
1.  Nastaven predmet VOVED VO ROBOTIKA 

2.  [ifra ETF083Z04 

3.  Studiska programa IKI 

4.  Semestar (izbornost) зимски (изборен)  
5.  Celi na predmetot Steknuvawe znaewe za osnovnite poimi od inteligentnata robotikata. Def.  na poimot 

“robot” i robotika kako del od ve{ta~kata inteligencija. Objasnuvawe na odnosot 
pome|u industriskata robotika i “inteligentnata robotika. Zapoznavawe so senzorski 
i aktuatorski delovi od robotskiot sistem. Od signalite od senzorite do 
visokonivovski simboli. Robotite kako otelotvoreni sistemi na ve{ta~ka 
inteligencija. Modelirawe na okolinata. Modelirawe na interakcijata robot-
okolina. Modelirawe na odnesuvawe na robotski sistemi. Biolo{ki inspirirani 
roboti. Interakcija ~ovek-robot. Zapoznavawe so konceptite na: situacija, mesto i 
navigacija. Multirobotski sistemi. 

6.  Osposoben za 
(kompetencii) 

Studentite }e se zapoznaat so osnovite na inteligentnata robotikata. Tie }e bidat 
osposobeni da analiziraat daden otelotvoren sistem i da gi prepoznaat senzorskiot, 
aktuatorskiot, kako i "inteligentniot" podsistem. Studentite }e bidat zapoznaeni so 
bazi~nite tehniki za modelirawe na okolinata, na interakcijata robot-okolina, kako 
i na interakcijata ~ovek-robot. 

7.  Uslov za zapi{uvawe 
na predmetot 

nema 

8.  Osnovna literature 
(do 3 naslovi) 

R Arkin, “Behavior Based Robotics”, MIT Press, 1998 
F Martin “Robotic Explorations: A Hands-on Introduction to 
Engineering”, Addison-Wesley, 2001 
V Braitenberg “Vehicles: Experiments in Synthetic Psychology”, 
MIT Press, 1984 

9.  Broj na krediti 5 

10.  Vkupen raspolo`iv fond na vreme 180 

Raspredelba na raspolo`ivoto vreme 2+2+1 = 5.5 

11.1. P - Predavawa-teoretska nastava  30 ~asa 

11.2. LV - Laboratoriski ve`bi  15 ~asa 

11.3. AV - Auditorni ve`bi, konsultacii 30 ~asa 

11.4. SU - Samostojno u~ewe      ~asa 

11.5. PZ - Proverka na znaewe  7 ~asa 

11.  

11.6. SZ - Seminarski raboti, samostojni zada~i     ~asa 

Ocenuvawe  

12.1. Posetenost na nastava do 10 boda  5 boda 

12.2. Parcijalni ispiti  200 boda 

12.3. Testovi 75 boda 

12.4. Seminarski raboti i samostojni zada~i 60 boda 

12.5. Laboratoriski ve`bi 60 boda 

Bodovi: Ocenki: 
od 200 do240 6 ({est) 

od 241 do 280 7 (sedum) 

od 281 do 320 8 (osum) 

od 321 do 360 9 (devet) 

12.  

Zabele{ka:  

od 361 do 400 10 (deset) 

13.  Uslov za potpis i formalen ispit min 50% od sekoja od aktivnostite 11 



PLANIRAWE AKTIVNOSTI ZA NASTAVNIOT PREDMET Voved vo robotika 

Predavawa - teoretska nastava Auditorni i laboratoriski ve`bi ned 
ela ~asa Tema ~asa tema 

2 Diskusija na prvite roboti so VI 
I. 2 [to e toa robot? Definicii i kratka istorija na 

inteligentnata robotika             

2 Tipovi na reprezentacija na znaewe kaj otelotvoreni sistemi 
II. 2 Otelotvoreni  (embodied) sistemi. Prezentacija na modelot: 

agent-okolina-zada~a          

2 Shakey, i STRIPS 
III. 2   Simboli~ki reprezentacii  

         

2 Planirawe 
IV. 2 Hierarhijata na Deklarativno-proceduralno-refleksivno 

znaewe           

2 Primeri na u~ewe kaj simboli~ki sistemi  
V. 2  U~ewe kaj simboli~ki reprezentacii 

2 Implementacija na avtomatski doka`uva~i na teoremi vo formalni 
sistemi. Ilustrativni zada~i za sistemi so simboli~ko u~ewe.  

2  Simulacioni tehniki 
VI. 2 Senzorski sistemi, percepcija, i efektori 

2 Zapoznavawe so programata MATHEMATICA 

2 Primeri na u~ewe kaj sub-simboli~ki sistemi 
VII. 2 Percepcija na prostor, u~ewe na topologija na okolina 

  

2 Primeri za u~ewe kaj nevronski mre`i i drugi tipovi na        
subsimboli~ki reprezentacii VIII. 2 Inteligentno upravuvawe: otvorena i zatvorena jamka na 

upravuvawe; optimalnost; stabilnost  2 Nevronski mre`i kako primer za sub-simboli~ki reprezentacii 

2  Implementacija na ednostavni nevronski mre`i za re{avae na logi~ki 
problemi IX. 2 Upravuvawe bazirano na odnesuvawa (behaviors) 

2 Koristewe na komercijalni i open source simulatori na razli~ni tipovi 
nevronski mre`i 

2 Zapoznavawe so modelite na Rodney Brooks; Maja Mataric; Gary Drescher 
X. 2 Hibridni arhitekturi 

2 Arkin 
2 Q-learning 

XI. 2 Adaptivni pristapi vo robotskata kontrola: u~ewe so 
pottiknuvawe 2 Q-learning 

2 Petitage 
XII. 2 U~ewe bazirano na modeli; {emi na u~ewe 

    

2 Redukcija na dimenzionalnosta na senzorskiot vlez i klasifikatori 
XIII. 2 Formalizacija na interakcija robot-okolina 

1 Klasifikatori 
2 Diskusija na problemite na u~ewe kaj otelotvoreni sistemi 

XIV. 2 Interakcija robot-~ovek 
2 Izrabotka na ednostavni otelotvoreni sistemi so LEGO BRAINSTORMS 

2 Diskusija na novite trendovi vo ma{inskata inteligencija i ma{inskoto 
u~ewe XV. 2 Multi-robotski sistemi 

2 Izrabotka na ednostavni otelotvoreni sistemi so LEGO BRAINSTORMS 
Zbir 30  45  



s 


