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Urządzenie do automatycznego przesyłania i wykorzystywania
informacji dotyczących pojazdów przejeżdżających przez

określone punkty

Przedmiotem wynalazku jest urządzenie do au¬
tomatycznego przesyłania i wykorzystywania in¬
formacji dotyczących pojazdów przejeżdżających
pirzez określone punkty, zwłaszcza .pojazdów ko¬
munikacji miejskiej.

Rosnące trudności organizacji (ruchu ulicznego,
szczególnie w wielkich miastach, posiadających
sieć naziemnej komunikacji miejskiej, powodują,
że dla użytkownika problem oczekiwania na po¬
jazd i ilość wolnych miejsc staje się wieje coraz
istotniejszy i stanowi juz dzisiaj źródło szkód.

Ż cpisiu patentowego 3 644 883 Stanów Zjednoczo¬
nych Ameryki znane jest urządzenie współpracu¬
jące z maszyną liczącą, przeznaczone do wskazy¬
wania położenia autobusu na trasie, przy czym in¬
formacje przekazywane są do centrum kontrolne¬
go. Każdy autobus wyposażony jest w dwukierun¬

kowy aparat radiowy dla komunikowania się
z centrum kanałem fonicznym lub cyfrowym i w

■odbiornik dla odbierania sygnałów z nadajników
określających położenie przystanków, rozmieszczo¬
nych wzdłuż drogi pojazdu, przy czym Informacje

•z tych nadajników są zapisywane w zespole pamię¬
ciowym auitobusu. Maszyna licząca w sposób ciąg¬
ły kontroluje powożenie autobusów za pomocą sy¬
stemu teledacyjnego, przy czym autobusy auto¬
matycznie odpowiadają na wywołanie zapamię¬
tanym znakiem przystanku i informacją o czasie
jaki upłynął od chwili wpisania tego znaku do ze¬
społu pamięciowego autobusu. Odchylenia od roz-
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kładu jazdy wyświetlane są na tablicy kontrolnej
w centrum. Autobus może zostać wezwany do od¬
powiedzi, w kanale fonicznym przez wysłanie ka¬
nałem cyfrowym określonego słowa kodowego za^
wierającego identyfikację autobusu. Ponadto auto¬
bus zaopatrzony jest w urządzenie do automatycz¬
nego wywoływania w razie awarii cenftrum kon^
fcrolnego przez transmisję danych kanałem fonicz¬
nym.

Celem wynalazku jest opracowanie urząjdzenia
do automatycznego przesyłania i wykorzystywania
informacji dotyczących pojazdów przejeżdżających
przez określone punkty, zwłaszcza dostarczające*
go na przystankach użytkownikom komunikacji
miejskiej danych o aktualnym położeniu najbliż¬
szego pojazdu zbliżającego się do przystanku, lub
kilku takich pojazdów, oraz o ilości wolnych
miejsc, którymi pojazd ten dysponuje.

Cel wynalazku osiągnięto przez to, że do wyj¬
ścia zespołu odbiorczego, na którym pojawia się
sygnał danych o odległości przebytej przez dany
pojazd, dołączone jest pierwsze wejście obwodu
odejmującego, którego drugie wejście dołączone
jest do wyjścia zadajnika wytwarzającego sygnał
odpowiadający odległości danego punktu trasy od
początku trasy, a wyjścia obwodu odejmującego,
na których pojawiają się sygnał reprezentujący
różnicę sygnałów wejściowych, a wfręc odległość
pojazdu od, danego punktu trasy, oraz sygnał
określający znak tej różnicy, dołączone są do wejść
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zespołu wskaźnikowego. Do wyjścia zespołu odbior¬
czego, na którym pojawia się sygnał danych o kie¬
runku ruchu pojazdu, dołączone jest pierwsze
wejście komparatora tras, którego drugie wejście
dołączone jest do wyjścia zadajnika kierunku od-
niesiendą zgodnego z kierunkiem trasy, na której
znajduje się dany przystanek, a wyjście kompa¬
ratora tras, na którym pojawia się sygnał w przy¬
padku zgodności kierunku trasy i kierunku ruchu
pojazdu, dołączone jest do wejścia zespołu wskaź¬
nikowego. Zespół odbiorczy ma wyjście, na któ¬
rym pojawia się sygnał w przypadku bezbłęd¬
nego przekazania informacji, wyjście, na którym
pojawia się sygnał informacyjny numeru po¬
jazdu, i wyjście, na którym pojawia się sygnał
określający stan zapełnienia pojazdu, połączone

r~77"z Ódpow^edrii^j wejściami zespołu wskaźnikowego.
| Do wyjścia obwodu odejmującego, na którym
i pojawia się sygnał reprezentujący różnicę sygna-

f "■•■•:.;t0ttr^^fi^i^jgcti, a więc odległość -pojazdu od da-
1/ Viffiri 'pifflfrtTr^frnfiv, może być dołączone wejście

drugiego komparatora, którego drugie wejście do¬
łączone jest do wyjścia zadajmika pewnej stałej
odległości od zadanego punktu trasy, przy czym
na wyjściu tego komparatora sygnał pojawia się
wówczast gdy odległość pojazdu od rozważonego
punktu trasy jest mniejsza od zadanej odległości.
Do wyjścia obwodu odejmującego, na którym po¬
jawia się informacja o znaku różnicy sygnałów
wejściowych tego obwodu, dołączone jest wówczas
pierwsze wejście elementu I, którego drugie wej¬
ście dołączone jest do wyjścia drugiego kompara¬
tora. Wyjście tego elementu I jest sprzężone z wej¬
ściem sterującym paimięcd poprzez obwód bram¬
kujący dla sterowania światłami za pomocą syg¬
nału sterującego na wyjściu pamięci.

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony w przy¬
kładzie wykonania na rysunku, na którym fig. 1
przedstawia schemat blokowy urządzenia według
wynalazku, umieszczonego na przystanku i prze¬
znaczonego do podawania informacji, fig. 2 — gra¬
ficznie dane wykorzystywane w układzie z fig. 1,
fig. 3 — schemat blokowy pamięci, fig. 4 — gra¬
ficznie dane wykorzystywane w układzie z fig. 3,
fig. 5 — schemat blokowy urządzenia według wy¬
nalazku stanowiącego wyposażenie stałego punktu,
przeznaczonego specjalnie do sterowania światła¬
mi na skrzyżowaniach, fig. 6 — graficznie dane
wyKorzystywane w urządzeniu z fig. 5.

Fig. 1 przedstawia schemat Mokowy urządzenia
według wynalazku pozwalającego otrzymać w
ustalonym punkcie lub na przystanku, na którym
zatrzymują się pojazdy, informacje interesujące
użytkowników danej linii komunikacji miejskiej.
Urządzenie to zawiera antenę odbiorczą 1 połączo¬
ną z odbiornikiem 2, który steruje demodulato¬
rem 3, połączonym z demuilitiplekserem 4. Odbior¬
nik 2 jest na nasłuchu ciągłym na częstotliwości
używanej przez nadajniki pojazdów. Antena 1 mo¬
że być dowolnego typu, z tym, że obszar, przez
który przebiega trasa pojazdów zawiera się w za¬
kresie maksymalnego zysku kierunkowego tej an¬
teny. Demodulator 3 odtwarza w postaci cyfrowej
informacje pr£?syłane z pojazdów i mające po¬
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stać sygnałów zmodulowanych falowo lufo aifiuph-
tudowo.

W chwili pojawienia się na wj^ś^u|o^ir^o<Julato-
ra 3 ciągu sygnałów zerojedynfe<^ycń' włączony
zostaje za pomocą słowa synchronizującego, po¬
twierdzającego prawidłowość informacji, demulti-
plekser 4, który analizuje inform^cj^ d przekazu¬
je równolegle jej zawartość, o ilęjkoill^^ parzy¬
stości nie wykazała błęcii. \ f^«^

W opisywanym przykładzie wykdnąj$i^^emodu-
lacja dokonywana jest przez rejestry szeregowo-
-równoległe, sterowane ; sygnałem otrzymywanym.
w wyniku filtracji.

Stwierdzenie obecności słowa synchronizującego
przed .treścią informacji wyzwala rejestrowanie-
krok po kroku informacji w rejestrze o częstotli¬
wości taktowej równej częstotliwości używanej
przy nadawaniu informacji. W miarę odczytywa¬
nia informacji układ kontrolny sprawdza parzy¬
stość bitów w poszczególnych znakach.

Po zakończeniu odczytywania i rejestracji zna¬
ków informacji, o ile kontrola parzystości nie
ujawniła błędów, zostają one przekazane blokowo
z rejestrów do pamięci równoległych, które prze¬
chowują treść informacji aż do nadejścia następ¬
nej informacji. Demultipłekser 4 ma kilka wyjść,
na których pojawiają się różne informacje. Na wyj¬
ściu 5 pojawia się sygnał wskazujący, że odebrana
i odtworzona informacja jest poprawna. Na wyj¬
ściu 6 pojawia się sygnał wskazujący numer po¬
jazdu, od którego pochodzi informacja. Na wyjściu
7 pojawia się sygnał wskazujący aktualne zapeł¬
nienie pojazdu. Na wyjściu 8 pojawia się sygnał
Dv, określający odległość przebytą przez dany po¬
jazd od ustalonego punktu odniesienia, w opisywa¬
nym przykładzie wykonania od początku trasy. Na-
wyjściu 9 pojawia się sygnał określający kieru¬
nek ruchu danego pojazdu na trasie. Informacja
dotycząca kierunku ruchu jest wprowadzana do
komparatora tras 10, gdzie jest porównywana,
z informacją pochodzącą z zadajnika 11, w któ¬
rym zakodowana jest informacja dotycząca kie¬
runku ruchu pojazdu zbliżającego się do przystan¬
ku. Jeśli wynik porównania jest pozytywny, na
wyjściu komparatora tras 10 pojawia się sygnał.
określający zgodność kierunku ruchu pojazdu
i części trasy, na której znajduje się dany przy¬
stanek.

Sygnał pojawiający się na wyjściu 8 demulti-
pleksera 4, reprezentujący w omawianym przykła¬
dzie wykonania odległość Dv przebytą przez po¬
jazd od początku trasy, jest przekazywany do ob-
y/odu odejmującego 12, który odejmuje go od syg¬
nału otrzymanego z zadajnika 13 określającego-
wartość odległości Ds między początkiem trasy a
danym przystankiem, która jest oczywiście wartoś¬
cią stałą dla danego przystanku.

Fig. 2 przedstawia w jaki sposób w opisywanym
przykładzie wykonania definiuje się odległości Dv
: Ds, oraz ich różnicę De. Punktami odniesienia
są tu punkt P początkowy trasy, przystanek ST
i pojazd V*

Sygnał . De otrzymywany na wyjściu obwodu
odejmującego 12 określa zatem odległość, w jakiej
znajduje się pojazd V od przystanku ST, do które-
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go zmierza i gdzie powinna być ogłoszona infor¬
macja nadana przez pojazd.

Dane określające brak błędu w odebranej infor¬
macji, numer pojazdu, z którego nadano informację,
napełnienie pojazdu i odległość Ds są przekazy¬
wane do układu 14 klasyfikującego i zapamiętują¬
cego. Układ 14 otrzymuje ponadto dodałtkową in¬
formację z obwodu odejmującego 12 dotyczącą
znaku różnicy odległości De, który powinien być
dodatni aby odebrana informacja nadawała się do
ogłoszenia, gdyż wówczas pojazd znajduje się po¬
wyżej danego przystanku. Ujemna wartość różni¬
cy odległości De wskazuje na to, że pojazd mi¬
nął przystanek, a więc pochodząca od niego infor¬
macja jest zbędna.

Informacja dotycząca zapełnienia może określać
ilość wolnych miejsc i w tym przypadku info-rma-
cja może być wykorzystana bezpośrednio, ilość
miejsc zajętych jako wartość względną w stosunku
do maksymalnej objętości pojazdu i w tym przy¬
padku urządzenie na przystanku oblicza względną
ilość miejsc wolnych poprzez uzupełnienie do 1
otrzymanej informacji, ilość miejsc zajętych jako
wartość bezwzględną i w tym przypadku, jeśli po¬
jemność wszystkich pojazdów nie jest jednakowa,
konieczna jest znajomość pojemności pojazdu z któ¬
rego pochodzi informacja. Treść przekazywanej in¬
formacja musi wówczas obejmować dodatkowo da¬
ne dotyczące pojemności pojazdu. Urządzenie na
przystanku oblicza wówczas ilość wolnych miejsc
przez odejmowanie.

W niniejszym opisie ograniczamy się do przy¬
padku, w którym w informacji podana jest ilość
wolnych miejsc. Przypadek ten ilustruje fig. 1.
Dwa pozostałe przypadki wymagają niewielkich
zmian w schemacie z fig. 1, które nie powodują
zmiany cech istotnych dla wynalazku, nie zostaną
więc opisane szczegółowo.

Układ 14 dokonuje klasyfikacji napływających in¬
formacji, aby przechowywać i wykorzystywać tylko

te, które interesują użytkowników czekających na da¬
nym przystanku. Wynika to z faktu, że urządzenie
na przystanku może odbierać informacje pocho¬
dzące od pewnej ilości pojazdów zbliżających
się do danego przystanku lufo takich, które już go
opuściły.

Fig. 3 przedstawia schemat blokowy układu kla¬
syfikującego i pamiętającego 14. Układ obejmuje
tylko dwie pamięci 26 i 29. Możliwe jest więc za¬
sadniczo równoczesne przetwarzanie informacji
z dwóch różnych pojazdów. Pamięci mogą zostać
zrealizowane w dowolny znany sposób, na przy¬
kład w postaci bębnów magnetycznych, zespołów
przerzutników, rejestrów szeregowych lub innych
urządzeń.

Wejścia układu 14 są na fig. 3 oznaczone tak sa¬
mo jak na fig. 1. Wejścia 17, przeznaczone dla
sygnału stwierdzającego poprawność odebranej in¬
formacji i 18, dla sygnału stwierdzającego, że da¬
ny pojazd porusza się w kierunku zgodnym z kie¬
runkiem odcinka trasy, na którym znajduje się
przystanek, są jednocześnie wejściami elementu
kombinacyjnego I 23, na którego wyjściu pojawia
się sygnał tylko w przypadku obecności sygnałów
na obu wejściach 17 i 18. Wejście 19 przeznaczone

jest dla sygnału określającego numer pojazdu, wej¬
ście 20 — dla sygnału odległości De, 21 — dla
sygnału określającego ilość wolnych miejsc, i 22 —
dla sygnału podającego znak odległości De.

5 Sygnały z wejść od 19 do 21 są podawane do
obwodu bramkującego 34, sterowanego przez syg¬
nał znaku De, który kieruje je, zależnie od przy¬
padku, do jednej z pamięci 26 lufo 29. Dostępem
do tych pamięci sterują elementy I, odpowied-
nio 25 lub 27* ,

Z każdą pamięcią współpracują po dwa kom¬
paratory 30 i 31 lufo 37 i 38. Zadaniem kompara¬
tora 30 jest sprawdzanie, czy numer pojazdu, któ¬
rego informacja ma być zapisana, jest zgodny z nu¬
merem pojazdu, którego informację zanotowano po
przednio. W przypadku, gdy numery są te same,
do elementu I 27 poprzez inwerter 41 przesyłany
jest sygnał blokujący pamięć 29. Komparator 31
dokonuje porównania aktualnej wartości odległoś¬
ci De pojazdu z poprzednio zapisaną wartością
odległości Del i w przypadku, gdy odległość D«
jest mniejsza niż odległość Del, na jego wyjęciu
pojawia się sygnał podawany następnie do ele¬
mentu kombinacyjnego I 33. Element ten zostaje
•wysterowany w przypadku gdy jednocześnie z syg^
nałem z komparatora 31 na jego drugim wejściu
pojawi się sygnał odpowiadający informacji De>0.
Wejście elementu I 33 dołączone jest do jednego
z wejść elementu kombinacyjnego LUB 32, któ¬
rego sygnał wyjściowy podawany jest na jedno
z wejść elementu I 25 sterującego dostępem do
pamięci 26, przy czym drugie wejście elementu
I 25 jest połączone z wejściem 17 układu 14 po¬
przez obwód opóźniający 24, wprowadzający opóź¬
nienie 1/2 t, gdzie t oznacza czas trwania impulsu
sygnalizującego na wejściu 17 pozytywny wynik
kontroli parzystości. Na pozostałe dwa wejścia ele¬
mentu LUB 32, podawane są wynik porównania
dokonanego przez komparator 30 i informacja
o zajęciu pamięci 26, przekazywana za pośrednic¬
twem inwertera 36.

Obwody współpracujące z drugą pamięcią 29 są
podobne do obwodów współpracujących z pierwszą
pamięcią 26 z tym, że odbierana informacja jest
najipierw przetwarzana w obwodach współpracu¬
jących z pierwszą pamięcią 26, a następnie prze¬
kazywana jest do obwodów współpracujących
z drugą pamięcią 29 po czasie opóźnienia 2t wpro¬
wadzanym przez obwód opóźniający 28.

Tak więc komparatory 37 i 38 odpowiadają kom¬
paratorom 30 i 31, elementy kombinacyjne I 39,
LUB 44 i I 27 odpowiadają elementom odpowied¬
nio 33, 32 i 25. Układ klasyfikujący i pamiętający
14 . zawiera ponadto elementy kombinacyjne I 43
i LUB 47, które działają w przypadku wyprzedze¬
nia jednego pojazdu przez drugi.

W pierwszym przypadku zakłada się, że infor¬
macje odebrane zostały z dwóch pojazdów zbliża¬
jących się do danego przystanku, przy czym jeden,
bliższy, znajduje się w odległości Del, a drugi w
odległości De2.

Jeśli obie pamięci są nie zajęte informacja nad¬
chodząca od pojazdu znajdującego się w odległości
Del zostaje zapisana w pamięci 26, przy czym ele¬
ment I 25 jest otwierany w przypadku jednoczes-
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nej obecności na jego wejściach sygnału informu¬
jącego, że pamięć 26 jest nie zajęta, pochodzącego
z elementu LUB 32 i-sygnału-z elementu I 23. In¬
formacja ta nie może więc zostać zapisana w pa¬
mięci 29.

Jeżeli następna informacja pochodzi z innego
pojazdu, nie może zostać zapisana w pamięci 26.
Komparator 30 stwierdza niezgodność numerów
pojazdów, a komparator 31 stwierdza, że odległość
De2 drugiego pojazdu ma większą wartość od po¬
przednio zapisanej Del. Wówczas treść tej drugiej
informacji zostaje zapisana w pamięci 29.

Jeżeli obie pamięci są zajęte, to w pamięci 26
jest wpisana informacja pochodząca od pojazdu
znajdującego się w odległości Dd, a w pamięci 29
informacja z drugiego pojazdu, znajdującego się w
odległości Dc2 takiej, że De2>Del;

Jeżełł w takim przypadku w układzie 14 poja¬
wia się informacja pochodząca od pierwszego po¬
jazdu, którego odległość De jest teraz mniejsza od
Del i De2, to zostaje ona zapisana w pamięci 26,
ponieważ niektóre warunki dostępu do pamięci są
spełnione. Mianowicie komparator 30 stwierdza
identyczność numerów pojazdów, elementy I 33
ii 25 zostają wysterowane, gdyż odległość De
jest mniejsza od Del, a więc różnica odległości ma
znak dodatni. Obwód bramkujący 34 zostaje otwar¬
ty gdyż De>0.

Informacja ta nie może zostać zapisana w pa¬
mięci 29, ponieważ w elemencie I 27 dzięki wpro¬
wadzeniu inwertera 41 nie jest spełniony warunek
identyczności pojazdów. Nie. jest spełniony rów¬
nież warunek identyczności zbliżającego się po¬
jazdu z pojazdem, którego dane zapisane zostały
w układzie 29, co stwierdza komparator 37.

(W przypadku pojawienia się w układzie 14 in¬
formacji pochodzącej od drugiego pojazdu, które¬
go odległość De jest zawarta miedzy Del i De2,
zostaje ona zapisana w pamięci 29, ponieważ za¬
chodzi identyczność numerów pojazdów stwierdzo¬
na przez komparator 37, nieidentyczność z poja¬
zdem, którego dane zapisane są w pamięci 26,
oraz odległość De jest mniejsza niż De2, co stwier¬
dza komparator 38.

Inną kombinacją, kłtóra może wystąpić w przy¬
padku zapełnienia obu pamięci 26 i 29 danymi
pojazdów znajdujących się w odległościach odpo¬
wiednio Del i De2 od przystanku, jest przypadek,
w którym drugi pojazd wyprzedza pierwszy.

Jeżeli w układzie 14 pojawi się nowa informa¬
cja z pierwszego pojazdu, przy jednoczesnym bra¬
ku informacji o tym, że pierwszy pojazd został
wyprzedzony, nowa odległość pierwszego pojazdu
zostaje zapisana w pamięci 26 zgodnie z opisaną
powyżej procedurą.

W momencie, gdy nadejdzie wiadomość z dru¬
giego pojazdiu, który wyprzedził pojazd pierwszy,
warunki odległości ulegają zmianie, gdyż De tego
pojazdu jest teraz mniejsza od Del i od De2. Nowa
odległość De drugiego pojazdu zostaje wówczas
uwzględniona zarówno przez pamięć 26 jak i pa¬
mięć 29, gdyż nic nie stoi na przeszkodzie, aby
element I 43 był otwarty. Jednakże sygnał wysła¬
ny z elementu I 43 jest przekazywany jednocześ¬
nie do obwodu bramkującego 34 przez przewód
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zerujący. Powoduje to z kolei wysłanie do pamię¬
ci 29 sygnału kasującego istniejący w niej zapis.
Nowy zapis w tym układzie buforowym zostanie
dokonany po odebraniu nowej informacji od po-

5 jazdu, który został wyprzedzony i który zajmuje
aktualnie drugie miejsce.

Komparatory 31 i 38 pracują zasadniczo jedno¬
cześnie. Taki sposób pracy może powodować prze¬
kłamania w przypadku gdy dwa pojazdy znajdują

1C się blisko siebie.
Na fig. 4a przedstawione są pozycje pojazdów

VI i VII w chwili U, w której pojazd VI nadaje
informację określającą jego pozycję. Odległość po¬
jazdu VI względem przystanku ST wynosi, w

15 w chwili tl Del.
Jeżeli pojazdy te znajdują się blisko przystanku,,

informacja nadana przez pojazd VI zostaje zapisa¬
na w pamięci 26, a informacja VII w pamięci 29.

Pojazd VII nadaje z kolei informację w chwili
20 t2. W chwiUi tej nowe odległości są równe Del

dla pojazdu VI i Dell dla pojazdu VIL
Może się zdarzyć, że w chwili t2 odległość Dell

jest mniejsza niż odległość Del pierwszego poja¬
zdu, która została zapisana w pamięci w chwil/i tl.

25 Po otrzymaniu takiej informacji w chwili t2 urzą¬
dzenie na przystanku reaguje tak jakby pojazd
VII wyprzedził VL

Aby uniknąć takiego fałszywego działania wpro¬
wadza się w komparatorach dokonujących porów-

10 nania odległości między pojazdami próg zadzia¬
łania o wartości d. Wartość d zostaje przyjęta w
zależności od maksymalnego czasu, mogącego
dzielić odbiór kolejnych informacji z tego samego-
pojazdu, oraz w zależności od maksymalnej pręd-

35 kości pojazdów na danej trasie.
Pamięci 26 i 29 są połączone w sposób stałjr

z wyjściami odpowiednio 45 i 46 układu klasyfiku¬
jącego i zapamiętującego, który steruje przewor-
nikiem cyfrowo-cyfrowym 15 przekodowującym

40 informacje tak, aby nadawały się do wprowadze¬
nia do wskaźnika cyfrowego 16 dowolnego typu.

Opisane urządzenie przeznaczone jest zasadni¬
czo dla tylko jednej linii komunikacyjnej. Jeśli, na
jednym przystanku zbiega się kilka linii wówczas
wyposażenie jego zawiera, poza odbiornikiem, de¬
modulatorem i demultiplekserem które są wspól¬
ne, oddzielny dla każdej linii zestaw składający się
z komparatora tras, komparatora odległości, uikła-
du klasyfikującego i pamiętającego oraz wskaźni¬
ka. Informacje muszą wówczas zawierać dane do¬
tyczące trasy pojazdu odczytywane przez kompa¬
ratory tras 10.

Po wprowadzeniu niewielkich zmian opisane-
55 urządzenie można wykorzystać do sterowania

świateł na skrzyżowaniach dla ruchu pojazdów
komunikacji miejskiej.

Fig. 5 przedstawia schemat urządzenia do stero¬
wania światłami sygnalizującymi na skrzyżowa-

60 niu-
W poprzednio opisanym urządzeniu informacja

przesyłana z pojazdu zawierała bity kontroli pa¬
rzystości, dane o kierunku ruchu pojazdu, dane
o odległości Dv przebytej, określonej na przykład

65 względem punktu początkowego trasy, dane do-
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tyczące numeru pojazdu nadającego oraz dane
o jego zapełnieniu. W przypadku wykorzystania
przy sterowaniu światłami na skrzyżowaniach in-
lormacja ta musi spełniać jeszcze jeden warunek.
Warunek ten polega na porównaniu Odległości De,
dzielącej pojazd nadający od określonego punktu,
z odległością Da zwaną strefą działania, wewnątrz
której będzie musiał znaleźć się pojazd, aby mieć
wpływ na sterowanie światłami.

Fdg. 6 przedstawia schematycznie wszystkie
'wspomniane odległości. Pojazd znajduje się w od¬
ległości Dv od punktu początkowego p trasy, któ¬
rą to odległość rejestruje. Odległość De jest od¬
ległością, w której pojazd znajduje się od skrzy¬
żowania C, zarządzanego przez zespół S świateł,
przy czym odległość De otrzymywana jest przez
odjęcie odległości przebytej Dv od znanej odleg¬
łości Ds między skrzyżowaniem a punktem począt¬
kowym, a Da oznacza strefę działania.

Urządzenie przedstawione na fig. 5 obejmuje an¬
tenę 1 odbiorczą połączoną z odbiornikiem 2, de¬
modulatorem 3 i demufltiplekserem 4. Informacja
o kierunku ruchu na trasie pojawiająca się na
wyjściu 9 demruflipieksera 4 zostaje przesłana do
komparatora tras 10, gdzie zostaje porównana
z wartością stałą z zadajnika 11 określającą trasę,
na której znajduje się skrzyżowanie G. Wynik po¬
równania jest przesyłany do elementu I 23, na któ¬
rego drugie wejście z demultiipleksera doprowa¬
dzany jest sygnał stwierdzający prawidłowość ode-
ł>ranej informacji. Element I 23 jest połączony
z wejściem elementu I 48 sterującego dostępem do
pamięci urządzenia.

Sygnał określający niimer pojazdu na wyjściu 6
demultipleksera* 4 jest porównywany w kompara¬
torze 50 z numerem pojazdu, z którego informa¬
cja została zapamiętana w poprzedniim cyklu, a
wynik porównania jest przesyłany do elementu
LUB 51, który otrzymuje poza tym, za pośredni¬
ctwem inwertera 52, informację o tym, czy pa¬
mięć 49 jest wolna. Element LUB 51 steruje dru¬
gim wejściem elementu I 48. Informacja, że pa¬
mięć 49 jest zajęta!-, jest równoznaczna z informa¬
cją o obecności pojazdu, pojawiającą się na wyj¬
ściu 53, która to informacja zostaje przekazana
do układu sterującego sygnalizacją, na przykład
na skrzyżowaniu C.

Jednakże zanim pamięć 49 poda sygnał sterują¬
cy, muszą zostać wykonane inne operacje, z któ¬
rych część została opisana poprzednio.

Tak więc demultiplekser 4 podaje na wyjściu S
sygnał określający odległość Dv przebytą przez po¬
jazd od punktu początkowego. Obwód odejmujący
12 odejmuje ten sygnał od sygnału odniesienia
wytwarzanego przez zadajnik 13, odpowiadającego
odległości Ds dzielącej punkt początkowy P trasy
od punktu, w któryrrTznajduje się opisywane urzą¬
dzenie, w wyniku czego otrzymuje się sygnał
określający wartość odległości De pojazdu od
skrzyżowania C. Jeżeli sygnał określający De jest
dodatni zostaje podany do elementu kombinacyj¬
nego I 54, którego drugie wejście jest połączone
z wyjściem komparatora odległości 55, porównu¬
jącego odległość De, podaną przez obwód odejmu¬
jący 12, z wartością Da zapisaną w zadajniku 56.

Wartość Da określa strefę działania^ w której mu¬
si znaleźć się pojazd, aby jego obecność miała
wpływ na sterowanie światłami na skrzyżowaniu,
do którego się zbliża. W tym przypadku działanie

5 zaczyna się, jeśli porównanie dokonane w kompa¬
ratorze odległości 55 wykazuje, że wartość De jeat
mniejsza niż wartość Da.

Element I 54 powoduje wówczas otwarcie obwo¬
du bramkującego 57, który przepuszcza mforma-

io cję dotyczącą numeru danego pojazdu znajdują¬
cego się wewnątrz strefy działania Da i przesy¬
ła ją do pamięci 49 w przypadku* gdy element I
48, sterujący dostępem do tej pamięci, jest otwar¬
ty.

w Nałeży zauważyć, że warunki dostępu do pamięć
ci 49 są w tym przypadku prostsze niż w ukła¬
dzie z fig. 1, gdzie występowały jeszcze inne Czyn¬
niki, których niema wprzypadku sterowania świat¬
łami na skrzyżowaniu, gdzie wystarcza tylko obec-

20 ność pojazdu wewnątrz strefy działania- Da.
Dostęp do pamięci 49 jest wolny w przypadku,

gdy pamięć ta nie jest zajęta lub w przypadku,
gdy zachodzi zgodność między numerem pojazdu,
z którego informacja jest przetwarzana i nume-

25 rem pojazdu zapisanym w pamięci* z tym za¬
strzeżeniem jednak, że kierunek jazdy musi być
ten sam.

Zauważmy również, że w opisywanym urządze¬
niu niezbędne jest przechowy7wanie w pamięci tyl-

30 ko numeru pojazdu. Sygnał zajęcia pamięci 49
może być otrzymany po stwierdzeniu, że zawartość
pamięci jest różna od' zera lub przez obserwację
dodatkowego bitu dodanego w tym celu do infor¬
macji dostarczanej przez demudtiplekseT.

36 Obecność jednego tylko pojazdu wewnątrz stre¬
fy działania Da skrzyżowania wystarcza do stero¬
wania światłami tak, że obecność innych pojazdów
w tej strefie nie wpływa na sterowanie. Urządze¬
nie według wynalazku reagujące na obecność kił-

<o ku pojazdów w strefie można zrealizować przez za¬
instalowanie tylu układów klasyfikujących i pa¬
miętających 14 zgodnie z fig. 4, ile jest pojazdów.
Zasada wynalazku nie ulega przy tym zmianie.

Podobnie jak w przypadku ogłaszania informacji
45 na przystanku, sterowanie światłami może zostać

rozszerzone, jeśli zachodzi potrzeba, na kilka linii
przebiegających przez dane skrzyżowanie. W ta¬
kim przypadku antena, odbiornik, demodulator
i demultiplekser są wspólne, a urządzenia dla po-

50 szczególnych linii składają się z komparatora tras,
obwodu odejmującego, komparatora odległości oraz
obwodu pamięci.

Różne sygnały o obecności pojazdów, wysyłane
przez wymienione obwody są przekazywane

55 do urządzenia sterującego światłami, które zależ¬
nie od potrzeb miejscowych ustala pierwszeństwo
przejazdu.

Zastrzeżenia patentowe
60

1. Urządzenie do automatycznego przesyłania
i wykorzystywania informacji dotyczących pojaz¬
dów przejeżdżających przez określone punkty,
zwłaszcza pojazdów komunikacji miejskiej, wzdłuż

65 trasy wytyczonej przez te punkty, w którym wy-
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posażenie każdego pojazdu obejmuje nadajnik wy¬
syłający informacje obejmujące dane takie jak
numer pojazdu, jego stopień zapełnienia, kierunek
ruchu i aktualną odległość od punktu początkowe¬
go oraz sygnał synchronizujący i bity parzystości,
zespół określający odległość przebytą przez
pojazd od opuszczenia punktu początkowego, ze¬
spół określający kierunek ruchu pojazdu i zasilacz
nadajnika, oraz w którym wyposażenie stanowiska
przystankowego obejmuje zespół odbiorczy dla
odbioru i przetworzenia sygnałów szeregowych emi¬
towanych przez nadajnik pojazdu na sygnały rów¬
noległe przy czym na każdym wyjściu zespołu od¬
biorczego pojawia się jeden rodzaj danych zawar¬
tych w informacji pochodzącej z pojazdu, znamien¬
ne tym* że do wyjścKa ^zespołu odbiorczego (1, 2,
3, .4), na którym pogawda się sygnał danych o od¬
ległości (Dv) przebyłtej przez dany pojazd, dołą¬
czone jest pierwsze wejście obwodu odejmujące¬
go (12), którego drugie wejście dołączone jest do
wyjścia zadajrrtka (13) wytwarzającego sygnał od¬
powiadający odległości (Ds) danego punktu (ST)
trasy od początku (P) trasy, a wyjścia obwodu
odejmującego (12), na których pojawiają się sygnał
reprezentujący różnicę sygnałów wejściowych, a
więc odległość (De) pojazdu od danego punktu (ST)
trasy, oraz sygnał określający znaki tej różnicy,
dołączone są do wejść (20, 22) zespołu wskaźniko¬
wego (14, 15, 16), do wyjścia (9) zespołu odbiorcze¬
go (1, 2, 3, 4), na którym pojawia się sygnał da¬
nych o kierunku ruchu pojazdu, dołączone jest
pierwsze wejście komparatora tras (10), którego
drugie wejście dołączone jest do wyjścia zadajni-
ka (11) kierunku odniesienia zgodnego z kierun¬
kiem trasy, na której znajduje się dany przysta¬
nek (ST), a wyjście komparatora tras (10), na
którym pojawia się sygnał w przypadku zgodności
kierunku trasy i kierunku ruchu pojazdu, dołą¬
czone jest do wejścia (18) zespołu wskaźnikowego
(14, 15, 16), oraz zespół odbiorczy (1, 2, 3, 4) ma
wyjście (5), na którym pojawia się sygnał w przy¬
padku bezbłędnego przekazanda informacjii, wyj¬
ście (6), na którym pojawia się sygnał informa¬
cyjny numeru pojazdu, i wyjście (7), na którym
pojawia się sygnał określający stan zapełnienia
pojazdu, połączone z odpowiednimi wejściami (17,
19, 21) zespołu wskaźnikowego (14, 15, 16).

2. Urządzenie według zastrz. 1, znamienne tym,
że układy wchodzące w skład urządzenia są cyf¬
rowymi układami dwójkowymi, oraz zespół od-
biorczczy stanowiący wyposażenie stanowiska
przystankowego obejmuje odbiornik (2), demodu¬
lator (3) i demultiplekser (4) przetwarzający ode¬
brane sygnały szeregowe na sygnały równoległe.

3. Urządzenie według zastrz. 1 albo 2, znamien¬
ne tym, że zespół wskaźnikowy (14, 15, 16) obej¬
muje oo najmniej dwie oddzielne pamięci (26, 29)
dla wpisywania danych pochodzących z co najmniej
dwóch zbliżających się do danego punktu (ST) tra¬
sy pojazdów, przy czym każda z tych pamięci
(26, 29) współpracuje z dwoma komparatorami
(30—31, 37—38), z których jeden (30, 37) ma
pierwsze wejście dołączone do wejścia (19) zespo¬
łu wskaźnikowego (14, 15, 16), na którym pojawia
się informacja o numerze aktualnie nadającego

pojazdu, a drugie wejście do wyjścia pamięci (26„
29), na którym pojawia się informacja o numerze
pojalzdu, którego dane zostały poprzednio zapisane
w tej pamięci, a drugi komparator <31, 38) ma

5 pierwsze wejście dołączone do wejścia (20) zespo¬
łu wskaźnikowego (14, 15, 16), na którym pojawia
się informacja o wartości aktualnej odległości (Dej
pojazdu od danego punktu (ST) trasy, i drugie
wejście dołączone do. wyjścia pamięci (26, 29), na
którym pojawia się informacja o poprzednio za¬
pisanej wartości odległości (Del, De2) pojazdu od
danego punktu (ST) trasy, przy czym w przypaa-
ku zgodności numerów pojazdów dla danej pa¬
mięci pojawienie się na wyjściu tego- drugiego
komparatora (31, 38) sygnału odpowiadającego sy¬
tuacji, gdy aktiuaflna wartość odległości (De) po¬
jazdu od danego punktu (ST) trasy jest mniejsza
od poprzednio zapisanej wartości (Del, De2) wy¬
musza wpisanie w pamięci (26, 29) tej nowej war¬
tości.

4. Urządzenie według zastrz. 3, znamienne tym,.
że wyjścia komparatorów (30, 31) współpracują¬
cych z jedną z pamięci (2B) dołączone są do wej¬
ścia tej pamięci za pośrednictwem układu logicz¬
nego (25, 32, 33), którego wejścia sterujące połą¬
czone są z wyjściem elementu kombinacyjnego I
(23), którego wejścia są wejściami (17, 18) zespołu
wskaźnikowego (14, 15, 16), poprzez obwód opóźnia¬
jący (24), z wejściem (22) zespołu wskaźnikowego
(14, 15, 16), na którym pojawia się informacja
o znaku odległości (De) pojazdu od danego punktu
(ST) trasy, oraz z wyjściem inwertera (36) dołą¬
czonego do wyjścia pamięci (26), którego stan od¬
powiada stanowi tej pamięci, wyjścia komparato¬
rów (37, 38) współpracujących z drugą z pamięci
(29) dołączone są do wejścia tej pamięci za pośred¬
nictwem układu logicznego (27, 39, 43, 44, 47), któ¬
rego wejścia sterujące dołączone są do wyjścia
pierwszego obwodu opóźniającego (24) poprzez
drugi obwód1 opóźniający ^(28), do wejścia (22) ze¬
społu wskaźnikowego (14, 15, 16), na którym po¬
jawia się informacja o znaku odległości (De) po-
jadzu do danego punktu (ST) trasy, do wyjścia
inwertera (42) połączonego z wyjściem pamięci (29),
którego stan odpowiada stanowi tej pamięci, oraz
do wyjścia komparatora (30) współpracującego
z pierwszą pamięcią (26), kontrolującego zgodność
numeru pojazdu zapisanego w tej pamięci z nu¬
merem aktualnie odebranej informacji, wejścia
(19, 20, 21) zespołu wskaźnikowego (14, 15, 16), na
których pojawia się informacja odpowiednio o nu¬
merze pojazdu, o wartości odległości (De) tegio po¬
jazdu od danego punktu (ST) trasy i o ilości wol¬
nych miejsc w tym pojeździe, dołączone są do
wejść każdej z pamięci (26, 29) poprzez obwód
bramkujący (34), którego wejście sterujące dołą¬
czone jest do wejścia (22) zespołu wskaźnikowego
(14, 15, 16), na którym pojawia się informacja
o znaku odległości (De) pojazdu od danego punktu
(ST) trasy.

5. Urządzenie według zastrz. 4, znamienne tym,
że układ logiczny (27, 39, 43, 44, 47) współpracują¬
cy z drugą parnięcią (29) obejmuje element I (43),
którego wyjście połączone jest z wejściem ze¬
rującym obwodu bramkującego (34) i z wejściem
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informacyjnym pamięci (29) poprzez element LUB
(47), i którego wejścia pierwsze i drugie połączone
są z wyjściami komparatorów numerów (30, 37)
współpracujących z obiema pamięciami (26, 29)
a trzecie wejście dołączone jest do wyjścia dru- 5
giego obwodu opóźniającego (28).

6. Urządzenie do automatycznego przesyłania
i wykorzystywania informacji dotyczących po¬
jazdów przejeżdżających przez określone punkty,
zwłaszcza pojazdów komunikacji miejiskiej, wzdłuż 10
trasy wytyczonej przez te punkty* w którym wy¬
posażenie każdego pojazdu obejmuje nadajnik
wysyłający informacje obejmujące dane takie jak
numer pojazdu, jego stopień zapełnienia, kierunek
ruchu i aktualną odległość od punktu począjtko- 15
wego oraz sygnał synchronizujący i bity parzy¬
stością zespół określający odległość przebytą przez
pojazd od opuszczenia punktu początkowego, ze¬
spół określający kierunek ruchu pojazdu i zasilacz
nadajnika, oraz w którym wyposażenie stanowiska 2°
przystankowego obejmuje zespół odbiorczy dla od¬
bioru i przetwarzania sygnałów szeregowych emi¬
towanych przez nadajnik na sygnały ;. równoległe, r
przy czym na każdym wyjściu zespołu odbiorcze¬
go pojawia się jeden rodzaj danych zawartych w 25
informacji pochodzącej z pojazdu, znamienne tym,
że do wyjścia (8) zespołu odbiorczego (1, 2, 3, 4),
na którym pojawia się sygnał danych o odległoś¬
ci (Dv) przebytej przez dany pojazd, dołączone jest
pierwsze wejście obwodu odejmującego (12), któ- 30
rego drugie wejście dołączone jest do wyjścia za¬
dajnika (13) wytwarzającego sygnał odpowiadający
odległości <Ds) danego punktu (C) trasy od począt¬
ku (P) trasy i na którego wyjściach pojawiają się
sygnał reprezentujący różnicę sygnałów wejścio- 35
wych a więc odległość (De) pojazdu od danego
punktu (C) trasy oraz sygnał określający znak tej
różnicy, do wyjścia (9) zestpołu odbiorczego (1, 2, 3,
4), na którym pojawia się sygnał danych o kierun¬
ku ruchu pojazdu, dołączone jest pierwsze wejście 40
komparatora tras (10), którego drugie wejście do¬
łączone jest do wyjścia zadajnika (11) kierunku
odniesienia, zgodnego z kierunkiem trasy,
na której znajduje się dany punkt (C), a
wyjście komparatora tras (10), na którym 45

pojawia się sygnał w przypadku zgodnoś¬
ci kierunku trasy i kierunku ruchu pojazdu,
sprzężone jest z wejściem informacyjnym pamięci
(49), do wyjścia obwodu odejmuj ącego (12), na kttó-

5 rym pojawia się sygnał reprezentujący różnicę
sygnałów wejściowych, a więc odległość (De) po¬
jazdu od danego punktu (C) trasy, dołączone jest
pierwsze wejście drugiego komparatora (55), któ¬
rego drugie wejście dołączone jest do wyjścia za-
dajnika (56) pewnej stałej odległości (Da) od roz¬
ważanego punktu (C) na trasie, przy czym na
wyjściu tego komparatora sygnał pojawia się wów¬
czas, gdy odległość (De) pojazdu od rozważanego
punktu (C) trasy jest mniejsza od zadanej odleg¬
łości (Da), do wyjścia obwodu odejmującego (12),
na którym pojawia się informacja o znaku różni¬
cy sygnałów wejściowych tego obwodu, dołączone
jest pierwsze wejście elementu I (54), którego
drugie wejście dołączone jest do wyjścia drugiego
komparatora (55), a wyjście elementu I (54) sprzę¬
żone jest ż wejściem sterującym pamięci <49) po¬
przez obwód bramkujący (57) dla sterowania
śwjąttąmi (S) ;za [pomocą sygnału ^sterującego na
wyjściu (53) pamięci (49).

7. Urządzenie według zastrz. 6, znamienne tym,
że zawiera komparator (50) numeru pojazdu, które¬
go jedno wejście dołączone jest do wyjśiciai (6) ze¬
społu odbiorczego (1, 2, 3, 4), na którym pojawia
się informacja o numerze pojazdu, a drugie wejście
dołączone jest do wyjścia' pamięci (49), na którym
pojawia się informacja o poprzednio zapisanym
numerze pojazdu, element LUB (51), którego jedno
wejście dołączone jest do wyjścila komparatora (50)
numeru pojazdu a drugie wejście poprzez
inwerter (52) do wyjścia pamięci (49), którego sta~n
odpowiada stanowi tej pamięci, oraz element I (48),
tótórego jedno wejście dołąjczone jest do wyjścia
elementu LUB (51) a drugie wejście sprzężone jest
z wyjściem (5) zespołu odbiorczego <1, 2, 3, 4), na
którym pojawia się sygnał, gdy odebrana zostanie
prawidłowa1 informacja, i z wyjściem komparatora
tras (10), za pośrednictwem elementu I (23), a wyj¬
ście elementu I (48) dołączone jest do wejścia in¬
formacyjnego pamięci (49).
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