VitoLbs GRABOVSKIS

Kas vispar ir robots? Problému rada tas, ka $ai joma pastav
dazadi uzskati. Piemeéram, Dienvidafrikas Republika par ro-
botiem dévé transportu reguléjosos luksoforus. Vai kafijas
kannu, ko jts ieprogrammeéjat, lai ta uzvara kafiju pulksten
septinos no rita, var saukt par robotu?

Ir vairakas robota definicijas. Starptautiska Standartizaci-
jas organizacija ir devusi $adu definéjumu — robots ir ierice,
kas ir automatiski kontroléjama un vadama, kuru var parpro-
grammeét, kura spéj veikt dazadus uzdevumus, kuru var ie-
programmeét veikt manipulacijas trijos vai vairakos virzienos,
kura var bat nekustigi nostiprinata vai var parvietoties, lai veik-

Robotroka razo$ana veic smagu un vienmulu darbu.

tu noteiktu procesu. Britu enciklopédija apgalvo, ka robots ir
jebkura automatiska ierice, kas var aizvietot cilvéka darbibu.

Vardu “robots” pirmais saka lietot ¢ehu rakstnieks Ka-
rels Capeks 1920. gada. Daudzas slavu valodas vards “rabo-
ta” nozimé darbs. Capeks sapnoja, ka robots cilvéka vieta
veiks smagos, vienveidigos un nogurdinosos darbus. Musdie-
nas robotu razosana ir nozimigs bizness. 2008. gada ienému-
mi no robotu pardo$anas bija 17,3 miljardi ASV dolaru. Kadi
robotu veidi pastav?

Industrialie roboti

Razosana plasi izmanto iekartas, kas atri un precizi izpil-
da noteiktas operacijas. Ta mébelu razosana robots var veikt
meébelu dalu iesainosanu. Autorapnieciba robotus izmanto
automasinu korpusu metinasanai. Minétajiem procesiem iz-
manto mehanisko roku, kas tiek vadita ar datora palidzibu.
Pirms noteikta darba veida uzsaksanas ir javeic robota pro-
grammeésana un preciza rokas poziciju ieregulésana. Produk-
cijas iepakos$anas process izskatas $adi. Pa konveijera lenti
kustas produkcija un iepakojamais materials. Roka noteikta
momenta satver smago detalu, pace] to un precizi ievieto kar-
tona kasté. Nakamaja momenta nem nakamo detalu, lidz
viss iepakojums ir aizpildits. Robotu izmanto$ana palielina
darba efektivitati un atbrivo cilveku no smaga un monotona
darba. Ja mainas razosanas process, robots tiek parpro-
grammets un ir gatavs nakos$ajam darbam.

Sadzives roboti

Modernajam robotam, lidzigi ka cilvékam, nepieciesamas
piecas sekojosas komponentes.
1. Kermenis.
2. “Muskuli”, kas kustina kermeni.
3. Sensoru sistéma, kas sniedz informaciju par kermena
stavokli un apkartejo vidi.

Attela raksta sakuma — robots Topio 3 cer tuvakaja laika
apspélet cilveku galda tenisa.

2 02 W 2010



4. Energijas avots, kas darbina “muskulus” un sensorus.
5. “Smadzenes”, kas apstrada sensoru signalus un dod ko-
mandu darbinat muskulus noteiktas darbibas veiksanai.

Visas $is komponentes var atrast sadzivé plasi izmanto-
tajos gridas puteklu sticéju robotos. To cena svarstas no 150
latiem lidz vairakiem simtiem latu. Gridas tirama robota uz-
devums ir bez cilvéka palidzibas parvietoties pa visu uzkop-
jamo telpu, neatstajot nevienu netiritu laukuminu. Vél ro-
botam ir jaapiet uz gridas izvietotie priek$meti, kas no ro-
bota viedokla ir $kérsli. Robotam ir zema cilindra forma, kas
ir visizdevigaka robota manevrésanai. Elektromotoru sistéma
nodro$ina robota parvieto$anos un virziena mainu. Nepie-
ciesamo energiju nodrosina akumulatori.

Siem robotiem loti svarigi ir labi orientéties telpa. Infor-
maciju par telpu robots iegtist no vairakiem sensoriem. Me-
haniskais sensors nostrada tad, ja robots uzgrazas kadam
priek$metam. Sensors dod signalu, uz kuru pusi japagriezas.
Bez tam robotam ir infrasarkanas gaismas sensori. Tie nepar-
traukti izstaro virzitus gaismas impulsus un meéra atstaroto
gaismu. Tada veida robots nosaka savu atrasanas vietu telpa.
Sarezgitakajos robotos izmanto ari ultraskanas sensorus. Ta
ka skana izplatas lénak par gaismu, tad robots var precizak
noteikt savas koordinatas.

Robots — gridas puteklu
sticejs veic dzivokla uzkop-
$anu, kamer jus esat darba.

Dati no sensoriem nonak
robota “smadzenés” — mikro-
procesora, kas, apstradajot
sensoru signalus, dod koman-
du, kura virziena robotam kustéties. Intelektualakie roboti
atrod vietas, kuras vini nav tirijusi, un dodas turp, lai veiktu
tiri$anu. Vel vairak — profesionalie roboti, ko izmanto lielu
platibu tiri$anai, var sazinaties viens ar otru un nodot in-
formaciju par netirito telpas dalu.

Dot uzdevumu robotam sakt tiriSanas darbu iespéjams
vai nu manuali, vai ari ieprogrammeét to veikt noteikta stunda.
Interesanti, ka robots pats var konstatét, vai tam jauzlade
akumulators. Tad vins noorientgjas, kur telpa ir uzlades sta-
cija, un dodas pie tas “paést” — uzladét savu akumulatoru.
Kad uzlade veikta, darbs turpinas.

Lidzigi veidots robots maurina plausanai. Saja gadijuma
plaujamais laukums tiek ieziméts ar elektrisko vadu. Pa $o
vadu plavejs sanem informaciju orientacijai plaujamaja lau-
kuma. Tiek stradats pie ta, lai zales plavéjs varétu orientéties,
izmantojot GPS signalu.

Salidzinot ar cilveéku, vienada laukuma noplausanai ro-
botam pagaidam nepieciesams ilgaks laiks, jo cilvéks labak
orientéjas telpa un veiksmigak pienem léemumus. Lai gan ro-
bots strada ilgak, cilveks iegtst laiku, ko vin$ var izmantot
lietderigak.

Militarie roboti

Fantastisko filmu scenariji, kuros karo roboti, pamazam
klast par istenibu. Lai pasargatu cilvéku dzivibas, jau tagad
atminé$anai izmanto robotus. Aparats pietuvojas minai un
raida televizijas signalu operatoram, kurs no attaluma vada
robota rokas un veic nepiecie$amas manipulacijas. Roboti
var ne tikai parvietoties pa zemi, bet ari lidot. Bezpilota
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ASV armijas tehnikis gatavo talvadibas robotu
spridzekla iznicinasanai.

lidmasinas veic lielu attalumu, lai nofilmétu ienaidnieka iz-
vietojumu. Dazos gadijumos tas veic lidojumu patstavigi un
pasas atgriezas sava baze. Avizés varam lasit, ka atseviski te-
roristu lideri iznicinati, izmantojot bezpilota lidmasinas.

Sabiedriskie roboti

Robots ka draugs, pavadonis vai spélu biedrs. Iepazistie-
ties, vinus sauc Asimo, Aibo, Cog un Kismet. Vini nav veidoti
no miesas un asinim, bet no metala, sensoriem un elektroni-
kas. Robotu specialisti strada, lai izveidotu intelektualus ro-
botus, kas butu spéjigi sarunaties, smieties un raudat. Viniem
jasaprot kompanjona emocijas un jaruna attieciga intonacija.
Raksta autors Koreja, zinatnes izstadé, redzéja robota Kis-
met prototipu. Sis robots nolasija pretim sédosa cilveka se-
jas vaibstus. Ja cilvéks piemiedza acis, robots darija to pasu,
cilvéks pavéra muti — Kismets ari. Viens no inzenieru mér-
kiem ir radit robotu, kas palidzétu veciem un slimiem cilve-
kiem. Sim robotam jabat ar augstu intelektu. Intelektualais
robots varétu pienest zales, pagatavot édienu, uztvert cilveka
emocionalo stavokli un, vadoties no ta, uzturét sarunu. Tomeér
uzdevums ir sarezgits. Cilveéka roka ir unikals instruments,

Kismets seko cilveka sejas izteiksmei.




kas satur lielu skaitu jutigu sensoru. Specialisti ir veikusi lielu
darbu, lai robotroka varétu satvert dazadus priek$§metus.
Domajams ka tuvaka laika tads cilveka sabiedrotais tiks radits.
Viens no pédéjiem sasniegumiem ir robots Topio 3. Sis
robots var sacensties ar cilvéku galda tenisa. Robots analize
tenisa bumbinas kustibu, aparatam pasam ir daudzas kus-
tibas brivibas pakapes. Pagaidam
gan vin$ nespéj uzvarét cilveku.
Tomer ta raditaji doma, ka jau
2010. gada janija Minhenes auto-
matizacijas izstadé Topio bas lidz-
vertigs pretinieks cilvékam.

Vairak par temu lasiet:
http://en.wikipedia.org/wiki/Robot;
http://science.howstuffworks.com/robot. htm;
http://electronics.howstuffworks.com/gadgets/
home/robotic—vacuum5.htm.

Robotikas entuziasti

Terra ir rakstijusi par robotu sacensibam, kuras notiek
Latvija. Latvijas robotu entuziasti veido tadus robotus, kuru
uzdevums ir isa laika veikt noteiktas konfiguracijas celu. Ro-
botiem ir jacinas arl sumo cinas, méginot izgrast pretinieku
no laukuma. Savukart Koreja autors novéroja cilvekveidigo
robotu sacensibas. Robotu veidotaji, lie-
lakoties jauniesi, programmeéja savus lo-
lojumus ta, lai tie péc iespéjas labak
dejotu muzikas ritma. Un roboti mazi-
kas pavadijuma veidoja neiedomajamas
piruetes!

AR MANAM APVELTITA ROBOTZIVS

Rigas Tehniskas universitates Transporta un masinzinibu
fakultates zinatnieki piedalas starptautiska projekta Filose.
Projekta mérkis ir radit tadu zemudens robotu, kura parvie-
tosanas principi batu aizgati no tdens iemitniekiem — zivim.
Projektu vada Mehanikas institata direktors profesors Janis
Viba, tas notiek sadarbiba ar Italijas, Lielbritanijas un Igau-
nijas vadosajiem zinatniekiem ro-
bottehnikas joma.

Jutiga linija uz strauta foreles
saniem sniedz zivij zinas par
apkartejas vides apstakliem.

Zinatniekus ieintereséjusas
tiesi zivis, jo tas spéj parvarét lie-
lu attalumu, patéréjot minimalu energijas daudzumu, atrast
straumes un atstraumes, izmantot tas ka energijas avotu
kustibai uz prieks$u. Lai orientétos plasmu “kokteili”, zivis
izmanto jutigo liniju, kas patiesiba ir sensoru komplekss, kura
apvienoti pliismas, atruma un spiediena sensori. Si linija ir
skaidri saskatama praktiski uz visu sugu zivju saniem. Iz-
mantojot to, zivs spéj orientéties mainigajos apkartéjas vi-
des apstaklos un pielagoties tiem. Misu jaunajam robotam
Italijas Nacionalaja Nanotehnologiju laboratorija top unikali
plasmas virziena un atruma MEMS (Micro—Electro—Mecha-
nical Systems) sensori.

Pasaulé pazistamakajos zivsveida robotos izmanto loti
sarezgitus mehaniskos risinajumus. Parasti lieto kédeé savie-
notus miniatarus elektromotorus. Katru motoru vada atse-
viski, izmantojot mikrokontrolieri. Posmu skaits ir no viena
lidz pat vairakiem desmitiem tadu zivju modeliem, kas at-
veido zusveidigas zivis. Més esam izvirzijusi meérki atrast péc
iespéjas vienkarsaku veidu, ka radit zivs veida kustibas tidens
videé. Projekta gaita tapa vismaz desmit prototipi, ar kuriem
notika eksperimenti.

Lai ierosinatu astes svarstibas, var izmantot elektromag-
nétu, ziroskopa tipa aktuatoru vai ari kulises veida mehanis-
mu. Katram risinajumam ir savas prieksrocibas, pieméram,
izmantojot ziroskopa tipa aktuatoru, nav jaraizgjas par kustigo
detalu hidroizolaciju. Piedzinas mehanisms atrodas noslégta
korpusa, bet aste tiek kustinata, to svarstot kopa ar visu zivs
kermeni. Jaunakais robota prototips izskatas ka piecdesmit
centimetrus gara lasveidiga zivs. Ta galvas dala izveidota no
izturigas plastmasas, bet aste — no speciala divkomponentu

silikona ar iestradatu ribu struktaru labakas lokanibas
iegi$anai. Piedzinas mehanisms novietots zivs vidéja sekcija.

Robotizeéta zivs nav aprikota ar peldpasli un stabilizacijas
iekartu. Veicot eksperimentus, to piestiprina pie akvarija gultné
eso$ajam meériericém ar stiena palidzibu, pa ko tiek padota ar
darbinasanai nepieciesama elektroenergija un vadibas signali.
Laika gaita visas vajadzigas ierices tiks izvietotas robotzivs
iekspusé. Saja projekta stadija galvenais uzsvars ir uz astes
kustibu dinamiku un efektivitati. [zmantojot zivs asté iebaveto
MEMS sensoru, macamies apstradat iegtitos plismas un spie-
diena mérjjumu datus ta, lai, vadoties péc straumeém, batu
iesp&jams izmainit astes formu. Sis uzdevums liek stradat ko-
manda mehanikas specialistiem, programmeétajiem, ka ari
biologiem, kuri péta dzivo zivju uzvedibu.

Makskernieka cieniga
fotografija. Jaunakais
robotzivs prototips. ‘

Projektam veiksmigi attistoties, taps zemuadens dzingjs, kas
varétu kalpot par alternativu lidz $im pielietotajam dzen-
skravém un adensmetéjiem. Galvena atskiriba ir klusa darbi-
ba un augsts lietderibas koeficients. Sis ipasibas lautu izveidot
zemudens izlikosanas platformu, kas spétu parvarét lielu
attalumu ar vienu akumulatora uzladi, ka ari klatu nemanama
zemudens lokatoriem — sonoriem. Ka svariga ipasiba japie-
min robotzivs spéja parvietoties, minimali iekustinot Gdeni
un neradot straumes. Tapéc, novérojot zemadens objektus,
bas iespéjams piepeldét tiem daudz tuvak, nesadulkojot no-
gulsnes. Si probléma ir ipasi aktuala Baltijas jiira, kur idens ir
salidzinosi necaurspidigs un grunts — diinaina. Sads risinajums
palidzetu efektivak veikt jaras gultné esoso ladinu apsekosanu
un neitralizaciju. Sikaka informacija — www.filose.eu.

Guntis Kulikovskis

4 02

2010



— o o — — O
No pasiva izpilditaja-
par patstavigu daritaju

Apmeéram pirms divdesmit gadiem galvenais robotu pie-
lietojums bija saistits ar transportésanu, t.i. dazadu detalu
parveido$anu no vienas slidlentas uz citu, detalu ievieto$anu
konkreta izstradajuma, skidrumu un citu vielu piegadi un
dozésanu, ka ari ar citiem lidzigiem un salidzinosi vienkar-
siem darbiem. Musdienas no robotiem tiek gaidits vairak ka
tikai priek§metu un vielu transports — no robotiem sagaida
sp&ju pienemt lemumus, kas saistiti ar konkrétu uzdevumu.
Protams, tas nemazina robotu pielietojumu razo$ana, tiesi
otradi, tas paplasina robotu savstarpéjas sadarbibas iespéjas,
kad viens robots pielagojas citiem robotiem un tie kopigi
plano konkréta uzdevuma veiksanu, palielinot darba razigu-
mu un samazinot dikstaves laiku.

Cilveks no robotiem sagaida ne tikai sp&ju precizi un atri
veikt ieprieks definétus vienkarsus uzdevumus, bet ari patie-
su robotu autonomiju.
To varétu raksturot ar
spéju  pielagoties
mainigiem apstakliem
un mainigai uzdevu-
ma nostadnei, ka ariar
spéju pilnigi patstavigi
pienemt lémumus un
tos izpildit kadas no-
teiktas uzdevumu ka-
tegorijas ietvaros.

Diemzél jaatzist,
ka paslaik nav izvei-
dots neviens patiesam
autonoms robots, lai
ari pie to izveides stra-

Robota manipulato-
ri var pat veikt
operaciju.

DZENES

UZ RITENIEM

AGRris NIKITENKO

Pasaulé roboti ka tadi jau sen nav nekads jaunums.
To pielietojums paplasinas ik gadu, pilnveidojot musu
razo3anas tehnologijas un uzlabojot saraZoto predu kva-
litati. Pedejas divas desmitgadeés notiek Joti strauja ro-
botu tehnologiju attistiba, kas liela méra saistita ar so-
sniegumiem skaitlo$anas un pusvaditaju tehnika, ka ari
ar maksliga intelekta jomas straujo izaugsmi. Musdienas
arvien mazak k|ust tadu cilveka darbibas jomu, kuras
netiktu izmantoti roboti.

da praktiski visas ekonomiski spécigas valstis. So valstu vida
noteikti jaietver ari Latvija, kur Rigas Tehniskas universitates
zinatnieki pédejos piecos gados ir uzsakusi intensivu darbu
pie autonomu robotizétu sistému izstrades. Ari agrak Rigas
Politehniska institata un tagadéja Elektronikas institata
zinatnieki stradaja robotu tehnologiju joma, bet péc PSRS
sabrukuma $ajos pétijumos bija salidzinosi ilga pauze, kas
tehnologiju straujas attistibas dé] lika darbus uzsakt burtiski
no jauna.

Robota autonomija -
ko tas nozimé?

Robotu joma autonomiju parasti definé ka sistémas spéju
veikt doto uzdevumu bez citu dzivu vai maksligu sistemu
palidzibas. Lai ari patiesa autonomija ir saistita ar spé&ju at-
jaunot savus energijas krajumus un noveérst bojajumus, ro-
botu joma parasti ar autonomiju saprot robota spéju izpildit
cilvéka dotos uzdevumus bez ar¢jas palidzibas. Ka redzams,
autonomiju definét ir loti viegli, tomér to ir gruti sasniegt
pat ierobezota uzdevuma gadijuma.

Mausdienu izpratné robota autonomijai ir vairaki prieks-
noteikumi. Pirmkart, sistémai ir jabat mobilai, t.i., tai jaspgj
parvietoties, planot savu parvieto$anas mar$rutu, izvairities
no $keérsliem un nepiecie$amibas gadijuma patstavigi mainit
savu darbibas planu atbilstosi esosajai situacijai. Otrkart,
sistémai ir jabut intelektualai, lai ta spétu pietiekami elastigi
un cilvekam raksturiga manieré pienemt lemumus, kas sais-
titi ar uzdevuma izpildi. Tas nepiecie$ams gan efektivai uz-
devuma izpildei, gan labai sadarbibai ar cilvéku (ir janem
véra, ka roboti strada cilvéku radita vidé, nevis otradi). Tres-
kart, robotizeétai sistémai ir jabut spéjigai sazinaties ar citam
sistémam un cilvéku, lai saskanotu savas darbibas, sanemtu
kartejo uzdevumu, ka ari sniegtu cilvekam svarigu informaci-
ju. Ceturtkart, tai ir jaspéj uztvert vidi, lai nodro$inatu lemu-
mu pienemsanas procesu.

Attela raksta sakuma — autors ar Rigas Tehniskaja univer-
sitaté izstradato robotizéto platformu.
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Robota autonomijas “cetri vali”

1. Mobilitate — sp&ja parvietoties, planot marsrutu, izvairities no $kérsliem, patstavigi
mainit darbibas planu. =

2. Intelektualitate — spéja elastigi pienemt léemumus, kas saistiti ar uzdevuma izpildi, 1. Skerslis, kura izmeéri parsniedz ritena diamet-
ka ari sadarboties ar cilvéku vai citam sistémam. ru, rada bitiskas parvietosanas problemas.

3. Sazipa ar citam maksligam sistémam un cilveku.

4. Vides uztvere ticamas informacijas iegi$anai, kas nepiecieS$ama léemumu pienemsanai.
Pieméram, autonomam robotam — abolu savacéjam bas nepieciesami pieticigi komu-

nikacijas lidzekli un mobilitate, bet pietiekami labi izteikta intelektualitate, lai savaktu

tikai gatavos abolus. Lidojosam izlikam turpreti jaspéj loti labi sazinaties un uztvert ap-

kartni, lai nozimigu informa-

ciju ieglitu un nogadatu cil- | = .

vekam —operatoram pietieka- 2. Pat dalgji parvarets $kerslis trauce pabeigt

mi liela attaluma. e

ASV Gaisa speku lidojoso
izlaku Predator vada opera-
tors un lemumus pienem
cilveki. Ta¢u jau top jaunaki
lidaparati ar lielaku autono-
mijas pakapi. 3. Sadam transportlidzeklim grati parvarét
dzilus gravjus un tamlidzigus skérslus.

Tipiskakas skerslu parvaresanas
of — . roblémas var ilustreét ar attela
Mobila robota pl‘Ole"S ’ paraditajam situacijam.

Lai ari autonomija ietver vairakus faktorus, pats butiskakais
ir nodrosinat robota mobilitati. Rigas Tehniskaja universitate,
sadarbojoties divu fakulta$u jaunajiem zinatniekiem un dok-
torantiem, ir izstradata robotizéta platforma, kas sp¢j parvarét
lielus un sarezgitus skérslus. Jo robots labak spéj parvarét sker-
$lus, jo tam mazak japarplano savs marsruts, lidz ar to sama-
zinas nepilnigas vai nedrosas informacijas izmantosanas risks.
Radita platforma ir prototips, bet pilna méroga robotu varétu
izstradat tuvakaja nakotné. To varétu izmantot teritorijas
apsekosanali, izpétei, patrulésanai un citu lidzigu uzdevumu
veik$anai.

Protams, prasmigs autovaditajs skérslu situacijas, visti-
camak, nenonaks, bet runa ir par autonomiem robotiem,
kam nav aréju “paligu” un “prieksateicéju”. Ne vienmeér pat
ar jaunakajiem un precizakajiem sensoriem $adu situaciju ir
viegli identificét, jo ipasi apvidus apstaklos — meza, kramaja.
Tadel, buvejot autonomu robotu, ir svarigi pareizi izvéléties
platformas mehanikas risinajumu, jo no ta ir atkariga robo-
ta darbibas efektivitate. Jauzsver, ka robotiem ir butiska
prieksrociba, salidzinot ar cilveka vaditiem transporta lidzek-
liem, proti, robotos nav japaredz drosa vieta vaditajam. Tas
nozimé, ka robotu var izveidot mazaku un vieglaku, lielaku
uzmanibu pievér$ot robota dinamikas uzlabosanai.

Raksta sagatavo$anas bridi notiek eksperimenti, lai no-
teiktu izstradatas mobilas platformas stipras un vajas puses.
Veiktajos izméginajumos konstatéts, ka platforma bez gra-
tibam var parvarét apalas formas skérslus, kuru diametrs di-
vas reizes parsniedz tas ritenu diametru (platformas ritenu
diametrs ir 80 mm, bet parvaréta skérsla diametrs — 160 mm).
Projekta autori loti ceréja uz to, jo $ada relativa izmeéra skersli
ir batiska probléma pat labakajiem masdienu kapurkeézu ro-
botiem. Iemesls — robots $ada situacija loti viegli zaudeé lidz-
svaru un var apgazties. RTU izstradata platforma ir daudz
stabilaka, jo ar kustigajiem ritenu balstiem “apnem” skersli
un saglaba lidzsvaru. Tapat taisnstarveida skérsli, kuru izméri Platforma parvar cilindrisku skersli.
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Robotizeétas platformas modelis tiek gala ar nedaudz
citada $kersla parvarésanu.




Robotizéta platforma
Ritosa dala

Robota platformai ir astoni riteni, kas sadaliti paros. Katram ritenu parim ir liela kustibas briviba attieciba pret paréjiem.
Visi platformas riteni ir dzenosie. Sadi iegiistam kustigu platformu, kas loti labi pielagojas reljefam, nodrosinot labu sakeri ar
parvieto$anas virsmu un saglabajot stabilitati. Ritenu sekcijas ir piestiprinatas pie platformas korpusa ar amortizatoriem, lidz
ar to korpusa kustiba ir loti ligana. Tas ir butiski, lietojot dazadus sensorus. Platforma veidota ta, lai ritenus varétu vienkarsi
aizvietot ar kapurkédém, t.i. katrs ritenu paris veido vienu kapurkézu sekciju, $adi parveidojot platformu par istu visurgajéju.
Dzingjs

Ritenu piedzinai tiek izmantoti 12 voltu pastaviga magnéta lidz-
stravas dzingji, kuru novietojums tiesi pie riteniem pazemina plat-
formas smaguma centru, palielinot tas stabilitati sarez§itu manevru |
laika. Motoru un elektronisko iekartu darbinasanai tiek izmantots
litija—poliméru akumulators ar piecu ampérstundu ietilpibu.
Sensori

Lai nodros$inatu platformas vadi$anai nepiecie$amo informaciju,
platformas ritenu paros un ritenu sekcijas ir iebavéti attiecigo lenku
sensori, ka ari tiek mérits katra ritenu para realais grie$anas atrums.
Vadibas sistema

Lai garantétu platformas dro$u parvieto$anos un efektivu skérslu parvarésanu, ir izstradata vairaku limenu vadibas sistéma,
kuras pamata ir maksliga intelekta tehnika, t.s. “izpladusi logika”. Pieméram, parvarot nesimetriskus $kérslus, slodze uz ri-
tenu pariem un ritenu sekcijam ir dazada. Vadibas sistéma regulé slodzes sadalijumu starp ritenu pariem, $adi nodrosinot
platformas vienmeérigu un stabilu parvieto$anos. Vadibai izmanto praktiskiem pielietojumiem labi piemérotu tehniku, t.s.
Takagi—Sugeno kontrolierus, kas lauj vienkarsot izpladusas logikas algoritmu struktaru. Katra ritenu para vadibai izmanto
vienu $adu kontrolieri, ka ari pa vienam ritenu sekciju vadibai, t.i. kopa vajadzigi sesi izpludusas logikas kontrolieri.

Platformas Sasiia

amorlizatori
lidzsvaram

Dzingji un
rotécijas alrums

parsniedz ritenu diametru, un ari $kérsli, kas rada dazadu
slodzi uz ritenu sekcijam, masu prototipam nerada nekadas
grutibas.

Turpmakajos eksperimentos tiks izméginata platforma
kapurkezu konfiguracija. Lai ari pirmie eksperimenti izradi-

jusies loti daudzsolosi, projekta autori ir identificéjusi dazas
problémas. Pieméram, nepiecie$ami papildu sensori platfor-
mas stabilitates uzlabosanai un ritenu izslidésanas kontrolei.
Lielakais tuvakas nakotnes izaicinajums ir pilna izméra plat-
formas izstrade konkrétiem praktiskiem uzdevumiem.

LATVIJA RAZOTI BEZPILOTA LIDAPARATI

Ja, Latvija nerazo pasazieru lidmasinas. Toties masu inZenieri var pa-
lepoties ar bezpilota lidaparatiem, kas top uznémuma UAV Factory.
Uzpémuma mérKkis ir radit bezpilota lidmasinu platformu sériju, ko klients
varétu aprikot ar izvéléto aparataru — autopilotu, dazada veida novéro-
$anas kameram un fotoaparataru. Lidmasinas tiek izgatavotas no mo- / N\
derniem kompozitmaterialiem, kas padara konstrukciju ipasi vieglu un
izturigu. Mazie uznémumi parasti specializéjas noteiktu bezpilota lid- =4 /
aparatu komponentu razo$anai — fotokameras, autopiloti, programmattra ’m
u.c. Masu meérkis ir radit lidmasinas platformu, kas palidzétu mazajiem & T
uznémumiem konkurét ar §is nozares vadosajiem lielajiem uzpémumiem.

2\

\

Bezpilota lidmasinas Penguin modelis. Lidmasinas
sparnu veziens 3,2 metri, pilna masa zem 20 kg. Lidoju-
ma ilgums 5-10 stundas, atkariba no komplektacijas.

Galvena probléma ir izveidot tadu lidmasinas platformu,
kas butu piemérota péc iespéjas lielakam interesentu lokam.
Aviacija, tapat ka citas inZeniertehnikas jomas, optimala di-
zaina sasnieg$ana ir loti kompleksa probléma. Lidz $im esam
izstradajusi vairakus prototipus, kas atbilst izvirzitajam prasi-
bam. Tie sevi ir pieradijusi gan testa lidojumos, gan ari lauka
paraugdemonstréjumos. Sobrid mekléjam metodes, ka radit
serijveida produktu, saglabajot individuala pasatijuma izpil-
des kvalitati. Sikaka informacija — http://www.uavfactory.com.

Konstantins Popiks
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Mazizmeéra bezpilota lidmasina Varna ar sparnu vézienu 1,5
metri un pilno masu zem 1,5 kg. Lidojuma laiks 75 minutes.




