KOKKUVOTE

Kaesolev 18putdd kasitles nii tsiviil- kui ka militaarkasutuses olevaid autonoomseid ning
mehitamata veesdidukeid aastal 2017. Toodi vélja konkreetsete naidete kasutusvaldkonnad,

seadmed ja tehnilised andmed.

Laputdds kirjeldati véimalikke ja juba olemasolevaid rakendusi nagu tuletbrje, merereostuse
puhastamine, transport, meremdddistused ASV-dele ning autonoomsuse héid ja halbu omadusi

vastavatele rakendustele.

Kirjeldati konkreetseid kriteeriume projekteeritavale ATL-ile - mG&dtmeid, autonoomsust,
modulaarsust ning konstruktsiooni kajastavaid ndudeid. Jouti jareldusele, et projekteeritav ATL-i
keretlillp peab olema katamaraan, mis véimaldaks vdimalikult lihtsa montaaZi ning vbimaluse

transportida ATL-i jarelkaru voi kaubikuga.

Kaesolevas 18putdds tapsustati ka ATL-ile tooulesanne, mille jérgi tehti eskiisprojekt. Tapsustatud
todulesandeks kujunesid hiidrograafilised uuringud, mis viiakse 1abi kajaloodi/sonari abil. Valiti
sobilik kajalood Teledyne-Reson T20-P ning sellele akud. Eskiisprojekti kuulusid tehniliste andmete
viljaselgitamine. Selgus laeva pikkus 2,4m, laius 1,4m ja sivis 1,5m. Arvutiprogrammis
SolidWorks projekteeriti ATL-ile pontoonid, seadmete ruum ning Kkinnitustalad, mis hoiavad
pontoone ning seadmeteruumi koos. Pontooni ning seadmete ruumi materjalideks sobisid
alumiinium, klaasfiiber ja HDPE. Valiti HDPE ehk madalsurve poliietileen tédnu tema soodsale
hinnale, valmistamise lihtsusele ning headele mehaanilistele omadustele. Mdlemad detailid
valmistatakse rotatsioonvalu teel. Kinnitustalad valmistatakse kataloogtootest 40x40x4
nelinurkprofiilist 16iketd6tlusega. SolidWorks'is tehtud mudeli abil sai arvutada laeva massi ning
seeldbi takistuse. Takistuse arvutamisel kasutati nii Ficher'i aproksimeerimismeetodit kui ka Taylor-
Getleri meetodit. Laeva vajalik mootorivéimsus 1.6kw andis voimaluse valida ATL-ile mootorid,
mootoritele akud ning valitud akude abil selgitada vélja t66aja. 1,6kW mootori ning aku koostddl
suudab laev teha higrograafilisi uuringuid kuni 5,6h 5 sélme juures. Laevale valiti kaiturina talitiev
120mm séukruvi ning riistvara projekti FishPi néitel, et taita laeva todllesannet ning vGimalust

kaugjuhtimiseks.

T66 autori hinnangul taideti pustitatud eesmargid. Selgitati valja olemasolevad tehnoloogiad:ning
kasutusvaldkonnad ja viidi labi edukas eskiisprojekt, mille kaigus tépsustati mddtmed, materjalid

ning tootmistehnoloogiad. Valiti ka sobivad seadmed, mis vastavad ATL-i vimetele ja piirangutele.
Et projektist saaks reaalsus keskkonnas&braliku ning autonoomse téélaeva néol, on tulevikus vaja

vélja arendada arvutitarkvara, mis juhiks laeva liikumisi ning viiks l&bi vajalikud t66ulesanded

kasutades valitud seadmeid. Vajalik on ka tarkvara operaatorile kaugjuhtimiseks.
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