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АНОТАЦИЯ 

В курса по „Роботика и сензорни системи“ са включени теми, дефиниращи основни 

понятия в мобилна и индустриална роботика и са класифицирани разнородни мобилни платформи 

и роботи според спецификата на приложните им области и изпълняваните целеви задачи, както и 

сензорните системи, използвани при изграждането им. Разглеждат се класическите механизми. 

Анализира се конструктивно разнообразие и потенциала за синтеза. Специално внимание е 

отделено на интегрираните манипулационни и локомоционни движения и системи, сензорите за 

измерване на вътрешното състояние на роботите и сензорите за възприемане на работната среда. 

Анализира се голямото разнообразие от сензори за контактно и безконтактно измерване 

параметрите на средата, както и съвременните техники за разпознаване на образи и 

характеристиките на обектите и препятствията в работната сцена.  

 

ОСНОВНИ ЦЕЛИ 

Основна цел на курса по „Роботика и сензорни системи“ е да формира фундаментални 

знания и умения за прилагане на теоретичните понятия за решаване на реални практически 

проблеми и запознае студентите с базовите концепции, модели и технологии свързани с 

изграждането на сензорните системи, необходими за възприемането на работната сцена и среда 

на един съвременен индустриален или сервизен (мобилен) робот. 

В края на обучението си по „Роботика и сензорни системи“ студентът трябва да: 

- притежава знания за основните понятия и концепции свързани както с конструктивните 

особености, така и със сензорните системи на съвременните индустриални и мобилни роботи; 

- анализира специфичните условията на работната сцена и изисквания към специализираните 

мобилни роботи, сензорната и управляваща система за постигане на конкретно поставените 

целеви задачи.  
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ПРЕДПОСТАВКИ 

Дисциплината „Роботика и сензорни системи“ е основна за специалността. 

Дисциплината е интердисциплинарна и съчетава предварително усвоени знания по дисциплини 

като Физика, Приложна механика и роботика, Компютърни мрежи и комуникации, Компютърни 

системи, Микропроцесорна техника, Логически системи на изкуствения интелект, Програмиране, 

Електронни и полупроводникови елементи, Материалознание.   

 

ФОРМА НА ОБУЧЕНИЕ 

Формите на обучение са редовна, задочна и дистанционна. 

 

СЪДЪРЖАНИЕ НА КУРСА 
 
ЛЕКЦИИ 

Тема 1. Роботика. Основни функции, определения и класификации на роботите. Обобщена 

структурно-функционална схема на робот, подсистеми и функционални възможности. 

Тема 2. Основни понятия за мобилните роботи (МР). Предназначение и общи 

характеристики. 

Тема 3. Класификация на МР по функционални възможности, работна среда, локомоционни 

движения и степен на автономност. Особености на работната сцена. 

Тема 4. Наземни мобилни платформи (МП). Конвенционални и динамично устойчиви колесни 

платформи. Моделиране и кинематичен анализ на мобилните роботи. Примери и характеристики. 

Тема 5. Крачещи системи – двукраки, -четирикраки и шесткраки мобилни платформи. 

Особености и характеристики. 

Тема 6. Високопроходими локомоции. Класове верижни платформи. Хипер-редундантни 

системи. Примери и характеристики. 

Тема 7. Хибридни локомоции. Омниколесни локомоции. Примери и характеристики. 

Тема 8. Мобилни манипулационни роботи. Примери и характериситики. 

Тема 9. Интегрирани високомобилни роботи. Интеграция на манипулационни, локомоционни 

и ориентациони движения. Режими на работа и възможности на адаптивното придвижване. 

Тема 10. Сензорни системи на мобилните роботи. Основни задачи, видове и функционални 

възможности на сензорите за регистрация и анализ на средата и вътрешното състояние на 

мобилните роботи. 

Тема 11. Области на приложения на роботите. Индустриални роботи. Роботи в 

обслужването. 

Тема 12. Индустриални и роботи в строителството, енергетиката и за инспекция. Видове, 

характеристики и конструктивни особености. Класове МР и методи за воденето им в работната 

сцена. 

Тема 13. Минни, агро и лесо МР. Изисквания и характеристики на роботи за картографиране 

и проучване в мини, в земеделието и дърводобивният сектор. 

Тема 14. Роботи в отбраната, за охрана и рискови операции. Наземни военни роботи за 

разузнаване и антитерористични действия. Задачи на МР и особености на средата при проучване 

на рискови зони след бедствия и аварии. 

Тема 15. Специализирани подводни и летящи роботи. Специфика на работната среда и 

задачи. Безпилотни подводни и летящи системи. 
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Тема 16. Роботи в медицината и социалните дейности. Домашни и персонални мобилни 

роботи. Роботи използвани в туризма и за развлечение. Изследователски МР и роботи в 

обучението. 

Тема 17. Сензори и сензорни системи в роботиката. Класификация, основни понятия. 

Съответствие между сетивата на човека и сензорите на автономните роботи. 

Тема 18. Сензори за следене вътрешното състояние на робота. Класове преобразуватели за 

преместване, скорост и ускорение на звената в кинематичните двойци с аналогов, дискретен и 

цифров изход във веригите за сервоуправление. 

Тема 19. Одометрични преобразуватели за регистрация на траекторията на движение. 

Типове грешки при одометрията. 

Тема 20. Жироскопи, магнитни компаси и акселерометри – принцип на работа и приложение 

в мобилните роботи.. 

Тема 21. Измерване на разстояние до обектите в средата с инфрачервен излъчвател –

приемник, ултразвукови локатори, сканиращи локатори с инжекционни диодни лазерни 

излъчватели на модулирана светлина. Структура на сензорите, настройка и калибриране на 

сензорите за работа в зададен диапазон от разстояния. 

Тема 22. Системи за техническо зрение – типове видео преобразуватели (CCD, CID, CMOS, 

линии от PhD). Видеокамери за цветни RGB изображения. IR камери за работа в инфрачервения 

(близък, среден и далечен) диапазон на светлината. 

Тема 23. Сензорни системи за измерване разстоянието до обектите в средата: стерео-

зрение и структурирано осветление. Сканиращи лазерни локатори, радари. 

Тема 24. Етапи за обработка на изображенията в СТЗ. Входни и вътрешни описания на 

геометрията на средата и формата на обектите. Задачи на предварителната обработка, анализа, 

разпознаването на форми и интерпретацията на сцени. 

Тема 25. Класификация на обектите в многомерното признаково пространство: определяне 

на сходството с еталони на класовете с детерминирани критерии, метод на най-близките съседи. 

 

ПЛАНИРАНИ УЧЕБНИ ДЕЙНОСТИ И МЕТОДИ НА ОБУЧЕНИЕ 

 
1. На студентите се предоставя пълна информация за съдържанието на програмата по 

дисциплината, както конспекта и изискванията за оценяване.  

 

2. Лекционният материал е онагледен чрез слайдове и видео презентации, както и демонстрации 

на реални разработки от различните класове мобилни роботи и сензорни системи.  

 

3. Електронните материали (презентации, лекционни записки), предоставени на обучаемите, 

подпомагат учебния процес и разширяват възможностите на преподавателите при осъществяване 

на задълбочено и систематизирано обучение.  

 

4. Студентите разработват и презентират курсова работа по някоя от следните теми:  

 

a. Анализ на крачещи мобилни роботи. Особености, характеристики и приложения;  
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b. Мобилни индустриални и мобилни роботи в строителството, енергетиката и за инспекция. 

Видове, характеристики и конструктивни особености;  

c. Минни, агро и лесо МР. Изисквания и характеристики на роботи за картографиране и проучване 

в мини, в земеделието и дърводобивният сектор;  

d. Особености и характеристики на МР в отбраната, за охрана и рискови операции. Наземни 

военни роботи за разузнаване и антитерористични действия;  

e. Особености и характеристики на специализираните подводни и летящи роботи. Специфика на 

работната среда и задачи. Безпилотни подводни и летящи системи;  

f. Особености и характеристики Роботи в медицината и социалните дейности. Домашни и 

персонални мобилни роботи. Роботи използвани в туризма и за развлечение;  

g. Особености и характеристики на изследователски МР и роботи в обучението  

h. Механо-електрични преобразуватели за допир и приплъзване на обети, контактни 

преобразуватели с въглени нишки и еластомер (проводяща гума);  

i. Тактилни сензори с механо-електрични преобразуватели: масиви за регистрация на плоски 

обекти и матрици от тактилни игли за тримерни форми. Тактилни сензори от класа "изкуствена 

кожа" (с пиезополимер PVF2.) Сензори от класа “контактно зрение” за преобразуване на натиска 

във видео изображение;  

j. Силови сензори с механично и електронно разлагане на обобщеното въздействие на независими 

компоненти. Компактни интегрални сензори (smart sensors), изработени с мехатронните технологии 

в силициеви кристали;  

МЕТОДИ И КРИТЕРИИ ЗА ОЦЕНЯВАНЕ  

Изпитът е писмен и при необходимост от дооформяне на оценката следва устно събеседване със 

студента. Крайната оценка е комплексна и включва текущ контрол на лекционния материал.  

За оформяне на оценката студентът набира точки, чиито максимална стойност е 100. 

Разпределението на точките по оценяваните дейности е до:  

1. Текущ контрол на лекционния материал – 20 точки.  

a. Посещение на лекции – 10 точки;  

b. Участие 10 точки.  

2. Извън аудиторна заетост (курсова работа, реферат и др.) – 26 точки  

3. Оценка от изпит - 54 точки.  

 

Шестобалната оценка се определя, както следва:  

- Отличен (6) - 84 –100 точки;  

- Мн.добър (5) - 74 – 83 точки;  

- Добър (4) - 64 – 73 точки;  

- Среден (3) - 54 – 63 точки.  
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Освобождаване от изпит се допуска с много добра и отлична оценка получена от оценяваните 

дейности по т.1 и т.2 (повече от 74% от точките на съответния раздел) и събеседване с лектора.  

Забележка  

Ако студентът получи по-малко от 14 точки по т. 1, не се допуска до изпит.  
 

ПРЕПОРЪЧИТЕЛНА ЛИТЕРАТУРA 

А. ОСНОВНА  
1. Заманов В., Мобилни роботи. ТУ-София, 2015г.  

2. Заманов В., Мобилни роботи. Локомоционни системи, ТУ – София, 2012.  

3. Заманов В, Димитров Ат. Мобилни Роботи. Приложение, ТУ – София, 2013.  

4. Заманов В., Карастоянов Д., Сотиров З., Механика и управление на роботите, 

София,1993.  

5. Заманов В., Венков П., Мобилни Роботи. Сензори. ТУ – София, 2013.  

6. Венков П., Информационно-сензорни системи за роботи, ТУ – София, 2000.  

7. Siegwart R., Nourbaksh I.R., Introduction to Autonomous Mobile Robotic MIT Press, 2004.  

8. B. Siciliano and O. Khatib, Springer Handbook of Robotics, Berlin: Springer Berlin Heidelberg, 
2008  

 
Б. ДОПЪЛНИТЕЛНА  
 

1. Фу К., Гонсалес К. Ли, Робототехника, М., 1989 (превод от англ. на руски)  
2. Карастоянов Д. Н., “Управление на мехатронни системи”, Академично издателство 

“Проф. М. Дринов”, София, 2006, общо 133 стр., ISBN-10: 954-322-169-3,  
3. Шахинпур М., Курс робототехники, М., Мир, 1989 (превод от англ. на руски)Исаи Т., 

Симояма И. и др., Мехатроника, М., Мир, 1988 (превод от японски на руски) 
4. Накано Э., Введение в робототехнику, М., Мир, 1988 (превод от японски на руски).  
5. Лозано-Перес Т., Програмирование роботов, ТИИЭР, т. 717, 1983.  
6. Ж., Куафе Ф., Телеуправление роботами с помащью ЭВМ, М., Мир, 1989 (превод от 

френски на руски).  
7. Hirose S., Snake-like Locomotors and Manipulators, Oxford University Press, 1993.  
8. Gaspard P., Langages de Programmation de la Robotice, Hermes, Paris, 1987.  
9. Burr J., Mechatronics Design in Japan, Institute for Engineering Design, Technical 

University of Denmark, 1989.  
10. Николов В., Управление на мобилни роботи, дисертационен труд, ТУ-София, 2010.  
11. P. Ben-Tzvi, Hybrid mobile robot system: Interchanging locomotion and manipulation, 

University of Toronto, Toronto, 2008.  
12. John Holland, Designing Autonomous Mobile Robots, Newnes-Elsevier Inc. 2004.  
13. Robin R. Murphy, Introduction to AI Robotics, A Bradford Book The MIT Press,2000.  
14. Jones J., Seiger B., Flynn A., Mobile Robots: Inspiration to implementation- 2nd edition, 

AK Peters Ltd., Wellesley, Massachusetts, 1999.  
15. Robotics 2010: Current and Future Challenging, edited by Houssem Abdellatif, In-Tech, 

2010.  
16. Mobile Robots - State of the Art in Land, Sea, Air, and Collaborative Missions, edited by 

XiaoQi Chen, Y.Q. Chen and J.G. Chase, In-Tech, 2009.  
17. Thomas Bräunl, Embedded Robotics – mobile robot design and application with 

embedded systems, 2nd edition, Springer, 2006.  
18. Mobile Robots: Moving intelligence, edited by Jonas Buchli, Advanced Robotic Systems 

International, 2006  
19. Mobile Robots: Towards new applications, edited by Aleksandar Lazinica, Advanced 

Robotic Systems International, 2006  
20. Bioinspiration and Robotics Walking and Climbing Robots, edited by Maki K. Habib, I-

Tech Education and Publishing, 2007 
21. Morris, R. Langari, Measurement and Instrumentation – Theory and Applications, 2nd 

Edition, Academic Press, ISBN 978-0-12-800884-3, 2016 
22. S. Ruocco, Robot sensors and transducers, Springer, ISBN-13: 978-9401168748, 2013 
23. P. Regtien, Sensors for Mechatronics, Elsevier, ISBN 9780123914972, 2012 
24. T. Sobh, X. Xiong, Prototyping of Robotic Systems: Applications of Design and 

Implementation, IGI Global, USA, ISBN13 9781466601765, 2012 
25. J. Fraden, Handbook of Modern Sensors - Physics, Designs, and Applications, Springer, 

ISBN 978-1-4419-6466-3, 2010 
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26. C. Silva, Mechatronics: An Integrated Approach, CRC Press, ISBN 9780849312748, 
2004 

27. 7. Keithley Instruments Inc., Data Acquisition and Control Handbook - A Guide to 
Hardware and Software for Computer-Based Measurement and Control, USA, ASIN 
B000VPSMPY, 2001 

28. I. Sinclair, Sensors and Transducers, 3rd Edition, Newnes Press, ISBN 0-7506-7932-1, 
2001 

29. P. Smith, Active Sensors for Local Planning in Mobile Robotics, University of Oxford, UK, 
ISBN 978-981-02-4681-5, 2001 

 
В. ИНТЕРНЕТ САЙТОВЕ:  
1. http://www.robotic-design.net/  
2. http://www.robotics-platform.eu/  
3. http://expo21xx.com-automation  
4. http://www.worldrobotics.org/  
5. http://www.ieee-ras.org/  
6. http://www.ifr.org/  
7. http://www-robotics.jpl.nasa.gov/  
8. http://www.roperscientific.de/theory.html  
9. http://www.cybercars.org/  
10. http://aima.cs.berkeley.edu/  
11. http://www.aaai.org/AITopics/AITopics/AutonomousVehicles  
12. http://www.irobot.com/  
13. http://www.mobilerobots.com/ 

 

 

 


