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Prehled predmetu

» Manipulaéni robotika

> Literatura: Kevin M. Lynch and Frank C. Park: Modern Robotics: Mechanics,
Planning, and Control
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Prehled predmetu

» Manipulaéni robotika
> Literatura: Kevin M. Lynch and Frank C. Park: Modern Robotics: Mechanics,
Planning, and Control
» Kinematika a geometrie kamery

> jak popsat polohu robota v prostoru
> jak najit polohu robota pro dany akol, napf. uchopovani objektu
> jak najit polohu a orientaci objektu
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Prehled predmetu

» Manipulaéni robotika
> Literatura: Kevin M. Lynch and Frank C. Park: Modern Robotics: Mechanics,
Planning, and Control
» Kinematika a geometrie kamery
> jak popsat polohu robota v prostoru
> jak najit polohu robota pro dany akol, napf. uchopovani objektu
> jak najit polohu a orientaci objektu
» Dynamika a fizeni

> jak popsat dynamické vlastnosti robota
> jak dynamicky Fidit robota
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Prehled predmetu

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

» Manipulaéni robotika
> Literatura: Kevin M. Lynch and Frank C. Park: Modern Robotics: Mechanics,
Planning, and Control
» Kinematika a geometrie kamery
> jak popsat polohu robota v prostoru
> jak najit polohu robota pro dany akol, napf. uchopovani objektu
> jak najit polohu a orientaci objektu
» Dynamika a fizeni
> jak popsat dynamické vlastnosti robota
> jak dynamicky fidit robota
> Al v robotice
> Planovani pohybu
> Moderni Al aplikace (RL, VLA, ...)
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Prehled predmetu
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Cviceni

» Programovani robotické sady nastrojii v jazyce Python

» kombinace prace na cvic¢eni a domacich akold

> automatické hodnoceni pomoci unit testi

> cviceni probihaji v KN:E-132

> cviCeni navazuji na pfednasky, nastudujte prednasku pred cvicenim

QL?%‘ Robotika: Organizace predmetu
/\J Vladimir Petrik 3/5



Cviceni

> Programovani robotické sady nastrojii v jazyce Python

» kombinace prace na cvic¢eni a domacich akold

> automatické hodnoceni pomoci unit testi

> cviceni probihaji v KN:E-132

P cviCeni navazuji na prednasky, nastudujte prednasku pred cvicenim
> Reseni praktické alohy na realném pramyslovém robotu

> roboti jsou umisténi v CIIRC:JP:B-415
rezervacni systém v BRUTE
cvi€eni probiha formou dobrovolnych (ale doporucenych) konzultaci
cvi€eni v 3. tydnu je povinné (BOZP)

vvyy
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Hodnoceni

» Domaci ukoly:
> pét povinnych dkolt: 12,5 bodti
> tFi volitelné akoly: max 7,5 bodi

» Prakticka tloha: max 20 + 5 bodi
> Testy v semestru (4. a 13. tyden): max 20 bodi
» Zkouska: max 40 bodu
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Vyucujici

» Prednasky: Vladimir Petrik, viadimir.petrik@cvut.cz
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Vyucujici

» Prednasky: Vladimir Petrik, viadimir.petrik@cvut.cz
» Cviceni
> Roboticka sada nastroji

» Martin Cifka
» Petr Vanc
» David Kovar
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Vyucujici

» Prednasky: Vladimir Petrik, viadimir.petrik@cvut.cz
» Cviceni
> Roboticka sada nastroji
> Martin Cifka
> Petr Vanc
> David Kovar
> Prakticka aloha
> Pavel Krsek
> Vladimir Smutny
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