Cryaujcku nporpam: OcHoBHe akanemcke cryanje THOOPMATUKA

Ha3zus npeamera: YBoja y AMHAMHUYKO NPOrPaMUpPAkE U ONTUMAIIHO YIPaBJbamke ca IpUMeHaMa

HacTaBHMK/HACTABHHMIIM:

Crartyc npeamera: nu300pHU

Bpoj ECIIB: 5

Ycaos: Hema ycnosa

Insb npeamera: [pommpuBame U HAZOTPaIba IPETXOAHOT 3HAKba 3 KypceBa ONTHMU3ALIM]E.

Hcxon npenmera: [o 3aBpiieTky Kypca, CTyI€HT je YIIO3HAT Ca OCHOBHUM NPUHIUINMA TUHAMHUYKOT
MporpaMuparma 1 ONTHMAIHOT YIpaBJbamka, UCIIPO0ao UX je U MPUMEHHO y npakcu. Takohe, 1Mo 3aBpuieTKy
Kypca CTyAeHT Tpeba /1a 3Ha Kako ce pellaBajy HeKd MpoOJieMy TMHAMUYKOT IPOrpaMUpama U ONTHMAIIHOT
yIpaBJbama.

Canp:xaj npeqvera

Teopujcka nacmaea

VYBoa y IMHAaMUYKO IIporpaMupame u npumeHe. KoHBekcHa onTUMU3aLuja U yCJIOBU ONTUMATHOCTH. YBOJ Y
ONTHMAJIHO yIIpaBibambe. benManosa jeanaunsa. [IpuMena benManoBe jeHauMHE y MAlIMHCKOM YUEHY.
IToHTpjaruHOB MPUHIMII MAKCUMYMa U YCJIOBU ONTUMAIHOCTH. JIUCKpeTaH pobieM ONTHMAIHOT yIIPaBibaba.
Q-yueme. HeypoHCke Mpexe U ONITUMAIIHO yIpaBibamke. [[puMeHe y poOOTHIIN, EKOHOMU)U, MAITUHCTBY,
aepOHAYTHUIIM U CHCTEMHUMa KOHTpOJIE JIETOBA.

Ipakmuuna nacmasa

PemaBame 3a1aTaka u3 obaacti oOpah)eHuX Ha TeOpHjcKoj HacTaBu. Y TBphHBame rpaanBa oopalheHor Ha
TEOpPUjCKOj HACTABU.
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Bpoj yacoBa akTuBHe HacTaBe: 4 ‘ Teopujcka nHacrapa: 2 IIpakTu4yHa HacTaBa: 2

MeTtoae u3Bohema HacTaBe: QPOHTAIHYU M CAMOCTAIHH HUCTPAXKUBAUKU pal.

Onena 3Hama (MakcuMaJHu Opoj noena 100)

MpeancnutHe 06aBe3e MOCHA 3aBpUIHM UCITUT MoeHa
AKTHBHOCT Y TOKY IIpe/laBama HUCMEHH UCIIUT

IIPaKTU4HA HACTaBa YCMEHH UCIIUT 60
KOJIOKBUjyM-HU 20

CeMUHap-u 20




