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Rīgas Tehniskās universitātes Datorzinātnes un informācijas tehnoloģijas fakultātes Sistēmu 

teorijas un projektēšanas katedra sadarbībā ar Latvijas Lauksaimniecības universitāti un SIA „Terra 

Virtuala” īsteno projektu, kura mērķis ir izveidot jaunu uz daudzaģentu paradigmas balstītu vairāku 

robotu tehnoloģiju, kas ļaus būtiski palielināt darba ražīgumu konkrētu uzdevumu ietvaros. 

Atbilstoši iepriekš izvirzītajiem uzdevumiem un projekta ietvaros plānotajām aktivitātēm 

noteiktajā periodā ir: 

 Izstrādāta jauna robota kustību plānošanas algoritma pēcapstrādes metode, kas ļauj 

ņemt vērā robota darbības vides dinamiku un robota sensoru kļūdas. Lai ņemtu vērā 

sensoru kļūdas, tiek izmantota Spēka potenciāla lauku ideja, kas diskrēta plāna 

gadījumā tiek modelēta ar līdzsvarā esošu atsperu sistēmu. Pēc plāna punktu pozīcijas 

korekcijas, ar atsperu sistēmas modeļa palīdzību, tiek veikta nevēlamo straujo izmaiņu 

„nogludināšana”, izmantojot plaši pielietoto Kalmana filtru. Rezultātā tiek iegūta 

„gluda” robotam piemērota trajektorija.  

 Realizēta plāna izpildes iespējamības novērtēšana izmantojot daļiņu mākoņa metodi, 

kur katra daļiņa atspoguļo iespējamo robota pozīciju nenoteiktības apstākļos. Daļiņu 

mākonī tiek izmantoti divi dažādi kļūdas novērtēšanas un izplatības modeļi, kas ļauj 

iegūt alternatīvus novērtējumus, šādi sniedzot lielāku pārliecību par novērtējuma 

atbilstību īstenībai. Metodes galvenais sniegums ir informācija par konkrētā plāna 

izpildes iespējamību, kas ļauj pieņemt lēmumu par konkrētā plāna izpildei, vai jauna 

alternatīva plāna sastādīšanu.  

 Metode integrēta vienotajā programmatūras risinājumā un tiek vākti dati iegūto 

rezultātu publicēšanai. 



2 
 

 Turpināts darbs pie sistēmas implementācijas un atkļūdošanas, izveidojot stabili 

strādājošu sistēmas versiju, kas spēj darboties, vadot vairākus robotus. 

 Ceļa plānošanas algoritma precizitātes uzlabošana. 

 Lai noskaidrotu optimālu atsevišķu robotu konfigurāciju darbam siltumnīcas 

apstākļos, uzsākta heterogēnu robotu sistēmas specifikācijas optimizācija. 

 Uzsākti eksperimenti ar platformu siltumnīcas vides simulēšanai robotu optiskās 

orientēšanās komponenšu veiktspējas pārbaudei reālos apstākļos. 
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