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Studiju kursa Tstenosanas valodas
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Anotacija

Studiju kursa ietvaros tiek apskatita industrialo robotu virtuala prototipgsana, modelé$ana un
simulacijas. PrototipéSana tiek sadalita vairakos etapos un icklauj industriala robota stacijas
izveidi, darba vides, instrumentarija un darba apstrades objekta defingjumu un konfiguraciju.
Sarezgita prototipésana ieklauj manipulatora darbibu daudzkomponensu vidg, kur tiek risinati
darbibu sinhronizacijas uzdevumi. Robotu model&sana ietver robota vadibas principa un darba
izpildes algoritma izveidi, kltidu notverSanu un izlabojumu.

Studiju kursa apguve uzsvars tiek likts uz praktiskam nodarbibam, kura tiek apskatits industrialais
robots Irb1600 un RobotStudio model&$anas programmatiira.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetenceés un
prasmes

Studiju kursa mérkis ir iemacit pielietot industrialos robotus mehanisko uzdevumu
automatiz€Sanai. Studiju kursa uzdevumi:

- iemacit parzinat industrialo robotu tipus un tam piekartotos izpildinstrumentus;

- attistlt sp&ju veidot robota vadibas programmu;

- attistit sp&ju integrét robota vadibu ar argjam informacijas sistémam,;

- attistit sp&ju simul&t robota uzvedibu virtualaja vide.

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Patstavigais darbs ir integréts ar teorétiska materiala apguvi un praktisko uzdevumu izpildi. Studiju
kursa apguvei katram studentam patstavigi ir jaizstrada vairaki laboratorijas darbi. Tie ir veidoti
konsekventi ta, ka katrs darbs papildina ieprieks izstradato, nobeiguma iegiistot pilniba
funkcion&josu industriala robota modeli.
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NepiecieSsamas priek$zinaSanas

Matematika, robottehnika.

Studiju kursa saturs
Saturs Pilna un nepilna laika Nepilna laika
klatienes studijas neklatienes studijas

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

1. Industrialo robotu (IR) vésture, iedalijums, galvenie struktiirelementi un veicamie uzdevumi. 4 4 0 0

2. Manipulatora kinematika, kinematisko paru apskats un tehniska realizacija. 4 4 0 0

3. Manipulatora koordinasSu sistémas un to daudzveidiba. 4 4 0 0

4. IR vienkarSota prototipéSana — robotiz&tas stacijas, darba vides izveide un konfiguracija. 4 4 0 0

5. IR uzdevuma izpildes instrumentarijs un izmantojamo apstrades/ pielietojuma objekta 4 4 0 0

defingjums, koordinasu sistému.

6. Manipulatora kustibu (brivas, linearas, sfériskas, cikliskas un citu) programmésana. 4 4 0 0

7. IR detaliz&ta prototipgSana—manipulatora darbiba daudz objektu vide. Pozicioniera un 6 6 0 0

manipulatora darbibas skanosana.

8. Darba izpildes gaitas modelé$ana un simulacija. Kustibu un kopgjo kltdu novertejums, 6 6 0 0

robotehnisko komponensu koliziju.

9. IR programmas sastadi$ana, vadibas principa un algoritma definéjums. 6 6 0 0

10. IR attalinatas vadibas iesp€jas. Centralizéta un decentralizéta vadiba. 6 6 0 0




11. Programmg&sanas iesp&jas izmantojot augsta limena valodas, platformneatkarigas sistémas 6 6 0 0
realizacijai.
12. Riipniecisko konveijeru, Iiniju, iecirknu un citu razoSanas apgabalu modeléSana, kopgja vadibas 6 6 0 0
modela izveide un simulacija.
Kopa: 60 60 0 0
Sasniedzamie studiju rezultati un to vértéSana
Sasniedzamie studiju rezultati Rezultatu vertésanas metodes
Spgj orientéties teorétiska kursa tematika par industrialo robotu vésturi, struktiiram, tipiem un Eksamens.
lietojumiem.
Parzina padzilinatus teor€tiskos studiju kursa jautajumus, tai skaita, industrialo robotu vadibas Eksamens.
algoritmus.
Spé€j noteikt industrialo robotu intelektualos vadibas principus. Eksamens.
Spgj prototipet dazada Iimena industrialo robotu sisteémas, kas ieklauj darba riku un darba objektu Praktiskie darbi.
defingjumus.
Spéj modelét atseviska industriala robota staciju un tas darbibas principus. Praktiskie darbi.
Spéj modelét vairaku robotu sinhronas darbibas. Praktiskie darbi.
Spéj risinat tieSo un apgriezto kinematikas manipulatora uzdevumus. Praktiskie darbi.
Studiju rezultatu vértéSanas kritériji
Kritérijs % no kopgja vertejuma
Eksamens 30
Praktiskie darbi 50
Kopa: 100
Studiju kursa planojums
Dala KP Stundas Parbaudijumi
Lekcijas Prakt d. Laborat Ieskaite Eksam. Darbs
1. 4.0 32.0 16.0 0.0 *




