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DELTA KONCEPT

Opstest usvojencg DELTA koncepta omoguéava izrazitu modularnost i rekonfigurabilnost kao i
stepenast napredak u razvoju, gradnji i primeni robota i masina alatki baziranih na ovom konceptu.
Razvojem prvog domacéeg DELTA robota stvoreni su uslovi za razvoj varijantnih resenja robota |
manjih masina alatki.

8=30° 45° 60°

DELTA robot sa osnaZenim DELTA robot sa osnaZenim
[rotacionim zglobovima 6,,0,,04 translatornim zglobovima 1;4,1;5,1;3
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s TEHNICKE KARAKTERISTIKE
® RADNI PROSTOR =

= =
i dq!
I e ;
Polupre¢nik baze: R = 100mm
Poluprecnik platforme: r = 40mm
DuZina end-efektora: Iz = 100mm
m SPECIFIKACIJA =
Opsezi kretanja osa o Nosivost sa osom
pozicioniranja 64, 82 i 85 145 orijentacije 04 0.2 kg
Brzine osa o Nosivost bez ose
pozicioniranja 01, 8, i 83 L orijentacije 64 0-35kg
O LT +180° End - efektor pneumatski
ose orijentacije 04 hvatac
Brzina kretanja o )
ose orijentacije 04 240°%/s Instalisana snaga 500 W
- Masa sa nosecom
Ponovljivost +0.5mm strukturom 40 kg
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UPRAVLJANJE | PROGRAMIRANJE mssssss

Resdenja inverzne i direktne kinematike DELTA robota integrisana su u jezgro EMC2 softvera.
Format programa koji koristi EMC2 zasniva se na G kodu po standardu RS274.

G - kod
NI10 Gl X22.5722.5 Z-350
. N20 Z-380 F8000
Programiranje > N30 M3

N40 G1 Z-340 F8000

N50 X-67.5 Y-67.5 F30000

91 1 ;g

B Planer £g 8
Gokod ] tanicl| lnverzna R 5 sl & E
interpreter [ PUAIGT o hatika g5 g e
[y [¢) <
4= A

{

N 7
Virtuelni DELTA r\iib ot | 4 .
e 1 Manipulacija

2% - EMCZ sistemski softver
90 G17 - Linux operativni sistem
G61
(LOPTICA1) . I
G1 X-67.5 Y22.5 Z-350 F15000 - Rucno programiranje u G - kodu )
Z-366 F4000 - Programiranje primenom CAD/CAM sistema
M3
G4 P1 o -
G1 2-340 F4000 - JOG MOD pozicicniranja u unutrasnjim
X67.5Y67.5 F13000 koordinatama 64, -, 65 16, i spoljasnjim
Z-360 F4000 _ -
M4 koordinatama X, Y, Zi C.
é‘f’f(%f;‘o“g? 5000 - Proradun svih kretanja u realnom vremanu
MO02 - Virtuelni robot za verifikaciju programa
% i off-line programiranje

7

ADRESA msssssss

Univerzitet u Beogradu, Masinski fakultet
Katedra za proizvodno masinstvo
Kraljice Marije 16, 11120 Beograd 35,
SRBIJA

http:/iwww.mas.bg.ac.rs/

http://cent. mas.bg.ac.rs/
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8.2

Misljenje korisnika

@) LOLA TSIy

Istrazivacko-razvojni institut Lola d.0.0, Kneza Viseslava 70a, 11030 Beograd, Srbija; Tel: +381 (0)11 25 41 303, 25 46 423
Fax: +381 (0)11 25 44 096; info@li.rs; www.li.rs; Matiéni broj: 20215852; PIB: 104683803 TR: 200-2438490102871-78

Nas znaké/)é Datum:

22.11.2012.

Predmet: Paralelni DELTA robot za pakovanje proizvoda konditorske i farmaceutske industrije i
montazu mikro komponenata

Prototip paralelnog DELTA robot za pakovanje proizvoda konditorske i farmaceutske industrije i
montazu mikro komponenata je razvijen na MaSinskom fakultetu u Beogradu.

Ovo tehnitko resenje su razvili autori: prof. dr Dragan Milutinovi¢, Nikola Slavkovi¢, dipl. mas.inz, mr
Branko Kokotovi¢, dipl.ma%.inz, Zoran Dimi¢, dipl. inz. el. prof. dr Milo§ Glavonji¢, mr Milan
Milutinovi¢, dipl.ma$.inz, i doc. dr SaSa Zivanovié u okviru projekta TR-35022 (.Razvoj nove
generacije domacih obradnih sistema‘).

S obzirom da je prototip DELTA robota kompletno zavrsen i ispitan, kao i da je kompletirana tehnicka
dokumentacija, planiramo njegovu proizvodnju kao baznog modula — radne stanice slozenih linija za
pakovanje proizvoda konditorske i farmaceutske industrije koje razvijamo za domace proizvodace. Sam
prototip ve¢ testiramo na postojeé¢im instalisanim linijama za pakovanje pri ¢emu smo ustanovili da je
zbog svoje paralelne strukture veoma efikasan kako u pogledu tacnosti i brzine tako i u pogledu
upravljanja i programiranja.

LOLA INSTITUT
Direktor

ic, (lﬁlé.inz.mai



8.3  Ilpuka3 m3iaarama u paga DELTA po0ora na manndecranuju lanu 6yayhnocrn
»Po0oTuka* (24.09.-15.10.2012) kojy je opranuszonBao LlenTap 3a npoMonujy Hayke

PoboTka | danw Bygyhre %
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NAHW BYAYRHOCTH

POBOTNKA

rocm PUIMCKW NP ! L ! 3A MEOWJE

2409-1510.

DELTA POEOT

WHoyeTpujcxu poboT somahe NPOM3SOnHE HACTED
je 2012. ToKoM WCTpaxMEares Ha MawnHcxKom
paxynTeTy YaueepawTeTe y Beorpazy, wnjK je uwb
CTEApabE CYNEpOpIMX paBaTa M MaFoWX NATKH Ca
NApANENHOM KMHEMaTUKoM. Dau podoTA KOpUMCTHNA
B ce 33 naTpabe aoMahe HHOVCTPHIE W 2OVKauM]y.
VM3 4STUDY CTENSHA cNobone v HaMErLEH je 3a

MEHUNYNaLAJY NPTA3S00MMa ¥ KOHZNTOPCKD] 1
13DMAUSYTCKO) MHAYCTPWIM W 33 MOHTAXY ¥

MUK POENESxT poHuuM. T8 cnocoBHoCTH
OEMOHCTEMDAE Ha NpUMERY MEHANNEUK)E

ST M 4 TEHAC
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Nas znak;é/ﬁ‘ Datum:

22.11.2012.

Predmet: Paralelni DELTA robot za pakovanje proizvoda konditorske i farmaceutske industrije i
montazu mikro komponenata

Prototip paralelnog DELTA robot za pakovanje proizvoda konditorske i farmaceutske industrije i
montazu mikro komponenata je razvijen na Masinskom fakultetu u Beogradu.

Ovo tehni¢ko resenje su razvili autori: prof. dr Dragan Milutinovié¢, Nikola Slavkovi¢, dipl.mas.inz, mr
Branko Kokotovi¢, dipl.mad.inz, Zoran Dimi¢, dipl. inz. el, prof. dr Milo§ Glavonji¢, mr Milan
Milutinovi¢, dipl.mas.inz, i doc. dr SaSa Zivanovi¢ u okviru projekta TR-35022 (,Razvoj nove
generacije domacih obradnih sistema®).

S obzirom da je prototip DELTA robota kompletno zavrSen i ispitan, kao i da je kompletirana tehnicka
dokumentacija, planiramo njegovu proizvodnju kao baznog modula — radne stanice slozenih linija za
pakovanje proizvoda konditorske i farmaceutske industrije koje razvijamo za domace proizvodace. Sam
prototip veé testiramo na postoje¢im instalisanim linijama za pakovanje pri ¢emu smo ustanovili da je
zbog svoje paralelne strukture veoma efikasan kako u pogledu taCnosti i brzine tako i u pogledu
upravljanja i programiranja.




MNCTPAXMBAYKO-CTPYUHOM BERY
MAIIIHMHCKOI" @AKVIITETA
VHUBEP3UTETAY BEOI'PALY

[Tponexany 3a HH/I
[Ipod. np Bojkany Jlyuanuny

IIpeamer: [Ipeanor 3a u300p peneHzeHaTa
32 TEXHHYKO peniembe

Monum McTpaskiuBadko-cTpydHO Behe Jia 38 TEXHHYKO PEIIeH:e

" [IAPAJIEJTHU DELTA POBOT 3A TTAKOBAGE ITPOU3BOJA KOH/IUTOPCKE 1
OAPMAIIEYTCKE VHJTYCTPUIE U MOHTAXKY MUKPO KOMIIOHEHATA ™

uMeHyje aBa penenzenta. OBO TEXHHUKO peIerse je ypaheHo y OKBUPY npojexra TP-35022 "
Pa3Boj HoBe renepanuje gomMahux obpaanHux cucrema'.

AyTOpH peniemna cy:

rpod. ap Jparan MuiryTuHOBHR, AT MAIIL HHK,

Hukona Craskosuh, JUIUT.MAILHHK, ACHCTEHT, CTYICHT JOKTOPCKHX CTY/IH]a,
Mp Bpanxo Kokorosuh, aumi.mMart.HHX, aCHCTEHT,

3opan Jumuh, JMILL HEK. €I, HCTPaXKHBad, CTYIEHT JJOKTOPCKUX CTY/IH]a,
npod. ap Munom ['aBorsuh, MU MALLHHX,

mMp Munas Munyrunosuh, QU Mant.wHK, JOKTOPaHT |

por. np Cama JKuBanosuh, JHIIT.MaIl. HHK.

Hamr mpeyior je 1a peueH3eHTH Oyy:

npod. 1p Mupocnas Tunmnosuh, penosau npodecop MamuHekor dakyirera y MeH3Uj U,
npod. ap bpanucnas Boposail, PakynTeT TeXHUYKEX Hayka, HoBu Can

C IOIITORAHEM,

npod. ap Jbyboapar Tanosuh,
PYKOBOJIMIIALL IPOjEKTa

VY Beorpany,
09. noBembpa 2012. rogune



YHWUBEP3WTET Y BEOIrPALLY
- MALLMHCKWN ®AKYNTET -
BRPOJ: = 209342

AATYM: 01.11.2012,

Ha ocHoBy 3axteBa npod.ap Jbyboapara TaHoewha 6p. 2094/1 oa
01.11.2012. roamHe u un. 12.5 CratyTta MalumHCKOr akynTeta, UcTpaxusauko
CTpy4Ho Behe Ha ceanvum og 01.11.2012. roauHe, AoHENO je cnepehy

OANYKY

fa ce 33 peueHseHTe TexHWUKOr pelwera noa HaCIoBOM:
~l1apanentn DELTA po6oTr 3a nakoBawe npon3Bo[a KOHAHTOpCKE W
gapmayeyrcke  MHAYCTpHjE M MOHTa)Ky MHKPO  KOMITOHEHATA o
peanusoBaHor y okeupy npojekta TP—35022, uuju cy aytopu: npod.ap [paraH
MunyTtuHosuh, Hukona Cnaskosuh, Avnn.uHX.Maw., Mp BpaHko Kokotoeuh, 3opaH
Avnmuh, aunnvdx.en., npod.ap Munow Inasowsuh, Mp MwunaH MunytuHoBUh 1
aou.ap Cawa XuaHosuh, UMeHyjy:

- Ap Mupocnas Mununosuh, pea.npod. y neHsuju u
- npod.Ap Bpanucnas boposau, ®TH, Hoeu Cag.

Oanyky AoctaBuTM: MWHWCTApCTBY MPOCBETE, HayKe M TEXHOMOLWKOr
pasgoja PC, peLieH3eHTMMa 1 apxuen dakynTeTa paav esBuaeHumje.

o~~~ _MNPOJEKAH
/3K HAYYHOUCTPAXKVIBAYKY ENATHOCT

i --l—r,. J ' /\—
| [ ) 1
0(ap/BojkaH JlyyaHnH
I ;\b .
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on 01.11.2012 rojuHe MMEHOBAHM CMO 3a PELEH3€HTe TEXHHYKOI pemena...!
DELTA pobor 3a makoBame nponssona KOHIHTOpPCcKe M (apmaneyrcke HH}IyCTpH_]e u
MOHTAKY MHKPO Kommonemarta' ayropa: mpod. nap Jlparan MunytuHoerh, Huxoma
CnaskoBuh, qumi.manr.unk, Mp Bpanko Kokorosuh, gumi.main.uHx, 30pan Jumuh, quni. HHK.
en, nipod. ap Muyom 'nasossuh, Mp Munan MuilyTHHOBHN, AWIULMALLHIK, X JIOI. JIp Cama
usanosuh. Ha 0CHOBY TIpeJIriiesia OBOT TEXHHYKOT PEIleHha MOJHOCHMO clienehu:

HU3BEHITAJ

Texunuko pemerse "Ilapaneqnu DELTA po6oT 3a makoBame Nponu3Bojia KOHAMTOPCKE U
dapManeyTcke MHAYCTpHje M MOHTaXKY MHKPO KOMIIOHeHaTa" ayropa: mpod. ap Jlparaun
Munytusoeuh, Hukona CnaBkoBuh, Aum.Mall.HIK, Mp bpanko Kokorosrh, ITHINI.MAIIHHIK,
Boparr Jumuh, aunn. wExk. e, npod. ap Mumom I'maBomuh, mp Munan MunytiuHosrh,
AMIULMaLHmK, U ojon. ap Cama JKusanoeuh je ommcano Ha 22 crpane A4 dopmara, u
0GyXTBaTa OCHOBHM TeKT M Tpy mpuiora. OcHoBHE TeKcT obyxBaTa 16 cTpannua A4 popmara
miacaHux ca 12 pt, jenHuMm mpopenom, H caupxku 16 couka. OCHOBHH TEKCT Caipyku IHECT
[IOIUIaBJba ¥ crcak nureparype. Hacnosu noriasiba cy:

1. O6mact Ha KOjy C€ TEXHUYKO PEIIChe OJTHOCH

Texuuuku npodIem

Crame TeXHHKE

CymTHHA TeXHUYKOT pellera

JleTaipaH OMUC TEXHUYKOT PELIEa,

3akJpyvak, 1

Jlurepayra

[Tpunore 8 yune:

o IIpuor 8.1: IIpocnexkt DELTA poGota Ha 4 cTpaHe ca cIMKoM H3paheHor pobora, OmucoM
DELTA xonuenta u pazsujenum DELTA po6oTom, TeXHHYKUM KapaKTepHCTHKaMa, IEMOM
YIIPaB/baYKOI' CUCTEMA M OIIMCOM IIPOIpaMHUparba;

e [Ipunor 8.2: MuIIbebe KOPHCHUKA;

o Ilpumor 8.3: Ilpukaz wuznarama u paga DELTA poGora na wmanndecrammju [anu
6ynyhrocts ,,PoGoruka* (24.09.-15.10.2012) kojy je opranuzosao llenTap 3a IPOMOLH]Y
HayKe;

S GRItAL B o T

TexHHUKO pellerhe Mpumaaa o0IacTH MalllMHa ca MapajeIHOM KHHEMAaTHKOM OJHOCHO
HOBO] TeHepaluju cynepOp3ux poboTa 3a Mmakopame M MOHTaxy. IIpuxsaheno je ox crpame
Hcrpaxuauko passojuu uneturyt JIOJIA J1.0.0. beorpaj koju ra je TeCTHpao Ha nocrojehum
HHCTAIMCAHIM JIMHHjaMa 32 IAKOBakbe M KOjH IUIAHHPA HBEeroBY IPOM3BOIIbY Kao OasHor MoJIyia
CIIOYKEHAX JIHHH]A 3a TAKOBaEhe TPOU3BOJA KOHAUTOPCKE W (hapMaleyTCKe MHIYCTpHje Koje ce
pasBujajy 3a momahe mpomssohaue. Ilapamemnn DELTA pobor je Takohe ykibydeH H y
naboparopujcke BexOe u3 npeamera MHaycrpujckn poboTH 1 Maiuse anarke u podoTH HOBE
renepanuje Ha Katenpu 3a npou3BoiHO MamIHHCTBO. Pasujenu npototun napanensor DELTA
pofoTa TpejcTaBha 3HAUAjaH JOIPUHOC Y pa3Bojy podoTa ca MmapaneHOM KHHEMATHKOM Y
HAIIIO] 3€MJbH.

ITornasbe TexHUUKH TIPOOIIEM jacHO yKa3yje Jla KHHEMATHYKO MOJIE/IMpahe PeIcTaBba
OCHOBY 3a IIPOjeKTOBambe, yrnpasibame 1 u3paxy DELTA pobora ca qanac 3aXTeBaHHM BHCOKHM
nepdopmancama. OBY TBpAY HOTKPEIUbYje UHI-EHHLA Ja Maau Opoj mpomssohaua pobora
ykibyuyje DELTA po6oT y ¢BOj IPOH3BOIHH IIPOIPaM.

IlornaBpe Crame TexHuke ykasyje na je DELTA poGoT manac ocHOBa CaBpeMEHHX
NMHMja M CHCTEMA 3a MaHMITYJAlHjy ¥ TaKoBame IPOU3BOJa IpexpamOeHe, KOHIUTOPCKE H



(apmaneyrcke usaycrpuje. Takohe ce ykasyje m Ha HemocTatke mocrojehux wmerona

KHHEMATHYKOT MOJENupama M Ha [oTpedy 3a pa3BojeM HOBHX [PUCTYHA KHHEMATHUKOT

MoJeaupama Ha 0asd MHHMMAaTHOT Opoja mapamerapa Koju Tpeba Jjia Oyay e(HKacHH|H Of

nocrojehux mpucTyna He caMo y IorJie[ly IPOjeKTOBamka, H3pajie, YIIpaB/babha | IPOrpaMUuparba

Beh 1 y moruesly pa3zpoja epUKaCHHX alropuTaMa 3a KaTHOpamujy u KOMIICH3AaIH]y.

JacHO je UCTaKHYTO JIa CYNITHHY OBOT TeXHHYKOT pellemha JHHE:

e Cnenuduyna MmeToga KHHEMATHYKOI MOJIe/IMpamba Ha 6a3u MHHEMATHOT Opoja nmapamerapa;

e Pa3BHjeHHM YIpaBJbayKHd CHCTEM OTBOpeHe apxuTekType OasupaH Ha PC real-time Linux
nnatgopmu 1 EMC2 (Enhanced Machine Control) codbTBepckoM cuctemy;

e Paspujenn Monymapuu u pexoHpurypabuirn DELTA poGor (uspalen upororun ca
KOMIIJIEHTOM TE€XHHYKOM JIOKYMEHTAI[H]OM 33 CEPHjCKY IIPOU3BOILY O] CTPAHE KOPHCHHKA).
Taxohe je mokazano na je ommroct DELTA konnenta y oBoM TeXHHYKOM peliemy
IPOLIMPEHA Pa3BOjEM HOBOI-I€HEPATM30BAHOI NPUCTYIIA KMHEMATHYKOT MOJIEJIMpamha KOju
omoryhasa m3pa3suTy MOJyJIapHOCT M PEKOH(GUIYpabHIHOCT KA0 M CTENEHACT HANpelaK y
pasBojy ¥ rpajbyu He caMo poboTa Beh i MambUX MallliHA alaTKy;

Jleraspuum onucom TexHuukor pemema je o0yxaheno: (i) KOMIJIETHO KMHEMAaTHUKO
MOJjieJiMparhe (perieHa JMpeKTHa H MHBEp3Ha KMHEMaTHKa, H3BejeHa JakoOujaH Marpuna u
JakoOujan maTpuIle TUPEKTHE M MHBEp3HE KHHeMatHke), (ii) JeTa/bHU OIMC NPOjeKTOBama H
uzpaze nporotunia DELTA poGora (ogpehuBame m onTHMH3amHUja NPOJEeKTHHX Iapamerapa,
aHanusza 00JMKa M JUMEH3Hja pajHOI HpOCTopa, AeTabHO npojektoBame-CAD mojennpame,
TeXHHYKA W TEXHOJIOIIKA JOKYMEHTallHja, Ha0aBKa M H3paja KOMIIOHEHaTa, MOHTaxa), u (iii)
pa3Boj CHCTEM yIpaBJ/bara U IIPOrpaMHpama (pa3Boj yIpaBhauykuxX alropuraMa u copTeepa M
ajropurama 3a KajnuOpaljy H  KOMIEH3andjy, HabaBka KOMIIOHEHATa, MOHTaXa,
MMILIEMEHTALM]a pa3BHjeHOT YIpaBibaukor codTBepa, codTBepa 3a nporpamupame y G-Ko1y
BHPTYeJIHOr poboTta KoH(purypucanor y Phyton rpaduukom oxpyskemy). MoryhHoctu cucrema
Cy MOKa3aHe Ha CII0KEHHM IPUMEPHMa MaHUIIyIaIlje TehUHUCAHHX Ca KOPUCHHUKOM TEXHHYKOT
perena.

Ha kpajy. y OKBUpY 3aKJbyuKa, ce HABO/IH /Ia j€ Pa3BHjE€HU IIPOTOTHII TECTHPAH OJ] CTPaHEe
KOPMCHUKA KOjH IIanupa npomssoawmsy DELTA poGora xao 6a3Hor mMojyna — pajHe cTaHHIE
CIIOXKEHUX JIMHU]A 33 NAaKOBame NPOM3BOJA KOHIUTOPCKe M (hapMmaleyTcKe HHIYCTPHje Koje
pasBuja 3a momahe mpoumssobhaue. Pazeujenn mpororunm DELTA po6ora ce kopucTH M 3a
nabopaTopHjcke BexkOe M3 JiBa npeamera Ha Katenpu 3a mpOM3BOIHO MAIIMHCTBO MaIIHHCKOD

takynrera.
MHUHI/BEILE

Aytopu texHudkor pemema "'llapageasnn DELTA poGor 3a nakoBame npoussoja
KOH/IHTOpCKe H ¢apmaneyTcKke HHAYCTPHje H MOHTAKY MHKPO KoMmoHeHarta' Cy jacHoO
[IPUKA3aIM W TEOPHjCKM OOpaJuiM KOMIUIETHY CTPYKTYPY TEXHHUKOT pelnersa. Ilpukasane
MOryhHOCTH cHCTeMa Ha CJI0KEHHM IPHMEPHMa MaHHUITyJIanuje JeQUHUCAHUX ca KOPHCHHKOM
TEXHUYKOT pEIlerhba Kao U y u3Bohemy 1abopaTopHjcKuX BexkOH jaCHO yKa3yjy Ja OBO TEXHHYKO
pelnerse mpe/cTar/ba HOB JONPHHOC Y pa3Bojy poboTa ca mapajieTHOM KHHEMATHKOM y HAIIoj
seMIbd. Ca 3a/10BOJ/BCTBOM IpeuIaskeMo MerTpakupadko-ctpydHom Behy Mammunckor daxyiarera
y beorpany ma wmmpyctpujckm nporotun ''Ilapameasor DELTA po6or 3a nakopame
NPOH3BO/Ia KOHIHTOPCKE H (hapMalieyTCKe HHAYCTPHje H MOHTA)KY MHKPO KOMIOHeHaTa'"

IPUXBATH Ka0 HOBO TEXHHYKO PEIIEHHE,
“Broinlo o Phrwovoe.
Hpgdf np Bpanugfiagboposau

l'[}c;o‘(/l). ap MMpMHﬂMHOBMh




YHVBEP3WUTET Y BEOIPALLY
- MALLUMHCKW OAKYTET -
BPOJ: - 20933

AATYME - 15.11.2012.

Ha ocHoBy 3axTesa npod.ap J/byboapara TaHosuha 6p. 2094/1 opn
01.11.2012. roauHe, OANlyKE O WMEHOBaky peLeH3eHaTa M yn. 12.5 CrartyTa
MalumHckor akynTeTta, UCTpaxxuBauko cTpyyHo Behe Ha ceaHuum og 15.11.2012.
roavHe, AoHeno je cneaehy

QAT YKY

MpuxBaTta ce TEXHUUYKO pelleHe Mo HaCNOBOM: ~AMapanennn DELTA
POo6OT 3a NaKoBatse MPoN3BoAa KOHANTOPCKE M papMayeyrcke HHAyCcTpHje
M MOHTAXKY MHKPO KOMIOHEHATa', pEeanu3oBaHOr y OKBMPY mnpojekta TP—
35022, uuju cy ayrtopu: npod.ap [paraH MunyTtuHosuh, Hwukona Cnaskosuh,
Avnn.meK.Maw., Mp bpaHko KokoTtoeuh, 3opaH Aumuh, aunn.umk.en., npod.ap
Munow [Inasotbuh, Mp Munan MunytuHoBuh u pou.ap Cawa XuBaHoBuh,a
MO3NUTUBHY PEeLieH3ujy noaHenu: Ap Mupocnas Mununosuh, pea.npod. y NeH3njn U
npod.ap bpaHucnas Bopoeau, ®TH, Hoeu Caga.

Oanyky aoctaBuTW: MUHWUCTApCTBY MPOCBETE, HAyKe M TEXHOMOLIKOr
pa3soja PC, peueHseHTUMa 1 apxusu PakynteTa paam eBmaeHumje.
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