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Nosaukums Robotizetu sisttmu modeléSanas pamati

Studiju kursa statuss programma

Obligatais/Ierobezotas izveles
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Agris Nikitenko - Doktors, Profesors

Macibspéks

Martin§ Ekmanis - Zinatniskais asistents

Apjoms dalas un kreditpunktos

1 dala, 4.5 kreditpunkti

Studiju kursa Tstenosanas valodas

LV

Anotacija

Robotizetas sist€mas tieck model&tas ar dazadiem rikiem un dazadas izstrades vides. Lietotajam
pietiek izmantot grafisko vidi, bet ir jasaprot, kas notiek fona, lai zinatu, ka panakt vélamo
rezultatu. Studiju kurss ir paredzgets robotiz&tu sistému matematiskas modelesanas pamatu
apgusanai, vislielako uzmanibu pieveérsot kinematikai (parvietojumam un rotacijam). Studiju kursa
tiks apliikotas arT vairaku kustigu elementu sisteémas, kur viens elements ietekmé otra elementa
atrumu un pagrieziena lenki.

Studiju kursa praktiskaja dala paredzgts izstradat programmas atsevisku t€ému praktiskai
realizé$anai, nosléguma nonakot lidz datorgrafikas izmantoSanai vairaku kustigu elementu
sistémas model&sana.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetence€s un

prasmes

Studiju kursa mérkis ir sniegt pamatzinasanas homogénu kinematikas transformaciju veiksana.
Studiju kursa uzdevumi sniegt zinasanas un iemanas, lai:

- izveidotu fizikas dzin&ju un prast realizet kinematikas matematiskos parveidojumus;

- spétu izmantot Xna Game Studio vai 1idziga satvara kinematikas transformaciju vizuala
att€losana;

- pielietotu quaternionus rotaciju definé$ana;

- stradatu ar vairaku saistitu elementu kinematiskam sisttmam.

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Studentiem datorklas€ patstavigi jauzraksta vai japabeidz dalgji uzrakstitas relativi vienkarsas
programmas par teorétiskajas nodarbibas aplikotajam temam. Studiju kursa ietvaros studentiem
jauzraksta kursa darbs, kura saturs ir praktisko darbu padzilinajums.
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NepiecieSsamas priek$zina$anas

Matematika (darbibas ar vektoriem, matricam). fizika (kinematika), programmésanas pamati.

Studiju kursa saturs

Saturs

Pilna un nepilna laika Nepilna laika
klatienes studijas neklatienes studijas

Kontakt | Patstav. | Kontakt | Patstav.
stundas darbs stundas darbs

Ievads.

2 0 0

Matematikas elementu izmanto$ana.

Kinematika, homoggni parveidojumi.

Ievads spélu fizikas dzingja izstrade.

2D renderings.

3D parveidojumi.

3D renderings.

Padzilinata teorija par rotacijam.

Mesh objekti.

XNA game studio izmanto$ana.

Ievads robotu mehanikas modeléSana.
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Vairaku saistitu elementu kinematika.
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Paatrinajums, lenkiskais atrums.

Parvietojuma trajektorijas plano$ana.

Spéku model&Sana.

Studiju kursa apliikoto t€ému saistiSana.
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Kopa:

60 60 0

Sasniedzamie studiju rezultati un to vérté¥ana

Sasniedzamie studiju rezultati

Rezultatu verté$anas metodes

Prot veikt homogeénus kinematiskos parveidojumus 2 dimensiju telpa, japrot tie pielietot 2D
datorgrafika.

Praktiskie darbi 2., 3., 4.
T&mai atbilsto$i eksamena jautajumi.

Prot veikt homogénus kinematiskos parveidojumus 3 dimensiju telpa, japrot tie pielietot 3D
datorgrafika.

Praktiskie darbi 5. un 6.
TEmai atbilsto$i eksamena jautajumi.

Prot izmantot quaternionu algebra rotaciju definésana.

Praktiskie darbi 7. un 8.
Temai atbilstosi eksamena jautajumi.

Zina fizikas dzingju izveidoSanas principi un jaspgj izmantot XNA game studio mesh objektu
att€losana un homogénu kinematisku parveidojumu veik$ana 3D telpa.

Praktiskie darbi 1., 9., 10.
T&mai atbilsto$i eksamena jautajumi.

Zina saistitu vairaku elementu kinematiskas sistémas darbiba.

Praktiskie darbi 11., 12., 13.
TEmai atbilsto$i eksamena jautajumi.

Prot modelét paatrinajums un lenkiskais atrums.

Praktiskie darbi 14. un 15.
Temai atbilstosi eksamena jautajumi.

Prot planot parvietojuma trajektorijas.

Praktiskie darbi 16. un 17.
T&mai atbilsto$i eksamena jautajumi.

Zina spéku modelésanas metodes.

Praktiskie darbi 18. un 19.
T&mai atbilsto$i eksamena jautajumi.

Studiju rezultatu vértéSanas Kritériji

Kritérijs % no kopgja vertejuma
Praktiskais darbs 75
Eksamens 25
Kopa: 100
Studiju kursa planojums
Dala KP Stundas Parbaudijumi
Lekcijas Prakt d. Laborat Ieskaite Eksam. Darbs
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