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Pfehled predmétu

» Manipulaéni robotika

» Literatura: Kevin M. Lynch and Frank C. Park: Modern Robotics: Mechanics,
Planning, and Control
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Pfehled predmétu

» Manipulaéni robotika
» Literatura: Kevin M. Lynch and Frank C. Park: Modern Robotics: Mechanics,
Planning, and Control
» Kinematika (7 lekci)

> jak popsat polohu robota v prostoru
» jak najit polohu robota pro dany Utkol, nap¥. uchopovani objektu
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Pfehled predmétu

» Manipulaéni robotika
> Literatura: Kevin M. Lynch and FranksC. Park: Modern Robotics: Mechanics,

Plangingyand Control
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Pfehled predmétu

» Manipulaéni robotika
» Literatura: Kevin M. Lynch and Frank C. Park: Modern Robotics: Mechanics,
Planning, and Control
» Kinematika (7 lekci)
> jak popsat polohu robota v prostoru
> jak najit polohu robota pro dany tikol, nap¥. uchopovani objektu
» Dynamika a ¥izeni (2 lekce)

> jak popsat dynamické vlastnosti robota
> jak dynamicky Fidit robota
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Pfehled predmétu

Blue border -> reference camera-object pose
LM¥I] Green border -> current estimate of camera-object pose
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Pfehled predmétu

» Manipulaéni robotika
» Literatura: Kevin M. Lynch and Frank C. Park: Modern Robotics: Mechanics,
Planning, and Control
» Kinematika (7 lekci)
> jak popsat polohu robota v prostoru
> jak najit polohu robota pro dany tikol, nap¥. uchopovani objektu
» Dynamika a ¥izeni (2 lekce)
> jak popsat dynamické vlastnosti robota
> jak dynamicky Fidit robota
> Al v robotice (4 lekce)
» Planovani pohybu
> Moderni Al aplikace (RL, GraspNet, ...)
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Pfehled predmétu

> Mampm;&nlrjtg
> L}%/eratura Kevm \

> Jak naj polohu robo a pro dapy it
> Dyna_m_ika;ﬂzem (2 Iek )

> Planovani pohybu .
> Mo/Zernl' Al aplikace (RL, GraspNet, ...)
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Cviceni

» Programovani robotické sady nastroji v jazyce Python
> kombinace prace na cvi¢eni a domacich tkoll
» automatické hodnoceni pomoci unit testi
> cvileni probihaji v KN:E-132
P cvileni navazuji na prednasky, nastudujte prednasku pred cvicenim
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Cviceni

» Programovani robotické sady nastrojl v jazyce Python
» kombinace prace na cviteni a domdcich tkold
automatické hodnoceni pomoci unit testi
cvi€eni probihaji v KN:E-132
cvieni navazuji na prednasky, nastudujte prednasku pred cvicenim
> Redeni praktické dlohy na redlném priimyslovém robotu
» roboti jsou umisténi v CIIRC:JP:B-415
> rezervalni systém v BRUTE
> cviteni probihd formou dobrovolnych (ale doporu&enych) konzultaci
> cvi¢eni v 6. tydnu je povinné (BOZP)

vvyy
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Hodnoceni

» Domdci ukoly:
> Ctyfi povinné tkoly: 10 bodd
> &ty¥i dobrovolné dkoly: max 10 bodi

> Praktickd tdloha: max 20 bodi
> Testy v semestru (8. a 14. tyden): max 20 bodi
> Zkouska: max 40 bodi
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Vyucu

> P¥edndsky: Vladimir Petrik, vladimir.petrik@cvut.cz
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> P¥edndsky: Vladimir Petrik, vladimir.petrik@cvut.cz
» Cvideni
» Robotickd sada nastrojti

» Vladimir Petrik
» David Kova¥
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> P¥edndsky: Vladimir Petrik, vladimir.petrik@cvut.cz
» Cvi&eni
» Robotickd sada nastrojti
» Vladimir Petrik
» David Kova¥
» Prakticka uloha

> Vladimir Smutny
> Pavel Krsek
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