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Kéesoleva 10putdd pealkirjaga ,Roolisiisteemi automatiseerimismooduli projekteerimine

Formula Student klassi vormelautole FEST23" autor on Jaanika Kiolein.

Loputdd eesmark on projekteerida ja toota Formula Student klassi vormelautole FEST23
roolisiisteemi  automatiseerimis  moodul. Formula  Student  vdistlussari on
tootearendusvdistlus, mille raames meeskonnad Ule maailma disainivad ja toodavad
vormelauto. Voistlussarja voitja selgitatakse valja meeskonna inseneritehniliste teadmiste

ja masina rajavéimekuse pohijal.

Roolisiisteemi automatiseerimismooduli projekteerimist alustati olemasolevate lahenduste
analllsimise ja disainikriteeriumite mdaaramisega. Autotddstuse ja Formula Student sarja
lahendused hdlmasid hammaspaari, planetaarilekande, kuulkruvi vo0i tigulilekande
kasutamist. Projekteeritava mooduli valjundparameetriteks arvutati roolilati lineaarne
liikumiskiirus 125 mm/s ja teljesuunaline joud 833N roolilatile. Meeskonnasiseselt
otsustati, et silisteem projekteeritakse = modulaarne, lisatakse = mehhanism
automatiseerimismooduli lahti Ghendamiseks roolilati kiiljest ning moodul peab olema
kerge, kompaktne, kergesti hooldatav ning maapinna suhtes voimalikult madala
massikeskmega. Automatiseerimismooduli disainile toodi védlja kimme kontseptsiooni, mis
kasutasid erinevate kombinatsioonidena hammasiilekannet, tigulilekannet, kuulkruvi ja
lineaarmootorit. Hindamismaatriksi pdhjal valiti lahendus, mis kasutab mootori momendi

Ulekandmiseks roolilatiga paralleelset kuulkruvi.

Projekteerimise kaigus tehti valikud ostutoodetele — kuulkruvi, laagrid ja mootor. Sobivuse
kontrollimiseks teostati kasitsi arvutused tugevusele ja elueale. Toodete omavaheliseks
Uhendamiseks ja positsioneerimiseks disainiti konstruktsioonilised detailid. Detailide
tugevust kontrolliti I0plike elementide meetodiga kasutades tarkvara Ansys moodulit Static
Structural. Mootori momendi suurendamiseks kasutatakse tarkvara KISSsoft abil
projekteeritud hammaspaari. Mooduli [0plikeks valjundparameetriteks kujunesid
lineaarkiirus 145 mm/s ja aksiaaljoud 977,5 N. Koostu detailid toodeti kasutades
freesimist, treimist, traatldikust, lihvimist ja metalli 3D printimist. Vajalike seadmete

kasutus voimaldati TalTechi ja Tallinna Tehnikallikooli 16iketdétluslabori poolt.

Toote omahind leiti summana eeltegevuste, projekteerimise, tootmise ning materjali ja
ostutoodete maksumusest. Protsesside tunnihindade alla arvestati t66joukulu, masinakulu,

kommunaale, transporti jm. Roolislisteemi automatiseerimismooduli omahinnast



moodustab suurima osa projekteerimine. Kdige vaiksema osakaaluga on materjali ja

ostutoodete kulu.

Loputdd kaigus projekteeriti ja toodeti edukalt roolisiisteemi automatiseerimismoodul.
Mooduli valjundparameetrid lletavad seatud eesmarke. Projekteerimise kaigus tdideti ka
meeskonna poolt maaratud kriteeriumid nagu koostu modulaarsus, lahtiihendatavus,

kompaktsus, hea hooldatavus jm.



