINMA 2 2+1+1+0+0 5
30. 3IMVYP2A02 CeH30pH U TIpeTBapavd y ayTOMATHUIN U pOOOTUITH 2 2+1+1+0+0 5
31. 3MVYP2A03 CaBpeMeHe CeH30pCKe TEXHOJIOTHje U CUCTEMH 2 2+1+1+0+0 5
32. 3IMVYP2A04 BupTtyenna MepHa HHCTpYMEHTAIH]ja 2 2+1+1+0+0 5
3MYP2500 N36opuu npenmer PYCMT 4 2 5
33. 3MVYP2501 VYnpaBieame CI0)KEHAM CHCTEMHMA 2 2+2+0+0+0 5
34. 3MVYP2502 CucteMH ayTOMAaTCKOT yIpaBJbamba Y BO3WINMA 2 2+2+0+0+0 5
35. 3MVYP2503 CaBpeMeHO yTpaBibamkhe HHIYCTPHjCKUM IpOoIlecuMa 2 2+1+1+0+0 5
36. 3IMVYP2504 EnexTpomenuuuHcKa HHCTpyMEHTAIH]ja 2 2+1+1+0+0 5
37. 3IMVYP2505 MoOUITHI KOMYHHUKAITHOHU CHCTEMU 2 2+2+1+0+0 5
38. 3MVY320CP Mactep pan - CTYIH]CKO-UCTPAKUBAUKH Pa] 2 0+0+0+7+0 4
39. 3MVY3203P Macrep pan 2 0+0+0+0+0 15
VYKyIHO YacoBa aKTHMBHE HACTaBe 25.73 +15.10
Yxymuao ECIIB 60



KartoniPredmeta/3MUA2A01_Upravljanje_slozenim_sistemima_.xlsx
KartoniPredmeta/3MUA2A02_Prediktivno_upravljanje_.xlsx
KartoniPredmeta/3MUA2B01_Hidraulicni_i_pneumatski_sistemi_upravljanja.xlsx
KartoniPredmeta/3MUA2B02_Elektromedicinska_instrumentacija.xlsx
KartoniPredmeta/3MUA2B03_Furijeova_analiza_sa_primenama.xlsx
KartoniPredmeta/3MUA2B04_Savremeno_upravljanje_industrijskim_procesima.xlsx
KartoniPredmeta/3MUR2A01_Senzori_i_pretvaraci_u_vozilima.xlsx
KartoniPredmeta/3MUR2A02_Senzori_i_pretvaraci_u_automatici_i_robotici.xlsx
KartoniPredmeta/3MUR2A03_Savremene_senzorske_tehnologije_i_sistemi.xlsx
KartoniPredmeta/3MUR2A04_Virtuelna_merna_instrumentacija.xlsx
KartoniPredmeta/3MUA2A01_Upravljanje_slozenim_sistemima_.xlsx
KartoniPredmeta/3MUR2B02_Sistemi_automatskog_upravljanja_u_vozilima.xlsx
KartoniPredmeta/3MUA2B04_Savremeno_upravljanje_industrijskim_procesima.xlsx
KartoniPredmeta/3MUA2B02_Elektromedicinska_instrumentacija.xlsx
KartoniPredmeta/3MUR2B05_Mobilni_komunikacioni_sistemi.xlsx
KartoniPredmeta/3MUZ2OSR_Master_rad_-_studijsko-istrazivacki_rad.xlsx
KartoniPredmeta/3MUZ2OZR_Master_rad.xlsx

