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RTU studiju kurss "Robotu vadibas sistémas"
33000 Datorzinatnes, informacijas tehnologijas un energétikas fakultate

Visparéja informacija
Kods DE0334
Nosaukums Robotu vadibas sistémas

Studiju kursa statuss programma

Obligatais/Ierobezotas izveles

Atbildigais macibspeks

Artjoms Suponenkovs - Doktors, Lektors

Macibspéks

Matiss Erins - Lektors

Apjoms dalas un kreditpunktos

1 dala, 6.0 kreditpunkti

Studiju kursa Tstenosanas valodas

LV, EN

Anotacija

Studiju kursa gaita studentiem ir iespgja iepazities ar programmégjamam tehnologiskam iekartam
un vadibas sistétmam. Studentiem tiek sniegtas padzilinatas zinaSanas par robottehnikas sistémam,
ripniecisko robotu kinematiku un piedzinu.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetence€s un
prasmes

Studiju kursa mérkis ir iegfit zinaSanas par industrialo robotu paaudzém, vadibas metodem
(pozicionalam, kontiirvadiba)

Studiju kursa uzdevumi:

- Iemacit manipulatora kinematiku, tieSajiem un apvérstajiem uzdevumiem, sensoriem.

- Iemacit vadit robotu virtuala un fiziska telpa.

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Patstavigais darbs ir integréts ar teorétiska materiala apguvi un praktisko uzdevumu izpildi.
Studenti patstavigi veido robota staciju virtuali un fiziski, ka arT pielieto praksé manipulatora
kinematikas pamatus.

Literataira

Obligata / Obligatory:
Robottehniskas sistémas un tehnologiskie kompleksi. Laboratorijas darbu apraksti. Riga, 20009.

NepiecieSamas priekSzinasanas

Matricu teorija, elektrotehnika

Studiju kursa saturs
Saturs Pilna un nepilna laika Nepilna laika
klatienes studijas neklatienes studijas
Kontakt | Patstav. | Kontakt | Patstav.
stundas darbs stundas darbs
1. Robottehnikas Tsa attistibas vésture, struktiirsh€mas. Riipniecisko robotu (RR) uzbiive, 2 2 0 0
sastavdalas, klasifikacija. RR tris paaudzes, paaudzu salidzinajums.
2. RR diskréta un cikliska vadiba. Diskréta pozicionala vadiba. RR kontiirvadiba. 2 2 0 0
3. Piedzinas tipi, hidropiedzina. Pneimopiedzina. Jauktas piedzinas. 2 2 0 0
4. Manipulatora kinematika. Manipulatora koordinasu sistémas. 2 2 0 0
5. Manipulatora stavokla noteik$ana, sakumstavoklis. Manipulatora parvietosana, tieSais uzdevums. 2 2 0 0
6. Kinematikas apvérstais uzdevums. 2 2 0 0
7. Argjo sensoru klasifikacija. Poziciong$anas devéji, taktildevéji. Spiediena un speka devéji. 2 2 0 0
8. Virziena devéji un pretslides devéji. Lokacijas devEji. 2 2 0 0
9. Adaptivo robotu biitiba, adaptacija atseviskai piedzinai. 4 4 0 0
10. Argja adaptacija manipulatoram. 4 4 0 0
11. Adaptivas montazas robottehniskais komplekss (RTK). 4 4 0 0
12. Neorientttu priekSmetu satverSana. 4 4 0 0
13. MetinaSanas robota adaptiva vadiba. 4 4 0 0
14. Delta robots ar sviram, konstrukcija, matematiskais modelis. 4 4 0 0
15. Delta robots ar sviram, tie$a uzdevuma risinajums. 4 4 0 0
16. Delta robots ar sviram, apversta uzdevuma risinajums. 4 4 0 0
17. Delta robots ar vadotném, konstrukcija, matematiskais modelis. 4 4 0 0
18. Delta robots ar vadotném, tie§a uzdevuma risindjums. 4 4 0 0
19. Delta robots ar vadotném, apvérsta uzdevuma risinajums. 4 4 0 0
20. Rezonanses roboti. 4 4 0 0
21. Robota sekosana Iiknei. 4 4 0 0
22. Interpolacijas biitiba, klasiska pieeja. 4 4 0 0
23. Besela, Stirlinga, un Nutona formulas. 4 4 0 0
24. Kubisko splainu metode. 4 4 0 0
Kopa: 80 80 0 0

Sasniedzamie studiju rezultati un to vértéSana




Sasniedzamie studiju rezultati

Rezultatu vertéSanas metodes

Spé€j orientéties industrialo robotu programméta vadiba.

Eksamens

Spé€j orientéties industrialo robotu adaptiva vadiba.

Eksamens

staciju virtuali un fiziski.

Spgj izmantot iemanas, kas iegtits laboratorijas darbu izpildes gaita, rezultata var izveidot robota

Laboratorijas darbi

Spé€j orientéties un pielietot praksé manipulatora kinematikas pamatus.

Laboratorijas darbi

Studiju rezultatu vérteSanas kritériji

Kriterijs % no kopgja vertejuma
Eksamens 30
Laboratorijas darbi 50
Kopa: 100
Studiju kursa planojums
Dala KP Stundas Parbaudijumi
Lekcijas Prakt d. Laborat Ieskaite Eksam. Darbs
1. 6.0 60.0 0.0 20.0 *




