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Opis wynalazku

Niniejsze ujawnienie dotyczy technicznej dziedziny kontroli obrazujacym skanowaniem promie-
niowaniem, a w szczegolnosci uktadu i sposobu do kontroli pojazdu.

Zgodnie z rzeczywistym stanem pracy, uktad do kontroli tadunku/pojazdu dziata po jednej stronie
kontrolowanego tadunku/pojazdu i tworzy kanat kontrolny na $ciezce, na ktorej jednoczesnie znajduje
sie kontrolowany tadunek/pojazd. Kontrola kornczy sie przez przemieszczenie wzgledne uktadu do kon-
troli tadunku/pojazdu i kontrolowanego tadunku/pojazdu.

Polski dokument patentowy o nr PL415877A1 ujawnia liniowy akcelerator elektronowy z falg sto-
jaca jak réwniez dwukanatowy szybko-skanujacy system kontroli konteneréw/pojazdéw, mobilny sys-
tem kontroli konteneréw/pojazddéw i przestawny system kontroli konteneréw/pojazdéw, posiadajace ten
liniowy akcelerator elektronowy z fala stojaca. Liniowy akcelerator zawiera modulator i magnetron do
wytwarzania mikrofal o czestotliwos$ci radiowej; wiele rur przyspieszajacych do przyspieszania elektro-
néw; mikrofalowy system transmisyjny do podawania mikrofal do wielu rur przyspieszajacych; wiele dziat
elektronowych do emisji wiazek elektronéw do wielu rur przyspieszajacych; wiele tarcz uderzanych przez
elektrony z wielu rur przyspieszajacych, aby wytworzy¢ ciagte widma promieniowania rtg; wiele urzadzen
ekranujacych do ekranowania ciagtych widm promieniowania rtg generowanego przez tarcze i dystrybu-
tor mikrofalowy umieszczony w sasiedztwie konca systemu transmisji mikrofalowej, gdzie dystrybutor
mikrofalowy ma wlot mikrofalowy i wiele wylotéw mikrofalowych, aby rozdzieli¢ mikrofale w systemie
transmisji mikrofalowej do rur przyspieszajacych. Przez zastosowanie liniowego akceleratora w systemie
kontroli konteneréw/pojazdéw mozliwe jest prowadzenie kontroli przez obrazowanie radiacyjne dla kon-
teneréw/pojazdow, za pomoca podwdjnych kanatéw skanujacych, co poprawia wydajnosé kontroli.

W jednym z aspektow niniejszy wynalazek przedstawia uktad do kontroli pojazdu zawierajacy
podwozie, urzadzenie do obrazowania skanowaniem, umieszczone ruchomo na podwoziu i skonfiguro-
wane do tworzenia kanatu kontrolnego i kontrolowania pojazdu, ktéry ma byé skontrolowany, przecho-
dzacego przez kanat kontrolny przy czym urzadzenie do obrazowania skanowaniem zawiera mecha-
nizm wykrywajacy z detektorem i zroédtem promieniowania. Uktad do kontroli pojazdu charakteryzuje sie
tym, ze zawiera ponadto urzadzenie napedowe, potaczone z urzadzeniem do obrazowania skanowa-
niem w sposob napedzajacy do napedzania urzadzenia do obrazowania skanowaniem do przemiesz-
czania sie wzgledem podwozia tak, ze przetacza kanat kontrolny miedzy wieloma sciezkami, urzadzenie
napedowe skonfigurowane do napedzania urzadzenia do obrazowania skanowaniem do przemieszcze-
nia, aby umozliwi¢ umieszczenie kanatu kontrolnego na pierwszej Sciezce i odpowiednio poddaniu kon-
troli pojazdu, ktéry ma by¢ skontrolowany, na pierwszej Sciezce; po skontrolowaniu pojazdu, ktéry ma
by¢ skontrolowany, na pierwszej Sciezce, przy czym urzadzenie napedowe jest skonfigurowane do na-
pedzania urzadzenia do obrazowania skanowaniem w celu przemieszczenia tak, ze umozliwia przeta-
czenie kanatu kontrolnego na druga $ciezke i odpowiednio poddaniu kontroli pojazdu, ktéry ma byé
skontrolowany, na drugiej Sciezce.

Korzystnie urzadzenie napedowe zawiera platforme obrotowa, umieszczong na podwoziu i pota-
czona z urzadzeniem do obrazowania skanowaniem, oraz mechanizm zasilajacy, potaczony z platforma
obrotowa w sposéb napedowy, w celu zapewnienia mocy dla platformy obrotowej tak, ze umozliwia
kanatowi kontrolnemu przetaczanie miedzy pierwsza $ciezka po jednej stronie podwozia a druga
$ciezka po drugiej stronie podwozia.

Korzystnie platforma obrotowa jest skonfigurowana tak, ze obraca sie o0 90° zgodnie z ruchem
wskazéwek zegara od potozenia zerowego, w celu umozliwienia umieszczenia kanatu kontrolnego na
pierwszej Sciezce i obrocenia o 90° w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara od potozenia
zerowego, w celu umozliwienia umieszczenia kanatu kontrolnego na drugiej Sciezce.

Korzystnie 0$ obrotowego watu platformy obrotowej jest prostopadta do srodkowej osi podwozia
i przecina sie z nia.

Korzystnie uktad do kontroli pojazdu wedtug zawiera urzadzenie jezdne, umieszczone w dolnej
czesci podwozia do napedzania podwozia w celu przemieszczenia wzgledem pojazdu, ktéry ma byé
skontrolowany.

Korzystnie ukfad do kontroli pojazdu zawiera platforme podstawy, wyposazona w tor do prze-
mieszczania urzadzenia jezdnego.

Korzystnie Sciezka, na ktérej znajduje sie tor, jest skonstruowana jako typ amortyzujacy, oraz
powierzchnia Sciezki jest nizej niz powierzchnia Sciezki, na ktérej umieszczony jest pojazd, ktéry ma by¢
skontrolowany.
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Korzystnie urzadzenie jezdne zawiera urzadzenie jezdne typu kotowego.

Korzystnie wiazka promieniowania przekazywana jest do mechanizmu wykrywajacego przez zr6-
dto promieniowania prostopadte do pojazdu, ktéry ma by¢ skontrolowany.

Korzystnie urzadzenie do obrazowania skanowaniem zawiera kolumne, umieszczona pionowo i po-
taczona z urzadzeniem napedowym, pierwsza belke detektora umieszczona poziomo, przy czym pierwszy
koniec pierwszej belki detektora jest potaczony z gérnym korncem kolumny, druga belke detektora umiesz-
czona pionowo, przy czym goérny koniec drugiej belki detektora jest potaczony z drugim koricem pierwszej
belki detektora, oraz detektory, rozmieszczone na pierwszej belce detektora i drugiej belce detektora.

W innym z aspektéw niniejszy wynalazek przedstawia sposob kontroli pojazdu charakteryzujacy
sie tym, Ze jest oparty na uktadzie do kontroli pojazdu jak opisano powyzej, przy czym sposob obejmuje
kontrolowanie przez urzadzenie do obrazowania skanowaniem pojazdu, ktéry ma by¢ skontrolowany,
umieszczonego na pierwszej Sciezce, po skontrolowaniu pojazdu, ktéry ma zostaé skontrolowany, na
pierwszej Sciezce, napedzanie urzadzenia do obrazowania skanowaniem przez urzadzenie napedowe
w celu przemieszczenia wzgledem podwozia tak, Zze przetacza kanat kontrolny na druga Sciezke; oraz
kontrolowanie przez urzadzenie do obrazowania skanowaniem innego pojazdu, ktéry ma by¢ skontro-
lowany, umieszczonego na drugiej Sciezce.

Wedtug jednego z aspektéw niektdrych postaci wykonania niniejszego ujawnienia, uktad do kon-
troli pojazdu zawiera: podwozie; urzadzenie do obrazowania skanowaniem, umieszczone ruchomo na
podwoziu i skonfigurowane tak, ze tworzy kanat kontrolny, a ponadto skonfigurowane do kontroli po-
jazdu, ktéry ma by¢ skontrolowany, przechodzacego przez kanat kontrolny; oraz urzadzenie napedowe,
potaczone z urzadzeniem do obrazowania skanowaniem w sposob napedzajacy do napedzania urza-
dzenia do obrazowania skanowaniem w celu przemieszczania sie wzgledem podwozia tak, Ze przetacza
kanat kontrolny miedzy wieloma $ciezkami.

W niektérych postaciach wykonania, urzadzenie napedowe zawiera: platforme obrotowa, umiesz-
czona na podwoziu i potaczona z urzadzeniem do obrazowania skanowaniem; oraz mechanizm zasila-
jacy, potaczony z platforma obrotowa w sposdb napedowy, aby zapewnié moc dla platformy obrotowe;
tak, ze umozliwia kanatowi kontrolnemu przetaczanie miedzy pierwsza sciezka po jednej stronie pod-
wozia a druga $ciezka po drugiej stronie podwozia.

W niektdrych postaciach wykonania platforma obrotowa jest skonfigurowana do obracania sie
0 90° zgodnie z ruchem wskazéwek zegara od potozenia zerowego, aby umozliwi¢ umieszczenie kanatu
kontrolnego na pierwszej $ciezce i obrét o 90° w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara od
potozenia zerowego, aby umozliwi¢ umieszczenie kanatu kontrolnego na drugiej Sciezka.

W niektérych postaciach wykonania o$ obracajacego sie watu platformy obrotowej jest prostopa-
dta do srodkowej osi podwozia i przecina sie z nia.

W niektérych postaciach wykonania, uktad do kontroli pojazdu zawiera urzadzenie jezdne,
umieszczone w dolnej czesci podwozia w celu napedzania podwozia w celu przemieszczania sie wzgle-
dem pojazdu, ktéry ma by¢ skontrolowany.

W niektérych postaciach wykonania, uktad do kontroli pojazdu zawiera platforme podstawy (ang.:
foundation platform), wyposazona w tor do przemieszczania urzadzenia jezdnego.

W niektérych postaciach wykonania sciezka, na ktérej znajduje sie tor, jest skonstruowana jako
typ amortyzujacy, a powierzchnia $ciezki jest nizej niz powierzchnia $ciezki, na ktérej umieszczony jest
pojazd, ktéry ma byé skontrolowany.

W niektorych postaciach wykonania urzadzenie jezdne zawiera urzadzenie jezdne typu kotowego.

W niektdrych postaciach wykonania urzadzenie do obrazowania skanowaniem zawiera: mecha-
nizm wykrywajacy z detektorem; oraz zrédto promieniowania, przy czym wiazka promieniowania prze-
sytana do mechanizmu detekcyjnego przez zroédto promieniowania jest prostopadta do pojazdu, ktory
ma by¢ skontrolowany.

W niektérych postaciach wykonania urzadzenie do obrazowania skanowaniem zawiera: kolumne,
umieszczona pionowo i potaczona z urzadzeniem napedowym; pierwsza belke detektora umieszczona
poziomo, przy czym pierwszy koniec pierwszej belki detektora jest potaczony z gérnym koricem ko-
lumny; druga belke detektora umieszczona pionowo, przy czym gérny koniec drugiej belki detektora jest
potaczony z drugim koncem pierwszej belki detektora; oraz detektory, rozmieszczone na pierwszej
belce detektora i drugiej belce detektora.

Wedtug jednego z aspektow niektdrych postaci wykonania niniejszego ujawnienia, sposdb kontroli
pojazdu, w ktérym stosuje sie powyzszy uktad do kontroli, obejmuje: kontrolowanie pojazdu, ktéry ma by¢
skontrolowany, znajdujacego sie na pierwszej Sciezce przez urzadzenie do obrazowania skanowaniem;
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po skontrolowaniu pojazdu, ktéry ma by¢ skontrolowany, na pierwszej sciezce, skierowanie urzadzenia
do obrazowania skanowaniem przez urzadzenie napedowe do przemieszczania sie wzgledem podwozia
tak, ze przetacza kanat kontrolny na druga $ciezke; oraz kontrolowanie przez urzadzenie do obrazowania
skanowaniem innego pojazdu, ktéry ma byé skontrolowany, umieszczonego na drugiej $ciezce.

Wynalazek przedstawiono na figurach rysunku, na ktérych:
fig. 1 przedstawia schemat pierwszego stanu roboczego uktadu do kontroli pojazdu wedtug niektérych
postaci wykonania niniejszego ujawnienia;
fig. 2 przedstawia schemat drugiego stanu roboczego uktadu do kontroli pojazdu wedtug niektérych
postaci wykonania niniejszego ujawnienia; oraz
fig. 3 przedstawia schematyczny widok z goéry uktadu do kontroli pojazdu wedtug niektérych postaci
wykonania niniejszego ujawnienia.

Opis oznaczen liczbowych:

1— urzadzenie do obrazowania skanowaniem;

11 — kanat kontrolny;

12 — kolumna;

13 — pierwsza belka detektora;
14 — druga belka detektora;

2 — urzadzenie napedowe;

3 - podwozie;

4 — urzadzenie jezdne;

5 - platforma podstawy;

6 — pojazd, ktéry ma byé¢ skontrolowany.

Rozwiazania techniczne w postaciach wykonania zostana opisane jasno i wyczerpujaco w odnie-
sieniu do zataczonych rysunkéw w postaciach wykonania niniejszego ujawnienia. Nalezy zaznaczyé¢, ze
opisane postaci wykonania stanowia raczej tylko czesé niz wszystkie postaci wykonania niniejszego
ujawnienia. Wszystkie inne postaci wykonania wykonane przez znawce w dziedzinie bez ponoszenia
jakichkolwiek tworczych wysitkéw na podstawie postaci wykonania niniejszego ujawnienia beda objete
zakresem ochrony niniejszego ujawnienia.

W opisie niniejszego ujawnienia nalezy rozumieé, Zze zalezno$é azymutu lub potozenia definio-
wana okresleniami ,$rodkowy”, ,podtuzny”, ,poprzeczny”, ,przedni’, ,tylny”’, Jlewy”, ,prawy”, ,pionowy”,
.poziomy”, ,gérny”, ,dolny”, ,wewnetrzny”, ,zewnetrzny” i tym podobne stanowia zalezno$¢ azymutu lub
potoZenia oparta na zataczonych rysunkach, ktéra ma jedynie na celu utatwienie opisu niniejszego ujaw-
nienia i uproszczenie opisu, ale nie wskazuje ani nie sugeruje, ze dane urzadzenie lub element sktadowy
musi mieé okreslony azymut oraz realizowaé konstrukcje i dziata¢ w okreslonym azymucie; dlatego nie
moze by¢ interpretowane jako ograniczenie zakresu ochrony niniejszego ujawnienia.

Dzieki badaniom tworca stwierdzit, ze sposéb kontroli uktadu ze stanu techniki do kontroli tadunku/
pojazdu nie zapewnia wysokiej wydajnosci kontroli.

W zwiazku z tym niniejsze ujawnienie zapewnia ukfad i sposdb do kontroli pojazdu w celu popra-
wienia wydajnosci kontroli.

Jak przedstawiono na fig. 1ifig. 2, uktad do kontroli pojazdu wedtug niektorych postaci wykonania
zawiera podwozie 3, urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem oraz urzadzenie napedowe 2.

Urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem jest rozmieszczone ruchomo na podwoziu 3. Urza-
dzenie 1 do obrazowania skanowaniem jest skonfigurowane do tworzenia kanatu kontrolnego 11 i jest
ponadto skonfigurowane do przeprowadzenia kontroli pojazdu 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, przecho-
dzacego przez kanat kontrolny 11.

Urzadzenie napedowe 2 jest potaczone z urzadzeniem 1 do obrazowania skanowaniem w sposob
napedowy i jest skonfigurowane do napedzania urzadzenia 1 do obrazowania skanowaniem do prze-
mieszczania sie wzgledem podwozia 3 tak, ze przetacza kanat kontrolny 11 miedzy wieloma $ciezkami.

Sciezka odnosi sie do drogi, na ktérej urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem przemieszcza
sie wzgledem pojazdu 6, ktdéry ma by¢ skontrolowany, lub pojazd 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, prze-
mieszcza sie wzgledem urzadzenia 1 do obrazowania skanowaniem tak, ze utatwia przeprowadzenie
kontroli pojazdu 6, ktéry ma by¢ skontrolowany.

W niektérych postaciach wykonania proces kontroli uktadu do kontroli pojazdu przebiega naste-
pujaco: gdy pojazd 6, ktéry ma byé skontrolowany, wjezdza na pierwsza $ciezke, urzadzenie nape-
dowe 2 napedza urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem do przemieszczenia, aby umozliwié
umieszczenie kanatu kontrolnego 11 utworzonego przez urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem
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na pierwszej sciezce i odpowiednio poddaje kontroli pojazd 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, na pierwsze;j
$ciezce; w trakcie procesu kontroli pojazdu 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, na pierwszej $ciezce, inny
pojazd 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, moze wjechaé na drugg sciezke bez czekania, az pojazd 6, ktéry
ma by¢ skontrolowany, na pierwszej Sciezce, zakonczy kontrole i wyjedzie z kanatu, a po skontrolowaniu
pojazdu 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, na pierwszej $ciezce, urzadzenie 1 do obrazowania skanowa-
niem jest napedzane przez urzadzenie napedowe 2 w celu przemieszczenia tak, ze umozliwia przeta-
czenie kanatu kontrolnego 11 utworzonego przez urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem na druga
$ciezke i utatwienia kontroli pojazdu 6, ktéry ma byc¢ skontrolowany, na drugiej $ciezce, znacznie popra-
wiajac w ten sposdb skutecznosé kontroli pojazdu.

W niektérych postaciach wykonania urzadzenie napedowe 2 stanowi mechanizm do napedzania
urzadzenia 1 do obrazowania skanowaniem w celu przemieszczania wzgledem podwozia 3 lub me-
chanizmem do napedzania urzadzenia 1 do obrazowania skanowaniem w celu obracania wzgledem
podwozia 3.

Na przyktad: urzadzenie napedowe 2 stanowi mechanizm do napedzania urzadzenia 1 do obra-
zowania skanowaniem w celu obracania wzgledem podwozia 3. Ewentualnie, urzadzenie napedowe 2
zawiera platforme obrotowa i mechanizm zasilajacy.

Na podwoziu 3 umieszczona jest platforma obrotowa i potaczona jest z urzadzeniem do obrazo-
wania skanowaniem tak, ze urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem jest potaczone z podwoziem 3
przez platforme obrotowa.

Mechanizm zasilajacy jest potaczony z platforma obrotowa w sposéb napedowy i jest skonfiguro-
wany do dostarczania energii do platformy obrotowej, a platforma obrotowa obraca sie tak, ze umozliwia
kanatowi kontrolnemu 11 utworzonemu przez urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem przetaczanie
miedzy pierwsza $ciezkg po jednej stronie podwozia 3 a druga $ciezka po drugiej stronie podwozia 3.

Ewentualnie, mechanizm zasilajacy w powyZzszej postaci wykonania stanowi silnikowy mecha-
nizm napedzajacy lub hydrauliczny mechanizm zasilajacy lub tym podobnym.

Caty zestaw urzadzenia 1 do obrazowania skanowaniem jest zamontowany na platformie obro-
towej napedzanej mechanizmem zasilajacym (napedzanej silnikiem lub hydraulicznie). Po skontrolowa-
niu pojazdu 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, po jednej stronie podwozia 3 (na pierwszej Sciezce), caty
zestaw urzadzenia 1 do obrazowania skanowaniem jest obracany przez urzadzenie napedowe 2 na
druga strone podwozia 3 (na druga $ciezke) i pojazd 6, ktéry ma byé skontrolowany, oraz tadunki na
nim po drugiej stronie podwozia 3 sa kontrolowane. Pojazd 6, ktéry ma byé skontrolowany, po drugie;
stronie podwozia 3 moze by¢ zaparkowany z wyprzedzeniem, co znacznie skraca czas kontroli i popra-
wia skuteczno$¢ kontroli.

W niektdrych postaciach wykonania platforma obrotowa jest skonfigurowana tak, ze umozliwia
umieszczenie kanatu kontrolnego 11 na pierwszej sciezce po obréceniu o 90° zgodnie z ruchem wska-
zbwek zegara od potoZenia zerowego i umozliwia umieszczenie kanatu kontrolnego 11 na drugiej $ciezce
po obréceniu 0 90° w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara od potozenia zerowego.

Powyzsze potozenie zerowe jest okreslone jako potoZenie platformy obrotowej, w ktérym po-
wierzchnia skanowania utworzona przez urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem jest réwnolegta
do wzglednego kierunku ruchu urzadzenia 1 do obrazowania skanowaniem i pojazdu 6, ktéry ma by¢
skontrolowany.

Jak przedstawiono na fig. 3, kierunek srodkowej osi podwozia 3 jest zgodny z kierunkiem ruchu
urzadzenia 1 do obrazowania skanowaniem wzgledem pojazdu 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, lub kie-
runek srodkowej osi podwozia 3 jest zgodny z kierunkiem przemieszczania pojazdu 6, ktéry ma byc¢
skontrolowany, wzgledem urzadzenia 1 do obrazowania skanowaniem.

W niektérych postaciach wykonania, obrotowy wat platformy obrotowej jest umieszczony w $rod-
kowym obszarze podwozia 3. Srodkowy obszar podwozia 3 moze stanowié¢ obszar, w ktérym umiesz-
czona jest srodkowa 0$ podwozia 3. Na przyktad: wat obrotowy platformy obrotowej umieszczony jest
w potozeniu $rodkowej osi podwozia 3, to znaczy o$ watu obrotowego platformy obrotowe;j jest prosto-
padta do i przecina sie z osig srodkowa podwozia 3, poprawiajac w ten sposéb stabilnosé obrotu plat-
formy obrotowe;.

W niektorych postaciach wykonania, jak przedstawiono na fig. 3, wat obrotowy platformy obroto-
wej jest zamontowany w srodkowym obszarze podwozia 3. Po uruchomieniu przez platforme obrotowa
urzadzenia 1 do obrazowania skanowaniem w celu przemieszczenia, w srodku catego zestawu wypo-
sazenia umieszczona jest powierzchnia promieniowania, a zasieg utworzony przez promieniowanie jest
nadal umieszczony w gornej czesci podwozia 3 bez blokowania przez jakakolwiek konstrukcje;
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w zwiazku z tym postaé wykonania moze obracac sie do przodu, w celu utworzenia skutecznego kanatu
kontrolnego 11, a takze moze obracac sie odwrotnie, tworzac skuteczny kanat kontrolny 11.

Jak przedstawiono na fig. 1 i fig. 2, w niektérych postaciach wykonania, uktad do kontroli pojazdu
zawiera urzadzenie jezdne 4. Urzadzenie jezdne 4 jest umieszczone w dolnej czesci podwozia 3 i jest
skonfigurowane do napedzania podwozia 3 i umieszczonego na nim urzadzenia do obrazowania ska-
nowaniem do przemieszczania wzgledem pojazdu 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, lub jest skonfiguro-
wane do napedzania podwozia 3, jak rowniez urzadzenia napedowego 2 i urzadzenia 1 do obrazowania
skanowaniem, ktére sg na nim umieszczone, do przemieszczania wzgledem pojazdu 6, ktéry ma by¢
skontrolowany. Pojazd 6/tadunek, ktéry ma by¢ skontrolowany, jest kontrolowany przez przemieszcza-
nie urzadzenia 1 do obrazowania skanowaniem.

W niektérych postaciach wykonania, uktad do kontroli pojazdu zawiera platforme 5 podstawy.
Platforma S podstawy jest wyposazona w kanat jezdny, a urzadzenie jezdne 4 jest umieszczone w ka-
nale jezdnym. Ewentualnie, platforma 5 podstawy jest wyposazona w tor do przemieszczania urzadze-
nia jezdnego 4.

W niektérych postaciach wykonania sciezka, na ktérej znajduje sie tor, jest skonstruowana jako
typ amortyzujacy, a powierzchnia Sciezki, na ktérej umieszczony jest tor, jest nizej niz powierzchnia
$ciezki, na ktorej umieszczony jest pojazd 6, ktéry ma by¢ skontrolowany.

W niektérych postaciach wykonania urzadzenie jezdne 4 zawiera urzadzenie jezdne typu kotowego.

W niektérych postaciach wykonania urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem zawiera mecha-
nizm wykrywajacy z detektorem i Zrédtem promieniowania.

Wiazka promieniowania przekazywana do mechanizmu wykrywajacego i generowana przez zré-
dto promieniowania jest prostopadta do pojazdu 6, ktéry ma by¢ skontrolowany. Urzadzenie 1 do obra-
zowania skanowaniem moze skanowac pojazd 6/tadunek, ktéry ma by¢ skontrolowany, pod katem 90°,
to znaczy: wiazka promieniowania jest prostopadta do pojazdu 6/tadunku, ktéry ma by¢ skontrolowany;
a urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem moze rowniez skanowaé pojazd 6/tadunek, ktéry ma by¢
skontrolowany, w dopuszczalnym zakresie pod dowolnym matym katem w celu zakonczenia doktadnej
kontroli kontrolowanego obiektu.

W niektérych postaciach wykonania mechanizm wykrywajacy z detektorem zawiera kolumne 12,
pierwsza belke 13 detektora oraz druga belke 14 detektora.

Kolumna 12 jest ustawiona pionowo i jest potaczona z urzadzeniem napedowym 2. Pierwsza
belka 13 detektora jest umieszczona poziomo i pierwszy koniec pierwszej belki 13 detektora jest pota-
czony z gérnym kohcem kolumny 12. Druga belka 14 detektora jest umieszczona pionowo i gérny koniec
drugiej belki 14 detektora jest potaczony z drugim korncem pierwszej belki 13 detektora.

Kolumna 12, pierwsza belka 13 detektora i druga belka 14 detektora tworzg rame bramowa, przez
ktora przechodzi pojazd 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, to znaczy kanat kontrolny 11. Kiedy pojazd 6,
ktéry ma by¢ skontrolowany, przechodzi przez rame bramowa, jest skanowany i kontrolowany przez
promieniowanie wysylane przez zrédto promieniowania.

W niektoérych postaciach wykonania pierwsza belka 13 detektora i druga belka 14 detektora sg
wyposazone w detektory do odbierania promieniowania wysytanego przez zrédto promieniowania urza-
dzenia 1 do obrazowania skanowaniem.

Aby zréwnowazy¢ rozktad masy urzadzenia 1 do obrazowania skanowaniem na podwoziu 3,
urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem zawiera obciaznik wywazajacy. Mechanizm detekcyjny
wraz z detektorem jest umieszczony po jednej stronie ramy 3, a obciaznik wywazajacy po drugiej stronie
podwozia 3.

W niektérych postaciach wykonania pierwsza belka 13 detektora i druga belka 14 detektora sg
wyposazone w uktad detektorow.

Sposéb kontroli pojazdu wedtug niektorych postaci wykonania zawiera uktad do kontroli pojazdu
w niektérych postaciach wykonania. Sposéb kontroli pojazdu obejmuje:

kontrolowanie przez urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem pojazdu 6, ktéry ma byé skon-

trolowany, umieszczonego na pierwszej $ciezce;

po skontrolowaniu pojazdu 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, na pierwszej $ciezce, napedzanie urza-

dzenia 1 do obrazowania skanowaniem przez urzadzenie napedowe 2 do przemieszczenia wzgle-

dem podwozia 3, umozliwiajac kanatowi kontrolnemu 11 przetaczenie na druga Sciezke; oraz
kontrolowanie przez urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem pojazdu 6, ktéry ma by¢ skon-
trolowany, umieszczonego na drugiej Sciezce.
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W niektdérych postaciach wykonania, po skontrolowaniu pojazdu 6, ktéry ma by¢ skontrolowany,
na drugiej Sciezce, urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem jest napedzane przez urzadzenie na-
pedowe 2 w celu przemieszczenia wzgledem podwozia 3 tak, ze umozliwia umieszczenie kanatu kon-
trolnego 11 na pierwszej $ciezce; a pojazd 6, ktdéry ma by¢ skontrolowany, umieszczony na pierwszej
Sciezce, jest kontrolowany przez urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem.

W niektérych postaciach wykonania, po skontrolowaniu pojazdu 6, ktéry ma by¢ skontrolowany,
na pierwszej sciezce, kanat kontrolny 11 utworzony przez urzadzenie 1 do obrazowania skanowaniem
jest przetaczany na druga sciezke przez urzadzenie napedowe 2, utatwiajac w ten sposéb kontrole in-
nego pojazdu 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, umieszczonego na drugiej Sciezce.

W procesie kontrolowania pojazdu 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, na pierwszej Sciezce, inny
pojazd 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, moze wjechaé na druga $ciezke bez czekania, az kontrola po-
jazdu 6, ktéry ma by¢ skontrolowany, na pierwszej sciezce, zostanie zakoriczona i wyjedzie on z kanatu,
€O znacznie poprawia wydajnosé kontroli.

W opisie niniejszego ujawnienia nalezy rozumie¢, Zze okreslenia ,pierwsza”, ,druga”, ,trzecia”
i tym podobne dla czesci ograniczajacych stuzg jedynie utatwieniu rozréznienia czeéci. O ile nie okre-
$lono inaczej, powyZzsze stowa nie maja specjalnego znaczenia i nie moga by¢ interpretowane jako
ograniczajace zakres ochrony niniejszego ujawnienia.

Na koniec nalezy zauwazy¢, ze powyzsze postaci wykonania maja na celu jedynie zilustrowanie
rozwigzan technicznych niniejszego ujawnienia, a nie ich ograniczanie. Chociaz niniejsze ujawnienie
zilustrowano szczegdtowo w odniesieniu do korzystnych postaci wykonania, to znawcy w dziedzinie
powinni zrozumieé, ze mozna dokonaé modyfikacji okreslonych postaci wykonania niniejszego ujawnie-
nia oraz zastapi¢ mozna réwnowaznie czesé cech technicznych; i modyfikacja i rbwnowazne zastapie-
nie powinny by¢ objete zakresem ochrony rozwiazan technicznych, o ktérych mowa w niniejszym ujaw-
nieniu, bez odbiegania od ducha rozwiazan technicznych niniejszego ujawnienia.

Zastrzezenia patentowe

1. Uktad do kontroli pojazdu zawierajacy:

podwozie (3),

urzadzenie (1) do obrazowania skanowaniem, umieszczone ruchomo na podwoziu (3) i skonfi-

gurowane do tworzenia kanatu kontrolnego (11) i kontrolowania pojazdu (6), ktéry ma byé skon-

trolowany, przechodzacego przez kanat kontrolny (11) przy czym urzadzenie (1) do obrazowa-

nia skanowaniem zawiera mechanizm wykrywajacy z detektorem i Zrédiem promieniowania,

znamienny tym, ze

uktad do kontroli pojazdu zawiera ponadto:
urzadzenie napedowe (2), potaczone z urzadzeniem (1) do obrazowania skanowaniem
w sposéb napedzajacy do napedzania urzadzenia (1) do obrazowania skanowaniem do
przemieszczania sie wzgledem podwozia (3) tak, ze przetacza kanat kontrolny (11) miedzy
wieloma sciezkami,
urzadzenie napedowe (2) skonfigurowane do napedzania urzadzenia (1) do obrazowania
skanowaniem do przemieszczenia, aby umozliwi¢ umieszczenie kanatu kontrolnego (11)
na pierwszej $ciezce i odpowiednio poddaniu kontroli pojazdu (6), ktéry ma by¢ skontrolo-
wany, na pierwszej $ciezce; po skontrolowaniu pojazdu (6), ktéry ma by¢ skontrolowany,
na pierwszej sciezce, przy czym urzadzenie napedowe (2) jest skonfigurowane do nape-
dzania urzadzenia (1) do obrazowania skanowaniem w celu przemieszczenia tak, ze umoz-
liwia przetaczenie kanatu kontrolnego (11) na druga Sciezke i odpowiednio poddaniu kontroli
pojazdu (6), ktéry ma by¢ skontrolowany, na drugiej Sciezce.

2. Uktad do kontroli pojazdu wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze urzadzenie napedowe (2)

zawiera:

platforme obrotowa, umieszczona na podwoziu (3) i potaczong z urzadzeniem (1) do obrazo-

wania skanowaniem; oraz

mechanizm zasilajacy, potaczony z platforma obrotowa w sposéb napedowy, w celu zapew-

nienia mocy dla platformy obrotowej tak, Ze umozliwia kanatowi kontrolnemu (11) przetaczanie

miedzy pierwsza Sciezka po jednej stronie podwozia (3) a druga $ciezka po drugiej stronie

podwozia (3).
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Uktad do kontroli pojazdu wedtug zastrz. 2, znamienny tym, Ze platforma obrotowa jest skon-
figurowana tak, ze obraca sie 0 90° zgodnie z ruchem wskazéwek zegara od potozenia zero-
wego, w celu umozliwienia umieszczenia kanatu kontrolnego (11) na pierwszej $ciezce i ob-
récenia o 90° w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara od potozenia zerowego,
w celu umozliwienia umieszczenia kanatu kontrolnego (11) na drugiej Sciezce.

Uktad do kontroli pojazdu wedtug zastrz. 2, znamienny tym, ze o$ obrotowego watu platformy
obrotowe;j jest prostopadta do $rodkowej osi podwozia (3) i przecina sie z nia.

Uktad do kontroli pojazdu wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze zawiera urzadzenie jezdne (4),
umieszczone w dolnej czesci podwozia (3) do napedzania podwozia (3) w celu przemieszcze-
nia wzgledem pojazdu (6), ktéry ma by¢ skontrolowany.

Uktad do kontroli pojazdu wedtug zastrz. 5, znamienny tym, ze zawiera platforme (5) pod-
stawy, wyposazona w tor do przemieszczania urzadzenia jezdnego (4).

Uktad do kontroli pojazdu wedtug zastrz. 6, znamienny tym, Ze Sciezka, na ktérej znajduje
sie tor, jest skonstruowana jako typ amortyzujacy, oraz powierzchnia $ciezki jest nizej niz po-
wierzchnia sciezki, na ktérej umieszczony jest pojazd (6), ktéry ma byé skontrolowany.

Uktad do kontroli pojazdu wedtug zastrz. 5, znamienny tym, Zze urzadzenie jezdne (4) zawiera
urzadzenie jezdne typu kotowego.

Uktad do kontroli pojazdu wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze wigzka promieniowania prze-
kazywana jest do mechanizmu wykrywajacego przez zrédto promieniowania prostopadte do
pojazdu (6), ktéry ma byé skontrolowany.

Uktad do kontroli pojazdu wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze urzadzenie (1) do obrazowa-
nia skanowaniem zawiera:

kolumne (12), umieszczona pionowo i potaczong z urzadzeniem napedowym (2),

pierwsza belke (13) detektora umieszczong poziomo, przy czym pierwszy koniec pierwszej
belki (13) detektora jest potaczony z gérnym koncem kolumny (12),

druga belke (14) detektora umieszczona pionowo, przy czym gérny koniec drugiej belki (14)
detektora jest potaczony z drugim konncem pierwszej belki (13) detektora, oraz

detektory, rozmieszczone na pierwszej belce (13) detektora i drugiej belce (14) detektora.
Sposdéb kontroli pojazdu znamienny tym, Ze jest oparty na uktadzie do kontroli pojazdu we-
dtug ktoregokolwiek z zastrz. od 1 do 10, przy czym sposob obejmuije:

kontrolowanie przez urzadzenie (1) do obrazowania skanowaniem pojazdu (6), ktéry ma by¢
skontrolowany, umieszczonego na pierwszej $ciezce,

po skontrolowaniu pojazdu (6), ktéry ma zostaé skontrolowany, na pierwszej Sciezce, nape-
dzanie urzadzenia (1) do obrazowania skanowaniem przez urzadzenie napedowe (2) w celu
przemieszczenia wzgledem podwozia (3) tak, ze przetacza kanat kontrolny (11) na druga
Sciezke; oraz

kontrolowanie przez urzadzenie (1) do obrazowania skanowaniem innego pojazdu (6), ktéry
ma by¢ skontrolowany, umieszczonego na drugiej Sciezce.
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