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Visparéja informacija
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Nosaukums Industrialo robotu vadibas sistémas

Studiju kursa statuss programma

Obligatais/Ierobezotas izveles

Atbildigais macibspeks

Dmitrijs Bliznuks - Doktors, Asociétais profesors

Apjoms dalas un kreditpunktos

1 dala, 3.0 kreditpunkti

Studiju kursa istenoSanas valodas

LV

Anotacija

Studiju kursa ietveros tiek sniegtas pamatzinaSanas robotikas nozarg€, padzilinati apskatot
industrialo robotus un daudzbrivibas pakapju manipulatorus. Studiju kursa sakuma studenti sanem
zinasanas par dazadiem robotu vadibas mehanismiem (tehniska realizacija, manipulatora
kinematika, tieSais un apgrieztais kinematikas uzdevums) un principiem (diskrétas, adaptivas un
intelektualas vadibas principi). Turpmakaja dala detalizeti tiek apskatiti tehniskie risinajumi un
adaptivas vadibas principa realizéSanas iesp&jas. Studiju kursa nosléguma tiek izklastits eksistgjosu
adaptivu robotiz€tu sist€mu uzbiives un vadibas principi.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetences un
prasmes

Studiju kursa mérkis ir iepazistinat studentus ar robotu vadibas sisttmam.

Studiju kursa uzdevumi:

- attistit sp&ju noteikt esosu robotu sist€mu vadibas principus;

- sniegt zinasanas robotu sistému vadibas algoritmos un struktiirelementos;

- attistit prasmi izvEleties un pielietot vadibas principus jaunu robotu platformu un kopgjo
robotizgto sistému izveide.

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Studenti patstavigi risina parbaudes uzdevumus, kas saistiti ar vienkarSoto tie$a kinematiska
uzdevuma individualo risindjumu.

Literataira

Obligata/Obligatory:

Matricu teorijas pielietojumi robottehnika. RPI, Riga, 1988.

Robottehniskas sistémas un tehnologiskie kompleksi. Laboratorijas darbu apraksti. RPI, Riga,
1987.

Papildu/Additional:

Adaptive Control of Robot Manipulators, An-Chyan Huang and Ming-Chih Chien. ISBN: 978-
981-4307-41-3, 226. lpp, 2010.

Unmanned Electrical Vehicles and Autonomous System Simulation, Agris Nikitenko, Anastasija
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NepiecieSamas priekSzinasanas

Matematika, ETP.

Studiju kursa saturs
Saturs Pilna un nepilna laika Nepilna laika
klatienes studijas neklatienes studijas
Kontakt | Patstav. | Kontakt | Patstav.
stundas darbs stundas darbs
1.Robottehnikas attistibas vesture, strukttirshémas, riipniecisko robotu uzbiive, sastavdalas, robotu 2 2 0 0
tris paaudzes, salid
2.Riipniecisko robotu (RR) diskréta cikliska darbiba 2 2 0 0
3.RR diskréta pozicionala vadiba 2 2 0 0
4.RR kontiirvadiba 2 2 0 0
5.Manipulatora kinematika 2 2 0 0
6.Manipulatora koordinasu sistéma 2 2 0 0
7.Sakumstavokla noteikSana 2 2 0 0
8.Manipulatora parvietoSana, tieSais uzdevums 2 2 0 0
9.Kinematikas apvérstais uzdevums (vienkarSots) 2 2 0 0
10.Kinematikas apverstais uzdevums (pilna versija) 2 2 0 0
11.Ar@jo sensoru klasifikacija, poziciong$anas sensori, taktildevéji, spiediena un spéka devgji 2 2 0 0
12.Virziena devgji, pretslides dev&ji, lokacijas deveji 2 2 0 0
13.Adaptivo RR biitiba, adaptacija atseviskai piedzinai 4 4 0 0
14.Argja adaptacija manipulatoram kopuma 4 4 0 0
15.Adaptivas montazas robottehniskais komplekss neorientétu priek§metu satver$anai 4 4 0 0
16.Metinasanas robota adaptiva vadiba 4 4 0 0
Kopa: 40 40 0 0

Sasniedzamie studiju rezultati un to vértéSana




Sasniedzamie studiju rezultati

Rezultatu vertéSanas metodes

Spgj orientéties robotu vadibas sisttmu daudzveidiba un sp&j noteikt vadibas sistému tipu un to Eksamens.
pielietojamibu.
Prot izvElcties vadibas algoritmus un struktiirelementus. Eksamens.

Spé&;j izveidot robota vadibas platformu.

Parbaudes darbi semestra laika.

Spé€j izveidot robotizétu sisttmu kopuma.

Parbaudes darbi semestra laika.

Studiju rezultatu vérteSanas kritériji

Kriterijs % no kopgja vertejuma
Parbaudes darbi semestra laika 50
Eksamens 50
Kopa: 100
Studiju kursa planojums
Dala KP Stundas Parbaudijumi
Lekcijas Prakt d. Laborat Ieskaite Eksam. Darbs

1. 3.0 40.0 0.0 0.0
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