KOKKUVOTE

Kdesoleva t06 eesmargiks oli projekteerida stabiliseeritud ujuvplatvormile
ajamisltsteem, mis oleks suuteline kiirendama alust vastavalt |dhtelilesandele seatud

kiirusteni ning paigal seistes olla piisavalt manddverdatav, et to6tada vastu lainetusele.

T66 kaigus leiti slisteemile vajalikud nduded ning hinnati selleks sobivaimaid lahendusi.
Ajamislsteemiks valiti asimuudi tdukureid kasutav lahendus peamiselt nende suure
efektiivse tdoraadiuse ja hea modulaarsuse tottu. Vastavalt slsteemi nduetele valiti
kriitiisemad komponendid ja vaadeldi erinevaid lahenduse kontseptsioone.
Projekteerimise kaigus tegeleti mitmete probleemidega nagu kaiturite asetus, nende

kinnitamine p66rdevdllile ning veerelaagrite lahendus.

Too6 tulemusena valmis ilma pédéramismehhanismita ajamislisteemi prototilip, millega
teostati katseid plast anumas. Ajapuuduse tottu ei joutud testida po6ramismehhanismi,
kuid sellega tegeleb autor edasi padrast bakalaureuse t66 valmimist ning testib tervet

ajamislisteemi lahendust suvel ujuvplatvormil Saaremaa Kolledzi lainebasseinis.

To0 koostamisel Oppis autor palju uut. Varasemalt bakalaureuse tdole oli autoril vaga
pinnapealne arusaam elektroonikast ning robootikast. To6 valtel saadi pidevat
tagasisidet kaasjuhendajalt Heigo Mdlderilt, kes aitas luua parema arusaama nendel

teemadel.
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