Cryaujcku nporpam: OcHoBHe akanemcke cryanje THOOPMATUKA

Ha3us npeamera: ['eoMeTprjcke OCHOBE pOOOTHKE

HacraBuuk/nacrasuunu: Cphan Byxmuposuh, Tujana Illykunosuh, MBan Jumurpujesuh

Crartyc npeamera: nu300pHU

Bpoj ECIIB: 5

Yciaos: Hema ycioBa

Hub npeqvera: Ctuname cieUpUYHUX 3HAHba U3 TEOMETPH]je KOja Cce IPUMEHY]Y Y POOOTHIIH.

Hcxon npenmera: [o 3aBpiieTky Kypca CTYACHT MMa OCHOBHA 3Hama U3 TEOMETPHje U MEXaHUKE MPUMEHIbUBA
Yy poOOTHIIH.

Capgp:xaj mpeamera

Teopujcka nacmasa

VBoa y pobotuky. Kondurypauuonu npocrop. Kperama y papHu. XoMoreHe KOOpHUHATE y paBHU U IPOCTOPY.
Poranuje u kperama y npoctopy. YraoHna 6p3uHa. MaTpu4HU €KCIIOHEHT U Jorapurtam. JlnneapHe
nudepennyjanae jenHaunne. Ponpuresosa popmyna. 3aBojHa kperama. Kunemaruka po6ota. Bpere 3rio6osa.
JanaBut-XapreHOeprosu napamerpu. PaBancku u npoctopau Jakooujan. OCHOBEe HHBEp3HE KHHEMATHKE.
VYnotpeba cnoboanor codreepa - podorckor cumynaropa V-REP (Python mmu C++).

Ipakmuuna nacmasa

PemaBame 3anaraka u3 obnacti odpal)eHNX Ha TEOPHjCKOj HACTAaBH. YTBphHBame rpaausa odpaljeHor Ha
TEOPHjCKOj HACTABH.

Jlutepatypa:

1. Kevin M. Lynch, Frank C. Park, Modern Robotics: Mechanics, Planning, and Control, Cambridge University
Press, 2017.

2.J. M. Selig, Geometric Fundamentals of Robotics, Springer, 2010.
3. CoppeliaSim User Manual, https://www.coppeliarobotics.com/helpFiles/

Bpoj yacoBa akTuBHe HacTaBe: 4 ‘ Teopujcka HacraBa: 2 IIpakTuyHa HacTaBa: 2

MeTtoae u3Bolhema HacTaBe: TPyIHE U MOjeMHAYHE.

Ouena 3Hama (MakcuMaJiHu Opoj nmoena 100)

[IpenucnutHe 06aBe3e MOeHa 3aBpuIHU HCTIUT MOoeHa
AaKTUBHOCT y TOKY IIpe/laBamba 30 IIUCMEHHU UCITUT

IIPaKTUYHa HACTaBa YCMEHH UCTIUT

KOJIOKBH]yM-H ITUCMEHO-YCMEHH HUCIIUT 70
CeMMHap-U




