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Kursen ges för
Civilingenjörsprogram i informationsteknologi
Civilingenjörsprogram i mjukvaruteknik
Civilingenjörsprogram i teknisk fysik och elektroteknik - internationell
Civilingenjörsprogram i datateknik
Civilingenjörsprogram i industriell ekonomi - internationell
Civilingenjörsprogram i maskinteknik
Civilingenjörsprogram i teknisk fysik och elektroteknik
Civilingenjörsprogram i industriell ekonomi
Masterprogram i maskinteknik
Civilingenjörsprogram i teknisk matematik

Rekommenderade förkunskaper
Reglerteknik, grundläggande mekanik och programmering

Lärandemål
Att ge en teoretisk, teknisk och praktisk grund för hur planering och reglering för
autonoma farkoster kan realiseras i komplexa scenarier. Det övergripande målet
är förståelse för hur metoder från olika fält kan samverka och integreras för att
tillämpas på autonoma farkoster.

Efter genomförd kurs skall studenten kunna förstå, implementera, och/eller
använda metoder för

diskret och kontinuerlig planering för autonoma farkoster, med och utan
rörelsemodeller
reglering av autonoma farkoster
lärande system för autonoma system
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Kursinnehåll
Introduktion till autonoma system och farkoster; identifiering av
möjligheter och svårigheter.
Vanliga systemarkitekturer för autonomt beslutsfattande, maskininlärning,
planering och reglering.
Dynamiska modeller för planering och styrning av autonoma farkoster.
Grundläggande planeringsalgoritmer i grafer och träd för rörelser hos
enkla robotar.
Avancerade algoritmer för rörelseplanering för icke-holonoma farkoster
beskrivna av dynamiska rörelseekvationer med differentiella bivillkor.
Introduktion till och användande av metoder för lokalisering och kartering
för autonoma farkoster.
Reglering av autonoma farkoster; vägföljning, modell-prediktiv reglering
(MPC) och reglering av banhastighet.
Lärande system inom autonoma farkoster: reinforcement
learning, maskininlärning medelst djupa neurala nätverk och Markov-
beslutsprocesser (MDP).
Samarbetande autonoma farkoster, inklusive markfordon och
flygande farkoster, samt erforderlig kommunikation.

Undervisnings- och arbetsformer
Kursen består av föreläsningar, lektioner, inlämningsuppgifter, samt avslutande
projekt.
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Examination
UPG2 Inlämningsuppgift för högre betyg 0 hp U, 3, 4, 5
PROJ Projekt 2 hp U, G
UPG1 Inlämningsuppgifter 4 hp U, 3, 4, 5

För godkänd kurs med betyget 3, fordras att studenten:

Slutför de fem obligatoriska inlämningsuppgifterna och presenterar dem i
antingen muntlig eller skriftlig form (examinationsformen varierar mellan de
olika uppgifterna).

Slutför ett avslutande projekt, typiskt innehållande experiment på en
hårdvaruplattform eller i en avancerad simuleringsmiljö, och presenterar resultat
i form av en muntlig presentation och en kortare skriftlig rapport.

För att erhålla betyg 4 eller 5, fordras att studenten utöver det som krävs för betyg
3:

Slutför ytterligare mindre inlämningsuppgifter som breddar kursens
innehåll i någon del eller går djupare in på utvalda teoretiska
frågeställningar i kursen.

Betygsskala
Fyrgradig skala, LiU, U, 3, 4, 5
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Övrig information
Om undervisnings- och examinationsspråk
Undervisningsspråk visas på respektive kurstillfälle på fliken "Översikt".
Examinationsspråk relaterar till undervisningsspråk enligt nedan:

Om undervisningsspråk är ”Svenska” kan kursen ges i sin helhet på svenska
eller delvis på engelska. Examinationsspråk är svenska, men delar av
examinationen kan ske på engelska.
Om undervisningsspråk är Engelska ges kursen i sin helhet på engelska.
Examinationsspråk är engelska.
Om undervisningsspråk är ”Svenska/Engelska” ges kursen i sin helhet på
engelska om studenter utan tidigare kunskap i svenska språket deltar.
Examinationsspråk följer undervisningsspråk.

Övrigt
Kursen bedrivs på ett sådant sätt att likvärdiga villkor råder med avseende på kön,
könsöverskridande identitet eller uttryck, etnisk tillhörighet, religion eller annan
trosuppfattning, funktionsnedsättning, sexuell läggning och ålder.

Planering och genomförande av kurs skall utgå från kursplanens formuleringar.
Den kursvärdering som ingår i kursen skall därför genomföras med kursplanen
som utgångspunkt. 

Kursen är campusförlagd på den ort som anges för kurstillfället om inget
annat anges under ”Undervisnings – och arbetsformer”. I en campusförlagd kurs
kan dock enstaka moment på distans ingå.
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