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Anotacija

Robotu operétajsistéma (Robot Operating System - ROS) ir atklata pirmkoda programmatiiras
satvars, kas nodrosina komunikacijas mehanismus, rikus un programmatiiras arhitekttiras
standartiz&tas veidnes, lai izstradatu uzticamas, mérogojamas un uzturamas robotu sistémas. ROS
nav operétajsisteéma to klasiskaja nozime, bet ir programmatiiras biblioteku kopums, kas darbojas
eso$o Linux vai Windows operétajsistému ietvaros un nodrosina mehanismus robotu vadibai
(algoritmi un metodes), savstarp&jai komunikacijai, sensoru datu apstradei un robotu
izpildmehanismu vadibai. ROS savas attistibas cela kluva par de-facto standartu dazada veida
robotu, t. sk. robotiz&to sistemu vadibas programmatiiras izstradg.

Studiju kurss laus studentiem brivi orientéties un pielietot ROS praksé dazadu robotu
programméSanai, vadibai un robotu simulacijai virtualaja vide. Ta ka ROS nemitigi turpina savu
attistibas celu, mainoties ROS versijam, ari studiju kursa saturs tiks atbilstosi atjaunots un
papildinats.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetence€s un
prasmes

Studiju kursa mérkis ir nodrosinat pamata teorgtiskas zinasanas un praktiskas iemanas darbam ar
ROS.

Studiju kursa uzdevumi:

- veidot izpratni par ROS arhitektiiru, darbibas mehanismiem un rikiem, veicinat sp&ju praktiski
analiz&t robotu sist€ému programmatiiras uzbtivi un komunikacijas principus ROS satvara;

- veidot izpratni par ROS komunikacijas modeliem (t€mas, servisi, darbibas) un attistit prasmes
datu apmaina starp robotu sistémas komponentém, nodrosinot dro$u un efektivu mezglu
savstarpgjo sadarbibu;

- veidot izpratni par ROS konkur&joSo procesu parvaldibu, taimeriem, atbildes procedtiram, un
ROS mezglu dzives cikliem;

- iemactt stud&josos veikt robotu modelésanu un simulaciju ROS satvara;

- veidot izpratni par ROS augsta limena programmatiiras biblioteku (navigacija, kustibu planosana,
argjas vides uztvere) integraciju ar zema Iimena aparatiiru (motori, sensori, vadibas mezgli);

- iemacit studgjosiem izmantot ROS programmatiiras izstrades darbpliismu, veikt savu ROS
pakotnu izstradi, kompilésanu, datu vizualizaciju, robotu simulaciju, konteinerizaciju (Docker
vide), atkliido$anu un notikumu registré$anu Zurnalos;

- veidot izpratni par ROS programmatiiras izvietoSanu dazadas oper&tajsistémas, par tiklu
konfiguraciju, ka arT par laika sinhronizaciju daudzrobotu sistémas;

- iemactt stud&josiem orientéties ROS programmatiiras veiktspgjas analiz€ un optimizacija, ka arl
interpretét un uzlabot sisteémas atrdarbibu;

- iemactt stud&josiem izmantot ROS satvaru robotu navigacijai, to kustibu planosanai, sensoru
integréSanai, argjas vides karté$anai un robotu vadibas algoritmu izmantoSanai;

- veidot izpratni par ROS programmatiiras noturibu pret klidam, tostarp drosu ROS pakotnu
palaiSanas un izbeigSanas secibu, ari attistit sp&ju analizét kltidu scenarijus.

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Patstavigo darbu izpilde paredz, ka studgjoSais sava personigaja datora uzstada un izmanto ROS
satvaru. Katrs patstavigais darbs ir veltits konkrétai studiju kursa témai un ietver ieprieks
sagatavotus programmatiras koda piemerus, kas atvieglo macibu procesu. Studiju kursa
nosléguma studgjosais izstrada gala projektu, kura apvienotas visas kursa t€mas un demonstrétas
stud&josa sp&jas izstradat sarezgitus robotikas risindjumus, izmantojot ROS satvaru.
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NepiecieSamas priekszinasanas

Programm@sanas prasmes. leteicamas prasmes programmésanai ar C++/Python un iemanas
darbam ar Linux komandrindu.




Studiju kursa saturs

Saturs Pilna un nepilna laika Nepilna laika
klatienes studijas neklatienes studijas
Kontakt | Patstav. | Kontakt | Patstav.
stundas darbs stundas darbs
ROS satvars arhitektiira un datu izplatiSanas serviss. 6 8 0 0
Komunikacijas modeli. 8 8 0 0
Konkurgjo$o programmatiiras procesu parvaldiba. 6 8 0 0
Robotu modeléSana un simulacija. 8 8 0 0
Augsta ITmena algoritmu (navigacija, planoSana) integracija ar zema Iimena aparatiiru (motori, 8 8 0 0
sensori, vadibas mezgli).
ROS programmatiiras izstrades darbpliisma. 10 8 0 0
ROS programmatiiras izvietoSana produkcija. 6 8 0 0
Robotu navigacija un to kustibu planosana. 8 8 0 0
ROS programmatiiras efektivitate un noturiba pret kliidam. 6 8 0 0
Gala projekta izstrade un aizstavé$ana (individuali katram studéjo$am). 2 28 0 0
Kopa: 68 100 0 0

Sasniedzamie studiju rezultati un to vértéSana

Sasniedzamie studiju rezultati

Rezultatu vertéSanas metodes

Izprot ROS satvara arhitektiiru un datu izplatiSanas servisu.

Metodes: 1. praktiskais darbs, kursa gala
projekts.

Kritériji: studgjosais demonstré savu ROS
programmu (kompil&Sana un palaiSana notiek
bez kliidam) un ta darbojas atbilstosi
nodarbibas t€mai.

Spgj darboties ar dazadiem ROS komunikacijas modeliem.

Metodes: 2. praktiskais darbs, kursa gala
projekts.

Kriteriji: stud€josais demonstre savu ROS
programmu (kompil&Sana un palai$ana notiek
bez kliidam) un ta darbojas atbilstosi
nodarbibas témai.

Spgj parvaldit konkurgjoSo programmattiras procesus.

Metodes: 3. praktiskais darbs, kursa gala
projekts.

Kriteriji: studgjosais demonstré savu ROS
programmu (kompil€Sana un palaiSana notiek
bez kliidam) un ta darbojas atbilstosi
nodarbibas t€mai.

Spgj veikt robotu modelésanu un simulaciju.

Metodes: 4. praktiskais darbs, kursa gala
projekts.

Kritériji: studgjosais demonstré savu ROS
programmu (kompil&Sana un palaiSana notiek
bez kliidam) un ta darbojas atbilstosi
nodarbibas t€mai.

Spgj integrét augsta limena algoritmus ar zema ITmena aparattiru.

Metodes: 5. praktiskais darbs, kursa gala
projekts.

Kriteriji: studjosais demonstre savu ROS
programmu (kompil&$ana un palai$ana notiek
bez kliidam) un ta darbojas atbilstosi
nodarbibas témai.

Spgj stradat ROS programmatiiras izstrades darbplismu.

Metodes: 6. praktiskais darbs, kursa gala
projekts.

Kriteriji: studgjosais demonstré savu ROS
programmu (kompil€Sana un palaiSana notiek
bez kliidam) un ta darbojas atbilstosi
nodarbibas t€mai.

Spgj izvietot ROS programmatiiru produkcijas vide.

Metodes: 7. praktiskais darbs, kursa gala
projekts.

Kritériji: studgjosais demonstré savu ROS
programmu (kompil&Sana un palaiSana notiek
bez kliidam) un ta darbojas atbilstosi
nodarbibas t€mai.

Spgj veikt robotu navigaciju un kustibu planosanu.

Metodes: 8. praktiskais darbs, kursa gala
projekts.

Kriteriji: stud€josais demonstre savu ROS
programmu (kompiléSana un palai$ana notiek
bez klidam) un ta darbojas atbilstosi
nodarbibas témai.

Spgj nodrosinat ROS programmatiiras efektivitati un noturibu pret kladam.

Metodes: 9. praktiskais darbs, kursa gala
projekts.

Kriteriji: studgjosais demonstré savu ROS
programmu (kompil€Sana un palaiSana notiek
bez klidam) un ta darbojas atbilstosi
nodarbibas t€mai.




Studg&josais izprot ROS satvara arhitekttiru un datu izplatiSanas servisu, ROS komunikacijas

realizet robotu navigaciju un kustibu planoSanu, ka arT nodrosinat ROS sistemu efektivitati un
noturibu pret kladam.

Kursa gala projekta aizstavésana:

modelus un konkurgjoso procesu parvaldibu, sp&j modelet un simulét robotus, integrét augsta Iimena |a) demonstracija, kur gala projekta
algoritmus ar zema limena aparatiiru, izstradat ROS programmatiiru atbilstosi izstrades darbpliismai, |kompil€Sana un palaisana notiek bez klidam;

b) projekta vienoti ir integrétas visas kursa
témas ta, lai demonstrétu stud&josa
reala/simul&ta robota vai robotizetas sist€mas
darbibu, izmantojot ROS satvaru;

c) kriteriju saraksts par gala projektu tiks
nodro§inats atseviski.

Studiju rezultatu vérté¥anas kritériji

Kriterijs % no kopgja vertejuma
Praktiskie darbi 50
Kursa gala projekta aizstavé$ana 50
Kopa: 100
Studiju kursa planojums
Dala KP Stundas Parbaudijumi
Lekcijas Prakt d. Laborat leskaite Eksam. Darbs

1. 6.0 24.0 44.0 0.0
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