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Referatas:

Bldas ir jrenginys krovinio svoriui nustatyti savivartyje (1), atliekant transportuojamos medziagos pakrovimo,
slegio registravimo palenkiangiuose jégos cilindruose-keltuvuose (6), siekiant nustatyti pakrovimg, pakrovimo
svorio indikacijos, atgalinio rysio realizacijos, nustatant svorio centro nesutapimus kébule dél pakraunamo svorio
korekcijos ir patikslinty krovinio svorio duomeny gavimo operacijas.

Pasidiytas svorio registravimo jrenginys apima: savivaréio (1) konstrukcijg su pakeliamu kébulu (4), sumontuotu
Sarnyru-atrama ant vaZiuoklés rémo (2) ir pakeliamy j pakrovimo padét] jggos cilindrais-keltuvais (6), registrucjantis
frenginys (13) slégio matavimui palenkian¢iuose cilindruose (6), kai jie atramoje islaiko pakeliama kébula (4)
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pakeltoje padétyje nuo atramos (7), duomeny apdorojimo procesoriy (11), sukaupiantj pagrinding informacijg
apie savivar&io uzkrovima, priimantj slégio duomenis, registruojanti minétu jrenginiu (13) ir turingiu iSejimg |
uZkrovimo svorio indikatoriaus jrenginius.
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1
8is i3radimas susijes su biidu ir irenginiu didelio
tonazZo krovininiy automobiliy krovinio svoriui
nustatyti. Tokie automobiliai paprastai naudojami

naudingy iSkaseny atviruose karjeruose.

Zinomos didelio tonaZo automobiliy, tokiy, kaip ypa&
didelés keliamosios galios savivaréiy, pakrovimo
sistemos. Tokios sistemos naudojamos transportuojamo
krovinio svorio registracijai, siekiant neperkrauti
naudojamy sunkveZimiy ir i3vengti medZiagy pertekliaus
perveZimo tokiais dideliy gabarity krovininiais

automobiliais.

JAV patento Nr. 4 831 539 apralyme iSnagrinétas bidas
ir jrenginys funkcinei uZdarai sistemai, apripinandéiai
tarpusavio rysi tarp pakraunamy automobiliy ir
centrinés stoties ir vykdand&iai nepertraukiamg ir
visiskg krovinio, pakraunamo ir transportuojamo
krovininiais automobiliais su pakrovimo ir iZkrovimo
viety identifikacija, registracija. Svérimo jrenginys
susideda i3 vamzdinés sistemos, uZpildytos darbiniu
skys&iu ir esandios krovinio gravitacinio veikimo
jtakoje, ©paskirstytoje pagal atraminés automobilio
sijos 1ilgi. Nurodyta registruojanti vamzdiné sistema
funkciniai surista su slegio davikliais, duodand&iais
palyginamaja informacija apie reikiamg savivardéio

apkrovimg.

JAV patento Nr. 4 839 835 apradyme iSnagrinéta pana$i
vamzdiné sistema, registruojanti krovininiy automobiliy
svorio apkrovay intervale tarp jégos sijy (balkiy) 1ir
reéemo, funkciniai tarpusavyje sujungta su slegio
davikliais ir registruojanti kontroliuojamy automobiliy
svorio apkrova. Sio i3radimo esmé susijusi su anksd&iau
atlikty bandymy ir techniniy sprendimy, nustatant
krovininiy automobiliy tikraji krovinio svori, ir

problemy, susijusiy su kontroliuojamu tarpusavio ry$io
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tarp rémo apkrovos ir automobilio paties rémo stangrumo
nustatymu, o taip pat su neigiamu apkrovos susikoncen-
travimo i réma reidkiniu, sprendimg, panaudojant
apkrovos daviklius, pastatomus kontroliuojamy
automobiliy rutuliniuose sujungimuose ir hidraulikoje.
Viena i3 sprendZiamy Siuo techniniu sprendiniu
problemy, susijusiy su konstrukcijy vienalytiZkumo,
krovininio automobilio tapatumo galimybe, gali biti
i&sprendZiama, modernizuojant pakaby mazgus ir
hidraulinius cilindrus, i kuriuvos gali biGti ijungti

apkrovos davikliai.

Paprastai praktikoje apkrovos matavimas atliekamas
prie3akiniuose krautuvuose, registruojant sleqij
hidrauliniuvose cilindruose, priimand¢iuose konstrukcine
apkrovg. Siuo atveju hidrauliniai cilindrai suteikia
informacija apie visa apkrova, bet ne apie jos dalj,

kaip tai daZnai bina, kai sunkveZimio kebulas pasvyra.

Sio i3radimo esmé susijusi su modernizavimu biado ir
irenginio savivardio su ver&iamuoju bunkerio tipo
kébulu pakrovimui nustatyti. Siam tikslui pasiekti
numatoma panaudoti kébulo pakreipimo hidrocilindrus,
kuriy registruojamas darbinis slégis nustato krovinio
svorj kébule, tuo pat metu koreguojant pagal
koeficienta arba rodikli, nustatanti apkrovos svorij,
priimamg vienais arba kitais pakabuy mazgais, o taip pat

bendra krovinio pasiskirstymg automobilio keébule.

8io iS3radimo tikslas - patobulinti Zinomg bidg ir
irengini automobilio-savivar&io su nuolaidZiu dugnu
krovinio svorio pakrovimui nustatyti, naudojant
paprasta konstruktyvini sprendimg ir pasiekiant auk3ta

eksploatacijos patikimumg.

Kitas i3radimo tikslas - patobulinti Zinomg bidg ir

irengini savivar&io kébulo krovinio svoriui nustatyti,



10

15

20

25

30

35

LT 3319B
3

uztikrinant labai patikimg krovinio svorio

registravima, siekiant i3vengti automobilio perkrovimo.

Dar vienas $io i3radimo tikslas - patocbulinti bidg ir
irengini krovinio svorio nustatymui savivar&io keébule,
apsaugant svarstykliy jrengini nuo medZiagy smiginio

poveikio, kraunant jas i kébulsa.

Sie ir kiti i%radimo tikslai ir pranaZumai paai¥kinami,
perZilrint Zemiau pareik3to svorio matavimo irenginio
atskira (tinkamesnj) varianta. 83io varianto apraSymas
pateikiamas su bréZiniais-grafikais, kuriy trumpas

turinys i3déstytas taip:

Fig. 1 - sunkiasvorio savivar&io su nuoZulniu dugnu,
turinc¢iu svorio matavimo irenginj, pristatanti 3j
iSradimg ir atliekanti krovinio svorio registravimg
kébule, truputi pakeliant jj palenkian¢iais cilindrais-

keltuvais, vaizdas i3% Sono.

Fig. 2 - vietinis vaizdas i3 Sono, kuriame parodyta
priekiné savivar&io kébulo dalis ir jo buferis arba
atrama ant rémo, su kuriuo kébulas sukimba, kai

visi3kai atlaisvinami palenkiantys cilindro stimokliai.

Fig. 3 - to paties savivar&io vaizdas aksonometrijoje,
bet, kai kébulas pakeltas, pavaizduojant svorio
matavimo jrenginio, sudarandio 3io i&%radimo objektsy,

komponenty tarpusavio iSsidéstymg.

Fig. 4 - wvietinis aksonometrinis savivar&io kabinos
vaizdas, kuriame parodytos kébulo pakrovimo daviklio
(indikatoriaus) ir procesoriaus, atliekan&io svorio
apskai¢iavimg ir suteikiand&io informacijg vairuotojui

per nurodytg davikli su &viesos indikacija, padeétys.
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Fig. 5 - pakrovimo 3viesos indikatoriy, esandiy Sone,

vairuotojo kabinoje, vietinis aksonometrinis vaizdas.

Fig. 6 - hidrosistemos dalies ir krovinio svorio
registracijos sistemos savivarc&io kébule, funkciniai
sutapatintos palenkian&iuoju cilindru-keltuvu i3 vienos
automobilio pusés, vietinis aksonometrinis vaizdas.

-

Fig. 7 - operacijy, vykdomy igyvendinant 3j i3radimag,

blokiné schema (uZra3ai schemoje: 21 - krovinys,
uzkrova; 22 - svoris Nr. 1; 23 - svoris Nr. 2; 24 -
uZpildyta; 25 - savivar&io svoris; 26 - kebulo

apvertimas) .
Iisamus geriausio ifradimo varianto aprasymas

Automobilis 1, pavaizduotas bréZiniuose, yra tipinis
savivartis su bunkerio tipo ver&iamuoju kébulu, didelés
kélimo galios ir naudojamas atviruose ridos karjeruose.
Savivartis turi reéma 2, kuris remiasi i ratus 3 ir
ver&iama, pakeliamg kébulg q, kuris Sarnyriskai
pritvirtintas prie rémo 2 3arnyro mazgu 5, esandiu po
kébulu galinéje jo dalyje, ir pakelian&iu-nuleidZian&iu
pasisukan&iais palenkian¢iais cilindrais 6, kurie
sujungti su kébulo dugnu 4 ta3kuose, pakankamai toli
nuo kébulo galo. Kaip parodyta Fig. 1 ir 2, ant rémo 2
yra atrama 7, | kurig, esant normaliai nuleistam

kébului, remiasi apatiné apribojanti jo dalis.

Savivarti 1 valdo vairuotojas, kuris yra kabinoje 9.
Kabinos viduje yra svorio 10 rodyklé arba indikatorius,
kuris ijtaisytas prie3 vairuotoja taip, kad jis galety
lengvai matyti 38io indikatoriaus parodymus. Be to,
kabinoje yra procesorius 11, skirtas svérimo duomeny
apdorojimui. §is procesorius jtaisytas nuo3aly taip,

kad netrukdyty vairuotojo veiksmams. Svorio
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indikatorius 10 ir procesorius 11 parodyti atskirai

Fig. 3 ir 4.

Magistralé 14, maitinanti hidrauliniu skys¢iu, esant
spaudimui, palenkian&iuosius cilindrus-keltuvus 6, turi
hidroakumuliatoriaus ir registruojand&io irenginio
daviklio 13 tipo pagalbinius irenginius 12. Daviklis 13
ijungtas i maitinimo sistemg 14 taip, kad bty galima
registruoti slégio dydi, sukeliamg cilindruose 6 kébulo
4 pakeélimo su kroviniu metu. 3iy prietaisy iSdéstymy

vietos parodytos Fig. 3 ir 6.

Tam  tikrais momentais operatoriui, pakraunancéiam
savivaréio keébula, pateikiama indikatorine informacija
apie esama krovinio svori kébule. Tai daroma signaliniy
lempu¢iy 15 pagalba, kurios jitaisomos geral matomose
vietose krautuvo operatoriui, pavyzdZiui, abiejose
automobilio 1 pusése, gale kabinos 9 kiekvienos pusés,
kaip parodyta Fig. 3. Geriau 3Sviesos signalizatoriaus
15 konstrukcija parodyta Fig. 5. Kiekvienas toks
Sviesos signalizatorius 15 stand¥iai tvirtinamas ant

réemo 2 uZ kabinos 9 ir susideda i3 3 signaliniy

lempucdiy: apatinés 16 - Zalios spalvos, vidurineés 17 -
geltonos (gintaro) spalvos ir vir3utinés 18 - raudonos
spalvos. Zalios spalvos lempai 16 Sviec¢iant,

informuojama apie tai, kad registruojama savivardio
kébulo uZkrova Zymiai maZesne negu leidZiama norma.
Savo ruoztu, uZzsidegant geltonai lemputei 17,
informuojama, kad krovinio svoris kébule artéja prie
maksimaliai reikalaujamo, raudona &viesa 18 reiskia,
kad pasiektas pakrovimo maksimumas ir kad pakrovimg

reikia nutraukti.

Daviklis 13, svorio indikatorius 10 ir Sviesos
signalizatorius 15 yra prijungti prie procesoriaus 11,
kuris apdoroja duomenis, gaunamus 13 daviklio 13, ir

nustatytus duomenis, anks&iau uZra3ytus i ji, formuoja
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iZeinanti signala, einantj i svorio indikatoriy 10 ir
Sviesos signalizatorius 15. Papildomai procesorius 11
gali tureti kitg technine iranga, tokig kaip,
pavyzdZiui, radijo 1linijg duomeny pateikimui ir
priémimui i ir i3 centrinés stoties arba posto, apie
tai i%samiau bus apra3yta véliau. Toliau, savivardio 1
vairuotojui numatoma galimybé jvesti duomenis §
procesorius 11. Ry3ys tarp procesoriaus 11 ir kity
funkciniy sistemos elementy realizuojamas atitinkamos

kabelio instaliacijos pagalba.

Toliau nagrinéjamas analizuojamo patobulinto svorio
registravimo jrenginio veikimo principas. Savivartis 1,
turintis toki, irenginji, siundiamas i pakrovimo zong,
kur yra atitinkami rddos arba kitokiy medZiagy
krautuvai, ir pakraunamas savivardio kébulas 4,
Paprastai, uZkraunant kébulas 4 yra nuleistas ir
remiasi i vaZiuoklés 5 Sarnyrini mazga ir atramos padg
7, tokiu bidu apsaugodamas palenkiamuosius
hidrocilindrus-keltuvus 6 ir Jjuos aptarnaujanéias
hidrosistemas nuo smiginio medZiagy, kraunamy i kébulg,
veikimo. Pervedimas i tokia padéti turi bGti atliktas
i3 anksto, nuleidZiant kébulg 4 iki atramos 7, dar
pried ikrentant pirmai pakraunamos medZiagos porcijai,
su po to einan&iu kébulo pakélimu nedideliu tarpeliu
atlenkian&iais cilindrais 6, tai informuos procesoriy
11 pakrovimo pradZioje, po to, pried3 jkrentant i Jj
kitoms medZiagos porcijoms, kébulas vél nuleidZiamas
ant atramos pado 7. Toliau savivar&io vairuotojas ir
krautuvo operatorius turés nepertraukiama informacija
apie kébulo pakrovimus: vairuotojui S8i informacija
teikiama svorio indikatoriumi 10, o pakraunanciam
operatoriui 3viesos signalizatoriumi 15. I3 esmes
pakrovimo procese krovinio svorio kébule 4
nepertraukiamai kontrolei kébulas gali 1likti truputj
pakeltoje padétyje, parodytoje Fig. 1. Taciau Siuo

atveju savivar&io kébulo pakrovimo nepertraukiama
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7
kontrole vairuotojui gali sukelti  nukrypimus ir
klaidas, ypatingai pakrovimo pradZioje, kada
registruojamas pakrovimas pasirodo maZesnis, esant
didesniam faktiniam, tai apibreéZia netolygy

pakraunamosios medZiagos pasiskirstymg kébule. Jeigu
tokia krovinio svorio nustatymo paklaida pasidaro labai
akivaizdi, savivardio vairuotojas, remdamasis savo
patirtimi uzZkraunant kebula, gali nutraukti
"pasitikéjima" svorio registracijos sistema, i$jungti

ja.

Kitas krovinio registravimo buadas ir atitinkamai
registravimo sistemos veikimo principas numato galinj
kontrolini krovinio svorio matavima savivar&io kebule,
pabaigus ji uZkrauti. Tai gali bati padaryta pries3 jo
i3éjimg i8 pakrovimo =zonos, kokioje tai rezervinéje
zonoje, nupilant perveZamas medZiagas. 3&iuo atveiju,
savivardio pakrovimo registracija vyksta,
hidrocilindry-keltuvy kotai yra iSstumti ir yra
padetyje, reikalingoje krovinio svoriui - iSmatuoti
keébule. ISmatuojant pakrovimo parodymus nupylimo
zonoje, pakélus kébulg, Sie parodymai gali biati
panaudojami ekskavatoriaus operatoriaus, vykdanc¢io
pakrovimg, pakraunamosios medZiagos lyginamojo svorio
pasikeitimo jvertinimui, esant matomam S$ios medZiagos
pasunkejimui arba sumaZéjus kauSo porcijos (ikrovos)
svoriui, tokios informacijos pagrindu operatorius
nusprendZia, ar daugiau pakrauti i savivarti, ar Ji

i3krauti, nupilant pertekliy.

Reikia pastebéti, kad pakrovimo duomenis galima
uzZfiksuoti, esant dviems skirtingoms pakeliandiyjy
cilindry 6 koty padétims. Registruojant svori, kada
atsilenkiandiyjy cilindry kotai minimaliai i3stumti ir
kada jie iSstumti pakankamai daug, galima nustatyti
krovinio svorio centrg kébule ir del to sukoreguoti

parodymus (matavimg) pagal 3io krovinio svori. Kitos
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operacijos, kuri gali bati atlikta, kad padidinty
kébulo pakrovimo svorio nustatymo tikslumg, esmé yra
savivar&io 1 po pakrovimo pasvérimas, jvedant gaunamg
informacija i procesoriy 11 korekcijai su tolesniu
svorio matavimu, siekiant kompensuoti krovinio svorio

centro pasislinkimg registracijos metu.

Operacijos, vykdomos 3ios svorio registravimo sistemos,
parodytos blokinéje schemoje Fig. 7. Pirmoji yra
pakrovimo operacija 21, kuriai vykstant savivartis 1
yra pakrovimo zonoje, ir i Jjo kébulg 4 atitinkamu
krautuvu, tokiu kaip kau3inis transporteris,
ekskavatorius ir t.t., pakraunamos i3veZamos i3 karjero
medZiagos, pavyzdZiui, ruados. Antra operacija 22,
susidedanti i3 savivar&io kébulo pakrovimo i3matavimo
ir indikacijos. Operacija 23 - tai savistovi pakrovimo
pakartotinio matavimo ir indikacijos operacija,
pasikeicdiant palenkiamyjy cilindry 6 padéciai.
Atliekant 3ig pagalbine operacija, nustatomas
atvirk3tinis ry8ys i procesoriy 11 su korekcija
savivar&io kébulo uZkrovos svorio matavimo duomeny.
Atliekant operacija 24, savivartis isvaromas is
pakrovimo zonos. 8i operacija aplenkia operacija 25,
kurios tikslas yra iZmatuoti faktini savivard&io svorj
ir jo krovini, siekiant sukoreguoti atbulinio ry3io
pradinius parodymus pagal svorinj pakrovima tuo atveju,
jeigu nerealizuojama pakartotinio i3matavimo operacija
23. Operacija 26 - kébulo pakélimas, transportuojamy
medZiagy i3krovimas ir savivaréio graZinimas i

pakrovimo zong.
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ISRADIMO APIBREZTIS

1. Budas krovinio, pakrauto i savivar&io automobilio
kébula su nuoZulniu dugnu, svoriui nustatyti, kurio
kébulas pritvirtintas prie va%iuoklés rémo Sarnyriskai
- standZiai Sarnyry mazgy pagalba ir kurio padeétis
kontroliuojama palenkiandiais jégos cilindrais-

keltuvais, besiskiriantis tuo, kad

pakrauna savivarti medZiagomis, kurioms

reikalingas transportavimas,

iSstumia palenkian&iy cilindry kotus tiek, kad
kébulo pakrovimo svoris tiesiogiai neveikty

atraminio savivardio reémo,

matuoja hidraulinio skys&io slégi palenkiamuose

cilindruose-keltuvuose,

vykdo uZkrovos, tenkan&ios Zarnyry mazgy pakaboms,
svorio paskirstymo uZduota korekcijg, atliekant
reikalinga medZiagy pasiskirstyma keébule, skirtg

3ios medZiagos svorio nustatymui,

atlieka pakartotini matavimg nustatyti krovinio
pasiskirstymo kébule reikiama korekcija,

pakeicia duomenis pagal nurodyta reikiamg
korekcija panaudojimui ankstesneje korekcijos

operacijoje,

patikslintos korekcijos pagalba nustato tolesniy

medZiagos porcijy, pakraunamy i savivarti, svorj.

2. Budas pagal 1 punktg, b e s i s kiriantis
tuo, kad pakartotinio matavimo operacija apima

sudétinio savivar&io svorio ir jo krovinio matavimo ir
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savivar&io taros svorio i3skai&iavimo i3 jo operacijas,
nustatant tikraji krovinio svori ir panaudojant 3io
svorio reik3me uZduoto korekcijos rodiklio nustatymui,
kuris, savo ruocZtu, naudojamas krovinio svorio
korekcijos nustatymui pagal slegqgi, registruojamg

palenkian&iuose cilindruose-keltuvuose.

3. Bidas pagal 1 punkta, b e s i s kiriantis
tuo, kad pakartotinio matavimo operacija apima koty
i¥stumimo operacija, palenkian¢iy cilindry pailginima,
pervedant juos i padéti, esandia uZ pirmojo slégio
matavimo ir darbo slégio palenkiand¢iuose cilindruose
matavimo, skirto nustatyti reikiamg korekcija,

naudojamag savivardio krovinio nustatymui, riby.

4. Bidas pagal 1 punktg, b e s i s kiriantis
tuo, kad korekcijos operacija vykdo savivar&io borto
procesorius, be to, procesoriaus duomenys keiciasi,
remiantis krovinio koreguojamo svorio pasikeitimu pagal
registruojamag svorio apkrova, panaudojant duotg

korekcijos rodiklj.

5. Bidas pagal 1 punkta, b e s i s kiriantis
tuo, kad apima 3ias operacijas: faktinio krovinio
svorio keébule nustatymg pagal jo vietines pakrovimo
porcijas, duoto korekcijos rodiklio pakeitimg,
atsiZvelgiant i 3io pirminio rodiklio pakeitimg pagal

visus faktinio svorio nustatymo rodiklius.

6. Bidas pagal 1 punkta, b e s i s kiriantis
tuo, kad apima palenkiamy cilindry nedidelio pailginimo
operacija prie3 matuojant pakraunamos medZiagos porcijy
svori dél to, kad kébulas nesiekty vaZiuoklés remo,

i3skyrus jo pakaby arba atramy Sarnyry mazgus.

7. Badas pagal 6 punktg, b e s i s kiriantis

tuo, kad palenkiandiy cilindry pailginimo operacijg
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vykdo po kiekvienos pakraunamos medZiagos porcijos
priémimo, be to, prie$ priimant kita porcijsa,
palenkian&iy cilindry kotus pastumia atgal, siekiant
i3vengti smiginio veikimo i juos medZiagos, i¥ver&iamos

j, savivaréio kébula, fragmentais.

8. Budas pagal 1 punktg, b e s i s kiriantdis
tuo, kad apima savivaréio krovinio sukoreguotos
apkrovos indikacijos operacija, atliekamg bent per

pakrovimo laiko dalj.

9. Bidas pagal 1 punktg, b e s i s kiriantdis
tuo, kad apima pakraunamo svorio indikacijos sulaikymo
operacijg savivartyje iki to momento, kol 3io pakrovimo
reik3mé nepasiekia wuZduoto 1lygio, tai daro norint
iSvengti neteisingy krovinio dydZio parodymy, nustatant

kiekviena pakraunamos medZiagos porciijg.

10.Bidas pagal 1 punktg, b e s i s ki riantis
tuo, kad apima nuoseklios indikacijos savivar&io kébulo
pakrovimo svorio didinimo iki reikiamo maksimumo,
krautuvo operatoriumi registruojant pakrovima, vykdymo

operacija.

11.Irenginys savivar&io krovinio svoriui nustatyti,
apimantis savivarti, turinti reéma, kébula, Sarnyrine
kébulo sujungimo su rému jranga, palenkiandius jeégos
cilindrus kébulo pakélimui-nuleidimui rémo atZvilgiu,
vaZziuoklés jrenginius savivardio judéjimui ir borto
procesoriy, b e s iskiriantis tuo, kad turi
slégio registravimo palenkianc¢iuose cilindruose-

keltuvuose priemone,

slégio matavimo duomeny perdavimo nuo palenkianéiy

cilindry i borto procesoriy priemone,



10

15

20

25

30

35

LT 3319B
12

reikiamos korekcijos borto procesoriuje
formuotuva, skirta slégio daviniy palenkianciuose
cilindruose pakeitimui i savivarcio svorio

apkrova,
uzduotos korekcijos nustatymo priemone,

uzduetos korekcijos rodikliy transliavimo i borto
procesoriy priemone, skirtg pakraunamo svorio,
nustatomo pagal slégi palenkiandiuose cilindruose,
patikslinimui su sukoreguoto krovinio svorio

rezultaty palyginimu,

priemone savivartyje, duodancia sukoreguotos
indikacijos pakrovimo svori, nustatomg
procesoriumi.

12.Irenginys pagal 11 punktg, b e s i s ki rian -
t i s tuo, kad indikuojanti pakrovimo svori priemone
turi fiziniy tiesioginio svérimo duomeny indikacijos

irenginij.

13.Irenginys pagal 11 punktg, b e s i s kirian -
t i s tuo, kad savivardio svorio pakrovimo indikacijos
priemone sujungta su Sviesos signalizatoriais,
suteikian&iais operatoriui-pakrovéjui informacija apie
artéjimg prie maksimalaus pakrovimo svorio ir Jjo

pasiekimg.

14.Irenginys pagal 11 punkta, b e s i s kirian-
t i s tuo, kad reikiamos korekcijos nustatymo priemone
turi pakrauto savivar&io svérimo priemone 1ir priemone
pakraunamo savivardio svorio daviniy transliacijai j|

borto procesoriy, keidiant vykdomg korekcija.
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15.1lrenginys pagal 11 punktg, b e s i s kirian-
t i s tuo, kad reikiamos korekcijos nustatymo priemone

turi

5 maZiausiai dvi uZduotas padétis palenkiantiems
cilindrams, kuriose vykdoma slégio registracija

cilindruose,

slégio duomeny, registruojamy dvejose palenkianciy
10 cilindry padétyse ir naudojamy reikiamos

korekcijos pakeitimui, transliacijos priemone.
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