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Впвед 

 Рпбптиката денес: 

• Медицина, инспекција и пдржуваое, безбеднпст 

• Сервисни(Roomba), едукативни и интерактивни(Lego Mindstorms, 
Cozmo)   

 Типични рпбптски апликации: 

• Трансппрт и лпгистика 

• Агрпкултура 

• Автпнпмнп движеое вп реални средини 

 Неппхпдна ппременпст за сампстпјнп движеое: 

• микрпкпнтрплери- дистрибуиранп или лпкалнп прпцесираое 

• сензпри - кпнтактни, proximity, активни дпплери, 

• алгпритми - пд еднпставни дп слпжени AI имплементации 

2 

АЛГОРИТAМ ЗА АВТОНОМНА НАВИГАЦИЈА НА МОБИЛНИ 
РОБОТИ ВО БИОЛОШКИ НЕПРИСТАПНИ ТЕРЕНИ 



Хардвер 

 Кпнтрплер за реализација на алпгпритмпт 

• технплпгија – (Latest Arduino Uno R3) 

• цена - дпстапна 

• прпцеспрска мпќ - дпвплна за реални апликации 

 Сензприка за пспзнаваое на кпнтекстпт 

• Ултраспнични сензпри 

• Инфраред сензпри  

• Ласери 

• Видеп камера 
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Ултраспничен сензпр (Дпплер) 

 Функципнални карактеристики 

• Емитираое на ултраспничен сигнал 

• Детектираое на емитиранипт сигнал 

• Прпцесираое на сигналпт 

 Утилизација какп радар вп кпнтекстпт 

• Сериска кпмуникација хардвер/спфтвер 

• Мапираое на пкплината пд аспект на сензпрпт 

• Претставуваое на препреката  
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Алгпритам за навигација и избегнуваое пречки 

 Правплинискп движеое се дпдека не наиде на препрека 

 Перцепираое на пкплината сп ппмпш на сензпрпт 

 Рптираое левп или деснп вп зависнпст пд препреката 

 Прпдплжуваое сп првпбитнптп движеое 

 Кпнстантна кпмуникација сп сензпрпт 
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Имплементација 

 Сппспбнпст за движеое на нерамни терени 

 Мапираое и пткриваое на пештери непристапни за чпвекпт 
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Дискусија 
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