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Anotacija

Studiju kursa ievada apliikota robotikas veésture, miisdienu robotu klasifikacija, industrialo robotu
definicija. Turpinajuma tiek izskatiti tikai industrialie roboti. Iesakuma apskatitas industrialo
robotu struktiirsh€mas, koordinatu sistémas, dots ieskats kinematikas tieSaja un apgrieztaja
uzdevuma. Talak apliukoti robotu parneses un orient&joso kustibas brivibu konstrukciju varianti,
spelu iznemsanas pag€mieni parvados un robotu loceklu lidzsvarosana. Tiek izskatiti arT robotu
satvergji, to nomainas un aizsardzibas mehanismi. Bez robotu mehanikas, dots ieskats arT robotu
piedzinas un sensoros, robotu vadibas pamatprincipos un programmeésana. Studiju kurss noslédzas
ar ripniecisko robotu izplatitako pielietojumu apskatu, robotizétu kompleksu planojumu, dazadiem
pielietojumiem un tipveida periferijas iekartu apskatu.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetence€s un
prasmes

Studiju kursa mérkis ir nodrosinat studgjosajiem tadu kompetenci riipniecibas robotu uzbiive, un
pielietojumos kas turpmakajas studijas sekmétu talaku, padzilinatu zinasanu apguvi $ajas jomas,
lautu veikt vienkarSu modularu robotu un robotu satvergju projektesanu un izstradat racionalus
robotiz&tu kompleksu planojumus dazadu tehnologisko procesu automatizacijai.

Studiju kursa uzdevumi ir:

1. Sniegt pamata zinasanas par ripniecisko robotu strukturalo un konstruktivo uzbiuvi, ka arT
ieskatu robotu piedzinas sensoros, to vadibas principos, vadibas sistémas un programmesana.

2. Veidot sapratni par robota konstrukcijas piemérotibu noteiktu tehnologisko procesu
automatizacijai un §im noliikam nepiecieSamajam periferijas iekartam un robotizetu iecirknu
planojumu.

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Patstavigais darbs arpus kontaktstundu laika tiek veltits, lai sagatavotos planoto praktisko un
laboratorijas darbu izpildei un So darbu rezultatu apkoposana un noformésana péc to izpildes.
Javeic ar1 patstavigas galveno t&mu studijas pec rekomendgetas literatiiras, gatavosanas
kontroldarbiem, referata sagatavo$ana par individualu t€mu.
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NepiecieSamas priekSzinasanas

Fizika, matematika, elektrotehnikas un elektronikas pamati, elektropneimo tehnika.

Studiju kursa saturs
Saturs Pilna un nepilna laika Nepilna laika
klatienes studijas neklatienes studijas
Kontakt | Patstav. | Kontakt | Patstav.
stundas darbs stundas darbs
Robotikas vesture, robotu klasifikacija, definicijas, riipniecibas robotu pielietojumu statistika. 2 2 0 0
Riipniecibas robotu manipulatoru struktiirshémas, koordinatu sist€mas, galvenas sastavdalas. 4 4 0 0
Robotu kinematika, kinematikas tieSais un apgrieztais uzdevums. 4 4 0 0
Taisnlenka koordinatu sistéma stradajoSo robotu mehaniskas dalas konstrukcijas. 4 4 0 0
Pagriesanas mehanismu uzbtive un reduktori robotu konstrukcijas. 4 4 0 0




Spélu iznems$anas un lidzsvarosanas pan€mieni robotu konstrukcijas, modernas tendences robotu 4 4 0 0

mehanika.

Antropomorfas struktiiras un SCARA tipa robotu parneses kustibu brivibu konstrukcijas. 4 4 0 0

Modulveida manipulatoru izveide. Robotu orient&joso kustibas brivibu uzbive. 4 4 0 0

Robotu satveérgji, to nomainas un aizsardzibas mehanismi. 4 4 0 0

Ieskats riipniecibas robotu piedzinas. 4 4 0 0

Ieskats riipniecibas robotu iek§€jos un aréjos sensoros. 4 4 0 0

leskats riipniecibas robotu vadibas principos, sist€mas un programmgésana. 4 4 0 0

Pielietojumi darbagaldu un presu apkalpg, prasibas robotiem un satvergjiem, periferijas iekartas, 2 2 0 0

robotiz&tu iecirknu planojumi.

Pielietojumi precu iepakosana un paletéSana, prasibas robotiem, satvérgjiem, periferijas iekartas, 2 2 0 0

robotizétu iecirknu planojumi.

Pielietojumi mehaniskaja apstrade un griesana ar tidens striiklu, prasibas robotiem, instrumenti, 2 2 0 0

periferija, robotizetu iecirknu planojumi.

Pielietojumi metinasana un krasoSana, prasibas robotiem, degli, krasu pistoles, periferijas iekartas, 2 2 0 0

robotiz&tu iecirknu planojumi

Pielietojumi montaza — prasibas robotiem, specializétie satvergji, automatiskie skriivgriezi, 2 2 0 0

periferijas iekartas, robotizétu iecirknu planojumi

Semestra laika izpildito laboratoriju un patstavigo darbu apkopojuma, ka ari referata prezentacija, to 2 2 0 0

apsprieSana un novertésana.

Eksamens. 2 2 0 0
Kopa: 60 60 0 0

Sasniedzamie studiju rezultati un to vértéSana

Sasniedzamie studiju rezultati

Rezultatu vertéSanas metodes

Spgj klasificet rupnieciskos robotus pec to mehaniskas struktiirsh€mas, raksturot struktiirshemu
saistibu ar apkalpes zonu un citam to funkcionalajam Tpasibam.

Parbaudes veidi: laboratorijas darbs,
eksamens.

Kriteriji: spgj nosaukt un raksturot izplatitakas
struktiirshémas, atpazit tas realiem robotiem
péc tehniskas dokumentacijas un daba.

Spgj izskaidrot kinematikas tiesa un apgriezta uzdevuma biitibu un pielietojumu robotikas joma, spgj
ar vienkarsiem paraugiem demonstrét to matematiska forma.

Parbaudes veidi: kontroldarbs, eksamens.
Kritériji: spgj teorétiski izskaidrot kinematikas
tie$a un apgriezta uzdevuma bitibu un
pielietojumu robotikas joma un matematiska
forma demonstrét to vienkarsakajam robotu
struktiiram (SCARA tipa robotiem u.tml.).

Spgj aprakstit robotu mehaniskas dalas galveno elementu konstrukciju un darbibas principu, spgj
konstrukciju attelot kinematisko shému forma.

Parbaudes veidi: laboratorijas darbs,
eksamens.

Kritériji: spgj izskaidrot robotu manipulatoru
dazadu konstruktivo elementu darbibu daba
un p&c ras€jumiem, spgj attelot atseviskus
elementus un robotu konstrukciju kopuma ar
kinematiskajam shémam.

Spgj struktiru un funkcionalo shému Itment aprakstit robotu piedzinu, sensoru un vadibas sistemu
uzbiivi un visparigi aprakstit programmeésanas pané€mienus.

Parbaudes veidi: kontroldarbs, eksamens.
Kritériji: spgj izskaidrot robotu elektrisko
sastavdalu uzbiivi un darbibas
pamatprincipus, ka arT programmeéSanas
panémienus visparinata veida.

Spgj veikt nepieciesamos konstruktivo elementu izveles aprékinus, veidojot modulveida
manipulatoru konstrukcijas, izmantojot galvenokart FESTO u.c. komponens$u razotaju metodikas.

Parbaudes veidi: laboratorijas darbs,
eksamens.

Kriteriji: spgj veikt nepieciesamos aprekinus
un dimension&$anu tadam manipulatoru
komponentém, ka mehaniskie un vakuuma
satveréji, linearie virzes moduli u.tml.

Izpildot konkr&tus tehnologisko procesu automatizacijas uzdevumus, spgj izvéléties tiem atbilstoSus
robotus, sakomplekt&t nepiecieSsamas robotu periferijas iekartas un izveidot racionalus robottehnisko
kompleksu planojumus.

Parbaudes veidi: referats, eksamens.
Kriteriji: Spgj vienkarsota veida izveidot
robotiz&tu iecirknu planojuma shémas un to
elementu aprakstu dazadu tehnologisko
procesu automatizacijai.

Studiju rezultatu vértéSanas kriteriji

Kriterijs % no kopgja vertéjuma
Referats 20
Laboratorijas darbi 30
Kontroldarbi 10
Eksamens 40
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 *




