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RTU studiju kurss "Robotu tehnika"

OR000 Rézeknes akadémija
Visparéja informacija
Kods RA0351
Nosaukums Robotu tehnika

Studiju kursa statuss programma

Obligatais/Ierobezotas izveles

Atbildigais macibspeks

Dainis Klavins - Pasniedzgjs

Apjoms dalas un kreditpunktos

1 dala, 3.0 kreditpunkti

Studiju kursa istenoSanas valodas

LV

Anotacija

Kursa tiek apskatita robotu attistibas vesture, to klasifikacija, tiek salidzinatas dazadas sensoru
sist€mas un izpildmehanismi, tiek iepazistinats ar robotu vadibas sisttmam un to veidiem.
Praktiski tiek veikta robota rokas vadibas sisteémas programmeésana. Tiek iepazita Robotino
vadibas sistéma, kura praktiski tiek realizéti vadibas sistému modeli dazadu uzdevumu veik$anai.

Merkis un uzdevumi, izteikti kompetencés un
prasmes

Studiju kursa mérkis: iemacit studentiem izprast robotu darbibas pamatprincipus; sniegt
studentiem izpratni par robotu tehnika lietotajiem izpildmehanismiem, sensoru sisttmam un
vadibas sistémam; iemacit programmét Mitsubishi robota roku un Festo Robotino robotus.

Patstavigais darbs, ta organizacija un uzdevumi

Laboratorijas darbos doto praktisko darbu realizacija, noformésana un aizstavésana.
Papildus darbs pie nodarbibas neapskatito temu apguves, tai skaita, zinatniskas literatiiras izp&te
Studiju kursa programma doto tému teorétiskas dalas atkarto$ana

Literatiira

Obligata/Obligatory:
1.P. Corke, “Robotics, Vision and Control.” Springer-Verlag Berlin Heidelberg 2011, 570p
2.10peBuy E.1O. Ocnossl poboToTexuuku. Cankt — [letepOypr, 2005.

Papildu/Additional:

1.P.M. Newman. C4B — Mobile Robotics. 2003. pp. 114

2.Mobile Robots Navigation. In-Tech 2010. pp. 666. www.intechweb.org

3.RA bibliotekas pilntekstu datubaze: "Design of a low-cost five-finger anthropomorphic robotic
arm with nine degrees of freedom"
http://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0736584512000026

4.RA bibliotekas pilntekstu datubaze: "Robotic clusters: Multi-robot systems as computer clusters
A topological map merging demonstration"
http://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0921889012000632?v=s5

5.RA bibliotekas pilntekstu datubaze: "Low-complexity linear parameter-varying modeling and
control of a robotic manipulator"
http://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0967066111002346

6.RA bibliotekas pilntekstu datubaze: "Real-time control of redundant robotic manipulators for
mobile obstacle avoidance" http://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0921889002002749

Interneta resursi/Internet resources:
1.http://wiki.ros.org/Documentation

2.https://robotframework.org/
3.https://www.mitsubishielectric.com/fa/products/rbt/robot/index.html

NepiecieSamas priekSzinasanas

Elektrotehnika, Elektronika un ripnieciskas elektroniskas iekartas

Studiju kursa saturs
Saturs Pilna un nepilna laika Nepilna laika
klatienes studijas neklatienes studijas
Kontakt | Patstav. | Kontakt | Patstav.
stundas darbs stundas darbs

*Robotu tehnikas attistibas vesture. 8 10 0 0

*Robotu uzbiive un klasifikacija.

*Sensoru sistémas.

*Izpildmehanismi.

*Vadibas sistémas, to veidi.

*Robotu matematiskais apraksts.

*Robota rokas MITSUBISHI RV-2SD manuala vadiba, koordinasu sistémas. 4 10 0 0

*Programmeésanas valodas MELFA BASIC V pamati.

*Robota rokas apkope, sagatavoSana darbam. 8 8 0 0

*Vadibas programmas izveide Ciros Studio programma Melfa BACIC V valoda.

*Komunikacijas kanala izveide starp datoru un robota vadibas bloku. Tikla savienojuma biezako

kltdu analize.

*Programmas parnesana, testéSana, kltidu labosana.

*Festo Robotino robota uzbiive, sensoru sistémas. 4 10 0 0

*Grafiskas programméSanas pamati Robotino vidg.

*Matematisko un logisko funkciju apskats Robotino vidg.

*Vadibas programmas izveide, sensoru datu analize, video signala filtracija. 8 8 0 0
Kopa: 32 46 0 0




Sasniedzamie studiju rezultati un to vértéSana

Sasniedzamie studiju rezultati

Rezultatu vertéSanas metodes

Zinasanas:

1.Robotu klasifikacija, sensoru sist€mas, izpildmehanismi, vadibas sistemu veidi.
2.Robotu veidi, elektriska piedzina, sensoru sist€ému pielietojumi..

3.Robotu programmé&sana — Festo Mitsubishi robots un Festo Robotino robots.

Praktiskie darbi, eksamens

Prasmes:

1.Veikt Mitsubushi robota sakotngjo koordinasu uzstadisanu, sagatavosanu darbam.
2.Veidot programmas Mitsubushi robota rokas vadibai.

3.Veidot programmas specifisku uzdevumu veik$anai Festo Robotino vide.

Praktiskie darbi, eksamens

Kompetence:

1.Sp€ja sagatavot Mitsubushi robotu roku pareizai darbibas uzsaksanai.
2.Spgja izveidot robota vadibas sistemu Meelfa basic 5 valoda.

3.Spé&ja risinat neparedz&tas situacijas robotu konfiguracijas gaita..
4.Spéja veidot vienkarsas robotu vadibas sistémas Ronotino vidg.

Praktiskie darbi, eksamens

Studiju rezultatu vertéSanas kriteriji

Kritérijs % no kopgja vertejuma
Semestra laika studentam ir jaizstrada un jaaizstav 12 laboratorijas darbi; atkariba no darbu izpildes un aizstavéSanas 60
savlaiciguma un kvalitates, vert€jums par to maksimali ir 6 balles pie galigas atzimes.
Eksamena ir paredzeti 3 jautajumi (2 teorijas, 1 uzdevums); maksimalais vert&jums par to ir 4 balles pie galigas atzimes; 40
galiga atzime veidojas saskaitot semestra laika un eksamena laika iegiitas balles (maksimali var iegiit 10 balles).
Kopa: 100
Studiju kursa planojums
Dala KP Stundas Parbaudijumi
Lekcijas Prakt d. Laborat Ieskaite Eksam. Darbs
1. 3.0 16.0 16.0 0.0 *




