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DD2603 Geometrisk robotin-
larning 7,5 hp

Geometric Robot Learning

Faststallande

Kursplanen giller fran och med hostterminen 2026 enligt fakultetsnamndsbeslut:
HS-2025-1824. Beslutsdatum: 2025-10-07

Betygsskala
AB,CD,E FX, F

Utbildningsniva

Avancerad niva

Huvudomraden
Datalogi och datateknik

Sarskild behorighet

Kunskaper i grundlaggande maskininlarning, 3 hp, motsvarande slutford kurs
DD1420/DD2421 eller slutforda provmoment (till exempel DD1420/KON1) inom dessa
kurser.

Kunskaper och fardigheter i programmering, 6 hp, motsvarande slutford kurs
DD1337/DD1310-DD1319/DD1321/DD1331/DD100N/ID1018/ID1022.

Kunskaper i linjar algebra, 7,5 hp, motsvarande slutford kurs SF1624/SF1672/SF1684.
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Kunskaper i sannolikhetsldra och statistik, 6 hp, motsvarande slutférd kurs
SF1910-SF1925/SF1935 eller slutfort provmoment TEN1 inom SF1910/SF1925/SF1935.

Larandemal

Efter godkand kurs ska studenterna kunna

- anvanda grundlaggande begrepp fran differentialgeometri inom robotik

« anvanda geometriska maskininlarningsalgoritmer

- anvinda Riemannska optimeringsalgoritmer i robotinlarningsalgoritmer

« anvanda geometriska inlarnings- och kontrollmetoder for enkla mekaniska system

« diskutera och utvardera effekten och begransningarna av geometriska metoder i samband
med maskininlarning for robotik

« sammanfatta aktuella forskningsimnen inom omradet geometrisk robotinlarning.

i syfte att

« kunna anvanda geometriska metoder for att 16sa problem inom maskininlarning och
robotinlarning

« kunna ta till sig nya forskningsmetoder for geometrisk robotinlarning, tekniker och
tillvagagangssatt.

Kursinnehall

« Introduktion till geometrisk robotinlarning, tekniker, tillvigagangssatt.

« Grundlaggande begrepp inom differentialgeometri, mangfalder av intresse for robotin-
larning.

 Grunderna i inlarning pa slata mangfalder.

« Imitationsinlarning pa slata mangfalder.

 Riemannsk mangfaldsinlarning.

» Geometriska latenta variabelmodeller och geometriska generativa modeller.
« Optimering pa slata méangfalder.

» Geometrisk robotstyrning, geometri inom mekanik och styrning.

Examination

« LAB1 - Laborationer, 3,0 hp, betygsskala: A, B, C, D, E, FX, F
« PRO1 - Projektarbete, 2,5 hp, betygsskala: A, B, C, D, E, FX, F
« TEN1 - Skriftlig tentamen, 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 far medge annan examinationsform vid omexamination av enstaka studenter.
Nar kurs inte langre ges har student mgjlighet att examineras under ytterligare tva lasar.

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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