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Program

Krótki opis zawartości całego kursu

W ramach kursu zostają przedstawione pojęcia z zakresu
modelowania kinematyki i dynamiki manipulatorów i robotów
mobilnych, uzupełnione zagadnieniami dotyczącymi planowania ich
ruchu i działań.

Wykład

1. Wstęp. Zagadnienia robotyki. Zakres wykładu . . . . . . . . . . . . . . . . . 2h

2. Ruch ciała sztywnego w przestrzeni euklidesowej (specjalna
grupa euklidesowa, prędkość ruchu, układy współrzędnych). . . . .3h

3. Kinematyka manipulatora sztywnego . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2h

4. Zadanie odwrotne kinematyki manipulatora . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2h

5. Jakobiany manipulatora. Konfiguracje osobliwe . . . . . . . . . . . . . . . . 2h

6. Dynamika manipulatora sztywnego. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .2h
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7. Kinematyka i dynamika robota mobilnego . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2h

8. Algorytmy sterowania manipulatora . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2h

9. Zadanie planowania ruchu manipulatora . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2h

10. Zadanie planowania ruchu robota mobilnego . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2h

11. Zadanie planowania działań robota . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2h

12. Modele robotów kroczących . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2h

13. Mikroroboty . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2h

14. Roboty inteligentne . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2h
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