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Kursen ges for

e Civilingenjorsprogram i informationsteknologi

e Civilingenjorsprogram i mjukvaruteknik

« Civilingenjorsprogram i teknisk fysik och elektroteknik - internationell
e Civilingenjorsprogram i datateknik

e Civilingenjorsprogram i industriell ekonomi - internationell

e Civilingenjorsprogram i maskinteknik

e Civilingenjorsprogram i teknisk fysik och elektroteknik

e Civilingenjorsprogram i industriell ekonomi

¢ Masterprogram i maskinteknik

e Civilingenjorsprogram i teknisk matematik

Rekommenderade forkunskaper

Reglerteknik, grundliggande mekanik och programmering

Larandemal

Att ge en teoretisk, teknisk och praktisk grund for hur planering och reglering for
autonoma farkoster kan realiseras i komplexa scenarier. Det 6vergripande malet
ar forstaelse for hur metoder fran olika félt kan samverka och integreras for att
tillampas pa autonoma farkoster.

Efter genomford kurs skall studenten kunna forstd, implementera, och/eller
anvianda metoder for

e diskret och kontinuerlig planering for autonoma farkoster, med och utan
rorelsemodeller

e reglering av autonoma farkoster

e larande system for autonoma system
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Kursinnehall

e Introduktion till autonoma system och farkoster; identifiering av
mojligheter och svérigheter.

e Vanliga systemarkitekturer for autonomt beslutsfattande, maskininlarning,
planering och reglering.

e Dynamiska modeller for planering och styrning av autonoma farkoster.

¢ Grundliaggande planeringsalgoritmer i grafer och trad for rérelser hos
enkla robotar.

¢ Avancerade algoritmer for rorelseplanering for icke-holonoma farkoster
beskrivna av dynamiska rorelseekvationer med differentiella bivillkor.

e Introduktion till och anvindande av metoder for lokalisering och kartering
for autonoma farkoster.

¢ Reglering av autonoma farkoster; vigfoljning, modell-prediktiv reglering
(MPC) och reglering av banhastighet.

¢ Lirande system inom autonoma farkoster: reinforcement
learning, maskininlarning medelst djupa neurala niatverk och Markov-
beslutsprocesser (MDP).

¢ Samarbetande autonoma farkoster, inklusive markfordon och
flygande farkoster, samt erforderlig kommunikation.

Undervisnings- och arbetsformer

Kursen bestéar av forelasningar, lektioner, inlamningsuppgifter, samt avslutande
projekt.
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Examination

UPG2 Inlamningsuppgift for hogre betyg ohp U3,4,5
PROJ  Projekt 2hp U,G
UPG1  Inlamningsuppgifter 4hp U, 3,4,5

For godkiand kurs med betyget 3, fordras att studenten:

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

Slutfor ett avslutande projekt, typiskt innehallande experiment pé en
hardvaruplattform eller i en avancerad simuleringsmiljo, och presenterar resultat
i form av en muntlig presentation och en kortare skriftlig rapport.

For att erhélla betyg 4 eller 5, fordras att studenten utoéver det som kravs for betyg
3:

e Slutfor ytterligare mindre inlamningsuppgifter som breddar kursens
innehall i nagon del eller gar djupare in pa utvalda teoretiska
fragestallningar i kursen.

Betyg pa delmoment/modul beslutas i enlighet med de bedomningskriterier som
presenteras vid kursstart.

Betygsskala
Fyrgradig skala, LiU, U, 3, 4, 5
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Ovrig information

Om undervisnings- och examinationssprak

Undervisningssprak visas pa respektive kurstillfille pa fliken "Oversikt".
Examinationssprak relaterar till undervisningssprak enligt nedan:

¢ Om undervisningssprak ar “Svenska” kan kursen ges i sin helhet pa svenska
eller delvis pa engelska. Examinationssprak ar svenska, men delar av
examinationen kan ske pa engelska.

e Om undervisningssprak ar Engelska ges kursen i sin helhet pa engelska.
Examinationssprak ar engelska.

¢ Om undervisningssprak ar "Svenska/Engelska” ges kursen i sin helhet pa
engelska om studenter utan tidigare kunskap i svenska spréaket deltar.
Examinationssprak foljer undervisningssprak.

Ovrigt
Kursen bedrivs pa ett sddant sitt att likvardiga villkor rdder med avseende pa kon,

konsoverskridande identitet eller uttryck, etnisk tillhorighet, religion eller annan
trosuppfattning, funktionsnedséttning, sexuell 1aggning och élder.

Planering och genomforande av kurs skall utga fran kursplanens formuleringar.
Den kursvirdering som ingar i kursen skall darfor genomforas med kursplanen
som utgangspunkt.

Kursen ar campusforlagd pa den ort som anges for kurstillfallet om inget
annat anges under "Undervisnings — och arbetsformer”. I en campusforlagd kurs
kan dock enstaka moment pa distans inga.
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