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Studiju kursa istenoSanas valodas

LV, EN

Anotacija

Studiju kursa ietvaros tiek analizéta tadu mobilu robotiz&tu sist€mu statika, kin€tika un dinamika,
kuras izstradatas péc daba sastopamu dzivu sistému lidzibas - cilvékiem, kukainiem, putniem,
Z1vim, u.C.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetences un
prasmes

Studiju kursa mérkis ir iepazistinat studgjosos ar tadu netradicionalu robotu darbibas principiem,
aprékinu metodém un pielietojumiem praksé, kuru funkcioné$anas pamata ir daba eksist&josas
biologiskas sistémas; pilnveidot un papildinat studgjoso zinasanas par robotu vadibas un piedzinas
mehanismiem, kas saknoti daba eksistgjosas dzivas biutnés.

Studija kursa uzdevumi ir sniegt stud€josiem zinaSanas un attistit prasmes pielietot mehanikas,
elektromehaniskas un robotizetu sistému vadibas fundamentalas sakaribas specialo studiju kursu
studijas un turpmakaja darba; attistit kritisko domasanu un veidot kompetences pieredzi par
biologiskajas sistémas saknotu robotu darbibas principiem; veicinat sp&jas pielietot datortehniku
jaunu komplekso robotu tehnikas uzdevumu risina$ana tehnika, tehnologijas un sadzive.

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Paredz&ta patstaviga majas darbu izpilde, atbilstos$i studiju kursa sadalfjumam pa t€mam.
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NepiecieSamas priekSzinasanas

Matematika, fizika, teorétiska mehanika, robotu kinematika.

Studiju kursa saturs
Saturs Pilna un nepilna laika Nepilna laika
klatienes studijas neklatienes studijas
Kontakt | Patstav. | Kontakt | Patstav.
stundas darbs stundas darbs
Ievads un 1ss robotu kinematikas atkartojums. 5 5 0 0
Daba sastopamu tipisku parvietoSanas shému parskats un klasifikacija. 15 15 0 0
Divu, ¢etru un vairaku kaju parvietoSanas shému statika, kingtika un dinamika. 10 10 0 0
Divus un Cetrus sparnus plivino$u parvietosanas shému statika, kinétika un dinamika. 10 10 0 0
Zivis atdarino§u parvieto$anas shému statika, kinétika un dinamika. 5 5 0 0
Alternativas parvieto$anas shémas. 15 15 0 0
Kopa: 60 60 0 0

Sasniedzamie studiju rezultati un to vértéfana

Sasniedzamie studiju rezultati

Rezultatu vertéSanas metodes

Spgj raksturot visplasak pielietotas biologiskas sistémas atdarino§as robotu parvieto§anas shémas.

Individualais uzdevums.

izmantoSanu.

Var analizét un model&t parvietosanas shémas, kas balstitas uz divu un vairak robota kaju

Praktiskais darbs.

vai vairaku sparnu plivinasana.

Prot analiz&t un optimiz&t parametrus lidojoSam robotam, kam piedzinas mehanisms balstits divu

Kontroldarbs.

mehanismu izmantoS$anu.

Zina un var pielietot parvietosanas sh&émas, kas balstitas uz zivs astes un spuru atdarinosu

Individualais uzdevums un témai atbilstosi
jautajumi eksamena.




Studiju rezultatu vertéSanas kriteriji

Kritérijs

% no kopgja vertejuma

Individualais uzdevums

20
Praktiskais darbs 10
Kontroldarbs 10
Studiju darbs 20
Eksamens 40
Kopa: 100

Studiju kursa planojums

Dala KP Stundas Parbaudijumi
Lekcijas Prakt d. Laborat leskaite Eksam. Darbs
1. 5.0 32.0 16.0 0.0 *




