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Rigas Tehniskas universitates Datorzinatnes un informacijas tehnologijas fakultates Sistému

teorijas un projekteésanas katedra sadarbiba ar Latvijas Lauksaimniecibas universitati un SIA , Terra

Virtuala” isteno projektu, kura mérkis ir izveidot jaunu uz daudzagentu paradigmas balstitu vairaku

robotu tehnologiju, kas laus bitiski palielinat darba razigumu konkrétu uzdevumu ietvaros.

Atbilstos$i iepriek$ izvirzitajiem uzdevumiem un projekta ietvaros planotajam aktivitatem

noteiktaja perioda ir:

izstradats un implement@ts atbildibas apgabalos saknots uzdevumu sadales algoritms;
veikta salidzino$a analize par to, kada tehnologija ir piemérotaka robotu vadibas
sistémas izstradei — daudzagentu sist€ma vai servisorientéta arhitektiira;

turpinats darbs pie sisttmas implementacijas, izveidojot sisteémas versiju, kas ieklauj
uzdevumu sadali, cela planoSanu, SkérSlu apbraukSanu, robota lokalizaciju un
uzdevumu izpildi;

veikta paSlokalizacijas metodes galigd risinajuma izstrade un integréSana testa
sistéma;

veikts petijums par sensoru kliidu apstradi lokalizacijas precizitates celSanai. Petijjuma
rezultati aprobéti zemak min&tajas publikacijas;

izstradata robota dinamikas prognoz€Sanas modelis, kas lauj prognozét robotu

atrasanas vietu, veicot noteikta veida manevrus;



e izstradats kustibu planosanas modelis, kas nepiecieSamibas gadijuma lauj dinamiski
parplanot darbibas. Paslaik, planotaja pilnveidoSanas noliika, notiek darbs pie
pozicionésanas kludu modela integréSanas, kas lautu prognozet plana posmus, kuru
izpildei ir japievers 1pasa uzmaniba;

e paslaik notiek darbs pie sist€émas integracijas vienota risinajuma;

e izstradata metodika robotu optisko elementu izskirSanas sp&jas noteikSanas metodika
un tiek veikti eksperimenti optisko elementu gaismas caurlaidibas noteikSanai dazadu
augu mésloSanas lidzek]u piesarnojuma;

e sagatavoti paraugi un tiek veikti elektronisko shému elementu korozijas eksperimenti

méslosanas Iidzeklu piesarpojuma.

Parskata perioda ,,53. Starptautiskaja RTU zinatniskaja konferencé, kas veltita RTU 150 gadu

jubilejai” nolastti $adi referati:

e [lze Andersone, Aleksis Liekna “Mapping Implementation for Multi-robot System
with Glyph Localization”, (referéja I. Andersone).

e Agris Nikitenko, Aleksis Liekna, Martins Ekmanis, Guntis Kulikovskis “Integrated
robot localization approach for indoor robotic systems”, (referéja M.Ekmanis).

e Kintija Priedniece, Agris Nikitenko, Aleksis Liekna ,,Use of Learning Methods to
Improve Kinematic Models”, (referéja K.Priedniece).

e Liekna, A. Nikitenko ,,Architecture and .NET Implementation of Multi-Robot
Management System” (referéja A. Liekna).

e Liekna, A. Nikitenko, M. Ekmanis, G. Kulikovskis ,,Software Architecture for Mobile
Robot Indoor Localization Using Artificial Landmarks” (referéja A. Liekna).

Parskata perioda ir sagatavots raksts E. Lavendelis, A. Liekna, A. Nikitenko ,,Challenges in
development of real time robotic systems using behaviour based agents”iesniegSanai 11.starptautiska
konferencé par praktiskiem agentu un daudzagentu sisttmu pielietojumiem (11th International
Conference on Practical Applications of Agents and Multi-Agent Systems), kas 2013. gada 22.-24.

maija notiks Salamanka, Spanija:

Publicéts RTU majas lapa 30.11.2012.
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