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Toostusrobotite kasvutrend maailmas

Estimated worldwide operational stock of
industrial robots 2015-2016 and forecast for 2017*-2020*
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,,Robotitehnika* 160EAP oppekava
vastuvott al 2019

- Oppekava koostamisel on kasutatud INSMER projekti raporti tulemusi sh
valisriikide robootika Oppekavade anallisi, to6andjate ja valdkonna ekspertide
kusitluse tagasisidet (INSMER projekti 2017. aasta raport).

- Oppekava teoreetilise ja praktilise dppetdo llesehitusel on jalgitud
ainekursuste ja praktikate omavahelist sidusust ning Opivaljundite
saavutamise loogilist jargnevust. Robotitenhnika oppekava opivaljundite
arendamisel on arvestatud valisekspertide tagasisidet ja soovitusi ning
kutsestandardi nOuetega.

- Oppekava juurutamisel on plaanis tbhustada koostoos ettevétjatega erialase
IKT (nt CAD/CAM, ERP jm tarkvarad, protsesside automatiseerimine,
robootika), erialase voorkeele, kvaliteedistandardite alaste teadmiste,
meeskonnatd0 oskuste, suhtlemisoskuste ja todstuses levinud
juhtimismeetodite Opet.
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Parimad loput6od
kahekohaline hobibagi 2008 (Tarko Juuse)
L3 kategooria mootorratas 2012 (Janis Ribenis)
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Elektrimootoriga voidusoidumootorratas

KORGHARIDUS,
MIS TOOTAB!




e
TTK ELEKTRILINE VOIDUSOIDUMOOTORRATAS

- MOOTOR: HARJADETA ALALISVOOLUMOOTOR (SUNKROONMASIN)
- ROOTOR;: NEODUUM MAGNETITEGA VALISROOTOR

- NIMIPINGE: 400 V—

- POOLUSPAARIDE ARV: 10

- NIMIVOIMSUS: 150 kW

- NIMIMOMENT VOLLIL: 600 Nm

- KORGEIM KASUTEGUR: 94%

- MOOTORI JAHUTUSVIIS: OHK- JA VEDELIKJAHUTUS

- INVERTER: RINEHART MOTION SYSTEMS LLC PM100DX
- NIMIPINGE: 400 V—

- NIMIVOOL: 300 A

- TIPUVOOL (10 SEKUNDIT): 350 A

- AKUPANK: ENERGUS POWER SOLUTIONS LTD

- TUOP: LIITIUM-IOON

- ELEMENTIDE ARV: 96

- NIMIPINGE: 346 V

- ENERGIAMAHUTAVUS: 12,1 kWh
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Henri Vennikas &
Andres Mandre
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