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bakalaura darba témas 2018./2019. studiju gadam

Darba vaditajs nodroSina literatlru darba uzsaksSanai, ka art piekluvi laboratorijam praktisku
eksperimentu veikSanai un datu analizei.

Students var ierosinat ari citas sevi intereséjosas témas, konsultéjoties ar darba vaditaju

Nosaukums Masinapmacibas metozu pielietojumi arhitektara

(Machine learning applications in modern architecture)

Viens no interesantiem masinapmacibas pielietojumiem ir dazadu citu jomu
projektésanas uzdevumos, pieméram, arhitektdras risinajumos. Veidojot
arhitektdras risinajumus, bieZi ir nepiecieSams ievérot dazadas prasibas, kas attiecas
uz telpu izkartojumu vai zonéjumu.

Cilvekam sadu prasibu ievéroSana ir salidzinoSi sarezgita, tadé] var izmantot
masinapmacibas metodes telpu izkartojuma automatiskai izveidei.

Darba meérkis ir iepazities un analizét esosas masinapmacibas metodes, kas tiek
izmantotas arhitekturas joma telpu un éku projektu izstradei

Sakotnéjie 1) lepazities ar arhitekttras projektésanas uzdevumu un sastopamajiem ta

uzdevumi automatizacijas risinajumiem;

2) Definét automatizacijas uzdevumu un izvéléties ta risinasanai piemérotu
masinapmacibas metodi;

3) lzstradat programmaturas sistému, kas ierobezota apjoma demonstré sada
uzdevuma automatizacijas iespéjas;

CELG OGN sarezgitiba: videja
raksturs: praktisks

Literatura Literatdras iegisana ir dala no darba mérka.

Nosaukums Dzilas apmacibas tiklu izmantosana vizualu télu paziSanai

(Use of deep learning networks in recognition of visual objects)

Dzilas apmacibas tikli ir $i briza viens no aktualakiem maksliga intelekta attistibas
virzieniem. Liela méra tas ir tadél, ka Sobrid ir pieejamas nozimigas skaitloSanas
jaudas par sapratigam izmaksam, kas ir pietiekamas dzilas apmacibas tiklu darbibas
nodrosSinasanai.

Stiemesla dé] dzilas apmacibas tikli tiek izmantoti dazddu uzdevumu risinasanai, taja
skaita vizualu objektu — attélu, vai attélu kopu apstradei un konkrétu objektu
atpaziSanai taja.

Darba merkis ir iepazities un analizét esosas dzilas apmacibas alternativas konkrétas
objektu kopas apstradei.

Sakotnéjie 1) lepazities ar dzilas apmacibas neironu tiklu metozu kopumu un dazadam tikla

uzdevumi arhitektdram;

2) lepazities ar izstrades riku un pielietojumu specifiku;

3) Precizét definéto objektu kopu atpazisanai;

4) lzstradat demonstracijas sistemu un noveértét tas efektivitati salidzinot ar
iespéjamam alternativam.

LELG TGN sarezgitiba: videja

raksturs: praktisks

Literaturas iegtsana ir dala no darba mérka.



Modernas pieejas robotu-cilveku sadarbiba

(Modern approach to robot-human interaction)

Paslaik ir plasi pielietoti tradicionali robotu vadibas panémieni, tadi ka sviru pultis,
skarienjatigi ekrani utml...

Tomeér modernas robotu sistémas to sarezgitibas dél ir kluvusas |oti grati vadamas,
izmantojot minétos panémienus. Tadél ir nepiecieSami jauni panémieni un pieejas,
kas ietver Zestus, dabigo valodu, papildinato realitati (no anglu val. augmented
reality), ka ari dazadas hibridas pieejas.

Darba merkis ir izveidot analizi par eksistéjoSiem un paslaik attistibas stadija esoSiem
panémieniem robotu vadibai.

Sakotnéjie 1) lepazities ar esoSajiem robotu vadibas panémieniem un to trikumiem;

uzdevumi 2) Apskatit modernus robotu vadibas panémienus un izveidot to analitisku
aprakstu;

Paréjie uzdevumi tiks definéti darba gaita

CEVGS OGN sarezgitiba: zema

raksturs: teorétisks + praktisks (péc vélesanas)

Piebilde Uz studenta iniciativas pamata var tiks izstradata praktiskas sistéma, kas piemérota

kada Saura pielietojuma robota funkciju vadibai Autonomu sistému laboratorija.

Literatara Sakuma literatiras nav, ta ir jaiegust patstavigi, kopigi ar darba vaditaju.

Nosaukums  Sadursmju novérSanas algoritmu izmantoSana daudzu robotu sistémas
(Application of collision avoidance algorithms in multi robot systems)

Apraksts Darba aktualitati nodrosina autonomu robotu pielietojumu sféru paplasinasanas, kas
jau musdienas lauj robotus pielietot art majsaimniecibu vajadzibam — putek|u
tirsana, zalaju plausana utml...

Daudzu robotu sistémas ir nepiecieSams izvairities no sadursmém ar dazadiem
skérsliem, pieméram, galdi, krésli, sienas, ka ari citiem statiskiem objektiem. Ir
salidzinoSi daudz tehnikas, kas J]auj panakt atbilstoSu funkcionalitati. Tomér patiess
izaicinajums ir izvairities no robotu savstarpéjam sadursmeém, jo roboti ir kustigi un
tadel ir grati nofiksét to esoSo poziciju, ka art nakotnes pozicijas.

Darba meérkis ir definét sadursmju izvairisanas problému daudzu robotu sistémas, ka
art apskatit eksistéjosus praktiskus risinajumus un tiem atbilstosas metodes. Praktiska
realizacija var blt programmatiras modelis, kas demonstré konkrétas tehnikas
darbibu.

Sakotnéjie 1) lepazities ar sadursmju novérsanas problému un definét to;
uzdevumi 2) Veikt esoSo algoritmu sistematisku apskatu, grupéjot tos péc izmantotajam
bazes metodém.;
Paréjie uzdevumi tiks definéti darba gaita
CELG TGN sarezgitiba: videja
raksturs: teorétisks + praktisks
Piebilde Darba praktiska dala var tikt izstradata vide, kuru students labi parzina, pieméram C#
vai Delphi.

Literatura 1) T.Yasuda, K.Ohkura , Multi-robot systems, trends and developments, 2011, InTech
Apméram 15 publikacijas, kas apliko dazadus sadursmju novérSsanas mehanismus.
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Sadarbibas planosana daudzu robotu sistémas

(Cooperation planning in multi robot systems)

Darba aktualitati nodrosina autonomu robotu pielietojumu sféru paplasinasanas, kas
jau musdienas lauj robotus pielietot art majsaimniecibu vajadzibam — putek|u
tirsana, zalaju plausana utml...

ST téma veltita darbibu plano$anas problémam daudzu robotu sistémam, pieméram,
robotu futbola komandas sadarbibas planoSanai veiksmigas spéles realizésanai.
Témas ietvaros ir iesp€ja iepazities ar batiski atSkirigam planoSanas metodém, neka
tas ir klasiskas parmeklésanas vai robotu kustibas planosanas jomas, jo lielaka dala
planosanas pieeju apliko iespéju mainit sadarbibas stratégiju.

Darba meérkis ir raksturot butiskakas raksturiezimes, kas atskir planosanu vina robota
un daudzu robotu sistémam, ka ari izstradat demonstrésanas programmataru, kas
vienkarsa, bet uzskatama veida ilustré konkrétas metodes realizaciju.

1) lepazities ar planosanu viena robota sistémas un daudzu robotu sistémas;

2) Veikt esoSo planosanas pieeju un algoritmu sistematisku apskatu, grupéjot tos péc
izmantotajam bazes metodém.;

Paréjie uzdevumi tiks definéti darba gaita

sarezgitiba: vidéja

raksturs: teorétisks + praktisks

Darba praktiska dala var tikt izstradata vide, kuru students labi parzina, pieméram C#

vai Delphi.

1) Advances in Plan-Based Control of Robotic Agents, proceedings of International
Seminar, Germany, 2001, Springer LNCS.

Sauszemes mobilu robotu modelésanas iespéjas ar sistému ANVEL

(Possibilities to model UGVs using ANVEL)

Izstradajot mobilas robotizétas platformas, liela uzmaniba tiek pievérsta robotu
modelésanai sistema projektésanas faze, lai ietaupitu laiku un samazinatu kopéjas
projekta izmaksas. Diemzel lidz Sim tikuSas izmantotas, galvenokart, vispareji fizikalu
sistému simulatori, kas nelauj modelét batiskus sauszemes robotu aspektus, t.sk.
sensoru traucéjumus, vadibas Tpatnibas, u.c.

Tadé| salidzinosi nesen ir radits jauns 3D imitacijas modelésanas riks, kas lauj visus
minétos sauszemes robotu aspektus nemt véra.

Darba merkis ir iepazities un analizet rika ANVEL funkcionalas iespéjas, salidzinot ar
citiem eksistéjoSiem rikiem, ka ari praktiska piemeéra ietvaros veikt konkrétas
sistémas modela izstradi.

1) lepazities ar esoSo pieredzi sauszemes robotu modelu izstrade, aplikojot
komercialus modelésanas rikus;

2) Analizét to priekSrocibas un trakumus;

3) Analizéet rika ANVEL funkcionalitati;

4) Izstradat konkrétas robotizétas sistémas modeli un 3D vizualizaciju, izmantojot
ritu ANVEL;

sarezgitiba: vidéja

raksturs: praktisks

Literaturas iegisana ir dala no darba mérka.
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