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Allmanna uppgifter
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Undervisningssprak: Kursen ges pd engelska

Syfte

Att ge en introduktion till flera delomriden inom intelligenta autonoma system och
robotik, och att orientera om grundliggande metoder och algoritmer tillgingliga inom
dessa omraden. Att férmedla bredd och djup inom dmnet.

Mal
Kunskap och forstielse
For godkind kurs skall studenten

visa grundliggande kunskaper om teori och metoder relaterade till foljande

underdominer:

- robotarkitekturer for autonoma system som stoder intelligent beslutsfattande

- integration av kunskap pa hog nivd med avkinning, resonemang och manévrering
« robotplanering pa beteendemissig niva och pa aktiveringsniva

- robotinldrning och kalibrering

- robotseende

« robot skills

- minniska-robot-interaktion, etiska 6verviganden

Firdighet och formdiga



For godkind kurs skall studenten

genomfora ett antal uppdrag baserat pa problem relaterade till nigra av de tidigare

nimnda underdominerna och demonstrera formégan att

« forbereda relevanta metoder som modellerar robot-skills
« utvirdera tillvigagingssitten i relevanta scenarier
. se Over metoderna for att forbittra robot-skills i relevant scenario

Virderingsformdga och forhillningssitt
For godkind kurs skall studenten

« kunna bedoma limpligheten f6r en given metod for intelligent robotik for ett givet
problem,

- forstd begrinsningarna i tillimpningen av metoder for intelligent robotik

Kursinnehall

« Trelagersarkitektur, Perception Action Cycle, Robotarkitekturer, omvirldsmodeller

« Robot Perception: Robot vision, 3D perception, sensorer, 3D pose estimation

« SLAM, resonemang under osikerhet, MAP-Slam

« Mandvrering: generiskt problem, navigering fér mobila robotar, banplanering for
armen, parkering, autonom bil (icke-holonomiska begrinsningar for komplicerad
rorelseplanering), flyger dronare, plockning + placering som tvé exempel

« Plockning: segmentering av bordet, objekt poserar + grepp poser, gripdon

« Placering: Kraftbaserad interaktion, styrning under osikerhet, visual servering, iTasC,
compliance

- Firdigheter, resonemang och planering: Firdigheter, virldskunskap, planering

Kursens examination

Betygsskala: TH - (U,3,4,5) - (Underkind, Tre, Fyra, Fem)
Prestationsbedémning: For godkint betyg (3) krivs fullgjorda laborationer. Godkinda
laborationer berittigar till deltagande i skriftlig tentamen, som ger méjlighet att fa hogre

betyg, dvs vid betyg 4 eller 5 i tentamen blir detta kursens slutbetyg.

Om sa krivs for att en student med varaktig funktionsnedsittning ska ges ett likvirdigt
examinationsalternativ jimfort med en student utan funktionsnedsittning, si kan
examinator efter samrdd med universitetets avdelning for pedagogiskt stéd fatta beslut om

alternativ examinationsform for berdrd student.
Antagningsuppgifter
Forkunskapskrav:

- EDAAO1 Programmeringsteknik - fordjupningskurs eller EDAA30 Programmering i
Java - fortsittningskurs eller FRTF25 Introduktion till maskininldrning, system och


http://kurser.lth.se/kursplaner/23_24/EDAA01.html
http://kurser.lth.se/kursplaner/23_24/EDAA30.html
http://kurser.lth.se/kursplaner/23_24/FRTF25.html

reglering

Begrinsat antal platser: 30
Urvalskriterier: Avklarade hogskolepoing inom programmet. Fortur ges till studenter vars

program har kursen listad i liro- och timplanen.

Kurslitteratur

« Peter Corke: Robotics, Vision and Control, Fundamental Algorithms in MATLAB.
Springer, 2011, ISBN: 9783319544120. Referenstext om dmnet.

« Sebastian Thrun, Wolfram Burgard, Dieter Fox: Probabilistic Robotics. MIT Press,
2005, ISBN: 9780262201629. Referenstext om djupinlirning.

Kontaktinfo och ovrigt

Lirare: Jacek Malec, jacek.malec@cs.lth.se

Lirare: Elin Anna Topp, elin_anna.topp@cs.lth.se

Kursansvarig: Volker Krueger, volker.krueger@cs.lth.se

Hemsida: http://cs.lth.se/EDAP20

Ovrig information: Detaljerade foreskrifter for fullgorande av inlimningsuppgifterna

kommer att finnas pa kurswebben.
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