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RTU studiju kurss "Robotu vadiba II"
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Visparéja informacija
Kods LA0295
Nosaukums Robotu vadiba II

Studiju kursa statuss programma

Obligatais/Ierobezotas izveles

Atbildigais macibspeks

Uldis Zaimis - Lektors

Apjoms dalas un kreditpunktos

1 dala, 3.0 kreditpunkti

Studiju kursa istenoSanas valodas

LV, EN

Anotacija

Kursa mérkis ir sniegt zinaSanas par robotikas matematiskajiem pamatiem un robotu uzbiives
pamatelementiem, veidot un attistit datorvadamu iericu programmgesanas prasmes. Praktiskajos
darbos paredzgEts izmantot RaspberryPI datorus un programmeé&sanas valodu Python.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetences un
prasmes

Kursa mérkis ir sniegt zinaSanas par robotikas matematiskajiem pamatiem un robotu uzbiives
pamatelementiem, veidot un attistit datorvadamu ieri¢u programmeésanas prasmes

Kursa uzdevumi:

1. Sniegt zinaSanas par robotikas matematiskajiem pamatiem

2. Sniegt zinaSanas par robotu uzbiives pamatelementiem un to savstarp&jo mijiedarbibu, t.sk.,
elektroniskas, elektromehaniskas un programmattiras komponentes

3. Pilnveidot datorvadamu ieri¢u programmésanas prasmes

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Studentiem kursa apguves laika jaizpilda visi pastaviga darba uzdevumi un jasanem pozitivs
vertejums par tiem:

- Sagatavot prezentacija par ROS specifiskam funkcijam (p&c studentu izvéles no docétaja
sagatavota funkciju saraksta). Prezentacija jaieklauj robota simulacija, kura izmantotas prezentétas
ROS funkcijas

- Izveidot datorvadamu iericu sist€mu un sastadit tas komponensu vadibas un kontroles
programmu atbilstosi docétaja dotajam prasibam: 4 datu apmainas protokolu (serialais ports, I12C,
1-Wire, SPI) realizacija starp divam kontrolieru vaditam iericém

- Izveidot datorvadamu iericu sistému un sastadit tas komponensu vadibas un kontroles
programmu atbilstosi docgtaja dotajam prasibam: uzdevumi koordinatu aprékinam 3D telpa
(8kerslota apvidi)

- Uzdevums studentu komandai: izmantojot atbilstoSus maksliga intelekta algoritmus, sastadit
robotu vadibas un kontroles programmu(-as), kas nodrosina robotu sadarbibu kopiga uzdevuma
izpildé

- Optimiz&tas trajektorijas realizacija, izmantojot PID algoritmu, p&c uzdotiem atskaites punktiem
telpa

- Sagatavot parskatu par eso8o situaciju robotu un cilvéku savstarpgjas sadarbibas joma

Literatiira

Obligata / Obligatory:

1. Kevin M. Lynch and Frank C. Park. Modern Robotics. Mechanics, Planning, and Control,
Cambridge University Press, 2017.

2. Danny Staple. Learn Robotics Programming. Packt Publishing, 2018

Papildu / Additional:
1. Lentin Joseph, Jonathan Cacace. Mastering ROS for Robotics Programming. Second Edition.
Packt Publishing, 2018

NepiecieSamas priek§zinasanas

Kursi "Robotu vadiba I" un "Lietu internets 11"

Studiju kursa saturs
Saturs Pilna un nepilna laika Nepilna laika
klatienes studijas neklatienes studijas
Kontakt | Patstav. | Kontakt | Patstav.
stundas darbs stundas darbs
Parskats par robotu operétajsistému un to darbibas modelé$anas iesp&jam ROS sistéma 2 4 0 0
Datu apmainas protokoli (serialais ports, 12C, 1-Wire, SPI u.c.) un saskarne 2 4 0 0
Robotu programmgsanas praktikums datu apmainas protokolu izmantosana RaspberryPI un Arduino 4 8 0 0
kontrol&tas ierices
Robota kustiba 3D telpa 2 6 0 0
Robotu programmé$anas praktikums to kustibai 3D telpa (droni, zemiidens droni u.c.) 4 6 0 0
Robotu savstarpgja sadarbiba. Neironu tiklu pamati 2 6 0 0
Robotu programmeésanas praktikums to savstarpéjas sadarbibas nodro§inasanai 6 6 0 0
PID algoritmi un maSinmaciSanas 2 4 0 0
Robotu programmésanas praktikums PID algoritmu lietojumos 6 4 0 0
Robotu un cilvéku savstarpéja sadarbiba 2 4 0 0
Kopa: 32 52 0 0




Sasniedzamie studiju rezultati un to vértésana

Sasniedzamie studiju rezultati Rezultatu vertéSanas metodes
Zinasanas par kustibas telpa matematiskajiem modeliem Uzdevums: Sagatavot prezentacija par ROS
Prasmes sastadit algoritmus robota parvietosanai telpa specifiskam funkcijam (p&c studentu izvéles

no doc&taja sagatavota funkciju saraksta).
Prezentacija jaieklauj robota simulacija, kura
izmantotas prezentétas ROS funkcijas

Zinasanas par mobila robota uzblves pamatelementiem un principiem Uzdevums: Izveidot datorvadamu ieri¢u
Datorvadamu iericu programmeésanas prasmes sistemu un sastadit tas komponensu vadibas
un kontroles programmu atbilstosi docétaja
dotajam prasibam: 4 datu apmainas protokolu
(serialais ports, 12C, 1-Wire, SPI) realizacija
starp divam kontrolieru vaditam iericém
Uzdevums: Izveidot datorvadamu iericu
sistému un sastadit tas komponensu vadibas
un kontroles programmu atbilstosi docétaja
dotajam prasibam: uzdevumi koordinatu
aprékinam 3D telpa (Skérslota apvidi)
Uzdevums: izmantojot atbilstoSus maksliga
intelekta algoritmus, sastadit robotu vadibas
un kontroles programmu(-as), kas nodrosina
robotu sadarbibu kopiga uzdevuma izpildé

Prasme analiz&t un vertet Uzdevums: Optimizgtas trajektorijas

Spéja noteikt mehatronikas sisteémas darbibas precizitat realizacija, izmantojot PID algoritmu, p&c
uzdotiem atskaites punktiem telpa

Prasme analizgt, vertet un izmantot zinatniskos un lietiskos p&tijjumus Uzdevums: Sagatavot parskatu par esoso

Prasme lietot informacijas mekléSanas un atlases lidzeklus situaciju robotu un cilvéku savstarpgjas
sadarbibas joma

Studiju rezultatu vértéSanas kritériji

Kriterijs % no kopgja vertejuma

Studenta jaizpilda visi pastaviga darba uzdevumi un jasanem pozitivs vert€&jums par tiem. Kursa gala vértgjumu veido 100

iegiito visu patstavigo darbu vid€jais svertais vertejums.
Kopa: 100

Studiju kursa planojums

Dala KP Stundas Parbaudijumi
Lekcijas Prakt d. Laborat leskaite Eksam. Darbs
1. 3.0 16.0 16.0 0.0 *




