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KOKKUVOTE

Ké&esoleva 16putdo projektis on arvutuslikul teel tehtud mehhanismi kinemaatiline ja jduanaliis.
Tugevusanaluis programmi Autodesk Inventor abil. 3D mudel on teostatud programmis Autodesk

Inventor. To6joonised tehtud programmis Autodesk Mechanical.

Projekteerimiseks kuluva aja kokkuhoiuks valisin manipulaatori valmis noole, madrates sellele
eelnevalt nutavad parameetrid. Noole valikul vaadeldi mitut valmistamise varianti, muuhulgas
ka teleskoopilisi. Projekt v6imaldas analliisida seadmestiku t66 pdhimotet, arvutuslik osa aga

valida ja konstrueerida digesti sobilikke sdlmi.

Raami profiili valikul kasutasin standardset metallprokaati UPE 120 standardi DIN1026 alusel.
Lehtmaterjali kvaliteet vastab EN10025 nduetele. Raami montaazil, enne keevitustdid, on vaja
teostada servade tOotlust 45 kraadise nurga all tdielikuks labikeevitamiseks. Keevisdmbluse
korgus vordub keevitavate detailide vihima paksusega. Montaazi jargselt katta korrosioonikindla
varviga. Kattekategooria C4 ISO 12944-2 alusel. Konstruktsioonide montaazil kasutatakse S355

marki konstruktsioonterast.

Pustitatud tlesande taitmiseks kasutati poordkinemaatilise tilesande meetodit. Uuriti turul olevaid
mehhanisme ja konstrueeriti oma mehhanism. Véljatootatud raam ja tugisdlm erinevad
olemasolevatest selle poolest, et nendel on suurem tugevusvaru, mis on vajalik kasutamiseks meie

poolt ndutavates tingimustes.



