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RTU studiju kurss "Robotu kinematika"
31000 Buvniecibas un masinzinibu fakultate

Visparéja informacija
Kods BMO0047
Nosaukums Robotu kinematika

Studiju kursa statuss programma

Obligatais/Ierobezotas izveles

Atbildigais macibspeks

Janis Viba - Habilitétais doktors, Profesors

Macibspeks

Marina Cerpinska - Doktors, Prodekans (studiju joma)
Olga Kononova - Doktors, Asoci€tais profesors
Ilgar Jafarli - Zinatniskais asistents

Apjoms dalas un kreditpunktos

1 dala, 4.0 kreditpunkti

Studiju kursa Tstenosanas valodas

LV, EN

Anotacija

Studiju kurss sniedz ieskatu kinematika un robotu mehanismos. Studiju kursa ietvaros tiek
apskatita kinematika plakng, paralélas plaknés, kinematika telpa. Tiek apskatiti tadi robotiz&ti
risinajumi ka manipulatori, kustigas platformas, kapurkézu masinas.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetence€s un
prasmes

Studiju kursa mérkis ir sniegt izpratni un iemanas, kas nepieciesamas, lai students sp&tu analiz&t
visplasak pielietoto robotiz&tu sistému (manipulatoru un mobilu sistému) tehnisko risinajumu
shémas, ka ar sintez&t tas. Sim nolikam tiek definéti sekojosi uzdevumi: - sniegt zinasanas par
robotu kinematikas pamatiem; - izkopt prasmes lietot vektorus un matricas kinematikas
aprekiniem; - attistit prasmes lietot datorprogrammas kinematikas aprékiniem.

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Studiju kursa paredzgti divi patstavigie darbi: 1) kinematikas uzdevums paralélas plaknés; 2)
kinematikas uzdevums telpa. Katrs darbs sastav no divam dalam: 1) aprékins, lietojot matricu
matematiku; 2) veikta aprekina grafika sastadiSana ar datorprogrammu.

Literataira

Obligata/Obligatory:

J. J. Craig. Introduction to robotics: mechanics and control, Addison-Wesley, any edition starting
from 2nd, 1955-2006.

J. Wittenburg, Kinematics, Theory and Applications, Springer, 2016.

Papildu/Additional:

R. L. Norton, Kinematics and dynamics of machinery, McGraw-Hill, 2009.

X-J. Liu, J. Wang. Parallel Kinematics, Type, Kinematics and Optimal Design, Springer, 2014.
0. Kepe, J. Viba, Teorétiska mehanika, Riga, Zvaigzne, 1982.

NepiecieSamas priekSzinasanas

Augstaka matematika, Fizika, Teor&tiska mehanika.

Studiju kursa saturs
Saturs Pilna un nepilna laika Nepilna laika
klatienes studijas neklatienes studijas
Kontakt | Patstav. | Kontakt | Patstav.
stundas darbs stundas darbs
Ievads, koordinasu sistémas, tehnisko risinajumu pieraksta notacija. 4 2 1 8
Robotizeti manipulatori, to shémas. 4 2 1 8
Manipulatoru statika un lidzsvars. 6 2 1 8
Vektoru matematika robotu aprékinos. 8 6 1 8
Manipulatoru kinematika, matricu aprékini. 6 15 1 16
Mobilu robotu kinematikas aprékini ar datorprogrammam. 8 15 1 24
Mobilas robotizetas platformas un to shémas. 8 6 2 12
Mobilu robotu statika un lidzsvars. 8 6 2 12
Kapurkézu masinas un to kinematika. 8 6 2 12
Kopa: 60 60 12 108

Sasniedzamie studiju rezultati un to vérté¥ana

Sasniedzamie studiju rezultati

Rezultatu veértéSanas metodes

Spgj aprakstit un analizgt robotiz&tu sist€ému tehnisko risinajumu shémas.

Atkartojuma testi. Eksamens.

Spé€j aprakstit robotu kustibas ar vektoru un matricu palidzibu.

Patstavigie darbi.

Spé€;j izstradat manipulatora kustibu planu, ja ir uzdots kustibu galapunkts.

Patstavigais darbs Nr.2.

Spé€j izstradat matematisko modeli robota kinematikai.

Atkartojuma testi. Eksamens.

Studiju rezultatu vértéSanas kriteriji

Kriterijs % no kopgja vertéjuma
Atkartojuma testi 10
Patstavigais darbs par kinematiku paralélas plaknés 20
Patstavigais darbs par kinematiku telpa 30




Eksamens 40
Kopa: 100
Studiju kursa planojums
Dala KP Stundas Parbaudijumi
Lekcijas Prakt d. Laborat Ieskaite Eksam. Darbs
1. 4.0 40.0 20.0 0.0 *




