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Anotacija

Studiju kurss sniedz ievadu industrialas robotikas nozar€. Taja aptverti gan §is jomas teorétiskie
aspekti, gan apgiitas praktiskas iemanas virtuala modelesana, gan ar1 laboratorija.

Studiju kursa ietvaros tiek apliikoti industrialo robotu lietojuma veidi, manipulatoru mehaniska
uzbiive, robotu elektropiedzina un vadibas principi. Tiek apliikoti robotu lietojuma piemeri
saskanota darba ar dazadam raZoSanas tehnologijam automatizetas raZzoSanas iekartas.
Detalizeti tiek analiz€ta robotu mehaniska uzbiive un kinematikas modelis, iepazistot matematisko
aprékinu metodes. Ar piemériem izklastita vienkarsa un kustibu kinematika, robota darba
instrumenta kustibu cela un atruma aprekini.

Studiju kursa dalibnieki tiek iepazistinati ar industrialo robotu vadibas sistému, tipveida kustibu
vadibas un kontroles pan€mieniem, izmantojot piemerus no izplatitakajiem razotajiem.
Visbeidzot apskatitas planoSanas metodes un dro§ibas aspekti, robotizétu razosanas iekartu
planosana, kura darbojas vairaki savstarpgji saistiti industrialie roboti.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetence€s un
prasmes

Studiju kursa mérkis ir sniegt zinaSanas par industrialo robotu tehnisko uzbiivi un robotiz&tu
razoSanas iekartu planosanas pamatiem.

Studiju kursa uzdevumi:

- attistit sp&ju planot vienkarsas robotiz&tas iekartas razoSanas procesu automatizacijai;

- attistlt prasmi lasTt un interpretét industrialo robotu uzdevumus;

- sniegt iemanas industrialo robotu darba uzdevumu sastadisana;

- sniegt zinasanas par tie$as un inversas kinematikas aprékina metodem, ka arT attistit prasmi
pielietot aprékinus robota darba instrumenta pozicijas noteikSanai;

- sniegt iemanas robotiz&tas §tinas planosana izmantojot virtualas modelésanas metodes;

- sniegt zinaSanas par robotizetas razoSanas $iinas droSuma novértéSanas metodém.

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Studentiem ir javeic laboratorijas darbi robotu laboratorija. Studentiem patstavigi javeic majas
darbi - robotu manipulatoru kinematikas un kustibu aprékini un razo$anas $tinas modelé$ana.
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NepiecieSamas priekszinasanas

Matematika, fizika, priek$zinasanas par elektrotehniku, elektropiedzinu, mehaniku, kinematiku un
programmeé$anas pamatiem.
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Ievads par aplikojamo tematiku, studiju kursa izmantojama literattira un prasibas.
Robotu tipi, definicijas.

Nozares vesture un statistika.

Industrialo robotu tipveida lietojums. Robotiz€tas razoSanas iekartas analize.
Koordinatu sistémas industrialaja robotika.

Mehaniska uzbiive un piedzinas sisteéma.

Robotu kinematika péc Denavita-Hartenberga, instrumenta pozicijas aprékina metodes.
Robota instrumenta kustibas atruma aprékina metodes.

Robotu dinamika un aprékina metodes.

Kustibu tipi (PTP, LIN, CIRC, SPLINE) un kustibu planosana.

Robotu vadibas sistéma, ievades metodes, datu struktiras.

Serialo manipulatoru precizitate un specifiskas problémas.

Sensori tipi robotika un to lietojums industrialaja robotika.

Robotizetas iekartas planoSana un integracija razoSanas procesa.

Robotizétas iekartas droSuma novértésana péc SIL un PL kategorijam.
Koopergjosie roboti un to lietojums.

Nakotnes attistibas tendences robotika.
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Laboratorijas darbs Nr. 1. Datormodel&$ana, manipulatoru tipu salidzinaSana un izpéte.
Laboratorijas darbs Nr. 2. Datormodel&$ana, programmas sastadiSana, procesu simulacija.
Laboratorijas darbs Nr. 3. Robota vadibas kontroliera izpé&te.

Laboratorijas darbs Nr. 4. Robotu laboratorija. Darba instrumenta un bazes noteikSana.
Laboratorijas darbs Nr. 5. Robotu laboratorija. Kustibu tipu izp&te 2D plakné.

Laboratorijas darbs Nr. 6. Robotu laboratorija. Programmas ciklu un kustibu izpildes kontroles
izpéte.

Laboratorijas darbs Nr. 7. Robotu laboratorija. Datormodela un realas Sunas eksperimentala
salidzinasana.
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Kopa:

80 80 60 100

Sasniedzamie studiju rezultati un to vértéSana

Sasniedzamie studiju rezultati

Rezultatu vértéSanas metodes

Spé&j novertet robotu lietojuma nepiecieSamibu automatizacijas uzdevuma un spgj izvéleties optimalu
manipulatora modeli dotajam darba uzdevumam.

Spgj atpazit, analizet un sastadit industrialo robotu vadibas kodu.

Spgj sastadit robotu manipulatora kinematikas modeli pec Denavita-Hartenberga metodes.

Izprot dazadas robotizéta uzdevuma programmas vadibas metodes un spgj tas pielietot praktiski.
Spgj projektet vienkarSu robotu $iinas modeli un ar virtualas model€sanas metodem novertet ta
darbspgju.

Spéj novertet robotu Stinas droSuma pakapi péc SIL vai PL kategorijas.

Aizstavéts 1. laboratorijas darbs.
Aizstavets 2. laboratorijas darbs.

Izpildits 1. un 2. majasdarbs, nokartots.
Aizstavets 3. — 6. laboratorijas darbs,
nokartots.

Aizstavets 7. laboratorijas darbs, nokartots.
Izpildits 3. majasdarbs.

Nokartots eksamens.

Studiju rezultatu vertéSanas kriteriji

Kritérijs % no kopgja vertejuma
Laboratorijas darbi 30
Majasdarbi 20
Eksamens 50
Kopa: 100
Studiju kursa planojums
Dala KP Stundas Parbaudijumi
Lekcijas Prakt d. Laborat Ieskaite Eksam. Darbs
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