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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:

Izstradats programmairas simulators, kas imditdiferen&tas piedaias robota
darbu, iegrojot kustbas dinamikagpatnibas. Galvenais simulatora pielietojums ir
izstradatas robotu lokalizcijas metodes tesfana, pilnveidoSana un gigbSana
konkretam uzdevumam. Simulatoru izmantoto &ign parvades funkcijas
pielietojuma izstidei -robota poijas prognozsanai, izmantojot tikai vabas
sigralus. Tas irlavis parliecinaties par 3das pieejas atbildiu iz\eleétajam
uzdevumam, & ai par metodes sazinoSi augsto preciziti, ja to izmanto ar
iIRobot Roomba robotu pazjas prognozSanai.

Ir uzsakta izsthdatas metodes pilnveidoSana sarmaku robotu pormijas
prognozsanai.

Ir izstradats risirajums robota atbiltbas r&ionu virtualai noteikSanai un kontrolei,
balstoties uz esoSo robota p@s nowrtejumu, &di laujot izstadat efekivus
darbu sadales ungrloSanas meimismus.

Turpinats darbs pie sisinas implementijas;



Programmataju darba grupas aostavji ir piedalijuSies apararas darba grupas
veiktaj sensoru datu apsttes program@sars.

Sagatavoti paraugi un tiek veikti elektroniskoérsln elementu korozijas
eksperimenti augu aizsafbas 1dzeKu piesrpojuma. Eksperimentos tiek
izmantoti cetri bieZzk lietotie augu aizsar@lzas I1dzeMi: Previkirs, Deciss,
Infinito un Fastak.

Izpetitas robotu optisko elementu testa metodes videsarp@uma ietekmes
noteikSanai un izsidata metodika optisko elementu gaismas caditbaisl

izmainas noteikSanai;

Parskata period ir iesniegtas divagztes un sagatavoti divi raksti iesniegSanai ,53.
Starptautiskaj RTU ziratniskag konfereng, kas velita RTU 150 gadu jubilejai”:

A. Liekna, A.Nikitenko ,Architecture and .NET Implementation ofuli-Robot
Management System”.
A. Liekna, A. Nikitenko, M. Ekmanis, G. KulikovskisSoftware Architecture for

Mobile Robot Indoor Localization Using Artificialdndmarks”.
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