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Pondělí 12:45–14:15, KN

# Datum Téma
1 21. 9. Organizace předmětu, reprezentace 

pohybu
– 28. 9. státní svátek
2 5. 10. Přímá kinematika otevřených řetězců
3 12. 10. Vidění v robotice, semestrální projekt
4 19. 10. Odhad hloubky a kalibrace [1. test]

5 26. 10. Denavit-Hartenbergova notace, 
diferenciální kinematika

6 2. 11. Inverzní kinematika

# Datum Téma
7 9. 11. Plánování pohybu
8 16. 11. Generování cest a trajektorií, TAMP
9 23. 11. Dynamika robotů

10 30. 11. Metody řízení robotů
11 7. 12. Paralelní manipulátory
12 14. 12. Úvod do AI v robotice I [2. test]

13 4. 1. 2027 Úvod do AI v robotice II

Prezentace jsou na stránce předmětu cw.fel.cvut.cz/b261/courses/b3b33rob1 před každou přednáškou (i jako 
handout); přednášky jsou streamovány a nahrávány.

https://cw.fel.cvut.cz/b261/courses/b3b33rob1/start
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• Programování robotické sady nástrojů (toolbox) v jazyce Python
– šablona repozitáře github.com/CTURobotics/robotics_labs, dokumentace robotics-

-labs.readthedocs.io
– práce na cvičení pokračuje domácím úkolem, hodnocení automaticky unit testy v 

BRUTE
– úterý 12:45–14:15, 14:30–16:00 a středa 14:30–16:00, 16:15–17:45
– cvičení navazují na přednášky, nastudujte přednášku před cvičením

https://github.com/CTURobotics/robotics_labs
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• Semestrální práce na reálném průmyslovém robotu
– školení bezpečnosti ve 2. týdnu je povinné (JP:B-415); bez něj nemůžete pracovat s 

roboty
– odevzdání v BRUTE do 5. 1. 2027; bonus až +5 bodů za předčasné odevzdání (17. 11.: 

+5, pak −1 každý týden)

https://github.com/CTURobotics/robotics_labs
https://robotics-labs.readthedocs.io/
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# Út St Náplň Domácí úkol Odevzdat do

1 22. 9. 23. 9.
Struktura toolboxu, automatické testy, transformace 
v SE(2)/SE(3)

hw01 opt_hw01 4. 10.

2 29. 9. 30. 9. Bezpečnost práce (JP:B-415), povinné – –

3 6. 10. 7. 10.
Přímá kinematika planárního manipulátoru, 
vizualizace

hw02 18. 10.

4 13. 10. 14. 10. Transformace kamera–robot, homografie hw03 25. 10.
5 20. 10. 21. 10. individuální práce na projektu
6 27. 10. 28. 10. individuální práce na projektu
7 3. 11. 4. 11. Jakobián planárního robota numericky a analyticky hw04 15. 11.
8 10. 11. 11. 11. Inverzní kinematika hw05 opt_hw05 22. 11.
9 17. 11. 18. 11. individuální práce na projektu

10 24. 11. 25. 11. Plánování pohybu opt_hw06 6. 12.

11–13 1. 12. 2. 12.
individuální práce na projektu (také 8.–9. 12., 15.–
16. 12.)

14 5. 1. 6. 1. Odevzdání semestrální práce projekt 5. 1. 2027

hwNN povinný, opt_hwNN dobrovolný, 1 bod za úkol; termín neděle 23:59.
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• Domácí úkoly (toolbox): 5 povinných + 3 
dobrovolné, 1 bod za úkol

• Semestrální práce: 20 bodů (+ až 5 bonus za 
předčasné odevzdání)

• Dva testy na přednášce (19. 10. a 14. 12.): 2 × 16 
bodů, pouze pero

• Zkouška: 40 bodů

Část Body

Domácí úkoly 8

Semestrální 
práce

20

Testy (2 × 16) 32

Zkouška 40

Celkem 100
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• Domácí úkoly
– všechny povinné úkoly musí projít testy v BRUTE
– termín neděle 23:59, cca 1,5 týdne po cvičení
– povinný úkol po termínu: −0,1 bodu za den; dobrovolný po termínu odevzdat nelze
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• Domácí úkoly
– všechny povinné úkoly musí projít testy v BRUTE
– termín neděle 23:59, cca 1,5 týdne po cvičení
– povinný úkol po termínu: −0,1 bodu za den; dobrovolný po termínu odevzdat nelze

• Semestrální práce: alespoň 1 bod
• Testy jsou dobrovolné, bez minima
• Zkouška: alespoň 10 ze 40 bodů; přihlášení až po získání zápočtu
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• Cvičení

– Robotický toolbox a domácí úkoly
◦ Martin Cífka
◦ Petr Vanc
◦ David Kovář

– Semestrální práce na reálných robotech
◦ Pavel Krsek
◦ Vladimír Smutný
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