F/PMIRAST - Robotika a asistivni

technologie
Letni semestr 2022/2023

Prednasejici

prof. Ing. Vaclav Hlavag, CSc. (CIIRC CVUT), vaclav.hlavac@cvut.cz, mobil 603 149 689
Ing. Jan Kauler, Ph.D. (FBMI CVUT), kauler@fbmi.cvut.cz

Parametry predmeétu

Zpusob zakonceni: zapocet, zkouska

Semestr: letni

Rozsah: 2 h pfednasky + 2 h cviCeni tydné

Kredity: 5

Forma studia: prezenc¢ni

Katedra biomedicinské informatiky, vedouci doc. Ing. Zoltan Szabd, Ph.D.

Anotace

Pfedmét seznami studenty s robotikou integrujici nékolik disciplin a vytvafejici stroje schopné
manipulovat objekty (manipulatory) a/nebo jim zajistit mobilitu (roboticka vozitka). Zaéneme od
zaklada, geometrie pro vyjadfeni polohy a orientace objektu ve 3D svété. Naucime se
kinematice otevienych Fetézcl, pfimé a inverzni kinematické uloze. Zminime se o statice i
dynamice robotl. Vysvétlime senzory a aktuatory pouzivané v robotice, pouziti zpétnych vazeb
pro fizeni a feSeni uloh (silova, taktilni, obrazova, atd. zpétna vazba). Zminime se o nastrojich
dovolujicich stavét autonomni roboty. Aplikace zaméfime i na vyuziti robotd v biomediciné a
asistivnich technologiich v€etné rehabilitace.


mailto:vaclav.hlavac@cvut.cz
mailto:kauler@fbmi.cvut.cz

Prednasky

Pondéli od 16:00 do 17:50 (s pfestavkou) v KL:B-331.

Tyden Datum Kd | Obsah Poznamka
o

Robotika, prehled, pramyslové manipulatory
a mobilni roboty; geometrie pro kinematiku

1 20.2.2023 | VH

Kinematika, kinematicka dvojice, otevieny
kinematicky fetézec, stupné volnosti,
holonomni/neholonomni roboty, kineticka
schémata, transformace souradnic

2 27.2.2023 | JK

3 6. 3.2023 | JK | Kinematika robotl, pfima kinematicka uloha | VH Kinematika

4 13. 3. 2023 | JK | Inverzni kinematicka uloha

Kinematika otevienych fetézcl - matice
5 20. 3. 2023 | JK | inverzniho pohybu, poloha, rychlost a
zrychleni koncového bodu

6 27.3.2023 | JK | Dynamika robotud

Dynamika otevfenych fetézcl - aproximace
7 3.4.2023 | JK | rozlozeni hmotnosti ¢lenu kin. fetézce.
Potencialni a kineticka energie fetézce.

10. 4. 2023 | JK | Velikono¢ni pondéli

Lagrangeovy rovnice Il. druhu, pouZiti pro

8 17.4.2023 | JK f :
pohybové rovnice

9 24.4.2023 | JK | Jakobiany a jejich pouziti. Rizeni robotd.

1. 6. 2023 Statni svatek
8. 5. 2023 Statni svatek
Senzory a aktuatory v robotice. Zpétné Senzory. Aktuatory.

] 1552023 1 VH 1 | azby v robotice. Zpetna vazba.

Silové poddajny
12 22.5.2023 | VH | Silové poddajny robot. Autonomni roboty robot. Autonomni
roboty.



http://people.ciirc.cvut.cz/~hlavac/TeachPresEn/55AutonomRobotics/010RobotsAnchoringEn.pdf
http://people.ciirc.cvut.cz/~hlavac/TeachPresEn/55AutonomRobotics/015GeometryForKinematics.pdf
http://people.ciirc.cvut.cz/~hlavac/TeachPresEn/55AutonomRobotics/020KinematicsEn.pdf
http://people.ciirc.cvut.cz/~hlavac/TeachPresEn/55AutonomRobotics/070SensorsforRobots.pdf
http://people.ciirc.cvut.cz/~hlavac/TeachPresEn/55AutonomRobotics/060ActuatorsForRobots.pdf
http://people.ciirc.cvut.cz/~hlavac/TeachPresEn/55AutonomRobotics/045FeedbackCyberneticsEn.pdf
http://people.ciirc.cvut.cz/~hlavac/TeachPresEn/55AutonomRobotics/150ForceCompliantRobot.pdf
http://people.ciirc.cvut.cz/~hlavac/TeachPresEn/55AutonomRobotics/150ForceCompliantRobot.pdf

Stranka cviceni

Zde bude odkaz na web cvi€eni (pfipravuje J. Kauler)

Zkouska a jeji hodnoceni

ZkouSeni mohou byt jen ti studenti, ktefi maji narok na zapocet ze cviceni.

Zkouska ma dvé Casti, pisemnou a ustni. Pisemka ovéfuje ramcovou orientaci studenta
v pfedmétu. V pisemné &asti student odpovida na typicky Sest otazek, které pro
konkrétni zkousku vybereme nahodné ze seznamu otazek (otazky mohou pfednasejici
mirné ménit do zapoctového tydne). Student ma na napsani pisemky 30 minut. Celkem
Ize z pisemky ziskat maximalné 30 bodu.

Ustni &ast zkousky nasleduje po opravé pisemek. Ustni ¢ast zkousky probiha nad
védeckym &lankem mlad$im nez pét let z renomovaného ¢asopisu (seznam nasleduje) a
vztahujicim se k pfedmétu. Student si sam ¢lanek v angli¢tiné vybere, vytiskne, precte a
svoje poznamky pfi ¢teni zapisuje do vytisténé verze. Svuj vytisk s poznamkami si
student pfinese ke zkousce. Clanek slouzi zkousejicimu predevsim k tomu, aby mohl
vybrat témata souvisejici s pfedmétem k hlubsi diskusi u ustni zkousky.

Seznam ¢asopisu, z nichz studenti maji vybrat ¢lanek: MDPI Robotics (open access
journal), International Journal of Robotics Research, Journal of Intelligent & Robotic
Systems, Robotics and Autonomous Systems, IEEE Transactions on Robotics, IEEE
Robotics and Automation Letters. Prosim, nenoste €lanky, jejichz jadrem je pouziti
konvoluénich neuronovych siti, protoze se téZko zkouseji a nejsou predmétem
predmétu. Stat plati univerzitam elektronicky pfistup, Casopisy hledejte pies
https://dialog.cvut.cz/

Vysledna znamka se ur¢i souétem bodu ze cvieni (max. 40 bodu), pisemné ¢asti (max.
30 bodu) a ustni ¢asti (max. 30 bodu).

Celkovy pocet dosazitelnych bod je tedy 100. A 100-90 bodu, B 89-80 bod(, C 79-70
bodU, D 69-60 bodu, E 59-50 bodu, F < 50 bodu.

Literatura
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control. Cambridge, Mass.: MIT Press, 2005. ISBN 978-0262025782.


https://www.mdpi.com/journal/robotics
https://journals.sagepub.com/home/ijr
https://www.springer.com/journal/10846
https://www.springer.com/journal/10846
https://www.journals.elsevier.com/robotics-and-autonomous-systems
https://ieeexplore.ieee.org/xpl/RecentIssue.jsp?punumber=8860
https://ieeexplore.ieee.org/xpl/RecentIssue.jsp?punumber=7083369
https://ieeexplore.ieee.org/xpl/RecentIssue.jsp?punumber=7083369

5. XIE, M. Fundamentals of robotics: linking perception to action. River Edge, NJ: World
Scientific Pub., 2003. ISBN 978-9812383358.

Povinna literatura:
6. [6] NOVAK, P. Mobilni roboty: pohony, senzory, Fizeni. Praha: BEN, technicka
literatura, 2005. ISBN 80-7300-141-1.
7. [71 KARGER, Adolf a Marie KARGEROVA. Zaklady robotiky a prostorové kinematiky.
Praha: Ceské vysoké uéeni technické, 2000. ISBN 80-01-02183-1.

Stranku udrzuje Vaclav Hlavag, vaclav.hlavac@cvut.cz
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