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1.

8.
9.

Kinematyka manipulatora sztywnego (definicje zadania kinematyki i kinematyki od-
wrotnej, metody wyznaczania)

Jakobian manipulatora (definicja, metody wyznaczania, zastosowanie w analizie sta-
tycznej)

Dynamika manipulatora (definicja, algorytmy wyznaczania)

Planowanie $ciezki, trajektorii, sterowanie manipulatora (definicje, metoda lineary-
zacji przez sprzezenie zwrotne)

Modelowanie i sterowanie manipulatora z eleastycznymi przegubami

. Sterowanie manipulatora z uwzglednieniem interakcji z otoczeniem (podatne, impe-

dancyjne, sitowe, pozycyjno-sitowe)
Typowe zadania robotéw przemystowych (charakterystyka)
Elementy napedowe i sensory robotow

Programowanie robotéw (metody, elementy sktadowe, poziomy)
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