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RTU studiju kurss "Inteligentas elektroniskas iekartas robotu sistémas"
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Visparéja informacija
Kods DEO0019
Nosaukums Inteligentas elektroniskas iekartas robotu sistémas

Studiju kursa statuss programma

Obligatais/Ierobezotas izveles

Atbildigais macibspeks

Ingars Steiks - Doktors, Asociétais profesors

Macibspéks

Pé&teris Apse-Apsitis - Doktors, Profesors

Apjoms dalas un kreditpunktos

1 dala, 4.0 kreditpunkti

Studiju kursa Tstenosanas valodas

LV, EN

Anotacija

Studiju kursa ietvaros tiek apskatiti ne tikai mobilo robotu vadibas sisteémas, kas ietver izpliduso
logiku un maksligos neironus, bet ari to konstru€sanu un realizaciju, kas balstita uz praktiskiem
piemeriem.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetence€s un
prasmes

Studiju kursa mérkis ir iepazistinat ar mobilo robotu dazadam vadibas sisttmam. Studiju kursa
uzdevumi: iepazistinat ar mobila robota aparatiiru (kas ietver sensorus, izpildmehanismus un
kontrollerus) un ta programmatiiru, ka arT attistit prasmi veikt praktiskus uzdevumus ar izpliidusas
logikas un maksligo neironu kontrolleriem dinamiska vidg.

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Studenti gatavojas eksamenam, veic nelielus teorgtisko zinaSanu nostiprinosus uzdevumus
vienkarSu programmvadamas sist€mas izveid¢ atbilstosi apskatitai tematikai, sagatavojas
laboratorijas darbam.

Literatira

Obligata/Obligatory
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NepiecieSamas priekSzinasanas

Elektronika, elektriska piedzina, datormaciba.

Studiju kursa saturs

Saturs Pilna un nepilna laika Nepilna laika
klatienes studijas neklatienes studijas
Kontakt | Patstav. | Kontakt | Patstav.
stundas darbs stundas darbs

Ievads inteligentas elektroniskas iekartas. Nelinearo sistému identifikacija. 2 2 1 3
Izpludusas logikas moduli un to konstrué$ana. 2 2 1 3
Izpludusas logikas kontrolleri. 2 2 1 3
Maksligie neironu tikli. 2 2 1 3
Nelinearo sistému identifikacija. 2 2 1 3
Nelinearu dinamisku sistému adaptiva vadiba. 2 2 1 3
Nelinearu vadibas sistému identifikacija ar vietjiem lineariem neuro-fuzzy moduliem. 2 2 1 3
Neuro-fuzzy modulu konstruéSana un aprékinasana. 2 2 1 3
Kombinéta datorinteligence un kliidu noteik$anas analitiskas metodes. 2 2 1 3
Mobilo robotu vadibas sistémas atrasanas vietas noteikSana ar navigacijas programmam. 2 2 1 3
Iegultas robotizétas sistémas. Tradicionalas vadibas metodes. 2 2 1 3
Daudzuzdevumu programmeésana un bezvadu komunikaciju modeli. 2 2 1 3
Mobilo robotu modelésanas sistémas. 2 2 1 3
Reala laika procesu noteikSana. Genétiskie algoritmi robotu vadibas sist€mas. 2 2 1 3
Genétiska programmésana un uz notikumiem bazétas robotu vadibas sistémas. 2 2 1 3
Maksligais intelekts robotu vadibas sistémas. 2 2 1 3
1. lab darbs. Autonoma robota parko$anas vietas atraSana izmantojot inteligentas vadibas sistémas. 7 7 4 10
2. lab. darbs. Autonoma robota braukSanas marsruta noteikSanas programmatiras izpéte. 7 7 4 10
3. lab. darbs. Objektu atpaziSanas telpa vadibas sist€mas izpéte. 7 7 4 10
4. lab. darbs. Izpludusas logikas kontrollera realizacija mobilam robotam. 7 7 4 10
Kopa: 60 60 32 88

Sasniedzamie studiju rezultati un to vértésana

Sasniedzamie studiju rezultati

Rezultatu verté$anas metodes

Spgj izprast izplidusas logikas teorijas buitibu un izstradat izpladusas logikas kontrollerus.

Kontroldarbs Nr.1. Nokartots eksamens.




Spgj izprast maksligo neironu tiklu programmatiiras biitibu un spgj pielietot maksligos neironu tiklus
robotu vadibas sist€mas.

Kontroldarbs Nr.2. Nokartots eksamens.

Spgj izprast mobilo robotu vadibas navigacijas programmas un izmantot robotu modeléSanas
sistémas.

Kontroldarbs Nr.3. Nokartots eksamens.

Spgj veidot genétiskos algoritmus robotu vadibas sistémas un veikt programmé$anu to realizacija.

Kontroldarbs Nr.4. Nokartots eksamens.

Spéj realizét robota vadibas sistému ar noparkoSanos.

Laboratorijas darbs Nr.1.

Spé&j realizét robota vadibas sistému ar marsruta planoSanu.

Laboratorijas darbs Nr.2.

Spgj realizét robota vadibas sistému ar objektu atpaziSanu telpa.

Laboratorijas darbs Nr.3.

Spéj realizét robota vadibas sistému izmantojot izplidusas logikas kontrolleri.

Laboratorijas darbs Nr.4.

Studiju rezultatu vérté¥anas kritériji

Kriterijs % no kopgja vertejuma
Kontroldarbs Nr.1 6
Kontroldarbs Nr.2 6
Kontroldarbs Nr.3 6
Kontroldarbs Nr.4 6
Laboratorijas darbs Nr.1 15
Laboratorijas darbs Nr.2 15
Laboratorijas darbs Nr.3 15
Laboratorijas darbs Nr.4 15
Eksamens 16
Kopa: 100
Studiju kursa planojums
Dala KP Stundas Parbaudijumi
Lekcijas Prakt d. Laborat Ieskaite Eksam. Darbs
1. 4.0 40.0 0.0 20.0 *




