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Anotacija

Studiju kurss veltits viedo transporta sist€mu projekt€Sanai ar autonomiem bezvaditaja
transportlidzekliem un to vadibai. Sistémas darbsp&ja un efektivitate bez cilveka piedalisanas
vadibas procesos ir sasniedzama gan ar aparattiras lidzekliem, tadiem ka mikrokontrolleru un
iegulto datoru sist€mas, sensoru sist€émas, bezvadu telekomunikacijas sistémas un tml., gan ar
programmatiras lidzekliem un informacijas tehnologijam, tadam ka adaptivas un optimalas
vadibas algoritmi, intelektualie agenti, sarakstu teorija, neironu tikli, genétiskie algoritmi un to
programmeésana un tml. Autonomo transportlidzeklu sisteémas raksturo sp&jas pienemt vadibas
lémumus un pasapmacities bez cilveka iesaistiSanas. Sim noliikam studiju kursa ietvaros tick
apskatiti lemumu pienemsanas formalas struktiiras, klasiskie un atvasinatie lemumu piepemsanas
kriteriji un sakaribas starp Siem kriterijiem, situaciju kvantitativie raksturojumi, elastigie kriteriji
un l@émumu variantu risku analize un novert€sana. Studiju kursa gaita tiks risinati daudzmerku
lémumu pienemsanas uzdevumi un tiks projektétas un modelétas transportlidzeklu sistému sp&jas
bez cilveka dalibas pienemt operativas un stratégiskas vadibas [emumus pielagoties apkartéjas
vides izmainam.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetencés un
prasmes

Studiju kursa mérkis attistit prasmes projektét autonomo transportlidzeklu sist€émas un to vadibu,
konstruét un apmacit neironu tiklus autonoma transporta vadibas uzdevumos un lietot genétiskos
algoritmus vadibas procesu pilnveidosanai.

Studiju kursa uzdevumi ir:

1) veidot izpratni par Iémumu pienemsanas sisttmam un to struktiiru, par maksligo neironu tiklu
konstrué$anas principiem un par genétisko algoritmu darbibas principiem un to parametru
variacijam;

2) sniegt zinasanas par [émumu pienemsanas metodem, par apakssistému strukttiras izveles
pan€mieniem, par algoritmu mérka funkciju un operatoru matematisko definésanu;

3) formét iemanas definét lémumu pienemsanas krit€rijus, veikt riska un citu parametru analizi un
pienemt lémumus, iemacot neironu tiklu un genétiskos algoritmus optimalai vadibai izmantoSanu;
4) attistit prasmes projektet transporta sist€mas, kuras spgjigas automatiski pienemt vadibas
lémumus, pasapmacities un evolucionét, pielagojot funkcionalitati apkart€jas vides izmainam bez
cilvéka dalibas.

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Studiju darbs, majasdarbi.
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NepiecieSamas priekszinasanas

Transporta sistému projekté$ana un programmésana, mikroprocessoru sistémas, datortehnologijas,
ritosa sastava uzbuve, dzelzcela infrastruktiira un ekspluatacija, sakaru sistémas, drosiba un
automatika, vilcienu kustibas organizacija.

Studiju kursa saturs
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Pilna un nepilna laika
klatienes studijas

Nepilna laika
neklatienes studijas

Kontakt | Patstav. | Kontakt | Patstav.
stundas darbs stundas darbs
Pasaules tendences autonomu bezvaditaju transportlidzeklu un to sistému attistibai. 2 2 1 3

Transporta automatizacijas un autonomijas Itmenu klasifikacija.

Autonomu transportlidzeklu sisteému definicijas, klasifikacija un pamatjédzieni.

Autonomu transportlidzeklu sist€émas vadibas stratégijas un pamatprincipi.

Autonoma transportlidzekla arhitektiira.

Autonomu transportlidzeklu elektriskas vilces elementi, to darbibas funkcijas un vadiba.

Autonomu transportlidzeklu sensoru sist€émas, to darbibas funkcijas un vadiba.

Autonomu transportlidzeklu bezvadu komunikacijas sist€émas, to darbibas funkcijas un vadiba.

Autonomu transportlidzeklu vadibas elementi un to darbibas funkcijas.

Bezvaditaja transportlidzeklu vadibas sistému racionala uzvediba.

Lémumu pienemsanas galvena formala struktiira autonoma transporta uzdevumos.

Sist€émas droSuma un drosibas, optimalas vadibas mérka funkcijas un kriteriji.

Sakaribas starp krit€rijiem autonoma transporta vadiba.

Leémumu pienems$anas autonoma transporta situaciju kvantitativie raksturojumi.

Elastigie Iémumu pienemsanas krit€riji autonoma transporta vadiba un projektésana.

Subjektivi noteicamie parametri autonoma transporta vadiba un projektésana.

Lémumu pienemsanas autonoma transporta vadibas situaciju analize.

Lémumu variantu lietderiba autonoma transporta vadiba un projektéSana.

Leémumu variantu riska novérté$ana un analize autonoma transporta vadiba un projekté$ana.

Daudzmeérku risinajumi autonomaja transporta.

Lémumu pienemsSanas alternativas metodes un perspektivas autonomaja transporta.

Neironu fikli un intelektudlo agentu programmas autonoma transporta sistémas.

Orientéto grafu neironu tikla struktiira autonoma transporta uzdevumos.

Neironu ftiklu arhitektiira un aktivacijas (parejas) funkcijas autonoma transporta uzdevumos.

Perceptronu tikls un ta apmacibas metodes autonoma transporta uzdevumos.

Daudzslanu neironu tikls autonoma transporta uzdevumos.

Neironu tikla paSapmacibas metodes autonoma transporta uzdevumos.

Neironu tikla mikrokontrolleru vadibas sistémas projekté$ana.

Elektrotransporta autonomas vadibas sistémas projektéSana ar neironu tikliem.

Ievads genétiskajos algoritmos autonoma transporta uzdevumos.

Genétisko algoritmu pamatprinicpi autonoma transporta uzdevumos.

Piemérotibas funkcijas defin€$ana autonoma transporta uzdevumos.

Gengétisko algoritmu operatori, parametru un procesu noteikSana.

Gengtiska programmésana autonoma transporta uzdevumos.

Regresijas un automatiskas vadibas autonoma transporta uzdevums.
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Risinajuma-programmas attéloSana autonoma transporta uzdevumiem. 4

Optimalas atruma uzdevums un vadibas sist€émas projekté$ana autonomaja transporta. 16 16 24

Optimala energijas patérina uzdevums un vadibas sistémas projekté$ana autonomaja transporta. 16 16 24

Optimala kustibas saraksta uzdevums un vadibas sistémas projekté$ana autonomaja transporta. 16 16 24

Drosibas uzdevums un intelektuala agenta projektéSana un programmeé$ana autonomaja transporta. 16 16 24
Kopa: 200 200 100 300

Sasniedzamie studiju rezultati un to vérté¥ana

Sasniedzamie studiju rezultati

Rezultatu vertéSanas metodes

Parzina lémumu pienemsanas sist€mas un to strukttiru, maksligo neironu tiklu konstruésanas
principus un par genétisko algoritmu darbibas principus un to parametru variacijas.

Eksamens. Kontroldarbi.

Prot izmantot I1émumu pienemsanas metodes un apaksistému struktiiras izvéles panémienus un
matematiski definét algoritmu mérka funkciju un operatorus.

Eksamens. Kontroldarbi.

Spgj definét Iemumu pienemsanas krit€rijus, veikt riska un citu parametru analizi un pienemt
lémumus, apmacit neironu tiklu un izmantot genétiskos algoritmus optimalai vadibai.

Eksamens. Praktiskie un laboratorijas darbi.
Studiju darbs.

Spgj projektet transporta sist€émas, kuras sp&jigas automatiski pienemt vadibas lémumus,
pasapmacities un evolucionét, pielagojot funkcionalitati apkart&jas vides izmainam bez cilvéka
dalibas.

Praktiskie un laboratorijas darbi. Studiju

darbs.

Studiju rezultatu vértéSanas kritériji

Kritérijs

% no kopgja vertejuma

Atbildes uz eksamenu jautadjumiem un uzdevumu izpilde 35
Kontroldarbu izpilde 15
Praktisko un laboratorijas darbu izpilde 20
Studiju darba izpilde 30




Kopa: 100
Studiju kursa planojums
Dala KP Stundas Parbaudijumi
Lekcijas Prakt d. Laborat leskaite Eksam. Darbs
1. 7.5 50.0 30.0 20.0 *
2. 7.5 50.0 30.0 20.0 *




