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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur auto-
matischen Steuerung der Bewegung einer Fahrzeugtir
und einer korrespondierenden Haltestellentlr eines
Verkehrssystems gemall dem Oberbegriff des An-
spruchs 1. Sie betrifft weiter eine Vorrichtung zur Durch-
fuhrung des Verfahrens. Unter Verkehrssystem wird
hierbei insbesondere ein Nahverkehrssystem verstan-
den, z.B. ein S-Bahn-, U-Bahn- oder H-Bahn-System
(People-Mover).

[0002] Beieinem automatischen Nahverkehrssystem
mit fahrerlosem Fahrzeugbetrieb wird sowohl das Fahr-
zeug als auch ein Bahnsteig einer Haltestelle mittels Tu-
ren gesichert. Ein Fahrgastwechsel ist demnach nur
dann moglich, wenn das Fahrzeug derart positioniert ist,
dafl® Fahrzeugtlr und korrespondierende Haltestellen-
tur einander deckungsgleich gegenilberstehen. Um
moglichst kurze Aufenthaltszeiten zu erreichen, sollen
dabei die Tiren moglichst synchron 6ffnen und schlie-
Ren.

[0003] Des weiteren sollte vermieden werden, eine
der Tilren zu 6ffnen, wenn deren korrespondierende TUr
aus betrieblichen oder systembedingten Griinden, z.B.
bei einer Stérung oder bei einer dispositiven Sperrung,
gesperrt ist, und daher nicht gedffnet werden darf. Bei
der Realisierung einer derartige Bedingungen bertick-
sichtigenden automatischen Steuerung kann aufgrund
der gegebenen Verhaltnisse eine Verbindung mittels
Steuerkabeln zwischen Fahrzeug- und Haltestellentir
nicht hergestellt werden.

[0004] Beieiner aus der DE 29 10 260 A1 bekannten
Tirsteuerung fir schienengebundene Fahrzeuge wird
zur Koordinierung der Tiirbewegungen eine rechnerge-
steuerte Ubertragungseinrichtung eingesetzt, die auf
dem Prinzip einer drahtlosen Funkubertragung beruht.
Dabei findet die Koordination beziiglich korrespondie-
render Tlren seriell statt. Aufgrund der dadurch beding-
ten langen Ubertragungswege durch mehrere Rechne-
rebenen der Ubertragungseinrichtung wird Rechnerlei-
stung der beteiligten Rechner gebunden. AuRerdem
wird die Kommunikationszeit in unerwinschter Weise
beschrankt, so dall die Koordinierung einzelner Tirbe-
wegungen aullerst kompliziert ist.

[0005] Die Merkmale des Oberbegriffs der Anspriiche
1 und 4 sind aus DE 2910260 A bekannt.

[0006] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrun-
de, ein besonders einfaches und sicher funktionsfahi-
ges Verfahren zur automatischen Steuerung korrespon-
dierender Turen eines Verkehrssystems sowie eine zu
dessen Durchflihrung besonders geeignete Vorrichtung
anzugeben.

[0007] Diese Aufgabe wird bezliglich des Verfahrens
erfindungsgemaf geldst durch die Merkmale des An-
spruchs 1.

[0008] Zur Koordinierung von Bewegungen korre-
spondierender Tlren miteinander wird dabei jedes eine
Bewegung auslésende oder einen Zustand definieren-
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de Steuersignal direkt zwischen den Tiren Ubertragen.
Mit anderen Worten: eine Kommunikation zwischen kor-
respondierenden Turen findet nicht - wie bisher - Gber
eine separate, allen Tiiren gemeinsame Ubertragungs-
einrichtung, sondern jeweils direkt von Tir zu korre-
spondierender Tur statt.

[0009] Aufgrund der kurzen Entfernung und der direk-
ten optischen Verbindung zwischen korrespondieren-
den Tiren erfolgt eine Signallbertragung zwischen die-
sen Tiren zweckmaRigerweise beriihrungslos und im
Infrarot-Bereich.

[0010] Jede der korrespondierenden Tiren kann ak-
tiv werden und ein Offnen oder SchlieRen anregen. Da-
zu wird durch Senden eines Aktivierungssignals des
Steuerungssystems der auffordernden Tir und Emp-
fangen dieses Signals vom Steuerungssystem der kor-
respondierenden Tir direkt und auf kiirzestem Wege
zwischen den korrespondierenden Tlren ein Tele-
grammverkehr (Handshake-Verfahren) aufgebaut, der
eine koordinierte Bewegung gewabhrleistet. Dabei wird
eine Bewegung jeder der Turen erst dann freigegeben,
wenn das Aktivierungssignal vom Steuerungssystem
der aufgeforderten Tir quittiert wurde. Durch den Tele-
grammverkehr ist somit sichergestellt, daf} eine Bewe-
gung der Tlren nur dann stattfindet, wenn beide Turen
weder gestort, noch aus betrieblichen Griinden gesperrt
sind, und sich somit bewegen dirfen.

[0011] Im gedffneten Zustand Gberwachen sich beide
korrespondierenden Turen vorzugsweise gegenseitig.
Dazu wird zweckmaRigerweise ein die entsprechende
Position bestatigendes Zustandssignal in Form eines
Lebenstelegramms zwischen den korrespondierenden
Turen Ubermittelt. Bleibt eine Quittung auf ein solches
Lebenstelegramm Uber einen bestimmbaren Zeitbe-
reich aus, so wird zumindest eine der beiden korrespon-
dierenden Tiren geschlossen.

[0012] Bezlglich der Vorrichtung zur automatischen
Steuerung der Bewegungen korrespondierender Tiren
eines Verkehrssystems wird die genannte Aufgabe er-
findungsgemanl geldst durch die Merkmale des An-
spruchs 4.

[0013] Die Fahrzeugtiiren und die Haltestellentiiren
des Verkehrssystems weisen dabei jeweils eine eigen-
standige lokale Tirsteuerung auf, die alle erforderlichen
Ablaufe fir die Tlrbewegungen selbstandig steuert
oder regelt. Die Ubergeordneten Steuerungssysteme in
Form von Steuerungsrechnern fir alle Fahrzeugtiren
einerseits und fir alle Haltestellentiren andererseits ge-
ben dann lediglich Befehle. Die lokalen Tirstenerungen
werden zur Steuerung einer koordinierten Bewegung
von Fahrzeugtir und korrespondierender Haltestellen-
tur eingesetzt.

[0014] Eine Signallbertragung erfolgt zweckmafi-
gerweise Uber einen optischen Ubertragungskanal di-
rekt und auf kiirzestem Wege zwischen den korrespon-
dierenden Turen. Dabei kann die optische Streuung des
Ubertragungskanals, d.h. der Leuchtwinkel oder der
Streubereich, entsprechend einer erreichbaren oder
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notwendigen Positioniergenauigkeit zur Erkennung je-
weils korrespondierender Tlren eingesetzt werden. Da-
zu ist zweckmafigerweise jeder Fahrzeugtir und jeder
Haltestellentiir ein Ubertragungselement zugeordnet,
das mit dem ersten bzw. mit dem zweiten Steuerungs-
system verbunden ist.

[0015] Jedes Ubertragungselement weist wiederum
einen Ubertragungssensor auf, der innerhalb des die
gegeniberliegende Position der korrespondierenden
Tur definierenden Streubereichs angeordnet ist. Auler-
halb des Streubereichs liegende Ubertragungssenso-
ren gehdren somit nicht mehr zu den korrespondieren-
den Turen. Letztere bendtigen demnach auch keine
Verbindung untereinander. Somit kdnnen tber eine der-
artige Datenverbindung lediglich jeweils korrespondie-
rende Tlren deren Bewegungsablaufe miteinander ab-
stimmen.

[0016] Das gesamte Ubertragungssystem ist zweck-
maRigerweise zur Ubermittlung von Signalen im Infra-
rot-Bereich ausgelegt. Die Steuerungssysteme sowie
das Ubertragungssystem mit den jeweiligen Ubertra-
gungselementen der Turen sind vorteilhafterweise mo-
dular aufgebaut. Die Modularisierung ermdglicht daher
die Ausbildung von Standardkomponenten, was ein be-
sonderer Vorteil ist.

[0017] Im folgenden wird anhand einer Zeichnung ein
Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung beschrieben. Dabei
zeigt die Figur schematisch Komponenten eines Ver-
kehrssystems mit einer automatischen Steuerung zur
Koordination korrespondierender Fahrzeugund Halte-
stellentlren.

[0018] Das Verkehrssystem 1 ist beispielsweise ein
Nahverkehrssystem mit fahrerlosem Betrieb eines in
der dargestellten Position an einer Haltestelle 2 stehen-
den Fahrzeugs 3. Das Fahrzeug 3 ist an einem Linien-
leiter 4 geflihrt. Es weist beidseitig Fahrzeugtiiren 5, 6
bzw. 7, 8 auf. In dieser Position des Fahrzeugs 3 stehen
lediglich die Fahrzeugtiiren 7 und 8 korrespondierenden
Haltestellentliren 9 bzw. 10 direkt und unmittelbar ge-
genuber. Weitere Haltestellenttiren 11 und 12 sind nur
der Vollstandigkeit halber dargestellt.

[0019] Jeder Fahrzeugtir 5 bis 7 sind ein eigenes
Ubertragungselement und eine eigene Tiirsteuerung
zugeordnet, wobei lediglich die Ubertragungselemente
13, 14 sowie die Tursteuerungen 13a und 14a der Fahr-
zeugtiiren 7 bzw. 8 dargestellt sind. Die Ubertragungs-
elemente 13 und 14 sind Uber die Tlrsteuerungen 13a,
14a mit einem allen Fahrzeugtiren 5 bis 8 gemeinsa-
men ersten Steuerungssystem 15 in Form eines Steue-
rungsrechners verbunden. Die Ubertragungselemente
13, 14 und die Tlrsteuerungen 13a bzw. 14a bilden je-
weils oder gemeinsam eine modulare Komponente, der
auch das erste Steuerungssystem 15 des Fahrzeugs 3
zugeordnet sein kann. Diese ist vorteilhafterweise als
Standardkomponente ausgebildet, die fir eine beliebi-
ge Anwendung solcher Verkehrssysteme eingesetzt
werden kann, bei denen ein gleichzeitiges Bewegen von
Fahrzeugtiren 5 bis 8 und Haltestellentlren 9 bis 12 ge-
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fordert oder gewlinscht ist.

[0020] Analog sind jeder Haltestellentlr 9 bis 12 ein
eigenes Ubertragungselement 16, 17, 18, 19 und eine
eigene Tursteuerung 16a, 17a, 18a bzw. 19a zugeord-
net. Die Ubertragungselemente 16 bis 19 sind tiber die
Tilrsteuerungen 16a bis 19a mit einem allen Haltestel-
lentliren 9 bis 12 gemeinsamen zweiten Steuerungssy-
stem 20, ebenfalls in Form eines Steuerungsrechners,
verbunden. Die Ubertragungselemente 16 bis 19 und
die Tursteuerungen 16a bis 19a sowie gegebenenfalls
das zweite Steuerungssystem 20 der Haltestelle 2 bil-
den ebenfalls eine modulare Komponente.

[0021] Die Ubertragungselemente 13 und 14 der
Fahrzeugtiiren 7 und 8 weisen jeweils einen Ubertra-
gungssensor 21 bzw. 22 auf. Entsprechend weisen die
Ubertragungselemente 16 bis 19 der Haltestellentiiren
9 bis 12 jeweils einen Ubertragungssensor 23 bis 26 auf.
In dieser Position des Fahrzeugs 3 relativ zur Haltestelle
2 bilden die Ubertragungselemente 13 und 16 der kor-
respondierenden Tiiren 7 und 9 ein Ubertragungssy-
stem. Entsprechendes gilt fiir die Ubertragungselemen-
te 14 und 17 der korrespondierenden Tiren 8 und 10
innerhalb des Gesamtsystems.

[0022] Die Tursteuerungen 13a, 14a und 16a bis 19a
steuern und regeln alle fir die Bewegung der jeweiligen
Tur 5 bis 8 bzw. 9 bis 12 notwendigen oder erforderli-
chen Ablaufe selbstandig. An die Steuerungssysteme
15 und 20 werden lediglich Zustandsmeldungen gesen-
det, und es werden von dort lediglich das Gesamtsy-
stem betreffende Befehle empfangen. Aufgrund erfor-
derlicher Kraft- und Wegsensoren sowie der Ansteue-
rung ist es daher besonders vorteilhaft, jeder Tir 5 bis
12 eine eigene lokale Tursteuerung 13a, 14a, 16a bis
19a zuzuordnen.

[0023] Die Signalibermittlung fir eine koordinierte
Bewegung der korrespondierenden Tiren 7 und 9 so-
wie 8 und 10 erfolgt direkt und auf kiirzestem Weg zwi-
schen den Ubertragungselementen 13 und 16 sowie 14
und 17 Giber einen optischen Ubertragungskanal. Dieser
ist durch die Pfeile 27 bzw. 28 angedeutet. Alle fiir die
koordinierten Bewegungen der Fahrzeugtiren 7, 8 und
der korrespondierenden Haltestellentiiren 9 bzw. 10 er-
forderlichen Ablaufe werden vom jeweiligen Steue-
rungssystem 15, 20 koordiniert und von den jeweiligen
Tursteuerungen 13a, 16a und 14a, 17a selbstandig ge-
steuert und geregelt. Es liegt im Prinzip der Anordnung,
daR nur solche Turen 7, 9 und 8, 10 ihre Bewegungen
miteinander koordinieren dirfen, die sich - abgesehen
von einer gewissen Positioniergenauigkeit und ohne
Bewegung - direkt gegenuberliegen. Diese Koordinati-
on der Ablaufe wird im folgenden anhand der korrespon-
dierenden Tiren 7 und 9 ndher beschrieben.

[0024] Beide korrespondierenden Turen 7 und 9 kén-
nen aktiv werden und ein Offnen oder SchlieRen anre-
gen. Dabei lauft zwischen den Tiren 7 und 9 ber die
Ubertragungselemente 13 und 16 und iiber die mit die-
sen verbundenen Tursteuerungen 13a bzw. 16a ein Te-
legrammverkehr ab, der (iber den Ubertragungskanal



5 EP 0907 540 B1 6

27 in Form von Signalen aufrechterhalten ist. Durch den
Telegrammverkehr ist sichergestellt, daR Bewegungen
nur dann stattfinden, wenn beide Tiren 7 und 9 weder
gesperrt noch gestoért sind und sich somit bewegen dir-
fen. Die Informationsiibertragung zwischen den Tlren
7 und 9 erfolgt drahtlos und aufgrund der kurzen Entfer-
nung sowie der direkten und nicht beeintrachtigten op-
tischen Verbindung vorzugsweise im Infrarot-Bereich,
fur den daher das Ubertragungssystem auszulegen ist.
[0025] Alle Bewegungskommandos oder -befehle
werden von den Steuerungssystemen 15 und 20 koor-
diniert und von den Ubertragungssystemen 13 bzw. 16
durchgefiihrt. Sobald eine der Tiren 7, 9 von ihrem
Steuerungssystem 15, 20 Uber eine Datenleitung 29
bzw. 30 einen entsprechenden Befehl erhalt, wird zwi-
schen den entsprechenden Ubertragungssystemen 13
und 16 ein Aktivierungssignal Gbermittelt, und es wird
ein Telegrammverkehr aufgebaut. Dabei wird ein von
der auffordernden Tiir 7, 9 Giber den optischen Ubertra-
gungskanal 27 gesendetes Anforderungstelegramm
vom Ubertragungssystem 16, 13 der aufgeforderten Tiir
9, 7 quittiert, wobei die Quittierung wiederum von der
auffordernden Tur 7, 9 Gberwacht wird.

[0026] Zur Erlduterung der Steuerungslogik sei die
Pahrzeugtir 7 auffordernde Tir. Dann ist die Haltestel-
lentlr 9 korrespondierende Tir, wenn das Fahrzeug 3
an der Haltestelle 2 entsprechend positioniert ist. Ist die
aufgeforderte Tur keine korrespondierende Tiir 9, oder
ist die Steuerung oder die Uberwachung der korrespon-
dierenden Tir 9 gestoért, so wird keine Quittungstele-
gramm gesendet. Demzufolge erfolgt keine Tirbewe-
gung. Kann oder darf sich die korrespondierende Tir 9
nicht bewegen, so erfolgt eine negative Quittung, und
es erfolgt ebenfalls keine Turbewegung. Demgegen-
Uber erfolgt eine positive Quittung, wenn sich die korre-
spondierende TUr 9 bewegen kann, sich bewegen darf
und die Bewegung bereits eingeleitet hat.

[0027] Im gedffneten Zustand lberwachen sich die
beiden korrespondierenden Tiren 7 und 9 standig tber
diese Position bestatigende Zustandssignale in Form
sogenannter Lebenstelegramme. Bleibt eine Quittung
auf ein solches Lebenstelegramm aus, so wird zunachst
die entsprechende Tir 7, 9 und anschlielend oder
gleichzeitig die andere Tir 9, 7 geschlossen.

[0028] Ein wesentlicher Vorteil dieser Vorrichtung ist
der direkte und einfache Ubertragungsweg zwischen
den korrespondierenden Tiren 7, 9. Die Aufgaben der
direkten 6rtlichen Koordination wird von den Gbergeord-
neten Steuerungssystemen 15, 20 an die direkt betrof-
fenen Komponenten, d.h. an die Tirsteuerungen 13a,
16a und von dort an die Ubertragungselemente 13, 16
und Ubertragungssensoren 21, 23 sowie die Tiiren 7
bzw. 9 delegiert. Es ergeben sich somit Standardkom-
ponenten oder Module, insbesondere die Steuerungs-
systeme 15, 20, die Ubertragungselemente 13, 14, 16
bis 19, die Tursteuerungen 13a, 14a, 16a bis 19a und
die Turen 5 bis 12. Aufgrund des modularen Aufbaus ist
wahrend einer Inbetriebsetzung und/oder bei einer spa-
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teren Fehlersuche eine besondere Vereinfachung er-
Zielt.

Patentanspriiche

1. Verfahren zur automatischen Steuerung der Bewe-
gung einer Fahrzeugtur (7) und einer korrespondie-
renden Haltestellentir (9) eines Verkehrssystems
(1), bei dem zur Koordinierung der Bewegungen der
Tiren (7, 9) miteinander ein entsprechendes Steu-
ersignal direkt zwischen den Turen (7, 9) Ubertra-
gen wird, wobei ein von einem Ubertragungsele-
ment (13; 16) der auffordernden Tir (7; 9) gesen-
detes Aktivierungssignal von einem Ubertragungs-
element (16; 13) der korrespondierenden Tur (9; 7)
empfangen wird, dadurch gekennzeichnet, daR
die fur die koordinierte Bewegung der Fahrzeugtiir
(7) und der korrespondierenden Haltestellentir (9)
erforderlichen Ablaufe von diesen Tiren jeweils zu-
geordneten Steuerungssystemen (15; 20) an, den
Tiren jeweils zugeordneten Tirsteuerungen (13a;
16a) und von dort an die Ubertragungselemente
(13; 16) delegiert und von diesen Tiirsteuerungen
(13a; 16a) selbstandig gesteuert und geregelt wer-
den, wobei eine Bewegung jeder der Tiiren (7; 9)
erst dann erfolgt, wenn das Aktivierungssignal vom
Ubertragungselement (16; 13) der korrespondie-
renden Tur (9; 7) quittiert wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Signallbertragung zwischen den
Tiren (7, 9) optisch erfolgt.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, daB bei gedffneten Turen (7, 9) ein
diese Position bestatigendes Zustandssignal zwi-
schen den korrespondierenden Tiren (7, 9) Uber-
tragen wird.

4. \Vorrichtung zur automatischen Steuerung einer
Fahrzeugtiir und einer korrespondierenden Halte-
stellentlr eines Verkehrssystems, wobei zur Steue-
rung koordinierter Tirbewegungen der Fahrzeugtur
(7, 8) ein mit einem ersten Steuerungssystem (15)
verbundenes erstes Ubertragungselement (13, 14)
und der korrespondierenden Haltestellentir (9, 10)
ein mit einem zweiten Steuerungssystem (20) ver-
bundenes zweites Ubertragungselement (16, 17)
zugeordnet sind, wobei jeder Fahrzeugtiir (7, 8) und
jeder Haltestellentlir (9 bis 12) eine eigene Tdr-
steuerung (13a, 14a; 16a bis 19a) zugeordnet ist,
dadurch gekennzeichnet, daB die den jeweiligen
Steuerungssystemen (15, 20) untergeordneten
Tirstenerungen (13a, 16a) die fir die koordinierte
Bewegung der Fahrzeugtir und der korrespondie-
renden Haltestellentlr erforderlichen Ablaufe selb-
sténdig steuern und regeln, wobei eine Bewegung
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jeder der Turen (7, 9) erst dann erfolgt, wenn das
Aktivierungssignal vom Ubertragungselement der
korrespondierenden Tir (9) quittiert ist.

Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, daR das oder jedes Ubertragungsele-
ment (13, 14, 16, 17) einen Ubertragungssensor
(21, 22 bzw. 23, 24) aufweist.

Vorrichtung nach Anspruch 4 oder 5, dadurch ge-
kennzeichnet, daR die Ubertragungselemente (13,
14 16 bis 19) zur Ubermittlung von Signalen im In-
frarot-Bereich ausgelegt sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 6, da-
durch gekennzeichnet, daB als Ubertragungska-
nal (25, 26) fiir Steuersignale die direkte optische
Verbindung zwischen den korrespondierenden Tu-
ren (7, 9 bzw. 8, 10) vorgesehen ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 7, da-
durch gekennzeichnet, daB die Tiir (5 bis 12), das
dieser zugeordnete Steuerungssystem (15, 20), die
dieser zugeordnete Tirsteuerung (13a, 14a; 16a
bis 19a) und/oder das diesem zugeordnete Uber-
tragungselement (13, 14, 16 bis 19) modular aufge-
baut sind/ist.

Claims

Method for automatically controlling the movement
of a vehicle door (7) and a corresponding station
door (9) of a transportation system (1), in which, in
order to coordinate the movements of the doors (7,
9) with each other, an appropriate control signal is
transmitted directly between the doors (7, 9),
wherein an activation signal sent by a transmission
element (13; 16) of the prompting door (7; 9) is re-
ceived by a transmission element (16; 13) of the
corresponding door (9; 7), characterised in that
the sequences necessary for the coordinated
movement of the vehicle door (7) and the corre-
sponding station door (9) are delegated by control
systems (15; 20), respectively assigned to these
doors, to door controllers (13a; 16a) respectively
assigned to the doors, and from there to the trans-
mission elements (13; 16), and are independently
controlled and regulated by these door controllers
(13a; 16a), with a movement of each of the doors
(7; 9) only occurring when the activation signal is
acknowledged by the transmission element (16; 13)
of the corresponding door (9; 7).

Method according to claim 1, characterised in that
the signal transmission takes place optically be-
tween the doors (7; 9).
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3.

Method according to claim 1 or 2, characterised in
that with the doors opened (7, 9) a status signal
confirming this position is transmitted between the
corresponding doors (7, 9).

Device for automatically controlling a vehicle door
and a corresponding station door of a transportation
system, wherein, to control coordinated door move-
ments, a first transmission element (13, 14), which
is connected to a first control system (15), is as-
signed to the vehicle door (7, 8) and a second trans-
mission element (16, 17), which is connected to a
second control system (20), is assigned to the cor-
responding station door (9, 10), wherein each vehi-
cle door (7, 8) and each station door (9 to 12) is
assigned its own door controller (13a, 14a; 16a to
19a), characterised in that the door controllers
(13a, 16a), which are subordinate to the respective
control systems (15, 20) independently control and
regulate the sequences necessary for the coordi-
nated movement of the vehicle door and the corre-
sponding station door, with a movement of each of
the doors (7, 9) only occurring when the activation
signal is acknowledged by the transmission ele-
ment of the corresponding door (9).

Device according to claim 4, characterised in that
the or each transmission element (13, 14; 16, 17)
has a transmission sensor (21, 22 and 23, 24 re-
spectively).

Device according to claim 4 or 5, characterised in
that the transmission elements (13, 14; 16 to 19)
are designed for the transmission of signals in the
infrared range.

Device according to one of claims 4 to 6, charac-
terised in that the direct optical connection be-
tween the corresponding doors (7, 9 and 8, 10 re-
spectively) is provided as a transmission channel
(25, 26 sic) for control signals.

Device according to one of claims 4 to 7, charac-
terised in that the door (5 to 12), the control system
(15, 20) assigned to it, the door controller (13a, 14a;
16a to 19a) assigned to it and/or the transmission
element (13, 14, 16 to 19) assigned to it are/is set
up in @ modular fashion.

Revendications

Procédé pour commander automatiquement le
mouvement d'une porte de véhicule (7) et d'une
porte de station (9) lui correspondant d'un systeme
de transport (1) pour lequel, afin de coordonner les
mouvements des portes (7, 9) I'un avec l'autre, un
signal de commande adéquat est transmis directe-
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ment entre les portes (7, 9), un signal d'activation
envoyé par un élément de transmission (13, 16) de
la porte interrogatrice (7, 9) étant regu par un élé-
ment de transmission (16 ; 23) de la porte lui cor-
respondant (9 ; 7), caractérisé en ce que les opé-
rations nécessaires au mouvement coordonné de
la porte de véhicule (7) et de la porte de station (9)
lui correspondant sont déléguées par les systémes
de commande (15 ; 20) respective associés a ces
portes aux commandes de porte (13a ; 16a) respec-
tive associées aux portes et de la aux éléments de
transmission (13 ; 16) et sont commandées et ré-
glées de maniére indépendante par ces comman-
des de porte (13a, 16a), un mouvement de chaque
porte (7 ; 9) n'ayant lieu que lorsque le signal d'ac-
tivation est acquitté par I'élément de transmission
(16 ; 13) de la porte lui correspondant (9 ; 7).

Procédé selon la revendication 1 caractérisé en ce
que la transmission des signaux entre les portes (7,
9) est réalisée optiquement.

Procédé selon la revendication 1 ou 2 caractérisé
en ce que, lorsque les portes (7, 9) sont ouvertes,
un signal d'état confirmant cette position est trans-
mis entre les portes (7, 9) se correspondant.

Dispositif pour commander automatiquement une
porte de véhicule et une porte de station lui corres-
pondant d'un systéme de transport, un premier élé-
ment de transmission (13, 14) relié¢ a un premier
systeme de commande (15) et un deuxieme élé-
ment de transmission (16, 17) de la porte de station
(9, 10) lui correspondant relié a un deuxiéme sys-
teme de commande (20) étant associés pour com-
mander les mouvements de porte coordonnés de
la porte de véhicule (7, 8), une commande de porte
propre (13a, 14a ; 16a a 19a) étant associée a cha-
que porte de vehicule (7, 8) et a chaque porte de
station (9 a 12), caractérisé en ce que les com-
mandes de porte (13a, 16a) subordonnées a cha-
cun des systemes de commande (15, 20) comman-
dent et reglent indépendamment les opérations né-
cessaires au mouvement coordonné de la porte de
véhicule et de la porte de station lui correspondant,
un mouvement de chacune des portes (7, 9) n'ayant
lieu que lorsque le signal d'activation est acquitté
par I'élément de transmission de la porte (9) lui cor-
respondant.

Dispositif selon la revendication 4 caractérisé en
ce que le ou chaque élément de transmission (13,
14 ; 16, 17) présente un capteur de transmission
(21, 22 ou 23, 24).

Dispositif selon la revendication 4 ou 5 caractérisé
en ce que les éléments de transmission (13, 14 ;
16 a 19) sont congus pour transmettre des signaux
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dans le domaine infrarouge.

Dispositif selon I'une des revendications 4 a 6 ca-
ractérisé en ce que la liaison optique directe entre
les portes se correspondant (7, 9 ou 8, 10) est pré-
vue en tant que canal de transmission (25, 26) pour
des signaux de commande.

Dispositif selon I'une des revendications 4 a 7 ca-
ractérisé en ce que la porte (5 a 12), le systeme
de commande (15, 20) qui lui est associg, la com-
mande de porte (13a, 14a; 16a a 19a) qui lui est
associée et/ou I'élément de transmission (13, 14 ;
16 a 19) qui lui est associé est/sont construit(s) de
fagon modulaire.
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