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Rigas Tehniskas universitates Datorzinatnes un informacijas tehnologijas fakultates Sistemu
teorijas un projekteSanas katedra sadarbiba ar Latvijas Lauksaimniecibas universitati un SIA ,,Terra
Virtuala” Tsteno projektu, kura mérkis ir izveidot jaunu uz daudzagentu paradigmas balstitu vairaku
robotu tehnologiju, kas laus bitiski palielinat darba razigumu konkrétu uzdevumu ietvaros.

Atbilstosi ieprieks izvirzitajiem uzdevumiem un projekta ietvaros planotajam aktivitateém
noteiktaja perioda ir:

e lzstradata jauna robota kustibu planoSanas algoritma p&capstrades metode, kas lauj
nemt vera robota darbibas vides dinamiku un robota sensoru kltidas. Lai npemtu véra
sensoru klidas, tiek izmantota Speka potenciala lauku ideja, kas diskréta plana
gadijuma tiek modeléta ar [idzsvara esoSu atsperu sisttmu. P&c plana punktu pozicijas
korekcijas, ar atsperu sist€tmas modela palidzibu, tiek veikta nevélamo straujo izmainu
»hogludinasana”, izmantojot plasi pielietoto Kalmana filtru. Rezultata tiek iegtta
,»gluda” robotam piemerota trajektorija.

e Realizeta plana izpildes iesp&jamibas noveértéSana izmantojot dalinu makona metodi,
kur katra dalina atspogulo iesp&jamo robota poziciju nenoteiktibas apstak]os. Dalinu
makont tiek izmantoti divi dazadi kluidas novertéSanas un izplatibas modeli, kas lauj
iegiit alternativus noveértejumus, $adi sniedzot lielaku parliecibu par noveért€juma
atbilstibu istenibai. Metodes galvenais sniegums ir informacija par konkréta plana
izpildes iesp&jamibu, kas lauj pienemt 1émumu par konkréta plana izpildei, vai jauna
alternativa plana sastadiSanu.

e Metode integréta vienotaja programmatiiras risinagjuma un tiek vakti dati iegiito

rezultatu public€Sanai.



e Turpinats darbs pie sisttmas implementacijas un atkltidosanas, izveidojot stabili
stradajosu sist€mas versiju, kas sp€j darboties, vadot vairakus robotus.

e Cela planosanas algoritma precizitates uzlabosana.

e Lai noskaidrotu optimalu atsevisku robotu konfiguraciju darbam siltumnicas
apstaklos, uzsakta heterogénu robotu sist€mas specifikacijas optimizacija.

e Uzsakti eksperimenti ar platformu siltumnicas vides simul&Sanai robotu optiskas
orienteéSanas komponensu veiktsp€jas parbaudei realos apstak]os.
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