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DD2415 Saker robotplanering
och styrning 6,0 hp

Safe Robot Planning and Control

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

Faststallande

Kursplanen giller fran och med hostterminen 2022 enligt skolchefsbeslut: J-2021-1957.-
Beslutsdatum: 2021-10-14

Betygsskala
AB,CD,E FX, F

Utbildningsniva

Avancerad niva

Huvudomraden
Datalogi och datateknik

Sarskild behdrighet

Kunskaper i introduktion till robotik, 7,5 hp motsvarande slutford kurs DD2410.

Aktivt deltagande i kursomgéng vars slutexamination dnnu inte dr Ladokrapporterad jam-
stills med slutford kurs.

Den som ar registrerad anses vara aktivt deltagande.
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Med slutexamination avses badde ordinarie examination och det forsta omexamination-
stillfallet.

Undervisningssprak

Undervisningssprak anges i kurstillfallesinformationen i kurs- och programkatalogen.

.o o
Larandemal
Efter godkind kurs ska studenten kunna
» redogora for och anvianda principer inom rorelseplanering och robotstyrning

« formulera ett planeringsproblem och ett styrningsproblem for en given robotapplikation

« vilja och motivera lampliga tekniker for robotstyrning och rorelseplanering i olika kon-
texter och domaner

- analysera och utvirdera sdkerhet som koncept for ett givet robotsystem.

Kursinnehall

- Introduktion till sdkerhet; tillvigagangssatt och tekniker.

- Sakerhets- och kontrollerbarhetsanalys, sikerhetsmangdsrepresentation och kontroller-
barhetsanalys av dynamiska system.

- Sdker robotstyrning, invarianta mangder, potentialfilt och reglerbarriarsfunktioner.
- Felsiaker och riskmedveten planering.

- Avancerade rorelseplaneringsalgoritmer, aterkopplad rorelseplanering, Samplingbaserad
rorelseplanering under differentialvillkor, trajektorieoptimering.

- Uppdragsplanering och integrerad uppdrags- och rorelseplanering.

- Formella metoder for robotplanering och styrning. Diskret och kontinuerlig tidslogik for
mal och bivillkorsspecifikation. Korrekthet-genom-design-planering och styrning.

- Forstarkningsinlarning for robotstyrning, forstarkningsinlarning under oséakerhet, saker
forstarkningsinlarning.

Examination

» LAB1 - Laborationer, 2,0 hp, betygsskala: A, B, C, D, E, FX, F
« LAB2 - Laborationer, 2,0 hp, betygsskala: A, B, C, D, E, FX, F
« LAB3 - Laborationer, 2,0 hp, betygsskala: A, B, C, D, E, FX, F

Examinator beslutar, baserat pa rekommendation fran KTH:s handliaggare av stod till stu-
denter med funktionsnedsattning, om eventuell anpassad examination for studenter med
dokumenterad, varaktig funktionsnedsattning.
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Examinator fir medge annan examinationsform vid omexamination av enstaka studenter.

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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