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【手続補正書】
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【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　給油ドローグ組立体のための給油ドローグ連結システムであって、
　連結入口から連結出口まで延在している流体通路であり、前記連結出口に近接して前記
流体通路を囲んでいるバルブシートを含む、流体通路と、
　前記シートに係合して流動が前記流体通路を通らないようにするように構成されている
バルブプラグ、およびバイアス部材を含むアクチュエータ組立体、を含むバルブプラグ組
立体と、
　前記連結出口に組み込まれている連結ラッチ組立体（３１０）であって、
　　前記連結ラッチ組立体（３１０）は、給油プローブ（１１６）の相補ラッチ受容部材
（３３８）に嵌合係合するように構成されているラッチ部材を含み、
　　前記ラッチ部材は、第１の枢動端部、係止ローラ、および第２の枢動端部を含み、
　　前記連結ラッチ組立体（３１０）は、前記ラッチ部材に動作可能に連結されており前
記ラッチ部材が第１の係止位置から第２の係止解除位置へ移動することを可能にするラッ
チ部材アクチュエータをさらに含み、
　　第１の係止位置のときには、前記係止ローラが、前記給油ドローグ組立体からの前記
給油プローブ（１１６）の除去を防止し、
　　第２の係止解除位置のときには、前記係止ローラが、前記給油プローブ（１１６）を
長手方向軸からから引き離して、前記給油プローブ（１１６）が前記給油ドローグ組立体
内への進入または前記給油ドローグ組立体からの除去を可能にする、
　連結ラッチ組立体（３１０）と、
　前記給油ドローグ組立体上に配置され、前記給油ドローグ組立体の前記給油プローブの
位置を、前記給油ドローグ組立体内への前記給油プローブの所定の挿入位置に対する前記
給油プローブの位置で検出するように構成されているプローブ位置センサ（３０８）であ
って、
　　前記プローブ位置センサ（３０８）は、前記係止ローラを前記ラッチ受容部材上にラ
ッチ止めするために、前記給油プローブが正確な位置にあることについて肯定的な判定を
示す信号を、ドローグコントローラに送り、
　　前記正確な位置のときには、前記ラッチ部材が前記第２の係止解除位置にある、
　プローブ位置センサ（３０８）と、
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　前記連結入口に結合されているホースの引張度を測定するように構成されているホース
引張度センサ（３１３）と、
　前記給油ドローグ連結システム上に配置されておりかつ前記ラッチ部材アクチュエータ
、前記プローブ位置センサおよび前記ホース引張度センサに通信可能に接続されているド
ローグコントローラと、
を含む、システム。
【請求項２】
　前記給油ドローグ連結システム上に配置されておりかつ前記給油ドローグ連結システム
に動力を供給するように構成されているドローグ動力供給システムをさらに含む、請求項
１に記載のシステム。
【請求項３】
　前記給油ドローグ連結システム上に配置されているラムエアタービン（２０６）および
バッテリ（２１０）の少なくとも１つと、前記ドローグ動力供給システムと外部電源との
間に電気的に連結されているケーブル（２０８）とを含むドローグ動力供給システムをさ
らに含む、請求項１に記載のシステム。
【請求項４】
　前記流体通路と流動連通状態で連結されている給油ホース（１０８）と、
　軸（３４６）を中心に回転して、前記給油ホースを格納し繰り出すように構成されてい
るリール（１１０）と、
　前記リールに駆動連結されているアクチュエータ（３２８）と
を含むホース引張度制御サブシステム（１１２）をさらに含む、請求項１に記載のシステ
ム。
【請求項５】
　前記ホース引張度制御サブシステムは、前記ドローグコントローラに通信可能に接続さ
れておりかつ前記ホース引張度センサ（３１３）からホース引張度に関する信号を受信す
るように構成されている、請求項１に記載のシステム。
【請求項６】
　前記連結ラッチ組立体（３１０）は、前記ラッチ部材アクチュエータ（３２８）に枢動
可能に連結されているカム（３２６）に係合するように構成されている第１の端部（３２
４）と、第１の垂直に延在しているアーム（３３２）および第２の垂直に延在しているア
ーム（３３４）を含む第２の端部（３３０）とを有する細長い本体（３２２）を含むトグ
ル部材（３２０）を含み、前記第１のアームはラッチ組立体バイアス部材（３３６）に連
結されており、前記第２のアームは前記ラッチ部材に連結されている、請求項１に記載の
システム。
【請求項７】
　前記連結ラッチ組立体（３１０）は、前記連結ラッチ組立体が前記係止解除位置にある
場合は、第１の量の軸方向力を用いて前記給油プローブ（１１６）上に係止されるように
構成されており、前記連結ラッチ組立体が前記係止位置にある場合は、第２の量の軸方向
力を用いて前記給油プローブ上に係止されるように構成されており、前記第１の量の軸方
向力は、前記第２の量の軸方向力より小さい、請求項１に記載のシステム。
【請求項８】
　前記連結ラッチ組立体（３１０）は、前記ラッチ組立体バイアス部材により付与される
力を克服するのに十分な前記第２の量の軸方向力を用いて前記給油プローブ（１１６）上
に係止されるように構成されている、請求項７に記載のシステム。
【請求項９】
　空中給油システム（１０２）であって、
　　給油ホース（１０８）の遠位端において給油機からドローグ組立体に延出されるよう
に構成されている給油ドローグ連結システムであって、
　　前記給油ドローグ連結システムは、給油プローブ（１１６）の相補ラッチ受容部材（
３３８）に嵌合係合するように構成されているラッチ部材（３１２）を含む連結ラッチ組
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立体（３１０）を含み、
　　前記ラッチ部材は、第１の枢動端部、係止ローラ、および第２の枢動端部を含み、
　　前記連結ラッチ組立体は、さらに、ラッチ部材アクチュエータ（３２８）を使用して
、前記ラッチ部材を第１の係止位置から第２の係止解除位置に移動させるように構成され
、
　　第１の係止位置のときには、前記係止ローラが、前記給油ドローグ組立体からの前記
給油プローブ（１１６）の除去を防止し、
　　第２の係止解除位置のときには、前記係止ローラが、前記給油プローブ（１１６）を
長手方向軸からから引き離して、前記給油プローブ（１１６）が前記給油ドローグ組立体
内への進入または前記給油ドローグ組立体からの除去を可能にする、
　給油ドローグ連結システムと、
　給油機内に配置されておりかつ前記遠位端の反対側の前記給油ホースの近位端に結合さ
れているホース引張度制御サブシステムと、
　前記ドローグ組立体上に配置され、無線通信リンクにより前記ホース引張度制御サブシ
ステムに通信可能に結合されたホース引張度センサ（３１３）と、
　前記給油ドローグ組立体上に配置され、前記給油プローブの位置を検出して、信号をド
ローグコントローラに送るプローブ位置センサ（３０８）であって、
　　前記信号は、前記係止ローラを前記ラッチ受容部材上にラッチ止めするために、前記
給油プローブが正確な位置にあることについて肯定的な判定を示し、
　　前記正確な位置のときには、前記ラッチ部材が前記第２の係止解除位置にある、
　プローブ位置センサ（３０８）と、
　前記給油機内に配置されているホース引張度コントローラに無線通信可能に接続されて
いるドローグコントローラ（３０２）と、
を含む、システム。
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