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Nézev studijniho predmétu Inteligentni robotické systémy
Zpisob zakon¢eni zkouska

Dalsi poZadavky na studenta

Znalost zakladt robotiky, dynamiky, teorie fizeni a umélé inteligence na urovni magisterského studia.

Piednasejici |

Doc. Ing., Mgr. Véclav Zada, CSc.

Stru¢na anotace predmétu |

Cilem pfedmétu je vytvoreni souboru ucelenych predstav a znalosti, tykajicich se problematiky fizeni roboti a
spolupracujicich perifernich zafizeni prostfednictvim jednoho ¢i né€kolika pocitacl, kde programy zajistuji
vétsinu funkci robota. Diraz je kladen na kognitivni subsystém inteligentniho robota, jehoz hlavni tkoly tvofi:
vnimani okolniho prostiedi prostiednictvim senzord, porozuméni okolnimu prostfedi, prubézné vytvaieni
vnitiniho modelu okoli, autonomni tvorba plani nad modelem prostiedi, které vedou k dosazeni pfedem
zadaného cile. Ke splnéni vyse uvedenych cild je tieba zvladnout kinematiku a dynamiku robota, FeSeni pfimé a
inverzni Ulohy a pfislusny numericky aparat. Dale tlohy fizeni robota, pfedevsim pak stabilizace pomoci PID
maticovych regulatord, optimalni nastavovani parametri regulatori a nelinearni regulace. Ulohy planovani
trajektorii, véetné optimalniho vypoctu drahy pohybu robota v redlném prostiedi s pfekazkami a v neposledni
fadé pocitacové vidéni robotl. Celou problematikou prostupuji metody umelé inteligence jako zékladni pfistup.
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