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RTU studiju kurss "Liela diapazona robotiz&ta kustibu simulatora virtualas realitates projekta izstrade"
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Visparéja informacija
Kods DE0674
Nosaukums Liela diapazona robotiz&ta kustibu simulatora virtualas realitates projekta izstrade

Studiju kursa statuss programma
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Atbildigais macibspeks

Leonids Ribickis - Habilitétais doktors, Profesors

Macibspéks

Armands Senfelds - Doktors, Lektors

Apjoms dalas un kreditpunktos
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Studiju kursa Tstenosanas valodas

LV, EN

Anotacija

Studiju kursa ietvaros students attista savas prasmes analitiski definét, model&t un realiz&t kustibas
vadibu ar robotiz&ta manipulatora palidzibu un pielietot virtualas realitates elementu izstrades
rikus, kustibu simulacijas uzdevumu izveidei.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetence€s un
prasmes

Studiju kursa mérkis ir attistit studentu prasmes aprékinat un modificét kustibas vadibas
raksturlielumus ka analitiski, ta ar datorsimulaciju palidzibu.

Studiju kursa uzdevumi ir:

1. Iepazistinat ar analitisko datu pielietojumiem reala robotiz&ta manipulatora vadibai.
2. Attistit prasmes izstradat virtualas vides pieméru, kura vadiba tiek salagota ar kustibu
simulaciju.

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Tiek iepazita industriala robota uzbiive, kustibas vadibas iesp&jas un pamatprincipi. Nemot véra
dotas iekartas parametrus jaizstrada aprékina piemeérs kustibas vadibas datu sagatavosSanai un
simulacijas modelis, izmantojot Matlab Simulink. Kustibas realizacijas dati tiek pielietoti, lai
iepazistinatu ar virtuala att€la veidosanas pieméru, kurs ir saistits ar ieprieks simuléto kustibu un
tas izpildi virtualas realitates programmattra, piem. Unity.
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NepiecieSsamas priek$zina$anas

Zinasanas elektriskajas masinas, energoelektronika un piedzina, adaptivas sistémas un datorvadiba.

Studiju kursa saturs
Saturs Pilna un nepilna laika Nepilna laika
klatienes studijas neklatienes studijas
Kontakt | Patstav. | Kontakt | Patstav.
stundas darbs stundas darbs
Robotizéta manipulatora uzbiives un darbibas principu apskats. 20 0 2 18
Kustibas raksturigo parametru aprékins, kinematikas principu pielietojums realas iekartas vadibai. 20 0 2 18
Simulacijas rika Matlab Simulink pielietojums kustibas parametru analizei un modific€Sanai. 20 0 2 18
Virtualas vides modelé$anas rika Unity pielietojuma iesp&ju apskats. 20 0 2 18
Praktiskais uzdevums - Kustibas realizacija ar industriala robota manipulatoru. 10 0 5 5
Patstavigais darbs. Realas kustibas pieméra pielagosana simulacijai ar industriala robota 0 105 0 105
manipulatora.
Patstavigais darbs. Individualais uzdevums, realas kustibas piemeéra realizacija virtualas vides 0 105 0 105
modelé&Sanas vidg.
Konsultacija par projektu. 60 0 58
Kursa projekta prezentacijas gatavo$ana un demonstracija. 10 30 5 35
Kopa: 160 240 20 380

Sasniedzamie studiju rezultati un to vértéSana

Sasniedzamie studiju rezultati

Rezultatu vertésanas metodes

Parzina kustibas vadibas raksturlielumus industriala robota manipulatora vadibai.

Analitiska aprékina pieméra aizstavésana.

Simulink vidé.

Prot izveidot simulacijas datormodeli kustibas vadibas raksturlielumu analitiskai p&tiSanai Matlab

Simulacijas datormodela aizstavesana.

robota palidzibu.

Spgj izveidot konkrétas kustibas raksturlieclumu parneses pieméru tuvinatai simulacijai ar industriala

Kustibas parametru simulacijas modela
pielietosanas piemérs un sekmiga kustibas
izpildes praktiska realizacija laboratorija.




Spgj izveidot virtualas vides dinamisku pieméru, kas saistits ar pétamas kustibas simulaciju.

Virtualas vides modela izstrades pieméra
aizstavesana.

Sp&j dokumentgt kustibas simulacijas pieméra izstradi un prezentét grupai.

Kursa projekta aizstavesana.

Studiju rezultatu vértéSanas kritériji

Kriterijs % no kopgja vertejuma
Starpparbaudijums — kustibas parametru analitiska aprékins 10
Starpparbaudijums — kustibas uzdevuma realizacija datorsimulacijas videé 10
Starpparbaudijums — praktiska kustibas uzdevuma realizacija ar industriala robota palidzibu 25
Starpparbaudijums — praktiska darba rezultatu prezentacija virtualas vides tematika 25
Kursa projekta aizstavésana 30
Kopa: 100
Studiju kursa planojums
Dala KP Stundas Parbaudijumi
Lekcijas Prakt d. Laborat Ieskaite Eksam. Darbs
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