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Esilli olevan keksinndn kohteena on menetelmid oheislaitteistojen ohjaa-
miseksi kaukotiedotuslaitteistossa, erityisesti keskusohjatussa kaukotiedotus-
vdlityslaitteistossa, kahden tai useamman identtisen ohjauslaitteen avulla,
jotka oheislaitteistot ryhmittéin yvyhteenkoottuina ovat kulloinkin jokaiseen
ryhm#én kiintedsti kuuluvan kytkentdkohdan kautta aina ohjaustapahtuman mukaan
kytkettivissd yksitellen ohjauslaitteisiin.

On tavanomaista varustaa kaukotiedotuslaitteistojen ohjaamiseksi vaa-
dittavat ohjauslaitteet varmuussyistid moninkertaisiksi, jolloin aina yksi
ohjauslaite on kiytdssd ja muut ovat varalla kidyttovalmiina. Ohjauslaite toimii
sitten niin kauan, kunnes kaikkia ohjauslaitteita ylempi valvontalaite toteaa
hiiridn kdytossid olevassa ohjauslaitteessa, kytkee sen toiminnasta pois ja aset-
taa toisen ohjauslaitteen tilalle toimintaan.

Tigsi menetelmissi vaikuttaa haitallisesti se, ettei varaohjauslaittei-
den valmius ole tarkastettavissa, mikd seikke vdhentdd varmuutta.
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Edelleen seuraa sihkdmekaanisten ohjauslaitteiden tapauksessa yksityisten
ohjauslaitteiden sangen epidtasainen kulutus, koska jatkuvasti kdytossid oleva
ohjauslaite ilmeisesti saavuttaa oleellisesti korkeammat kytkentiluvut kuin
ainoastaan hiiristapauksessa kiyttsdn otettava varaohjauslaite.

Keksinndn tarkoituksena on saada aikaan menetelmid, joka ilman suuria
kustannuksia takaa kaikkien ohjauslaitteiden varman kdyttovalmiuden ja samalla
tarjoaa mahdollisuuden ilman ylempidi valvontalaitetta todeta hiirist ja pai-
kallistaa virheellisten kojeiden sijainnin.

Keksinndn mukaisesti témi onnistuu siten, etti ohjauslaitteet, joista
Jokaisena ajankohtana kulloinkin vain yksi ainoa ohjaa kaikkia ohjattavia
oheislaitteistoja ja kytkentikohtia virheen esiintymiseen tai ohjauslaitteen
kdytdstd poistamiseen asti, kytkeytyvidt keskenididn jaksottaisesti vaihdellen Ja
Joka kerta ohjauslaitteen kytkeytyessid toiminnasta kytkentikohdat erottavat
kaikki kytketyt oheislaitteistot ohjauslaitteesta, ettéd ensimmiisen ohjauslait-
teen kytkeytyessi siind oleva kytkennin kestonmiiriivi ensimmiinen aikaelin
saatetaan kdytiodn samanaikaisesti toisen ohjauslaitteen toisen aikaelimen
kanssa, jolla toisella aikaelimells on ensimmiiseen aikaelimeen nidhden suurempi
aikavakio, ettd edelleen virheen esiintyessi senhetkiseen ohjaustapahtumaan
osallisina olevien oheislaitteistojen, kytkentikohtien ja kulloisenkin ohjaus~
laitteen sekd osoitteet ettd myds kidyttotilat kirjoitetaan keskusmuistiin, ja
ettd sen jédlkeen timéd ohjauslaite sek#d kytketyt oheislaitteistot, samoin kuin
myos kaikki kytkentdkohdat, kytkeytyvdt itsestddn toiminnasta ja titen toinen
ohjauslaite tai edellinen ohjauslaite uudelleen saatetaan kidyttssn.

Keksinndn edullisen lisédsuoritusmuodon mukaisesti kyseiselli hetkelld
kiytossdi olevan ohjauslaitteen ensimmiisen alkaelimen jhidessi pois tapahtuu
toisen ohjauslaitteen kytkeminen sen oman toisen aikaelimen avulla samanaikai-
sesti virheilmoituksen kanssa.

Keksinnon toinen lisisuoritusmuoto varmistaa sen, ettd kulloinkin oheis-
laitteistossa tai kytkentikohdassa esiintyvin vian laadun mukaan asianomainen
kytkentdkohta ja siihen kuuluvat oheislaitteistot kytkeytyvit toiminnasta en-
nalta mdirdtyksi ajanjaksoksi tai esiintyvin virheen kestoajaksi.

Edelleen on virheiden rajoittamiseksi suunniteltu keksinnén mukaisen
menetelmén edullista kidyttdd, jolle on tunnusomaista, se etti keskusmuistiin
kirjoitetut senhetkiseen ohjaustapahtumaan osallistuvien oheislajitteistojen,
kytkentékohtien ja kulloisenkin ohjauslaitteen osoitteet ja kiyttstilat luovu-
tetaan tilastona.

Keksinntn mukainen menetelméd sallii siten erittiin yksinkertaisella
tavalla jokaiselle ohjauslaitteelle vuorottaisen kiyttssnoton avulla aina var-
man kdyttdvalmiuden, ohjauslaitteisiin sisiltyville sihkdmekaanisille elemen-

teille mahdollisimman tasaisen kulutuksen, molemminpuolisen valvonnan itsensi
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ohjauslaitteiden avulla sekd mahdollisuuden virheellisten laittels tojen tai
liitdntihaarojen paikallistamiseen ja lyhytaikaiseen toiminnasta pois kytke-
miseen.

Piirustuksen yhteydessi selitetiin seuraavassa keksinnon mukaista mene-
telmii lihemmin esimerkin avulla. Kuvio 1 esittdd kolmella ohjauslaitteella
varustettua kaukotiedotuslaitteistoa, kuvio 2 kahdella ohjauslaitteella varus-
tettua laitetta, kuvio 3 kolmella ohjauslaitteella varustettua laitetta jJa
kuvio 4 ilmoitettujen kidyttdtilojen tilastollista esitystd.

Kuviossa 1 esitetyssd kaukotiedotuslaittelstossa jokaisella kolmesta
ohjauslaitteesta ST on yhteys yhteiseen keskusmuistiin SP ja kaikkiin kytkentid-
kohtiin S. Ohjattavat oheislaitteistot P on ryhmittiin yhteenkoottuina liitet-
ty jokaiseen ryhmidin kiintedsti kuuluvaan kytkentikohtaan S. Jokainen oheis-
laitteisto P on siihen kuuluvan kytkentikohdan S kautta yksitellen kytketté-
visssd kiytdssi olevaan ohjauslaitteeseen ST. Keskusmuistiin SP liitetty il-
maisukoje A kerii muistiin SP kirjoitetut senhetkiseen ohjaustapahtumaan osal-
listuvien oheislaitteistojen P, kytkentikohtien S ja kulloisenkin ohjauslait-
teen ST osoitteet ja kdyttotilat tilastoksi. Tédmi tilasto voidaan sen jdlkeen
saada esiin luovutuskojeesta A tai ilmoittaa tietojen seulalaitteen kautta.

Kuvio 2 esittii kahdella identtiselli ohjauslaitteella ST1, ST2 varus-
tetun jirjestelyn, joista kummallakin laitteella on mm. ensimméinen aikaelin
Z2G1 ja toinen aikaelin 2G2, jolla on ensimmédiseen aikaelimeen ZGl nihden pi-
tempi aikavakio, sekd loogisten verijipiirien Tl - T5 kautte aikaelimiin 2Gl,
7ZG2 liitetty E-rele. Tdmi E~-rele symbolisoi toimivassa tilassa kyseisen ohjaus-
laitteen ON-tilaa ja lepotilassa EI-tilaa. Kuvion 2 ohjauslaitteissa esitetty-
jen sihkomekaanisten releiden E asemesta voidaan luonnollisesti yhtd hyvin
kiyttii elektronisia releitid. Jokainen ohjauslaite sisdltda luonnollisesti
edelleen kytkinelementteji ja liitoksia, joita kuviossa 2 el yksinkertaisuu-
den vuoksi ole esitetty, kuten esimerkiksi oheislaitteistojen P ja kytkenté-
kohtien S varsinaista ohjaamista varten, tietojen edelleen johtamiseksi keskus-
muistiin, jne.

Jokaisessa ohjauslaitteessa releen E kiimitys on séhkoisesti liitetty
toisaalta systtdjinnitteen toiseen napaan (-) ja toisaalta loogisen JA-verijén
T4 ulostuloon. JA-veréjisté T4 on ensimmiinen sisédiénmeno liitetty s&hkdi-
sesti loogisen invertointilaitteen T5 kautta ei esitettyyn virheenilmaisimeen
ja toinen sisdinmeno loogisen TAI-verdjén Tl ulostuloon. lLoogisesta TAI-verad-
jisti Tl on ensimmiinen sisiénmeno sihkdisesti liitetty loogisen JA-verdjdn T2



4 61113

ulostuloon ja toinen sisiinmeno on toisen aikaselimen ZG2 kautta ja kulloinkin
toisessa ohjauslaitteessa olevan vaihtokytkentikoskettimen e tyssivun kautta
liitettdvissd syottojédnnitteen toiseen napaan (maahan). Loogisesta JA~-verdjasti
T2 on ensimmdinen sisdénmeno liitetty sdhk&isesti kulloinkin toisen ohjauslait-
teen vaihtokytkentikoskettimen e leposivun kautta systtéjinnitteen toiseen
napaan (maahan) ja toinen sisiinmeno on loogisen invertointilaitteen T3

kautta, ensimmiisen aikaelimen ZGl ja oman ohjauslaitteen tydkoskettimen e
kautta liitettdvissd systtéjéinnitteen toiseen napaan (maahan).

Seuraavaksi selitetdidn lyhyesti kuvion 2 mukaisen kytkentilaitteen
toimintatapaa. Kdyton vastaanottavassa ohjauslaitteessa on rele E herdtetty
Ja se irrottaa toisaalta oman aikaelimen ZGl ja toisaalta myss ei kdytossi ole-
van ohjauslaitteen toisen aikaelimen ZG2. Ensimméiinen aikaelin ZGl antaa aika-
méidrdnsd loppuun asti loogisen "O" jilkeen kytketylle invertointilaitteelle T3
Ja tédm§ puolestaan antaa loogisen "1" JA-verdjin T2 toiseen sisiinmenoon.

Koska myds kiytdssd olevan ohjauslaitteen JA-verdjdn T2 ensimmiisessi sis#in-
menossa on looginen "1" koska toisaalta invertointilaitteessa T5 ei ole virhe-
ilmoitusta eikd toisaalta ei kiyt8ssi olevassa ohjauslaitteessa olevaa reletti
E ole herdtetty, voi kdytdssi olevassa ohjauslaitteessa oleva rele E pysyi
vetineend t&td kautta. Ensimmiisen aikaelimen ZGl aikamidirin loputtua témén
antama looginen "1" piisee tapahtuvan invertoinnin jilkeen invertointilait-
teen T3 kautta loogisena "O" JA~verijin T2 toiselle sisiinmenclle, jolle rele
E pddstdi. Tdhdn asti kdytossd olevassa ohjauslaitteessa olevan releen E piis-
tiessd looginen "1" piiswe vaihtokytkentikoskettimen e leposivun kautta JA-
verdjin T2 ensimmiiseen sisiidnmenoon ei kdytossid olevassa ohjauslaitteessa,
jolloin timZ oman releensi E herdttyd alkaa toimia.

Ensimmiisen aikaelimen ZG2 jiidessd pois tapahtuu kyseessi olevan
ohjauslaitteen toiminnasta kytkeminen sen oman toisen aikaelimen ZG2 avulla
aikaansaadun kulloisenkin toisen ohjauslaitteen kéyttsdnoton mukaan.

Kuvio 3 esittdd kolmella identtiselld ohjauslaitteella BT1, ST2, ST3
varustettua jirjestelyd, joista jokaisessa on mm. samoin ensimmiinen aikaelin
4Gl ja toinen aikaelin 2G2, jolla on ensimmiiseen aikaelimeen ZGl nihden pitem-
pi aikavakio, sekd loogisten verijédpiirien Tl - T4 kautta aikaelimiin ZGl, ZG2
liitetty E-rele. Tdmd E-rele symbolisol toimivassa tilassa kyseessi olevan
ohjauslaitteen ON-tilaa ja lepotilassa EI-tilaa. Edelleen jokainen ohjauslaite
sisdltii pidistimistd hidastavan esivalmistelureleen V sekd vaihtokytkentire-
leen U. Myos tdssi voidaan jokainen kuvion 3 ohjauslaitteissa esitetyisti
sdhkdmekaanisista releisti E, U ja V korvata elekironisella releelld.Luonnolli-
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sesti myds tdssid tapauksessa jokainen ohjauslaite sisdltédd kytkentielement-
tejid ja liitoksia, jolta ei yksinkertaisuuden vuoksi ole esitetty kuviossa 3,
kuten esimerkiksi oheislaitteistojen P ja kytkentékohtien S varsinaista ohjaa-
mista varten, tietojen edelleen johtamiseksi keskusmuistiin, jne.

Jokaisessa ohjauslaitteessa releen E kdidmitys on sihkdisesti liitetty
toisaalta sydttsjinnitteen toiseen napaan (1) ja toisaalta loogisen JA-verijin
T4 wlostuloon. JA-verdjdstd T4 on ensimmiinen sisdinmeno liitetty sdhkdisesti
loogisen invertointilaitteen T5 kautta el esitettyyn virheenilmaisimeen ja
toinen sisdinmeno loogisen TAI-verdjén Tl ulostuloon. Loogisesta TAI~-veriZjisti
Tl on ensimmédinen sisidinmeno liitetty séhkdisesti loogisen JA-verijin T2 ulos-
tuloon. TAI-verijidn Tl toinen sisiinmeno on toisen aikaelimen 2ZG2, irtikytkenté-
diodin D1, vaihtokytkentikoskettimen Ul leposivun ja sekd molemmista muista
ohjauslaitteista toisen ohjauslaitteen vaihtokytkentikosketitimen e2 tydvisun
etti myds molemmista ohjauslaitteista toisen ohjauslaitteen vaihtokytkentéd-
koskettimen ul tydsivun ja molemmista ohjauslaitteista toisen ohjauslaitteen
vaihtokytkentikoskettimen e2 kautta kytkettidvissd systtojidnnitteen toiseen
napaan (maahan). Loogisesta JA-verdjisti T2 on ensimméinen siséinmeno liitetty
sihkdisesti tyokoskettimen v2 ja lepokoskettimen u2 kautta toisaalta vaihto-
kytkentikoskettimen u3 tydsivuun ja toisaalta tolsessa molemmista muista oh-
jauslaitteista vaihtokytkentikoskettimen u3 leposivun ja vaihtokytkentékosket-
timen e2 leposivun kautta sydttsjinnitteen toiseen napaan (maahan). JA-veridjin
T2 toinen sisiinmeno on loogisen invertointilaitteen T3, ensimméisen aikaelimen
Z2Gl ja tyokoskettimen el kautta liitettldvissd syottdojdnnitteen toiseen napaan
(maahan). Piistshidastettu esivalmistelureleen V toinen k#imityspidi voidaan
liittdd toisaalta tydkoskettimien vl ja e3 kautta ja toisaalta irtikytkenté-
diodin D2, vaihtokytkentdkoskettimen ul leposivun ja toisessa molemmista muista
ohjauslaitteista vaihtokytkentdkoskettimen e2 tytsivun kautta systtojénnitteen
toiseen napaan (mashan). Esivalmistelureleen V toinen kélmityspds kuten myds
vaihtokytkentireleen U toinen kiéimityspiéi on sdhkoisesti liitetty syottéjan-
nitteen ensimmiiseen napaan (~). Releen U toinen kiédmityspidi on liitettdvissid
kiynnistyskytkimen U kautta sydttojidnnitteen toiseen napaan (maahan).

Kuvion 3 mukaisen kytkentidjédrjestelyn toimintatapa vastaa suurin piir-
tein kuvion 2 yhteydessi esitettyi toimintatapaa, minki wvuoksi tdssi on kisi-
teltdvd ainoastaan kuviossa 3 olevien lisdkytkinelementtien toimintatapa.
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Esivalmistelurele V havahtuu aina kussakin ohjauslaitteessa, joka seuraavaksi
joutuu kdyttéon, irtikytkentiddiosin D2, vaihtokytkentikoskettimen ul leposi-
vun kautta ja kdytdssi olevassa ohjauslaitteessa heritetyn releen E vaihtokyt-
kentdkoskettimen e2 tydsivun kautta tapahtuvan liitidnndn johdosta syottojannit-
teen toisen navan (maan) kanssa. Rele V on vetineeni kiytdssi olevassa ohjaus-
laitteessa tyokoskettimien vl ja e3 kautta releen E piddstimiseen asti.

Kytkimen U avulla kidytettivid vaihtokytkentirele U aikaansaa kyseisen
ohjauslaitteen irtikytkemisen lepokoskettimen w2 vdlitykselld, jolloin vaihto-
kytkentékoskettimien ul ja u3 avulla taataan molempien kidytossi olevien ohjaus-
laitteiden vuorottainen kdyttéonotto.

Esiintyvien virheiden vuoksi ilmenevien kdyttotilojen tilastollista
esitystd kuvaavasta, kuviossa 4 olevassa esimerkisti selvidd, kuinka toistuvat
virheet voidaan todeta ja virheldhteet paikallistaa. Siten esiintyy esimerkiksi
riveillsd 101, 107, 111 ja 118 ohjaustapahtuman 2 aikana aina virhelajia A
ohjauslaitteesta ST1 tai ST2 riippumatta, mutta aina kytkentdkohdan S3 ja oheis-
laitteiston P12 yhteydessi. Edelleen esiintyy riveilld 104, 108 jallé ohjaus-
tapahtuman 3 aikana samoin virhelaji A myds ohjauslaitteesta ST1 tai ST2 riip-
pumatta, mutta aina kytkentikohdan S3 ja oheislaitteiston Pl3 yhteydessi.

Koska muita kytkentikohtaan S3 kytkettyjd oheislaitteistoja P11, P15, el ole
ilmaistuina virheluettelossa, ei saada varmautta, ovatko nédmd ylipditiin osal-
lisina ohjaustapahtumaan. Siten on yksi mahdollisuus, ettd virheldhteet ovat
kytkentékohdassa S3 tai molemmissa oheislaitteistossa P12 ja P 13.

Patenttivaatimukset:

1. Menetelmd oheislaitteistojen ohjaamiseksi kaukotiedotuslaitteis-
tossa, erityisesti keskusohjatussa kaukotiedotusvidlityslaitteistossa, kahden
tai useamman identtisen ohjauslaitteen avulla, jotka oheislaitteistot ryhmi t-
tédin yhteenkoottuina ovat kulloinkin jokaiseen ryhmiin kiintedsti kuuluvan
kytkentékohdan kautta aina ohjaustapahtuman mukaan kytkettdvissi yksitellen
ohjauslaitteisiin, tunne t t u siitd, ettd ohjauslaitteet €T), joista
Jokaisena ajankohtana kulloinkin vain yksi ainoa ohjaa kaikkia ohjattavia
oheislaitteistoja (P) ja kytkentdkohtia (S) virheen esiintymiseen tai ohjaus-
laitteen (ST) kiytdstd poistamiseen asti, kytkeytyvit keskeniin jaksottai-
sesti vaihdellen ja joka kerta ohjauslaitteen (ST) kytkeytyessi toiminnasta
kytkentdkohdat (S) erottavat kaikki kytketyt oheislaitteistot (P) ohjauslait-
teesta (ST), etti ensimmidisen ohjauslaitteen (ST) kytkeytyessd siind oleva
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kytkennin keston miiriivi ensimmiinen aikaelin (2G1) saatetaan kidyttoon sa-
manaikaisestl toisen ohjauslaitteen (ST) toisen aikaelimen (%G2) kanssa, jolla
toisella aikaelimelld (2G2) on ensimmiiseen aikaelimeen (2Gl) nihden suurempi
aikavakio, ettd edelleen virheen esiintyessi senhetkiseen ohjaustapahtumaan
osallisina olevien oheislaitteistojen (P), kytkentikohtien (S) ja kulloinkin
ohjauslaitteen (ST) seki osoitteet etti myos kdyttotilat kirjoitetaan keskus-
muistiin (SP), ja etti sen jilkeen timi ohjauslaite (ST) sekd kytketyt ohéis-
laittedstot (P), samoin kuin myds kaikki kytkentikohdat (S), kytkeytyviat itses-
tddn toiminnasta ja tdten toinen ohjauslaite (ST) tai edellinen ohjauslaite
(ST) uudelleen saatetaan kiyttson.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukaisen menetelmén kiytts virheiden rajoitta~
miseksi, t unne t t u siitd, etti keskusmuistiin (SP) kirjoitetut senhetki~
seen ohjaustapahtumaan osallistuvien oheislaitteistojen (P), kytkentidkohtien
(S) ja kulloisenkin ohjauslaitteen (ST) osoitteet Jja kdyttotilat keskusmuistiin
(SP) liitetty luovutuskoje (A) luovuttea tilastona.

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmé, t u nne t t u siits,
ettd kyseiselld hetkelld kidytdssi olevan ohjauslaitteen (ST) ensimmiisen aika-
elimen (2Gl) ji4dessd pois tapahtuu toisen ohjauslaitteen (ST) kytkeminen sen
oman toisen aikaelimen (ZG2) avulla samanaikaisesti virheilmoituksen luovutuk-

sen kanssa.

4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmi, t unne t t u siiti,
ettd kulloinkin oheislaitteistossa (P) tai kytkentikohdassa (S) esiintyvin
vian laadun mukaan asianomainen kytkentikohta (S) ja siihen kuuduvat oheislait-

teistot (P) kytkeytyvit toiminnasta ennalta médrdtyiksi ajanjaksoksi tai esiin-
tyvin virheen kestoajaksi.
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Patentkrav:

1. Forfarande for styrning av periferiska anordningar i en signal-
anldggning, i synnerhet i en fjdrrsignal-formedlingsanliggning, medelst
tvd eller flera identiska styranordningar, vilka periferiska anordningar
dr forenade gruppvis och de kan kopplas via ett med varje grupp fast sam-
ordnat kopplingsstédlle individuellt enligt styrningsforloppet till styr-
anordningarna, k annetecknat ddrav, att styranordningarna (ST),
av vilka vid varje tidpunkt endast en enda styr samtliga periferiska an-
ordningar (P) och kopplingsstdllen (S), som skall styras, till uppkomsten
av ett fel eller till urdriftsdttningen av en styranordning (ST) kopplar
in i periodisk vidxling och vid varje urkoppling av en styranordning (ST)
Atskiljer kopplingsstdllena (S) for samtliga tillkopplade, periferiska an-
ordningar (P) frén styranordningen (ST), att vid inkopplingen av en firsta
styranordning (ST) pdkopplas i densamma ett inkopplingstiden bestimmande,
férsta tidsorgan (ZGl) samtidigt som ett andra tidsorgan (ZG2) hos en and-
ra styranordning (ST), vilket andra tidsorgan (ZG2) uppvisar en i forhdllan-
de till det forsta tidsorganet (2Gl) storre tidskonstant, att vidare vid
uppkomsten av ett fel sdvdl adresserna som driftstillstdnden av de perife-
riska anordningarna (P), kopplingsstidllena (S) och ifrdgavarande styran-
ordning (ST), som deltar i det pigdende styrningsfdrloppet, inskrivs i ett
centralt minne (SP), och att didrefter denna styranordning (ST) kopplar ifrén
sdvdl de tillkopplade, periferiska anordningarna (P) som alla kopplings-
stdllen (S) samt sig sjdlv och ddrigenom Overtar en andra styranordning
(ST) eller &ter den férra styranordningen (ST) driften.

2. Anvdndning av férfarandet enligt patentkravet 1 for felbegréns-
ning, k annetecknad didrav, att de i det centrala minnet (SP) in-
skrivna adresserna och driftstillsténden av de periferiska anordningarna (p),
kopplingsstdllena (S) och ifrdgavarande styranordning (ST), som medverkar i
det pldgldende styrningsforloppet, utmatas av en till det centrala minnet
(SP) ansluten utmatningsanordning (A) i form av en statistik.

3., Forfarande enligt patentkravet 1, k @ nnetecknat didrav,
att vid franfall av det forsta tidsorganet (2Gl) av den momentant fungerande
styranordningen (ST) sker inkopplingen av en andra styranordning (ST) genom

dess eget andra tidsorgan (ZG2) under samtidig utmatning av en felanmdlan.



? 61113

4., Forfarande enligt patentkravet 1, k @&nnetecknat ddrav,
att i enlighet med arten av ett i en periferisk anordning (P) eller i ett
kopplingsstille (S) upptrddande fel frdnkopplas ifrdgavarande kopplings-
stille (S) och dendir med samordnade, periferiska anordningen (P) under en

forutbestdmd tid eller under tidsldngden av ett upptrddande fel.
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Rivi Ohjaus- Virhe- Kytkentd-| Ohjaus- Ohjaus-
laite laji kohta laitteisto tapahtuma
101 ST1 A S3 P12 2
162 ST1 B S1 Py 1
1G3 S12 C S2 P7 4
104 ST1 A S3 P13 3
105 Sh2 D S8 P34y 2
10b 512 C S7 P31 1
107 ST1 A S3 P12 2
108 Sl2 A S3 P13 3
109 S11 L Sy P18 2
116 S12 D S7 P32 Y4
111 S12 A S3 P12 2
112 ST1 B S1 Py 1
113 S172 D Sh P16 Y
114 ST1 C S2 P8 2
115 ST? A S1 P2 1l
116 S11 A S3 P13 3
117 S12 D S7 P35 4
118 ST2 A S3 P12 2
119 ST1 L S5 P21 3

Fig- 4
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