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Ziņas struktūra ko nosuta datorredzes iekārta: 

 

Ziņas saturam papildus tiek pievienota informācija par tas mērķi un ziņas saturam izrēķināta 

kontrolsumma. Ziņas saturs ir strukturēts JSON formātā: 

 

Lēmumu pieņemšanas programmatūra: 

Strukturēta ziņa tiek saņemta no attēlu apstrādes iekārtas caur UDP protokolu un ievietota ziņu rindā. 

 

  



 
 
 
 

Ziņa tiek atšifrēta un izgūta informācija par to vai kādā no sektoriem tiek pamanīts smidzināmais objekts. 

 

Ziņa par sektoru kurā atrodas objekts tiek nosūtītā uz iekārtu vadības programmatūru. 

 

Atkarībā no tā, kurā segmentā atrodas smidzināmais objekts, robota ātrums tiek mainīts lai panāktu 

vajadzīgo dezinfekcijas līdzekļa smidzināšanas daudzumu. 

 

  



 
 
 
Iekārtu vadības programmatūra: 

No lēmumu pieņemšanas programmatūras tiek saņemta strukturēta ziņa ar izpildāmo komandu. Atkarībā 

no tā, kurā segmentā atrodas objekts, vajadzīgas sprauslas tiek ieslēgtas vai izslēgtas. 

 

 

 



 
 
 

 

Ziņa par sprauslas ieslēgšanu/izslēgšanu tiek nosūtīta uz mikrokontrolieri. 

 

  



 
 
 
Lai izvairītos no nekorektu ziņu sūtīšanās tiek izrēķināta kontrolsumma. 

 

 

Mikrokontrolieris: 

Saņemot ziņu no robota, ziņa tiek pārbaudītā un tiek izgūta vadības komanda un vadāmas sprauslas 

numurs. 

 

  



 
 
 
Attiecīga sprausla ir ieslēgta/izslēgta un tiek nosūtīta atbilde uz robotu par attiecīgas komandas 

izpildīšanu. 

 

Sprauslas kontrole notiek ar attiecīgo releju ieslēgšanu uz dezinfekcijas līdzekļa smidzināšanas iekārtas, 

padodot 5V signālu. 

 
 

Kontaktpersona par tehniskiem jautājumiem: Prof. Agris Ņikitenko (agris.nikitenko@rtu.lv) 


