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Jaunakie notikumi projekt a
,Daudzagentu robotizétas intelektualas sisemas tehnol@ijas izstrade”
2011.gada decembris - 2012.gada felanis

VienoSams par projektastenoSanu numurs:
2010/0258/2DP/2.1.1.1.0/10/APIA/VIAA/005.
Rigas Tehnisks universiites Datorziatnes un inforracijas tehnolgijas fakulttes
Sisemu teorijas un projekBanas katedra sad@sh ar Latvijas Lauksaimnigoas
universititi un SIA ,Terra Virtuala”isteno projektu, kura &nkis ir izveidot jaunu uz
daudzgentu paradigmas baist vairaku robotu tehnol@ju, kaslaus lutiski palielinat
darba raigumu konkétu uzdevumu ietvaros.
AtbilstoSi ieprieks izvirajiem uzdevumiem un projekta ietvaroanmtagm aktivitateém

noteiktap period ir:

e lzstradata programmaira robotu lokalizSanai, izmantojot pie griestiem
piestipriritas kameras. Roboti tiek atp@z izmantojot ipasSus grafiskus
mark&jumus.

e |zveidots eksperimedls iekartojums programmatas izmantoSanai.

e Pilnveidota daudzgentu sistmas arhitekira, k& ai notiek darbs pie arhiteltas
implemengSanas.

e Uzsakti pétijjumi kartes izveidei, izmantojot altermais sensorus (MS Kinect
izmantoSana).

e Uzsakta programmairas izstide robotu lokalizSanai, izmantojot pie griestiem
piestipriratusipasus masierus.

o Piekirti divi patenti, kas sai#i ar alternalviem mobilu robotiztu platformu

mefhinikas tehnisko ris@umu pielietojumiem lauksaimnidaa:



o0 Piekirts Latvijas patents Nr.14406 &a no 21.07.2011. ,Asiqu ritequ
robotizta platforma ar zemu novietotiem rite un Sasijas balstu Hafijas
centriem”.

o0 Piekirts Latvijas patents Nr.14407 &a no 21.07.2011. ,Asiqu ritegu
robotiZta platforma ar papildus atsper”.

Izstradata augu aizsardlzas idzeKu Klasifikacija pec iedarigagm vielam un
to iedarbbas noertéSana uz robotu konstrukcijas elementiem un elelasn
komponenim.

Papildirats lietoja saskarnesgants un uzlabota daudmntu sistmas grafisk
lietotaja saskarne.

Izveidotas @entu mijiedaribas mehnismu skices ar amki noverst ieprieksja
periodi identificétas iesggjas iedit neoptinalus uzdevumu sad@hmus.

Turpinata literatiras anake ar narki atrast optimlu uzdevumu sadeianas
metodi starp robotiem.

Programmataju darba grupas aostavji ir piedalijuSies apararas darba grupas

veiktaja sensoru datu apsttes programg@sari.
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Nolagts refeats WSEAS 11. starptautiskiakonferen€ par sigalu apstadi, robotiku un
automatizciju (11th WSEAS International Conference on SigRabcessing, Robotics
and Automation (ISPRA '12)):
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and Managementifizautori: Liekna A., Nikitenko A., Grabovskis A.r@hdspenkis J.).
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