1. Kinetinių plokščių sistema, apimanti į grandinę sujungtus informacinius elementus ‒ kinetines plokštes, skirta per kinetinių plokščių judesius, garsus ar vaizdus perteikti informaciją, sužadinusią šiuos judesius,  b e s i s k i r i a n t i  tuo, kad sistema susideda iš:
a) mechaninės dalies, apimančios
- daugybę kinetinių plokščių (2),
- kinetinių plokščių valdiklius (6), susietus su kiekviena kinetine plokšte (2) ir sujungtus į grandinę, ir
b) elektroninės dalies, apimančios
- debesų kompiuterijos programinės įrangos modulį (1),
- kinetinių plokščių judesio kontrolerį (3) su inkorporuotu Wi-Fi moduliu.

2. Sistema pagal 1 punktą,  b e s i s k i r i a n t i  tuo, kad kiekvieną valdiklį (6) sudaro:
- korpusas (7);
- viršutinė korpuso dalis (8);
- rėmelis (9), prie kurio tvirtinama kinetinė plokštė (2);
- elektros varikliai, pavyzdžiui, servo varikliai, sumontuoti korpuse (7);
- mechanizmas (10), kurį sudaro uždara kinematinė grandinė, judinanti viršutinę korpuso dalį (8) pasirinktinai vienu, dviem, trimis laisvės laipsniais arba jų kombinacija.

3. Sistema pagal 1 punktą,  b e s i s k i r i a n t i  tuo, kad debesų kompiuterijos programinės įrangos modulis (1) yra sujungtas su kinetinių plokščių judesio kontroleriu (3) per bevielį internetą (5).

4. Sistema pagal 1 punktą,  b e s i s k i r i a n t i  tuo, kad kinetinės plokštės (2) yra sujungtos tarpusavyje nuosekliai, o kinetinių plokščių judesio kontroleris (3) yra prijungtas tik prie pirmosios kinetinės plokštės (2) valdiklio (6).

5. Sistema pagal 1 punktą,  b e s i s k i r i a n t i  tuo, kad kinetinių plokščių judesio kontrolerį (3) sudaro: 
- Wi-Fi modulis, skirtas internetinio ryšio tarp debesų kompiuterijos programinės įrangos modulio (1) ir judesio kontrolerio (3) užtikrinimui ir komandų, gautų iš debesų kompiuterijos programinės įrangos modulio (1), priėmimui;
- mikrovaldiklis, skirtas valdyti Wi-Fi modulį ir siųsti komandas, gautas iš debesų kompiuterijos programinės įrangos modulio (1), kinetinių plokščių (2) valdikliams (6).

6. Sistema pagal 1 punktą,  b e s i s k i r i a n t i  tuo, kad kinetinės plokštės (2) yra judesio, garso, vaizdo ar kitokios informacijos perteikimo elementai. 

7. Internetinės kinetinių plokščių sistemos veikimo būdas, apimantis išorinių sužadinimo signalų informacinį vizualizavimą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad signalus, gautus iš išorinių sužadintojų (4), transformuoja į judesio, garso, vaizdo ar kitokią informaciją, perteikiamą sistemos kinetinėmis plokštėmis (2).

8. Būdas pagal 7 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad sužadintojai (4) aktyvuoja debesų kompiuterijos programinį modulį (1), kuris internetu (5) siunčia nurodymus kinetinių plokščių judesio kontroleriui (3), kuris siunčia komandą pirmajam į grandinę (G) sujungtų kinetinių plokščių (2) valdikliui (6) ir įjungia atitinkamą vartotojo nustatytą kinetinių plokščių (2) judesio, garso, vaizdo ar kitokią informacijos vizualizavimo programą.

9. Būdas pagal 8 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad kinetinių plokščių judesio kontroleris (3) komunikuoja su kinetinių plokščių (2) grandine (G) I2C protokolu.

10. Būdas pagal 8 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad kinetinių plokščių judesio kontroleris (3) kiekvienos kinetinės plokštės (2) valdikliui (6) priskiria unikalų I2C periferijos adresą ir vienu metu komunikuoja tik su vienu kinetinės plokštės (2) valdikliu (6).

11. Būdas pagal 7 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad kinetinės plokštė (2), gavusi judesio, garso, vaizdo ar kitokią instrukciją iš kinetinių plokščių judesio kontrolerio (3), pradeda valdyti valdiklių (6) servo variklius PWM signalu.
