Studenta 1sa rokasgramata

Programmeésanas un datorizétu sistému pamati - lietoSanai nodarbiba un
pasSmaciba
Kursa pamats: ProgrammeésSanas un datorizétu sistému pamati v2.0 FINAL

Darba meérkis: atra lietoSana nodarbiba, paSmaciba un projekta izstrade.
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Ka lietot So rokasgramatu

S1ir 1sa darba versija studentam. Ta neaizstaj pilno 560 lappusu kursa materialu, bet palidz atri atrast
butiskako: principus, komandas, formulas, laboratoriju plismu un projekta dokumentacijas secibu.

Markéjums Nozime Ko darit
PAMATI Obligatais koledZas limenis Jasaprot un jaspéj izpildit bez
palidzibas.
PROFESIONALI Saikne ar realu inZeniertehnisku | Jaspéj pielietot laboratorija vai
darbu projekta.
UNIVERSITATE Padzilinajums Jaspéj paskaidrot, ja izvelas
robotikai/mehatronikai sarezgitu projektu.

Kursa atra karte

Modulis Ko iemacies

1. Algoritmi Probléma -> soli -> blokshéma -> pseidokods -> tests

2. Python Mainigie, ievade/izvade, if/elif/else, cikli, funkcijas,
faili, datu apstrade

3. C++ Kompilacija, datu tipi, struktara, cikli, funkcijas,
masivi, klases, state machine

4. SQL un IoT Dati tabulas, INSERT/SELECT, CSV/JSON,
MQTT/HTTP, edge/cloud

5. Mehatronika Sensori, aktuatori, feedback, PID, interlock,
drosibas logika

6. Robotika Kinematika, LiDAR, IMU, Machine Vision, SLAM,
ROS 2, autonoma navigacija

7. Projekts Functional Tree -> prasibas -> kods -> tests ->
pieradijumi -> aizstaveSana

Algoritmu minimums

Algoritms ir galiga, preciza darbibu seciba.

Katram algoritmam jabut saprotamam, izpildamam, galigam un parbaudamam.
Vienmer pieraksti ievades, apstradi un izvades.

Pirms koda jabut algoritmam vai Functional Tree.

Jedziens Nozime Piemers
Seciba Darbibas notiek noteikta kartiba | Nolasit sensoru -> aprékinat ->
izvadit rezultatu
ZaroSanas Lémums péc nosacijuma Ja T > 30, ieslégt ventilatoru
Cikls AtkartoSana lidz mérkim vai Kameér nav sasniegts 3 m,
nosacijumam turpinat braukt
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Python quick reference

e Python lieto atrai prototipéSanai, datu apstradei, testiem un robotikas simulacijam.
e Svarigak ir saprast datu plasmu, nevis iekalt komandas.

Jédziens Nozime Piemeérs

Ievade input() name = input("Name: ")
Izvade print() print("OK")

Nosacijums if / elif / else if t> 30:

Cikls for / while for i in range(10):
Funkcija def def read_sensor():
Saraksts list values = [1,2,3]

Faili open() with open("data.csv") as f:

C++ quick reference

e (C++ palidz saprast tipu, kompilacijas un aparattrai tuvakas programmas.
¢ Tehniskajos projektos C++ hieZi paradas Arduino/ESP32/robotu vadiba.

Jedziens Nozime Piemeérs

Izvade cout cout << "OK";

Ievade cin cin >> value;

Tips int/float/bool/string float temp = 24.5;
Nosacijums if/else if (temp > 30) { }

Cikls for/while for (int i=0;i<10;i++)
Funkcija return type float average(float a, float b)
Klase class class Sensor { };

SQL un datu pamati

e SQL izmanto, lai struktureéti glabatu un atlasitu datus.
e 10T projekta dati nav tikai ekrana teksts - tie jaglaba, jafiltré un jaanalize.

Jédziens Nozime Piemeérs

Tabula Datu struktira measurements(id, temperature,
timestamp)

INSERT Pievieno ierakstu INSERT INTO measurements ...

SELECT Atlasa datus SELECT * FROM measurements

WHERE Filtrs WHERE temperature > 30

ORDER BY KartoSana ORDER BY timestamp DESC

JOIN Tabulu savienoSana devices JOIN measurements
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loT un makondati

e IoT kéde: sensors -> ierice -> tikls -> brokeris/API -> datubaze -> vizualizacija.
e Vienmeér doma par laika zimogu, savienojuma zudumu un datu drosibu.

Jédziens Nozime Piemeérs

MQTT Publisher/subscriber datu topic: lab/room1/temp
apmaina

HTTP/REST Pieprasijums/atbilde GET /api/measurements

JSON Datu formats {"temp":24.5}

Edge Apstrade pie ierices filtrs pirms sutiSanas

Cloud Datu glabaSana/analize dashboard + SQL

Mehatronikas minimums

¢ Mehatronika apvieno mehaniku, elektroniku, vadibu un programmataru.
e Vadibas cilpa vienmer jaskata kopa ar fizisko sistéemu un drosibu.

Jedziens Nozime Piemeérs

Sensors Meéra procesu temperatara, attalums, IMU

Aktuators Izdara fizisku darbibu motors, servo, relejs

Feedback Atgriezeniska saite salidzina mérki ar mérijjumu

PID Regulators P + 1+ D reakcija uz kludu

Interlock Drosibas nosacijums durvis aizvértas AND E-stop nav
aktivs

Robotikas minimums

e Autonoms robots darbojas cikla: Sense -> Perceive -> Localize/Map -> Decide -> Plan -> Control -> Act.
e Pirms autonomijas japarbauda katra datu plasma atseviSki.

Jédziens Nozime Piemeérs

LiDAR Attaluma skenéSana /scan

IMU Paatrinajums un rotacija /imu/data

Odometrija Robota kustibas noveértéjums /odom

SLAM Karte + lokalizacija map + pose

Nav2 Autonoma navigacija NavigateToPose

TF Koordinatu transformacijas map -> odom -> base_link

Projekta pieradijumu kéde
e Labs projekts nav tikai kods. Tam jabut pieradamam.
e Katram apgalvojumam jabut sasaistitam ar testu vai mérijumu.
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Jedziens

Nozime

Piemeérs

1 Problémas apraksts Ko sistéma risina?

2 Functional Tree Ka sistema sadalas funkcijas?
3 Prasibas Ko tiesi sistémai jadara?

4 Kods Ka prasiba realizéta?

5 Tests Ka pieradits, ka strada?

6 AizstavéSana Ko students spé€j paskaidrot?

Debugging lemumu celvedis

Simptoms

Parbaudi vispirms

Nakamais solis

Programma nepalaizas

Sintakse, importi, kompilacijas
kladas

Samazini pieméru lidz
minimalam kodam.

Rezultats nepareizs

Ievades un starprezultati

Izdruka mainigos pa soliem.

Sensors rada mulkibas

BaroSana, GND, adrese,
pieslégums

Parbaudi sensoru ar atseviSku
testprogrammu.

Motors nestrada

AtseviSka motora baroSana,
draiveris, GND

Atdali logiku no jaudas kedes.

ROS 2 dati nav redzami

topic nosaukums, QoS, source
setup

ros2 topic list/echo/hz, rqt_graph.

Pasveéertejuma lapa

Prasme

Vértéjums 0-3

Pieradijums

Izveidoju algoritmu pirms koda

Varu paskaidrot Python
programmu

Varu paskaidrot C++ programmu

Protu pierakstit SQL vaicajumu

Saprotu sensoru datu plasmu

Varu izskaidrot autonoma robota
ciklu

Protu testét un dokumentét
rezultatu
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