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MEHHATROONIKA E-ULESANDE JUHEND

ULESANDE TAUST

Mehhatroonika on sliinergia elektrotehnikast, infotehnoloogiast, elektroonikast, optikast ja
mehaanikaslisteemidest ning liks diinaamilisemaid tehnikasuundi maailmas. Selle eesmark
on tehniliste siisteemide funktsionaalsete vdimaluste taiustamine uute infotehnoloogiliste
vahenditega ja uutel pohimotetel tootavate seadmete loomine, rakendades tehisintellekti
ja uusi andurite pohimotteid Umbruse paremaks tajumiseks ja seadmete juhtimiseks
programmeeritava elektroonika abil. Tuntud ndited mehhatroonilistest slisteemidest on
robotid ja mitmesugused automaatikaseadmed nii kodus kui ka ettevotetes, kus on
rakendatud tanapdevaseid IT- lahendusi.

KUIDAS ULESANNET TAITA?

Kui koiki Glesandeid lahendada ei joua, siis arge muretsege - punkte saab ka lahenduskaigu
ja osallesannete vastuste eest. Tulemused pannakse pingeritta igas vanuseastmes eraldi
ehk iga vanuseastme parim tulemus saab 100%. Vastused ning lahenduskaik pange kirja
Wordi voi Excelisse vOi salvestage PDFiks. Samuti voite lilesande vastused kirjutada kasitsi
paberile ja teha sellest foto. Kasikirjalise vastuse puhul jalgige palun kaekirja loetavust.
Vastused palume esitada mitte rohkem, kui kahe komakoha tépsusega.

HINDAMINE JA PUNKTID

1. Kontrollitakse koik esitatud Ullesande osad.
2. Punktid jaotuvad jargmiselt:

8. klass U1 max 50p , U2 max 50p, U3 - Kokku: max 100
9. - 10. klass U1 max 50p , U2 max 50p, U3 - Kokku: max 100
10. - 11. klass U1 max 30p , U2 max 35p, U3 max 35p. Kokku: max 100
3. Meeskonna llesannete osade punktid liidetakse.
4. Punktidest lahutatakse 1 trahvipunkt iga esitamisel hilinetud minuti eest.

5. Kui kahel meeskonnal on nlitid vordselt punkte, on eelisseisus meeskond, kes esitas
vastused varem.

AUHIND

Iga vanusekategooria parima meeskonna koikidele liikmetele on auhinnaks TalTechi buff
ja votmehoidja!

TAIENDAV JUHEND

Kraana tslkkeltalitlusega masin mida kasutatakse raskete materjalide (koormuse)
tostmiseks ja teisaldamiseks haardeseadisega. Kraana joudlus soltub tostekdrgusest ja
teisalduskaugusest. Kraana pohiosad on kandekonstruktsioon ning toste-, soidu- ja
poordemehhanismid. Olenevalt kraana tlilbist voib mdnd mehhanismi olla mitu (pohi- ja
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abitdstemehhanismid, nooletdstemehhanism; kraana ja osade kulgliikumist véimaldavad
sdidumehhanismid), sdidu- ja péérdemehhanismid vdivad ka puududa.

Kraana tOstemehhanismiks on tdstevints. Mootor paneb reduktori kaudu po6érlema
tostetrumli. Koormuse tostmiseks keritakse tross trumlile, langetamiseks — trumlilt maha.
Tostetud koormus peab piduriga paigal hoida.
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Joonis 1. Kraana kinemaatiline skeem

Kui jatta hooérdejdud arvesse votmata vdib koormuse tdstmiseks vajaliku mootori
pdordemomendi maarata jargmiselt:

Fo-d
" 2w,
kus F,=m-g on tdstejoud [N],

g =981[m/s?],

d - tostetrumli 1abima&ot [m],

u, — reduktori tlekandearv,

p = w,;/v on tostetrumli Glekandetegur,

n, - reduktori kasutegur.

Koormuse tdstmiseks vajalik moment on aktiivne moment, mis mdjub alati langetuse
suunas. Selle momendi suurus soltub tostetava koormuse massist kuid ei soltu
lilkumissuunast. Seeparast, kui hodordumist mitte arvestada, t6étab mootor
mootoritalitluses, langetusel — piduritalitluses. Elektrimootori poolt arendatav mehaaniline
voimsus vollil voib maarata jargmiselt:

Pren = Tin - W

kus  w, - mootori nurkkiirus [rad/s], n =6§—: [min-1].
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Elektrimootori poolt tarbitav elektrivdimsuse leidmiseks jagatakse elektrimootori poolt
arendatav mehaaniline vdimsus kasuteguriga.

Reduktori tlesandeks on muuta llekandejoudu, vahendada voi suurendada veetava volli
(mootori) nurkkiirust vorreldes vedava vdlliga; nurkkiiruse vdhendamisega kaasneb
podrdemomendi suurenemine veetaval vollil, muuta pddérlemissuunda ja pdodrete arvu.
Ukskdik millise eespool toodud skeemi kohaselt ehitatava reduktori konstruktsiooni méarab
igal erijuhul skeem ise ning reduktori otstarve. Kinemaatiline arvutus seisneb reduktori
Uldise ning ka Uksikute astmete lilekandearvude maaramises ja valitud kinemaatikaskeemi
tdpsustamises. Astmete vahelised U(lekandearvud maaratakse sisend- ja valjundvolli
nurkkiirustest:

w; Ny zZ; D

T A
kus  u,_, - Uhe aste llekandearv,

w, - hurkkiirus,

n, — pédrlemissagedus,

Z, - hammaste arv,

D,- hammasratta labimaot.

NB! Kdigepealt on vaja kindlaks teha, kas kdik ldhteandmed ja nende mdotihikud vastavad
SI-slisteemile voi mitte ja vajadusel teisendame nad SI-siisteemi.



