KOKKUVOIE

Kd=soleva [Dputdd eesmark oli teha robotile uus parandatud tulemustega korpus. Tapsemalt pidi
muutma korpust tistetavaks, andma korpusele ilusam kuju ning suurendama roboti korpuse jdikust

labi geomeetria ning materjali muutmise.

Taédé alguses selgitati valja prototidproboti korpuse jdikus, tuvastamaks t60 algpunkt.
Prototidproboti korpusest oli silmaga nahtavalt liialt madal, LEM andis omavonkesageduse
tulemuseks 16,9 Hz. Kuigi korpuse materjzl ei olnud teada siis voimalik materjal PMMA oli see, mille

pohjal saadi korpuse jdikus. Jargmiseks seati korpusele tehnilised nduded.

Esmalt olivaja valja tédtada uus korpuse geomeetriline lahendust. Geomeetriale oli seatud mitmeid
piiranguid. Nimelt korpuse disain pidi tootmiskulude vdahendamiseks olema Ohes tiikis, maommeid
ei saanud suurel madral vahendada ning tuli arvestada avade ning detailide paiknemisi korpusel.
Piiranguid arvesse vattes valmis 5 erinevat ideed, millest edasi mindi kahe kbige potentsiaalsemaga.
Antud lahendustest tehti SolidWorksis prototudbid ning seejarel selgitati valja lahenduste
tehnilised andmed. Kummagi lahenduse jaikus ei suurenenud geomeetriat muutes isegi 1,3 korda.
Segjarel otsustati teha kolmas korpuse geomeetriline lahendus, et geomeetria tdttu maksimaalselt
jdikust suurendada. Kolmandal lahendusel lisati korpusele ribid ning dared tehti paar millimeetrit
viljaulatuvaks. See lahendus suurendas jdikust 1,6 korda, mis on parem nditaja kui teiste
lahenduste puhul ning sellega otsustati edasi minna. Plastide puhul on vaga keeruline muuta detail
jaigemaks kui seinapaksus ning modtmed suurel madral ei muutu. Loplik lahendus muudeti samuti
esteetilisemaks ning tostetavaks kahel poolel oleva ava abil, nimelt korpusel all on metallist
konstruktsioon, millest saab haarata ning roboti tdsta. Lisati ka LED-lampide jaoks avad igale kiljele,

et anda edasi roboti olekut.

Lisaks olivajalik selgitada valja millist tehnoloogiat ja materjali kasutades saab tdsta korpuse jdikust.
Selle jaoks kasutati programmi CES EduPack 2017. Esmalt maarati toote tehnoloogia, mille jdrgi
programm andis kolm lahendit, milleks olid kasilamineerimine, autoklaav wvormimine ning
vaakumkotiga wormimine. Valitud tehnoloogiaks osutus kasilamineerimine, sest see on
tehnoloogiliselt kbige lihtsam lahendus. Nimelt vajab kdsilaminesrimine valmistamiseks ainult
vormi ning kasitgdriistu. Teised kaks tehnoloogiat vajaksid mitmeid erinevaid lisasid, mis ei oleks
(he korpuse valmistamiseks kulude méttes head lahendused. Tehnoloogiast |dhtuvalt tehti

materjali valik, milleks sai poluestervaik + e-klaaskiud kombinatsioon tdpsemalt - poliestervaik + e-



klaaskiud, kootudkangas, milles on 65 massi¥ klaas ja on moeldud bi-axiaalseks laminesrimiseks.
Vordluses oli ka epksivaik + klaaskiud kombinatsioonid, kuid need ostusid liiga kalliks. Materjali
muutus tegi korpuse veel 2,4 korda jdigemnaks, mis on prototidproboti korpusega vorreldes lausa 4
korda. Seda vaib lugeda heaks tulemuseks. Kokkuvdtteks saab tddeda, et korpust suudeti muuta

piisaval madral taites kdesoleva t6d eesmarki.



