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Opis: Predstavili bomo uporabo topoloških metod pri reševanju nekaterih problemov v robotiki.
Obravnavali bomo naslednje teme: konfiguracijski in delovni prostor robota; kinematične presli-
kave in inverzne kinematične preslikave ter njihove singularnosti; načrtovanje gibanja, topološka
kompleksnost načrtovanja in manipulacije v robotiki; homotopska invariantnost topološke kom-
pleksnosti, spodnje in zgornje ocene za kompleksnost.
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Pričakovano predznanje: Pri delu obravnavanih tem bomo potrebovali nekatere tehnike iz
algebraične topologije (pojem homotopije, osnovne homotopske konstrukcije, homološke grupe),
ki jih bomo po potrebi povzeli v teku predmeta.

Ocenjevanje: Pri predmetu bo, odvisno od konkretnega problema, potrebno pripraviti in pred-
staviti manǰsi projekt oziroma seminarsko nalogo.

Semester: poletni

Tedenske ure: 3/2

Jezik: slovenski ali angleški (odvisno od študentov pri predmetu)

Predmet bo ponujen tudi doktorskim študentom.
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