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Rigas Tehnisks universiites Datorziatnes un inforracijas tehnolgijas fakulates
Sisemu teorijas un projekBanas katedra sad#@sh Latvijas Lauksaimniabas
universiaiti un SIA ,Terra Virtuala” isteno projektu & merkis ir izveidot jaunu uz
daudzgentu paradigmas baist vairaku robotu tehnolgiju, kaslaus litiski palielinat
darba raigumu konkétu uzdevumu ietvaros.
Atbilstosi ieprieks izvirtajiem uzdevumiem un projekta ietvarognatagm aktivitatém
noteiktap periodi:

e Ir izveidots eksperimeals apifkojums robotu kusbu noweroSanai un
registreSanai, izmantojot HD kvalites ciparu kameru.

e |zstradata programmaitra at€la krodojumu nowrSanai, kas rodas kamerasu
nepretza novietojuma uretu formas dl.

o Raegistréti divi patenta pieteikumi, kas satstar alternalviem mobilu robotiztu
platformu mehnikas tehniskajiem risgpumiem pielietojumiem lauksaimniga:

0 Latvijas patenta pieteikums P-11-100 no 21.07.2QA%tonu ritepu robotizta
platforma ar zemu novietotiem ritie un Sasijas balstu fufijas centriem”.

0 Latvijas patenta pieteikums P-11-101 no 21.07.2QA%tonu ritepu robotizta
platforma ar papildus atsgen”.

e lzstradati vairaki robotizetas platformas mobilites datormode kas lavusi
virtuali testt konkietu tehnisko risigjumu priekSrotbas un tiikumus. Kopura
izveidoti modéi cetriem tehniskajiem risgjumiem un veikti eksperimenti ar
vairak, ka 20 konfiguacijam.

Izstradats elektronikas komponem kaitigo vielu saraksts.



e Izstradata eksperimeitas iekartas konstrukcija un sagatavotas skicesarials
izgatavoSanai.
e |zstradats eksperimentu phs elektronisko komponensu korozijas inteateg
noteikSanai.
e Papildirata daudzgentu sistmas grafisk lietotaja saskarne.
e lzstradata robotu imificijas vides prototipa piraversija.
e lzstradataja robotu imitatofi veikta Contract Net protokola pienotibas anake
uzdevumu sadalei starp hondagem putekudicgju robotiem.
e Turpinata literatiras anake ar merki atrast optimlu uzdevumu sad@anas
metodi starp robotiem.
e Uzlabota izstidata daudzrobotu vablas sistmas arhitekira ar nerki
implementt viera sisema vairakus uzdevumu sadahnas meinismus.
e |zveidotas vaitku konkgtam pielietojumam atbilstoSu uzdevumu s#dalas
meltanismu skices.
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