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Opis wynalazku

Niniejsze ujawnienie dotyczy dziedziny technologii wykrywania, a w szczegdlnosci ruchomego
urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa oraz sposobu sterowania opartego ruchomym urzadzeniu
do kontroli bezpieczenstwa.

W niektdrych powigzanych technologiach aktywne urzadzenie do kontroli kontenera/pcjazdu jest wy-
posazone w stalowe kota, takie jak kombinowane urzadzenie do kontroli, oraz inne wyposazone sa réwniez
w gumowe kofa, takie jak urzadzenie do kontroli zamontowane na pojezdzie. Wszystkie te urzadzenia
do kontroli wykonuja kontrole obrazowaniem kontenera/pojazdu na zasadzie skanowania odwrotnego.

Istnieja zgtoszenia patentowe, ktére ujawniaja przenosne urzadzenia do kontroli bezpieczerstwa.
Na przyktad, chinski dokument patentowy nr CN106353830A ujawnia uktad napedowy do samodziel-
nego przenoszenia pojazdow i urzadzenie do kontroli konteneréw/pojazdéw. Uktad napedowy zawiera
bramownice, belke stata, belke obrotowa oraz co najmniej dwa silniki napedowe, przy czym bramownica
zawiera belke poprzeczna, pierwsza belke pionowa i druga belke pionowa. Belka stata jest na state
potaczona z pierwsza belka pionowa, a pierwsze koto i drugie koto sa zamontowane odpowiednio
na przednim i tylnym koncu belki statej. Belka obrotowa jest obrotowo potaczona z druga belka, a trzecie
koto i czwarte koto sa zamontowane odpowiednio na przednim i tylnym koncu belki obrotowej. Silniki
napedowe sa potaczone odpowiednio z réznymi kotami. Zgodnie z zapewnionym uktadem napedowym,
kazdy silnik napedowy odpowiada jednemu kotu i jest zamontowany w poblizu odpowiedniego kota i stoso-
wany do napedzania kota, a zatem mozna pomina¢ o$ napedowa miedzy lewym kotem a prawym kotem.

Chihski dokument patentowy nr CN106324693A ujawnia automatyczne, kroczace urzadzenie
do kontroli konteneréw/pojazdéw. Urzadzenie zawiera stelaz, urzadzenie zasilajace, zrédto promieniowa-
nia, kabine detektoréw, co najmniej dwa silniki napedowe oraz sterownik, belke nieruchoma, pierwsza
belke pionowa, belke poprzeczna i druga belke pionowa stojaka, a dolna czes¢ drugiej belki pionowej
jest wyposazona w belke wahliwa w sposob obrotowy, tworzac zawieszenie rownowazace. Gdy droga
pod urzadzeniem nie jest gtadka, belka wahliwa odpowiednio obraca sie wzgledem drugiej belki piono-
wej, dzieki czemu dwa kota na belce wahliwej sa zawsze docisniete do dolnej powierzchni, naprezenie
stelaza jest rbwnomierne, mozna zapobiec odksztatceniom i deformacjom stelaza oraz zagwarantowad
niezmienne potozenie wzgledne pierwszej belki pionowej, belki poprzecznej i drugiej belki pionowej.
Kabina urzadzenia do kontroli jest usuwana, silniki napedowe két sa potaczone ze sterownikiem, ste-
rownik steruje praca silnikéw napedowych zgodnie z ustawionym programem, kota sa napedzane
w celu obracania, urzadzenie do kontroli jest sterowane w celu przemieszczania automatycznego.
Dzieki temu personel nie musi znajdowa¢ sie w kabinie urzadzenia do kontroli.

W jednym z aspektéw niniejszego ujawnienia zapewniono ruchome urzadzenie do kontroli bez-
pieczenstwa. Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczenstwa zawiera: pierwszy korpus pojazdu;
oraz zrédto promieniowania umieszczone w pierwszym korpusie pojazdu; drugi korpus pojazdu; wysie-
gnik; wiele detektoréw umieszczonych na wysiegniku, przy czym wysiegnik jest obrotowo potaczony
z pierwszym korpusem pojazdu i drugim korpusem pojazdu; co najmniej dwa pierwsze kota napedowe,
napedzane i kierowane oddzielnie oraz umieszczone na pierwszym korpusie pojazdu w celu realizowania
przemieszczania i skrecania pierwszym korpusem pojazdu; oraz co najmniej dwa drugie kota nape-
dowe, napedzane i skrecane oddzielnie, oraz umieszczone na drugim korpusie pojazdu, w celu realizo-
wania przemieszczania i sterowania drugim korpusem pojazdu. Urzadzenie do kontroli bezpieczenstwa
charakteryzujace sie tym, ze wysiegnik zawiera pierwsze pionowe ramie potaczone z pierwszym korpu-
sem pojazdu i obrotowe wokot osi wzdtuz kierunku pionowego; drugie ramie pionowe potaczone z dru-
gim korpusem pojazdu i obrotowe wokét osi wzdtuz kierunku pionowego; ramie taczace, ktérego oba
konce sa potaczone odpowiednio z pierwszym ramieniem pionowym i drugim ramieniem pionowym
i co najmniej jeden koniec jest potaczony obrotowo.

Korzystnie, urzadzenie do kontroli bezpieczenstwa zawiera ponadto sterownik skonfigurowany
do sterowania predkosciami obrotowymi i katami skretu pierwszego kota napedowego i drugiego kota
napedowego.

Korzystnie, sterownik jest skonfigurowany do odbierania parametréw stanu pierwszego korpusu
pojazdu i drugiego korpusu pojazdu z mechanizmu wykrywania w celu sterowania predkosciami obroto-
wymi i katami skretu pierwszego kota napedowego i drugiego kota napedowego zgodnie z parametrami
stanu; oraz mechanizm wykrywania jest umieszczony w ruchomym urzadzeniu do kontroli bezpieczen-
stwa lub jest umieszczony na zewnatrz ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa.



PL 244461 B1 3

Korzystnie, sterownik jest skonfigurowany do powodowania, ze ptaszczyzny promieniowe pierw-
szego kota napedowego i drugiego kota napedowego sa réwnolegte do kanatu skanowania ruchomego
urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa.

Korzystnie, sterownik jest skonfigurowany tak, ze ptaszczyzny promieniowe pierwszego kota na-
pedowego i drugiego kota napedowego sa styczne do tego samego okregu, a srodek okregu znajduje
sie w obszarze zamknietym przez pierwsze kota napedowe i drugie kota napedowe w celu wykonania
ruchu obrotowego ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa.

Korzystnie, sterownik jest skonfigurowany do powodowania, ze ptaszczyzny promieniowe pierw-
szego kota napedowego i drugiego kota napedowego sa rownolegte i przemieszczaja sie w tym samym
kierunku i pozwala, aby ptaszczyzny promieniowe pierwszego kota napedowego i drugiego kota nape-
dowego tworzyty zadany kat z kanatem skanowania ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczerstwa,
w celu realizowania przemieszczania translacyjnego ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa.

Korzystnie, sterownik jest skonfigurowany do sterowania obrotem wysiegnika wzgledem pierw-
szego korpusu pojazdu lub drugiego korpusu pojazdu.

Korzystnie, sterownik jest skonfigurowany do sterowania obrotem wysiegnika wzgledem drugiego
korpusu pojazdu w celu napedzania pierwszego korpusu pojazdu w celu przemieszczania wzgledem
drugiego korpusu pojazdu w celu dostosowania wzglednego potoZzenia pierwszego korpusu pojazdu
i drugiego korpusu pojazdu w pierwszym kierunku i w drugim kierunku prostopadtym do pierwszego
kierunku, przy czym pierwszy kierunek jest rownolegty do kanatu skanowania ruchomego urzadzenia
do kontroli bezpieczenstwa.

Korzystnie, sterownik jest skonfigurowany do powodowania, ze drugie koto napedowe jest utrzymy-
wane réwnolegle do kanatu skanowania podczas sterowania wysiegnikiem w celu obracania wzgledem
drugiego korpusu pojazdu i powodowania, Zze ptaszczyzna promieniowa pierwszego kota napedowego
jest zawsze styczna do kotowej trajektorii obrotu pierwszego kota napedowego.

Korzystnie, sterownik jest skonfigurowany do utrzymywania réwnolegle pierwszego korpusu po-
jazdu i drugiego korpusu pojazdu, gdy stan kontroli zostanie przetaczony na stan przej$ciowy, oraz
odlegtos¢ miedzy pierwszym korpusem pojazdu a drugim korpusem pojazdu wzdtuz drugiego kierunku
w stanie przejSciowym jest mniejsza niz odlegtos¢ wzdtuz drugiego kierunku w stanie kontroli.

Korzystnie, sterownik jest skonfigurowany do utrzymywania pierwszego korpusu pojazdu i dru-
giego korpusu pojazdu réwnolegle, podczas gdy stan kontroli lub stan przejsciowy jest przetaczany
na stan przemieszczania, a odlegtos¢ miedzy pierwszym korpusem pojazdu a drugim korpusem po-
jazdu wzdtuz drugiego kierunku w stanie przemieszczania jest mniejsza niz odlegtos¢ wzdiuz drugiego
kierunku w stanie przejsciowym lub odlegto$é wzdtuz drugiego kierunku w stanie kontroli.

Korzystnie, wysiegnik zawiera ponadto pierwsze ramie wykrywania nieruchomo potaczone z ramie-
niem taczacym; oraz drugie ramie wykrywania potaczone obrotowo z ramieniem taczacym lub pierwszym
ramieniem wykrywania; przy czym wiele detektoréow jest zamontowanych odpowiednio na pierwszym
ramieniu wykrywania i drugim ramieniu wykrywania; sterownik jest skonfigurowany tak, 2e powoduje
sktadanie drugiego ramienia wykrywania na jedna strone w poblizu ramienia taczacego lub drugiego
ramienia wykrywania, zanim wysiegnik zostanie wprawiony w ruch obrotowy wzgledem pierwszego kor-
pusu pojazdu.

Korzystnie, ramie taczace ma ksztatt litery L.

Korzystnie, ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczenstwa zawiera ponadto: sciane ochronna
umieszczona na co najmniej jednym sposréd pierwszego korpusu pojazdu i drugiego korpusu pojazdu.

W innym z aspektéw niniejszego ujawnienia, zapewniono sposdb sterowania oparty na rucho-
mym urzadzeniu do kontroli bezpieczerstwa, zgodnie z nim. Sposdb sterowania obejmuje: kontrolowa-
nie predkosci obrotowych i katéw skretu pierwszego kota napedowego i drugiego kota napedowego
w celu realizowania co najmniej jednego przemieszczania prostego, przemieszczania obrotowego
i przemieszczania translacyjnego ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa w stanie kontroli.

Korzystnie, sposéb sterowania obejmuje ponadto: gdy stan kontroli zostanie zmieniony na stan
przejSciowy lub stan przemieszczania, powodowanie, ze wysiegnika obraca sie wzgledem drugiego
korpusu pojazdu w celu napedzania przemieszczania pierwszego korpusu pojazdu wzgledem drugiego
korpusu pojazdu w celu dostosowania wzglednego potoZenia pierwszego korpusu pojazdu i drugiego
korpusu pojazdu w pierwszym kierunku i drugim kierunku prostopadtym do pierwszego kierunku,
przy czym pierwszy kierunek jest réwnolegty do kanatu skanowania ruchomego urzadzenia do kontroli
bezpieczenstwa.
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Zataczone rysunki, ktére stanowia czesé tego opisu, ilustruja przyktadowe postaci wykonania ni-
niejszego ujawnienia i razem z tym opisem stuza wyjasnieniu zasad niniejszego ujawnienia.

Niniejsze ujawnienie mozna lepiej zrozumie¢ na podstawie ponizszego szczegbétowego opisu wy-
nalazku w odniesieniu do zataczonych figur rysunku, na ktérych:

Fig. 1 przedstawia schematyczny widok konstrukcji w niektérych postaciach wykonania ruchomego
urzadzenia do kontroli bezpieczehstwa wedtug niniejszego ujawnienia;

Fig. 2 przedstawia schematyczny widok konstrukcji postaci wykonania z fig. 1 w widoku z géry;

Fig. 3(a)-3(d) przedstawiajg schematyczne widoki stanu kota napedowego w niektérych postaciach wy-
konania ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa wedtug niniejszego ujawnienia podczas
przemieszczania prostego i przemieszczania ze skretem;

Fig. 4 przedstawia schematyczny widok obliczania kata w niektdérych postaciach wykonania ruchomego
urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa wedtug niniejszego ujawnienia, gdy przednie kota sa w prze-
mieszczaniu ze skretem, a tylne kota przemieszczaja sie prostego;

Fig. 5 przedstawia schematyczny widok obliczania kata w niektérych postaciach wykonania ruchomego
urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa wedtug niniejszego ujawnienia, gdy zaréwno przednie, jak i tylne
kota sa w przemieszczaniu ze skretem;

Fig. 6(a)-6(b) przedstawiajg schematyczne widoki stanu kota napedowego w niektérych postaciach wy-
konania ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa wedtug niniejszego ujawnienia podczas ob-
racania sie w réznych kierunkach;

Fig. 7(a)-6(b) przedstawiaja schematyczne widoki stanu kota napedowego w niektérych postaciach wy-
konania ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa wedtug niniejszego ujawnienia podczas po-
przecznego lub ukosnego przemieszczania translacyjnego;

Fig. 8(a)-8(b) przedstawiaja schematyczne widoki stanu kota napedowego w niektérych postaciach wy-
konania ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa wedtug niniejszego ujawnienia podczas
przemieszczania prostego i przemieszczania ze skretem podczas przemieszczania;

Fig. 9 przedstawia schematyczny widok obliczania kata kazdego kota hapedowego w niektérych posta-
ciach wykonania ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa wedtug niniejszego ujawnienia, gdy
stan kontroli jest przetaczany na stan przejsciowy;

Fig. 10 przedstawia schematyczny widok obliczania kata w niektérych postaciach wykonania rucho-
mego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa wedtug niniejszego ujawnienia podczas skrecania w sta-
nie przejsciowym;

Fig. 11 przedstawiaja schematyczne widoki stanu kota napedowego w niektérych postaciach wyko-
nania ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa wedtug niniejszego ujawnienia w stanie
przemieszczania;

Fig. 12 przedstawia schematyczny widok potaczenia miedzy jednostka wykrywania a sterownikiem
w niektérych postaciach wykonania ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa wedtug niniej-
szego ujawnienia.

Nalezy rozumieé, ze wymiary réznych czesci przedstawione na zataczonych rysunkach nie sa
wykonane zgodnie z rzeczywistymi zaleznosciami skalowania. Ponadto te same lub podobne elementy
sktadowe sa oznaczone tymi samymi lub podobnymi znakami odniesienia.

Rézne przyktadowe postaci wykonania niniejszego ujawnienia zostana teraz szczegdtowo opi-
sane w odniesieniu do zataczonych rysunkéw. Opis przyktadowych postaci wykonania jest jedynie ilu-
stracyjny i w Zaden sposéb nie ma na celu ograniczenia niniejszego ujawnienia, jego zastosowania
lub wykorzystania. Niniejsze ujawnienie moze by¢ realizowane w wielu réznych formach, ktére nie ogra-
niczaja sie do opisanych tutaj postaci wykonania. Te postaci wykonania sa zapewnione, aby niniejsze
ujawnienie byto doktadne i kompletne oraz w petni przekazywato zakres niniejszego ujawnienia znawcy
w dziedzinie. Nalezy zauwazy¢, ze: wzgledne rozmieszczenie elementéw sktadowych i etapow, skiad
materiatu, wyrazenia liczbowe i wartosci liczbowe przedstawione w tych postaciach wykonania, o ile nie
zaznaczono inaczej, powinny by¢ wyjasnione jedynie jako ilustracyjne, a nie ograniczajaco.

Zastosowanie okreslen ,pierwszy”, ,drugi” i podobnych stéw w niniejszym ujawnieniu nie oznacza
jakiejkolwiek kolejnosci, iloéci ani wazno$ci, a jedynie stuzy do rozréznienia réznych czesci. Okreslenie,
takie jak ,zawieraé”, ,obejmowac” lub ich odmiany, oznacza, Zze element przed stowem zawiera ele-
menty wymienione po stowie, nie wykluczajac mozliwosci obejmowania réwniez innych elementow.
Okreslenia ,goéra”, ,dot’, lewo”, ,prawo” itp. stosuje sie jedynie do przedstawienia wzglednej zaleznosci
potoZenia, a wzgledna zaleznos$é potozenia moze by¢ odpowiednio zmieniona, jesli zmieni sie bez-
wzgledne potozenie opisywanego obiektu.
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W niniejszym ujawnieniu, gdy opisano, ze okreslone urzadzenie znajduje sie miedzy pierwszym
urzadzeniem a drugim urzadzeniem, moze istnie¢ urzadzenie posrednie miedzy okreslonym urzadze-
niem a pierwszym urzadzeniem lub drugim urzadzeniem i alternatywnie moze nie byé urzadzenia po-
$redniego. Gdy opisano, ze okreslone urzadzenie jest potagczone z innymi urzadzeniami, to okreslone
urzadzenie moze by¢ bezposrednio potaczone z wymienionymi innymi urzadzeniami bez urzadzenia
posredniego i alternatywnie moze nie byé bezposrednio potaczone z wymienionymi innymi urzadze-
niami, ale z urzadzeniem posrednim.

Wszystkie okreslenia (w tym okreslenia techniczne i naukowe) stosowane w niniejszym ujawnie-
niu maja takie same znaczenia, jak rozumiane przez znawce w dziedzinie niniejszego ujawnienia, o ile
nie okreslono inaczej. Nalezy réwniez rozumiec¢, ze okreslenia zdefiniowane w stownikach ogdinych,
o ile nie zostaty tu wyraznie okreslone, powinny by¢ interpretowane jako majace znaczenia zgodne z ich
znaczeniami w kontekscie odpowiadajacej dziedziny i nie powinny byé interpretowane w wyidealizowa-
nym lub skrajnie sformalizowanym sensie.

Techniki, sposoby i urzadzenia znane znawcy w odpowiadajacej dziedzinie moga nie byé szcze-
gotowo omawiane, ale tam, gdzie jest to wiasciwe, te techniki, sposoby i urzadzenia powinny by¢ trak-
towane jako czes¢ niniejszej specyfikacji.

Po badaniach stwierdzono, Zze poniewaz stalowe kota kombinowanego urzadzenia do kontroli
w powiazanych technologiach, ktére sa napedzane silnikiem elektrycznym przemieszczaja sie po torze
bez funkcji skrecania, w tym sposobie wykorzystano wzglednie stata forme skanowania co wymaga
wiele prac zwiazanych z obiektami inzynieryjnymi, co zwieksza koszty i cykl produkcji. Podobnie jak
w przypadku urzadzenia do kontroli zamontowanego na pojezdzie w powiazanych technologiach, moze
ono skanowac kontener/pojazd przemieszczajgc podwozie ciezarowki, podczas gdy jego funkcja skre-
cania przednimi kotami moze by¢ zasadniczo wykorzystywana tylko do korygowania na mata skale pod-
czas procesu skanowania.

W zwiazku z tym, postaci wykonania niniejszego ujawnienia zapewniaja ruchome urzadzenie
do kontroli bezpieczenstwa i sposdb sterowania, ktére moga spetnia¢ bardziej elastyczne wymagania
operacyjne.

Jak przedstawiono na fig. 1, jest to schematyczny widok konstrukcji w niektorych postaciach wy-
konania ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczehstwa wedtug niniejszego ujawnienia. Odnoszac
sie do fig. 1i 2, w niektérych postaciach wykonania, ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczenstwa
zawiera: pierwszy korpus 10 pojazdu, drugi korpus 20 pojazdu, zrédio 40 promieniowania, $ciane
ochronna, wysiegnik 30 oraz wiele detektoréw 50. Zrédto 40 promieniowania jest umieszczone w pierw-
szym korpusie 10 pojazdu i jest skonfigurowane do emitowania wigzek promieniowania o wysokiej ener-
gii, na przyktad promieniowania rentgenowskiego lub promieniowania y. Sciana ochronna, ktéra jest
umieszczona na drugim korpusie 20 pojazdu, moze by¢ réwniez umieszczona na pierwszym korpu-
sie 10 pojazdu. Wysiegnik 30 moze by¢ obrotowo potaczony z pierwszym korpusem 10 pojazdu i drugim
korpusem 20 pojazdu. Kat wychylenia wysiegnika 30 wzgledem pierwszego korpusu 10 pojazdu i dru-
giego korpusu 20 pojazdu sa dostosowane tak, ze mozliwe jest spetnienie wymagan w réznych warun-
kach pracy, takich jak stan kontroli, stan przej$ciowy lub stan przemieszczania. Stan kontroli odnosi sie
do procesu dziatania ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczehstwa w celu przeprowadzenia kontroli
tadunku lub pojazdu, ktéry ma byé skontrolowany, stan przejSciowy dotyczy stanu niedziatania (takiego
jak zmiana miejsca pracy) ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczehnstwa w niewielkim zakresie
do wdrozenia, oraz stan przemieszczania odnosi sie do procesu niedziatania przejezdnego urzadzenia
do kontroli bezpieczenstwa w celu wykonania przemieszczenia na krotkie lub duze odlegtoéci za pomoca
innych urzadzen przemieszczajgcych (takich jak pojazd transportowy). Na wysiegniku 30 umiesz-
czonych moze by¢ wiele detektorow 50 i skonfigurowanych do odbierania wigzek promieniowania
emitowanych ze zrédta 40 promieniowania, ktére obejmuja wigzki promieniowania emitowane bez-
posrednio do detektoréw, a takze obejmuja wiazki promieniowania transmisyjne przez obiekt, ktéry
ma by¢ skontrolowany.

Odnoszac sie do fig. 1, ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczenstwa moze ponadto zawieraé:
co najmniej dwa pierwsze kota napedowe 60 napedzane i skrecane oddzielnie oraz co najmniej dwa
drugie kota napedowe 70 napedzane i skrecane oddzielnie. Pierwsze koto napedowe 60 jest umiesz-
czone na pierwszym korpusie 10 pojazdu i skonfigurowane do realizowania przemieszczania i skrecania
pierwszym korpusem 10 pojazdu. Drugie koto napedowe 70 jest umieszczone na drugim korpusie 20
pojazdu i skonfigurowane do realizowania przemieszczania i skrecania drugim korpusem 20 pojazdu.
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W tej postaci wykonania co najmniej dwa kota napedowe napedzane i skrecane oddzielnie sa
umieszczone odpowiednio na pierwszym korpusie pojazdu i drugim korpusie pojazdu.

Kotfa napedowe sa niezaleznie napedzane i niezaleznie skrecane, dzieki czemu mozliwe jest re-
alizowanie wielu funkcji przemieszczania, takich jak przemieszczanie na wprost, przesuniecie boczne,
przemieszczanie obrotowe i sktadane, w celu sprostania bardziej elastycznym potrzebom operacyjnym
i zastosowac do szerszego zakresu zastosowan.

Liczba pierwszych két napedowych 60 i drugich kot napedowych 70 moze by¢ wybrana w razie
potrzeb. Na przyktad mozna ustawi¢ odpowiednia liczbe két napedowych zgodnie ze stabilnoscia wspor-
nika. Odnoszac sie do fig. 2 do 11, w niektdrych postaciach wykonania, pierwszy korpus 10 pojazdu jest
wyposazony w dwa pierwsze kota napedowe 60, a drugi korpus pojazdu jest wyposazony w dwa drugie
kota napedowe 70. Dla wygody obliczen, zgodnie z kierunkiem przemieszczania prostego ruchomego
urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa, ptaszczyzna utworzona przez wat kierowniczy przedniego
pierwszego kota napedowego 60 i wat kierowniczy przedniego drugiego kota napedowego 70 jest row-
nolegta do ptaszczyzny utworzonej przez wat kierowniczy tylnego pierwszego kota napedowego 60 i wat
kierowniczy tylnego drugiego kota napedowego 70.

W niektérych postaciach wykonania pierwsze koto napedowe 60 i drugie koto napedowe 70 moga
by¢ napedzane silnikiem napedowym w celu uzyskania funkcji przemieszczania i moga by¢ napedzane
silnikiem obrotowym w celu uzyskania funkcji skrecania. Silnik napedowy i silnik obrotowy moga mie¢
posta¢ serwomotoru. Pierwsze koto napedowe 60 i drugie koto napedowe 70 moga réwniez mie¢ postac
innych konstrukcji napedowych, na przykfad silnika pneumatycznego lub hydraulicznego do realizowa-
nia funkcji przemieszczania oraz drazka elektrycznego lub cylindra pneumatycznego do realizowania
funkcji skrecania.

W celu realizowania sterowania ruchomym urzadzeniem do kontroli bezpieczehstwa, odnoszac
sie do fig. 12, w niektérych postaciach wykonania, ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczehstwa
moze ponadto zawiera¢ sterownik 90 skonfigurowany do sterowania predkosciami obrotowymi i katami
skretu pierwszego kota napedowego 60 i drugiego kota napedowego 70. Sterownik 90 moze odbieraé
parametry stanu pierwszego korpusu 10 pojazdu i drugiego korpusu 20 pojazdu z mechanizmu 80 wy-
krywania w celu sterowania predkosciami obrotowymi i katami skretu pierwszego kota napedowego 60
i drugiego kota napedowego 70 zgodnie z parametrami stanu. W innych postaciach wykonania ste-
rownik 90 moze réwniez odbiera¢ instrukcje sterujace z platformy zdalnego sterowania (na przykfad
komputera przemystowego lub podobnego) lub zdalnego sterownika w celu sterowania predkosciami
obrotowymi i katami skretu pierwszego kota napedowego 60 i drugiego kota napedowego 70.

Mechanizm 80 wykrywania moze zawiera¢ koder kata, akcelerometr, zyroskop i tym podobne
w celu wykrywania predkosci przemieszczania, przyspieszenia, kata obrotu, predkosci katowej obrotu,
przyspieszenia katowego itp. kota napedowego lub ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa
i moze réowniez zawiera¢ elementy pozycjonujace oparte na promieniach podczerwonych, laserze,
ultradzwiekach, wizji, zakopanym pasku magnetycznym lub GPS, w celu uzyskania potozenia i nasta-
wienia kota napedowego lub ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczehnstwa. Te mechanizmy 80
wykrywania moga by¢ umieszczone w ruchomym urzadzeniu do kontroli bezpieczenstwa. Mecha-
nizm 80 wykrywania moze rowniez zawiera¢ element wykrywania umieszczony na zewnatrz ruchomego
urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa, na przyktad element wychwytujacy umieszczony w polu. Me-
chanizm 80 wykrywania moze zbiera¢ parametry stanu, takie jak biezace potozenie przemieszczania,
predkosé/przyspieszenie przemieszczania i nastawienie przemieszczania ruchomego urzadzenia
do kontroli bezpieczenstwa, do sterowania przez platforme zdalnego sterowania lub sterownik 90 w ru-
chomym urzadzeniu do kontroli bezpieczerstwa.

Odnoszac sie do fig. 3(a)-3(d), gdy konieczne jest wykonanie przemieszczenia prostego wzdtuz
kierunku rownolegtego do kanatu skanowania ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa, ste-
rownik 90 moze spowodowag, ze ptaszczyzny promieniowe pierwszego kota napedowego 60 i drugiego
kota napedowego 70 bedag rownolegte do kanatu skanowania ruchomego urzadzenia do kontroli bez-
pieczenstwa. W ten sposdb ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczehstwa moze wykonywac prze-
mieszczanie proste wzgledem obiektu, ktéry ma by¢ skontrolowany w celu zrealizowania skanowania
kazdej sekcji obiektu, ktéry ma by¢ skontrolowany.

Podczas procesu przemieszczania prostego, po najechaniu na nieréwny teren lub zaktdcajaca
site zewnetrzna, sterownik 90 lub platforma zdalnego sterowania moze uzyskac¢ dane o potozeniu ru-
chomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa lub kota napedowego z mechanizmu 80 wykrywania
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w czasie rzeczywistym i dostosowaé predkos¢ i kat skretu kota napedowego zgodnie z danymi nasta-
wienia. Sterownik 90 moze realizowaé automatyczne przemieszczanie proste ruchomego urzadzenia
do kontroli bezpieczenstwa przez ciagta operacje korygowania.

Regulacja kata skretu kota napedowego bioracego udziat w operacji korygowania moze obejmo-
wac sposob z fig. 3(b), w ktérym tylne koto wykonuje przemieszczanie proste, a przednie koto jest re-
gulowane lub sposéb z fig. 3(c), w ktérym przednie koto wykonuje przemieszczanie proste, a tylne koto
jest regulowane, a takze moze obejmowac sposéb przedstawiony na fig. 3(d), w ktérym regulowane sa
zaréwno przednie, jak i tylne kota. Oprécz sterowania katem skretu kota napedowego, sterownik 90
steruje réwniez jednoczesnie obracaniem sie kota napedowego w celu dostosowania nastawienia pod-
czas procesu przemieszczania w celu realizowania automatycznego przemieszczania prostego.

W celu uzyskania kontroli kata skretu kota napedowego, kat skretu mozna obliczy¢ na podstawie
nastepujacego przyktadu uproszczonych modeli przemieszczania. Odnoszac sie do fig. 4, gdy przednie
koto wykonuje ruch skretny w lewo, a tylne koto przemieszcza sie prostoliniowo, kat obrotu 6, drugiego
kota napedowego w przednim lewym potozeniu i kat obrotu 6r pierwszego kota napedowego w przednim
prawym potozeniu spetnia nastepujace wyrazenie: cotb = cotor - I/m. Na fig. 4, x oznacza odlegto$¢
miedzy wspdinym Srodkiem obrotu O przednich két a Srodkowa linig taczaca dwdch przednich i tylnych
drugich két napedowych, | oznacza odlegtosé miedzy Srodkowa linia taczaca dwdch przednich i tylnych
pierwszych két napedowych a srodkowa linia taczaca dwdch przednich i tylnych drugich kot napedo-
wych, a m jest odlegto$cia miedzy srodkowa linia taczaca przednich két napedowych a $rodkowa linia
taczaca tylnych két napedowych, o = 61=90° - &, = 6r = 90° - 3.

W ten sposdb, za pomoca opisanych powyzej obliczen, gdy sterowane jest katem skretu przed-
nich kot, istnieje tylko potrzeba kontrolowania kata skretu pierwszego kota napedowego w przednim
prawym potoZeniu, a to wystarczy, zeby kat skretu drugiego kota napedowego w przednim lewym poto-
zeniu moégt wykonaé kontynuacje zgodnie z opisanymi powyzej wyrazeniami.

W innym przyktadzie uproszczonych modeli ruchu, nawiazujac do fig. 5, przednie i tylne kota
tacza sie w operacji kierowania. Kat obrotu 61 drugiego kota napedowego w przednim lewym potozeniu
i kat obrotu 6r pierwszego kota napedowego w przednim prawym potozeniu spetniajg nastepujace wy-
razenie: cotd = cotd: — 2I/m. Na fig. 5, x oznacza odlegto$é miedzy wspdinym srodkiem obrotu O przed-
nich két a srodkowa linig faczaca dwdch przednich i tylnych drugich két napedowych, | oznacza odlegtosé
miedzy srodkowa linia taczaca dwéch przednich i tylnych pierwszych két napedowych a srodkowa linia
taczaca dwodch przednich i tylnych drugich két napedowych, a m oznacza odlegtosé miedzy srodkowa linia
taczaca przednich k&t napedowych a srodkowa linig taczaca tylnych két napedowych, o = 61 = 90° -3,
B=er=90°-6r.

Na fig. 5 wida¢, ze katy skretu dwdch przednich i tylnych drugich két napedowych sa przeciwne,
oraz katy skretu dwoch przednich i tylnych pierwszych két napedowych sa rowniez przeciwne. W ten
sposéb, w drodze opisanych powyzej obliczen, istnieje tylko potrzeba sterowania kata skretu pierw-
szego kota napedowego w przednim prawym potozeniu i wystarczy, Zze katy skretu dwéch przedniego
i tylnego drugiego kota napedowego, a pierwsze koto napedowe w tylnym prawym potoZzeniu moze wy-
kona¢ kontynuacje zgodnie z opisanymi powyZzej wyrazeniami i przeciwna zaleznoscia katéw skretu.

Podczas procesu kontroli ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa, po jednym prze-
mieszczeniu prostym wzdiuz rzedu obiektéw, ktére maja byé skontrolowane, mozliwe jest rowniez kon-
tynuowanie ruchu kontroli kolejnego rzedu obiektéw, ktére maja by¢ skontrolowane. W celu utatwienia
dostosowania ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa z poprzedniego ruchu kontrolnego
do nowego ruchu kontrolnego, ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczeristwa mozna obraca¢ w celu
uzyskania duzej amplitudy skretu, na przyktad skret 90° lub 180°. W tym czasie sterownik 90 moze
spowodowacd, ze ptaszczyzny promieniowe pierwszego kota napedowego 60 i drugiego kota napedo-
wego 70 beda styczne do tego samego okregu, a srodek okregu znajduje sie w obszarze zamknietym
przez pierwsze koto napedowe 60 i drugie koto napedowe 70. Zgodnie z obrotem pierwszego kota na-
pedowego 60 i drugiego kota napedowego 70 w tym samym kierunku, moze urzeczywistnia¢ sie obrot
w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara z fig. 6(a) lub obrét w prawo z fig. 6(b). Srodkowa 0$
obrotu stanowi pionowa linia przechodzaca przez $rodek okregu stycznego do kazdego kota napedowego.

Oprécz przemieszczania prostego i obrotu, ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczehstwa
moze réwniez osiggac stosunkowo elastyczne przemieszczanie translacyjne. Odnoszac sie do fig. 7(a)
i 7(b), sterownik 90 moze powodowac, ze ptaszczyzny promieniowe pierwszego kota napedowego 60
i drugiego kota napedowego 70 beda réwnolegte wzgledem siebie w celu przemieszczania sie w tym
samym kierunku i umozliwi¢, aby ptaszczyzny promieniowe pierwszego kota hapedowego 60 i drugiego
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kota napedowego 70 utworzyty zadany kat z kanatem skanowania ruchomego urzadzenia do kontroli
bezpieczenstwa w celu realizowania przemieszczania translacyjnego ruchomego urzadzenia do kontroli
bezpieczenstwa.

Na fig. 7(a) ptaszczyzny promieniowe pierwszego kota napedowego 60 i drugiego kota nape-
dowego 70 sg prostopadte do kanatu skanowania, dzieki czemu mozna realizowac przemieszczanie
poprzeczne przesuwnego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa. W ten sposéb, po wykonaniu prze-
mieszczenia prostego do przodu w celu zeskanowania rzedu obiektow, ktére maja byé poddane wykry-
waniu, mozliwe jest wykonanie przemieszczania poprzecznego do przodu innego sasiedniego rzedu
obiektéw, ktére maja by¢ poddane wykrywaniu, a nastepnie wykonanie przemieszczania prostego
do tytu w celu zeskanowania rzedu obiektow, ktére majg by¢ poddane wykrywaniu. Oprécz przemiesz-
czania poprzecznego, fig. 7(b) przedstawia rowniez stan skrecania kotami napedowymi w przemiesz-
czaniu po przekatnej. Poniewaz nie ma potrzeby zmiany potozenia zrédta promieniowania wzgledem
detektora, gdy ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczenstwa wykonuje przemieszczanie, mozliwe
jest pominiecie procesu kalibrowania zrédta promieniowania i detektora, co znacznie poprawia skutecz-
nosé kontroli.

Odnoszac sie do fig. 1, oprécz sterowania pierwszym kotem napedowym 60 i drugim kotem na-
pedowym 70, sterownik 90 moze réwniez sterowaé obrotem wysiegnika 30 wzgledem pierwszego Kkor-
pusu 10 pojazdu lub drugiego korpusu 20 pojazdu. Sterownik 90 moze napedzaé pierwszy korpus 10
pojazdu, aby przemieszczat sie wzgledem drugiego korpusu 20 pojazdu, kontrolujac obrét wysie-
gnika 30 wzgledem drugiego korpusu 20 pojazdu. W ten sposdb mozna regulowaé wzgledne potozenia
pierwszego korpusu 10 pojazdu i drugiego korpusu 20 pojazdu w pierwszym kierunku i drugim kierunku
prostopadtym do pierwszego kierunku. Tutaj pierwszy kierunek jest rownolegty do kanatu skanowania
ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa.

Na fig. 1 wysiegnik 30 moze zawiera¢: pierwsze ramie pionowe 31, drugie ramie pionowe 32,
ramie taczace 33, pierwsze ramie wykrywania 34 i drugie ramie wykrywania 35. Pierwsze ramie pio-
nowe 31 jest potaczone do pierwszego korpusu 10 pojazdu i obraca sie wokoét osi wzdtuz kierunku pio-
nowego. Drugie ramie pionowe 32 jest potaczone z drugim korpusem 20 pojazdu i moze obracac sie
wokot osi wzdtuz kierunku pionowego. Oba konce ramienia taczacego 33 sg potaczone odpowiednio
Z pierwszym ramieniem pionowym 31 i drugim ramieniem pionowym 32, a co najmniej jeden koniec jest
potaczony obrotowo. Odpowiednio, mechanizm obrotowy, taki jak silnik elektryczny i silnik pneuma-
tyczny lub hydrauliczny, moze byé umieszczony miedzy pierwszym korpusem 10 pojazdu lub drugim
korpusem 20 pojazdu a wysiegnikiem 30. Pierwsze ramie wykrywania 34 jest trwale nieruchomo z ra-
mieniem taczacym 33. Drugie ramie wykrywania 35 jest obrotowo potaczone z ramieniem taczacym 33
lub pierwszym ramieniem wykrywania 34. Na pierwszym ramieniu wykrywania 34 i drugim ramieniu
wykrywania 35 zamontowanych jest wiele detektorow 50.

Zanim sterownik 90 spowoduje obrét wysiegnika 30 wzgledem drugiego korpusu 20 pojazdu,
sterownik 90 moze spowodowac ztozenie drugiego ramienia wykrywania 35 na jedna strone w poblizu
ramienia taczacego 33 lub drugiego ramienia wykrywania 35 w celu unikniecia kolizji wysiegnika 30
z innymi elementami sktadowymi, gdy wysiegnik 30 obraca sie wzgledem pierwszego korpusu 10 po-
jazdu lub drugiego korpusu 20 pojazdu.

Ponadto wysiegnik 30 moze by¢ rowniez podniesiony wzgledem pierwszego korpusu 10 pojazdu
i drugiego korpusu pojazdu 20 w celu zmniejszenia catkowitego rozmiaru ruchomego urzadzenia
do kontroli podczas przejazdu lub przemieszczania. Odpowiednio miedzy pierwszym korpusem 10 po-
jazdu lub drugim korpusem 20 pojazdu a wysiegnikiem 30 umieszczony moze by¢ mechanizm podno-
szacy, taki jak cylinder pneumatyczny, cylinder hydrauliczny i wciagarka.

Odnoszac sie do fig. 8(a), w niektérych postaciach wykonania ruchome urzadzenie do kontroli
bezpieczehstwa moze byé przesuniete ze stanu kontroli do stanu ztozonego w stanie przejSciowym.
W stanie przejsciowym mozliwe jest realizowanie przemieszczania przejSciowego w matym zakresie.
Ponadto, odnoszac sie do fig. 9, sterownik 90 moze spowodowac, ze drugie koto napedowe 70 bedzie
utrzymywane réwnolegle do kanatu skanowania podczas sterowania wysiegnikiem 30, aby obracat sie
wzgledem drugiego korpusu 20 pojazdu i spowodowac, ze ptaszczyzna promieniowa pierwszego kota
napedowego 60 zawsze bedzie styczna do kotowe;j trajektorii obrotu pierwszego kota napedowego 60.
W tym procesie sterownik 90 moze utrzymywac pierwszy korpus 10 pojazdu i drugi korpus 20 pojazdu
réwnolegle. Odlegto$¢ miedzy pierwszym korpusem 10 pojazdu a drugim korpusem 20 pojazdu wzdtuz
drugiego kierunku w stanie przejsciowym jest mniejsza niz odlegtos¢ wzdtuz drugiego kierunku w stanie
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kontroli, zmniejszajac w ten sposdb wymiar szerokosci ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczen-
stwa i poprawiajac pojemnos¢ kanatu.

W celu osiagniecia sterowania katem skretu kota napedowego podczas zmiany stanu, kat skretu
mozna obliczy¢ na ponizszym przyktadzie uproszczonych modeli przemieszczania. Odnoszac sie
do fig. 9, drugie koto napedowe jest utrzymywane rownolegle do kanatu skanowania, a dwa przednie
i tylne pierwsze kota napedowe obracaja sie wokdt wspdlnego $rodka obrotu O. Srodek obrotu O sta-
nowi o$ pionowa wysiegnika na drugi korpus pojazdu. Katy obrotu 6 i 6| pierwszego kota napedowego

n-lcos(180°-8,)
——, |, akatyob-

rotu 6t i 61 pierwszego kota napedowego w przednim prawym potozeniu spetniaja nastepujace wyrazenie

n-lcos@,

8, = 90° — arccos(—_—). y i X oznaczajg odpowiednio odlegtosci miedzy srodkiem obrotu O a ptasz-

czyznami promieniowymi dwéch przednich i tylnych pierwszych két napedowych, | oznacza odlegtosé
miedzy pionowa osig wysiegnika na pierwszym korpusie pojazdu a $rodkiem obrotu O, m i n oznaczaja
odpowiednio odlegtosci miedzy pionowa osig wysiegnika na pierwszym korpusie pojazdu a osiami skret-
nymi dwoéch przednich i tylnych pierwszych kot napedowych, a 6) oznacza kat ptaszczyzny utworzonej
przez osie obrotu wysiegnika na drugim korpusie pojazdu oraz odpowiednio pierwszym korpusie po-
jazdu a $rodkowa linia potaczenia dwdch przednich i tylnych pierwszych két napedowych na pierwszym
korpusie pojazdu, o =90° - 6, $ =90° - 0.

W ten sposdb, za pomoca opisanych powyzej obliczen, gdy sterowany jest kat skretu pierwszego
kota napedowego, wystarczy zmierzy¢ warto$¢ 61 w czasie rzeczywistym i wystarczy, ze katy skretu
dwdch przednich i tylnych pierwszych két napedowych sa regulowane w nastepujacy sposéb zgodnie
Z powyzszym wyrazeniem.

W stanie przejsciowym ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczenstwa moze realizowac prze-
mieszczanie prostego z fig. 8(a) i przemieszczanie ze skretem z fig. 8(b). Dla przemieszczania ze skre-
tem przedstawionego na fig. 8(b) kat skretu mozna obliczy¢ na ponizszym przyktadzie uproszczonych
modeli przemieszczania. Odnoszac sie do fig. 10, wszystkie kota napedowe obracajg sie wokot wspdl-
nego $rodka obrotu O. Drugie koto napedowe w lewym tylnym potozeniu jest utrzymywane jako réwno-
legte do kanatu skanowania, a kat skretu 61 drugiego kota napedowego w przednim lewym potozeniu
i kat skretu 6 pierwszego kota napedowego w przednim prawym potozeniu spetniaja nastepujace wyra-

hcotf; -1
&), a kat skretu 6r pierwszego kota napedowego w prawym tylnym potozeniu

w prawym tylnym potozeniu spetniajg nastepujace wyrazenie: 8, = 90° — arccos|

zenie: 6, = arccot(—

i kat skretu 6 pierwszego kota napedowego w prawym przednim potozeniu spetniaja nastepujace wyra-
h-cot@,
=

zenie: 8y = arccot ). x oznacza odlegto$é miedzy $rodkiem obrotu O a ptaszczyzng promie-

niowa drugiego kota napedowego w tylnym lewym potozeniu, | oznacza odlegtos¢ miedzy Srodkowa
linia potaczenia dwéch przednich i tylnych drugich két napedowych a srodkowa linia potaczenia tych
dwdch przedniego i tylnego pierwszego kota napedowego, m, n i h oznaczaja odpowiednio dtugosci
rzutéw na kanale skanowania pozornych linii taczacych miedzy osia skretna drugiego kota napedowego
w lewym tylnym potozeniu a drugim kotem napedowym w przednim lewym potozeniu, miedzy osia
skretna drugiego kota napedowego w tylnym lewym potozeniu a pierwszym kotem napedowym w tylnym
prawym potozeniu, oraz miedzy osia skretna drugiego kota napedowego w tylnym lewym potozeniu
a drugim kotem napedowym w przednim prawym potozeniu . o = 6, § = 6r oraz 3 = 6.

W ten sposdb, za pomoca opisanych powyzej obliczen, gdy sterowany jest kat skretu kazdego
kota napedowego w stanie przejSciowym, to istnieje tylko potrzeba sterowania katem skretu pierwszego
kota napedowego w przednim prawym potozeniu i wystarczy, ze katy skretu drugiego kota napedowego
w przednim lewym potozeniu i pierwszego kota napedowego w tylnym prawym potozeniu moga wykonaé
kontynuacje zgodnie z opisanymi powyzej wyrazeniami.

Odnoszac sie do fig. 11, ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczeristwa mozna dodatkowo zto-
zy¢ do mniejszego rozmiaru w celu przemieszczenia przez przewoznika na duza odlegto$¢. Odpowied-
nio, sterownik 90 moze utrzymywac réwnolegle pierwszy korpus 10 pojazdu i drugi korpus 20 pojazdu
podczas stanu kontroli lub stan przej$ciowy jest przetaczony w stan przemieszczania, a odlegto$é mie-
dzy pierwszym korpusem 10 pojazdu a drugim korpusem 20 pojazdu wzdtuz drugiego kierunku w stanie
przemieszczania jest mniejsza niz odlegtos¢ wzdtuz drugiego kierunku w stanie przejsciowym lub odle-
gtos¢ wzdtuz drugiego kierunku w stanie kontroli. Drugi kierunek stanowi tutaj kierunek prostopadty
do kierunku kanatu skanowania. Na fig. 11 ramie taczace 33 wysiegnika 3 moze by¢ zaprojektowane
tak, ze ma ksztatt litery L, aby mozna je byto ztozyé do mniejszego rozmiaru, a ztozony wysiegnik moze
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by¢ réwniez wykonany tak, ze jest réwnolegty do pierwszego korpusu pojazdu i drugiego korpusu po-
jazdu. Ponadto ramie taczace w tej postaci umozliwia rowniez, aby zrédto 40 promieniowania byto po-
taczone z pierwszym ramieniem pionowym 31 tak, ze zrédto 40 promieniowania rowniez obraca sie
odpowiednio, gdy pierwsze ramie pionowe 31 obraca sie wzgledem pierwszego korpusu 10 pojazdu
wraz z ramieniem taczacym 33, utrzymujac w ten sposéb powierzchnie skanowania miedzy zrédtem 40
promieniowania a detektorem 50 w celu zaoszczedzenia na operacji korygowania zrédta 40 promienio-
wania, pierwszego ramienia wykrywania 34 i drugiego ramienia wykrywania 35.

Za pomoca opisanej powyzej ilustracji wielu postaci wykonania ruchomego urzadzenia do kontroli
bezpieczehnstwa, mozZliwe jest realizowanie wielu postaci skanowania, z wiekszym zakresem zastoso-
wania, a takze bardzo elastycznym uzytkowaniem. Z drugiej strony, dzieki przejsciu i przemieszczaniu,
mozliwe jest zmniejszenie wymagan inzynierii ladowej i naktadéw pracy, takich jak montowanie, reno-
wacja i usuwania usterek w miejscu eksploatacji, oszczedzajac w ten sposob czas i koszty.

Na podstawie opisanych powyzej roznych postaci wykonania ruchomego urzadzenia do kontroli
bezpieczehstwa, niniejsze ujawnienie zapewnia rowniez odpowiadajacy sposéb sterowania. W niekto-
rych postaciach wykonania sposéb sterowania obejmuje: sterowanie predkosciami obrotowymi i katami
skretu pierwszego kota napedowego 60 i drugiego kota napedowego 70 w stanie kontroli w celu uzy-
skania co najmniej jednego sposréd przemieszczania prostego, obrotu i przemieszczania translacyj-
nego ruchomego urzadzenie do kontroli bezpieczenstwa.

W innych postaciach wykonania sposéb sterowania moze ponadto obejmowac: sterowanie wy-
siegnikiem 30 w celu obracania wzgledem drugiego korpusu 20 pojazdu w celu napedzania pierwszego
korpusu 10 pojazdu w celu przemieszczania wzgledem drugiego korpusu 20 pojazdu w celu dostoso-
wania wzglednych potozen pierwszego korpusu 10 pojazdu i drugiego korpusu 20 pojazdu w pierwszym
kierunku i w drugim kierunku prostopadtym do pierwszego kierunku, gdy stan kontroli jest przetaczany
na stan przej$ciowy lub stan przemieszczania. Pierwszy kierunek jest réwnolegty do kanatu skanowania
ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa.

Wiele postaci wykonania w niniejszym opisie opisano w sposob progresywny odpowiednio
ze skupieniem uwagi na réznicach. Mozna sie odnies¢ do tych samych lub podobnych czesci miedzy
odpowiadajacymi postaciami wykonania. W przypadku postaci wykonania sposobu, poniewaz sposob
jako catos¢ i powiazane z nim etapy sa w relacji odpowiadajacej tresci postaci wykonania urzadzenia,
takie postaci wykonania sa opisane w stosunkowo prosty sposdb. W przypadku istotnych aspektéw
mozna odniesc¢ sie do niektérych opiséw postaci wykonania urzadzenia.

W niniejszym dokumencie szczegotowo opisano rézne postaci wykonania niniejszego ujawnienia.
Niektorych szczegotéw dobrze znanych w dziedzinie nie opisano w celu unikniecia zaciemnienia kon-
cepcji niniejszego ujawnienia. Zgodnie z powyZzszym opisem, znawca w dziedzinie w petni zrozumie,
jak urzeczywistni¢ ujawnione tutaj rozwiazania techniczne.

Chociaz niektére okreslone postaci wykonania niniejszego ujawnienia szczegoétowo opisano
na zasadzie przyktadéw, to znawca w dziedzinie powinien zrozumieé, ze powyzsze przyktady stuza wy-
tacznie do celdw ilustracyjnych i nie maja na celu ograniczenia zakresu niniejszego ujawnienia.
Dla znawcy w dziedzinie powinno by¢ zrozumiate, ze mozna dokonaé modyfikacji powyzszych postaci
wykonania i rGwnowaznych zastapieh czesci cech technicznych bez odchodzenia od zakresu i ducha
niniejszego ujawnienia. Zakres niniejszego ujawnienia jest okreslony przez zataczone zastrzezenia.

Zastrzezenia patentowe

1. Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczenstwa, zawierajace:
pierwszy korpus (10) pojazdu; oraz
zrodto (40) promieniowania, umieszczone w pierwszym korpusie (10) pojazdu;
drugi korpus (20) pojazdu;
wysiegnik (30);
wiele detektorow (50), umieszczonych na wysiegniku (30), przy czym wysiegnik (30) jest po-
taczony obrotowo z pierwszym korpusem (10) pojazdu i drugim korpusem (20) pojazdu;
co najmniej dwa pierwsze kota napedowe (60), napedzane i skrecane oddzielnie, oraz umiesz-
czone na pierwszym korpusie (10) pojazdu w celu realizowania przemieszczania i skrecania
pierwszym korpusem (10) pojazdu; oraz
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co najmniej dwa drugie kota napedowe (70), napedzane i skrecane oddzielnie, oraz umiesz-
czone na drugim korpusie (20) pojazdu w celu realizowania przemieszczania i sterowania dru-
gim korpusem (20) pojazdu;

znamienne tym, ze wysiegnik (30) zawiera:

pierwsze pionowe ramie (31) potaczone z pierwszym korpusem (10) pojazdu i obrotowe wokot
osi wzdtuz kierunku pionowego;

drugie ramie pionowe (32) potaczone z drugim korpusem (20) pojazdu i obrotowe wokét osi
wzdtuz kierunku pionowego;

ramie taczace (33), ktérego oba konce sg potaczone odpowiednio z pierwszym ramieniem
pionowym (31) i drugim ramieniem pionowym (32) i co najmniej jeden koniec jest potaczony
obrotowo;

. Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczeristwa wediug zastrz. 1, znamienne tym, ze za-
wiera ponadto sterownik (90) skonfigurowany do sterowania predko$ciami obrotowymi i ka-
tami skretu pierwszego kota napedowego (60) i drugiego kota napedowego (70).

. Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczenstwa wedtug zastrz. 2, znamienne tym, ze ste-
rownik (90) jest skonfigurowany do odbierania parametréow stanu pierwszego korpusu (10)
pojazdu i drugiego korpusu (20) pojazdu z mechanizmu (80) wykrywania w celu sterowania
predkosciami obrotowymi i katami skretu pierwszego kota napedowego (60) i drugiego kota
napedowego (70) zgodnie z parametrami stanu; oraz mechanizm (80) wykrywania jest
umieszczony w ruchomym urzadzeniu do kontroli bezpieczenstwa lub jest umieszczony na ze-
wnatrz ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa.

. Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczeristwa wedtug zastrz. 2, znamienne tym, ze ste-
rownik (90) jest skonfigurowany do powodowania, ze ptaszczyzny promieniowe pierwszego
kota napedowego (60) i drugiego kota napedowego (70) sa réwnolegte do kanatu skanowania
ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa.

. Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczeristwa wedtug zastrz. 2, znamienne tym, ze ste-
rownik (90) jest skonfigurowany tak, ze ptaszczyzny promieniowe pierwszego kota napedo-
wego (60) i drugiego kota napedowego (70) sa styczne do tego samego okregu, a srodek
okregu znajduje sie w obszarze zamknietym przez pierwsze kota napedowe (60) i drugie kota
napedowe (70) w celu wykonania ruchu obrotowego ruchomego urzadzenia do kontroli bez-
pieczenstwa.

. Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczerstwa wedtug zastrz. 2, znamienne tym, ze ste-
rownik (90) jest skonfigurowany do powodowania, ze ptaszczyzny promieniowe pierwszego
kota napedowego (60) i drugiego kota napedowego (70) sg rownolegte i przemieszczajg sie
w tym samym kierunku i pozwala, aby ptaszczyzny promieniowe pierwszego kota napedo-
wego (60) i drugiego kota napedowego (70) tworzyty zadany kat z kanatem skanowania ru-
chomego urzadzenia do kontroli bezpieczerstwa, w celu realizowania przemieszczania
translacyjnego ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa.

. Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczeristwa wedtug zastrz. 2, znamienne tym, ze ste-
rownik (90) jest skonfigurowany do sterowania obrotem wysiegnika (30) wzgledem pierw-
szego korpusu (10) pojazdu lub drugiego korpusu (10) pojazdu.

. Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczeristwa wedtug zastrz. 7, znamienne tym, ze ste-
rownik (90) jest skonfigurowany do sterowania obrotem wysiegnika (30) wzgledem drugiego
korpusu (20) pojazdu w celu napedzania pierwszego korpusu (10) pojazdu w celu przemiesz-
czania wzgledem drugiego korpusu (20) pojazdu w celu dostosowania wzglednego potozenia
pierwszego korpusu (10) pojazdu i drugiego korpusu (20) pojazdu w pierwszym kierunku i dru-
gim kierunku prostopadtym do pierwszego kierunku, przy czym pierwszy kierunek jest réwno-
legty do kanatu skanowania ruchomego urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa.

. Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczenstwa wedtug zastrz. 8, znamienne tym, ze sterow-
nik (90) jest skonfigurowany do powodowania, ze drugie koto napedowe (70) jest utrzymywane
réwnolegle do kanatu skanowania podczas sterowania wysiegnikiem (30) w celu obracania
wzgledem drugiego korpusu (20) pojazdu i powodowania, ze ptaszczyzna promieniowa pierw-
szego kota napedowego (60) jest zawsze styczna do kotowej trajektorii obrotu pierwszego
kota napedowego (60).
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Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczeristwa wedtug zastrz. 8, znamienne tym, ze sterow-
nik (90) jest skonfigurowany do utrzymywania réwnolegle pierwszego korpusu (10) pojazdu i dru-
giego korpusu (20) pojazdu, gdy stan kontroli zostanie przetaczony na stan przej$ciowy, oraz
odlegto$¢ miedzy pierwszym korpusem (10) pojazdu a drugim korpusem (20) pojazdu wzdtuz
drugiego kierunku w stanie przej$ciowym jest mniejsza niz odlegto$¢ wzdtuz drugiego kierunku
w stanie kontroli.

Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczehstwa wedtug zastrz. 8, znamienne tym, ze ste-
rownik (90) jest skonfigurowany do utrzymywania pierwszego korpusu (10) pojazdu i drugiego
korpusu (20) pojazdu réwnolegle, podczas gdy stan kontroli lub stan przejSciowy jest przeta-
czony na stan przemieszczania, a odlegtos¢ miedzy pierwszym korpusem (10) pojazdu a dru-
gim korpusem (20) pojazdu wzdtuz drugiego kierunku w stanie przemieszczania jest mniejsza
niz odlegto$é wzdtuz drugiego kierunku w stanie przejsciowym lub odlegtos¢ wzdtuz drugiego
kierunku w stanie kontroli.

Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczenstwa wedtug zastrz. 7, znamienne tym, ze wy-
siegnik (30) zawiera ponadto

pierwsze ramie wykrywania (34) nieruchomo potaczone z ramieniem taczacym (33); oraz
drugie ramie wykrywania (35) potaczone obrotowo z ramieniem taczacym (33) lub pierwszym
ramieniem wykrywania (34);

przy czym wiele detektorow (50) jest zamontowanych odpowiednio na pierwszym ramieniu
wykrywania (34) i drugim ramieniu wykrywania (35);

sterownik (90) jest skonfigurowany tak, ze powoduje sktadanie drugiego ramienia wykrywa-
nia (35) na jedng strone w poblizu ramienia taczacego (33) lub drugiego ramienia wykrywa-
nia (35), zanim wysiegnik (30) zostanie wprawiony w ruch obrotowy wzgledem pierwszego
korpusu (10) pojazdu.

Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczenstwa wedtug zastrz. 12, znamienne tym, ze ra-
mie taczace (33) ma ksztatt litery L.

Ruchome urzadzenie do kontroli bezpieczehstwa wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze za-
wiera ponadto: $ciane ochronna umieszczona na co najmniej jednym sposrdd pierwszego
korpusu (10) pojazdu i drugiego korpusu (20) pojazdu.

Sposob sterowania oparty na ruchomym urzadzeniu do kontroli bezpieczerstwa wedtug kto-
regokolwiek z zastrz. 1 do 14, znamienny tym, ze obejmuje

kontrolowanie predkosci obrotowych i katéw skretu pierwszego kota napedowego (60) i dru-
giego kota napedowego (70) w celu realizowania co najmniej jednego przemieszczania pro-
stego, przemieszczania obrotowego i przemieszczania translacyjnego ruchomego urzadzenia
do kontroli bezpieczenstwa w stanie kontroli.

Sposoéb sterowania wedtug zastrz. 15, znamienny tym, ze obejmuje ponadto:

gdy stan kontroli zostanie zmieniony na stan przejsciowy lub stan przemieszczania, powodo-
wanie, ze wysiegnik (30) obraca sie wzgledem drugiego korpusu (20) pojazdu w celu nape-
dzania przemieszczania pierwszego korpusu (10) pojazdu wzgledem drugiego korpusu (20)
pojazdu w celu dostosowania wzglednego potozenia pierwszego korpusu (10) pojazdu i drugiego
korpusu (20) pojazdu w pierwszym kierunku i drugim kierunku prostopadtym do pierwszego
kierunku, przy czym pierwszy kierunek jest rownolegty do kanatu skanowania ruchomego
urzadzenia do kontroli bezpieczenstwa.
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