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. Co to jest SE(3) (wlasnosci) i gdzie ja wykorzystujemy w robotyce ?
. Co to jest struktura kinematyczna robota?

Wyliczy¢ konfiguracje osobliwe dla robota o konfiguracji (g1, g2) i kinematyce: = = q;-q2, y = qj.
. Algorytm Newtora dla robotéw nieredundantnych. Napisa¢ réwnanie i opisa¢ zasade dzialania.
Co to jest stabilnos¢ asymptotyczna ukiadu? Przyklady bledu dla ukladu asympt. stabilnego.

. Wymieni¢ metody rozwigzania kinematyki odwrotne;.

7. Opisa¢ metode grafu widocznosci planowania 1uchu robota mobilnego.
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