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Modulis: Ievads robotu tehnikā

2

Tēma
Apgūšanas stundas

Teorijas Praktiskās

1. Robotu vēsture un attīstības posmi

 Vēsturiskie dati

 Pirmās mehāniskās sistēmas ar automātikas elementiem

 Svarīgākie attīstības notikumi

2 -

2.  Cilvēka kustības kinemātika

 Mehānikas pamatelementi

 Kinemātiskās sistēmas pamatprincipi

2 -

3.  Robotu mehāniskās sastāvdaļas

 Robotu galvenās sastāvdaļas

 Robotu klasifikācijas veidi

4 2

4.  Robotu kustības piedziņas principi

 Piedziņas veidi

 Piedziņas elementu uzbūve

4 2

5.  Vadības sistēmu pamati

 Vadības sistēmu veidi

 Vadības elementi un to klasifikācija

2 -

6. Vadības programmatūras

 Programmatūras nozīme robotu vadībā

 Vadības uzbūves veidi

4 2
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Tēma
Apgūšanas stundas

Teorijas Praktiskās

7.  Kustības pamatprincipi un analīze

 Svarīgākie kustības elementi, raksturīgās īpašības

 Kustības trajektoriju veidi

3 2

8.  Kustības koordinātu sistēmas

 Koordinātu sistēmu veidi

 Robotu koordinātu sistēmas

 Koordinātu sistēmas pārvietošanas paņēmieni

 Koordinātu risināšanas paņēmieni un veidi

3 -

9.  Mehāniskie elementi, to uzbūve

 Mehānisko izpildelementu uzbūve un darbības mehānika

 Mehānisko izpildelementu klasifikācija

 Satvērēju uzbūve

2 2

10. Pielietošanas iespējas industriālajā ražošanā

 Moderno robotu izmantošanas priekšrocības

 Uzstādīšanas prasības

2 -

11. Nākotnes attīstības iespējas

 Industrijas 4.0 uzbūves principi

 Robotu nākotnes tehnoloģijas

2 -

Kopā 30 10

40



Sasniedzamie 

rezultāti  

Izglītojamie spēj: 

• Klasificēt robotus pēc ārējās uzbūves

• Izprast robotu pielietojuma priekšrocības un 

trūkumus

• Prognozēt iespējamās kļūdas uzstādīšanā un darbībā

• Novērst nepilnības un kļūmes

• Uzlabot produktivitāti un drošību

• Veikt diagnostiku un prognozēt iespējamos bojājumus

• Lasīt tehnisko dokumentāciju

Atbilstība LKI/EKI 4. līmenis 
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Modulis: Robotu Operators (4 līmenis)
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Programmas 

īstenošanas 

iespējas 

Modulis Mehatronikas, kokapstrādes un metālapstrādes 

nozares 3. profesionālās kvalifikācijas līmeņa 

profesionālās izglītības programmās 

• Datorizētās ciparu vadības (CNC) metālapstrādes

darbgaldu iestatītājs

• Mehatronisku sistēmu tehniķis

• Mašīnbūves tehniķis

Modulis: Robotu Operators (4 līmenis)
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Modulis: Robotu Operators (4 līmenis)
Vērtēšanas 

joma 
Vērtēšanas kritēriji 

Procenti 

(%)

Plānošana Izglītojamais atrod nepieciešamo tehnisko dokumentāciju par 

robota darbību un komplektējošām izpildierīcēm. 
10

Izpilde 

Izglītojamais spēj klasificēt robotus pēc mehāniskās uzbūves un 

aprakstīt to darbības principus.

Izglītojamais spēj paskaidrot robota mehānisko un elektronisko 

sastāvdaļu darbību balstoties uz iepriekšējām zināšanām citās 

jomās. 

40

Dokumentācij

a

Izglītojamais sagatavo tehnisko un tehnoloģisko dokumentāciju 

modeļa izveidei.
25

Prezentācija
Izglītojamais prezentē (skaidrojot) darba uzdevuma pareizu 

izpildi.
25

Kopā 100% 

Nepieciešamais minimālais apguves līmenis 70% 
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Modulis: Robotu Operators (4 līmenis)



8

Mācību materiāls
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Mācību materiāls
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Mācību materiāls
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Mācību materiāls
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Aptaujas rezultāti
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Partneru moduļi
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Partneru moduļi
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