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TILLAMPAD ROBOTTEKNIK MMKF15
Applied Robotics

Antal hogskolepoing: 7,5. Betygsskala: TH. Niva: G2 (Grundniva, fordjupad).
Huvudomrade: Teknik. Undervisningssprak: Kursen ges pa begiran pa engelska.
Overlappar foljande kurs/kurser: MMT150. Valfri for: 14, M4pr, MD4, Pi4.
Kursansvarig: Professor Gunnar Bolmsjd, gunnar.bolmsjo@design.lth.se,
Maskinkonstruktion. Forkunskapskrav: FMA410 Matematik, endimensionell analys,
FMA420 Linjir algebra, FMA430 Flerdimensionell analys samt EDA011
Programmeringsteknik eller EDA501 Programmering. Prestationsbedomning: Varje
student redovisar sina resultat frin projektarbeten i kursen i form av rapport, modeller
eller simulering i anslutning till respektive projekt. Dessa utfors som regel enskilt eller i
grupper om tva studenter i varje grupp. Resultatet frin varje projekt betygssitts och
slutbetyget beriknas som ett viktat medelvirde av dessa. Prestationsbedémning sker
baserat pé resultat frin projektuppgifter och dessa kan efter 6verenskommelse
kompletteras i efterhand f6r beddmning och examination om kursen inte blivit godkind
inom ordinarie tid. Hemsida: http://www.design.lth.se.

Syfte

Kursens syfte dr att ge baskunskaper i industriell robotteknik dir teorin appliceras pa
industriella problem. Kursen syftar till att ge férstaelse for hur teorin kan anvindas inom
dmnet samt 6ka ingenjorsmissigheten och formédgan att skapa modeller for analys,
simulering och programmering, och utforma losningar pa problem som leder fram till

effektiv anvindning av robotar i industrin.
Mal

Kunskap och forstielse
For godkind kurs skall studenten

« forstd robotars egenskaper och dess betydelse vid anvindning i industriella processer

- forklara och anvinda metoder f6r modellering och analys av robotars kinematiska
uppbyggnad

+ modellera robotsystem f6r simulering och programmering

- utforma ett robotsystem f6r industriell anvindning med hinsyn tagen till ingdende
kravspecifikation

« kritiskt granska utformning och egenskaper hos ett robotsystem for anvindning i
industriell miljo


http://www.design.lth.se

Firdighet och formdga
For godkind kurs skall studenten

- losa direkta och inversa kinematiska problem for en robotstruktur

« modellera ett robotsystem och utféra simulering och robotprogram pa systemet

« ta fram och presentera ett designférslag pa ett robotsystem

- redovisa genom muntlig och skriftlig argumentation, foreslagna 16sningar pa uppstillda
problem

Innehall

Kursen bedrivs i projektform och fokuserar principiellt pd tre problemomraden: (1)
Modellering av robotar, (2) Programmering och simulering av robotar och (3)
Utformning av tillverkningssystem med robotar. Kursen presenterar de viktigaste

aspekterna pd robotteknik for anvindning i industriella processer.

- Foreldsningsserie med inrikening mot industriell anvindning av robotar samt de
projektarbeten som studenterna ska genomfora

+ Projektarbeten som ska genomforas som belyser kinematisk modellering av robotar
(enskilt), simulering och programmering av robotar (enskilt), och utformning av
robotsystem (tvd studenter i varje grupp)

« Laboration eller studiebesok

Kursen bedrivs i projektform och fokuserar principiellt pd tre problemomraden: (1)
Utformning av tillverkningssystem med robotar, (2) Programmering och simulering av
robotar och (3) Modellering av robotar. Problemomradena definieras mer specifikt infor
varje kurs. Inom problemomridena kommer som regel foljande delar att studeras:
egenskaper och funktionssitt med speciell tonvike pa industriell anvindning,
programmering och metoder f6r kalibrering och simulering, modellering och analys av
robotstrukturer, robotens anvindning i industrin med anpassningar och integrering till
processer, gripdon och verktyg, sikerhet och periferiutrustning.

Litteratur
Kompendier och annat material som programkod och filmer som finns tillgingliga pa

kursens hemsida pa Luvit.



