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ANNO 1910 Darba vaditajs:

APST RAD E IZMANTOJ OT profersors Dr.mat. Karlis Podnieks
DATIZRACES METODES

IEVADS REZULTATI

Lai iekartas (roboti) spétu orientéties telpa tam ir 1) Tika apskatiti risindjumi autonomas inercialas
nepieciesami aréji paliglidzekli, ka GPS, WIFI vai navigacijas sistemas;

kads cits risingjums, pieméram, LIDAR, bet = 2) Veikta izpéte lai atrastu piemérotakos laika sériju
sadiem risinajumiem ir nepieciesami salldzinosi e | | | datizraces algoritmus;

lieli energijas resursi. Autonomitates un energijas 3) lzstradata praktiska pieeja, kad veikt preciza datu
problémas var risinat izmantojot paatringjuma 5001 | w | modela izveidi, analizi un parbaudi.

sensorus, bet tiem problema ir precizitate. — U ﬂ

MERKIS SECINAJUMI

Darba meérkis ir atrast/izveidot algoritmu kurs ’ I 1) Ar datizraces algoritmiem ir iesp&jams izveidot
spétu aprékinat akselerometra datu modeli ar péc alka sériju datu mode|us;

lespé€jas lielaku precizitati. : 2) lzstradajot labu datu modeli bitu iespéjams korigét
K|ldas datos.

UZDEVUMI

1) lzpétit esoso situaciju INS risinajumos; | T—_———

2) Meklet algoritmus  akselerometru  datu .
apstradei;

3) Aplukot datizraces algoritmus kas spétu
izveidot tadu datu modeli kura klidda batu
mazaka par 5%.

TALAKIE PLANI

Nakosais solis ir realizét izveidoto pieeju praksé un
empiriska veida noskaidrot, cik |oti var uzlabot datu
precizitati ar izvélétajiem algoritmiem.

Attela redzami 3 grafiki ar akumulétu kltdu, kuros
katra ir dati no 6 eksperimentiem:
1. Paatringjums

St u d I O b 2. Atrums (integréts no paatrinajuma)

3. Distance (integréta no atruma)




