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DD2410 Introduktion till ro-
botik 7,5 hp

Introduction to Robotics

Nar kurs inte langre ges har student majlighet att examineras under ytterligare tva lasar.

Faststallande

Kursplanen giller fran och med HT 2024 enligt grundutbildningsansvarigs beslut:
J-2024-0713.Beslutsdatum: 2024-04-15

Betygsskala
AB,CD,E FX, F

Utbildningsniva

Avancerad niva

Huvudomraden
Datalogi och datateknik

Sarskild behdrighet

« Kunskaper i linjar algebra, 7,5 hp, motsvarande slutford kurs SF1624/SF1672/SF1684.
« Kunskaper i flervariabelanalys, 7,5 hp, motsvarande slutférd kurs SF1626/SF1674.

 Kunskaper och fardigheter i programmering, 6 hp, motsvarande slutford kurs
DD1337/DD1310-DD1319/DD1321/DD1331/DD100N/ID1018.

« Kunskaper i grundlaggande datalogi, 6 hp, motsvarande slutford kurs
DD1338/DD1320-DD1328/DD2325/ID1020/1ID1021.
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samt minst en av foljande:
« kunskaper i reglerteknik, 6 hp, motsvarande slutford kurs
EL1000/EL1010/EL1110/EL1120

eller

« kunskaper i mekanik, 6 hp, motsvarande slutford kurs SG1120/SG1130/SG1132

eller

- ytterligare fardigheter i sjalvstindig programvaruutveckling, 12 hp, fran slutforda kurser
i datalogi, datateknik eller numeriska metoder med laborativa moment som inte utfors i
storre grupp an tva personer. Dessa kurser ar utover ovan namnda kurser.

Undervisningssprak

Undervisningssprak anges i kurstillfallesinformationen i kurs- och programkatalogen.

Larandemal

Efter godkand kurs ska studenten kunna:
- anvinda grundldggande teoretiska verktyg fran robotik for att beskriva och beridkna
kinematik och dynamik for robotsystem med flera frihetsgrader,
« redogora for och tillampa algoritmer for att generera rorelseplaner,
« redogora for och tillampa algoritmer for hognivastyrning (task switching),
« redogora for och tillampa algoritmer for kartlaggning,

« redogora for olika metoder for perceptionsexteroceptiva sensorer, samt navigation och
lokalisering,

- anvinda moderna programvaruarkitekturer for utveckling av robotapplikationer,
- ssmmanfatta de ingdende &mnesomradena i robotikamnet,

« redogora for olika typer av hardvara och programvara som anvands i robotsystem

1 syfte att:

« kunna delta i utveckling och implementation av enklare robotsystem

« fa en bra grund for fortsatta studier inom robotik och narbesldktade amnen.

Kursinnehall

Kinematik och dynamik foér mobila och artikulerade robotar. Beskrivningsmodeller
tillampliga for

robotsystem, sdsom Denavit-Hartenbergnotation, homogena transformer, mm.
Sensorer, aktuatorer, och annan robothardvara

Algoritmer for berdkning av inverskinematik, robotdynamik, trajektorier och planering.
Mjukvaruarkitekturer for robotsystem och simulatorer
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Examination
« LAB1 - Laborationsuppgifter, 5,0 hp, betygsskala: A, B, C, D, E, FX, F
« TEN1 - Skriftlig tentamen, 2,5 hp, betygsskala: P, F

Examinator beslutar, baserat pa rekommendation fran KTH:s handlaggare av stod till stu-

denter med funktionsnedsattning, om eventuell anpassad examination for studenter med
dokumenterad, varaktig funktionsnedsattning.

Examinator far medge annan examinationsform vid omexamination av enstaka studenter.

TEN1 genomfors som skriftlig tentamen.

Etiskt forhallningssatt

« Vid grupparbete har alla i gruppen ansvar for gruppens arbete.

« Vid examination ska varje student arligt redovisa hjalp som erhallits och kallor som
anvants.

« Vid muntlig examination ska varje student kunna redogora for hela uppgiften och hela
I6sningen.
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