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KURSPLAN

Robotik
Robotics
7,5 hogskolepoang (7.5 credits)

Kurskod: ET2625 Undervisningssprak: Svenska men undervisning pa engelska
Huvudomrade: Elektroteknik, Datavetenskap kan férekomma.

Utbildningsomrade: Teknik Giller fran: 2023-01-16

Utbildningsniva: Avancerad niva Faststilld: 2021-08-20

Fordjupning: AIN - Avancerad niva, har endast kurs/er
pa grundnivd som foérkunskapskrav

I. Beslut
Denna kurs ar inrattad av dekan 2021-03-02. Kursplanen ar faststilld av prefekten vid institutionen for
matematik och naturvetenskap 2021-08-20 och giller fran 2023-01-16.

2. Forkunskapskrav
For tilltrade till kursen kravs avklarade kurser i Linjar algebra, 6 hp, Analys 2 (integralkalkyl) ,6 hp, Flervariabel
analys, 6 hp samt |2 hp fran moment i programmeringskurser. Vidare kravs att studenten har genomgatt
kursen Fysik grundkurs (mekanik), 6 hp.

3. Syfte och innehall

3.1 Syfte
Kursens syfte ar att ge forstaelse for armrobotar och autonoma fordon. Kursen ska ge studenten
mojlighet att arbeta som dataingenjor i robotsystemprojekt med programmeringsuppgifter som kraver
forstaelse for kinematik, banplanering, dynamik, filtrering och lokalisering.

3.2 Innehall
* Enkel modellering av armrobotar och mobila robotar
* Kinematik och inverskinematik
* Jacobianer, singulariteter, manipulerbarhet
* Rorelse- och banplanering
* Enkel dynamik och aterkoppling
* Givare och enkel filtrering, aktuatorer
* Kalmanfilter och sensorfusion
* Robot Operating System, ROS

4. Lirandemal
Foljande lirandemal examineras i kursen:

4.1 Kunskap och férstaelse
Efter genomford kurs ska studenten kunna:
* visa forstaelse for modellering av enkla mekaniska system
* visa forstdelse for kinematik och inverskinematik
« visa forstaelse for jacobianer, singulariteter och manipulerbarhet
« visa forstdelse for rorelse- och banplanering
* visa forstaelse for filtrering, kalmanfiltrering och sensorfusion
* visa forstdelse for Robot Operating System

4.2 Firdighet och formaga
Efter genomford kurs ska studenten kunna:
* analysera en robots kinematik och inverskinematik
* analysera en robots jacobianer, singulariteter och manipulerbarhet
* analysera en robots rorelseomrade



* konstruera robotbanor
* konstruera enkelt kalmanfilter for foljning
* anvanda ROS for robotprogrammering

4.3 Virderingsformaga och forhallningssatt
Efter genomford kurs ska studenten kunna:
* vardera olika robotlosningar mot uppstallda krav och prestanda

Laraktiviteter
Kursen ges i form av foreldsningar, ovningar och projekt

Bedomning och examination
Examinationsmoment for kursen

Kod Benamning Omfattning Betyg
2305 Salstentamen 2,5 hp AF
2315 Laboration 2 hp GU
2325 Projektuppgift 3hp AF

Kursen bedéms med betygen A Utmarkt, B Mycket bra, C Bra, D Tillfredsstillande, E Tillrackligt, FX Underkand,
nagot mer arbete kravs, F Underkand.

Kursens slutbetyg giller om studenten har godkint betyg pa bade tentamen och projekt och beriknas enligt
foljande: Delmomentens betyg overfors forst till siffervarden enligt A->S=5, B->5=4, C->5$=3, D->5=2, E->S=I.
Sedan beriknas ett viktat medel enligt Stot=(2,5*ST+3,0*SP)/5,5; dar ST 4ir siffervirdet for tentamensbetyget, och
SP ar siffervardet for projektbetyget. Som slutbetyg erhélls: om Stot>4.5 ->A; annars om Stot>3.5 ->B; annars om
Stot>2.5 ->C; annars om Stot>1.5 ->D; annars ->E.

| kurstillfallets information infor kursstart framgar i vilka examinationsmoment som kursens lirandemal
examineras samt gillande bedomningsgrunder.

Examinator kan, efter samrad med hogskolans FUNKA-samordnare, fatta beslut om anpassad examinationsform for att en
student med varaktig funktionsvariation ska ges en likvardig examination jamfort med en student utan funktionsvariation.

Kursvirdering
Kursvirdering ska goras i enlighet med BTH:s beslut om fragestillning i kursvirderingar och beslut om
process for hantering och uppfoljning av kursvarderingar.

Begrinsningar i examen
Kursen kan inga i examen men inte tillsammans med annan kurs vars innehall, helt eller delvis,
overensstammer med innehallet i denna kurs.

Kurslitteratur och 6vriga lirresurser

Sciavicco, Siciliano, “Modelling and Control of Robot Minipulators”, Springer, 2000, ISBN 978185233221 1.
Material fran institutionen

Manualer till ROS.



