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ENERGIJOS SALTINIU TIEKIMO NEPILOTUOJAMIEMS JRENGINIAMS BUDAS
IR SI10 BUDO JGYVENDINIMO SISTEMA

ISradimo sritis
I¥radimas priskirtinas transporto sri¢iai, konkrediau, nepilotuojamiems skraidantiems ir
antZeminiams jrenginiams ir skirtas nepilotuojamy jrenginiy jkraunamy maitinimo

elementy aptarnavimui.

Technikos lygis
Siame apra$yme nepilotuojami jrenginiai — tai jrenginiai, kuriems nereikalinga, kad juos

pastoviai valdyty Zmogus-operatorius.

Daugumos esamy nepilotuojamy jrenginiy konstrukcija numato, kad energijos Saltiniai
— maitinimo elementai — yra keiéiami rankiniu bidu. Zinomi sprendimai, susije su
automatizuotu maitinimo elementy tiekimu nepilotuojamiems jrenginiams, yra
grindziami arba automatine maitinimo elementy jkrova jkrovimo stotyje be ju pakeitimo
betarpidkai nepilotuojamame jrenginyje, arba robotizuotu maitinimo elementy
pejkélimu tarp nepilotuojamo jrenginio ir jkrovimo stoties, panaudojant jvairiy tipy

manipuliatorius arba sudétingus jy kompleksus.

Pirmoji automatizuoty sprendimy dalis yra maZai efektyvi, nes esamuose
nepilotuojamuose jrenginiuose judéjimo laikas prilygsta jy maitinimo elementy
jkrovimo laikui. Antra automatizuoty sprendimy dalis yra susijusi su didelemis
sgnaudomis ir bendru visai antrai automatizuoty sprendimy daliai trikumu,
pasireidkiandiu tuo, kad kai sugenda pats sudétingas robotizuotas kompleksas, visa

jkrovimo stotis tampa netinkama nepilotuojamy jrenginiy aptarnavimui.

Abu 3ie aspektai grindZiami nepilotuojamy jrenginiy pasyviy maitinimo elementy
paradigma, t. y. maitinimo elementai negali savaranki$kai patekti | nepilotuojamus
irenginius, palikti nepilotuojamus jrenginius, judéti iki jkrovimo stoties ir jos ribose. Bet
kokiam jy judéjimui erdvéje reikalingi iSoriniai jrenginiai ir iSoriné jéga, priverCianti

Siuos jrenginius judeti.




Daugelis egzistuojanéiy maitinimo elementy keitimo nepilotuojamuose jrenginiuose
sprendimy apriboja naudingosios apkrovos, kuri tvirtinama prie nepilotuojamo jrenginio
arba yra integruota i jj, darbing erdve, nes Siuose sprendimuose elementy keitimas
nepilotuojamame jrenginyje, daZniausiai, atlickamas 1§ apacios. Jeigu nepilotuojamo
jrenginio konstrukcija tokia, kad nepilotuojamame jrenginyje maitinimo elementai
keiGiami i§ virdaus, tai apriboja navigacinés ir ry$iy jrangos i8déstyma, nes $iai jrangai

reikalinga maksimaliai atvira erdvé antenoms vir§ jos.

Daugelyje Zinomy sprendimy, susijusiy su nepilotuojamy jrenginiy maitinimo
elementais, reikalinga Zenkli energija maitinimo elementy perkélimui Zemes
gravitaciniame lauke (vertikaliai ar nuoZulnia plokStuma).

Apzvelgti trikumai riboja nepilotuojamy jrenginiy automatizuoty kompleksy paplitimo

ir plataus naudojimo galimybe, pavyzdZiui agropramoninéje ir kitose srityse.

WO02017062418 Al sprendime apraSyta pasyviy maitinimo elementy automatinio
keitimo nepilotuojamame jrenginyje sistema, kurig sudaro korpusas, nusileidimo
aikstelé, universalus mechaninis manipuliatorius ir stotj valdantis centrinis procesorius.
Maitinimo elementai tarp nepilotuojamo jrenginio ir jkrovimo stoties jkrovimo sekeijy
perkeliami specialiose kasetése ir specialiu manipuliatoriumi. WO02017062418 Al
sprendime taip pat apradyta universali kaset¢ maitinimo elementams, tinkanti jvairiy
tipy nepilotuojamiems jrenginiams.

Trikumas yra tai, kad sprendime numatyta sudétinga jkrovimo stoties mechanine
sistema, kurios funkcionalumas turi silpngjg vieta: sistemos atsparumas gedimui yra
maZas dél priklausomybés nuo pagrindiniy sistemos elementy, kuriy dubliavimas
nenumatytas. Be to, jkrovimo stoties sudétinga mechaniné sistema tinka tik
nepilotuojamiems skraidantiems jrenginiams, ta¢iau ne antZeminiams nepilotuojamiems

jrenginiams.

Roboty manipuliatoriy panaudojimas jkrovimo stotyje visada savaime reiSkia didele
ikrovimo stoties ir visos sistemos jrangos kaing. Be to, automatizuotam pasyviy
maitinimo elementy perkélimui specialiu manipuliatoriumi reikia dideliy energijos
sgnaudy.

Brangi yra ne tik jkrovimo stoties jranga, tadiau brangus ir daug energijos reikalaujantis
yra ir operacijy procesas, kuriam i jranga ir buvo sukurta, taip pat $ios jkrovimo stoties

jrangos priezifira.




L ] .0 e (XX N ) [ X X )
ee o . [] LI ) . )

e o . . e a0 e oo

. see o o . o o ° °

. . L] L] . ° °

.

W02016019567 Al publikacijoje aprafyta pasyviy maitinimo elementy pakeitimo
nepilotuojamuose jrenginiuose sistema ir biidas. Sistema apima korpusg, nusileidimo
aik§tele ir sudétingg mechaning sistema, panaSig | karusele su manipuliatoriumi.
I$radimo aprasSyme ypal akcentuota tinkamo nepilotuojamo jrenginio pozicionavimo
ant nusileidimo aikstelés kritiné reik§mé visos sistemos darbui.

Techninio sprendimo trikumai analogi$ki nurodytiems ankstesniam sprendimui:
numatyta sudétinga jkrovimo stoties mechaniné sistema, kurios atsparumas gedimui yra
mazas dél nedubliuojamy pagrindiniy sistemos elementy.

Sudétinga jkrovimo stoties mechaniné sistema pagal WO02016019567 Al tinka tik
nepilotuojamiems  skraidantiems jrenginiams, tafiau netinka  antZeminiams
nepilotuojamiems jrenginiams. Be to, jkrovimo stotis apriboja erdve po nepilotuojamu
skraidan¢iu jrenginiu, o tai reiskia, kad riboja nepilotuojamo skraidancio jrenginio

naudingajg apkrova.

US2016/038464 sprendime apraSyta jvairiy nepilotuojamy jrenginiy (antZeminiy ir
skraidangiy) pasyviyjy maitinimo elementy keitimo sistema, kurioje naudojama
jkrovimo stotis su keliomis jkrovimo sekcijomis ir savaime judanéia platforma-robotu,
kuri perkelia maitinimo elementus tarp jkrovimo stoties ir nepilotuojamo jrenginio. Siuo
atveju jkrovimo stotis turi manipuliatoriy, kuriuo maitinimo elementai perkeliami tarp
jkrovimo stoties sekcijy ir platformos-roboto.

Sis sprendimas turi jau paminétus bendrus triikumus: numatyta sudétinga jkrovimo
stoties mechaning sistema, kurios atsparumas gedimui yra maZas dél nedubliuojamy

pagrindiniy sistemos elementy.

US2017/0129352 Al apra$yta jkrovimo stotis nepilotuojamiems skraidantiems
jrenginiams, turinti sudétingg mechanine dalj, kurioje maitinimo elementai perkeliami
tarp nepilotuojamo skraidymo jrenginio ir jkrovimo stoties.

Sio sprendimo triikumai yra sudétinga jkrovimo stoties mechaniné sistema, jkrovimo
stoties mazZas atsparumas gedimui dél nedubliuojamy pagrindiniy sistemos elementy,

sistemos tinkamumas tik nepilotuojamiems skraidantiems jrenginiams.

W02012/093233 Al apra$yti jrenginys konteineriy su elektriniy transporto priemoniy
maitinimo elementais keitimui ir §iy konteineriy pakeitimo stotis, kur maitinimo
elementai perkeliami horizontaliai, ir konteineriy keitimo stociai reikalingas valdymo

blokas, nuo kurio priklauso konteinerio platformos judéjimas ir pozicionavimas. Cia
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platforma gali uZimti atitraukimo padeétj, saugojimo padétj, atklirimo padétj ir,
tiesiogiai, konteineriy su maitinimo elementais keitimo padét;.

Sis jrenginio techninis sprendimas papildomai numato tarpinius elementus, tokius kaip
konteinerj maitinimo elementams ir nukreipiancig platformg. Sprendimas skirtas gana
dideléems savaime judanéioms transporto priemonéms, kurios savo charakteristikomis

skiriasi nuo nepilotuojamy jrenginiy.

Patente US9551989 B2 apradyti nepilotuojamy skraidanéiy jrenginiy maitinimo
elementy keitimo robotu-manipuliatoriumi biidas ir jrenginys, kuris apima nusileidimo
aikstele, manipuliatoriy ir jkrovimo stotj. Maitinimo elementai nepilotuojamame
jrenginyje kei¢iami i§ virSaus, todél tai neriboja nepilotuojamo jrenginio naudingosios
apkrovos. Jkrovimo stoties sistema yra sglyginai paprasta; jai nereikalinga sudétinga
mechaniné dalis.

Sio sprendimo triikumas yra susijes su sudétingo ir nedubliuojamo manipuliatoriaus
naudojimu, dél to kyla rizika, kad jrenginys nustos veikti. Taip pat maitinimo elementy
keitimo jrenginys skirtas tik nepilotuojamiems skraidantiems jrenginiams. Be to,
atliekant maitinimo elementy keitimg i§ virSaus, yra ribotas ir sudétingas navigaciniy

anteny nepilotuojamame skraidanéiame jrenginyje konstrukcijos iSdéstymas.

Patente EP3098932 apra8ytas robotas-vezimelis, kuriuo perkeliami pasyviis maitinimo
elementai tarp jvairiy jrenginiy ir jkrovimo stoéiy sekcijy. Sis techninis sprendimas yra
patikimesnis, nes roboto konstrukcija yra gana paprasta, palyginus su pries tai apraSytais
variantais, ir galima naudoti daugiau kaip vieng vienoda robotg. Tadiau bendras
sistemos patikimumas ir na§umas yra ribojamas roboty-veZimeéliy skai¢iumi.

Sio jrenginio trikumai, kurie trukdo pasiekti norimg techninj rezultat, yra biitinybé
tiksliai tarpusavyje pozicionuoti robotg-vezimélj su kitais sistemos elementais ir

jkrovimo stoties sudétinga konstrukcija, ir dél to didelé sistemos kaina.

W02014/209208 Al sprendime apraSytas maSinos (transporto priemonés) baterijy
keitimas, panaudojant galingias judéti platformas ir stimikliy sistema. Sio techninio
sprendimo Zymiu privalumu, palyginus su jau apradytais sprendimais, yra tai, kad
naudojamas horizontalus maitinimo elementy (baterijy) perkélimas, todél yra
atlaisvinama erdvé po transporto priemone. Be to, maitinimo elementy horizontaliam

perkélimui reikia maZiau energijos.
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Trokumai: nedidelis sistemos atsparumas gedimams dél riboto galin¢iy judéti platformy
ir stimikliy skaiciaus. Be to, jkrovimo stotis, kuriai taip pat yra reikalingas robotas-
manipuliatorius ar kiti robotai maitinimo elementy perkélimui | jkrovimo stoties
sekcijas, sprendime néra aprayta, todél negalima jvertinti jos efektyvumo. Sprendime
numatytas ne tik maitinimo elementy horizontalus perkélimas, bet ir maitinimo
elementy perkélimas kampu vertikalés atzvilgiu, kas yra susije su didelémis energijos

sgnaudomis jrenginyje.

ISradimo esmé

Sitlomas techninis sprendimas skirtas i$plésti jkrauty maitinimo elementy tiekimo
nepilotuojamiems jrenginiams galimybes, siekiant uZtikrinti nepilotuojamy jrenginiy
funkcionalumg ir nepertraukiamg naudojimg bei jy prastovos laiko sumazinima.
Problema i§ esmés kilo dél susiformavusios pasyviyjy maitinimo elementy paradigmos,
dél ko nepilotuojamy jrenginiy maitinimo elementy keitimo automatizuotos sistemos vis
sudétingéja, o vyraujanéia tendencija tapo sudétingy roboty-manipuliatoriy ir jy
kompleksy panaudojimas jkrovimo stotyse. Be to, minétose jkrovimo stotyse yra
paplites vertikalus kei¢iamy maitinimo elementy perkélimas, kuriam reikia Zymiai

didesniy energijos sagnaudy nei horizontaliam perkélimui.

Sio idradimo technine uZduotimi yra patikimos, nereikalaujandios sudétingos prieZitiros
ir nebrangios infrastruktiiros, skirtos apriipinti nepilotuojamus jrenginius integruotais j
motorizuotus blokus ir jkrautais maitinimo elementais, suk@irimas.

Techninés uzduoties sprendimui reikia sukurti tokius motorizuotus blokus, kurie galéty
palikti nepilotuojamg jrenginj jkrovimui, o jkrauti — integruotis j nepilotuojama jrenginj
savaranki$kai, nenaudojant specialiy manipuliatoriy; taip pat sukurti atitinkamg keliy
posisteme bei serviso stoCiy ir nepilotuojamy jrenginiy sistemg minéty motorizuoty

bloky judéjimui.

I$vardinty problemy sprendimui yra siilomas techninis sprendimas, charakterizuojamas

poZymiy, i§vardinty i§radimo apibréZties punktuose, visuma.

Pagal §j iSradimg energijos S$altiniy tiekimo nepilotuojamiems jrenginiams biidas
numato maitinimo elementy perkélimg tarp nepilotuojamo jrenginio ir iSorinio jkrovimo
jrenginio sekcijy ir atgal, maitinimo elementus jkraunant iSoriniame nepilotuojamo

jrenginio atzvilgiu jkrovimo jrenginyje.
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Sitilomame btde:

- maitinimo elementai yra integruojami | motorizuotus blokus, kurie gali autonomiskai
patekti j sekcijas, judéti tarp jy ir jas palikti;

- kiekvieno motorizuoto bloko judéjimg vykdo, suformuojant ir valdant jo judéjimo
marsrutg iki paskirties sekcijos, kur kiekvienas motorizuoto bloko marsrutas apima sekg
ne maziau kaip i§ dviejy skirtingy bliseny, pasirinkty i§ grupés, apimancios:

- tranziting biiseng, kurioje yra tarp sekcijy judantis motorizuotas blokas;

- pozicionavimo biseng, kurioje motorizuotas blokas iSlygina savo padét]
sekcijos, kurios ribose jis yra, atZvilgiu;

- pajungtg biiseng, kurioje motorizuotas blokas yra fiksuotas iSlygintoje padétyje
sekcijos, kurios ribose jis yra, atzvilgiu, ir yra uZtikrinta galimybé perduoti
energijg tarp §ios sekcijos energetinés grandinés ir | motorizuotg blokg
integruoty maitinimo elementy; ir

- stacionarig atjungtg biisena, kurioje yra nejudantis motorizuotas blokas
nepajungtoje bilisenoje;

be to, motorizuotas blokas savo marsrutg uzbaigia paskirties sekcijoje pajungtoje arba
stacionarioje atjungtoje biisenoje;

- nepilotuojamg jrenginj apripina energija bent i§ vieno motorizuoto bloko su j jj
integruotais dalinai ar visiskai jkrautais maitinimo elementais ir kuris yra nepilotuojamo
jrenginio sekcijoje pajungtoje blisenoje;

- integruotus maitinimo elementus jkrauna motorizuotame bloke, esan¢iame pajungtoje
biisenoje vienoje i§ iSorinio nepilotuojamo jrenginio atZvilgiu jkrovimo jrenginio
sekeijy.

Integruoty j motorizuotg blokg, esantj bet kurioje blisenoje, maitinimo elementy
energijos dalis ir (arba) energijos, perduodamos i§ jkrovimo jrenginio j esantj pajungtoje
biisenoje jkrovimo jrenginio sekcijoje | motorizuota bloka dalis yra naudojama paties
motorizuoto bloko funkcionavimui uZtikrinti, Vieng ar kelis iSorinius jkrovimo
jrenginius apjungia | grupe serviso stotyje, kur kiekvienas serviso stoties jkrovimo
jrenginys gali turéti vieng ar keletg sekcijy ir kur serviso stoties ribose gali biiti daugiau
kaip vienas motorizuotas blokas, ir bet kurioje nurodytoje biisenoje vienu metu gali biti
daugiau kaip vienas motorizuotas blokas.

Vienos serviso stoties motorizuotais blokais aprlipina ne maZiau kaip vieng

nepilotuojamg jrenginj, ir kiekvienam aptarnaujamam nepilotuojamam jrenginiui




[ ] LR ] (X ] oese .o LR ]
LN L] L) L LN 4 L] LN )
] o L] L] o oo ] LR ]
. e0oe ¢ o L] L N ) L [ ]
L L d L] L] L] L
7 L XX ] L X ] L X ] e (XXX LR ]

uztikrina bent vieno motorizuoto bloko su jkrautais integruotais | ji maitinimo

elementais prieinamuma.

Nepilotuojami jrenginiai taip pat gali perkelti motorizuotus blokus i§ vienos serviso

stoties | kita.

Sitilomo biido optimaliame variante motorizuoti blokai be maitinimo elementy perkelia
ir  juos integruotg naudingajg apkrova.

Be to, | motorizuotg blokg integruoja serviso stoties moduliy funkcionavimui skirtg
naudinggja apkrova, ir jg nepilotuojamu jrenginiu perkelia i§ vienos serviso stoties }

kita.

Nepilotuojamame jrenginyje jrengia dvi ar daugiau sekcijy, kuriose motorizuoti blokai

gali biti pajungtoje bilisenoje.

Siekiant suformuoti mar§rutg, motorizuotame bloke ir (arba) serviso stotyje jrengia
priemones motorizuoto bloko padéties serviso stoties ribose nustatymui, o i§ jy gauta
informacijg naudoja nustatant tiek motorizuoto bloko padétj, tiek ir stebint motorizuoto
bloko judéjimo savo marsrutu dinamika.

Optimaliu i$radimo jgyvendinimo atveju informacijg apie motorizuoto bloko padeétj
papildo kita informacija apie aktualia motorizuoto bloko biisena, pavyzdziui,
informacija apie energijos lygj integruotuose maitinimo elementuose.

Vykdo bekontaktj apsikeitimg informacija tarp motorizuoto(-y) bloko(-y) ir serviso

stoties valdymo priemoniy ir (arba) kity motorizuoty bloky serviso stoties ribose.

Motorizuoty bloky mardrutus formuoja centralizuotai, pavyzdZiui, serviso stoties
valdymo priemonémis, atsizvelgiant j informacijg apie serviso stoties motorizuoto(-y)
bloko(-y) biiseng(-as), gaunamg centralizuoto informacijos apsikeitimo eigoje,
pavyzdZiui ,serviso stoties valdymo priemonés - motorizuotas blokas“ tipo, arba
motorizuoty bloky marsrutus formuoja decentralizuotai patys motorizuoti blokai pagal
nustatytas judéjimo taisykles ir jvertinant informacija apie esamag serviso stoties
motorizuoty bloky biiseng, gaunamg grupinio informacijos apsikeitimo eigoje,
pavyzdziui ,,motorizuotas blokas - motorizuotas blokas* ir (arba) ,serviso stoties
valdymo priemonés - motorizuotas blokas® tipo. Marsrutg formuoja ir koreguoja,
atsizvelgiant j informacijg apie aktualias serviso stoties motorizuoty bloky biisenas,

gaunamg centralizuoto ir (arba) decentralizuoto informacijos apsikeitimo eigoje.
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Sitlomo sprendimo variante sekcijas, kuriose motorizuotas blokas gali biiti pajungtoje
blisenoje arba stacionarioje atjungtoje biisenoje, papildomai jrengia serviso stoties
mazguose, nustatant joms kitokig nei apriipinimo energija paskirti, iskaitant motorizuoty
bloky saugojima, jy diagnostika ir naudingosios apkrovos aptarnavima. Sekcijas, tarp
kuriy perkeliamas motorizuotas blokas, i§désto vienoje horizontalioje plok§tumoje arba
jas i8désto keliose horizontaliose plok§tumose su galimybe perkelti motorizuotg blokg i§
bet kurios horizontalios plok§tumos | bet kurig kita.

Kiekvienos horizontalios plok§tumos sekcijas i§désto tokia tvarka, kuri uZtikrina tiesy

motorizuoto bloko judéjimg tarp jy su galimybe pasukti i§ vienos tiesios krypties | kitg.

Motorizuoto bloko pasukimg ir (arba) vertikaly perkélimga j kitg horizontalig plokStuma,
atlieka, optimaliai, pasukimo-pakélimo jrenginiu, tam serviso stotyje jrengiant vieng ar

daugiau tokiy jrenginiy.

Motorizuoto bloko biiseny grupé papildomai apima jo avaring biiseng, kurioje
motorizuotas blokas negali autonomiskai judéti, pozicionuotis ir (arba) pereiti | pajungta
biiseng, arba tokie veiksmai pavojingi serviso stodiai arba visam motorizuotam blokui ir
(arba) jo mazgams. Tuo tikslu biiseny grupé papildomai apima avaringje biisenoje
atsidiirusio motorizuoto bloko i3stimima i§ mar§ruto, naudojamo kity motorizuoty

bloky judéjimui, su vienu ar keliais nesanéiais avaringje biisenoje motorizuotais blokais.

Sidlomo sprendimo esminiu objektu yra energijos $altiniy tiekimo nepilotuojamiems
jrenginiams sistema, skirta nurodyto bido jgyvendinimui, apimanti priemones
maitinimo elementy perkélimui tarp nepilotuojamo jrenginio sekciju ir iSorinio
nepilotuojamo jrenginio atzvilgiu jkrovimo jrenginio ir atgal.

Sitilloma sistema apima stacionarias arba mobilias serviso stotis, skirtas nepilotuojamy
jrenginiy automatiniam aptarnavimui ir maitinimo elementy ir (arba) naudingujy
apkrovy tiekimui,

o minétos perkélimo priemonés apima vieng ar keletg motorizuoty bloky ir serviso
stoties keliy posisteme, kurios keliu(-iais) tarp sekcijy autonomiskai juda motorizuoti
blokai su integruotais j juos maitinimo elementais ir (arba) naudingosiomis apkrovomis;
- kur kiekviena sekcija turi keliy posistemés vieno i§ keliy atkarpg; kur motorizuoto
bloko perkélimui i§ vieno kelio | kitg keliy posistemé sukonfigliruota taip, kad vienas
kelias suduriamas su kitu, ir abiejy keliy sandfiros vieta yra jveikiama motorizuotiems

blokams.
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Sitilomos sistemos serviso stotys daZniausiai yra modulinés su galimybe kombinuoti
modulius, kuriy kiekviename uZtikrintas keliy posistemés nenutrikstamumas, kur
minéta serviso stotis apima bent jau valdymo modulj, energetinj modulj, parkavimo

arba nusileidimo modulj, jkrovimo modulj, vaZziuokle.

Valdymo modulis turi ry$io blokg su valdymo stotimi, nepilotuojamais jrenginiais ir,
optimaliai, su motorizuotais blokais ir gali padéties nustatymo priemonémis valdyti

motorizuoto(-u) bloko(-y) jud¢jima keliy posistemeés keliais.

Keliy posistemé papildomai apima neturin¢ius sekcijy kelius, kurie reikalingi turindiy
sekcijas keliy sujungimui ir (arba) uZtikrinimui, kad bet kuri sistemos sekcijg yra

pasiekiama bent vienam motorizuotam blokui

Pagal sitilomg iSradima keliy posisteme sudaro vienas arba keli horizontalls keliai,
iSdéstyti viename arba keliuose horizontaliuose lygiuose. Vieno lygio keliai keliy
posisteméje yra tiesiis ir tarpusavyje lygiagretis ir (arba) sudaro kampa, pavyzdziui,

staty kampa.

Keliy posistemé apima vieng ar keletg pasukimo-pakélimo jrenginiy, skirty pakeisti
motorizuoto bloko judéjimo kryptj ir (arba) pakeisti horizontaly lygj, kuriame juda
motorizuotas blokas, pasukant ir (arba) vertikaliai perkeliant jj kartu su keliy posistemés
kelio atkarpa.

Pasukimo-pakélimo jrenginys yra jrengtas keliy posistemeés keliy susikirtime ir apima:

- Sachta, kurios vertikalioje asyje i3sidésto bent dviejy horizontaliy keliy lygiy keliy
susikirtimo taskai;

- kabing, apimancig kelio atkarpg, optimaliai, su aptarnavimo sekcija, ir skirtg
pasisukimui vertikalios aSies atzvilgiu ir (arba) vertikaliam perkélimui Sachtos viduje
tarp skirtingy lygiy keliy;

- jutikliy, vztikrinanéiy tinkama kabinos pozicionavimg vedanéiy j pasukimo-pakélimo
jrenginj keliy atzvilgiu, rinkinj;

- Sachtos pasukimo pavara, skirta Sachtos su kabina pasukimui;

- kabinos pakélimo pavarg, skirta vertikaliam kabinos perkélimui $achtos viduje tarp

skirtingy lygiy keliy.
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Sitlomame sprendime keliy posistemés keliai taip pat yra tinkami nepilotuojamo(-y)
jrenginio(-iy) neintegruoty j motorizuotus blokus naudingyjy apkrovy perkélimui tuo

padiu metu ir nepriklausomai.

Keliy posistemés kiekvienas kelias, optimaliu atveju, yra fiksuotos vézés bégiy, esanéiy
vienoje horizontalioje ploks§tumoje, pora.

Minéti motorizuoti blokai apima atraming platforma, ant kurios yra sumontuoti bent:

- maitinimo elementai ir, nebtinai, naudingoji apkrova,

- vienas ar keletas sandiiros mazgy, skirty uZtikrinti energijos perdavimg tarp maitinimo
elementy ir sekcijos energetinés grandines;

- viena ar kelios raty pavaros, kuriy kiekviena varo vieng ar keletg varaniyjy raty,
sumontuoty ant platformos arba ant pacios raty pavaros ir uztikrinan¢iy motorizuoto
bloko judejimg iSilgai keliy posistemés kelio;

- valdymo priemonés, pavyzdziui, valdymo blokas, kuris valdo motorizuoto bloko

autonominj judéjima, kontroliuodamas raty pavaras ir sandiiros mazga(-us).

Motorizuoto bloko platforma papildomai yra jrengta su vienu ar keletu pasyviy raty,

kuriais motorizuotas blokas remiasi  keliy posistemes kelius.

Optimaliai, motorizuotas blokas yra jtaisytas tarp keliy posistemés keliy bégiy ir savo
pasyviais ratais remiasi ] bégiy virSuting viding dalj, o varantys ratai prispausti prie

bégiy apatinés vidinés dalies.

Motorizuoto bloko platforma papildomai apima kreipiandiuosius elementus, kurie
palengvina motorizuoto bloko pozicionavimg lygiagre€iai keliui, ir (arba) turi
ribojanc¢ias atramas, apribojan¢ias judéjimg laisve plokStumoje, statmenoje kelio

plok$tumai.

Motorizuoto bloko sandiiros mazgas apima sisteming jungt] su dviem ar daugiau
elektriniy kontakty joje ir motorizuotg spaudimo pavarg, priveréiancig sisteming jungtj
judéti statmenai kelio krypéiai ir uztikrinanéia motorizuoto bloko tinkamg fiksavima
sekcijoje pajungtoje bilisenoje. Sandliros mazgo sisteminé jungtis apima mechaninj
centruojantj elementg, uZtikrinant] elektriniy kontakty tinkamg padétj sekcijos
atitinkamos sisteminés jungties elektriniy kontakty atZvilgiu ir (arba) motorizuoto bloko

patikimg mechaninj fiksavimg sekcijos kelio atkarpoje.
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Motorizuotas blokas turi vidinj(-ius) arba iSorinj(-ius) rySio bloka(-us), uztikrinantj(-ius)

bekontaktj ry$j su iSoriniais motorizuoto bloko atZvilgiu jrenginiais ir sistemomis.

Motorizuotas blokas yra jrengtas su savo absoliu¢ios ir (arba) santykinés padéties keliy
posisteméje nustatymo imontuotomis arba iSorinémis priemonémis, tokiomis kaip

stebéjimo ar padeéties nustatymo jutikliai.

Optimaliai, neintegruota j motorizuota blokg naudingoji apkrova savo judéjimui keliy

posistemés keliais naudoja keliy posistemés keliy bégiy iSoring dalj.

Kelio atkarpoje nepilotuojamo jrenginio viduje yra jrengta daugiau kaip viena sekcija,
kad nepilotuojamas jrenginys galéty gabenti ne maziau kaip vieng motorizuotg blokg su
| ji integruota naudingaja apkrova papildomai prie motorizuoto bloko su } jj integruotais
maitinimo elementais, kuris tiekia energijg padiam nepilotuojamam jrenginiui.

Integruota naudingoji apkrova yra, pavyzdZiui, jkrovimo modulio jkrovimo jrenginys ir

(arba) serviso stoties valdymo modulis.

Sitlomame sprendime nepilotuojamas jrenginys gali biiti tiek antZeminis, tiek ir

skraidantis nepilotuojamas jrenginys.

Trumpas bréziniy apraSymas

Sitilomo techninio sprendimo esmé yra paaiSkinama bréZiniais.

1 pav. pateiktas energijos $altiniy tiekimo nepilotuojamiems jrenginiams apriipinimo
infrastruktlros pavyzdys.

2 pav. pavaizduota motorizuoto bloko konstrukcija, kur a) — vaizdas i§ Sono, b) —
vaizdas i§ virSaus, ¢) — vaizdas i$ priekio arba galo, d) — naudingosios apkrovos padéties
pavyzdys.

3 pav. pavaizduota aptarnavimo sekcija, kur a) vaizdas i§ Sono, b) vaizdas i§ apacios, c)
vaizdas i§ priekio arba galo.

4 pav. pavaizduotas serviso stoties keliy posistemés dviejy lygiy fragmentas kaip
paeiliui i§déstyty moduliy pavyzdys, kur a) vaizdas i§ Sono, b) vaizdas i$ vir§aus.

5 pav. pateiktas 2-jy lygiy jkrovimo modulio su viena serviso / jkrovimo sekcija
kiekvienam lygiui pavyzdys.

6 pav. pavaizduotas pasukimo-pakélimo jrenginys (vaizdas i§ vir$aus) vieno lygio keliy

susikirtime sta¢iu kampu: a) pasukimo-pakelimo jrenginio kabinos galiné padétis, kuriai
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esant kabinos serviso sekcijos kelio atkarpa tampa serviso stoties modulio kelio
atkarpos tegsiniu; b) pasukimo-pakélimo jrenginio kabinos tarpiné padétis.

7 pav. pavaizduotas jkrovimo jrenginio, skirto motorizuotiems blokams su integruotais
juose maitinimo elementais pavyzdZio vaizdas i§ $ono, kur jkrovimo jrenginys taip pat
tinkamas jkrauti motorizuotus blokus su integruota naudinggja apkrova.

8 pav. pavaizduotas nepilotuojamo jrenginio su trimis serviso sekcijomis su jose
esanciais motorizuotais blokais pavyzdys.

9 pav. pavaizduotas serviso stoties su vienu nusileidimo moduliu ir dviem jkrovimo

moduliais pavyzdys.

ISradimo jgyvendinimo variantai
I§radimo jgyvendinimo variantai yra pavyzdZiai, iliustruojantys §j iSradimg, taCiau

neapribojantys jo apsaugos apimties.

Sistemos infrastruktiiros apraSymas

1 pav. schemati8kai pavaizduota pagal sililomg i$radima sukurta infrastruktiira, kurios
esminiais komponentais yra mobiliis blokai su | juos integruotais maitinimo elementais
ir (arba) naudingosiomis apkrovomis, keliy posistemeé ir keletas serviso stoties moduliy.
Pateiktame pavyzdyje matyti, kaip priparkuotas arba nusileides nepilotuojamas
jrenginys 11 savo bégiais 6 yra sujungtas su nusileidimo modulio 30 bégiais, sudarant
galimybe motorizuotam blokui 1 judéti tiek iSilgai keliy posistemes horizontaliu keliu,
tiek atlikti postkj, arba judéti tarp lygiy, pavyzdziui, iki bet kuriy serviso stoties

ikrovimo moduliy 29 laisvy sekcijy.

Motorizuotas blokas 1 (1 pav. ir kiti) skirtas tiekti elektros energijg nepilotuojamo
jrenginio sistemoms ir (arba) jame esanéiai naudingajai apkrovai 20, taip pat
savarankiSkam judéjimui keliy posistemés, apimancios tiek serviso stotis, tiek ir

nepilotuojamus jrenginius, keliais 23.

Kelias 23 (9 pav., 7 pav., 1 pav. ir kt.) yra pagrindinis keliy posistemés vienetas. Kelias
23 - tai du bégiai 6, i§déstyti lygiagreciai vienas kito atzvilgiu, vienoje horizontalioje
plok$tumoje, ir kurie yra nutole vienas nuo kito atstumu, lygiu Zinomam veézés plociui.
Bégio 6 skerspjiivis gali biiti apvalios, ovalo, sta¢iakampio arba sudétingesnés formos,
kuri gali atlaikyti motorizuoty bloky sukuriamas statines ir dinamines apkrovas. Kelio

23 bégiai 6 tvirtinami prie serviso stoties ar nepilotuojamo jrenginio 11 korpuso arba
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rémo, pavyzdziui, prie neSanéiyjy arky 19. NeSanciosios arkos 19 yra standartizuotu
keliy posistemes elementu ir leidzia dideliu tikslumu uZtikrinti véZés plotj tarp bégiy 6,

begiy 6 lygiagretumg ir bégiy 6 i§déstymg vienoje horizontalioje plokstumoje.

Motorizuotas blokas 1 turi, bent jau, vieng arba keletg maitinimo elementy 2, variklio
sistemg, vieng arba keletg sandliros mazgy 46, valdymo bloka 9 ir visus §iuos elementus

laikanéig platformag 12.

Maitinimo elementai 2 reikalingi tiekti elektros energija nepilotuojamo jrenginio
sistemoms ir (arba) jame esanciai naudingajai apkrovai jo judéjimo metu. Dalj energijos
naudoja motorizuoto bloko 1 vidinés sistemos, o biitent variklio sistema, sandiros
mazgai 46 ir valdymo blokas 9. Maitinimo elementai 2 gali biiti bet kokio tipo,

pavyzdZiui, NiIMH, Li-ion, Li-Po, LiFePo4, LiFeMnPO#4 ir kt.

Variklio sistema stumia motorizuotg blokg 1 keliu 23 pirmyn ir atgal.

Variklio sistema (2 pav.) turi vieng arba keleta raty pavary 3. Raty pavaros 3 bitinos
tam, kad suktysi varantys ratai 4. Kiekviena variklio sistemos raty pavara 3 gali biiti
suaktyvinama Sepetéliniu ar bedepeéiu elektriniu varikliu su reduktoriumi arba be jo.
Stresiniy apkrovy sumazinimui varantys ratai 4 prie elektros variklio arba reduktoriaus

gali bliti prijungti mova.

Sandiros mazgai 46 turi motorizuotg spaudimo pavarg 13 (2c¢ pav.), veréiancig judéti
sistemine jungtj 14 statmenai kelio 23 krypéiai. Motorizuota spaudimo pavara 13 gali
biiti suaktyvinama Sepetéliniu ar beSepeéiu elektriniu varikliu su reduktoriumi arba be

jo.

Sandiiros mazgai 46 sandiros metu tvirtai ir patikimai fiksuoja motorizuotg blokg 1
kelio 23 atzvilgiu, prispausdami motorizuotg blokg prie kelio tuo metu, kai motorizuoto
bloko 1 sisteminiy jungéiy 14 centruojantys elementai 15 sujungiami su serviso stoties
aptarnavimo sekcijos 28 sisteminiy jungiy 14 arba nepilotuojamo jrenginio
atitinkamais centruojandiais elementais (3 pav.).

Sekcija vadinama i$skirta vieta nepilotuojamame jrenginyje arba jkrovimo jrenginyije,
kurioje uZtikrinamas motorizuoto bloko autonomiskas fiksavimas nepilotuojamo
irenginio arba jkrovimo jrenginio atzvilgiu. Siuo isradimu kiekvienoje nepilotuojamo

jrenginio sekcijoje ir kiekvienoje jkrovimo jrenginio sekcijoje uZtikrinamas |




motorizuotg blokg integruoty maitinimo elementy autonominis sujungimas su energijos

tinklu, atitinkamai, nepilotuojamo jrenginio ir jkrovimo jrenginio.

Spaudimo pavara 13 yra sandliros mazgo 46 dalimi. Sujungiant taip pat uZtikrinamas
motorizuoto bloko 1 sisteminiy jungliy 14 elektriniy kontakty 16 sujungimas su

aptarnavimo sekcijos 28 sisteminiy jung¢iy 14 elektriniais kontaktais.

Sisteminés jungties 14 judéjimo kryptis gali biti vertikali, tuomet, sujungimo metu,
sandliros mazgas 46 motorizuota blokg 1 prispaudzia prie kelio 23 bégiy 6,
uztikrindamas patikimg ir tvirta motorizuoto bloko 1 fiksavima nepilotuojamo jrenginio

arba serviso stoties aptarnavimo sekcijoje 28.

Valdymo blokas 9 bitinas valdyti maitinimo elementy 2 jkrovimo, iSkrovimo ir
balansavimo procesg. Valdymo blokas 9 (2b pav.) valdo energijos tiekimg
nepilotuojamo jrenginio sistemoms ir (arba) jame esanc¢iai naudingajai apkrovai, taip pat
motorizuoto bloko 1 vidinéms sistemoms. Valdymo blokas 9, kontroliuodamas variklio
sistema, valdo motorizuoto bloko 1 judéjimg nepilotuojamo jrenginio ir serviso stoties
keliy infrastruktira, taip pat, kontroliuodamas sandliros mazgus, valdo motorizuoto
bloko 1 fizinj sujungimg su nepilotuojamo jrenginio 11 arba serviso stoties aptarnavimo
sekcija 28. Valdymo bloko 9 funkcijos suderinamos su valdymo stotimi 45 per rySio
blokg 10 ir (arba) optinio rysio kanalu per sisteminés jungties 14 optinio rySio langy 18
optinio ry$io kanalus. Integruotas arba valdymo bloko 9 atZvilgiu iSorinis rysio blokas
10 gali biiti naudojamas valdymo bloko 9 ir nepilotuojamo jrenginio judéjimo valdiklio

44 tarpusavio sgveikai.

Valdymo blokas 9 gali turéti nepilotuojamo jrenginio judé¢jimo valdiklj 44 ir kitus

nepilotuojamo jrenginio ir (arba) jo naudingosios apkrovos elektroninius blokus.

Platforma 12 (2 pav.) — tal motorizuoto bloko 1 konstrukcijos nefancioji dalis.
Platforma 12 gali saugoti motorizuoto bloko vidinius elementus nuo dulkiy, purvo ir

drégmeés.

Prie platformos 12 prijungti du arba daugiau pasyviis ratai 5. Pasyvils ratai 5 prie
platformos 12 gali bati tvirtinami per riedéjimo guolius 7, optimaliu atveju — keraminius
ar plastikinius — kad biity sumaZintas motorizuoto bloko 1 konstrukeijos bendras svoris,

sumazintos trinties jégos ir sumazintos eksploatacinés islaidos.
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Variklio sistemos varantys ratai 4 spaudZiami prie bégiy 6 arba motorizuoto bloko 1
svoriu arba specialiu spaudimo mechanizmu. Optimaliai, varantys ratai 4 gali bati
spaudziami prie kelio 23 bégiy 6 i§ jy apatinés pusés, taip sumaZinant raty pavary 3
apkrovg ir uzZtikrinant varanéiyjy raty 4 nenutriikstamg kontaktg su keliu 23. Be to,

apatinéje bégiy 6 dalyje maziau kaupiasi ne§varumai.

Platformoje 12 gali bliti sumontuoti kreipiantys elementai 8 (2 pav.), kurie sumazina
motorizuoto bloko 1 $oninj laisvuma tarp bégiy 6. Kaip kreipiantys elementai 8 gali biti
naudojami, pavyzdziui, riedéjimo guoliai 7 arba nejudantys elementai, pagaminti i3
medZiagy, turinéiy mazg trinties koeficientg. Kreipiantys elementai motorizuotg bloka 1

pozicionuoja lygiagreéiai keliui 23 jo centre.

Ant kelio 23 bégiy 6 platforma laikoma atraminiais ratais. Atraminiais ratais gali biti
tik varantys ratai 4, tik pasyvis ratai 5 arba kombinacija i§ varanéiy ir pasyviy raty.
Atraminiams ratams tenka visas motorizuoto bloko 1 svoris. Platforma 12 gali turéti
ribojandias atramas, kurios apriboja motorizuoto bloko 1, esancio keliy posisteméje,

judéjimo laisve plok§tumoje, statmenoje kelio 23 plok§tumai.

Ant statmeny keliui 23 platformos 12 $ony gali biiti sumontuojami smigiy slopintuvai
25, su$velninantys galimus motorizuoty bloky 1 susid@rimus tarpusavyje bei su serviso
stoties moduliy konstrukcijomis. Vienintelis numatytas susidfirimo atvejis — avarinés
biisenos motorizuoto bloko 1 i§stimimas veikian¢iu motorizuotu bloku, kad biity

iSlaisvinti keliy posistemeés keliai 23.

Bégiai 6 gali biiti naudojami naudingosios apkrovos 20, neintegruotos } motorizuotg
blokg 1, tvirtinimui prie jy ir perkélimui, fiziSkai netrukdant motorizuoty bloky 1
judéjimui keliy posisteme. Motorizuoti blokai 1 ir nepilotuojamy jrenginiy naudingosios

apkrovos 20 viena ir ta padia keliy posisteme gali judéti nepriklausomai ir vienu metu.

Keliy posistemé skirta nepriklausomam ir lygiagreéiam motorizuoty bloky 1 ir

naudingyjy apkrovy 20 judéjimui ja.

Keliy posistemé gali turéti keletg horizontaliy keliy 23 lygiy, kur vieno lygio keliai 23
gali sudaryti kampa, pavyzdZiui, staty kampa.
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Nepilotuojamy jrenginiy ir serviso stoties jvairiy moduliy keliy 23 atkarpos, pagal $j

iSradimg bendrai sudarancios keliy posisteme, gali biiti pagamintos i§ jvairiy medZiagy.

Motorizuotas blokas 1 juda keliais 23 tarp aptarnavimo sekcijy 28.

Aptarnavimo sekcija 28 — tai kelio 23 atkarpa su uZfiksuotomis ir jo atZvilgiu
nejudanciomis sisteminémis jungtimis 14. Sisteminiy jungéiy 14 kiekis ir padétis yra
tokia, kad motorizuoty bloky 1 sandiiros mazgai 46 galéty patikimai sujungti

motorizuoty bloky 1 ir aptarnavimo sekcijos 28 sistemines jungtis 14.

Sisteminé jungtis 14 (2 pav.) turi:

- mechaninj centruojantj elementg 15,

- du ar daugiau elektriniy kontakty 16, ir

- galimg optinio rysio langg(-us) 18, ir

- nebiitinai, uZuolaidg, kuri automatiskai uZdengia kitus sisteminés jungties 14

elementus tuo metu, kai motorizuotas blokas 1 néra aptarnavimo sekcijoje 28.

Centruojantys elementai 15 tiksliai pozicionuoja sujungty sisteminiy jungéiy 14
konstrukcijas viena kitos atZvilgiu ir neleidZia joms pajungtoje biisenoje kartu
pasislinkti skersai sisteminés jungties aSies 17. Elektriniai kontaktai 16 naudojami
elektros energijos perdavimui i§ motorizuoto bloko 1 | nepilotuojamg jrenginj
nepilotuojamo jrenginio judéjimo metu, taip pat i§ iSorinio elektros energijos $altinio }
motorizuotg blokg 1, pavyzdZiui, i§ jkrovimo jrenginio 32 j motorizuotg blokg 1, kai

serviso stoties jkrovimo modulyje 29 vykdomas jkrovimas.

Valdymo blokas 9 per optinio ry$io langus 18 gali sgveikauti su nepilotuojamo jrenginio
judéjimo valdikliu 44 arba su serviso stoties valdymo moduliu 33. Arba motorizuotas
blokas 1 gali sgveikauti su nepilotuojamo jrenginio judéjimo valdikliu 44 arba su
serviso stoties valdymo moduliu 33 bevieliu rysiu per ry$io blokg 10 arba per sisteminés

jungties 14 papildomus elektrinius kontaktus 16.

Ant motorizuoto bloko 1 platformos 12 gali biti sumontuota naudingoji apkrova 42.
Siuo atveju ji elektros energija apriipinama i§ maitinimo elementy 2 ir (arba) i§ iSorés

per sisteminés jungties 14 elektrinius kontaktus 16.

Motorizuoto bloko la platformoje 12 gali bliti sumontuotas jkrovimo jrenginys 42a.

Siuo atveju vienos sisteminés jungties 14a elektriniai kontaktai 16 naudojami elektros




energijos tiekimui i§ iSorés, o kitos sisteminés jungties 14b elektriniai kontaktai 16
naudojami tiekti energijg j jkrovimo stoties sekcijos sistemines jungtis 14 pakrauti prie

jo prijungto kito motorizuoto bloko 1 energijos Saltinius 2.

7 pav. pavaizduota sisteminé jungtis 14a, jungianti jkrovimo modulio 29 sistemines
jungtis 14 su motorizuotame bloke la esan¢iu jkrovimo jrenginiu 42a, ir sisteminé
jungtis 14b, skirta tiekti elektros energija motorizuotame bloke la esanéiam jkrovimo

irenginiui 42a.

Ant motorizuoto bloko 1 platformos 12 gali biiti jrengti serviso stoties moduliai ar

moduliy dalys, pavyzdZiui, serviso stoties valdymo modulis.

Energijos $altiniy tiekimo nepilotuojamiems jrenginiams blido jgyvendinimo sistema
apima serviso stotis, skirtas automatiniam nejudanéiy nepilotuojamy jrenginiy,
naudingyjy apkrovy ir motorizuoty bloky 1 aptarnavimui. Stotys gali biiti stacionarios ir

mobilios; jos sudarytos i§ moduliy.

Serviso stoties moduliai (1 pav.), kuriuose numatytas motorizuoty bloky 1 judéjimas,
savo ruoZe uztikrina keliy posistemés nenutriikstamumg. Serviso stoties modulius
galima jvairiai kombinuoti, siekiant, kad serviso stotis atlikty reikalaujamas funkcijas.
Pagrindiniai serviso stoties moduliai:

(1) vaziuoklé 27 — serviso stoties neSantysis pagrindas;

(2) energetinis modulis 34 su kity stoties moduliy maitinimo Syna;

(3) serviso stoties valdymo modulis 33;

(4) parkavimo arba nusileidimo modulis 30, kuriame uZbaigiamas judéjimas,

tinkamg padétj orientuojamas ir fiksuojamas nepilotuojamas jrenginys, kad kiti

moduliai galéty su juo atlikti biitinas operacijas;

(5) pasukimo-pakélimo jrenginys, pavyzdziui, liftas 35, skirtas motorizuoty bloky !

pasukimui ir jy jud¢jimui tarp lygiy;

(6) ikrovimo modulis 29, skirtas motorizuoty bloky 1 laikymui ir jkrovimui;

(7) nepilotuojamy jrenginiy modulis, skirtas automatizuotam nuolatiniam arba

laikinam, saugiam ir kompaktiskam nepilotuojamy jrenginiy laikymui (saugojimui);

(8) naudingyjy apkrovy modulis, skirtas nuolatiniam arba laikinam, saugiam ir

kompaktiskam naudingyjy apkrovy 20 laikymui (saugojimui).
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Vaziuoklés 27 konstrukcija leidZia greitai joje jrengti serviso stoties modulius.

Vaziuoklé 27 gali bliti pagaminta i§ lengvo aliuminio profilio.

Minétas serviso stoties valdymo modulis 33:

- veikia autonomiskai, taiau kontroliuojamas valdymo stoties 45;

- turi ry$io blokg 43 palaikyti ry$iui su valdymo stotimi 45, su nepilotuojamais

jrenginiais ir, galimai, su motorizuotu bloku 1;

- valdo visos serviso stoties darbg ir atskiry serviso stoties moduliy darba;

- vykdo keliy posistemés dispederio funkcijg, t. y. valdo motorizuoto bloko 1

judéjimg keliais 23.
Serviso stoties valdymo modulis 33 gali naudoti sekimo ir padéties nustatymo jutiklius.
Motorizuoto bloko 1 valdymo blokas 9 naudoja sekimo/padeéties jutiklius, jie yra
reikalingi sekti motorizuoty bloky 1 padétj serviso stoties keliy posisteméje ir tiksliam
motorizuoto bloko 1 pozicionavimui aptarnavimo sekcijoje 28 prie§ sujungimg.
Sekimo/padéties jutikliai gali biiti mechaniniais, optiniais, indukciniais ar kity

kontaktiniy ar bekontak¢iy tipy.

Lifto 35 (1 pav., 6 pav.) konstrukcijoje numatyta:
- keliy posistemés lygiai, kur kiekvieng lygj sudaro keletas keliy 23, susikertanciy
viename taSke, esanéiame vienoje visiems lygiams lifto vertikalioje aSyje 40;
- lifto Sachta 36;
- lifto kabina 37, kuri juda vertikaliai tarp lygiy ir pasisuka vertikalios aSies 40
atzvilgiu. Kabina 37 apima kelio 23 atkarpa, kur kabinos 37 kelio 23 atkarpos
centrineje dalyje gali buti jrengta aptarnavimo sekcija 28;
- jutikliy, kurie uZtikrina tinkama kabinos 37 pozicionavima j liftg 35 vedanciy
keliy 23 atzvilgiu, rinkinys;
- $achtos pasukimo pavara 38, kuri pasuka Sachtg 36 su kabina 37 ir kuri gali biiti
pneumatine arba elektrine;
- kabinos pakélimo pavara 39, kuri kabing 37 perkelia Sachtos 36 viduje tarp lifto
35 keliy 23 lygiy. Kabinos pakélimo pavara gali turéti atsvary sistemg 41 arba

pastovios jégos spyruokliy sistemg (pavaros variklio apkrovos sumazinimui).

Serviso stoties jkrovimo modulis 29 (1 pav., 5 pav.) jrengtas taip, kad apima vieng arba
keletg keliy 23 lygius, kur kiekviename lygyje iSdéstyta viena ar kelios viena po kitos

einan¢iy aptarnavimo sekcijy 28 ir prie kiekvienos aptarnavimo sekcijos sisteminiy
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jungéiy 14 yra prijungtas jkrovimo jrenginys 32. [krovimo jrenginys 32 gali sgveikauti
su motorizuoto bloko 1 valdymo bloku 9 per optinio rysio kanalg, kuris sukuriamas per

sisteminiy jungéiy 14 optinio rySio langus 18, arba bevieliu rysiu.

Jkrovimo modulio 32 viduje gali biti ventiliatoriai arba kondicionavimo sistema 26,

kurie uztikrina oro srautg i§ iSorés ir jo cirkuliacijg jkrovimo modulio viduje,

Ikrovimo stotis (kaip viena i§ galimy serviso stoéiy) uztikrina, maZiausiai, motorizuoto
bloko 1, esanfio parkavimo arba nusileidimo modulyje 30 priparkuotame
nepilotuojamame jrenginyje 11, pakeitimg ir S§ioje jkrovimo stotyje laikomy
motorizuoty bloky 1 jkrovima.

Tkrovimo stotyje privalo biiti:

- vaziuokle 27,

- serviso stoties valdymo modulis 33,

- serviso stoties energetinis modulis 34,

- parkavimo arba nusileidimo modulis 30,

- tkrovimo modulis 29,

- ir, esant serviso stoties keliy lygiy keliy posistemei, liftas 35.

Energijos Saltiniy tiekimo nepilotuojamiems jrenginiams biido jgyvendinimo ir
auks¢iau nurodytos sistemos veikimo apraSymas

Energijos Saltiniy tiekimg nepilotuojamiems jrenginiams vykdo apraSytais
motorizuotais blokais 1 (1 pav.), kurie gali blti autonomiskai perkeliami uzduotu

marSrutu be iSorinio manipuliatoriaus ar pana$ios robotizuotos jrangos panaudojimo.

Kaip pavyzdys toliau apraSomas maitinimo elementy tiekimo nepilotuojamiems
jrenginiams 11 bidas, kai motorizuotas blokas 1 persikelia (juda) tiesiomis linijomis
kelivose horizontaliuose lygiuose.

Tiesy perkelimg uZtikrina tiesiy keliy infrastruktiira, kuriy dalyje iSdéstytos sekcijos,

arba, kitais ZodZiais, keliy posistemé.

Atitinkamai, motorizuoto bloko 1 mar$rutg nustato iilgai keliy (keliais), o §io marsruto
etapus, kai motorizuotas blokas yra tranzito biisenoje (motorizuotas blokas juda kelio,

kuriame yra, atZvilgiu), vykdo nustatytuose kelio ruoZuose,
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Norint apra$yti bet kokj biido realizavimo variantg ir sistemg pagal §j isradima, reikia

apibrézti keletg svarbiy pagrindiniy biiseny ir veiksmy (A-H).

A. Nepilotuojamas jrenginys yra serviso stotyje (biisena)

Nepilotuojamas jrenginys 22 turi savo tiesig kelio 23 atkarpg su joje esandia viena ar
keliomis sekcijomis.

8 pav. pavaizduotas nepilotuojamo jrenginio 11 su trimis aptarnavimo sekcijomis 28 su
motorizuotais blokais 1, 1a, 1b pavyzdys.

Kairiojoje sekcijoje yra motorizuotas blokas la su | jj integruotu jkrovimo jrenginiu
42a; centringje sekcijoje yra motorizuotas blokas 1 su maitinimo elementais 2, skirtais
tiekti elektros energija visam nepilotuojamam jrenginiui 11; deSinéje sekcijoje yra

motorizuotas blokas 1b su j jj integruota naudinggja apkrova 42.

Kai nepilotuojamas jrenginys tinkamai priparkuotas serviso stoties nusileidimo
modulyje, nepilotuojamo jrenginio kelio tiesi atkarpa sujungiama su vienu serviso
stoties ribose esanciu keliu tokiu biidu, kad nepilotuojamo jrenginio kelio atkarpa tampa
bent vieno serviso stoties keliy posistemés kelio nenutriikstamu tesiniu. Tokiu biidu,
tinkamai priparkuoto nepilotuojamo jrenginio kelias tampa serviso stoties keliy
posistemés dalimi.

9 pav. pavaizduota, kad esant tinkamam nepilotuojamo jrenginio 11, pavyzdZiui,
skraidanéio nepilotuojamo jrenginio, parkavimui, jo kelio 23 atkarpa tampa nusileidimo
modulio 30 ir jkrovimo moduliy 29 kelio 23 tgsiniu ir taip tampa serviso stoties keliy

posistemés dalimi.

B. Perkélimas tarp lygiuy (veiksmas)

Jis atliekamas pasukimo-pakélimo jrenginiu:

Pasukimo-pakélimo jrenginys 35 (1 pav.,, 6 pav.), kaip jau apraSyta, turi tiesig
horizontalig kelio 23 atkarpa, kuri atitinka salyga: besisukanti aplink vertikalig a§j 40
kelio atkarpa gali paeiliui tapti to paties lygio horizontaliy keliy, tarpusavyje sudaranciy
kampg ir sueinanéiy j vertikalios sukimosi aSies 40 susikirtimo su keliy posistemés $io
lygio horizontalia plok§tuma taskg, nenutrikstamu tesiniu. Atliekant vertikaly
perkélimg kelio atkarpa gali pereiti i§ vieno lygio, kuriame jvykdoma nurodyta salyga, |

kitg lygj, kuriame taip pat jvykdoma nurodyta sglyga.
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C. Motorizuoto bloko perkélimas i§ pradinio kelio i kita paskirties kelia, kai keliai

sueina j pasukimo-pakelimo jrenginj 35 viename ar keliuose lygiuose (veiksmas):
1) pasukimo-pakélimo jrenginio (lifto 35) kelio 23 atkarpg perkelia j pradinio kelio,
kuriame yra motorizuotas blokas 1, lygi;
2) pasukimo-pakélimo jrenginio 35 kelio 23 atkarpg (6b pav.) pasuka taip, kad ji
tapty pradinio kelio tesiniu;
3) motorizuotg bloka perveda i tranziting biisena ir pilnai perkelia j kelio 23 atkarpa,
po to perkelia j stacionarig atjungtg biiseng;
4) pasukimo-pakelimo jrenginio kelio 23 atkarpg (su ant jos esan¢iu motorizuotu
bloku) vertikaliai pakelia j paskirties kelio lygj (jeigu lygis nesutampa su pradinio
kelio lygiu);
5) pasukimo-pakélimo jrenginio kelio 23 atkarpg pasuka taip, kad ji tapty paskirties
kelio tesiniu;
6) motorizuota bloka perveda | tranziting biiseng ir perkelia nuo pasukimo-pakélimo

jirenginio 35 kelio 23 atkarpos | paskirties kelig.

Svarbu tai, kad:

- pasukimo-pakeélimo jrenginyje 1 ir 2 bei 4 ir 5 veiksmai gali biiti atlieckami tiek kartu,
tiek ir paeiliui;

- optimaliai, 1 ir 2 veiksmai pasukimo-pakélimo jrenginyje atlieckami i anksto, kad
motorizuoto bloko nereikty pervesti | stacionarig atjungta biiseng pradiniame kelyje

prie§ pasukimo-pakélimo jrenginj, laukiant, kol bus uzbaigti 1 ir 2 veiksmai.

D. Motorizuoto bloko perkélimas j keliy posisteme (veiksmas)

1. I8 priparkuoto nepilotuojamo jrenginio:

- suformuoja marSrutg nuo nepilotuojamo jrenginio sekcijos iki paskirties sekcijos;

- vienoje nepilotuojamo jrenginio sekcijoje motorizuotas blokas pereina i§ pajungtos
blisenos | stacionarig atjungta biiseng,

- motorizuotas blokas pereina | tranzito blisena, po to ji perkelia i§ nepilotuojamo
jrenginio kelio atkarpos | serviso stoties kelia, kurio tesiniu tapo nepilotucjamo
irenginio kelio atkarpa;

- vykdo motorizuoto bloko perkélimg toliau, kaip numatyta likusiuose marsruto

etapuose.
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2. Rankiniu btidu:

- motorizuotg blokg patalpina serviso stoties kelyje (aklakelyje), kur motorizuotas
blokas pereina j stacionarig atjungtg biisena;

- motorizuotas blokas pereina | tranzito bliseng laiko tarpui, kurio pakanka padéties
jutikliais (savo ir (arba) serviso stoties) nustatyti jo padét] serviso stoties keliy
posisteméje;

- suformuoja marSrutg iki paskirties sekcijos;

- toliau vykdo motorizuoto bloko perkélimg (judéjimg) nustatytu marsrutu.

E. Sujungimas su sekcija:

- perkelia tranzito blisenoje esantj motorizuota blokg iki paskirties sekcijos;

- perveda motorizuotg blokg j stacionarig atjungta blisena;

- perveda motorizuotg blokg | pozicionavimo biiseng, dél to jis yra iSlyginamas ir
uzfiksuojamas paskirties sekeijos atzvilgiu,

- perveda motorizuotg blokg | pajungtg biliseng ir taip yra uZtikrinamas papildomas
motorizuoto bloko mechaninis fiksavimas sekcijoje ir motorizuoto bloko elektros

grandiniy sujungimas su sekcijos grandinémis.

F. Atjungimas nuo sekcijos:

Motorizuota blokg i§ pajungtos biisenos perveda j stacionarig atjungtg bliseng.

G. Ikrovimas:

- suformuoja marsrutg iki reikiamos paskirties sekcijos jkrovimo jrenginyje (pavyzdziui,
32);

- jeigu motorizuotas blokas yra sekcijoje, atjungia jj nuo sekcijos;

- numatytu marsrutu perkelia motorizuota blokg iki paskirties sekcijos;

- motorizuota blokg sujungia su reikiama jkrovimo jrenginio sekcija;

- ikrovimo jrenginyje pradeda vykdyti j motorizuotg bloka integruoty energijos Saltiniy
ikrovimo cikla; ‘

- ikrovimo jrenginyje uzbaigia jkrovimo cikla;

- motorizuotg blokg palieka sekcijoje pajungtoje biisenoje, kol bus suformuotas naujas

marsrutas.

Kiekvienas serviso stoties jkrovimo jrenginys gali turéti vieng arba keletg sekeijy.
Minimaliu atveju serviso stotis suformuojama i§ vieno jkrovimo jrenginio su viena

sekeija.
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H. Motorizuoto bloko judéjimas mar§rutu

Bet kurj marSrutg formuoja nuo pradinés sekcijos iki paskirties sekcijos, pavyzdziui,
nepilotuojamo jrenginio sekcijos ir serviso stoties jkrovimo sekcijos. Nepertraukiamam
judéjimui marSrutu yra numatyta tiesiy keliy 23 infrastrukt@ira su i jg integruotomis

paskirties sekcijomis (aptarnavimo sekcijomis 28), kuri vadinama keliy posisteme.

Motorizuoto bloko 1 perkélimg vykdo tiesiais horizontaliais keliais 23. Kiekvienai
sekcijai i§skiria atitinkamg kelio 23 atkarpa, kurioje yra $i sekcija. Nepilotuojamg
jrenginj apriiping ne maziau kaip viena kelio 23 atkarpa, kurioje yra viena ar daugiau
nepilotuojamo jrenginio apriipinimo energija sekcija. Motorizuoto bloko 1 judéjimag
apriboja taip, kad jis negaléty autonomiskai palikti serviso stoties ar nepilotuojamo
jrenginio 11 kelig 23.

Vieng arba keletg serviso stoties keliy 23, taip pat nepilotuojamo jrenginio 11 kelig
naudoja neintegruoty naudingyjy apkrovy 20 judeéjimui tuo paéiu metu, kai juda

motorizuotas blokas 1, ir nepriklausomai nuo motorizuoto bloko 1 judéjimo.

Vienos paskirties sekcijos pagal loginj ar fizinj principg apjungiamos j sekcijy grupes ar
sekeijy modulius; pavyzdZiui, serviso stoties jkrovimo modulis 29 (1 pav., 5 pav.) turi
vieng ar daugiau jkrovimo sekcijy, o motorizuoty bloky saugojimo modulis gali turéti

vieng ar daugiau motorizuoty bloky 1 saugojimo sekeijy.

Kaip matyti 5 pav., jkrovimo modulis 29 gali turéti, pavyzdziui, 2 aptarnavimo /
ikrovimo sekcijas 28, iSdéstytas 2-juose horizontaliuose lygiuose. Serviso stoties
moduliy, kuriuose numatytas motorizuoty bloky judéjimas, konstrukcija, kaip jau buvo

minéta, uztikrina savo atkarpoje keliy 23 infrastruktiiros nenutriikstamuma.

Kiekvieno motorizuoto bloko 1 perkélimg vykdo valdant jo judéjimo tarp sekcijy
marsrutg ir jo bliseny seka.

Marsrutg formuoja remiantis informacija, gaunama i§ motorizuoto bloko padéties
nustatymo serviso stoties ribose priemoniy, pavyzdziui, i§ minéty sekimo arba padéties
nustatymo jutikliy.

Informacija apie motorizuoto bloko 1 padét] arba patikslintg padétj kartu su informacija
apie jo biliseng ir, pavyzdZiui, motorizuoto bloko unikaly identifikatoriy, sudaro

apibendrintg informacijg apie esamg motorizuoto bloko padét;.
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Sitilomoje sistemoje sgveika tarp pajungtoje biisenoje esanéio motorizuoto bloko 1 su
nepilotuojamo jrenginio judéjimo valdikliu 44 ir serviso sto&iy moduliais, kaip jau
nurodyta anksCiau, gali biiti bekontakt¢ arba vykdoma per sisteminés jungties 14
papildomus elektrinius kontaktus 16. Optimalus biidas — optiniu rySio kanalu per
sujungty sisteminiy jungéiy 14 optinio rysio langus 18; $is blidas atsparus neigiamiems
efektams, atsiradusiems deél elektromagnetiniy trukdZiy, ir jam nereikia papildomy

elektriniy kontakty sisteminéje jungtyje 14.

Motorizuoto bloko 1 judéjimag marsrutu valdo valdymo bloku 9, kuris sgveikauja su
nepilotuojamo jrenginio judéjimo valdikliu 44 arba serviso stoties valdymo moduliu 33.
Pagal sitilomg biidg mar$ruty formavima ir motorizuoty bloky judéjimo valdymg vykdo
centralizuotai — analogiskai judéjimui geleZinkeliu; arba decentralizuotai — analogiskai
judéjimui automobiliy keliais su juose taikomomis taisyklémis.

Valdymo funkcijos suderintos su valdymo stotimi 45.

Motorizuoto bloko 1 biliseny sekg parenka i§ jo bliseny grupés, kuri apima:
- tranziting biiseng, kurioje motorizuotas blokas 1 yra tarp paskirties sekcijy ir gali
tarp jy autonomiskai judéti keliy 23 infrastruktiira;
-pozicionavimo biisena, kurioje motorizuotas blokas 1, patekes j paskirties sekcija,
i§lygina savo padétj sekcijos atzvilgiu ir po to fiksuoja savo padétj jos atZvilgiu;
- pajungta bilisena, kurioje motorizuotas blokas 1 yra fiksuotas i§lygintoje sekeijos
atzvilgiu padétyje ir uZtikrina savo elektriniy kontakty 16 sujungimg su sekcijos
elektriniais kontaktais;
- stacionarig atjungtg biseng, | kurig motorizuotas blokas 1 patenka dél atlikto
pozicionavimo, atsijungus nuo sekcijos arba laikinai nutraukus tranzitine biisena.
Sekcijos atZvilgiu iSlyginta padétis — tai tokia motorizuoto bloko 1 padétis, kurioje jo
sisteminiy jung€iy 14 mechaniniai centruojantys elementai turi bendrg a§j su
aptarnavimo sekcijos 28 sisteminiy jungéiy 14 mechaniniais centruojanéiais elementais

15.

Energijos, eikvojamos savo funkcionavimui, optimizavimui paskirties sekcijas
daZniausiai iSdésto horizontalioje plok§tumoje tokia tvarka, kuri uZtikring tiesy
motorizuoto bloko 1 judéjimg tarp sekcijy. Taip pat galimas sekcijy iSdéstymas keliose
horizontaliose plokStumose, uZtikrinant motorizuoto bloko 1 perkélimag i§ bet kurios

horizontalios plokstumos j bet kurig kitg.
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Motorizuoto bloko 1 perkélimg i§ i§vykimo kelio iki atvykimo kelio, kurio metu turi
biiti atliekamas posiikis horizontalioje plok§tumoje, pakei¢iama horizontali plokStuma ir
(arba) turi biiti perkeliamas tarp lygiagrediy vienoje horizontalioje plokStumoje esanciy
keliy, uztikrina atjungiant kelio 23 atkarpa, kurioje yra motorizuotas blokas 1, nuo
i§vykimo kelio ir 3ig atkarpg prijungiant prie atvykimo kelio. Taip perkeliama kelio

atkarpa tampa atvykimo kelio tgsiniu.

Energetiniu poZidriu naudingiausias daZniausiai vykstantis motorizuoty bloky 1
judéjimas horizontaliai nepanaikina galimybés juos perkelti, jei reikia, tarp skirtingy

horizontaliy plok&tumy ir (arba) juos pasukti horizontalioje plok§tumoje.

Pagrindinés biisenos, jkrovimo operacijos, naudojimasis liftu ir kiti blidui jgyvendinti
bitini veiksmai paaiskinami toliau pateikiamais pavyzdZiais, kurie iliustruoja $§j

iSradima, ta¢iau neriboja jo apsaugos apimties.

Motorizuoto bloko biiseny sekos pavyzdys

Motorizuotas blokas 1 savo judéjimg pradeda i§ savo pradinés padéties sekcijos
(pavyzdZiui, nepilotuojamo jrenginio apriipinimo energija sekcijos) i paskirties sekcija
(pavyzdZiui, jkrovimo modulio 29 aptarnavimo sekcijg) pereidamas i pajungtos
biisenos nepilotuojamo jrenginio sekcijoje | tranziting biseng, atsijungdamas nuo
nepilotuojamo jrenginio aprlipinimo energija sekcijos ir, atitinkamai, nutraukdamas
elektrinj sujungima tarp savo kontakty 16 ir nepilotuojamo jrenginio sekcijos kontakty.
Tranzitiné blisena charakterizuojama §iomis sglygomis:

a) serviso stoties ir nepilotuojamo jrenginio keliy posistemé gali uztikrinti
nenutriikstamg motorizuoto bloko judéjimag tarp pradinés padéties sekcijos ir
paskirties sekcijos;

b) yra suformuotas marsrutas nuo pradinés padéties sekcijos iki paskirties sekcijos;

¢) motorizuoto bloko 1 maitinimo elementai 2 turi pakankamai energijos judéjimui
iki paskirties sekcijos;

d) motorizuotas blokas stabiliai remiasi i kelig 23, be to:

- motorizuoto bloko 1 atraminiy raty kiekio pakanka tam, kad motorizuotas blokas 1 ant
kelio 23 i8laikyty stabilig horizontalig padétj;

- su keliu 23 patikimai lieGiasi ne maziau kaip vienas platformos 12 varantysis ratas 4;

- spaudimo pavara 13 yra tokioje padétyje, kuriai esant motorizuoto bloko 1 sistemines

jungtys 14 néra sujungtos né su viena aptarnavimo sekcijy 28 sistemine jungtimi.
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Judéjimo biisenoje motorizuotas blokas 1 juda pirmyn arba atgal nuo vienos

aptarnavimo sekcijos prie kitos.

Valdymo blokas 9 valdo motorizuoto bloko 1 judéjimo pradzig, stabdyma, greitj ir
pagreitj, valdydamas raty pavaras 3. Valdymo blokas 9 sinchronizuoja motorizuoto
bloko 1 biiseng ir jo padétj keliy 23 infrastruktliroje su serviso stoties valdymo moduliu

33, naudojant ry$io blokg 10, optimaliai, belaidZiu ry$io kanalu.

Optimalus judéjimas yra tuomet, kai judama nuo vienos aptarnavimo sekcijos iki kitos
be tarpinio sustojimo kelyje — su viena jsibégéjimo atkarpa, su viena tolimesne judéjimo

pastoviu greiéiu tranzitine atkarpa ir viena tolimesne stabdymo atkarpa.

Optimaliai, greitis stabdymo atkarpoje yra mazZesnis uz greitj jsibégéjimo atkarpoje, nes
tiksliam motorizuoto bloko 1 pozicionavimui aptarnavimo sekcijoje 28 yra

pageidautinas mazesnis judéjimo greitis.

Pozicionavimo biisena (pavyzdZiui, ijkrovimo modulio 29 aptarnavimo sekcijoje 28):

Motorizuoto bloko 1 padétis orientuojama tokiu blidu, kad motorizuoto bloko 1
sisteminiy jungéiy 14 asys 17 sutapty su atitinkamomis aptarnavimo sekcijos 28, kurios
kelio atkarpoje yra motorizuotas blokas 1, sisteminiy jung€iy 14 aSimis 17 (2c pav.).
Valdymo blokas 9 nutraukia motorizuoto bloko 1 judéjimg ir suaktyvina spaudimo
pavaras 13, kurios $ios veiksmo pabaigoje sujungia motorizuoto bloko 1 sistemines

jungtis 14 su aptarnavimo sekcijos 28 sisteminémis jungtimis 14.

Pajungta biisena

Aptarnavimo sekcijoje 28 pajungtas motorizuotas blokas 1 yra patikimai uZfiksuojamas
iSlygintoje sekcijos atzvilgiu padétyje kelyje 23. Tokia motorizuoto bloko biisena
vadinama pajungta bilisena (Connected State). Esant $iai blsenai yra uZtikrintas
motorizuoto bloko 1 elektriniy kontakty 16 sujungimas su aptarnavimo sekcijos 28

elektriniais kontaktais.

Peréjimui | naujg tranziting blisena, pavyzdZiui, pabaigus jkrovimo procesg, valdymo
blokas 9 suaktyvina atvirkstinj spaudimo pavary 13 veikima, del ko motorizuoto bloko
1 sisteminés jungtys 14 atsijungia nuo aptarnavimo sekcijos 28, kurioje motorizuotas
blokas 1 buvo pajungtoje biisenoje, sisteminiy jungéiy 14. Sekcijas, kuriose

motorizuotas blokas 1 gali biiti pajungtoje blisenoje, jrengia ne tik nepilotuojamame
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jrenginyje ir jkrovimo jrenginyje 32, tafiau ir kituose serviso stoties mazguose.
Tokioms sekeijos gali biiti numatyta kitokia paskirtis nei jkrovimas ir nepilotuojamo
jrenginio apriipinimo energija uZtikrinimas, jskaitant motorizuoty bloky saugojima,

motorizuoty bloky, naudingosios apkrovos diagnostika ir kita.

Bet kurioje nurodytoje blisenoje serviso stoties ribose vienu metu gali biiti daugiau kaip

vienas motorizuotas blokas.

Motorizuoty bloky jkrovimo procesas

Optimaliai, bendras jkrovimo jrenginiy 32 sekcijy skaiius ir bendras serviso stoties
ribose esan&iy motorizuoty bloky 1 skaidius nustatomas taip, kad kiekvienam serviso
stoties aptarnaujamam nepilotuojamam jrenginiui blty prieinamas ne maZiau kaip
vienas motorizuotas blokas 1 su j jj integruotais pilnai jkrautais maitinimo elementais 2.
Pradiné padétis: motorizuotas blokas 1 yra pajungtoje blisenoje vienoje nepilotuojamo
jrenginio aptarnavimo sekcijoje 28, o jkrovimo modulio 29 (pavyzdZiui, 5 pav.)
galutinés aptarnavimo sekcijos jkrovimo jrenginys 32 yra i§jungtas. Motorizuoto bloko
1 valdymo blokas 9 i§ serviso stoties valdymo modulio 33 gauna judéjimo iki jkrovimo
modulio 29 galutinés aptarnavimo sekcijos 28 marsruta.

Motorizuotas blokas 1 pereina | tranzitine bliseng ir pradeda judéjima marSrutu.
Pasiekes galutine aptarnavimo sekcijg motorizuotas blokas 1 joje yra pozicionuojamas ir
pereina j pajungtg biiseng.

Serviso stoties jkrovimo modulio 29 valdymo modulis aktyvuoja galutinés aptarnavimo
sekcijos jkrovimo jrenginj 32.

Motorizuoto bloko 1 valdymo blokas 9 pradeda maitinimo elementy 2 jkrovimo
procesg, sinchronizuojant esamos jkrovimo biisenos parametrus su serviso stoties
jkrovimo modulio 29 valdymo moduliu.

Kai maitinimo elementai yra pilnai jkrauti, valdymo blokas 9 nutraukia jkrovimo
procesg. Motorizuotas blokas 1 gali ir toliau gauti energijg i§ jkrovimo jrenginio 32

motorizuoto bloko nuosavo valdymo bloko 9 maitinimui.

Lifto naudojimas

Motorizuoto bloko 1 pozicionavimas atitinkamoje kelio 23 atkarpoje, jo jsiterpimas |
bendra infrastruktiirg, kelio 23 atkarpos su ant jos esanéiu motorizuotu bloku 1
pasukimas, taip pat §ios kelio 23 atkarpos vertikalus perkélimas j kita horizontaly lygi,

optimaliai, vykdomas pasukimo-pakélimo jrenginiu 35, pavyzdziui, specialiu liftu,
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kurly serviso stotyse sumontuoja vienag ar daugiau. Lifto 35 veikimo principas,
pavyzdZiui, atliekant posiikj sta¢iu kampu, aiskus i§ 6 pav.

Pradiné padetis: motorizuotas blokas 1 yra tranzitinéje bilisenoje viename kelyje 23,
vedanciame | liftg 35, o liftas 35 yra laisvas.

Lifto 35 valdymo modulis i§ serviso stoties valdymo modulio 33 gauna instrukcija del
motorizuoto bloko 1 aptarnavimo. Liftas uzimtas.

Lifto valdymo modulis, valdydamas kabinos pakélimo pavarg 39 ir Sachtos pasukimo
pavarg 38, lifto kabing 37 orientuoja tokiu biidu, kad jos kelio 23 atkarpa tapty kelio 23,
ant kurio yra motorizuotas blokas 1 (atvykimo kelias), tgsiniu.

- motorizuotas blokas 1 jvaZiuoja  lifto kabinos 37 kelio 23 atkarpg ir sustoja kabinos
37 aptarnavimo sekcijoje. Motorizuotas blokas 1 yra pozicionuojamas ir pasirenggs
pereiti | pajungtg biisena.

Lifto valdymo modulis 35, valdydamas kabinos pakélimo pavarg 39 ir Sachtos
pasukimo pavarg 38, lifto kabing 37 orientuoja tokiu budu, kad jos kelio 23 atkarpa
tapty kelio 23, ant kurio turi atsidurti motorizuotas blokas 1 (i$vykimo kelias), tgsiniu.
Motorizuotas blokas 1 i§ pajungtos biisenos lifto kabinoje 37 pereina j tranziting bliseng

bei palieka lifto kabinos kelio atkarpg. Liftas laisvas.

Motorizuoty bloky pakeitimas nepilotuojamame aparate

Pradiné padétis — nepilotuojamas aparatas patikimai uzfiksuotas tinkamoje padétyje
serviso stoties parkavimo ar nusileidimo modulyje 30, nepilotuojamo jrenginio kelias 23
sujungia dvi serviso stoties parkavimo ar nusileidimo modulio 30 keliy atkarpas,
i§sikroves motorizuotas blokas 1 yra nepilotuojamo aparato aptarnavimo sekcijoje
pajungtoje biisenoje, viename i§ dviejy j parkavimo ar nusileidimo modulj 30 ateinanciy
keliy yra jkrautas motorizuotas blokas tranzitingje biisenoje, o prieSingo kelio atkarpa
yra laisva.

Nepilotuojamame jrenginyje 11 esantis i§sikroves motorizuotas blokas 1 pereina |
tranzitine biiseng ir palieka nepilotuojamo jrenginio kelig, judédamas | kelio 23 laisvos
atkarpos puse. Nepilotuojamo jrenginio 11 aptarnavimo sekcija atsilaisvina ir jg uZima
jkrautas motorizuotas blokas 1, patekdamas j ja i§ kitos pusés. Po to motorizuotas
blokas 1 pozicionuojamas nepilotuojamo jrenginio 11 aptarnavimo sekcijoje ir pereina j
pajungtag biiseng.

Nepilotuojamas jrenginys pasirenges gauti energijg i§ jo aptarnavimo sekcijoje esancio

motorizuoto bloko.
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Avarinéje biisenoje esandiy motorizuotu bloky i$stimimas

Be jau minéty biiseny, motorizuotas blokas 1 gali atsidurti avarinéje biisenoje, kurioje
blidamas negali autonomiskai judéti, pozicionuotis ir (arba) pereiti | pajungtg bliseng,
pavyzdZiui, dél to, kad | motorizuotg bloka 1 integruotuose maitinimo elementuose 2

nebepakanka energijos Siems veiksmams atlikti.

Siekiant i§vengti spiis¢iy keliuose yra numatytas avarinéje biisenoje atsidiirusio
motorizuoto bloko 1 iSstimimas i§ kelio 23 atkarpos, kurig naudoja judéjimui kiti
motorizuoti blokai, vienu ar keliais nesanciais avarinéje blisenoje motorizuotais blokais
i tokig serviso stoties kelio atkarpg, kurioje §is avarinéje blisenoje esantis motorizuotas
blokas 1 netrukdo kity motorizuoty bloky judéjimui. Tokios kelio atkarpos vadinamos
avariniais aklakeliais, serviso stotyje jrengiamas vienas ar daugiau avariniy aklakeliy.
Tam serviso stoties maZiausiai vieno lygio keliuose 23 jrengiamas vienas ar daugiau
avariniy aklakelj, kuriuose telpa bent viena aptarnavimo sekcija.

Vienas ar keli nesantys avarinéje bilisenoje motorizuoti blokai gali i§stumti avarinéje
biisenoje esantj motorizuotg bloka 1, blokuojantj serviso stoties vieno lygio kelig 23, ir
taip uztikrina tolesnj serviso stoties funkcionavimg ir patikimg nenutriikstamg jkrauty
motorizuoty bloky tiekimg nepilotuojamiems jrenginiams.

1. Tam vienas ar keli nesantys avarinéje blisenoje motorizuoti blokai 1 palieka savo
aptarnavimo sekcijas, privaziuoja prie avarinéje biisenoje esantio motorizuoto bloko i3
tos puses, kuri yra prieSinga avarinio aklakelio aptarnavimo sekcijai, ir stumia avaringje
biisenoje esantj motorizuotg bloka, kol jis pasiekia galutinj taskg aklakelyje. Po to
nesantys avarinéje blisenoje motorizuoti blokai 1 sugrjZta | savo pradines aptarnavimo
sekcijas arba toliau tesia nurodyta mardrutg, judédami, pavyzdZiui, | serviso stoties
jkrovimo modulio 29 laisvas aptarnavimo sekcijas 28 jkrovimui.

2. Avarinéje biisenoje esantio motorizuoto bloko 1 perkélimui gali biiti naudojamas
liftas 35. Siuo atveju vienas ar keli nesantys avarinéje biisenoje motorizuoti blokai 1
palieka savo pradines aptarnavimo sekcijas ir privaZiuoja prie avarinéje biisenoje
esan¢io motorizuoto bloko i§ tos pusés, kuri yra prieinga lifto kabinos 37 aptarnavimo
sekcijai, ir stumia avarinéje biisenoje esantj motorizuotg bloka, kol jis pasiekia galing
padétj kabinoje 37. Tuomet liftas 35 perkelia kabing 37 | tokig padétj, kai jos kelias 23
tampa kelio, vedancio j aklakelj, tesiniu. Tolimesni veiksmai atitinka apraSytus auk$¢iau

1-ame punkte.
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Sitilomy biido ir sistemos privalumai bei problemos i§sprendimo jrodymai

Sitilomas techninis sprendimas:
- uztikrina savaime judanéiy motorizuoty bloky atsiradimg ir pramoninj jdiegima,
kurie gali:
(a) autonomiskai judéti serviso sto€iy keliy posisteme,
(b) autonomiskai patekti j nepilotuojamus jrenginius ir juos palikti,
(c) autonomi$kai susijungti ir su serviso stociy, ir su nepilotuojamy jrenginiy
aptarnavimo jungtimis,
(d) papildomai gabenti naudinggjg apkrova;
- uztikrina keliy posistemés ir, tuo paéiu, serviso sto¢iy paprastuma ir optimalig
kaina,
- uztikrina tiek serviso sto¢iy moduliy, tiek ir nepilotuojamy jrenginiy aptarnavimo
sekcijy optimalig konstrukcijg ir gerg aptarnavima;
- nereikalauja sudétingy manipuliatoriy ir robotizuoty sistemy motorizuoty bloky
aptarnavimui serviso stotyse, o tai reiskia serviso sto¢iy kainos sumazéjimg ir
motorizuotus blokus aptarnaujanéiy sistemy gedimo rizikos sumazéjima,
- sistemos prieZilira sumazina, i§ esmés, iki kompaktisky standartizuoty
motorizuoty bloky prieZitiros, todel nebelicka sudétingos serviso stoiy
robototechnikos prieZifiros,
- padidina visos sistemos atsparumg gedimams, panaudojant dubliuojamas
sistemines jungtis motorizuoty bloky prijungimui prie nepilotuojamo jrenginio ir
serviso sto¢iy moduliy,
- uztikrina serviso sto&iy moduline sistema, didelj jy projektavimo lankstumg ir
gerg pakei¢iamuma dél keliy posistemiy paprastumo;
- uztikrina serviso sto¢iy mazg svorj ir paprastuma, o tuo paciy - mobilumg, Zemg
kaing ir galimybe aptarnauti nekvalifikuotam personalui, nenaudojant papildomos
technikos,
- uztikrina motorizuoty bloky prieZilirg be naudingosios apkrovos demontavimo,
nes yra uZtikrintas motorizuoty bloky ir neintegruoty naudingyjy apkrovy
nepriklausomas jude¢jimas;
- neriboja naudingosios apkrovos darbo erdves,
- papildomai padidina visos sistemos patikimuma, nes numatyta, kad avarin¢je

blisenoje esantj motorizuota blokg vienas ar keli nesantys avaringje biisenoje
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motorizuoti blokai i§stums j keliy posistemés aklakelj, kuriame avarinéje blisenoje
esantis motorizuotas blokas neribos kity motorizuoty bloky judé¢jima;

- leidZia nepilotuojamy jrenginiy naudingaja apkrovag perkelti lygiagreéiai ir
nepriklausomai ta pacia keliy posisteme, kuri naudojama motorizuoty bloky
judéjimui;

- leidZia pradéti naudoti tobulesnius maitinimo elementus, nekeiéiant visos
sistemos;

- sprendimas suteikia galimybe dinamiskai komplektuoti serviso stotis brangiais
jkrovimo ir kitais jrenginiais aktyvaus naudojimo laikotarpiu, taip pat paSalinti Sig
jrangg i§ serviso sto¢iy nepilotuojamais jrenginiais uzkonservavimo ar sezoninés

prastovos laikotarpiu.

Pramoninis pritaikomumas
Sitilomas techninis sprendimas gali blti pritaikomas ir Zemés tkio srityje, ir kitose
pramoninése srityse, kur yra nepilotuojamy jrenginiy panaudojimo nepertraukiamu

rezimu su minimaliu prastovos laiku poreikis.
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Pozicijy sgrasas:

1

— O 0 NN AW

12
13
14

15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25

Motorizuotas blokas:

la - motorizuotas blokas su integruotu jkrovimo jrenginiu,
1b - motorizuotas blokas su integruota naudingaja apkrova, kuri néra jkrovimo
jrenginys;

Maitinimo elementas

Rato pavara

Varantysis ratas

Pasyvus (varomasis) ratas

Bégis

Riedéjimo guolis

Kreipiantysis elementas

Valdymo blokas

Rysio blokas

Nepilotuojamas jrenginys

Platforma

Spaudimo pavara

Sisteminé jungtis:

14a - sisteminé jungtis, skirta elektros energijos tiekimui j jkrovimo jrenginj 42a,
esantj motorizuotame bloke 1a;

14b - sisteminé jungtis, jungianti jkrovimo modulio 29 sistemines jungtis 14 su
jkrovimo jrenginiu, integruotu | motorizuota bloka la;
Centruojantis elementas

Elektrinis kontaktas

Sisteminés jungties asis

Optinio ry$io langas

Nesanéioji arka

Naudingoji apkrova (neintegruota | motorizuota blokg)
Serviso stoties modulis 1

Serviso stoties modulis 2

Kelias

Sandiiros vieta

Slopintuvas
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32
33
34
35
36
37
38
39
40
41
42

43
44
45
46
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Ventiliatorius arba kondicionavimo sistema
Vaziuokle

Aptarnavimo sekcija

Ikrovimo modulis

Parkavimo arba nusileidimo modulis

Serviso stoties jkrovimo jrenginys

Serviso stoties valdymo modulis

Serviso stoties energetinis modulis

Liftas

Lifto Sachta

Lifto kabina

Sachtos pasukimo pavara

Kabinos pakeélimo pavara

Lifto vertikali a8is

Atsvara arba pastovios jégos spyruokliy sistema
Naudingoji apkrova, integruota j motorizuotg bloka:
42a - jkrovimo jrenginys, kaip naudingoji apkrova integruotas | motorizuotg
blokg

Serviso stoties valdymo modulio 33 rySio blokas
Nepilotuojamo jrenginio judéjimo valdiklis
Valdymo stotis

Sandiiros mazgas
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ISRADIMO APIBREZTIS

1. Energijos Saltiniy tiekimo nepilotuojamiems jrenginiams bidas, kuriame maitinimo
elementai yra perkeliami tarp nepilotuojamo jrenginio ir i$orinio jkrovimo jrenginio
sekcijy ir atgal, jkraunant juos i$oriniame jkrovimo jrenginyje, besiskiriantis tuo, kad:

- maitinimo elementai yra integruojami j motorizuotus blokus, kurie gali autonomiskai
patekti | sekcijas, judéti tarp jy ir jas palikti;

- kiekvieno motorizuoto bloko judéjimg vykdo, suformuojant ir valdant jo judéjimo
marSrutg iki paskirties sekeijos, kur kiekvienas motorizuoto bloko marsrutas apima seka
ne maziau kaip i§ dviejy skirtingy biiseny, pasirinkty i§ grupés, apimancios:

- tranziting biisena, kurioje yra tarp sekcijy judantis motorizuotas blokas;

- pozicionavimo biseng, kurioje motorizuotas blokas iSlygina savo padétj
sekcijos, kurios ribose jis yra, atzvilgiu;

- pajungtg blisena, kurioje motorizuotas blokas yra fiksuotas i$lygintoje padétyje
sekcijos, kurios ribose jis yra, atzvilgiu, ir yra uZtikrinta galimybé perduoti
energija tarp Sios sekcijos energetinés grandinés ir | motorizuota blokg
integruoty maitinimo elementy; ir

- stacionarig atjungta buseng, kurioje yra nejudantis motorizuotas blokas
nepajungtoje biisenoje;

be to, motorizuotas blokas savo mar$ruta uzbaigia paskirties sekcijoje pajungtoje arba
stacionarioje atjungtoje biisenoje;

- nepilotuojama jrenginj apriipina energija i§ bent vieno motorizuoto bloko su i jj
integruotais dalinai ar visi$kai jkrautais maitinimo elementais ir kuris yra nepilotuojamo
jrenginio sekcijoje pajungtoje blisenoje;

- integruotus maitinimo elementus jkrauna motorizuotame bloke, esan¢iame pajungtoje
biisenoje vienoje i§ iSorinio nepilotuojamo jrenginio atzvilgiu jkrovimo jrenginio

sekcijy.

2. Biidas pagal 1 punkta, besiskiriantis tuo, kad integruoty | motorizuotg blokg, esantj
bet kurioje biisenoje, maitinimo elementy energijos dalis ir (arba) energijos,
perduodamos i§ jkrovimo jrenginio j esant] pajungtoje biisenoje jkrovimo jrenginio
sekcijoje | motorizuotg blokg dalis, naudojama paties motorizuoto bloko

funkcionavimui uZtikrinti.
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3. Biidas pagal 1 arba 2 punkta, besiskiriantis tuo, kad vieng ar kelis iSorinius jkrovimo
jrenginius apjungia | grupe serviso stotyje, kur kiekvienas serviso stoties jkrovimo
jrenginys gali turéti vieng ar keletg sekcijy ir kur serviso stoties ribose gali buti daugiau
kaip vienas motorizuotas blokas, ir bet kurioje nurodytoje biisenoje vienu metu gali biiti

daugiau kaip vienas motorizuotas blokas.

4. Bidas pagal 3 punkta, besiskiriantis tuo, kad vienos serviso stoties motorizuotais
blokais apriipina ne maziau kaip vieng nepilotuojamg jrenginj, ir kiekvienam
aptarnaujamam nepilotuojamam jrenginiui uztikrina bent vieno motorizuoto bloko su

jkrautais integruotais i jj maitinimo elementais prieinamuma.

5. Biidas pagal 4 punkta, besiskiriantis tuo, kad minéti nepilotuojami jrenginiai taip pat

gali perkelti motorizuotus blokus i§ vienos serviso stoties j kitg.

6. Biidas pagal bet kurj ankstesnj punkta, besiskiriantis tuo, kad be maitinimo elementy

motorizuoti blokai perkelia ir j juos integruotg naudingaja apkrova.

7. Budas pagal bet kurj ankstesnj punkta, besiskiriantis tuo, kad j motorizuotg bloka
integruoja naudingajg apkrova, skirtg serviso stoties modulio(-iy) funkcionavimui, ir ja

nepilotuojamu jrenginiu perkelia i§ vienos serviso stoties j kitg.

8. Blidas pagal bet kurj ankstesnj punkta, besiskiriantis tuo, kad nepilotuojamame
irenginyje jrengia dvi ar daugiau sekcijy, kuriose motorizuoti blokai gali biiti pajungtoje

biisenoje.

9. Budas pagal bet kurj ankstesnj punkty, besiskiriantis tuo, kad siekiant suformuoti
marsrutg, motorizuotame bloke ir (arba) serviso stotyje irengia priemones motorizuoto
bloko padeéties serviso stoties ribose nustatymui, o i§ jy gauta informacijg naudoja
nustatant tiek motorizuoto bloko padet;, tiek ir stebint motorizuoto bloko judéjimo savo

marSrutu dinamika.

10. Budas pagal bet kurj ankstesnj punkta, besiskiriantis tuo, kad informacijg apie
motorizuoto bloko padétj papildo kita informacija apie aktualig motorizuoto bloko
biiseng, pavyzdZiui, informacija apie energijos lyg] integruotuose maitinimo

elementuose.
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11. Budas pagal bet kurj ankstesni punkta, besiskiriantis tuo, kad vykdo bekontaktj
apsikeitimg informacija tarp motorizuoto(-y) bloko(-y) ir serviso stoties valdymo

priemoniy ir (arba) kity motorizuoty bloky serviso stoties ribose.

12. Blidas pagal bet kurj ankstesnj punkts, besiskiriantis tuo, kad motorizuoty bloky
mar$rutus formuoja centralizuotai, pavyzdZiui, serviso stoties valdymo priemonémis,
atsizvelgiant | informacijg apie serviso stoties motorizuoto(-y) bloko(-y) biiseng(-as),
gaunamg centralizuoto informacijos apsikeitimo eigoje, pavyzdZiui ,serviso stoties

valdymo priemonés - motorizuotas blokas* tipo.

13. Buidas pagal bet kurj i§ 1-11 punkty, besiskiriantis tuo, kad motorizuoty bloky
marsrutus formuoja decentralizuotai patys motorizuoti blokai pagal nustatytas judéjimo
taisykles ir jvertinant informacijg apie esamg serviso stoties motorizuoty bloky biisena,
gaunamg grupinio informacijos apsikeitimo eigoje, pavyzdziui ,,motorizuotas blokas -
motorizuotas blokas* ir (arba) ,serviso stoties valdymo priemonés - motorizuotas

blokas* tipo.

14. Bidas pagal 12 arba 13 punkta, besiskiriantis tuo, kad marSruta formuoja ir
koreguoja, atsiZvelgiant | informacija apie aktualias serviso stoties motorizuoty bloky
biisenas, gaunamg centralizuoto ir (arba) decentralizuoto informacijos apsikeitimo

eigoje.

15. Bidas pagal bet kurj ankstesnj punkts, besiskiriantis tuo, kad sekcijas, kuriose
motorizuotas blokas gali blti pajungtoje blisenoje arba stacionarioje atjungtoje
blisenoje, papildomai jrengia serviso stoties mazguose, nustatant joms kitokig nei
apripinimo energija paskirtj, jskaitant motorizuoty bloky saugojimg, jy diagnostikg ir

naudingosios apkrovos aptarnavimg.

16. Biidas pagal bet kurj ankstesnj punkta, besiskiriantis tuo, kad sekcijas, tarp kuriy

perkeliamas motorizuotas blokas, i§désto vienoje horizontalioje ploks§tumoje.

17. Bidas pagal bet kurj i§ 1-15 punkty, besiskiriantis tuo, kad sekcijas, tarp kuriy
perkeliamas motorizuotas blokas, iSdésto keliose horizontaliose plokstumose su
galimybe perkelti motorizuota blokg i§ bet kurios horizontalios plokStumos } bet kurig

kitg.
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18. Biidas pagal bet kurj ankstesnj punkts, besiskiriantis tuo, kad Kkiekvienos
horizontalios plokStumos sekcijas i§désto tokia tvarka, kuri uZtikrina tiesy motorizuoto

bloko judéjima tarp jy su galimybe pasukti i§ vienos tiesios krypties | kita.

19. Bidas pagal bet kurj ankstesnj punkta, besiskiriantis tuo, kad motorizuoto bioko
pasukimg ir (arba) vertikaly perkélimg j kitg horizontalig plok$tumg atlieka, optimaliai,
pasukimo-pakélimo jrenginiu, tam serviso stotyje jrengiant vieng ar daugiau tokiy

jrenginiy.

20. Budas pagal bet kurj ankstesnj punkta, besiskiriantis tuo, kad motorizuoto bloko
bliseny grupé papildomai apima jo avaring biisena, kurioje motorizuotas blokas negali
autonomiskai judeéti, pozicionuotis ir (arba) pereiti | pajungtg biisena, arba tokie
veiksmai pavojingi serviso stoiai arba visam motorizuotam blokui ir (arba) jo

mazgams.

21. Biidas pagal 20 punkta, besiskiriantis tuo, kad bldas papildomai apima avarinéje
biisenoje atsidfirusio motorizuoto bloko iSstimimag 1§ marSruto, naudojamo kity
motorizuoty bloky judéjimui, su vienu ar keliais nesanciais avarinéje biisenoje

motorizuotais blokais.

22. Energijos Saltiniy tiekimo nepilotuojamiems jrenginiams sistema, skirta bet kurio i§
1-21 punktuose nurodyto bido jgyvendinimui, apimanti priemones maitinimo elementy
perkélimui tarp nepilotuojamo jrenginio sekcijy ir iSorinio nepilotuojamo jrenginio
atZvilgiu jkrovimo jrenginio ir atgal, besiskirianti tuo, kad:

- sistema apima stacionarias arba mobilias serviso stotis, skirtas nepilotuojamy jrenginiy
automatiniam aptarnavimui ir maitinimo elementy ir (arba) naudingyjy apkrovy
tiekimui;

- minétos perkélimo priemonés apima vieng ar keletg motorizuoty bloky (1) ir serviso
stoties keliy posistemg, kurios keliu (-iais) (23) tarp sekcijy autonomiskai juda
motorizuoti blokai (1) su integruotais | juos maitinimo elementais (2) ir (arba)
naudingosiomis apkrovomis;

- kiekviena sekcija turi keliy posistemés vieno i§ keliy (23) atkarpg; kur, motorizuoto
bloko (1) perkélimui i§ vieno kelio | kitg, keliy posistemé sukonfigiiruota taip, kad
vienas kelias (23) suduriamas su kitu, ir abiejy keliy (23) sandiiros vieta (24) yra

jveikiama motorizuotiems blokams (1).
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23. Sistema pagal 22 punkta, besiskirianti tuo, kad serviso stotys daZniausiai yra
modulinés su galimybe kombinuoti modulius, kuriy kiekviename uztikrintas keliy
posistemés nenutriikstamumas, kur minéta serviso storis apima, bent jau, valdymo
modulj (33), energetinj modulj (34), parkavimo arba nusileidimo modulj (30), jkrovimo

modulj (29), vaziuokle (27).

24. Sistema pagal 23 punkta, besiskirianti tuo, kad valdymo modulis (33) turi rysio
blokg (43) su valdymo stotimi (45), nepilotuojamais jrenginiais ir, optimaliai, su
motorizuotais blokais (1) ir gali padéties nustatymo priemonémis valdyti motorizuoto(-

y) bloko(-y) (1) judéjima keliy posistemeés keliais (23).

25. Sistema pagal 22-24 punktus, besiskirianti tuo, kad keliy posistemé papildomai
apima neturinéius sekcijy kelius, kurie reikalingi turin¢iy sekcijas keliy sujungimui ir
(arba) uztikrinimui, kad bet kuri sistemos sekcija yra pasiekiama bent vienam

motorizuotam blokui (1).

26. Sistema pagal bet kurj i§ 22-25 punkty, besiskirianti tuo, kad keliy posistemeg
sudaro vienas arba keli horizontalGs keliai (23), i§déstyti viename arba keliuose

horizontaliuose lygiuose.

27. Sistema pagal bet kurj i§ 22-26 punkty, besiskirianti tuo, kad vieno lygio keliai (23)
keliy posisteméje yra tieslis ir tarpusavyje lygiagretiis ir (arba) sudaro kampa,

pavyzdziui, staty kampa.

28. Sistema pagal bet kurj i§ 22-27 punkty, besiskirianti tuo, kad keliy posistemé apima
vieng ar keletg pasukimo-pakélimo jrenginiy (35), skirty pakeisti motorizuoto bloko (1)
judéjimo kryptj ir (arba) pakeisti horizontaly lygj, kuriame juda motorizuotas blokas,

pasukant ir (arba) vertikaliai perkeliant jj kartu su keliy posistemés kelio atkarpa.

29. Sistema pagal 28 punkta, besiskirianti tuo, kad pasukimo-pakélimo jrenginys (35)
yra jrengtas keliy posistemés keliy (23) susikirtime ir apima:

- Sachtg (36), kurios vertikalioje asyje (40) i§sidésto bent dviejy horizontaliy Kkeliy lygiy
keliy (23) susikirtimo taskai;

- kabing (37), apimancia kelio atkarpg su aptarnavimo sekcija (28) ir skirtg pasisukimui
vertikalios aSies (40) atzvilgiu ir (arba) vertikaliam perkélimui 3achtos (36) viduje tarp

skirtingy lygiy keliy (23);
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- jutikliy, uztikrinanéiy tinkamg kabinos (37) pozicionavimg vedanéiy j pasukimo-
pakelimo jrenginj keliy (23) atZvilgiu, rinkinj;

- Sachtos pasukimo pavarg (38), skirtg $achtos (36) su kabina (37) pasukimui;

- kabinos pakélimo pavarg (39), skirta vertikaliam kabinos (37) perkélimui $achtos (36)
viduje tarp skirtingy lygiy keliy (23).

30. Sistema pagal bet kurj i§ 22-29 punkty, besiskirianti tuo, kad keliy posistemes
keliai (23) taip pat yra tinkami nepilotuojamo(-y) jrenginio(-iy) (20) neintegruoty i
motorizuotus blokus (1) naudingyjy apkrovy perkélimui tuo pafiu metu ir

nepriklausomai.

31. Sistema pagal bet kurj i§ 22-30 punkty, besiskirianti tuo, kad keliy posistemeés
kiekvienas kelias (23), optimaliu atveju, yra fiksuotos vézés beégiy (6), esanéiy vienoje

horizontalioje plokStumoje, pora.

32. Sistema pagal bet kurj i§ 22-31 punkty, besiskirianti tuo, kad mineti motorizuoti
blokai (1) apima atramine platformg (12), ant kurios yra sumontuoti bent:

- maitinimo elementai (2) ir, nebitinai, naudingoji apkrova (42);

- vienas ar keletas sandGros mazgy (46), skirty uzZtikrinti energijos perdavimg tarp
maitinimo elementy (2) ir sekcijos (28) energetinés grandinés;

- viena ar kelios raty pavaros (3), kuriy kiekviena varo vieng ar keletg varanéiyjy raty
(4), sumontuoty ant platformos (12) arba ant pacios rato pavaros (3) ir uZtikrinanéiy
motorizuoto bloko (1) judéjimg iSilgai keliy posistemés kelio (23);

- valdymo priemoneés, pavyzdziui, valdymo blokas (9), kuris valdo motorizuoto bloko

(1) autonominj judéjima, kontroliuodamas raty pavaras (3) ir sandiiros mazga(-us) (46).

33. Sistema pagal 32 punkta, besiskirianti tuo, kad motorizuoto bloko (1) platforma
(12) papildomai yra jrengta su vienu ar keletu pasyviy raty (5), kuriais motorizuotas

blokas (1) remiasi j keliy posistemes kelius (23).

34. Sistema pagal bet kurj 1§ 31-33 punkty, besiskirianti tuo, kad, optimaliai,
motorizuotas blokas (1) yra jtaisytas tarp keliy posistemés keliy (23) bégiy (6) ir savo
pasyviais ratais (5) remiasi | bégiy (6) virSuting viding dali, o varantys ratai (4)

prispausti prie bégiy (6) apatinés vidinés dalies.
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35. Sistema 32-34 punktus, besiskirianti tuo, kad motorizuoto bloko (1) platforma (12)
papildomai apima kreipian¢iuosius elementus (8), kurie palengvina motorizuoto bloko
(1) pozicionavimg lygiagre€iai keliui (23), ir (arba) turi ribojan¢ias atramas,

apribojancias judéjimo laisve plok§tumoje, statmenoje kelio (23) plok$tumai.

36. Sistema pagal bet kurj i§ 32-35 punkty, besiskirianti tuo, kad motorizuoto bloko
sandliros mazgas (46) apima sisteming jungtj (14) su dviem ar daugiau elektriniy
kontakty (16) joje ir motorizuotg spaudimo pavarg (13), priver¢iancig sisteming jungt
(14) judeti statmenai kelio (23) krypgiai ir uZtikrinan¢ig motorizuoto bloko tinkama

fiksavimg sekcijoje (28) pajungtoje biisenoje.

37. Sistema pagal 36 punkta, besiskirianti tuo, kad sandiros mazgo (46) sisteminé
jungtis (14) apima mechanin] centruojantj elementg (15), uZtikrinantj elektriniy
kontakty (16) tinkama padétj sekcijos (28) atitinkamos sisteminés jungties (14)
elektriniy kontakty atZvilgiu ir (arba) motorizuoto bloko (1) patikimg mechaninj

fiksavima sekcijos (28) kelio (23) atkarpoje.

38. Sistema pagal bet kurj i§ 22-37 punkty, besiskirianti tuo, kad motorizuotas blokas
(1) turi vidinj(-ius) arba i$orinj(-ius) ry$io blokg(-us) (10), uZtikrinantj(-ius) bekontaktj

ry§j su iSoriniais motorizuoto bloko atZvilgiu jrenginiais ir sistemomis.

39. Sistema pagal bet kurj i§ 22-38 punkty, besiskirianti tuo, kad motorizuotas blokas
(1) yra jrengtas su savo absoliudios ir (arba) santykinés padéties keliy posisteméje
nustatymo jmontuotomis arba iSorinémis priemonémis, tokiomis kaip stebéjimo ar

padéties nustatymo jutikliai.

40. Sistema pagal bet kurj 1§ 30-39 punkty, besiskirianti tuo, kad, optimaliai,
neintegruota |} motorizuota bloka naudingoji apkrova (20) savo judéjimui keliy

posistemés keliais (23) naudoja keliy posistemés keliy (23) bégiy (6) iSoring dalj.

41. Sistema pagal bet kurj i§ 22-40 punkty, besiskirianti tuo, kad kelio atkarpoje
nepilotuojamo jrenginio viduje yra jrengta daugiau kaip viena sekcija, kad
nepilotuojamas jrenginys (11) galéty gabenti ne maZiau kaip vieng motorizuotg bloka
(1) su i ji integruota naudinggja apkrova (42) papildomai prie motorizuoto bloko (1) su j
ji integruotais maitinimo elementais (2), kuris tiekia energijg pa¢iam nepilotuojamam

jrenginiui.
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42. Sistema pagal 41 punkta, besiskirianti tuo, kad | motorizuota bloka (la) integruota
naudingoji apkrova tai jkrovimo modulio (29) jkrovimo jrenginys (42a) ir (arba) serviso

stoties valdymo modulis (33).

43. Biidas pagal 1-21 punktus arba sistema pagal 22-42 punktus, besiskiriantys tuo, kad

nepilotuojamas jrenginys (11) tai skraidantis nepilotuojamas jrenginys.







......




000000

3/9




27

24

©©

21

4/9

21

4 pav.




000000

vl

vi



[ ] e
oW L
[ ] L)
* (XX ]
.
LA R J LN ]

6/9

o0 L X R J
L ]
[ XX
LN LN N

6 pav.




29

14b
N\

14

L .0

(X ] L L)
¢ @ [
* e o
.

[ XX} X ]

7/9

27

423

7 pav.




)
)
.
[}
[
[
N .
» [}
)
.
¥
. «
*eans®
‘-’/
-~
LRER]
Q) .,
T v
)
o
¥
.
)

L *
« *
) [}
13 .
3
. .
" *
. 2
" .
" .
. a
. a
. v
.

.

".IIIIIIIII

.,:IIIIIIII

PO LT T
K3 LT T

28

8 pav.




9/9

‘ned g

ve | jz ce | e
7l
S _ 4 F a4
\ ] ©z O\ \
€e o _j_ ﬂ €e €C
me el R




	Abstract
	Bibliographic Data
	Description
	Claims
	Drawings

