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PROCEDEU SI SISTEM PENTRU CAPTAREA PV / FOTOVOLTAICA
MAXIMIZATA A ENERGIEI SOLARE, iN VEDEREA ENERGIZARII VEHICULELOR
TERESTRE, VEHICULELOR PE APA SI PENTRU ALTE APLICATII

DESCRIEREA INVENTIEI-

Domeniul tehnic al inventiei se refera la captarea si conversia cu sisteme de
colectare si conversie PV / Photovoltaice, pliabile / de-pliabile, cu cautarea automata
(fracking) a directiei radiatiei solare, respectiva maximumului solenatiei, si dispuse
pe vehicule, rulote, campere, extensoare de trasee parcurse auto (range extenders),
ambarcatiuni, si pe alte elemente sau obiecte, precum si in valize, cutii, geamantane
si, de aemenea, pentru alte aplicatii. Inventia se refera la procedee si la sisteme, ba-
zate pe energia solara, captata PV pe vehicule terestre, vehicule pe apa, alte ansam-
ble, incinte terestre, incinte pe apa. Energia obtinuta se utilizeaza pentru actionarea
deplasarii vehiculelor si / sau pentru alte consumuri, precum si pentru livrare in exte-
riorul vehiculului.

Stadiul tehnicei solutiilor tehnice din acestor domenii, in primul rand al utiliza-
rii PV pe vehicule, este reprezentat, pe plan mondial, printr-un numar mare de dez-
voltari si patente de inventie, inregistrate sau aprobate. Stadiul tehnicei este relevat
prin solutii care amplaseaza elemente PV pe vehicule in vederea obtinerii de energie
electrica. De exemplu brevetul US 8020646 B2, 2011, prezinta un automobil la care
pe capota au fost fixate, inmod plan, fara urmarirea directiei soarelui, elemente PV.
inregistrarea US 0297459 A1 prezintd un automobil acoperit complet cu elemente
PV. Brevetul US 8020646 B2, 2011 prezinta un automobil care, in stationare, se poa-
te transforma Tn ansamblu pentru captarea PV a energiei solare. Pentru ilustrarea
prezentei inventii sunt relevante, de asemenea, brevete referitoare la sisteme erec-
tor, respectiv de ridicare a unor elemente de pe o suprafata, patente precum: US
4194723, US 2625443, US 1859830, US 6792840 B2. Prezenta inventie utilizeaza
sisteme PV 2D, respectiv dispuse pe o suprafata, si sisteme PV 3D, respectiv cu dis-
punerea spatiala, 3D, a modulelor PV. In cadrul prezentei inventii captatorii de ener-
gie solara sunt formati din sub-ansamble PV 2D si sub-ansamble PV 3D, ultimele for-
mate, la randul lor, din grupe de module PV 3D. Fiecare grupa PV 3D este formata
din cate 2 module PV, adiacente, unul sub altul pe verticala, dispuse pe latura mare,

sub un unghi de 90° intre ele. O documentatie extinsa despre captatorii PV 30 si de-

spre sub-sistemele PV 3D este optenabila cu cuvintele cheie ,Photovoltaic 3D". Desi
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captatorii PV 3D sunt prezenti in literatura tehnica, ei nu se regasesc in sisteme pe
vehicule, nici Tn sisteme cu cautarea directiei radiatiei solare si nici in sisteme pliabile
sau escamotabile.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in augumentarea consis-
tenta, de circa 2 la peste 10 ori a cantitatii de energie captate PV pe vehicule si pe
alte ansamble, astfel ca, la eficenta energetica prezenta, de circa 25% a modulelor
PV, energizarea PV devine viabila pentru alimentarea vehiculelor electrice usoare
(de exemplu clasele 6l.e, 7Le), devine viabila pentru energizarea partiala a vehicule-
lor mari (clasele M, N, vehicule pe apa, ambarcatiuni si altele), pentru utilitatile vehi-
culelor foarte mari, a vehiculelor pe apa si a altor ansamble etc.

Inventia nu constituie o completare a sistemelor cu module PV amplasate pe supra-
fata vehiculelor si /sau a altor ansamble, elemente etc., ci reprezinta o noua aborda-
re, dezvoltare, inventica, clasa de inventii, intr-o conceptie total diferita de stadiul teh-
nicei: inventia realizeaza procedee si sisteme PV 2D si PV 3D, aplicate pe vehicule
terestre, pe vehicule pe apa, pe alte obiecte, (1) prin inaltarea automata, de pe sau
din vehicul a unor erectori, definiti ca sub-ansamble, ce sunt ridicate, pe perioada
captarii cu ele a energiei, deasupra suprafetei vehiculului sau a altor ansamble, si de
asemenea, (2) sunt pliabili, escamotabil si (3) efectueaza, pe vehicul sau pe alt ans-
amblu, urmarirea automata, In azimut si elevatie, a directiei solenatiei in vederea ma-
Ximizarii energiei captate PV de la soare.

Procedurile si sistemul conform inventiei realizeaza urmarirea directiei radiatiei sola-
re cu sisteme PV 3D, si intr-un mod diferit de cele cu sisteme PV 2D.

Soarele se deplaseaza pe o traiectorie quasi-circulara, traiectorie aflata intr-un plan
inclinat cu un unghi corelat cu valoarea latitudinii geografice a locului respectiv. De
exemplu pentru latitudinea zero inclinarea acestui plane este de 0°, radiatia soseste
pe sol sub un unghi de 90°, pentru latitudinea de 45° Nord, inclinarea acestui plan
este de 45° si radiatia, la momentul ei maxim soseste pe sol sub unghiul de 45°, pen-
tru latitudinea de 90° Nord, radiatia soseste pe sol sub un unghi de 0°, respectiv pa-
ralela cu solul. Acest plan inclinat prezinta, in functie de dat anului, variatii de pana la
+/- 23,5° fata de latitudinea locului respectiv. In consecintd, procedeele si sistemele
de maximizare a energiei captate este necesar sa raspunda, prin rotatia automata a

panourilor PV cu pana la 180°, pentru deplasarea solara in azimut, si de minimum
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(latitudinea geografica a locului respectiv +/- 23,5°) pentru deplasarea solara in ele-
vatie.
Scaderea eficientei captarii energiei solare in functie de unghiul de abatere a radia-

tiei solare fata de verticala la suprafata activa a modulelor PV, este prezentata in ur-

matorul Tabel 1:
Abaterea Pierderea de energie captabila ca urmare a abaterii
unghiulara x unghiulare a directiei de receptionare a radiatiei solare.
90° 100%
80° 82,7%
70° 65,8%
60° 50%
50° 35,8%
45° 29,3%
40° 23,4%
30° 13,4%
23,5° 8,3%
20° 6,1%
10° 1,6%
50 0,4%
0° 0%

in vederea maximizarii energiei captate este necesara re-pozitionarea continua a
suprafetei active a modulelor PV pentru ca:

(a) in cazul sistemelor PV 2D: sa se mentina, pe parcursul deplasarii globului
paman-tesc, un unghi de incidenta a radiatiei solare, de 90,° cu suprafata activa a
modulelor PV,

(b) in cazul sistemelor PV 3D: sa se mentina, pe parcursul deplasarii globului pa-
mantesc, un unghi de incidenta a radiatiei solare, de 90,° cu suprafata activé a modu-
lelor PV conducatoare, ale fiecarui grup PV 3D format din cate 2 module PV dispuse
adiacent, unul sub celalalt pe verticald, si intersectate sub un unghi de 90°, cu partea
PV activa dispusa pe fata catre exteriorul unghiului de 90 °, plecand din varful acestui
unghi catre exteriorul sau. Modulele PV conducatoare sunt formate din suma acele
module ale fiecarui grup PV 3D, care sunt dispuse in partea cele 2 module, in partea
inferioara a grupului PV 3D,

sau,

(b2) - In cazul sistemelor PV 3D: sa se mentina, pe parcursul deplasarii globului pa-

mantesc, coincidenta spatiala intre directia radiatiei solare si bisectoarea unghiului
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de 90° dintre cele 2 module PV adiacente, ale fiecarui grup PV 3D. Selectia intre (b1)
si (b2) se realizeaza:
- in functie de latitudinea geografica, in partea nordica fiind preferabila solutia tehni-
ca (b2), in zona latitudinei de 45° si catre ecuator fiind preferabila solutia tehnica
(b1),
- In functie de caracteristicele componentelor sistemului PV 3D,
- in functie de caracteristicele mediului inconjurator captarii, de exemplu in functie de
raportul dintre energia incidenta directa si energia sosita prin difuzie.

Expunerea inventiei consta in descrierea:
(I.-) a procedeelor de procesare a energiei solare in vederea maximizarii recoltei de
energie Si
(I1.-) a sistemului ce realizeaza aceasta maximizare.
(I.-) PROCEDEELE DE PROCESARE PE CARE LE REALIZEAZA PREZENTA IN-
VENTIE CONSTAU IN:
(1) Tn conformitate cu solutia tehnica a inventiei, (a) energia solara este receptionata
PV / fotovoltaic si procesata, (fig.1), prin indltarea, pentru derularea procesului de
captare, pe partea exterioara superioara a vehiculelor terestre, pe sisteme de extin-
dere a lungimii / rutei de deplasare auto (range extenderes), in sensul augmentarii
posibilitatilor de transport, pe partea exterioara a vehiculelor pe apa, respectiv pe
partea exterioara, si in multiple alte aplicatii, pe alte obiecte sau ansamble, sau prin
deplierea din valize, geamantane, incinte, cutii etc, a unor sub-sisteme erectori, ce
sustin modulele PV captoare si efectueaza, prin deplasarea automata a modulelor
PV, respectiv a suprafetelor active ale modulelor PV captoare, urmarirea automata
(tracking):
a azimutului solar, prin rotirea acestor suprafete PV active, si
a elevatiei solare, prin inclinarea acestor suprafete PV active, dupa directia elevatiei
solare,
si in varianta numai prin rotirea dupa azimutul directiei radiatiei solare.
Urmarirea directiei solenatiei, respectiv a directiei radiatiei solare, este realizata dupa
cum urmeaza:
(a) la captarea PV de iip 2D:

¢ prin dispunerea, sub-ansamblului PV 2D, prin deplierea, in acelasi plan a modu-
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lelor PV, sau a cuverturii PV si ridicarea acestora de catre erector, indiferent de pro-
cedeul de ridicare si de depliere al erectorului, de sistemul de ridicare al erectorului,
de modul de construire al erectorului, si anume
e prin actionarea automata a obtinerii incidentei la 90°, in azimut si elevatie, sau
numai in azimut, a directiei radiatiei solare cu suprafata activa a modulelor PV, actio-
nare realizata pe baza evaluarii semnalelor de la sub-sistemul de identificare a direc-
tiei radiatie solare, sub-sistem dispus pe erector, in mod paralel spatial cu modulele
PV,
(b) la captarea PV de tip 3D, respectiv spatiala, cu subsisteme PV 3D, ridicate si sus-
tinute de erector, indiferent de procedeul de ridicare al erectorului, indiferent de pro-
cedeul de depliere al erectorului, indiferent de sistemul de ridicare al erectorului, in-
diferent de modul de construire al erectorului, dupa cum urmeaza:
(b1)
¢ realizarea de sub-sisteme PV 3D, prin deplierea a multiple grupe PV 3D, alcatuite
fiecare din cate 2 segmente de plan, adiacente, unul sub celalalt pe verticala, destin-
ate pentru ocuparea lor cu module PV, si care segmente de plan sunt dispuse astfel:
pozitia inferioara spatial, din cadrul fiecarui grup PV 3D de format din cate 2 seg-
mente de plan, la un unghi de inclinare de 45°, fata de axul erectorului, iar cea de a
doua pozitie perpendiculara pe prima,
si la care in pozitia segmentului de plan spatial inferior, din cadrul fiecarui grup PV
3D, se instaleazat, cu orientérile spatiale identice cu ale segmentului de plan, modu-
lul sau modulele PV, destinate acestui segment de plan, iar, in pozitia segemtnului
de plan superior se instaleaza:

- fie un modul PV (sau mai multe module) identic cu cel instalat in pozitia

inferioara,

- sau un element din material reflectorizant,

- sau pozitia este lasata libera fluxului de aer,
si la care toate modulele PV ale grupurilor PV 3D, sunt instalate cu partea activa ca-
tre exteriorul unghiului de 90° dintre fiecare dintre cele 2 segmente de plan, pornind
din varful acestui unghi,
« sila care actionarea automata efectueaza obtinerea incidentei la 90°, in azimut si
elevatie, sau numai in azimut, a directiei radiatiei solare cu suprafata activa a fiecarui

modul PV dispus in partea inferioara a fiecarei grupe PV 3D, actionare efectuata pe
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pe baza evaluarii semnalelor de la sub-sisteme de identificare a directiei radiatiei so-
lare, dispuse pe erector, in mod paralel spatial cu modulele PV inferioare,
(b2)
e realizarea, prin depliere, (fig.8), de sub-sisteme PV 3D formate din grupe PV 3D
paralele, formate din module PV paralele, adiacente, dispuse unul sub altul pe verti-
cala, la un unghi de 90° intre ele, cu bisectoarea fiecarui grup, dispusa perpendicular
pe axa erectorului, si
» prin actionarea automata a rotatiei si inclinarii erectorului pana la obtinerea coin-
cidentei spatiale dintre directia radiatiei solare si directia bisectoarei unghiului dintre
fetele active ale modulelor PV, ale fiecarui grup de module PV 3D, pe baza evaluarii
semnalelor de la sub-sistemul de identificare a directiei radiatiei solare, dispus pe er-
ector, in mod perpendicular spatial pe bisectoarea unghiului dintre fetele active ale
modulelor PV ale fiecarui grup de module PV 3D.
(c) si la care fiecare sub-sistem erector, impreuna cu modulele PV ce le sustine, es-
te, in versiune, pliabil / de-pliabil (fig.2):

(c1) automat,

(c2) si, separat, manual,

(c3) si ca urmare a evaluarii de catre sub-sistemul de monitorizare / automati-

zare a semnalelor de la senzori ai intensitatii fluxului eolian.
(2) Erectorul, este pliat automat si/ sau, separat manual, si, in varianta, este esca-
motat automat si/ sau, separat manual.
El poate ridica si orienta inclusiv intregul acoperis al masinii sau portiuni ale acestuia.
(3) Solutia tehnica la deplierea modulelor PV amplasate pe benzi sau cuverturi reali-
zeaza deplierea 2D respectiv 3D. In cazul sistemelor PV 2D obtinerea recoltei maxi-
me de energie se realizeaza pe baza controlului incidentei radiatiei solare sub un un-
ghi de 90° in raport cu suprafata modulelor PV.
in cazul sistemelor PV 3D, realizate prin deplierea modulelor PV amplasate pe benzi
sau cuverturi, conducerea si deplasarea erectorului, respectiv a suprafetei active a
modulelor PV, se realizeaza, in functie de latitudinea geografica, pe 2 cai:
(a) conducerea erectorului pe baza orientarii spatiale a fiecarui modulul PV inferior,
din cadrul fiecarei grupe PV 3D de cate 2 module adiacente, dispuse la 90° unul fata

de celalalt, unul sub altul pe verticala. Modulele PV inferioare devin module conduca-
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catoare si, drept urmare, senzorii de identificare a pozitiei soarelui sunt amplasati pe
sub-sisteme paralele cu modulele PV inferioare.

(b) conducerea erectorului pe baza orientarii spatiale a bisectoarei dintre cele doua
module PV, din cadrul fiecarei grupe PV 3D de cate 2 module adiacente, dispuse la
90° unul fata de celalalt, unul sub altul pe verticala. Bisectoarea devine elementul de
referinta conducator si, drept urmare, senzorii de identificare a pozitiei soarelui sunt
amplasati pe sub-sisteme perpendiculare pe bisectoarea dintre modulele grupului PV
3D.

(4) Solutia tehnica creeaza erectorul din foarfece paralele in X multiplu, la care mo-
dulele PV sunt dispuse, pe verticala pe suprafetele generate de catre foarfecele in X
multiplu, si realizeaza deplierea 2D, respectiv 3D.

In cazul sistemelor PV 3D, realizate prin deplierea modulelor PV prin utilizarea foar-
fecelor paralele in X multiplu, conducerea si deplasarea erectorului, respectiv a sup-
rafetei active a modulelor PV, se realizeaza, in functie de latitudinea geografica, pe 2
cai:

(a) conducerea erectorului pe baza orientarii spatiale a fiecarui modulul PV inferior,
din cadrul fiecarei grupe PV 3D de cate 2 module adiacente, dispuse la 90° unul fata
de celalalt, unul sub altul pe verticalda. Modulele PV inferioare devin module conduca-
catoare si, drept urmare, senzorii de identificare a pozitiei soarelui sunt amplasati pe
sub-sisteme paralele cu modulele PV inferioare.

(b) conducerea erectorului pe baza orientarii spatiale a bisectoarei dintre cele doua
module PV, din cadrul fiecarei grupe PV 3D de cate 2 module adiacente, dispuse la
90° unul fata de celalalt, unul sub altul pe verticala. Bisectoarea devine elementul de
referintd conducator si, drept urmare, senzorii de identificare a pozitiei soarelui sunt
amplasati pe sub-sisteme perpendiculare pe bisectoarea dintre modulele grupului PV
3D.

cu modul PV inferior de conducere si 3D pe baza bisectoarei dintre module si
realizeaza optimizarea recoltei de energie prin obtinerea incidentei suprafetelor PV
active cu directia radiatiei solare, iar la PV 3D conduse prin bisectoare, a coincidentei
spatiale dintre directia bisectoarei unghiului dintre cate 2 module adiacente dispuse

la 90° si directia radiatiei solare.

240
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(6) Introducerea restrictiilor spatiale de inclinare a erectorului este necesara pentru
eliminarea interferentelor dintre spatiul de extindere a erectorului si spatii interzise,
precum cele destinate traficului etc. si este realizata prin comandarea preselectata,
de catre sistemul de automatizare, a inclinarii erectorului intre limite acceptate pentru
fiecare zona.

(7) Procedeul de protectie adaptiva a erectorului la agresiunea eoliana efectueaza
automat, intrinsec, adaptiv, proportional cu viteza vantului, modificarea sectiunii fan-
telor, formate din elemente PV si prevazute pentru transferul fluxului eolian. Dupa
disparitia fluxului eolian, elementele PV revin in pozitille de captare.

(8) Procedeul pentru realizarea constructiva a erectorului, de tipul format din foarfe-
ce paralele in X multiplu, cu module PV 2D sau PV 3D include fazele de producere
ale sistemelor PV captoare ce folosesc erectori, de tip foarfece paralele in X multiplu,
in vederea urmaririi directiei soarelui.

(I1.-) SISTEMUL CE REALIZEAZA MAXIMIZAREA ENERGIEI CAPTATE.

(9) Componentele principale ale sistemului de captare sunt: erectorul si anexele sale,
sistemul de depliere / pliere al erectorului, placa de baza a erectorului, sistemul de
inclinare a erectorului, turela de rotire a erectorului, sub-sistemele de actionare a pli-
erii / deplierii erectorului, a rotirii erectorului, a inclinarii erectorului, sub-sistemle de
identificare a pozitiei soarelui, sub-sistemle de automatizare, incintele pentru pliere,
senzori ai vitezei vantului, senzori de proximitate, sub-sistemul de automatizare, sub-
sistemul de preluare a energiei electrice captate. .

(10) Prin procesul de depliere,a cuverturei sau benzii de module PV 2D sau de mod-
ule PV 3D, se asigura, implicit, inclinarea modulelor PV inferioare sub unghiul de 45°
fata de axul erectorului, respectiv perpendicularitatea bisectoarei dintre modulele PV
3D pe axa erectorului. Inclinarea controlata a erectorului, la momente prestabilite, pe
parcursul captarii, in vederea urmaririi elevatiei solare, se realizeaza cu minimum +/-
23,5°.

(11) Erectorul de tipul foarfece paralele in X multiplu amplaseaza implicit modulele
PV la unghiurile generate de catre foarfecele paralele Tn X multiplu, acestea avand
rolul multiplu: (a) pliere / depliere, (b) amplasarea implicita, intrinseca a modulelor
PV, dispuse perpendicular intre ele, in perechi, la unghiurile rezultate prin deplierea
foarfecelor paralele in X multiplu, (c) inclinarea grupurilor de module PV, (d) rotirea
grupurilor de module PV.

(12) Obtinerea inclinarii controlate a modulelor erectorului in cazul utilizarii foarfece-

8
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lor paralele in X multiplu, se realizeaza prin:

(a) inclinarea placii de baza, pe care este fixata solidar baza erectorului, fatd de sup-
rafata turelei, in care scop, placa de baza este actionata, intre turela si placa de ba-
za, de catre un sistem de deplasare lineara,

(b) sau, in varianta, prin modificarea extensiei erectorului, fapt ce modifica unghiurile
generate de acesta.

(13) Interpretarea si aplicarea practica, in cadrul sistemului, a restrictiilor spatiale de
deplasare a erectorului, se realizeaza de catre subsistemul de automatizare astfel
ca:

(a) pe portiunile spatiale ce nu sunt restrictionate: inclinarea erectorului se realizea-
za cu unghiul optim necesar, la momentul respectiv, pentru maximizarea nivelului de
energie captata,

(b) pe portiunile spatiale ce includ zone restrictionate: inclinarea erectorului se reali-
zeaza, cu unghiul optim necesar pentru maximizarea nivelului de energie captata, re-
dus la limita impusa de conditiile de restrictionare, si la care limitele se prestabilesc,
la parcare, de catre conducatorul vehiculului, inaintea deplierii, si se introduc, digital,
prin mijloacele de comunicare cu sistemul de automatizare, in cadrul sabloanelor
prezente pe calculatorul sistemului.

(14) Protectia practica a sistemului, in fapt a erectorului si a anexelor sale, la agresiu-
nea eoliana se realizeaza prin permiterea rotirii unor module PV, pe baza conectarii
lor, prin balamale, Tn jurul unor axe, in sensul permiterii deschiderii si augmentarii au-
tomate de noi sectiuni / cai pentru fluxul eclian si cu revenirea sub-modulelor sau
portiunilor de module, in mod elastic, fortata, dupa disparitia nivelului de presiune al
fluxului eclian, in pozitia de captare, si anume prin actiunea resorturilor, precum si
prin alte solutii tehnice.

(15) Asigurarea stabilitatii si robustetii constructive a erectorului se realizeaza inclusiv
prin ancorarea sa elastica de placa de baza de sustinere precum si prin alte solutii
tehnice.

(16) in vederea augmentarii spatiului de extensie pe vehicule, al erectorului, pe vehi-
cule, erectorul se instaleaza excentric pe placa de baza de sustinere a acestuia.

(17) Preluarea energiei electrice de la sistemul de captare se realizeaza separat,
pentru fiecare lant de module PV de captare cu acelasii conditii de ilum,inare si de
umbriure. Aplicarea managementului luminii si al umbriri, constand in faptul ca elem-

ente PV conectate in lant si orientate catre aceiasi directie, si in aceleasi conditii pos-
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ibile de umbrire, sunt conectate individual, separat la sub-sisteme MPP proprii acelui
lant PV, ce de debiteaza energia catre sub-sisteme de egalizare a tensiune proprii a-
celui lant PV, conectate la bara de colectare in c.c. a energiei electrice.

(18) Sub-Sistemul electric al sistemului de captare realizeaza, la momentele neces-
are, schimbul de energie cu reteaua publica, in sensul ca, reteaua publica incarca
acumulatorii sistemului, in lipsa radiatiei solare, iar sistemul PV debiteaza energie, in
reteaua publica, atunci cand stationeazasi acumulatorii sunt in starea de cornplet in-
carcati.

(19) Sub-sistemul de automatizare si monitorizare al Sistemului PV cu urmarire dina-
mica actioneaza plierea / deplierea erectorului, efectuarea inclindrii si rotirii rectorului,
prezervarea spatiului de extensie, procesarea semnalelor de la senzorii de pozitie a
soarelui, de intensitate a vantului si de pozitii si elaborarea comenzilor ciclice, pe ba-
za algoritmului de urmarire, a rotirii si inclinarii erectorului.

(20) Integrarea multipla a captatorilor PV cu urmarire, pe acelasi vehicul se realizea-
za pe baza: .

- aranjamentului captatorilor PV in cadrul dimensiunilor existente ale acoperisului ve-
hiculului, si/ sau

- prin augmentarea incintei de pliere si escamotare a sistemelor de captare, inclusiv
prin:

o extinderea lungimii si latimii incintei de pliere si escamotare, si/ sau

¢ prin modificarea arhitecturii vehiculului, prin cresterea dimensiunilor portiunilor din
fata cabinei si / sau spate ale vehiculului.

Modul in care inventia poate fi exploatata industrial este deosebit de vast si de
benefic: pentru energizarea vehiculelor usoare, usoare spre medii, a acumulatorilor
la sistemele mari, a vehiculelor terestre si pe apa, asigurarea transportului la munca
si turistic, deservirea energetica a fermelor, a irigatiilor si a numeroase alte aplicatii,
si anume la costuri, dupa amortizarea investitiei, nule.

Avantajele inventiei constau in:

- realizarea unui raspuns exceptional de favorabil la cerintele energetice ale trans-
portului, ale fermelor, ale irigatiilor, ale utilizatorilor de energii regenerabile (prosu-
mers) siale unui numar extrem de larg de alte aplicatii,

- economie de spatiu,

- costuri, nule, dupa amortizarea investitiei, costuri reduse ale sistemului de urmarire

a directiei radiatiei solare, costuri reduse ale investitiei,
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- instalare inclusiv pe vehicule,

- eliminarea unor posibilitati frecvente de auto-umbrire a configuratiilor captatoare,
- greutatea redusa,

- pliabilitate,

- eficienta energetica ridicata:

o urmare a controlului directiei soarelui, eficienta captarii creste cu circa 50%,
deci de circa 1,5 ori,

o suprafata de captare majorata, de circa 2 la peste 4 ori, prin deplierea pe sup-
rafata externa a vehiculului, conduce la o sporirea a recoltei energetice cu pe-
ste circa 300%, deci de 3 ori,

prin urmare recolta creste de circa peste 4,5 ori ,a utilizarea unui singur erector.

Prin utilizarea a 3 erectori recolta creste de peste 10 ori.

Realizarea conform inventiei livreaza, pentru o suprafata de 2m?ridicata de céatre ere-
ctor, orientata automat, catre soare, si la eficienta PV de circa 25%, circa 0,5 kW, iar
pentru 3 erectori pe vehicul, circa 1,5 kW. In 8 ore de solenatie se obtin peste circa
12 kWh /zi. Considerand ca se consuma circa 400 Wh pentru fiecare pornire si circa
200 Wh pe Km parcurs in plan, rezulta, pentru circa 10 porniri, posibilitatea parcurge-
rii @ circa 40 Km, suficienti pentru un loc de munca dispus la 20 Km. Fata de solutia
Toyota Prius, ce nu utilizeaza controlul directiei soarelui si nici deplierea, si care rea-
listic ofera circa 120 W, solutiile tehnice conform inventiei obtin o augmentare a canti-
tatii de energie de peste 10 ori, suficienta pentru satisfacerea cerinfelor de energie
pentru deplasarile individuale, la lucru, a sute de mii de navetisti,
- posibilitatea renuntarii la combustibili fosili si eliminarea poluarii, posibilitatea obtine-
rii unei cantitati suficiente de energie pentru realizarea unor transporturi strict nece-
sare si alte beneficii.

Prezentarea pe scurt a fiecarei figuri din desenele explicative:
Fig. 1. Prezentarea procedeului de dispunere pe suprafata exterioara superioara a
unui vehicul, (1), a unui captator PV, (2), al radiatiei solare, captator depliat, ce urma-
reste directia radiatiei solare, prin rotirea in jurul axei verticale, (4), pentru controlul a-
zimutului si prin inclinarea in jurul axei orizontale, (3), pentru controlul elevatiei soa-
relul.
Fig. 2. Prezentarea procedeului de dispunere pe suprafata exterioara superioara a

unui vehicul, (1), a unui captator PV pliat, (2), conform fig.1.
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Fig. 3. Deplierea pe suprafata exterioara, superioara a unui vehicul a unei structuri
PV 2D si orientarea ei in directia radiatiei solare: (2) reprezinta subsistemul amplasat
pe vehicul, incluzand erectorul, elementele PV de captare, (8), turela, (10), pentru
rotirea erectorului.

Fig. 4. Deplierea pe suprafata exterioara, superioara a unui vehicul a unei structuri
PV 3D de tipul cu locasuri pentru module PV si orientarea ei in directia radiatiei sola-
re. (2) reprezinta subsistemul amplasat pe vehicul, incluzand erectorul, (8) elemen-
tele PV de captare, (10) turela ce roteste erectorul. Sistemul include inclinarea auto-
mata a erectorului, detaliata in desenele urmatoare.

Fig. 5. Detalii ale (fig. 4): (5) reprezinta directia solenatiei, (11) reprezinta perpendi-
culara la suprafata modulelor PV, dezirata a coincide cu directia solenatiei, (12) re-
prezinta unghiul dintre elementul depliat de sustinere a modulelor PV, unghi de 90°,
la depliere, si care este modificat automat prin procesul de inclinare, in vederea co-
incidentei directiei spatiale a bisectoarei cu directia soarelui, (13) unghi egal cu 45°.
Fig. 6. Structura de grupuri PV 3D, fiecare grup fiind format din 2 module PV, unul
sub altul pe inaltime, dispuse la 80° intre ele, cu suprafetelor active catre directia ra-
diatiei solare. Orientarea sub-sistemului PV se bazeaza pe conducerea acestuia con-
siderandu-se modulele PV din partea inferioara a fiecarui grup PV 3D drept module
conducatoare, urmare a faptului ca senzorii pentru identificarea pozitiei soarelui se
monteaza paralel cu modulele PV conducatoare. (2) reprezinta subsistemul amplasat
pe vehicul, incluzand erectorul, (8)elementele PV de captare, (10) turela ce roteste
erectorul.

Fig. 7. Detalii ale fig. 6: (5) reprezinta directia solenatiei, (11) reprezinta perpendi-
culara la suprafata modulelor PV, dezirata a coincide cu directia solenatiel. (8) rep-
rezinta modulele conducétoare, paralele cu sub-sistemul de identificare a directiei ra-
diatiei solare.

Fig. 8. Deplierea pe suprafata exterioara, superioara a unui vehicul a unei structuri
PV 3D formata din grupe PV 3D de cate 2 module PV fiecare, dispuse la 90° intre ele
si la 45° fata de axul erectorului, si cu dirijarea, prin actionarea rotirii $i a inclinarii e-
rectorului, pentru ca bisectoarele, paralele, ale fiecarui grup PV 3D, sa aiba o direc-
tie spatiala care sa coincida cu directia radiatiei solare. Sistemul orienteaza bisectoa-
rea grupurilor de module PV 3D. (2) reprezinta subsistemul amplasat pe vehicul, in-

cluzénd erectorul, (8) elementele PV de captare, (10) turela (10) ce roteste erectorul.
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Fig.9. Detaliu al grupului PV 3D, din fig. 8, si format din 2 module PV dispuse suc-
cesiv, pe verticala, unul sub altul, si la 90° intre ele. (5) reprezinta directia radiatiei
solare si a bisectoarei dintre modulele PV, dorite a coincide spatial. (11) reprezinta
unghiul dintre modulele PV.

Fig.10. Procedeu si sistem in cadrul caruia intregul acoperis cu module PV, (8), al
vehiculului (1) devine captator PV. Ridicarea acoperisului este realizata, exemplifica-
tiv, cu un erector de tipul foarfece paralele in X multiplu, amplasat pe o placa de baza
, nefigurata in acest desen si vizibila in desenele urmatoare. Placa de baza este am-
plasata pe o turela rotitoare (10), turela, fata de care, placa de baza se poate inclina.
Portiunea de acoperis nedeplasata (16), este de asemenea acoperitd cu module PV.
Fig.11. (a) Vedere laterala sub-ansamblu de module PV 2D pliate. (8) panouri PV,
(17) elemente flexibile de interconectare intre panouri, (18) banda de pliere,depliere,
conectata la fiecare modul sau ansamblu component PV, ce se pliaza odata cu plie-
rea erectorului si se depliaza odata cu deplierea erectorului. (b) Vedere fata sub-an-
samblu de module PV 2D depliat.

Fig.12. (a) Vedere laterald sub-ansamblu de module PV 3D pliat. (8) module PV,
(17) conexiune elastica intre grupuri PV 3D, (18) banda de pliere, depliere, ce contri-
buie la asigurarea si mentinerea unghiului de 90° intre fiecare 2 module ale grupului
PV 3D b) Vedere fata sub-ansamblu de module PV 2D depliat. La depliere, fiecare
cele 2 module, ale aceluiasi grup, sunt dispuse sub unghiul, (19), de 90°. (20) Modul
inferior, in cadrul grupului PV 3D.

Fig.13. Un segment pentru realizarea grupului X de 2 segmente, component al foar-
fecii de ridicare cu X multiplu. (21) Segmentul de baza al construirii foarfecelor para-
lele in X multiplu. (22) Orificii pentru articulatii in vederea conectarii la axe sau cone-
ctarii cu alte segmente sau conectarii si cu axe si cu alte segmente.

Fig.14. Realizarea unui grup in foarfece in X format din 2 segmente.

Fig.15. Realizarea unui sub-sistem de ridicare format din foarfece in X multiplu.
Fig.16. Realizarea unui sub-sistem de ridicare format din 2 foarfece paralele in X
multiplu.

Fig.17. Generarea de catre foarfece paralele in X multiplu a planelor pentru ampla-
sarea modulelor grupelor PV 3D formate, fiecare, din cate 2 module dispuse la 90°.
(23) Suprafata inferioara generata de catre foarfecele paralele in X multiplu. (24) Su-

prafata superioara generata de catre foarfecele paralele in X multiplu.
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Fig.18. Vedere din profil (parte laterala) a foarfecei paralele in X multiplu sutinand
grupuri PV 3D, pentru cazul in care radiatia solara soseste la 45° si erectorul este
vertical. (8) module PV pe pozitiile inferioare ale grupului PV 3D, (25) module PV pe
pozitile superioare ale grupului PV 3D.

Fig.19. Vedere din profil (parte laterald) a foarfecei paralele in X multiplu sutinand
grupuri PV 3D pentru cazul latitudinii geografice de 45° siin care radiatia solara so-
seste la (45°-23,5°) si erectorul, in vederea acordarii la directia radiatiei solare se
inclina cu -23,5°. (8) module PV pe pozitiile inferioare ale grupului PV 3D, (25) mod-
ule PV pe pozitiile superioare ale grupului PV 3D.

Fig.20. Vedere din profil (parte lateralad) a foarfecei paralele in X multiplu sutinadnd
grupuri PV 3D pentru cazul latitudinii de 45°, in care radiatia solara soseste la (45°+
23,5°) si erectorul, in vederea acordarii la directia radiatiei solare se inclina cu
+23,5°. (8) module PV pe pozitiile inferioare ale grupului PV 3D, (25) module PV pe
pozitile superioare ale grupului PV 3D.

Fig.21. Controlul automat al augmentarii sectiunilor acordate transferului fluxului eo-
lian. (a) (26) rezistente, create de sistem, in calea fluxului eolian. (a) (27) deschide-
rea implicita automat, a fantei de descarcare a fluxului eolian.

Fig.22. Componentele principale ale sistemului pentru captarea cu mijloace PV / fo-
tovoltaice a energiei solare, destinat alimentarii integrale sau partiale, cu energie ele-
ctrica, a vehiculelor terestre, a vehiculelor pe apa, si a altor obiective. (31) senzorii
pozitiei soarelui si ai intensitatii fluxului eolian, (30) elemente ale erectorului, (8) com-
ponente ale sub-sistemului PV 3D, (29) placa de sustinere a erectorului, prevazuta
cu posibilitatea inclinarii automate in raport cu turela (10).

Fig.23. Erectorul realizat cu foarfece paralele in X multiplu, utilizat pe vehicule, pe
sisteme de extindere a lungimii drumului de parcurs si in ale aplicatii.

Fig.24. Sistem de captare cu erector realizat cu foarfece paralele in X multiplu, con-
form (fig. 23). (2) grupul erector cu placa de baza si turela, (10) turela rotativa, (29)
placa de baza, solidara cu erectorul, (30) erector format din foarfece paralele in X
multiplu, completat cu module PV, montat pe placa de baza, (31) senzori ai pozitiei
soarelui, (32) grup de elemente de ancorare mobila a placii de baza pe turela, de tip
balama, (33) elemente pentru actionarea deplierii / plierii foarfecei paralele in X multi-
plu, (34) elemente pentru actionarea departarii unei extremitati a placii de baza fata

de turela, respectiv a inclinarii placii de baza fata de turela.
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Fig. 25. Detalierea unor elemente ale (fig 24), cu prezentarea elementelor de anco-
rare elastica. (35) placa de baza suplimentara, (36) amortizori, (37) amortizori inser-
ati pe cabluri de ancorare.
Fig. 26. Vedere partiala a erectorului din lateral. (38) element de ghidare liniard, prin
alunecarea intre ghidaje, a fiecaruia dintre cele 2 terminale fata (sau din partea ante-
rioara) ale foarfecelor paralele in X multiplu, celelalte 2 terminale fiind conectate, prin
articulatii de rotatie, la placa de baza.
Fig. 27. Structura de exploatare electrica a sistemului: (8) module PV, (39) lant de
module PV cu aceiasi orientare spatiala, (40) lant de module PV cu alta orientare
spatiala fata de lantul (39). (41), (43) MPP (Maximum Power Point Control), (42),
(44), (46), (48) egalizoare de tensiune, (45), (47), MPP (Maximum Power Point
Control) pentru energia provenita de la modulele PV cu alta amplasare decat pe sis-
teme de urmarirea directiei soarelul, (49) redresor al tensiunii de c.a. din reteaua pu-
blica de electricitate, (50) adaptor tensiune la nivelul de tensiune al barelor colectoa-
re, (61) convertor c.c. / c.a. pentru transmitere energie catre reteaua publica, (52)
protectii si conector pentru livrarea in reteaua publica, (53) dispozitiv de control pen-
tru incarcarea acumulatorilor, (54) conector si protectii pentru livrarea energieie in
c.cC., catre exteriorul vehiculului.
Fig. 28. Modul de realizare, prin deschiderea adaptiva de fante, a dispozitivelor de
protectie la agresiunea eoliana, (8) portiuni de module PV sau sub-module, (57) cad-
rul de montare al portiunilor de module PV sau sub-module, realizat, exemplificativ,
pe segmentele ale foarfecelor paralele in X multipiu, (68) balamale sau elemente ce
permit mobilitatea intre sub-modulul PV si laterala cadrului, (59) resorturi.
Fig. 29. Instalarea sistemelor PV multiple, realizate cu orientare dinamica dupa dir-
ectia soarelui, (a) pe vehicule, (b) pe ambarcatiuni. (c)modificarea arhitecturii vehicu-
lelor si a incintelor de Tnmagazinare a sistemelor de captare astfel ca sa fie depliati
un numar ridicat de erectori (2), prevazuti cu module PV (8) sau cu grupe PV 3D.

Prezentarea detaliata a obiectului inventiei descrie solutiile tehnice ale proce-
deelor si sistemelor destinate captarii PV maximizate a energiei solare, pe vehicule
terestre,pe vehicule pe apa sau pe alte ansamble, si anume:

la nivelul eficientei oferit de elementele PV uzuale,

cu costuri medii si respectiv reduse,

in conditiile restrictillor de greutate,

in conditiile restrictiilor de extensie privitoare la spatiul utilizabil,
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cu realizarea managementului luminii si umbrei,

cu asigurarea protectiei la agresiunea eoliana.
Fig. 30. Detalii ale sub-sistemului pentru identificarea directiei radiatiei solare si ale
planului geometric ce il caracterizeaza: (61) cutia sub-sistemului pentru sesizarea di-
rectiei radiatiei solare, (62) 2 grupuri de fotodiode pentru sesizarea elevatiei solare,
prin difernta de iluminare dintre cele 2 grupuri de fotodiode, (63) grupuri de fotodiode
pentru sesizarea azimutului solar, prin diferenta de iluminare dintre cele 2 grupuri de
fotodiode, (64) planul geometric al sub-sistemului pentru identificarea directiei radiati-
el solare:
(a) cazui in care conducerea sistemului de captare se realizeaza pe baza maximizarii
energiei captate de modulul inferior: planul geometric al sub-sistemului pentru identi-
ficarea directiei radiatiei solare este identic cu planul geometric al modulului PV infe-
rior, din fiecare grup PV 3D format din cate 2 module PV,
(b) cazul in care conducerea sistemului de captare se realizeaza pe baza maximizarii
energiei captate in mod simetric, de catre ambele module PV, dispuse la 90°, intre e-
le, ale fiecarui grup PV 3D format din cate 2 module PV: planul geometric al subsis-
temului pentru identificarea directiei radiatiei solare este perpendicular pe bisectoar-
ea unghiului dintre din cele 2 module, dispuse la 90°, ale fiecarui grup PV 3D.

Prezentarea de detaliu a solutiilor tehnice ce fac obiectul inventiei este forma-
ta din:
Prezentarea procedeelor si

I

1. Prezentarea sistemelor.

|. Prezentarea de detaliu a solutiilor tehnice ce fac obiectul inventiei: procedeele.
Elementele PV uzuale se refera in primul rand la PV de tip mono-cristalin pe suport
din folie de Aluminiu, PV de tip cu filme subtiri (thin films), si in al doilea rénd, la orice
tip de elemente PV posedand greutati reduse.

(1) In conformitate cu solutia tehnica a inventiei, (a) energia solara este receptionata
PV / fotovoltaic si procesata, (fig.1), prin inaltarea, pentru derularea procesului de
captare, pe partea exterioara superioara a vehiculelor terestre, pe sisteme de extin-
dere a lungimii / rutei de deplasare auto (range extenderes), pe partea exterioara a
vehiculelor pe apa, si pe partra exterioara a multiple obiecte sau ansamble, a unor
sub-sisteme erectori (2), cu ridicare pliabila, ce sustin modulele PV captoare si care
efectueaza prin deplasarea automata a modulelor PV, respectiv a suprafetelor active

ale modulelor PV captoare, urmarirea automata (tracking) a azimutului solar, prin ro-
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tirea dupa axa (4) a acestor suprafete PV active, si a elevatiei solare, prin inclinarea
acestor suprafete PV active, dupa directia elevatiei solare, si in variantd numai prin
rotirea dupa azimutul directiei radiatiei solare. Urmarirea directiei solenatiei, respectiv
a directiei radiatiei solare, este realizata dupa cum urmeaza:
(a) la captarea PV de tip 2D, (fig.3):
e prin dispunerea, prin depliere, in mod succesiv, in acelasi plan a modulelor PV
sau a cuverturii PV si ridicarea acestora de catre erector, (8), indiferent de procedeul
de ridicare si de depliere al erectorului, de sistemul de ridicare ai erectorului, de mo-
dul de construire al erectorului, si
e prin actionarea automata a obtinerii incidentei la 90°, in azimut si elevatie, sau
numai in azimut, a directiei radiatiei solare cu suprafata activa a modulelor PV, actio-
nare realizata pe baza evaluarii semnalelor de la sub-sistemul de identificare, dispus
pe erector, a directiei radiatie solare, in mod paralel spatial cu modulele PV,
(b) la captarea PV de tip 3D, respectiv spatiald, cu subsisteme PV 3D, ridicate si sus-
tinute de erector, indiferent de procedeul de ridicare al erectorului, indiferent de pro-
cedeul de depliere al erectorului, indiferent de sistemul de ridicare al erectorului, in-
diferent de modul de construire al erectorului, dupa cum urmeaza:
(b1)
« realizarea de sub-sisteme PV 3D, (fig.4), (fig.5), (fig.8), (fig.7), (fig.17), prin de-
plierea a multiple grupe PV 3D, alcatuite din cate 2 segmente de plan, adiacente, un-
ul sub cealalalt pe verticala, perpendiculare intre ele, destinate pentru ocuparea lor
cu module PV, si care segmente de plan sunt dispuse astfel: pozitia inferioara spati-
al, din cadrul fiecarui grup, la un unghi de inclinare de 45° fata de axul erectorului, si
la care pe pozitia segmentului de plan spatial inferior, se instaleaza, cu orientarile
spatiale identice cu ale segmentului de plan, modulul sau modulele PV destinate
acestei pozitii, iar, in pozitia superioara se afla instalat:

- fie un modul PV (sau mai multe module) identic cu cel instalat in pozitia

inferioara,

- sau un element din material reflectorizant,

- sau pozitia este lasata libera fluxului de aer,
si la care toate modulele PV ale grupurilor PV 3D, sunt instalate cu partea activa
indreptata spre exteriorul unghiului de 90° dintre fiecare dintre cele 2 segmente de

plan, respectiv catre partea concava a grupului PV 3D,
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 sila care actionarea automata a obtinerii incidentei la 90°, in azimut si elevatie,
sau numai in azimut, a directiei radiatiei solare cu suprafata activa a modulelor PV
din partea inferioara a fiecarei grupe PV 3D, este realizata pe baza evaluarii semna-
lelor de la sub-sisteme de identificare a directiei radiatie solare, dispuse pe erector,
in mod paralel spatial cu modulele PV din pozitiile inferioare,
(b2)
» realizarea, prin depliere, (fig.8), de sub-sisteme PV 3D formate din grupe PV 3D
paralele, formate din module PV paralele, adiacente, dispuse la un unghi de 90° intre
ele si unul sub celalalt pe verticala, cu bisectoarea fiecarui grup, dispusa perpendicu-
lar pe axul erectorului,
» prin actionarea automata a rotatiei si inclinarii erectorului pana la obtinerea coin-
cidentei spatiale dintre directia radiatiei solare si directia bisectoarei unghiutui dintre
fetele active ale modulelor PV, ale fiecarui grup de module PV 3D, pe baza evaluarii
semnalelor de la sub-sistemul de identificare a directiei radiatiei solare, dispus pe er-
ector, in mod perpendicular spatial pe bisectoarea unghiului dintre fetele active ale
modulelor PV ale fiecarui grup de module PV 3D.
(c) si la care fiecare sub-sistem erector, impreuna cu modulele PV ce le sustine, es-
te, in versiune, pliabil / de-pliabil (fig.2):

(c1) automat,

(c2) si, separat, manual,

(c3) si ca urmare a evaluarii de catre sub-sistemul de monitorizare / automati-

zare a semnalelor de la senzori ai intensitatii fluxului eolian.
(2) Erectorul, este pliat automat si/ sau, separat manual, si, in varianta, este esca-
motat automat si/ sau, separat manual, (fig.2), in:
(1) o incinta dispusa pe acoperisul vehiculului, sau
(1) Tn acoperisul vehiculului, sau
(1) pe acoperisul vehiculului, sau
(IV) in parti deplasabile, ale acoperisului vehiculului, si care parti, in varianta sunt ac-
operite spre exterior cu elemente / module PV, sau
(V) intr-o valiza, geamantan, lada, cutie,
(VI) si, in varianta, fig.10, erectorul ridica intregul acoperis, cu module PV, (8), al
vehiculului, sau portiuni ale acoperisului vehiculului, pe care le orienteaza dupa azi-

mutul si, in versiune, le inclina dupa elevatia radiatiei solare,
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si la care portiunea de acoperis ce ramane neridicata (16), si este luminata, este aco-
peritd cu module, si la care, dupa pliere modulele PV, din acoperisul ramas vizibil ra-
diatiei solare, sunt mentinute active.

(VII) in configuratii mixte ale configuratiilor (1) la (VI).

(3) Solutia tehnica la deplierea modulelor PV amplasate pe benzi sau cuverturi.
Modulele PV ridicate de erector sau erectori, indiferent de procedeul sau sistemul de
ridicare al erectorului sau erectorilor, sunt amplasate constructiv pe elemente de plie-
re / depliere, precum benzi din material pliabil (18), sau elemente si materiale ce se
pot plia sub forma de armonica, sau elemente ce se pot plia pe role / tamburi, la ca-
re:

(a) pentru sisteme PV 2D:

- ridicarea erectorului pozitioneaza, la depliere si prin depliere, succesiv si adiacent,
module PV in mod 2D, sub unghiul de 180° intre 2 module adiacente, (fig. 11), sau
cuverturi PV si

- la care sub-sistemul de automatizare actioneaza deplasarile de rotire si inclinare, in
vederea obtinerii incidentei la 90° intre directia radiatiei solare si suprafata activa a
modulelor PV, pe baza evaluarii semnalelor de la sub-sistemul cu senzori, dispus
spatial, paralel cu planul fetelor active ale modulelor PV,

(b) pentru sisteme PV 3D:

(b1)

+ la care ridicarea erectorului pozitioneaza, la depliere si prin depliere, adiacent,
grupe de module PV 3D, formate fiecare din cate 2 module adiacente, unul sub
celalalt pe verticala,

- la care grupurile cu module si, respectiv, modulele sunt conectate in cadrul grupu-
lui pe banda de pliere / depliere, (fig. 11), succesiv, unul sub altul, astfel ca la depli-
ere, dispunerea celor 2 module PV ale unui grup PV 3D , se realizeaza sub un unghi
de 90°, iar partea activa a modulelor este directionata catre zona insorita,

- la care modulele sunt conectate in cadrul fiecarui grup pe benzile de sustinere a
sub-ansamblului cu module PV, prin elemente de fixare, pliabile, sau prin fixarea pe
banda de pliere/ depliere, astfel ca, la depliere, intersectia intre fiecare dintre cele 2
module PV, adiacente, ale fiecarui grup PV 3D , se mentine sub unghiul de 90° (fig.
12),
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- la care modulele numite inferioare sunt acelea care sunt dispuse spatial in fiecare
grup PV 3D, in partea inferioara a grupului si poseda suprafata activa inclinata cu
45° fata de axul erectorului,

e la care sub-sistemul de automatizare actioneaza rotirea si inclinarea erectorului,
in vederea obtinerii incidentei la 90° intre directia radiatiei solare si suprafata activa
a modulelor PV inferioare, din cadrul fiecarui grup de cate 2 module PV 3D, pe baza
estimarii pozitiei soarelui, prin evaluarea realizata pe baza semnalelor de la sub-sis-
temul cu senzori, dispus paralel spatial cu fiecare modul PV inferior din cadrul grupe-
lor PV 3D,

(b2) pozitioneaza, la depliere si prin deplierea erectorului, succesiv si adiacent grupe
de module PV 3D, formate fiecare din cate 2 module PV adiacente, dispuse la 90°
intre ele, si orientate cu partea activa catre exteriorul unghiului de 90°, respectiv ca-
tre concavitatea acestui unghi,

- la care modulele sunt conectate in cadrul fiecarui grup pe benzile de sustinere a
sub-ansamblului cu module PV, prin elemente mecanice de fixare, pliabile, sau prin
fixarea pe banda de pliere/ depliere, astfel ca, la depliere, intersectia intre fiecare din-
tre cele 2 module PV, adiacente, ale fiecarui grup PV 3D , sa fie realizata sub unghiul
de 90° (fig. 12),

- si la care sub-sistemul de automatizare actioneaza rotirea si inclinarea erectorului,
in vederea obtinerii coincidentei spatiale intre directia radiatiei solare si bisectoarea
fiecarei grupe de module PV 3D, prin evaluarea pozitiei soarelui, pe baza semnalelor
primite de la sub-sistemul cu senzori fotovoltaici, dispus spatial perpegdicular pe bis-
ectoarea grupului PV 3D.

(4) Solutia tehnica de realizare si ridicare a erectorului bazata pe foarfece paralele in
X multiplu.

Erectorul este realizat:

(a) cu un sistem de ridicare de tip foarfece paralele in X multi-plu (fig.13, fig.14, fig.
15, fig. 16, fig. 17, fig. 18, fig.19, fig.20), posedand unghiul de 90° intre segmentele
fiecarui X, unde fiecare foarfeca paralela in X multiplu este formata din doua sau mai
multe foarfece in X multiplu, interconectate in paralel, prin axe orizontale, ce permit

rotirea fiecaruia dintre cele 2 segmente, ce alcatuiesc X-ul respectiv,
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(b) si la care segmentele ce formeaza foarfecele paralele in X multiplu genereaza im-
plicit (fig.17), la depliere suprafete ce se intersecteaza sub un unghi prestabilit, det-
erminat de catre:

- inaltimea erectorului, rezultata ca urmare a deplierii,

- dimensiunile segmentelor foarfecei in X,

(c) si la care modulele PV se amplaseaza si fixeaza pe suprafetele generate de catre
foarfecele paralele in X multiplu, succesiv, unul sub celalalt, cu partea activa fata in
fata, si catre unghiul de 90° format intre cele 2 module ale grupului PV 3D, sub for-
ma de perechi, pe cate 2 suprafete vecine, perpendiculare generate de catre erector,
(c) si la care, in cadrul foarfecilor paralele in X multiplu, inclinarea modulelor perpen-
diculare intre ele ale grupurilor PV 3D, preia la depliere, intrinsec, implicit, in mod i-
dentic, respectiv cu aceiasi valoare, unghiurile de inclinare ale suprafetelor generate,
la depliere, de catre erector,

(g) si la care se prestabileste, prin modul de depliere si constructie al foarfecii in X
multiplu, unghiul in valoare de 90°, dintre cele 2 module ale unui grup PV 3D.

(5) Solutia tehnica pentru inclinarea erectorului.

Indiferent de modul de realizare a erectorului si indiferent de modul de realizare a ac-
tionarii ridicarii erectorului, cu foarfece paralele in X muitiplu sau cu alte tipuri de
sub-sisteme sau procedee de ridicare:

(a) modificarea unghiului de inclinare a modulelor PV 2D, in vederea incidentei la 90°
a suprafetei PV active cu directia elevatiei solare, se realizeaza prin inclinarea erec-
torului, prin

(b1) modificarea unghiului de inclinare a modulelor PV 3D, la sistemele PV 3D, acor-
date in vederea obtinerii incidentei la 90° a suprafetei PV active cu directia elevatiei
solare, se realizeaza prin inclinarea erectorului,

(b2) modificarea unghiului de inclinare a grupurilor PV 3D, in vederea coincidentei di-
rectiei radiatiei solare cu bisectoarea unghiului dintre cele 2 module PV, dispuse la
90°, ale fiecarui grup PV 3D, se realizeaza prin inclinarea erectorului,

si, in versiune,

la erectori de tip foarfece paralele in X multiplu, pentru cazurile (b1) si (b2) prin plie-
rea / comprimarea, respectiv deplierea / extensia, erectorului de tip foarfece paralele
in X multiplu, respectiv, prin modificarea unghiului adiacent, prestabilit initial la 90°,

dintre cele 2 module PV ale fiecarui grup PV 3D.
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(6) Introducerea restrictiilor spatiale de inclinare a erectorului.

in procesul de captare a energiei solare, spatiul 3D, in cadrul caruia se efectueaza
rotirea sub-sistemului inaltat, respectiv a erectorului, pe vehicule sau pe alte obiecte
este controlat, prin comandarea, de catre sub-sistemul de automatizare, a inclinarii
erectorului, in mod diferit, pe fiecare parte si zona a vehiculului, astfel ca:

(a) pe portiunile spatiale ce nu sunt restrictionate: inclinarea erectorului este reali-
zata, cu unghiul optim necesar pentru maximizarea nivelului de energie captata,

(b) pe portiunile spatiale ce sunt restrictionate: inclinarea erectorului este realizata,
cu unghiul optim posibil pentru maximizarea nivelului de energie captata, in conditiile
respectarii restrictiei ca proiectia pe verticala a erectorului complet, cu modulele PV
si anexe, sa se includa in dimensiunile acceptabile, urmare a restrictionarii, in plan
orizontal, ale vehiculului, sau in intr-o suprafata de limitare prescrisa, urmare a res-
trictionarii.

(7) Solutii tehnice pentru protectia la agresiunea eoliana.

Realizarea protectiei sistemului de captare, respectiv a erectorului si a componente-
lor fixate pe acesta, la actiunea factorului eolian, se realizeaza prin aplicarea unuia
sau mai multor procedee dintre urmatoarele:

(a) comandarea automata de catre sistemul de masurare si automatizare, la depasi-
rea limitei impuse pentru viteza fluxului eclian, a plierii automate a erectorului com-
plet, si in versiune a escamotarii erectorului complet,

(b) modificarea adaptiva prin augmentarea intrinseca, implicita, sub actiunea valorii
intensitatii vantului, (fig.21), a sectiunii, (27), deschise de fluxul eclian si alocate tre-
cerii fluxuluil de aer, respectiv a sectiunii fantelor destinate transferului fluxului eolian,
si anume intr-o relatie de proportionalitate intre presiunea vantului si augmentarea
sectiunii de transfer a fluxului eolian si cu fortarea, dupa disparitia pericolului eolian,
a revenirii elastice, a modulelor PV, in pozitia de captare,

(c) prin introducerea de elemente elastice n suportul erectorului precum si in cabluri-
le de ancorare ale erectorului de placa de sustinere a erectorului.

(8) Procedeul pentru realizarea constructiva a erectorului de tipul foarfece paralele in
X multiplu, cu module PV 3D, respectiv de producere a sistemului de captare.
Realizarea constructiva a erectorului, de tipul format din foarfece paralele in X multi-
plu, cu module PV 3D, se infaptuieste prin:

1.)- fixarea modulelor PV pe segmente ale planelor ce vor fi generate de foarfecele

paralele in X multiplu, in mod alternat, fiecare modul PV pe cate un plan generat de
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foarfecele paralele in X multiplu, si fiecare modul adiacent urmator, cu partea activa
in directie contrara, fata de anteriorul modul PV, pe urmatorul plan, generat de foar-
fecele paralele in X multiplu, montare realizata prin instalarea cate unui modul PV pe
cate 2 segmente, paralele ale unui X,

2.)- imbinarea segmentelor de plan geometrice echipate cu module PV, astfel ca sa
se formeze grupe PV 3D, alcatuite din cate 2 module PV, care in starea pliata se af-
la, din punctul de vedere al partii PV active, fata in fata, si in stare depliata, pozition-
ate la un unghi de 90°,

3.)- construirea erectorului din grupele PV 3D, formate din segmente si module PV,
4.) —instalarea pe erector a anexelor: senzori de directie radiatiei solare, senzori de
viteza a fluxului eolian, lampi semnalizare,

4.)- instalarea erectorului pe placa de baza, si conectarea electrica,

5.)- instalarea placii de baza pe turela de rotire, si conectarea electrica,

6.)- testarea sistemului complet.

1l. Prezentarea de detaliu a solutiilor tehnice ce fac obiectul inventiei: sistemele.

(9) Sistemul pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare, destinat
alimentarii integrale sau partiale, cu energie electrica, a vehiculelor terestre si a vehi-
culelor pe apa, si a altor obiective, include urmatoarele aspecte si elemente principa-
le :

sistemul apartine respectivului vehicul sau obiectiv si este dispus, pliat, in spatiul in-
terior sau superior al respectivului vehicul sau obiectiv, se poate deplia, (fig. 22), pe
suprafata vehiculului sau obiectului respectiv si este format, minimum, din:

(A)

(a) sub-sistemul de ridicare, respectiv erectorul, care, pe durata de captare este inal-
tat, si respectiv depliat, automat si / sau manual, din spatiul vehiculului sau obiectului,
sau de pe partea superioara a acestuia, de pe partea exterioara superioara a vehicu-
lelor terestre, respectiv de pe partea exterioara a vehiculelor pe apa, si care erector
sustine modulele PV captoare si anexe ale sistemului, precum module PV, senzori
de detectie a pozitiei soarelui, senzori de viteza a vantului, senzori de pozitie si rea-
lizeaza, cu suprafetele active ale modulelor PV, urmarirea automata (tracking), prin
rotirea suprafetelor PV active, instalate pe erector, dupa directia azimutului radiatiei
solare, si prin inclinarea acestor suprafete PV active, dupa directia elevatiei radiatiei
solare, si in varianta, numai prin rotirea acestor suprafete PV active, dupa azimutul

directiei radiatiei solare,
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(b1) la captarea PV de tip 2D, (fig.3):

e prin dispunerea, prin depliere, in mod succesiv, in acelasi plan, a modulelor PV
sau a cuverturii PV si ridicarea acestora de catre erectorul (8), indiferent de proce-
deul de ridicare si de depliere al erectorului, de sistemul de ridicare al erectorului, de
modul de construire al erectorului, si

¢ prin actionarea automata a obtinerii incidentei la 90°, in azimut si elevatie, sau
numai in azimut, a directiei radiatiei solare cu suprafata activa a modulelor PV, actio-
nare realizata pe baza evaluarii semnalelor de la sub-sistemul de identificare a direc-
tiei radiatie solare, sub-sistem dispus pe erector, in mod paralel spatial cu modulele
PV,

(b2) la captarea PV 3D:

la captarea PV de tip 3D, respectiv spatiala, cu subsisteme PV 3D, ridicate si sustin-
ute de erector, indiferent de procedeul de ridicare al erectorului, indiferent de proce-
deul de depliere al erectorului, indiferent de sistemul de ridicare al erectorului, indife-
rent de modul de construire al erectorului, dupa cum urmeaza:

(h2.1)

+ realizarea de sub-sisteme PV 3D, (fig.4), (fig.5), (fig.6), (fig.7), (fig.17), prin de-
plierea a multiple grupe PV 3D, alcatuite, fiecare, din cate 2 segmente de plan, adia-
cente, dispuse pe verticala unul sub altul, destinate pentru posibila ocupare cu modu-
le PV, care segmente de plan sunt dispuse astfel: segmentul de plan inferior spatial,
din cadrul grupului PV 3D avand 2 segmente de plan, la un unghi de inclinare egal
cu 45° fatd de axul erectorului, iar cel de al doilea segment de plan perpendicular pe
primul,

« sila care, pe pozitia segmentului de plan spatial inferior, din cadrul fiecarui grup
PV 3D, se instaleaza, geometric identic, inclusiv ca orientare unghiulara, cu segmen-
tul de plan respectiv, modulul sau modulele PV destinate acestui segment de plan,
iar, in pozitia segmentului de plan superior, se instaleaza:

fie un modul PV (sau module) identic cu cel instalat in pozitia inferioara,

sau un element din material reflectorizant,

sau pozitia este lasata libera fluxului de aer,

si la care toate modulele PV ale grupurilor, sunt instalate cu partea activa catre exte-
teriorul unghiului de 90° dintre fiecare dintre cele 2 pozitii, respectiv catre concavita-

tea unghiului de 90,
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o sila care actionarea automata efectueaza obtinerea incidentei la 90°, in azimut si
elevatie, sau numai in azimut, a directiei radiatiei solare cu suprafata activa a modu-
lelor PV din partea inferioara a fiecarei grupe PV 3D, si este realizata pe baza eva-
luarii semnalelor de la sub-sisteme de identificare a directiei radiatie solare, dispuse
pe erector, in mod paralel spatial cu modulele PV din pozitiile inferioare,

(b2) sau

e realizarea, prin depliere, (fig.8), de sub-sisteme PV 3D formate din grupe PV 3D
paralele, formate fiecare din module PV adiacente, dispuse unul sub celalalt pe verti-
cala si la un unghi de 90° intre ele, cu bisectoarea dintre cele 2 module, ale fiecarui
grup PV 3D, perpendiculara pe axul erectorului, si cu partea PV activa indreptata ca-
tre exteriorul fiecarui unghi de 90°, respectiv in concavitatea acestui unghi,

e silacare actionarea automata a rotatiei si inclinarii erectorului efectueaza obtine-
erea coincidentei spatiale dintre directia radiatiei solare si directia bisectoarei unghiu-
lui dintre fetele active ale modulelor PV ale fiecarui grup de module PV 3D, pe baza
evaluarii semnalelor de la sub-sistemul de identificare a directiei radiatiei solare, dis-
pus pe erector, In mod perpendicular pe bisectoarea unghiului dintre fetele active ale
modulelor PV ale fiecarui grup de module PV 3D,

(c) si la care fiecare sistem erector, impreuna cu modulele PV ce le sustine, este, in
versiune, pliabil / de-pliabil:

(c1) automat,

(c2) si, separat, manual,

(c3) si ca urmare a evaluarii de catre sub-sistemul de monitorizare / automatizare a
semnalelor de la senzori ai intensitatii fluxului eolian;

(B) un subsistem electromecanic de pliere / depliere realizat cu foarfece paralele in X
multiplu sau cu alte sisteme de ridicare;

(C) Sub-sistemul de amplasare / sustinere a erectorului format dintr-o placa de baza,
pe care este amplasat erectorul si anexele sale, din care erectorul se ridica, si care:
(c1) - daca sistemul nu actioneaza si inclinarea erectorului, montarea se realizeaza
in mod rigid, prefixat, si cu o Inclinare a erectorului egala cu suma dintre unghiul la-
titudinii geografice din zona de utilizare si abaterea maxima a elevatiei soarelui,

(c2) - daca sistemul actioneaza inclinarea erectorului, el inclina automat, placa de
baza, si implicit, prin aceasta erectorul, fata de planul turelei,

(c3) si la care, placa de baza este ancorata de turela:
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- printr-un sistem de tip balama sau printr-un sistem de tip ax de balansare, impreu-
na cu

- unul sau mai multe sisteme de actionare a inclinarii erectorului, prin inclinarea placii
de baza, precum si, in versiune, de sesizare a pozitiei inclinate a erectorului,

(D) sub-sistemul de rotire al erectorului format dintr-o turela care roteste placa de ba-
za (C), si implicit erectorul dispus pe aceasta, si elementele anexa ale turelei, pre-
cum sub-sistemele de actionarea rotirii si de sesizare a pozitiei turelei, pe parcursul
rotirii acesteia,

(E) in varianta, o incinta in care erectorul se pliaza si, in versiune, escamoteaza, pre-
cum la revendicarea 2,

(F) un sub-sistem de masurare cu senzori:

(f1) a pozitiei instantanee a soarelui,

(f2) a vitezei fluxului eolian,

(

(f4) de proximitate, de pozitie;

(

)
)
f3) cererii de energie de catre acumulatorii electrici ai vehiculului,
)
)

G) un sub-sistem de automatizare si actionare a elementelor ce efectueaza coman-
da si actionarea deplasarilor: rotire si inclinare, sau numai rotire, pe parcursul capta-
rii, pliere, escamotare, protectii, satisfacerea restrictionarilor, comunicare.

(10) Sistem pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare, conform
revendicarii 9, destinat alimentarii integrale sau partiale, cu energie electrica, a vehi-
culelor terestre si a vehiculelor pe apa, si a altor obiective, caracterizat prin aceea ca:
(a) modulele PV ridicate de erector sau erectori, indiferent de procedeul sau sistemul
de ridicare al erectorului, sunt amplasate pe elemente de pliere / depliere, precum
benzi din material pliabil, la care la depliere, (fig.11), (fig.12) subansamblele PV sunt
ridicate,

(b) si la care urmarirea directiei solenatiei, de la punctul (a), este realizata dupa cum
urmeaza:

(b1) la captarea PV de tip 2D, adica cu elementele PV dispuse in plan:

prin urmarirea automata a obtinerii incidentei la 90° a directiei radiatiei solare cu sup-
rafata activa a modulelor PV,

(b2.1) la captarea PV de tip 3D, respectiv spatiala, la care fiecare grupa PV de tip
3D, a sub-ansamblului PV, este formata din cate 2 module PV, dispuse adiacent, un-
ul sub cealalalt pe verticald, sila un unghi de S0° intre ele, si la care un element, cel
inferior (fig12), (b), (20), din cadrul fiecarei grupe PV, este constituit dintr-unul sau
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mai multe module PV, cu partea activa catre directia unghiului de 90°, adica pornind
din partea concava a unghiului de 90°, prin urmarirea automata a obtinerii incidentei
la 90° a directiei radiatiei solare cu suprafata activa a modulelor PV,
sau
(b2.2) fiecare sub-ansamblu captor PV 3D este format din grupe PV 3D formate din
cate 2 elemente PV dispuse adiacent, unul sub altul pe verticala, sila un unghi de
90° intre ele, si la care partea PV activa a fiecarui modul PV este plasata in interiorul
unghoiului de 90°, prin urmarirea automata a obtinerii coincidentei spatiale dintre dir-
ectia radiatiei solare si bisectoarea unghiului format de cele doua elemente,
- Si la care subsistemul de control actioneaza obtinerea coincidentei spatiale de dir-
ectie, intre directia radiatiei solare si directia bisectoarei unghiului dintre fiecare 2
module PV dispuse perpendicular, intre ele, ale fiecarui grup PV 3D,
sila care, pentru (b1), (b2.1), (b2.2) elementele de actionare pentru obtinerea pozitiei
optime de captare, sunt comandate ciclic, la perioade de timp prestabilite, pana in
momentele pasagere ale atingerii echilibrului (egalitatii) intre nivelele semnalelor de
la senzorii de pozitie ai soarelui: senzor directie rotire dreapta si senzor directie rotire
stdnga pentru controlul azimutului si senzor inclinare si senzor ridicare pentru contro-
lul elevatiei.
(11) Detalierea solutiei tehnice a erectorului de tip foarfece paralele in X multiplu:
(a) Erectorul (fig. 13, fig. 14, fig. 15, fig. 16, fig. 17, fig. 18, fig.19, fig.20, fig. 23,
fig. 60), in detaliu (fig. 24) (30), (fig. 25), este realizat cu un sistem de ridicare de tip
foarfece paralele in X multiplu, comandat de dispozitivul de actionare (33) (fig. 24),
(fig. 27), si este ancorat rigid, cu permiterea deplierii, plierii, pe placa de baza (29),
montata prin elemente (32), de tip balama, ce permit mobilitatea intre placa de baza
si turela rotitoare (10), pe turela (10).
Dispozitivul de actionare (34), determina inclinarea erectorului fata de turela. Rotirea
erectorului este realizata de catre turela (10).
(b) Segmentele ce formeaza foarfece paralele in X muitiplu genereaza implicit, la de-
pliere, suprafete ce se intersecteaza sub un unghi prestabilit, determinat de catre:

{1 Inaltimea erectorului, rezultata ca urmare a deplierii,

[ dimensiunile segmentelor foarfecei in X.
(c) Pe suprafete generate de catre foarfecele paralele in X multiplu se amplaseaza

grupe PV 3D, formate, fiecare, din cate 2 elemente PV, dispuse pe verticala unul sub
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celalalt. Elementul inferior al fiecarui grup PV 3D si cel superior, (fig. 23), preiau, la
depliere, intrinsec, implicit, in mod identic, unghiurile de inclinare ale suprafetelor ge-
nerate de catre erector, respectiv de catre foarfecele paralele in X multiplu. Unghiul
dintre suprafetele generate, la care se depliaza foarfecele paralele in X multiplu se
impune constructiv de 90°.

(d) Pe elementele spatiale inferioare, ale fiecarei grupe PV 3D, formate din cate 2 e-
lemente PV, se instaleaza module PV. Pe elementele spatial superioare, ale fiecarei
grupe PV 3D, se instaleaza:

elemente PV

sau elemente din material reflectorizante,

sau spatii ne ocupte.

(e) Modulele PV se amplaseaza si se fixeaza, cu partea activa in interiorul concavita-
tii unghiului de 90°.

(e) Plierea / deplierea erectorului se realizeaza prin compactarea / extensia foarfece-
lor paralele in X multiplu.

(fy Urmarirea directiei solenatiei, se realizeaza:

(f1) prin obtinerea automata a incidentei la 90° a directiei radiatiei solare cu suprafata
activa a modulelor PV inferioare ale fiecarui grupului PV 3D,

sau

(f2) prin obtinerea automata a coincidentei directiei spatiale a bisectoarei grupului PV
3D, respectiv dintre cele 2 elemente PV ale fiecarui grup PV 3D, cu directia radiatiei
solare, caz in care, in grupul PV 3D, ambele elemente, spatial superior si spatial in-
ferior, se completeaza cu module PV, dispuse la 90°, si cu suprafetele active directio-

nate catre interiorul concavitatii unghiului de 90°,

(g9) Elementele de actionare pentru obtinerea pozitiei optime de captare, sunt coman-
date ciclic, la perioade de timp prestabilite, pana in momentul atingerii echilibrului in-
in cadrul fiecarei perechi de senzori de pozitie a soarelui: perechea de senzori pentru
controlul azimutului: senzor rotire + si senzor rotire -, perechea de senzori pentru
controlul elevatiei: senzor inclinare + si senzor inclinare -.

(12) inclinarea erectorului.

(a) Modificarea unghiului de inclinare a modulelor PV 2D:
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in vederea incidentei la 90° cu directia elevatiei solare, inclusiv la utilizarea erectoru-
lui de tip foarfece paralel in X multiplu, se realizeaza prin inclinarea erectorului, res-
pectiv a placii de baza de sustinere a erectorului, in raport cu suprafata turelei.

(b) Modificarea unghiului de inclinare a modulelor PV 2D, prin:

(b1) modificarea unghiului de inclinare a grupurilor PV 3D, inclusiv la utilizarea erec-
torului de tip foarfece paralele in X multiplu, in vederea obtinerii incidentei la 90° a ra-
diatiei solare cu suprafata modulelor PV inferioare,

sau

(b2) modificarea unghiului de inclinare a grupurilor PV 3D, inclusiv la utilizarea erec-
torului de tip foarfece paralele in X multiplu, in vederea obtinerii coincidentei directiei
spatiale a radiatiei solare cu bisectoarea unghiului dintre cele 2 module ale grupului
PV 3D,

se realizeaza prin inclinarea erectorului, prin comandarea si actionarea inclinarii au-
tomate a placii de baza de sustinere a erectorului, in raport cu suprafata orizontala a
turelei,

Si

in versiune, in al doilea caz, de mod de inclinare la sistemele PV 3D de tip foarfece
paralele n X multiplu, reglajul unghiului de inclinare al modulelor PV se realizeaza
prin actiuni de pliere / comprimare, respectiv depliere / extensie a erectorului.

(13} interpretarea si aplicarea restrictiilor spatiale.

Interpretarea si aplicarea restrictiilor spatiale este necesara deoarece permite interzi-
cerea unor zone, in care desfasurarea sistemului de captare de pe vehicul nu este
permisa, prin limitarea inclinarii erectorului in acele zone. De exemplu la parcarea
vehiculului zona dinspre trafic este prohibita, iar zona opusa poate fi restrictionata
sau nerestrictionata, in functie de situatia din teren. Restrictiile pot fi reduse in cazul
deplierii in curtea sau gradina proprie. Spatiul 3D, in cadrul caruia se efectueaza roti-
rea si inclinarea erectorului inaltat pe vehicule sau pe alte obiecte, respectiv a erec-
torului completat cu module PV si anexe, este controlat, prin sesizarea acestor zone
si comandarea, de catre sub-sistemul de automatizare, a inclinarii erectorului, in mod
diferit penru fiecare zona sau parte a vehiculului, astfel ca:

(a) pe portiunile spatiale ce nu sunt restrictionate: inclinarea erectorului se realizea-
za cu unghiul optim necesar, la momentul respectiv, pentru maximizarea nivelului de

energie captata,
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(b) pe portiunile spatiale ce sunt restrictionate: inclinarea erectorului se realizeaza n
acele zone restrictionate, cu unghiul optim necesar pentru maximizarea nivelului de
energie captata, redus, daca depaseste limitele restrictiilor spatiale, pentru a cores-
punde si a se Tncadra in granitelor limitelor spatiale. Limitele spatiale se prestabilesc
de catre conducatorul vehiculului, la parcare, inaintea deplierii, si se introduc, digital,
prin mijloacele de comunicare cu sistemul de automatizare, si prin utilizarea sabloa-
nelor de spatii permise, prezente Tn memoria calculatorul sistemului.

(14) Protectia sistemului la agresiunea eoliana.

Realizarea protectiei sistemului de captare, respectiv a erectorului, componentelor si
anexelor fixate pe acesta, la actiunea factorului eolian, se implineste prin:

(a) comandarea automata de catre sistemul de masurare si automatizare, la depasi-
rea limitei impuse pentru viteza / presiunea fluxului eolian, a plierii automate si, in
versiune, a escamotarii automate, a erectorului complet,

(b) modificarea adaptiva, intrinseca, implicita, (fig. 28), sub actiunea presiunii vantu-
lui, a dimensiunilor sectiunilor fantelor de trecere a fluxului eolian, modificare indepli-
nita prin permiterea rotirii unor module PV, sau a unor sub-module PV, (8), in jurul u-
nor axe, pe baza conectarii lor prin balamale (58), de suportul modulelor (5§7), si anu-
me, In sensul deschiderii si augmentérii automate de noi sectiuni / cdi pentru fluxul e-
olian si cu revenirea modulelor sau a sub-modulelor in pozitia de captare, in mod el-
astic, fortata, prin actiunea resorturilor (59), dupa disparitia nivelului de presiune al
fluxului eolian,

(c) amplasarea de elemente elastice, (fig.25) (36), in suportul erectorului, prin intro-
ducerea unei placi de baza suplimentare, (fig.25) (35), anume intre placa de baza si
turela, siancorarea elastica, (fig.25) (36), a acestei placi intermediare de prima pla-
ca de baza, si conectarea mobila, prin balama si dispozitiv de actionare, de tureld,
(d) conectarea erectorului de placa sa de baza, la depliere, prin cabluri prevazute cu
elemente elastice (fig.25) (37).

(15) Solutii tehnice pentru asigurarea stabilitatii si robustetei constructive a erectoru-
[ui.

Erectorul este ancorat (fig.25) de placa de baza (29), ce il sustine:

- prin articulatii ale segmentelor inferioare ale foarfecelor paralele in X multiplu, si/
sau elemente cu deplasare in ghidaje rnecanice (fig.26), (38) proprii segmentelor in-
ferioare ale lateralelor erectorului,

- prin cabluri ce conecteaza erectorul la placa de baza (fig.25),
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- prin cabluri ce conecteaza erectorul la placa de baza, (fig.25), cabluri incluzand ele-
mente elastice (37),

- prin componentele dispozitivelor de actionare a deplierii,

iar placa de baza (29), este conectata la placa de baza intermediara, atunci cand
aceasta este integrata, prin elemente elastice (36), resorturi si elemente din mate-
riale elastice,

iar placa de baza sau placa de baza intermediara este conectata la turela prin siste-
me mecanice tip balama sau axiale, si prin elementele dispozitivului de actionare a
inclinarii erectorului.

(16) Instalarea excentrica a erectorului.

in vederea obtinerii unei suprafete de captare pe céat posibil mai mari, in zona de de-
aupra vehiculului, si reducerea extensiilor peste aceasta zona, este necesara exploa-
tarea intensiva a spatiului de pe vehicul.

Erectorul, respectiv foarfecele paralele in X multiplu ce sustine si creeaza erectorul,
se pozitioneaza excentric, si anume deplasat catre directia de captare, la maxim-
umul distantei admisibile fata de centrul cercului placii de baza ce sustine erectorul.
(17) Preluarea energiei electrice de la sistemul de captare si schimburile de energie
cu reteaua publica.

Captarea si valorificarea energiei electrice se realizeaza in modul urmator:

- fiecare erector PV 2D debiteaza energia, separat, (fig. 27) catre cate un sistem pro-
priu MPP (Maximum Power Point), care, la randul sau, debiteaza energia unui sist-
em propriu de egalizare de tensiune, care, la randul sau, debiteaza energia pe bara
comuna de colectare energie in c.c., (57),

- fiecare erector PV 3D si fiecare lant de module PV cu aceiasi orientare geometrica
spatiala, debiteaza energia, in modul urmator, (fig. 27): separat, de catre fiecare lant
de module PV, cu aceiasi orientare spatiala, unui sistem MPP propriu acelui lant de
module PV, si la care sistemul MPP, propriu lantului respectiv PV, debiteaza energia
unui sistem de egalizare tensiune cu tensiunea de debitat, si la care, fiecare egalizor
de tensiune debiteaza energia pe bara comuna de colectare energie in c.c.,

- alte module PV sau ansamble de captare PV amplasate in mod fara cautarea direc-
tiet solare, de pe acelasi vehicul sau obiect, sunt, pentru fiecare zona geometrica de
insolatie a masinii, respectiv pentru fiecare aceiasi directie de receptionare a luminii,
conectate, separat, la cate un dispozitiv MPP propriu, urmat de un dispozitiv de ega-

lizare tensiuni propriu, siin aval, la bara comuna de colectare in c.c. a vehiculului,
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si la care, atat pentru PV 2D cat si pentru PV 3D, céat si pentru alte sub-ansamble cu
module PV, de pe vehiculul sau obiectul respectiv, fiecare modul PV este prevazut
cu dioda de transferare energie peste respectivul element PV, pentru cazul in care
acel modul PV este umbrit.
(18) Functiunile barei comune in c.c.. Schimbul practic de energie cu exteriorul.
Bara comuna de colectare energie in c.c., a vehiculului, de la sisteme PV este con-
ectata, (fig. 27), la:
- sub-sistemul de incarcare a acumulatorilor (53),
- un conector (51), ce permite livrarea energiei electrice in c¢. c. catre utilizatori dispu-
si in exteriorul vehiculului respectiv,
- dispozitive MPP (41), (43) si egalizoare de tensiune (42), (44), pentru primirea pe
bara comuna de colectare a energiei in c.c., a energiei captate de la 2 (exemplifica-
tiv) lanturi de module PV
- dispozitive MPP (45), (47) si egalizoare de tensiune (46), (48), pentru primirea pe
bara comuna de colectare a energiei in c.c., a energiei captate de alte module PV,
montate fix (fara trackere solare) pe acelasi vehicul sau obiect,
- un invertor cc./c.a. (51), conectat la protectii si conector (52), ce permite livrarea e-
nergiei electrice in c. a., catre utilizatori dispusi in exteriorul vehiculului respectiv,
- un conector, (49), ce permite primirea din exterior catre vehicul, a energiei electrice
inc.a., si
- conversia acesteia, cu un invertor c.a. / c.c. (50), sidirijarea acestei energii
catre sub-sistemul bara de colectare in c.c.,
- transmiterea energiei primita de la reteaua publica, direct catre dispozitivul
de incarcare a acumulatorilor vehiculului.
(19) Sistemul de automatizare si monitorizare.
este prevazut cu un sub-sistem de automatizare, monitorizare, méasurare si actiona-
a elementelor ce sunt deplasate pe parcursul captarii precum si a plierii /deplierii, si
fn varianta a escamotarii — dez-escamotarii erectorilor, sub-sistem care:
(a) - pe baza senzorilor de identificare a pozitiei soarelui, in azimut si elevatie, elabo-
reaza si actioneaza comenzile de rotire a turelei, respectiv a erectorului, de inclinare
a erectorului, respectiv de inclinare a placii de baza, ce sustine erectorul, in raport cu
turela,
(b) - pe baza senzorilor sau sistemelor de masurare a pozitiei de rotatie si inclinare,

si a algoritmilor de control, realizeaza incadrarea erectorului in restrictiile spatiale im-

32



a 2018 00097 15/02/2018

puse, si anume cu asigurarea unghiului de inclinare optim energetic al erectorului in
situatia respectarii acestor restrictii.

(c) - pe baza senzorilor de proximitate, senzorilor sau sistemelor de masurare a po-
zitiei de rotatie si inclinare, si a algoritmilor de control, elimina impactul dintre erectori
la utilizarea mai multor erectori pe acelasi vehicul, si efectueaza procedura de pozi-
tionare a erectorilor, in vederea obtinerii unei dispuneri energetice favorabile recolta-
rii maximizate si diminuarea umbririi intre erectori (back tracking),

si la care, elementele de actionare pentru obtinerea pozitiei optime de captare, sunt
comandate ciclic, la perioade de timp prestabilite, pana in momentele pasagere ale
atingerii echilibrului (egalitatii) intre nivelele semnalelor de la senzorii de pozitie ai
soarelui: senzor directie rotire dreapta si senzor directie rotire stadnga pentru contro-
lul azimutului si senzor inclinare si senzor ridicare pentru controlul elevatiei.

(20) Integrarea multipla a captorilor pe acelasi vehicul.

Pe un vehicul terestru, respectiv pe apa, se instaleaza, (fig. 29) (a), (b) multiple sis-
teme de captare a energiei solare:

- pe baza aranjamentului acestora in cadrul dimensiunilor existente ale vehiculului,
respectiv ale acoperisului vehiculului, respectiv ale incintei de inmagazinare, in stare
pliata, a sistemelor de captare, si/ sau

- prin augmentarea incintei de pliere si eventual escamotare a sistemelor de captare,
inclusiv prin:

» extinderea lungimii si latimii incintei de pliere si escamotare, (fig. 29) (c), in limite-
le permise de suprafata acoperisului vehiculului, astfel ca sa fie depliate un numar
ridicat de sub-sisteme erectori (2), prevazuti cu module PV (8) sau cu grupe PV 3D,
si/sau

 prin modificarea arhitecturii vehiculului, prin cresterea dimensiunilor portiunilor din
fata cabinei si/ sau spate ale vehiculului, pentru a accepta mai multe sisteme de ca-
ptare, (fig. 29) (c).
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PROCEDEU SI SISTEM PENTRU CAPTAREA PV / FOTOVOLTAICA
MAXIMIZATA A ENERGIE|I SOLARE, IN VEDEREA ENERGIZARII VEHICULELOR
TERESTRE, VEHICULELOR PE APA S| PENTRU ALTE APLICATIL

REVENDICARI

1. Procedeu pentru captarea cu mijloace PV [/ fotovoltaice a energiei solare, in
vederea utilizarii ei pentru vehicule terestre, vehicule pe apa si pentru alte apli-
catii, mobile sau stationare, caracterizat prin aceea ca:

(a) energia solara este receptionata PV / fotovoltaic si procesata, (fig.1) prin inalta-
rea, pentru derularea procesului de captare, pe partea exterioara superioara a vehi-
culelor terestre, pe sisteme de extindere a lungimii deplasarii auto (range extenders),
pe partea exterioara a vehiculelor pe apa, respectiv pe partea exterioara a altor obie-
cte, a unor sub-sisteme erectori (2), ce sustin modulele PV captoare si efectueaza,
prin deplasarea automata a modulelor PV captoare, respectiv a suprafetele active ale
modulelor PV captoare, urmarirea automata (tracking) a azimutului solar, prin rotirea
dupa axa, (4), a acestor suprafete PV active, si a elevatiei solare, prin inclinarea ace-
stor suprafete PV active, dupa directia elevatiei solare, si in varianta numai prin roti-
rea dupa azimutul directiei radiatiei solare, si la care urmarirea directiei solenatiei, re-
spectiv a directiei radiatiei solare, este realizatd dupa cum urmeaza:

(a) la captarea PV de tip 2D, (fig.3):

o prin dispunerea, prin depliere, in mod succesiv, in acelasi plan, a modulelor PV
sau a cuverturit PV si ridicarea acestora de catre erector, (8), indiferent de procedeul
de ridicare si de depliere al erectorului, de sistemul de ridicare al erectorului, de mo-
dul de construire al erectorului, si

e prin actionarea automata a obtinerii incidentei la 90°, in azimut si elevatie, sau
numai in azimut, a directiei radiatiei solare cu suprafata activa a modulelor PV, actio-
nare realizata pe baza evaluarii semnalelor de la sub-sistemul de identificare a direc-
tiei radiatie solare, sub-sistem dispus pe erector, si anume astfel:

(b) la captarea PV 3D:

(b1)

» realizarea de sub-sisteme PV 3D, (fig.4), (fig.5), (fig.6), (fig.7), (fig.17), prin de-
plierea a multiple grupe de segmernite de plan, alcatuite fiecare din cate 2 segmente
de plan, adiacente, dispuse succesiv, unul sub altul pe verticala, sub un unghi de 90

°intre ele, Tn cadrul grupului, si unde fiecare segment de plan este ocupat cu cate un
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modul PV sau cu module PV, sau cu alte elemente, care segmente de plan sunt dis-
puse astfel: segmentul de plan inferior spatial, din cadrul grupului PV 3D, ce poseda
2 segmente de plan, la un unghi de inclinare de 45° fata de axul erectorului,

« silacare, pe pozitia segmentului de plan spatial inferior, din cadrul fiecarui grup
PV 3D, se instaleaza, geometric identic, inclusiv ca orientare unghiulara, cu segmen-
tul de plan respectiv, modulul sau modulele PV din pozitia inferioara, destinate aces-
tui segment de plan, iar, in pozitia segmentului de plan superior, se instaleaza:

fie un modul PV (sau module PV) identic cu cel instalat in pozitia inferioara,

sau un element din material reflectorizant,

sau pozitia este lasata libera fluxului de aer,

si la care toate modulele PV ale grupurilor PV 3D, sunt instalate cu partea activa ca-
tre interiorul unghiului de 90° dintre fiecare dintre cele 2 pozitii,

 sila care actionarea automata efectueaza obtinerea incidentei la 90°, in azimut si
elevatie, sau numai in azimut, a directiei radiatiei solare cu suprafata activa a modu-
lelor PV din partea inferioara a fiecarei grupe PV 3D si este realizata pe baza evalu-
arii semnalelor de la sub-sisteme de identificare a directiei radiatiei solare, dispuse
pe erector, in mod paralel spatial cu modulele PV din pozitiile inferioare, sau

(b2)

¢ realizarea, prin depliere, (fig.8), de sub-sisteme formate din grupe de segmente
de plan dispuse, succesiv, unul sub celalalt pe verticala, la un unghi de 90° intre ele
in cadrul grupului si cu bisectoarea dintre cele 2 grupe de segmente de plan, ale fie-
carui grup de segmente de plan, dispusa perpendicular pe axul erectorului, si pe care
segmente de plan se instaleaza, pe fiecare, un modul PV sau module PV cu partea
PV activa catre interiorul unghiului de 90° si se formeaza grupe PV 3D,

e silacare actionarea automata a rotatiei si a inclinarii erectorului se efectueaza a-
utomat, pana la obtinerea coincidentei spatiale dintre directia radiatiei solare si direc-
tia bisectoarei unghiului dintre fetele active ale modulelor PV ale fiecarui grup de mo-
dule PV 3D, si anume pe baza evaluarii semnalelor de la sub-sistemul de identificare
a directiei radiatiei solare, dispus pe erector, in mod perpendicular spatial pe bisec-
toarea unghiului dintre fetele active ale modulelor PV ale fiecarui grup de module PV
3D.
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2. Procedeu, conform Revendicarii 1, pentru captarea cu mijloace PV / fotovol-
taice a energiei solare, in vederea utilizarii ei pentru vehicule terestre, vehicuie
pe apa si pentru alte aplicatii, mobile sau stationare, caracterizat prin aceea ca:
e sub-sistemul erector, impreuna cu modulele PV ce le sustine, este, in versiune,
plia-bil / de-pliabil (fig.2):
(c1) automat,
(c2) si, separat, manual,
(c3) si ca urmare a evaluarii de catre sub-sistemul de monitorizare / automati-
zare a semnalelor de la senzori ai intensitatii fluxului eolian, si
» erectorul, este pliat automat si/ sau, separat manual, si, in varianta, este esca-
motat automat si/ sau, separat manual, (fig.2), in:
l

) 0 incinta dispusa pe acoperisul vehiculului, sau
I

(
(1) in acoperisul vehiculului, sau

(1) pe acoperisul vehiculului, sau

(V) in parti deplasabile, ale acoperisului vehiculului, si care parti, in varianta sunt ac-
operite spre exterior cu elemente / module PV, sau

(V) intr-o valiza, geamantan, lada, cutie, de sine separata de vehicul, fara a fi utiliza-
ta, sau fiind utilizata pentru vehicul, in relatie cu vehiculul, sau amplasata pe vehicul,
(V) si, in varianta, fig.10, erectorul ridica intregul acoperis, cu module PV, (8), al
vehiculului, sau portiuni ale acoperisului vehiculului, pe care le orienteaza dupa azi-
mutul si, in versiune, le Inclina dupa elevatia radiatiei solare, si la care portiunea de
acoperis ce ramane neridicata (16), si este luminaté, este acoperita cu module, si la
care, dupa pliere, modulele PV, din acoperisul ramas vizibil radiatiei solare, sunt
mentinute active.

(V1) in configuratii mixte ale configuratiilor (1) la (VI).

3. Procedeu, conform Revendicarii 1, pentru captarea cu mijloace PV / fotovol-
taice a energiei solare, in vederea utilizarii ei pentru vehicule terestre, vehicule
pe apa si pentru alte aplicatii, mobile sau stationare, caracterizat prin aceea ca:
modulele PV ridicate de erector sau erectori, indiferent de procedeul sau sistemul de
ridicare al erectorului sau erectorilor, sunt amplasate constructiv pe elemente de plie-
re / depliere, precum benzi din material pliabil {18), sau elemente si materiale ce se
pot plia sub forma de armonica, sau elemente ce se pot plia pe role/tamburi, la care:
(a) pentru sisteme PV 2D:
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- ridicarea erectorului pozitioneaza, la depliere si prin depliere, succesiv si adiacent,
module PV in mod 2D, sub unghiul de 180° intre 2 module adiacente, (fig. 11), sau
cuverturi PV si

- la care sub-sistemul de automatizare actioneaza deplasarile de rotire si inclinare, in
vederea obtinerii incidentei la 90° intre directia radiatiei solare si suprafata activa a
modulelor PV, pe baza evaluarii semnalelor de la sub-sistemul cu senzori, dispus
spatial paralel cu planul fetelor active ale modulelor PV,

(b) pentru sisteme PV 3D:

(b1)

» la care ridicarea erectorului pozitioneaza, la depliere si prin depliere, adiacent,
grupe de module PV 3D, formate fiecare din cate 2 module adiacente,

- la care grupurile cu module si, respectiv, modulele sunt conectate in cadrul grupu-
lui pe banda de pliere / depliere, (fig. 11), succesiv, unul sub altul pe verticala, astfel
ca la depliere, dispunerea celor 2 module PV ale unui grup PV 3D | se realizeaza sub
un unghi de 90°, iar partea activa a modulelor este directionata catre interiorul unghi-
ului de 90°,

- si la care modulele sunt conectate, in cadrul fiecarui grup, pe benzile de sustinere
ale sub-ansamblului cu module PV, prin elemente de fixare, pliabile, sau prin fixarea
pe banda de pliere/ depliere, astfel ca, la depliere, intersectia intre fiecare dintre cele
2 module PV, adiacente, ale fiecarui grup PV 3D , se mentine sub unghiul de 90°,
(fig. 12),

- si la care modulele inferioare, din cadrul fiecarui grup PV 3D, sunt dispuse spatial,
in partea inferioara a grupului si poseda suprafata activa inclinata la 45°, fata de axul
erectorului,

» sila care sub-sistemul de automatizare actioneaza rotirea si inclinarea erectoru-
ului, in vederea obtinerii incidentei la 90° intre directia radiatiei solare si suprafata
activa a modulelor PV inferioare, din cadrul fiecarui grup de cate 2 module PV 3D,
pe baza estimarii pozifiei soarelui, prin evaluarea realizata pe baza semnalelor de la
sub-sistemul cu senzori de identificare a pozitiei soarelui, dispus paralel spatial cu

fiecare modul PV inferior din cadrul grupelor PV 3D, sau

(b2) pozitioneaza, la depliere si prin deplierea erectorului, succesiv si adiacent, gru-
pe de module PV 3D, formate fiecare din cate 2 module PV adiacente, dispuse la

90°%intre ele, cu partea PV activa catre interiorul unghiului de 90°, si cu bisectoarea
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unghiului dintre cele 2 module PV ale fiecarui grup PV 3D, perpendiculara pe axul
erectorului,

- si la care modulele sunt conectate in cadrul fiecarui grup pe benzile de sustinere a
sub-ansamblului cu module PV, prin elemente mecanice de fixare, pliabile, sau prin
fixarea pe banda de pliere/ depliere, astfel ca, la depliere, intersectia intre fiecare din-
tre cele 2 module PV adiacente ale fiecarui grup PV 3D , sa fie realizata sub unghiul
de 90° (fig. 12),

- si la care sub-sistemul de automatizare actioneaza rotirea si inclinarea erectorului,
in vederea obtinerii coincidentei spatiale intre directia radiatiei solare si bisectoarea
fiecarei grupe de module PV 3D, prin evaluarea pozitiei soarelui, pe baza semnalelor
primite de la sub-sistemul cu senzori fotovoltaici, dispus spatial perpendicular pe bis-
ectoarea grupului PV 3D.

4. Procedeu, conform Revendicarii 1, pentru captarea cu mijloace PV / fotovol-
taice a energiei solare, in vederea utilizarii ei pentru vehicule terestre, vehicule
pe apa si pentru alte aplicatii, mobile sau stationare, caracterizat prin aceea ca:
(a) erectorul este realizat cu un sistem de ridicare de tip foarfece paralele in X multi-
plu (fig.13, fig.14, fig. 15, fig. 16, fig. 17, fig. 18, fig.19, fig.20), unde fiecare foarfe-
ca paralela in X multiplu este formata din doua sau mai multe foarfece Tn X multiplu,
interconectate in paralel, prin axe orizontale, ce permit rotirea fiecaruia dintre cele 2
segmente, ce alcatuiesc X-ul respectiv, si unde fiecare foarfeca in X multiplu gene-
reaza segmente de suprafete plane,

(b) si la care segmentele de plan, apartinand foarfecelor paralele in X multiplu gene-
reaza implicit (fig.17), la depliere suprafete ce se intersecteaza sub un unghi presta-
bilit, determinat de catre:

- inaltimea erectorului, rezultata ca urmare a deplierii,

- dimensiunile segmentelor foarfecei in X,

(c) si la care pe segmentele de suprafata plana generate de foarfecele in X multiplu,
se amplaseaza module PV, sub forma de perechi, ce formeaza grupe PV 3D, cu fie-
care modul PV, din cadrul celor 2 module PV ale fiecarei grupe PV 3D, ocupand céte
un segment de suprafata, adiacent segmentului de suprafata ocupat de celalalt mo-
dul PV, al respectivei grupe PV 3D,

(d) sila care, in cadrul foarfeCelor paralele in X multiplu, inclinarea modulelor PV
amplasate pe segmentele de suprafata plana ale foarfecelor paralele in X multiplu,
preia, la depliere, intrinsec, implicit, in mod identic, respectiv cu aceiasi valoare, un-
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ghiurile de inclinare ale suprafetelor generate, la depliere, de catre foarfecele erec-
torului, cu instalarea modulelor PV,

(e) si la care, cele 2 module, ale fiecarui PV 3D, se amplaseaza si fixeaza, vecine,
succesiv, unul sub celalalt pe verticala, si, se prescrie unghiul de deschidere al foar-
fecelor paralele in unghi multiplu, respectiv se impune unghiul dintre modulele PV ale
grupului PV 3D la valoarea de 90°.

(f) si la care partea PV activa se dispune catre interiorul unghiului de 90°,

(9) si la care modulul PV inferior, al fiecarui grup PV 3D, se instaleaza la un unghi de
45° fata de axul erectorului si bisectoarea unghiului dintre cele 2 module PV 3D, se
instaleaza perpendicular pe axul erectorului,

(e) si la care maximizarea recoltei de energie se realizeaza astfel:

(e1) pentru sistemele conduse pe baza paralelismului spatial dintre modulul PV infe-
rior si sub-sistemul de identificare al directiei radiatiei solare, sub-sistemul de auto-
matizare actioneaza rotirea si inclinarea erectorului, pana la obtinerea incidentei la
90° . intre directia radiatiei solare si suprafata activa a modulelor PV inferioare,

(e2) pentru sistemele conduse pe baza instalarii suprafetei sub-sistemului de identi-
ficare a directiei radiatiei solare perpendiculara spatial pe bisectoarea dintre cele 2
module PV, ale fiecarui grup PV 3D, sub-sistemul de automatizare actioneaza rotirea
si inclinarea erectorului, pana la obtinerii coincidentei spatiale dintre directia radiatiei
solare si directia bisectoarei, cu directie unica pentru toate grupele PV 3D, dintre fie-
care 2 module ale fiecarei grupe PV 3D.

5. Procedeu, conform Revendicarii 1, pentru captarea cu mijloace PV / fotovol-
taice a energiei solare, in vederea utilizarii ei pentru vehicule terestre, vehicule
pe apa si pentru alte aplicatii, mobile sau stationare, caracterizat prin aceea ca:
indiferent de modul de realizare a erectorului si indiferent de modul de realizare a ac-
tionarii ridicarii erectorului realizat cu foarfece paralele in X multiplu sau cu alte tipuri
de sub-sisteme sau procedee de ridicare:

(a) modificarea unghiului de inclinare a modulelor PV 2D, in vederea incidentei la 90°
a suprafetei PV active cu directia elevatiei solare, se realizeaza prin inclinarea erec-
torului, prin

(b1) modificarea unghiului de inclinare a modulelor PV 3D, la sistemele PV 3D, acor-

date in vederea obtinerii incidentei la 90° a suprafetei PV active inferioare, din cadrul
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fiecarui grup PV 3D, cu directia elevatiei solare, se realizeaza prin inclinarea erecto-
rului,

(b2) modificarea unghiului de inclinare a grupurilor PV 3D, in vederea coincidentei di-
rectiei radiatiei solare cu bisectoarea unghiului dintre cele 2 module PV, dispuse la
90°, ale fiecarui grup PV 3D, se realizeaza prin inclinarea erectorului,

si, In versiune,

la erectori de tip foarfece paralele in X multiplu, pentru cazurile (b1) si (b2), modifi-
carea unghiului, prestabilit initial la 90°, dintre cele 2 module ale fiecarui grup PV 3D,
se realizeaza prin plierea / comprimarea, respectiv deplierea / extensia, erectorului
de tip foarfece paralele in X multiplu.

6. Procedeu, conform Revendicarii 1, pentru captarea cu mijloace PV / fotovol-
taice a energiei solare, in vederea utilizarii ei pentru vehicule terestre, vehicule
pe apa si pentru alte aplicatii, mobile sau stationare, caracterizat prin aceea ca:
in procesul de captare a energiei solare, spatiul 3D, in cadrul caruia se efectueaza
rotirea sub-sistemului inaltat, respectiv a erectorului, pe vehicule sau pe alte obiecte
este controlat, prin comandarea, de catre sub-sistemul de automatizare, a inclinarii a
erectorului, in mod diferit, pe fiecare parte si zona a vehiculului, astfel ca:

(a) pe portiunile spatiale ce nu sunt restrictionate: inclinarea erectorului este reali-
zata, cu unghiul optim necesar pentru maximizarea nivelului de energie captabila,

(b) pe portiunile spatiale ce sunt restrictionate: inclinarea erectorului este realizata,
cu unghiul optim posibil pentru maximizarea nivelului de energie captabila, si cu res-
pectarea conditiilor ca proiectia pe verticala a erectorului complet, cu modulele PV si
anexe, sa se includa in dimensiunile acceptabile, in plan orizontal, ale vehiculului sau
in intr-o suprafata orizontala, de limitare,prescrisa.

7. Procedeu, conform Revendicarii 1, pentru captarea cu mijjloace PV / fotovol-
taice a energiei solare, in vederea utilizarii ei pentru vehicule terestre, vehicule
pe apa si pentru alte aplicatii, mobile sau stationare, caracterizat prin aceea ca:
realizarea protectiei sistemului de captare, respectiv a erectorului si a componente-
lor fixate pe acesta, la actiunea factorului eolian, se realizeaza prin aplicarea unuia
sau mai multor procedee dintre urmatoarele:

(a) comandarea automata de catre sistemul de masurare si automatizare, la depasi-
rea limitei impuse pentru viteza fluxului eolian, a plierii automate a erectorului com-

plet, si in versiune a escamotarii erectorului complet,
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(b) modificarea automata, implicita, sub actiunea valorii intensitatii vantului, prin aug-
mentarea intrinseca, (fig.21), a sectiunii, (27), deschise de fluxul eolian si alocate
transferului fluxului de aer, respectiv a sectiunii fantelor destinate transferului fluxului
eolian, si anume intr-o relatie de proportionalitate intre presiunea vantului si augmen-
tarea sectiunii de transfer a fluxului eolian, precum si, cu fortarea, dupa disparitia pe-
ricolului eolian, a revenirii elastice a modulelor PV, in pozitia de captare,

(c) prin introducerea de elemente elastice in suportul erectorului precum si in cabluri-
le de ancorare ale erectorului de placa de sustinere a erectorului.

8. Procedeu, conform Revendicarii 1, pentru captarea cu mijloace PV / fotovol-
taice a energiei solare, in vederea utilizarii ei pentru vehicule terestre, vehicule
pe apa si pentru alte aplicatii, mobile sau stationare, caracterizat prin aceea ca:
realizarea constructiva a erectorului, de tipul format din foarfece paralele in X multi-
plu, cu module PV 3D, se infaptuieste astfel:

1.)- fixarea modulelor PV pe segmente ale planelor ce vor fi generate de foarfecele
paralele Tn X multiplu, in mod alternat, fiecare modul PV pe céate un plan generat de
foarfecele paralele in X multiplu, si fiecare modul adiacent urmator, cu partea activa
in directie contrara, fata de anteriorul modul PV, pe urmatorul plan, generat de foar-
fecele paralele in X multiplu, montare realizata prin instalarea cate unui modul PV pe
cate 2 segmente, paralele ale unui X,

2.)- imbinarea segmentelor de plan geometrice echipate cu module PV, astfel ca sa
se formeze grupe PV 3D, alcatuite din cate 2 module PV, care in starea pliata se af-
la, din punctul de vedere al partii PV active, fata in fata, si in stare depliata, pozition-
ate la un unghi de 90°,

3.)- construirea erectorului din grupele PV 3D, formate din segmente si module PV,
4.)- instalarea erectorului pe placa de baza, si conectarea electrica,

5.)- instalarea placii de baza pe turela de rotire, si conectarea electrica,

6.)- testarea sistemului complet.

9. Sistem pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare, desti-
nat alimentarii integrale sau partiale, cu energie electrica, a vehiculelor terestre
si a vehiculelor pe apa, si a altor obiective, caracterizat prin aceea ca:

sistemul apartine respectivului vehicul sau obiectiv si este dispus, pliat, in spatiul in-
terior sau superior al respectivului vehicul sau obiectiv, sau pe vehicul sau pe obie-
ctiv, sau in cutii, valize, geamantane, se poate deplia, (fig. 22), pe deasupra vehicu-

lului sau obiectului respectiv si este format, minimum, din:

41



a 2018 00097 15/02/2018

(A)

(a) sub-sistemul de ridicare, respectiv erectorul, care, pe durata de captare este nal-
tat, si respectiv depliat, automat sau manual, din spatiul vehiculului sau obiectului,
sau de pe partea superioara a acestuia, de pe partea exterioara superioara a vehicu-
lelor terestre, respectiv de pe partea exterioara a vehiculelor pe apa,

si care erector sustine modulele PV captoare si anexe ale sistemului, precum senzori
de detectie ai pozitiei soarelui,

si care erector realizeaza, cu suprafetele active ale modulelor PV, urmarirea automa-
ta (tracking), prin rotirea suprafetelor PV active, instalate pe erector, dupa directia a-
zimutului radiatiei solare, si prin inclinarea acestor suprafete PV active, dup directia
elevatiei radiatiei solare, si in varianta, numai prin rotirea acestor suprafete PV acti-
ve, dupa azimutul directiei radiatiei solare, caz in care erectorul se depliaza cu un un-
ghi de inclinare prestabilit de circa 23,5

(b1) la captarea PV de tip 2D, (fig.3):

« prin dispunerea, prin depliere, in mod succesiv, in acelasi plan, a modulelor PV
sau a cuverturii PV si ridicarea acestora de catre erector, (8), indiferent de procedeut
de ridicare si de depliere al erectorului, de sistemul de ridicare al erectorului, de mo-
dul de construire al erectorului, si

« prin actionarea automata a obtinerii incidentei la 90°, in azimut si elevatie, sau
numai in azimut, a directiei radiatiei solare cu suprafata activd a modulelor PV, actio-
nare realizata pe baza evaluarii semnalelor de la sub-sistemul de identificare a direc-
tiei radiatiei solare, sub-sistem dispus pe erector, in mod paralel spatial cu modulele
PV,

(b2) cu subsisteme PV 3D, ridicate si sustinute de erector, indiferent de procedeul de
ridicare al erectorului, indiferent de procedeul de depliere al erectorului, indiferent de
sistemul de ridicare al erectorului, indiferent de modul de construire al erectorului, du-
pa cum urmeaza:

(b2.1)

» realizarea de sub-sisteme PV 3D, (fig.4), (fig.5), (fig.6), (fig.7), (fig.17), prin de-
plierea a multiple grupe PV 3D, alcatuite, fiecare, din cate 2 segmente de plan, adia-
cente, dispuse pe verticala unul sub altul, si perpendiculare, ce sunt ocupate cu mo-

dule PV, care segmente de plan sunt dispuse astfel: segmentul de plan inferior spa-
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tial, din cadrul grupului PV 3D, la 45° fata de axul erectorului, iar cel de al doilea seg-
ment de plan, perpendicular pe primul,

e sila care, pe pozitia segmentului de plan spatial inferior, din cadrul fiecarui grup
PV 3D, se instaleaza, geometric identic, inclusiv ca orientare unghiulara cu segment-
ul de plan inferior respectiv, modulul sau modulele PV destinate acestui segment de
plan, iar, in pozitia segmentului de plan superior, se instaleaza:

fie un modul PV (sau module) identic cu cel instalat in pozitia inferioara,

sau un element reflectorizant,

sau pozitia este lasata libera fluxului de aer,

si la care toate modulele PV ale grupurilor, sunt instalate cu partea activa catre inte-
riorul unghiului de 90° format de cate 2 module PV,

« sila care actionarea automata efectueaza obtinerea incidentei la 90°, in azimut si
elevatie, sau numai in azimut, a directiei radiatiei solare cu suprafata activa a modu-
lelor PV inferioare a fiecarei grupe PV 3D, pe baza evaluarii semnalelor de la sub-si-
stemul de identificare a directiei radiatie solare, dispus pe erector, in mod paralel
spatial cu fiecare dintre modulele PV inferioare,

(b2) sau

e realizarea, prin depliere, (fig.8), de sub-sisteme PV 3D formate din grupe PV 3D
formate, fiecare din cate 2 module PV adiacente, paralele, dispuse unul sub celalalt
pe verticald,sub un unghi de 90° intre ele, si cu partea PV activa indreptata céatre in-
teriorul unghiului de 90°, dintre cele 2 module ale grupului PV 3D, si cu bisectoarea
dintre cele 2 module, ale fiecarui grup PV 3D, dispusa perpendicular pe axul erector-
ului,

» silacare actionarea automata a rotatiei si inclinarii erectorulut efectueaza obtine-
erea coincidentei spatiale dintre directia radiatiei solare si directia bisectoarei unghiu-
lui dintre fetele active ale modulelor PV, ale fiecarui grup de module PV 3D, pe baza
evaludrii semnalelor de la sub-sistemul de identificare a directiei radiatiei solare, dis-
pus pe erector, in mod perpendicular pe bisectoarea unghiului dintre fetele active ale
modulelor PV ale unuia dintre grupele de module PV 3D,

(c) si la care fiecare sistem erector, impreuna cu modulele PV ce le sustine, este, in
versiune, pliabil / de-pliabil:

(c1) automat,

(c2) si, separat, manual,
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(c3) si ca urmare a evaluarii de catre sub-sistemul de monitorizare / automatizare a
semnalelor de la senzori ai intensitatii fluxului eolian;

(B) un subsistem electromecanic de pliere / depliere realizat cu foarfece paralele in X
multiplu sau cu alte sisteme de ridicare;

(C) Sub-sistemul de amplasare / sustinere a erectorului format dintr-o placa de baza,
pe care este amplasat erectorul si anexele sale, din care erectorul se ridicd, si care:
(c1) - daca sistemul nu actioneaza si inclinarea erectorului, montarea se realizeaza
in mod rigid, prefixat, si cu o inclinare a erectorului egald cu suma dintre unghiul
latitudinii geografice din zona de utilizare si abaterea maxima a elevatiei soarelui,
(c2) - daca sistemul actioneaza inclinarea erectorului, el inclina automat, placa de
baza, siimplicit, prin aceasta erectorul, fata de planul turelei,

(c3) sila care, placa de baza este ancorata de turela:

- printr-un sistem de tip balama sau printr-un sistem de tip ax de balansare, impreu-
na cu

- unul sau mai multe sisteme de actionare a inclinarii erectorului, prin inclinarea placii
de baza, precum si, In versiune, de sesizare a pozitiei inclinate a erectorului,

(D) sub-sistemul de rotire al erectorului format dintr-o turela care roteste placa de ba-
za (C), si implicit erectorul dispus pe aceasta, si elementele anexa ale turelei, pre-
cum sub-sistemele de actionarea rotirii i de sesizare a pozitiei turelei, pe parcursul
rotirii acesteia,

(E) in varianta, o incinta in care erectorul se pliaza si, in versiune, escamoteaza, pre-
cum la revendicarea 2,

(F) un sub-sistem de masurare cu senzori:

(f1) a pozitiei instantanee a soarelui,

(f2) a vitezei fluxului eolian,

(f3) cererii de energie de catre acumulatorii electrici ai vehiculului,

(f4) de proximitate;

(G) un sub-sistem de automatizare si actionare a elementelor ce efectueaza coman-
da si actionarea deplasarilor: rotire si inclinare, sau numai rotire, pe parcursul capta-
rii, pliere, escamotare, protectii, satisfacerea restrictionarilor, comunicare,

10. Sistem pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare, con-
form revendicarii 9, destinat alimentarii integrale sau partiale, cu energie elec-
trica, a vehiculelor terestre si a vehiculelor pe apa, si a altor obiective, carac-

terizat prin aceea ca:
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(a) modulele PV ridicate de erector sau erectori, indiferent de procedeul sau sistemul
de ridicare al erectorului, sunt amplasate pe elemente de pliere / depliere, precum
benzi din material pliabil, si formeaza sub-ansamblele PV, (fig.11), (fig.12),

(b) si la care urmarirea directiei solenatiei, de la punctul (a), este realizata dupa cum
urmeaza:

(b1) la captarea PV de tip 2D, adica cu elementele PV dispuse in plan:

prin urmarirea automata a obtinerii incidentei la 90° a directiei radiatiei solare cu sup-
rafata activa a modulelor PV,

(b2.1) la captarea PV de tip 3D, respectiv spatiala, la care fiecare grupa PV 3D, a
sub-ansamblului PV, este formata din cate 2 module PV, dispuse pe verticala, adia-
cent unul sub celalalt, la un unghi de 90° intre ele, si la care un element, cel inferior
(fig12), (b), (20), din cadrul fiecarei grupe PV 3D, este constituit dintr-unul sau mai
multe module PV, inclinate la 45° fata de axul erectorului, cu partea activa catre inte-
riorul unghiului de 90° dintre cele 2 module PV 3D ale grupului PV 3D, prin urmarirea
automata a obtinerii incidentei la 90°, a directiei radiatiei solare cu suprafata activa a
modulelor PV inferioare din cadrul fie-carui grup PV 3D, sau

(b2.2) fiecare sub-ansamblu captor PV 3D este format din grupe PV 3D formate din
module PV, sau mai multe module PV dispuse adiacent, pe verticala, unul sub altul,
sub un unghi de 90° intre ele, cu partea activa catre interiorul unghiului de 90° dintre
cele 2 module PV ale fiecarui grup PV 3D, si cu bisectoarea unghiului dintre module,
perpendiculara pe axul erectorului,

- si la care sub-sistemul de automatizare actioneaza obtinerea coincidentei spatiale
de directie, intre directia radiatiei solare si directia bisectoarei unghiului dintre fiecare
2 module PV dispuse perpendicular, intre ele, ale fiecarui grup PV 3D,

si la care, pentru solutiilor (b1), (b2.1), (b2.2) , de mai sus, elementele de actionare
pentru obtinerea pozitiei optime de captare, sunt comandate ciclic, la perioade de
timp prestabilite, pana in momentul atingerii echilibrului intre semnalele de la senzorii
de pozitie a soarelui: senzor directia dreapta si senzor directie rotire stanga pentru
controlul azimutului si senzor inclinare si senzor ridicare pentru controlul elevatiei.
11. Sistem pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare, con-
form revendicarii 9, destinat alimentarii integrale sau partiale, cu energie elec-
trica, a vehiculelor terestre si a vehiculelor pe apa, si a altor obiective, caracte-

rizat prin aceea ca:
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(a) erectorul (fig. 13, fig. 14, fig. 15, fig. 16, fig. 17, fig. 18, fig.19, fig.20, fig. 23),
in detaliu (fig. 24) (30), (fig. 25), este realizat cu un sistem de ridicare, respectiv ere-
ctor, de tip foarfece paralele in X multiplu, comandat de dispozitivul de actionare (33)
(fig. 24), (fig. 27), si este ancorat rigid, cu permiterea deplierii, plierii, pe placa de ba-
za (29), montata prin elemente (32), de tip balama, ce permit mobilitatea intre placa
de baza si turela rotitoare (10), pe turela (10),

si la care dispozitivul de actionare (34), determina inclinarea erectorului fata de ture-
I&, si la care rotirea erectorului este realizata de catre turela (10),

(b) segmentele ce formeaza foarfece paralele in X multiplu genereaza implicit, la de-
pliere, segmente de plane ce se intersecteaza sub un unghi prestabilit, determinat de
catre:

] inaltimea erectorului, rezultata ca urmare a deplierii,

—_

(1 dimensiunile segmentelor foarfecei in X,

(c) pe segmentele de plane generate de catre foarfecele paralele Tn X multiplu se
amplaseaza grupe PV 3D, formate, fiecare, din cate 2 sau mai multe module PV,
cate un modul PV sau mai multe module, aflate in acelasi plan, pe o suprafata a
foarfecei, si alt modul PV sau mai multe module, pe al 2-lea plan, adiacent fata de
primul, si sub unghi fata de primul,

unde modulele unui grup PV 3D se dispun unul sub celalalt pe verticala, si unde mo-
dulul inferior si respectiv cel superior, ale fiecarui grup PV 3D, (fig. 23), preiau, la de-
pliere, intrinsec, implicit, in mod identic, unghiurile de inclinare ale suprafetelor gene-
rate de catre erector, respectiv de catre foarfecele paralele in X multiplu,

(d) unghiul dintre suprafetele generate, la care se depliaza foarfecele paralele in X
multiplu se impune constructiv de 90°,

(e) bisectoarea dintre cele 2 elemente ale fiecarui grup PV 3D se dispune, prin pozit-
ia impusa modulelor grupului PV 3D, perpendicular pe axul erectorului,

(f) modulele PV se amplaseaza si se fixeaza, cu partea activa catre interiorul unghiu-
lui de 90°, dintre modulele grupului PV 3D,

(g) plierea / deplierea erectorului se realizeaza prin compactarea / extensia foarfece-

lor paralele in X multiplu,

(h)
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(h1) pentru cazul conducerii prin pozitia modulului inferior al grupului PV 3D:
modulele inferioare ale fiecarui grup PV 3D se instaleaza pe elementele spatiale cu
un unghi de 45° fata de axul erectorului,
pe spatiile modulelor spatial superioare, ale fiecarei grupe PV 3D, se instaleaza:
- un modul sau mai multe module PV, dispuse de asemenea sub unghiul de 45°
fata de axul erectorului si la 90° fata de planul modulului PV inferior adiacent,
- sau elemente din material reflectorizant,
- sau se mentin spatii ne ocupate,
(h2) pentru cazul conducerii prin pozitia bisectoarei dintre cele 2 module PV ale fie-
carui grup PV 3D:
prin montarea pe fiecare element spatial al grupului a cate unui modul PV sau a mai
multor module PV, formand plane de module perpendiculare intre ele si cu bisectoa-
rea unghiului dintre aceste plane perpendiculara pe axul erectorului,
(i) la care urmarirea directiei solenatiei, prin controlul pozitiei modulului inferior al gru-
pului PV 3D se realizeaza:
(i1) prin instalarea planului sub-sistemului de identificare a directiei radiatie solare,
(fig.30) paralel cu planul suprafetei modulului inferior al grupului PV 3D,
si obtinerea incidentei la 90° intre directiei radiatiei solare si suprafata activa a modu-
lelor PV inferioare ale fiecarui grupului PV 3D, prin rotirea si inclinarea automata a
erectorului,
(i2) la care urmarirea directiei solenatiei, prin controlul pozitiei bisectoarei grupului
PV 3D se realizeaza:
prin instalarea planului sub-sistemului de identificare a directiei radiatie solare (fig.
30) perpendicular pe bisectoarea unghiului dintre cele 2 module ale grupului PV 3D,
si obtinerea automata, prin rotirea si inclinarea automata a erectorului, a coincidentei
directiei spatiale a bisectoarei grupului PV 3D cu directia radiatiei solare,
(j) si la care, elementele de actionare pentru obtinerea pozitiei optime de captare,
sunt comandate ciclic, la perioade de timp prestabilite, pana in momentul atingerii e-
chilibrului intre semnalele de la senzorii de pozitie a soarelui: senzor directie dreapta
si senzor directie rotire stanga pentru controlul azimutului si senzor inclinare si sen-
zor ridicare pentru controlul elevatiei.
12. Sistem pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare, con-

form revendicarii 9, destinat alimentarii integrale sau partiale, cu energie elec-
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trica, a vehiculelor terestre si a vehiculelor pe apa, si a altor obiective, caracte-
rizat prin aceea ca:

(a) modificarea unghiului de inclinare a modulelor PV 2D:

in vederea incidentei la 90° cu directia elevatiei solare, inclusiv la utilizarea erectoru-
lui de tip foarfece paralel in X multiplu, se realizeaza prin inclinarea erectorului, res-
pectiv a placii de baza de sustinere a erectorului, in raport cu suprafata turelei,

(b1) modificarea unghiului de inclinare a grupurilor PV 3D, inclusiv la utilizarea erec-
torului de tip foarfece paralele in X multiplu,:

in vederea obtinerii incidentei la 90° a radiatiei solare cu suprafata modulelor PV,
sau

(b2) modificarea unghiului de inclinare a grupurilor PV 3D, inclusiv la utilizarea erec-
torului de tip foarfece paralele in X multiplu:

in vederea obtinerii coincidentei directiei spatiale a radiatiei solare cu bisectoarea un-
ghiului dintre cele 2 module ale grupului PV 3D,

se realizeaza, atat la (b1) cat si la (b2), prin inclinarea erectorului, prin comandarea
inclinarii automate a placii de baza de sustinere a erectorului, in raport cu suprafata
orizontala a turelei,

Si

in versiune, la sistemele PV 3D de tip foarfece paralele in X multiplu, reglajul unghi-
ului de Tnclinare al modulelor PV se realizeaza prin actiuni de pliere / comprimare,
respectiv depliere / extensie a erectorului.

13. Sistem pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare, con-
form revendicarii 9, destinat alimentarii integrale sau partiale, cu energie elec-
trica, a vehiculelor terestre si a vehiculelor pe apa, si a altor obiective, caracte-
rizat prin aceea ca:

Spatiul 3D, in cadrul céruia se efectueaza rotirea si inclinarea erectorului inaltat pe
vehicule sau pe alte obiecte, respectiv a erectorului completat cu module PV si ane-
xe, este controlat, prin comandarea, de catre sub-sistemul de automatizare, a inclin-
arii erectorului, in mod diferit pe fiecare parte a vehiculului, astfel ca:

(@) pe portiunile spatiale ce nu sunt restrictionate: inclinarea erectorului se realizea-
za cu unghiul optim necesar, la momentul respectiv, pentru maximizarea nivelului de

energie captata,
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(b) pe portiunile spatiale ce sunt restrictionate: inclinarea erectorului se realizeaza la
acel moment, cu unghiul optim necesar pentru maximizarea nivelului de energie
captata, redus, daca depaseste limitele restrictiilor spatiale,

si la care limitele se prestabilesc de catre conducatorul vehiculului, la parcare, inain-
tea deplierii, si se introduc, digital, prin mijloacele de comunicare cu sistemul de au-
tomatizare,in cadrul sabloanelor prezente pe calculatorul sistemului.

14. Sistem pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare, con-
form revendicarii 9, destinat alimentarii integrale sau partiale, cu energie elec-
trica, a vehiculelor terestre si a vehiculelor pe apa, si a altor obiective, caracte-
rizat prin aceea ca:

realizarea protectiei la actiunea factorului eolian a sistemului de captare, respectiv a
erectorului, componentelor si anexelor fixate pe acesta, se implineste prin:

(a) comandarea automata de catre sistemul de masurare si automatizare, la depasi-
rea limitei impuse pentru viteza/ presiunea fluxului eolian, a plierii automate si, in ver-
siune, a escamotarii automate, a erectorului complet,

(b) modificarea adaptiva, intrinseca, implicita, (fig. 28) sub actiunea presiunii vantu-
lui, a dimensiunilor sectiunilor fantelor de trecere a fluxului eolian, modificare indepli-
nita prin permiterea rotirii unor portiuni PV, sau a unor sub-module PV, (8), in jurul
unor axe, pe baza conectarii prin balamale (58), intre sub-module PV si elemente ale
suportului modulelor (6§7), si anume, in sensul deschiderii si augmentdrii automate de
noi sectiuni / cai pentru fluxul eolian si cu revenirea sub-modulelor sau portiunilor de
module, in mod elastic fortata, dupa disparitia nivelului de presiune al fluxului eolian,
in pozitia de captare, si anume prin actiunea resorturilor (59),

(c) introducerea de elemente elastice, (fig.25) (36), in suportul erectorului, prin intro-
ducerea unei placi de baza suplimentare, (fig.25) (35), anume intre placa de baza si
turelda, siancorarea elastica, (fig.25) (36), a acestei placi intermediare de prima pla-
ca de baza sau / si de turela,

(d) conectarea erectorului de placa sa de baza, la depliere, prin cabluri prevazute cu
elemente elastice (fig.25) (37).

15. Sistem pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare, con-
form revendicarii 9, destinat alimentarii integrale sau partiale, cu energie elec-
trica, a vehiculelor terestre si a vehiculelor pe apa, si a altor obiective, caracte-
rizat prin aceea ca:

erectorul este ancorat (fig.25) de placa de baza (29), ce sustine erectorul:
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- prin articulatii ale segmentelor inferioare ale foarfecelor paralele n X multiplu, si/
sau elemente cu deplasare in ghidaje mecanice (fig.26), (38) ale segmentelor inferi-
oare ale lateralelor erectorului,

- prin cabluri ce conecteaza erectorul la placa de baza (fig.25),

- prin cabluri ce conecteaza erectorul la placa de baza, (fig.25) cabluri incluzand ele-
mente elastice (37),

- prin componentele dispozitivelor de actionare a deplierii,

iar placa de baza (29), este conectatd la placa de baza intermediara, atunci cand
acea-sta este integrata, prin elemente elastice (36), resorturi si elemente din mate-
riale elastice,

lar placa de baza sau placa de baza intermediara este conectata la turela prin siste-
me mecanice tip balama sau axiale, si prin elementele dispozitivului de actionare a
inclinarii erectorului.

16. Sistem pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare, con-
form revendicarii 9, destinat alimentarii integrale sau partiale, cu energie elec-
trica, a vehiculelor terestre si a vehiculelor pe apa, si a altor obiective, caracte-
rizat prin aceea ca:

erectorul, respectiv foarfecele paralele in X multiplu ce sustine si creeaza erectorul,
se pozitioneaza excentric, si anume deplasat catre directia de captare, la maxim-
umui distantei admisibile fata de centrul cercului placii de baza ce sustine rigid erec-
torul.

17. Sistem pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare, con-
form revendicarii 9, destinat alimentarii integrale sau partiale, cu energie elec-
trica, a vehiculelor terestre si a vehiculelor pe apa, si a altor obiective, caracte-
rizat prin aceea ca:

valorificarea si captarea energiei electrice se realizeaza in modul urmator:

- fiecare erector PV 2D debiteaza energia, separat, (fig. 27) catre cate un sistem pr-
priu MPP (Maximum Power Point), care, la rindul sau, debiteaza energia unui sis-
tern propriu de egalizare de tensiune, care, la randul sau, debileaza energia pe bara
comuna de colectare energie in c.c., {57),

- fiecare erector PV 3D si fiecare lant de module PV cu aceiasi orientare geometrica
spatiala, debiteaza energia, in modul urmator, (fig. 27): separat, de catre fiecare lant
de module PV, cu aceiasi orientare spatiald, unui sistem MPP propriu acelui lant de

module PV. si la care sistemul MPP, propriu lantului respectiv PV, debiteaza energia
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unui sistem de egalizare tensiune cu tensiunea de debitat, si la care, fiecare egalizor
de tensiune debiteaza energia pe bara comuna de colectare energie in c.c.,

- alte module PV sau ansamble de captare PV amplasate in mod fara cautarea direc-
tiei solare, de pe acelasi vehicul sau obiect, sunt, pentru fiecare zona geometrica de
insolatie a masinii, respectiv pentru fiecare aceiasi directie de receptionare a luminii,
conectate, separat, la cate un dispozitiv MPP propriu, urmat de un dispozitiv de ega-
lizare tensiuni propriu, si in aval, la bara comuna de colectare in c.c. a vehiculului,

si la care, atat pentru PV 2D cat si pentru PV 3D, cat si pentru alte sub-ansamble cu
module PV, de pe vehiculul sau obiectul respectiv, fiecare modul PV este prevazut
cu dioda de transferare energie peste respectivul element PV, pentru cazul in care
acel modul PV este umbrit.

18. Sistem pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare, con-
form revendicarii 9, 16, destinat alimentarii integrale sau partiale, cu energie e-
lectrica, a vehiculelor terestre si a vehiculelor pe apa, si a altor obiective, cara-
cterizat prin aceea ca:

- fiecare erector PV 2D debiteaza energia, separat, (fig. 27) catre cate un sistem pro-
priu MPP (Maximum Power Point), care, la randul sau, debiteaza energia unui sis-
tem propriu de egalizare de tensiune, care, la randul sau, debiteaza energia pe bara
comuna de colectare energie in c.c., (57),

- fiecare erector PV 3D si fiecare lant de module PV cu aceiasi orientare geometrica
spatiala, debiteaza energia, in modul urmator, (fig. 27): separat, de catre fiecare lant
de module PV, cu aceiasi orientare spatiala, unui sistem MPP propriu acelui lant de
module PV, si la care sistemul MPP, propriu lantului respectiv PV, debiteaza energia
unui sistem de egalizare tensiune cu tensiunea de debitat, si la care, fiecare egalizor
de tensiune debiteaza energia pe bara comuna de colectare energie in c.c.,

- alte module PV sau ansamble de captare PV amplasate in mod fara cautarea direc-
tiei solare, de pe acelasi vehicul sau obiect, sunt, pentru fiecare zona geometrica de
insolatie a masinii, respectiv pentru fiecare aceiasi directie de receptionare a luminii,
conectate, separat, la cate un dispozitiv MPP propriu, urmat de un dispozitiv de ega-
lizare tensiuni propriu, si in aval, la bara comuna de colectare in c.c. a vehiculului,

si la care, atat pentru PV 2D cét si pentru PV 3D, cat si pentru alte sub-ansamble cu
module PV, de pe vehiculul sau obiectul respectiv, fiecare modul PV este prevazut
cu dioda de transferare energie peste respectivul element PV, pentru cazul in care

acel modul PV este umbrit.
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(18) Sistem pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare,
conform revendicarii 9, destinat alimentarii integrale sau partiale, cu energie
electrica, a vehiculelor terestre si a vehiculelor pe apa, si a altor obiective,
caracterizat prin aceea ca:
bara comuna de colectare energie in c.c., de la sisteme PV, a vehiculului, este co-
nectata, (fig. 27), la:
- sub-sistemul de Tncarcare a acumulatorilor (53),
- un conector (51), ce permite livrarea energiei electrice in ¢. ¢. catre utilizatori dispu-
si in exteriorul vehiculului respectiv,
- dispozitive MPP (41), (43) si egalizoare de tensiune (42), (44), pentru primirea pe
bara comuna de colectare a energiei in c.c., a energiei captate de la 2 (exemplifica-
tiv) lanturi de module PV
- dispozitive MPP (45), (47) si egalizoare de tensiune (46), (48), pentru primirea pe
bara comuna de colectare a energiei in c.c., a energiei captate de alte module PV,
montate fix (fara trackere solare) pe acelasi vehicul sau obiect,
- un invertor cc./c.a. (51), conectat la protectii si conector (52), ce permite livrarea e-
nergiei electrice in c. a., catre utilizatori dispusi in exteriorul vehiculului respectiv,
- un conector, (49), ce permite primirea din exterior catre vehicul, a energiei electrice
inc.a., si
- conversia acesteia, cu un invertor c.a. / c.c. (560), si dirijarea acestei energii
catre sub-sistemul bara de colectare in c.c.,
- transmiterea energiei primita de la reteaua publica, direct catre dispozitivul
de incarcare a acumulatorilor vehiculului.
19. Sistem pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare, con-
form revendicarii 9, destinat alimentarii integrale sau partiale, cu energie elec-
trica, a vehiculelor terestre si a vehiculelor pe apa, si a altor obiective, caracte-
rizat prin aceea ca:
este prevazut cu un sub-sistem de automatizare, monitorizare, masurare si actiona-
re a elementelor ce sunt deplasate pe parcursul captarii precum si a plierii /deplierii,
si in varianta a escamotarii ~ dez-escamotarii erectorilor, sub-sistem care:
(a) - pe haza senzorilor de identificare a pozitiei soarelui, in azimut si elevatie, elabo-
reaza si actioneaza comenzile de rotire a turelei, respectiv a erectorului, de inclinare
a erectorulul, respectiv de inclinare a placii de baza, ce sustine erectorul, in raport cu

turela,
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(b) - pe baza senzorilor sau sistemelor de masurare a pozitiei de rotatie si inclinare,
si a algoritmilor de control, realizeaza incadrarea erectorului in restrictiile spatiale im-
puse, si anume cu asigurarea unghiului de inclinare optim energetic al erectorului in
situatia respectarii acestor restrictii.

(c) - pe baza senzorilor de proximitate, senzorilor sau sistemelor de masurare a po-
zitiei de rotatie si inclinare, si a algoritmilor de control, elimina impactul dintre erectori
la utilizarea mai multor erectori pe acelasi vehicul, si efectueaza procedura de pozi-
tionare a erectorilor, in vederea obtinerii unei dispuneri energetice favorabile recolta-
rii maximizate si diminuarea umbririi intre erectori (back tracking),

si la care, elementele de actionare pentru obtinerea pozitiei optime de captare, sunt
comandate ciclic, la perioade de timp prestabilite, pana in momentele pasagere ale
atingerii echilibrului (egalitatii) intre nivelele semnalelor de la senzorii de pozitie ai
soarelui: senzor directie de rotire dreapta si senzor directie rotire stanga pentru
controlul azimutului si senzor inclinare si senzor ridicare pentru controlul elevatiei.
20. Sistem pentru captarea cu mijloace PV / fotovoltaice a energiei solare, con-
form revendicarii 9, destinat alimentarii integrale sau partiale, cu energie elec-
trica, a vehiculelor terestre si a vehiculelor pe apa, si a altor obiective, caracte-
rizat prin aceea ca:

pe vehicule terestre, respectiv pe apa, se instaleaza, (fig. 29) (a), (b) multiple siste-
me de captare a energiei solare:

- prin aranjarea acestora in cadrul dimensiunilor existente ale vehiculului, respectiv
ale acoperisului vehiculului, respectiv ale incintei de inmagazinare in stare pliata, a
sistemelor de captare, si/ sau

- prin augmentarea incintei de pliere si eventual escamotare a sistemelor de captare,
inclusiv prin:

* (a) extinderea lungimii si latimii incintei de pliere si escamotare, (fig. 29) (c), in li-
mitele permise de suprafata acoperisului vehiculului, astfel ca sa fie depliate un nu-
mar ridicat de sub-sisteme erectori (2), prevazuti cu module PV (8) sau cu grupe PV
3D,

si/ sau

e (b) prin modificarea arhitecturii vehiculului, prin cresterea dimensiunilor portiunilor
din fata cabinei si/ sau spate ale vehiculului, pentru a accepta mai multe sisteme de

ca-ptare, (fig. 29) (c),
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prin generarea unor vehicule cu o arhitectura noua caracterizata prin :
alungirea acoperisului vehiculului deasupra motorului, si sau
alungirea extensiei spate a vehiculului, astfel ca suprafata spatelui vehiculului, sa

permita instalarea unui numar augmentat de sisteme.
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PROCEDEU SI SISTEM PENTRU CAPTAREA PV / FOTOVOLTAICA
MAXIMIZATA A ENERGIEI SOLARE, IN VEDEREA ENERGIZARII VEHICULELOR
TERESTRE, VEHICULELOR PE APA SI PENTRU ALTE APLICATII

DESENE

Fig. 1

Fig. 2
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Fig. 3

Fig. 4
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Fig. 10
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