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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第２部門第５区分
【発行日】平成24年8月30日(2012.8.30)

【公開番号】特開2011-11716(P2011-11716A)
【公開日】平成23年1月20日(2011.1.20)
【年通号数】公開・登録公報2011-003
【出願番号】特願2009-160007(P2009-160007)
【国際特許分類】
   Ｂ６１Ｌ   3/12     (2006.01)
   Ｂ６０Ｌ  15/40     (2006.01)
   Ｂ６１Ｌ  23/14     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｂ６１Ｌ   3/12    　　　Ｚ
   Ｂ６０Ｌ  15/40    　　　Ｄ
   Ｂ６１Ｌ  23/14    　　　Ｚ
   Ｂ６０Ｌ  15/40    　　　Ｅ

【手続補正書】
【提出日】平成24年7月18日(2012.7.18)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　列車の停止目標位置を演算する演算部を有する地上装置と、前記地上装置から無線で送
信された前記停止目標位置を受信し路線の状況に対応する速度制御パタ－ンを演算して前
記列車の速度を制御する車上装置と、を備えた自動列車制御装置であって、
　前記列車には前記車上装置から送出された前記各列車を識別するための列車識別情報を
送出する車上子が設置され、
　前記路線には前記車上子から送出された前記列車識別情報を受信する受信機能を有する
地上子が設置され、
　前記地上装置は、
　前記地上子が受信した前記列車識別情報と、前記地上子の設置間隔に対応する前記列車
の在線区間とを、関連付けて管理する在線区間管理部を有すること、
　ことを特徴とする自動列車制御装置。
【請求項２】
　列車の停止目標位置を演算する演算部を有する地上装置と、前記地上装置から無線で送
信された前記停止目標位置を受信し路線の状況に対応する速度制御パタ－ンを演算して前
記列車の速度を制御すると共に前記地上装置に前記各列車を識別するための列車識別情報
を無線で送信する車上装置と、を備えた自動列車制御装置であって、
　前記列車には前記車上装置から送出された前記列車識別情報を送出する車上子が設置さ
れ、
　前記路線には、前記車上子から送出された前記列車識別情報を受信する受信機能を有す
る地上子と、前記列車位置情報を補正するため位置補正情報を前記車上子に送信する機能
を有する地上子とが設置され、
　前記地上装置は、
　前記受信機能を有する地上子が受信した前記列車識別情報と、前記各地上子の設置間隔
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に対応する前記列車の在線区間とを、関連付けて管理する在線区間管理部を有すること、
　ことを特徴とする自動列車制御装置。
【請求項３】
　列車の停止目標位置を演算する演算部を有する地上装置と、前記地上装置から無線で送
信された前記停止目標位置を受信し路線の状況に対応する速度制御パタ－ンを演算して前
記列車の速度を制御する車上装置と、を備えた自動列車制御装置であって、
　前記列車には前記車上装置から送出された前記列車識別情報を送出する車上子が設置さ
れ、
　前記路線には、前記車上子から送出された前記列車識別情報を受信する受信機能を有す
る地上子と、前記列車位置情報を補正するため位置補正情報を前記車上子に送信する機能
を有する地上子とが設置され、
　前記地上装置は、
　前記受信機能を有する地上子が受信した前記列車識別情報と、前記受信機能を有する地
上子の設置間隔に対応する前記列車の在線区間とを、関連付けて管理する在線区間管理部
を有すること、
　を特徴とする自動列車制御装置。
【請求項４】
　前記演算部は、
　前記地上装置および前記車上装置の障害が復旧したとき、障害発生から復旧までに前記
在線区間管理部が受信した前記列車識別情報を用いて、前記停止目標位置を演算すること
を特徴とする請求項１～３のいずれか１つに記載の自動列車制御装置。
【請求項５】
　列車の停止目標位置を演算する演算部を有する地上装置と、前記地上装置から無線で送
信された前記停止目標位置を受信し路線の状況に対応する速度制御パタ－ンを演算して前
記列車の速度を制御する車上装置と、を備えた自動列車制御装置に適用可能な列車制御方
法であって、
　前記列車には前記車上装置から送出された前記各列車を識別するための列車識別情報を
送出する送出ステップと、
　前記送出ステップにて車上子から送出された前記列車識別情報を受信する受信ステップ
と、
　前記受信ステップにて地上子が受信した前記列車識別情報と、前記地上子の設置間隔に
対応する前記列車の在線区間とを、関連付けて管理する管理ステップと、
　を含むことを特徴とする列車制御方法。
【請求項６】
　列車の停止目標位置を演算する演算部を有する地上装置と、前記地上装置から無線で送
信された前記停止目標位置を受信し路線の状況に対応する速度制御パタ－ンを演算して前
記列車の速度を制御すると共に前記地上装置に前記各列車を識別するための列車識別情報
を無線で送信する車上装置と、を備えた自動列車制御装置に適用可能な列車制御方法であ
って、
　前記列車位置情報を補正するため位置補正情報を送信する機能を有する地上子によって
前記車上子に前記位置補正情報を送信する送信ステップと、
　前記列車識別情報を受信する受信機能を有する地上子によって、補正された前記列車識
別情報を受信する受信ステップと、
　前記受信ステップにて地上子が受信した前記列車識別情報と、前記各地上子の設置間隔
に対応する前記列車の在線区間とを、関連付けて管理する管理ステップと、
　を含むことを特徴とする列車制御方法。
【請求項７】
　列車の停止目標位置を演算する演算部を有する地上装置と、前記地上装置から無線で送
信された前記停止目標位置を受信し路線の状況に対応する速度制御パタ－ンを演算して前
記列車の速度を制御する車上装置と、を備えた自動列車制御装置に適用可能な列車制御方



(3) JP 2011-11716 A5 2012.8.30

法であって、
　前記列車位置情報を補正するため位置補正情報を送信する機能を有する地上子によって
前記車上子に前記位置補正情報を送信する送信ステップと、
　前記列車識別情報を受信する受信機能を有する地上子によって、補正された前記列車識
別情報を受信する受信ステップと、
　前記受信ステップにて前記受信機能を有する地上子が受信した前記列車識別情報と、前
記受信機能を有する地上子の設置間隔に対応する前記列車の在線区間とを、関連付けて管
理する管理ステップと、
　を含むことを特徴とする列車制御方法。
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