VORUMAA KHK MEHHATROONIK-TEHNIK JATKU OPPEKAVA MOODULITE RAKENDUSKAVAD

Sihtrithm Viienda taseme jatkudppes dpingute alustamise tingimus on vahemalt 4. voi 5. kvalifikatsioonitaseme kutse elektroonika ja automaatika
valdkonnas voi tookogemus elektroonika ja automaatika valdkonnas ning keskhariduse olemasolu.
Oppevorm mittestatsionaarne
Mooduli nr MOODULI NIMETUS Maht (EKAP)
1 To66 korraldamine ja juhendamine 7,5

Mooduli eesmirk: Opetusega taotletakse, et opilane tuleb toime tdOprotsessi planeerimise ja korraldamisega jargides tootervishoiu- ja tddohutusndudeid ning Sppija juhib
oma erialast karjédri tdnapédevases muutuvas keskkonnas, ldhtudes elukestva dppe pohimdtetest.

Nouded mooduli alustamiseks:

Kontakttunde
Teooria Praktika Iseseisev to0
42 52 101
Opiviljundid Hindamiskriteeriumid Oppemeetodid Hindamismeetodid ja
hindamisiilesanded
e teeb vajadusel ettepanekuid | e leiab tehnilisest dokumentatsioonist e Loeng e HU: dppur valmistab ette
tehnilise  dokumentatsiooni vajaliku teabe tooiilesande e Ulesannete lahendamine tooprotsessiks vastava tooplaani
muutmiseks; lahendamiseks; e Praktiline t66 pannes kirja vajalikud materjalid
e arvestab vahendite vajaduse, | e teeb vajadusel ettepanekuid tehnilise ja toovahendid.
kasutades vastavat tarkvara ja dokumentatsiooni muutmiseks; e Hindamine: mitteeristav
jargides  kuluarvestuse ja | e teeb juhendite ja tehnilise

kalkulatsioonide koostamise
pOhimatteid;

dokumentatsiooni pohjal kindlaks
vajalikud toimingud




koostab ldahteandmete pdhjal
toOplaani, mdidrab kindlaks
toooperatsioonide  jirjestuse
ja tookohtade ohutegurid;
tdidab igas tooetapis
tooohutusndudeid ja
kontrollib nende téitmist
viltimaks t600nnetusi;
korraldab enda ja tdootajate
ohutud tookohad, arvestades
vOimalikke ohutegurite ja
riskidega;

jérgib tookeskkonna ohutuse
reegleid, korraldab jddtmete
kogumist, jargides
protseduurireeglid ja
jarelevalve eeskirju;
kontrollib regulaarselt ohutus-
ja isikukaitse-vahendite
korrasolekut ja kasutamist;
tagab vajalike
Isikukaitsevahendite
olemasolu.

osaleb meeskonnatoos,
tegutsedes  parima  {hise
tulemuse saavutamise nimel,
jagab teistega kogu vajalikku
ja kasulikku informatsiooni;
tooriihma juhina korraldab
meeskonna  t66d:  algatab
tegevusi, kontrollib nende
elluviimist, vajadusel
rakendab parendusmeetmeid,;
juhendab kaastootajaid:
kontrollib ja parandab
juhendatava téOsooritusi,
annab asjakohast tagasisidet

valib ja valmistab ette todiilesandele
vastavad materjalid;

komplekteerib tooiilesandele vastavad
toovahendid ja seadmed,

kontrollib todvahendite nduetele
vastavust.

arvestab vahendite vajaduse, kasutades
vastavat tarkvara ja jargides
kuluarvestuse ja kalkulatsioonide
koostamise pohimotteid;

koostab ldhteandmete pdhjal téoplaani,
madrab kindlaks toooperatsioonide
jarjestuse ja tookohtade ohutegurid;
tdidab igas toOetapis todohutusndudeid ja
kontrollib nende tditmist valtimaks
tooonnetusi;

jérgib seadmete kasutus- ja
ohutusndudeid;

korraldab enda ja to6tajate ohutud
tookohad, arvestades voimalikke
ohutegurite ja riskidega;

jargib tookeskkonna ohutuse reegleid,
korraldab jddtmete kogumist, jargides
protseduurireeglid ja jarelevalve eeskirju;
raporteerib ohuallikast vastutavale isikule
vastavalt ettevottes kehtestatud korrale;
kasutab nduetekohaselt ettendhtud
ohutus- ja isikukaitsevahendeid,;
kontrollib regulaarselt ohutus- ja
isikukaitse-vahendite korrasolekut ja
kasutamist;

tagab vajalike isikukaitsevahendite
olemasolu.

e HU: dpilane koostab esitluse
vastavalt etteantud situatsioonile;
arvestades erialase tooga
seonduvaid riske to6taja
tervisele, ja tookeskkonnale
kehtestatud iildisi to6tervishoiu-
ja tooohutusndudeid. ning
selgitab ohtude ennetamist.
Iseloomustab kannatanu
eluohtliku seisundit ja sellest
sOltuvalt abistaja jargnevaid
tegevusi. Pohjendab oma
tegevust kannatanu abistamisel

e Hindamine: mitteeristav

e Liavend: T66s on mainitud
fiitisikalisi, keemilisi ja
fiisioloogilis-psiiholoogilisi
ohutegureid.




Teemad ja alateemad e Juhtimise alused
e Opitee
e Majanduse ja ettevdtluse alused
e Karjdiri ja kutsealane areng
Iseseisev t60 moodulis: o
(eesmdrk, teema, vajadusel
hindamine)
Mooduli hinde kujunemine: e Mooduli kokkuvottev hindamine: mitteeristav
e Hindamisiilesanded e Arvestuse saamiseks on vaja rakenduskavas ettendhtud hindamisiilesannete nduetekohane koostamine ja tdhtajaline esitamine.
e Hindamiskorraldus
e Hindamisjuhend
e Hindekriteeriumid
Kasutatav oppekirjandus °
/oppematerjal




Mooduli nr

MOODULI NIMETUS

Maht (EKAP)

2 Mehhatroonikasiisteemide koostamine ning paigaldamine

10

Mooduli eesmiirk: Opetusega taotletakse, et Opilane teostab mehhatronikasiisteemide koostamise ning paigaldamise ennast ja keskkonda sddstvalt

Nouded mooduli alustamiseks: puuduvad

Kontakttunde
Teooria Praktika Iseseisev to0
40 130 116
Opiviljundid Hindamiskriteeriumid Oppemeetodid Hindamismeetodid ja
hindamisiilesanded
e komplekteerib silisteemiosad e komplekteerib siisteemiosad vastavalt e praktiline t60 e HU: Kasutades dppemateriali, viib
vastavalt projektdokumentatsioonile; ldbi Festo sendil iilesanded ja
projektdokumentatsioonile; e korraldab paigalduskoha ettevalmistuse; simuleerib need arvutil.
e korraldab paigalduskoha e paigaldab siisteemiosad jirgides tootja e Hindamine: mitteeristav
ettevalmistuse; juhiseid ja projektdokumentatsiooni; . o _
. .. . s . e HU: mehhatroonika siisteemile
e paigaldab siisteemiosad e programmeerib toostuskontrollerid L S
eoid - uhiseid i b miskeeles. [ihtud visualiseerimise projekti
Jargides tootja ju 1se1 JE_II sobivas prqgrammeerlmls eeles, lantudes nduetekohane teostamine.
projektdokumentatsiooni; tehnilisest tilesandest; e Hindamine: mitteeristav

e paigaldab °
kommunikatsioonitehnika ja
tehnovorgud vastavalt tootja °
juhistele ja
projektdokumentatsioonile;

e Korrigeerib andurite ja °
tditurite parameetreid
lahtudes
slisteemitingimustest; °

e kontrollib terviksiisteemi
toimimist ja vastavust )
projektile;

e Kkorrigeerib vajadusel )
juhtsiisteemide programme

teeb programmist varukoopia, salvestades
ja kirjeldades muudatusi kvaliteediohjes;
paigaldab kommunikatsioonitehnika ja
tehnovorgud vastavalt tootja juhistele ja
projektdokumentatsioonile;

korrigeerib andurite ja tditurite
parameetreid ldhtudes
slisteemitingimustest;

kontrollib terviksiisteemi toimimist ja
vastavust projektile;

dokumenteerib siisteemis tehtud
muudatused ja salvestab need digitaalselt.
korrigeerib vajadusel juhtsiisteemide
programme kasutades sobivat




kasutades sobivat
programmeerimiskeelt;

programmeerimiskeelt;

Teemad ja alateemad

Programmeeritavad kontrollerid ja tditurmehanismid
Mehhatroonikaseadmete ja alamsiisteemide paigalduse praktilised t66d
Robotitehnika

Hidraulika

Iseseisev t60 moodulis:
(eesmdrk, teema, vajadusel
hindamine)

Festo andurite labori sooritamine
Praktiliste to6de aruannete vormistamine nduetekohaselt ja korrektses eesti keeles

Mooduli hinde kujunemine:
o Hindamisiilesanded
Hindamiskorraldus
Hindamisjuhend
Hindekriteeriumid

Mooduli kokkuvottev hindamine: mitteeristav
Arvestuse saamiseks on vaja rakenduskavas ettendhtud hindamisiilesannete nouetekohane koostamine ja téhtajaline esitamine.

Kasutatav oppekirjandus
/oppematerjal

® 6 6 6 6 06 [ 06 0 0o 0 0 o0 o

R.Uulma. Programmeeritavad loogikakontrollerid I. Tallinn, FESTO DIDACTIC, 1998.
R.Uulma. Programmeeritavad loogikakontrollerid Il. Tallinn, FESTO DIDACTIC, 1998.
R.Uulma. Programmeeritavad loogikakontrollerid 111. Tallinn, FESTO DIDACTIC, 1998.
HANDBOOK. How to program a FEC30 with the MWT software ? FESTO.
T.Lehtla, A.Rosin. Loogika ja programmeerimine. Tallinn, 2001.
A.Rosin. Programmeeritavad kontrollerid SIMATIC S7. Tallinn, Tallinna Tehnikaiilikool, 2000.
J.Mueller. Controlling with SIMATIC. Practice book for SIMATIC S7 and SIMATIC PCS7 Control Systems. Publicis
Corporate Publishing, Erlangen, 2005.
T.Lehtla. T66stusrobotid.Otstarve ja ehitus.Valgus.Tallinn 1985. 1201k.
H.Tiismus, T.Lehtla. To6stusrobotid. Ajamid ja nende elemendid.Valgus.Tallinn 1987.1601k.
T.Lehtla. Robotite juhtimine. TTU. 1994.961k.
Graig.J.J. Introduction to Robotics.Mechanics& Control.Stanford University.Addison-Wesley
Publishing Company.
WinCC 6.0 kasutusjuhend, SIEMENS, 2006.
Wonderware InTouch HMI kasutusjuhend.

isaallikad:
Kontrollerite programmeerimise tarkvara FST10.
Kontrollerite programmeerimise tarkvara Multiprog.
Kontrollerite programmeerimise tarkvara STEP7-MikroWin.
Kontrollerite programmeerimise tarkvara STEP7.
Kontrollerite programmeerimise tarkvara WinCC flexible.
Kontrollerite programmeerimise tarkvara TIA Portal




Mooduli nr

MOODULI NIMETUS

Maht (EKAP)

3

Mehhatroonikasiisteemide hooldus ning remont

8

Mooduli eesmirk: opetusega taotletakse, et opilane projekteerib, paigaldab, hooldab mehhatroonika siisteeme.

Nouded mooduli alustamiseks: puuduvad

Kontakttunde
Teooria Praktika Iseseisev t60
40 78 90
Opiviljundid Hindamiskriteeriumid Oppemeetodid Hindamismeetodid ja
hindamisiilesanded

e korraldab siisteemide e kontrollib visuaalselt ja modteriistadega e |oeng e HU: Mehhatroonika siisteemi
plaanilisi hooldustéid; seadme toimivuse vastavust juhendile, e Harjutusiilesanded hooldust66 kavanadamine,

e hooldab perioodiliselt leiab voimaliku mittevastavuse; e Praktiline t66 muudatuste tegemine ja
mehhatroonikasiisteeme, e cdastab info vastutavale tootajale; toovahendite  valik  vastavalt
jargides hoolduskava; e korraldab silisteemide plaanilisi iilesandele. Tulemused esitatakse

e Korraldab ja kontrollib hooldustoid, kirjalikult.
hooldustoimingute e dokumenteerib t60 tulemused, tehtud e Hindamine: mitteeristav
labiviimist; muudatused ja salvestab need vastavalt

e kontrollib siisteemi toimivust kehtestatud korrale; e HU: Programmi testimine
ja héélestab tarkvara e dokumenteerib kontrolli- ja simulaatori keskkonnas, esitades
vastavalt hooldustulemused vastavalt kehtestatud tulemused kirjalikult.
juhendmaterjalidele; korrale. e Hindamine: mitteeristav

e korvaldab vea voi teavitab e hooldab perioodiliselt
vastutavat isikut tdiendava mehhatroonikasiisteeme, jargides e HU: Vigade leidmine ja
remondi vajadusest, teeb hoolduskava; korvaldamine mehhatroonika
ettepanekuid remondi e Kkorraldab ja kontrollib hooldustoimingute seadmete ja alamsiisteemide t60s,
toiminguteks; labiviimist; esitades tulemused koos

e kontrollib paigaldatud e kontrollib siisteemi toimivust ja hiélestab selgitustega kirjalikult.
komponentide toimimist tarkvara vastavalt juhendmaterjalidele; e Hindamine: mitteeristav
visuaalselt, mehaaniliselt ja e tuvastab vea pohjuse visuaalselt voi
tarkvaraliselt, teeb sobivate modtmise teel;
modteriistadega automaatika- | e kdrvaldab vea voi teavitab vastutavat




ja elektrimootmisi
veendumaks, et seade vastab
nduetele;

e koostab tehnilise raporti
tehtud remonttéode kohta
ning mdoteprotokolli;

e analiiiisib tootjajuhenditest
lahtuvalt vea tekkimise
pohjuseid, kasutades elektri-
ja mehaanikaalast
oskusteavet;

e korraldab seadmete ja
komponentide parandamise ja
asendamise;

isikut tdiendava remondi vajadusest, teeb
ettepanekuid remondi toiminguteks;
korvaldab vead ja rikked, asendab
rikkega seadmed ja nende komponendid
vastavalt remondiplaanile;

seadistab seadmed vastavalt etteantud
parameetritele;

kontrollib paigaldatud komponentide
toimimist visuaalselt, mehaaniliselt ja
tarkvaraliselt, teeb sobivate
mooteriistadega automaatika- ja
elektrimootmisi veendumaks, et seade
vastab nouetele;

kontrollib juhtarvutist remonditud
seadme veateadete likvideerimist ja
valmisolekut taaskaivituseks, kiivitab
seadme;

koostab tehnilise raporti tehtud
remonttddde kohta ning mddteprotokolli;
orienteerub remondi- ja hooldustéodel
kasutatavates dokumentides (paigaldus-,
kasutus- ja hooldusjuhendid, skeemid,
tehnilised joonised (sisu ja tingmargid).
analiiiisib tootjajuhenditest 1dhtuvalt vea
tekkimise pohjuseid, kasutades elektri- ja
mehaanikaalast oskusteavet;

korraldab seadmete ja komponentide
parandamise ja asendamise;

Teemad ja alateemad

Mehhatroonikastisteemid

Automatiseeritud lao hiilestamine

O 0O O O O O O O O

Mehhaanika

Automatiseeritud lao kontrollerile programmi loomine
Programmi testimine simulaatori keskkonnas

Mehhatroonika siisteemi téiturite hddlestamine

PLC programmeerimine FBD, LD, IL, STL ja SFC programmeerimise keeltes
Mehhatroonika siisteemi visualiseerimise projekti loomine WinCC tarkvara keskkonnas
Visualiseerimis projekti hddlestamine simulaatori keskkonnas

Visualiseerimise projekti testimine reaalses keskkonnas




e  Elektrimasinad

o Alalisvoolumasinate ehitus, to6tamispShimote, pShiparameetrid
Alalisvoolumasina to0protsess
Alalisvoolumasin generaatori talituses
Roo6pergutus-, jadaergutus- ja liitergutusgeneraator
Vahelduvvoolumasina ehitus, todtamispdhimdte, pohiparameetrid
Astlinkroonmootori todprotsess
Astlinkroonmootori kdivitamine, poorlemiskiiruse muutmine
Mootori voimsuse valik
Teisendus- ja protsentiilesanded

O O O 0O O O O O

Iseseisev t60 moodulis:
(eesmdrk, teema, vajadusel
hindamine)

e Hindamisiilesannete tulemuste ja analiiiisi vormistamine

Mooduli hinde kujunemine:

Hindamisiilesanded
Hindamiskorraldus
Hindamisjuhend
Hindekriteeriumid

Mooduli kokkuvottev hindamine: mitteeristav
e Arvestuse saamiseks on vaja rakenduskavas ettendhtud hindamisiilesannete nduetekohane koostamine ja tdhtajaline esitamine.

Kasutatav oppekirjandus
/oppematerjal

R.Sell, M.Leini P.Salong Mikrokontrollerid ja praktiline robootika ISBN 978-9985-59-975-4; 2012;
R.Sell Mehhatroonika ja robootika Gpisituatsioonid ISBN978-9949-23-523;2013;

Integrated Systems & Design ISBN978-9955-20-332-2:2012;

Rahvusvahelise robootikafoderatsiooni veebileht. Robotics Industries Association




