
1. Nastaven predmet VOVED VO ROBOTIKA I INTELIGENTNI 
SISTEMI 

2. [ifra ETF013Z05 
3. Studiska programa KSIA 

4. Semestar (izbornost) zimski/izboren  

5. Celi na predmetot zapoznavawe so osnovite na robotikata i 
inteligentnite sistemi 

6. Osposoben za 
(kompetencii) 

osposobenost za gradba ednostavni robotski sistemi, 
osposobenost za gradba i simulacija na ednostavni 
inteligentni sistemi  

7. Uslov za zapi{uvawe 
na predmetot 

linearni dinami~ki sistemi 

8. Osnovna literatura 
(do 3 naslovi) 

1. Saed B. Niku, Uvod vo robotikata, 
2.Aleksandar M. Mejstil i Xejms S. Albus, Inteligentni 
sistemi: Arhitektura, proektirawe i upravuvawe 

9. Broj na krediti 5.5 

10. Vkupen raspolo`iv fond na vreme 5.5h30=165 

Raspredelba na raspolo`ivoto vreme       

11.1. P - Predavawa-teoretska nastava  45 ~asa 

11.2. LV - Laboratoriski ve`bi  30 ~asa 

11.3. AV - Auditorni ve`bi, konsultacii 0 ~asa 

11.4. SU - Samostojno u~ewe  75 ~asa 

11.5. PZ - Proverka na znaewe  5 ~asa 

11. 

11.6. SZ - Seminarski raboti, samostojni zada~i 10 ~asa 

Ocenuvawe  

12.1. Posetenost na nastava do 10 boda  10 boda 

12.2. Parcijalni ispiti  50 boda 

12.3. Testovi 10 boda 

12.4. Seminarski raboti i samostojni zada~i 10 boda 

12.5. Laboratoriski ve`bi 20 boda 

Bodovi: Ocenki: 
od 60 do68 6 ({est) 

od 69 do 76 7 (sedum) 

od 77 do 84 8 (osum) 

od 85 do 92 9 (devet) 

12. 

Zabele{ka:  

od 92 do 100 10 (deset) 

13. Uslov za potpis i formalen ispit posetenost na nastavata, zavr{eni 
laboratoriski ve`bi 



PLANIRAWE AKTIVNOSTI ZA NASTAVNIOT PREDMET       

 

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

0       
I. 3 

Uvod vo robotikata: poim za robot i robotika, klasifikacija na roboti, 
komponenti, stepeni na sloboda na dvi`ewe, koordinati, karakteristiki, 
programirawe, prednosti i nedostatoci, primena na roboti  2 Gradba na ednostaven programabilen robot 1 - proektirawe 

0       
II. 3 

Robotski sistemi RS: modelirawe na kinematikata i dinamikata na kruti 
tela, matemati~ki modeli na RS   2 Gradba na ednostaven programabilen robot 2 - realizacija 

0       
III. 3 

Komponenti na RS 1: aktuatori - karakteristiki, sporedba, hidrauli~ki uredi, 
pnevmatski uredi, elektromotori, mikroprocesorsko upravuvani 
elektromotori 2 Nadgradba na proektiraniot robot: reagirawe na svetlina 

0       
IV. 3 

Komponenti na RS 2: senzori - karakteristiki, senzori za polo`ba, brzina, 
zabrzuvawe, sila i pritisok, dopir, svetlina, infracrveni senzori, uredi za 
prepoznavawe glas i sintisajzeri na glas, sistemi za prepoznavawe sliki 2 Nadgradba na proektiraniot robot: dodavawe na govor 

0       
V. 3 Ramnote`na sostojba i stabilnost na robotski sistemi 

2 
Upravuvawe so proektiraniot robot: ra~no i avtomatsko 
upravuvawe 

0       
VI. 3 Upravuvawe so robotski sistemi: vidovi upravuvawe 

2 Simulacija na avtonomen robot voden so svetlina  

0       
VII. 3 Robotski vozila 

2 Proektirawe i simulacija na robotsko vozilo 

0       
VIII. 3 kolokviumska nedela - proverka na znaeweto preku kolokvium 

2 kolokviumska nedela - nema predavawa 

0       
IX. 3 

Uvod vo teorijata na inteligentni sistemi IS: konceptot na inteligencija, 
neinteligentni i inteligentni sistemi 2 Matemati~ki osnovi na inteligentnite sistemi 

0       
X. 3 

Teoretski osnovi: arhitekturata na inteligentni sistemi, formalni modeli na 
inteligentni sistemi i procesi, neophodni pretpostavki i terminologija,  2 

Meki sistemi: obi~ni i meki mno`estva, operacii so meki 
mno`estva, meki pravila, gradba na meki sistemi 

0       
XI. 3 Matemati~ki osnovi: matemati~ki modeli na inteligentni sistemi i procesi 

2 Ve{ta~ki nevronski mre`i: vidovi ve{ta~ki nevronski mre`i 

0       
XII. 3 

Znaewe i pretstavuvawe na znaeweto: karakter na znaeweto i negovata 
slo`enost, pretstavuvawe na realniot svet, principi na pretstavuvawe na 
znaeweto  2 

Evolutivno smetawe: simulacija na prirodnata evolucija, genetski 
algoritmi, genetsko programirawe 

0       
XIII. 3 

Generirawe povedenie GP: uvodni i osnovni poimi, arhitektura na GP,  
organizacija na GP, integriraweto na GP vo inteligentnite sistemi  2 

Hibridni inteligentni sistemi: nevronski i fazi-nevronski, 
adaptivni fazi-nevronski, evolutivni nevronski sistemi 

0       
XIV. 3 

IS i u~eweto: implicitni i eksplicitni logi~ki {emi na u~ewe, upravuva~ki 
sistemi {to u~at, primena na nevronski mre`i za u~ewe  2 

Zapoznavawe so alatkata za meki mno`estva na programskiot paket 
MATLAB 

0       
XV. 3 Gradba na inteligentni sistemi 

2 Zapoznavawe so alatkata za nevronski mre`i na MATLAB 

Zbir 45  30  



 


