KOKKUVOTE

Kéesolev 10putdéd on teostatud Tallinna Tehnikallikooli magistrioppe I6putédna ja on
valminud koost6ds AS Milrem Robotics-iga, kes on Uhtlasi autori té6andjaks 10putdd
kirjutamise ajal ning on teinud vdimalikuks autori osalemise projektis mille baasil [6puttd

kirjutati.

LOputod kaigus arendatud mooduli eesmargiks on elektrienergia tootmine mehitamata
hibriid roomiksdidukile. Sisend on maaratud pohikomponentide valiku ja moodulile

rakendatavate nduete néol.

LOputdds antakse Ulevaade erinevatest mooduli arendamise etappidest ning kasutatud

metoodikast ja valitud lahendustest.

Mooduli kontseptsioonide arendamiseks kasutatakse morfoloogilist maatriksit ja kaalutud
hindamist. Kontseptsioonide detailprojekteerimine teostatakse CAD keskkonnas.
Tugevusanallilside rajatingimused maaratakse staatilisi tasakaaluvorrandeid kasutades
ning anallisid teostatakse I0plike elementide meetodil. Tulemused on valideeritud labi

reaalsete katsetuste.

Autor soovib tanada kdiki Tallinna Tehnikallikooli dppejoude kes on suunanud autori
arengut ning inspireerinud ka edaspidi teadmisi taiendama. Lisaks soovib autor tanada
otseselt kdesoleva 10putdd juhendajat tiheda ja sujuva koostdd eest ning kdiki oma kolleege

kellega projekti teostamise kaigus on lahendusi arutatud ning puudusi vdlja selgitatud.

Kindlasti kdige suuremad tanusdnad on suunatud kdikidele autori Idhedastele kes nlilidseks

moistavad vaga hasti kaugoppe ilu ja valu.

Votmesonad: Joujaam, roomiksdiduk, modulaarsus, diiselmootor, magistrit6o.
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