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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ガイドウェイマウンテッド車両のための通信システムであって、
　前記ガイドウェイマウンテッド車両と外部制御システムとの間で情報を交換するように
構成されている制御システム通信システムであって、前記情報は前記ガイドウェイマウン
テッド車両への命令を生成するために用いられる制御システム通信システムと、
　前記ガイドウェイマウンテッド車両と前記ガイドウェイ沿いの他の車両との間で情報を
交換するように構成されており、前記制御システム通信システムとは別個であり、前記ガ
イドウェイマウンテッド車両と前記他の車両との間で直接的に情報を交換するように構成
されている車両間通信システムと、
　前記ガイドウェイマウンテッド車両と前記他の車両との間の距離が通信開始距離（ＣＩ
Ｄ）内にある場合に前記車両間通信システムを通じて前記ガイドウェイマウンテッド車両
と前記他の車両との間で通信を自動的に確立し、前記制御システム通信システムを通じた
前記ガイドウェイマウンテッド車両と前記外部制御システムとの間の情報の前記交換を制
御するための命令を生成し、前記ガイドウェイマウンテッド車両と前記他の車両との間の
情報の前記交換を制御するための命令を生成するように構成されているバイタルオンボー
ドコントローラ（ＶＯＢＣ）であって、前記ＣＩＤは前記ガイドウェイ車両の停止距離と
少なくとも等しいＶＯＢＣと
　を備える。
【請求項２】
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　請求項１に記載の通信システムであって、前記ＶＯＢＣは、前記制御システム通信シス
テムから受信したガイドウェイデータベース情報に基づいて、ガイドウェイマウンテッド
デバイスと前記他の車両との間の距離を求めるようにさらに構成される。
【請求項３】
　請求項１に記載の通信システムであって、前記ＶＯＢＣは、前記ガイドウェイマウンテ
ッド車両と前記他の車両との間の距離が通信開始距離（ＣＩＤ）内にある場合、又は、前
記ガイドウェイマウンテッド車両の前方の転轍機が前記他の車両に向かう同じ方向への走
行許可を与える場合、前記車両間通信システムを通じて、前記ガイドウェイマウンテッド
車両と前記他の車両との間で通信を確立するための命令を生成するように構成されている
。
【請求項４】
　請求項３に記載の通信システムであって、前記ＣＩＤは、前記ガイドウェイマウンテッ
ド車両の停止距離の１．５から３．０倍に等しい。
【請求項５】
　請求項１に記載の通信システムであって、前記ＶＯＢＣは、前記ガイドウェイマウンテ
ッド車両と前記他の車両との間の距離が前記ＣＩＤを超える場合、前記車両間通信システ
ムを通じた前記ガイドウェイマウンテッド車両と前記他の車両との間の通信を終了するよ
うに構成されている。
【請求項６】
　請求項１に記載の通信システムであって、前記ＶＯＢＣは、前記ガイドウェイマウンテ
ッド車両の移動方向が変化する場合、前記車両間通信システムを通じた前記ガイドウェイ
マウンテッド車両と前記他の車両との間の通信を終了するように構成されている。
【請求項７】
　請求項１に記載の通信システムであって、前記ＶＯＢＣは、前記ガイドウェイマウンテ
ッド車両が横切る許可がない転轍機を前記他の車両が横切る場合、前記車両間通信システ
ムを通じた前記ガイドウェイマウンテッド車両と前記他の車両との間の通信を終了するよ
うに構成されている。
【請求項８】
　請求項１に記載の通信システムであって、前記ＶＯＢＣは、前記他の車両が異なるガイ
ドウェイに切り替わる場合、前記車両間通信システムを通じた前記ガイドウェイマウンテ
ッド車両と前記他の車両との間の通信を終了するように構成されている。
【請求項９】
　請求項１に記載の通信システムであって、前記ＶＯＢＣに接続されている追加の車両間
通信システムをさらに備え、前記追加の車両間通信システムは、前記他の車両とは異なる
第２の車両と情報を交換するように構成されている。
【請求項１０】
　ガイドウェイマウンテッド車両のための通信システムを使用する方法であって、
　他の車両が前記ガイドウェイマウンテッド車両の通信開始距離（ＣＩＤ）内にあるかど
うかを判定するステップであって、前記ＣＩＤは前記ガイドウェイ車両の停止距離と少な
くとも等しいステップと、
　前記他の車両が前記ガイドウェイマウンテッド車両の前記ＣＩＤ内にある場合、前記他
の車両との間で通信を確立するステップであって、前記他の車両が前記ＣＩＤ内にある時
に自動的にバイタルオンボードコントローラ（ＶＯＢＣ）によって前記通信が確立される
ステップと、
　車両間通信システムを使用して前記他の車両を監視するステップと
　を含み、前記車両間通信システムは、前記ガイドウェイマウンテッド車両と前記他の車
両との間の直接通信のために構成されている。
【請求項１１】
　請求項１０に記載の方法であって、前記車両間通信システムとは別個の制御システム通
信システムを通じて、ガイドウェイデータベース情報を受信するステップをさらに含む。



(3) JP 6363203 B2 2018.7.25

10

20

30

40

50

【請求項１２】
　請求項１１に記載の方法であって、前記他の車両が前記ガイドウェイマウンテッド車両
の前記ＣＩＤ内にあるかどうかを判定する前記ステップは、前記ガイドウェイデータベー
ス情報を使用して、前記他の車両の位置を前記ガイドウェイマウンテッド車両の位置と比
較するステップを含む。
【請求項１３】
　請求項１０に記載の方法であって、前記ガイドウェイマウンテッド車両と前記他の車両
との間の距離が前記ＣＩＤを超える場合、前記車両間通信システムを通じた前記ガイドウ
ェイマウンテッド車両と前記他の車両との間の通信を終了するステップをさらに含む。
【請求項１４】
　請求項１０に記載の方法であって、前記ガイドウェイマウンテッド車両の移動方向が変
化する場合、前記車両間通信システムを通じた前記ガイドウェイマウンテッド車両と前記
他の車両との間の通信を終了するステップをさらに含む。
【請求項１５】
　請求項１０に記載の方法であって、前記ガイドウェイマウンテッド車両が横切る許可が
ない転轍機を前記他の車両が横切る場合、前記車両間通信システムを通じた前記ガイドウ
ェイマウンテッド車両と前記他の車両との間の通信を終了するステップをさらに含む。
【請求項１６】
　請求項１０に記載の方法であって、前記他の車両が前記ガイドウェイマウンテッド車両
とは異なるガイドウェイに切り替わる場合、前記車両間通信システムを通じた前記ガイド
ウェイマウンテッド車両と前記他の車両との間の通信を終了するステップをさらに含む。
【請求項１７】
　請求項１０に記載の方法であって、前記車両間通信システムを通じて前記他の車両から
受信した情報に基づいて、前記ガイドウェイマウンテッド車両の速度を調節するステップ
をさらに含む。
【請求項１８】
　ガイドウェイマウンテッド車両のための制御システムであって、
　プロセッサと、
　前記プロセッサに接続されている非一時的コンピュータ可読媒体とを備え、前記非一時
的コンピュータ可読媒体が、
　　他の車両が前記ガイドウェイマウンテッド車両の通信開始距離（ＣＩＤ）内にあるか
どうかを判定する動作であって、前記ＣＩＤは前記ガイドウェイ車両の停止距離と少なく
とも等しい動作と、
　　前記他の車両が前記ガイドウェイマウンテッド車両の前記ＣＩＤ内にある場合、前記
他の車両との間で通信を確立する動作であって、前記他の車両が前記ＣＩＤ内にある時に
自動的にバイタルオンボードコントローラ（ＶＯＢＣ）によって前記通信が確立される動
作と、
　　前記ガイドウェイマウンテッド車両と前記他の車両との間の直接通信のために構成さ
れている車両間通信システムを使用して前記他の車両を監視する動作と
　を実行するための命令を記憶するように構成されている。
【請求項１９】
　請求項１８に記載の制御システムであって、前記非一時的コンピュータ可読媒体は、前
記車両間通信システムとは別個の制御システム通信システムを通じて、ガイドウェイデー
タベース情報を受信するための命令を記憶するようにさらに構成されている。
【請求項２０】
　請求項１８に記載の制御システムであって、前記非一時的コンピュータ可読媒体は、前
記ガイドウェイマウンテッド車両と前記他の車両との間の距離が前記ＣＩＤを超える場合
、前記車両間通信システムを通じた前記ガイドウェイマウンテッド車両と前記他の車両と
の間の通信を終了するための命令を記憶するようにさらに構成されている。
【請求項２１】
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　請求項１に記載の通信システムであって、前記ＶＯＢＣは、前記ガイドウェイマウンテ
ッド車両の前方の転轍機が前記他の車両に向かう同じ方向への走行許可を与える場合、前
記車両間通信ステムを通じて前記ガイドウェイマウンテッド車両と前記他の車両との間で
通信を確立するための命令を生成するよう構成されている。
【発明の詳細な説明】
【背景技術】
【０００１】
　ガイドウェイマウンテッド車両は、制御システムを通じて、同じガイドウェイ沿いの他
の車両に関する情報を受信する。制御システムは、他の車両の位置および速度に関する情
報を提供し、この位置および速度情報に基づいて、ガイドウェイマウンテッド車両の移動
のための命令を提供する。制御システムは、ガイドウェイのウェイサイドに沿って配置さ
れる通信デバイスを通じてこの情報を通信する。
【０００２】
　ガイドウェイ沿いの通信デバイスは、制御システムとガイドウェイマウンテッド車両と
の間の中継器として働く。他の車両に関する情報をガイドウェイマウンテッド車両によっ
て受信するために、他の車両は、まず情報を決定し、次いで情報をウェイサイド通信デバ
イスに送信する。ウェイサイド通信デバイスは、制御システムに情報を送信する。次いで
制御システムは、ガイドウェイマウンテッド車両付近の他のウェイサイドデバイスに情報
を送信する。次いで他のウェイサイドデバイスは、ガイドウェイマウンテッド車両に情報
を送信する。そのようなシステムは、ガイドウェイマウンテッド車両による情報の受信を
中断する可能性のある少なくとも５つの故障点、すなわちウェイサイド通信デバイスのそ
れぞれ、制御システム、他の車両、およびガイドウェイマウンテッド車両を有する。
【０００３】
　故障点のうちの１つによって情報が中断されるとき、ガイドウェイマウンテッド車両は
、移動権限の限界（ＬＭＡ：Limit of Movement Authority）の終わりに進み、停止して
別の命令を待ち、または手動オペレータが到着するのを待つ。
【図面の簡単な説明】
【０００４】
　添付の図面の各図で、１つまたは複数の実施形態が、限定ではなく例として示され、同
一の参照番号の指定を有する要素は、全体を通じて同様の要素を表す。産業における標準
的な慣例に従い、様々な特徴は原寸に比例して示されていないことがあり、例示のためだ
けに使用されることを強調しておく。実際に、図面の様々な特徴の寸法は、考察をわかり
やすくするために任意に増大または低減されることがある。
【０００５】
　図１は、１つまたは複数の実施形態によるガイドウェイマウンテッド車両のための通信
システムのブロック図である。
　図２は、１つまたは複数の実施形態による車両間通信システムを使用する方法の流れ図
である。
　図３は、１つまたは複数の実施形態による車両間通信システムを操作するための汎用コ
ンピューティング装置のブロック図である。
【発明を実施するための形態】
【０００６】
　以下の開示は、本発明の異なる特徴を実装するための、多くの異なる実施形態、または
例を与える。コンポーネントおよび構成の特定の例が、本開示を単純化するために、以下
に記載されている。これらは例であって、限定を意図したものではない。
【０００７】
　図１は、１つまたは複数の実施形態によるガイドウェイマウンテッド車両のための通信
システム１００のブロック図である。通信システム１００は、集中型または分散型制御シ
ステムなどの制御システムとガイドウェイマウンテッド車両およびガイドウェイデータベ
ースに関する情報を交換するように構成されている制御システム通信システム１１０を含
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む。通信システム１００は、制御システム通信システム１１０とは別個の車両間通信シス
テム１２０をさらに含む。車両間通信システム１２０は、制御システムを通じて情報を渡
すことなく、ガイドウェイマウンテッド車両と、同じガイドウェイ沿いの他の車両との間
で直接的に情報を交換するように構成されている。通信システム１００は、制御システム
通信システム１１０および車両間通信システム１２０に接続されているバイタルオンボー
ドコントローラ（ＶＯＢＣ：Vital On-Board Controller）１３０をさらに含む。ＶＯＢ
Ｃ１３０は、制御システム通信システム１１０および車両間通信システム１２０のそれぞ
れから情報を受信し、他の車両との通信を確立するか、他の車両との通信を維持するか、
それとも他の車両との通信を終了するかを判定するように構成されている。いくつかの実
施形態では、ＶＯＢＣ１３０は、ガイドウェイマウンテッド車両の加速およびブレーキシ
ステムを制御するための命令を生成するように構成されている。いくつかの実施形態では
、通信システム１００は、ガイドウェイ沿いの第２の他の車両と通信するように構成され
ている追加の車両間通信システム１４０をさらに含む。
【０００８】
　制御システム通信システム１１０は、ガイドウェイマウンテッド車両と制御システムと
の間で情報を交換するように構成されている。いくつかの実施形態では、制御システム通
信システム１１０は、アンテナ、トランシーバ、増幅器、またはガイドウェイマウンテッ
ド車両と制御システムとの間の通信を容易にするための他の適切な通信機器を含む。制御
システム通信システム１１０は、ガイドウェイデータベースに関する情報を受信するよう
に構成されている。
【０００９】
　ガイドウェイデータベースは、プラットフォームの位置、転轍機の位置（すなわち、ロ
ックされた位置、または乱された位置）、ガイドウェイの状態、または他の適切なガイド
ウェイ情報などのガイドウェイについての情報を含む。いくつかの実施形態では、ガイド
ウェイは、鉄道軌道、モノレール軌道、高架軌道、路面電車軌道、または他の適切なガイ
ドウェイを含む。ガイドウェイデータベースは、他の車両の位置および速度、他の車両の
識別情報、または他の適切な車両情報などの、ガイドウェイ沿いの他の車両についての情
報をさらに含む。いくつかの実施形態では、ガイドウェイデータベースは、複数のガイド
ウェイを含むガイドウェイネットワークに関する情報を含む。
【００１０】
　制御システム通信システム１１０は、ガイドウェイ上の他の車両から制御システムによ
って受信された情報に基づいて、ＶＯＢＣ１３０内に記憶されているガイドウェイデータ
ベースに対する更新を受信するように構成されている。制御システム通信システム１１０
はまた、ガイドウェイマウンテッド車両に関する情報を制御システムに送信するように構
成されている。いくつかの実施形態では、制御システム通信システム１１０は、ガイドウ
ェイマウンテッド車両に関する情報が送信されるのと同一の通信経路に沿って制御システ
ムから情報を受信する。例えば、いくつかの実施形態では、ウェイサイド通信デバイスと
情報を交換するために同一のアンテナが使用される。いくつかの実施形態では、制御シス
テム通信システム１１０は、情報を送信および受信するための相異なる通信経路を有する
。例えば、第１のアンテナは情報を受信することができ、第２の別個のアンテナは情報を
送信することができる。
【００１１】
　車両間通信システム１２０は、制御システムを通じて情報を中継することなく、ガイド
ウェイ沿いの他の車両と直接的に情報を交換するように構成されている。いくつかの実施
形態では、車両間通信システム１２０は、アンテナ、トランシーバ、増幅器、またはガイ
ドウェイマウンテッド車両と他の車両との間の通信を容易にするための他の適切な通信機
器を含む。車両間通信システム１２０は、位置および速度などの他の車両に関する情報を
受信するように構成されている。
【００１２】
　車両間通信システム１２０はまた、ガイドウェイマウンテッド車両に関する情報を他の
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車両に送信するように構成されている。いくつかの実施形態では、車両間通信システム１
２０は、ガイドウェイマウンテッド車両に関する情報が送信されるのと同一の通信経路に
沿って他の車両から情報を受信する。例えば、いくつかの実施形態では、他の車両と情報
を交換するために同一のアンテナが使用される。いくつかの実施形態では、車両間通信シ
ステム１２０は、情報を送信および受信するための相異なる通信経路を有する。例えば、
第１のアンテナは情報を受信することができ、第２の別個のアンテナは情報を送信するこ
とができる。
【００１３】
　いくつかの実施形態では、車両間通信システム１２０の構造は、制御システム通信シス
テム１１０の構造と同様である。いくつかの実施形態では、車両間通信システム１２０の
構造は、制御システム通信システム１１０の構造とは異なる。いくつかの実施形態では、
車両間通信システム１２０の通信範囲は、制御システム通信システム１１０の通信範囲と
は異なる。いくつかの実施形態では車両間通信システム１２０は、制御システム通信シス
テム１１０と同一の電磁スペクトルに感度がある。いくつかの実施形態では、車両間通信
システム１２０と制御システム通信システム１１０はどちらも、電波通信、マイクロ波通
信、赤外線通信可視光通信、または他の適切なスペクトルに感度がある。いくつかの実施
形態では、車両間通信システム１２０は、制御システム通信システム１１０とは異なる電
磁スペクトルに感度がある。例えば、車両間通信システム１２０は電波通信に感度があり
、制御システム通信１１０はマイクロ波通信に感度がある。
【００１４】
　いくつかの実施形態では、車両間通信システム１２０は、複数の他の車両と通信するこ
とができる。例えば、ガイドウェイマウンテッド車両の前方の車両、およびガイドウェイ
マウンテッド車両の後方の車両。いくつかの実施形態では、ガイドウェイ沿いの第２の車
両と通信するために追加の車両間通信システム１４０が使用される。例えば、車両間通信
システム１２０は、ガイドウェイマウンテッド車両の前方の車両と通信し、追加の車両間
通信システム１４０は、ガイドウェイマウンテッド車両の後方の車両と通信する。いくつ
かの実施形態では、ガイドウェイ沿いのより多くの車両との通信を容易にするために、よ
り多くの車両間通信システムが通信システム１００内に含まれる。
【００１５】
　ＶＯＢＣ１３０は、制御システム通信システム１１０と車両間通信システム１２０のど
ちらからも情報を受信するように構成されている。ＶＯＢＣはまた、ガイドウェイマウン
テッド車両に関する位置および速度情報を決定し、その情報を送信のために制御システム
通信システム１１０および車両間通信１２０に提供する。ＶＯＢＣ１３０はまた、ガイド
ウェイマウンテッド車両と他の車両との間の距離に基づいて、他の車両との通信を確立す
るかどうかを判定するように構成されている。ＶＯＢＣ１３０は、制御システム通信シス
テム１１０から受信したガイドウェイデータベース情報に基づいて、ガイドウェイマウン
テッド車両と他の車両との間の距離を決定する。他の車両との通信をＶＯＢＣ１３０に確
立させるしきい距離は、通信開始距離（ＣＩＤ：Communication Initiation Distance）
と呼ばれる。いくつかの実施形態では、ＣＩＤは、ガイドウェイマウンテッド車両の速度
に基づいて決定される。いくつかの実施形態では、ＣＩＤは、ガイドウェイマウンテッド
車両の停止距離の１．５から３．０倍にほぼ等しい。いくつかの実施形態では、ＣＩＤは
所定の値である。いくつかの実施形態では、ＣＩＤは、制御システムからの命令に基づい
て定義される。いくつかの実施形態では、ＣＩＤは、制御システムとの通信が中断される
かどうかに基づいて定義される。
【００１６】
　ＶＯＢＣ１３０は、制御システム通信システム１１０からガイドウェイデータベース情
報を受信し、ガイドウェイマウンテッド車両の移動方向に他の車両がＣＩＤ内にあるかど
うかを判定するように構成されている。いくつかの実施形態では、ＶＯＢＣ１３０は、ガ
イドウェイマウンテッド車両の移動方向の前方だけを監視し、車両がＣＩＤ内にあるかど
うかを判定する。いくつかの実施形態では、ＶＯＢＣ１３０は、ガイドウェイマウンテッ



(7) JP 6363203 B2 2018.7.25

10

20

30

40

50

ド車両の両方向を監視し、他の車両がＣＩＤ内にあるかどうかを判定する。他の車両がＣ
ＩＤ内にあるとＶＯＢＣ１３０が判定する場合、ＶＯＢＣは、車両間通信システム１２０
に信号を送り、他の車両と通信を確立するように構成される。いくつかの実施形態では、
ガイドウェイデータベース情報は、他の車両の識別を含み、ＶＯＢＣ１３０は、他の車両
の識別に関連する固有通信周波数に基づいて信号を生成する。他の車両がＣＩＤ内にない
とＶＯＢＣ１３０が判定する場合、ＶＯＢＣは、他の車両と通信を確立することを試みな
い。
【００１７】
　他の車両との通信が確立されると、ＶＯＢＣ１３０は、車両間通信システム１２０を通
じて、位置、速度、または識別情報を含むガイドウェイマウンテッド車両に関する情報を
他の車両に送信するように構成される。ＶＯＢＣ１３０はまた、車両間通信システム１２
０を通じて、位置および速度などの他の車両に関する情報を受信するように構成される。
ガイドウェイマウンテッド車両と他の車両との間の通信は、ＶＯＢＣ１３０が信号を送っ
て通信を終了するまで維持される。
【００１８】
　いくつかの実施形態では、ＶＯＢＣ１３０は、ガイドウェイマウンテッド車両と他の車
両との間の距離がＣＩＤを超える場合、通信を終了するように構成されている。いくつか
の実施形態では、ＶＯＢＣ１３０は、ガイドウェイマウンテッド車両がガイドウェイに沿
って方向を変更する場合、すなわち他の車両がもはやガイドウェイマウンテッド車両の移
動方向の前方にない場合、通信を終了するように構成されている。いくつかの実施形態で
は、ＶＯＢＣ１３０は、ガイドウェイマウンテッド車両が横切る許可を持たない転轍機を
他の車両が横切る場合、通信を終了するように構成されている。いくつかの実施形態では
、ＶＯＢＣ１３０は、他の車両が他のガイドウェイに切り替わる場合、すなわち他の車両
がもはやガイドウェイマウンテッド車両と同一のガイドウェイ上にない場合、通信を終了
するように構成されている。
【００１９】
　いくつかの実施形態では、ＶＯＢＣ１３０は、車両間通信システム１２０を通じて他の
車両から受信した情報に基づいて、ガイドウェイマウンテッド車両の加速およびブレーキ
システムのための命令を生成するように構成されている。例えば、他の車両が減速中であ
るという情報をＶＯＢＣ１３０が受信する場合、ＶＯＢＣは、ガイドウェイマウンテッド
車両を減速するための命令を生成し、他の車両とガイドウェイマウンテッド車両との間の
距離を、少なくともガイドウェイマウンテッド車両の停止距離に等しく維持する。
【００２０】
　いくつかの実施形態では、ＶＯＢＣ１３０は、システム内の安全度水準４（ＳＩＬ　４
）を有するあらゆるバイタルマシン上で、通信トラフィックを聴取し、ＶＯＢＣの構成プ
ロファイルによって識別されるキーデータを収集するバックグラウンドプロセスを実行す
ることによって実装される。いくつかの実施形態では、ＳＩＬ　４は、少なくとも一実施
形態では、国際電気標準会議（ＩＥＣ）の規格ＩＥＣ　６１５０８に基づく。ＳＩＬレベ
ル４は、１時間当たりの故障確率が１０－８から１０－９までの範囲であることを意味す
る。
【００２１】
　図２は、１つまたは複数の実施形態による車両間通信システムを使用する方法２００の
流れ図である。方法２００は、ガイドウェイデータベース情報を受信する動作２０２から
始まる。ガイドウェイデータベース情報は、制御システムから受信される。いくつかの実
施形態では、ガイドウェイデータベース情報は、制御システム通信システム、例えば制御
システム通信システム１１０（図１）を通じて受信される。いくつかの実施形態では、ガ
イドウェイデータベース情報は、ガイドウェイマウンテッド車両上に位置するＶＯＢＣ内
に記憶されているガイドウェイデータベースについての更新済み情報を含む。ガイドウェ
イデータベース情報は、ガイドウェイ沿いの他の車両についての位置情報を含む。いくつ
かの実施形態では、ガイドウェイデータベース情報は、他の車両についての識別情報を含
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む。いくつかの実施形態では、識別情報は、他の車両についての固有通信周波数を含む。
ガイドウェイデータベース情報はＶＯＢＣ内に記憶されている。
【００２２】
　動作２０４では、ＶＯＢＣは、他の車両がガイドウェイマウンテッド車両のＣＩＤ内に
あるかどうかを判定する。ＶＯＢＣは、動作２０２からのガイドウェイデータベース情報
を使用して、他の車両がガイドウェイマウンテッド車両のＣＩＤ内にあるかどうかを判定
する。いくつかの実施形態では、ＣＩＤは、ガイドウェイマウンテッド車両の停止距離の
約１．５から約３．０倍に等しい。いくつかの実施形態では、ＣＩＤは所定の値である。
いくつかの実施形態では、ＣＩＤは、制御システムからの命令に基づいて定義される。い
くつかの実施形態では、ＣＩＤは、制御システムとの通信が中断されるかどうかに基づい
て定義される。
【００２３】
　動作２０６では、他の車両がガイドウェイマウンテッド車両についてのＣＩＤ内にある
場合、他の車両との通信が確立される。車両間通信システム、例えば車両間通信システム
１２０（図１）を使用して、他の車両との通信が確立される。車両間通信システムは制御
システム通信システムとは別個である。車両間通信システムを通じて、ガイドウェイマウ
ンテッド車両は、制御システムに情報を送信することなく他の車両と通信することができ
る。
【００２４】
　いくつかの実施形態では、車両間通信システムの通信範囲は、制御システム通信システ
ムの通信範囲とは異なる。いくつかの実施形態では、車両間通信システムは、制御システ
ム通信システムと同一の電磁スペクトルに感度がある。いくつかの実施形態では、車両間
通信システムと制御システム通信システムはどちらも、電波通信、マイクロ波通信、赤外
線通信、可視光通信、または他の適切なスペクトルに感度がある。いくつかの実施形態で
は、車両間通信システムは、制御システム通信システムとは異なる電磁スペクトルに感度
がある。
【００２５】
　動作２０８では、ガイドウェイマウンテッド車両は、車両間通信システムを使用して、
ガイドウェイ上の他の車両を監視する。いくつかの実施形態では、ガイドウェイマウンテ
ッド車両は、車両間通信システムを通じて位置および速度情報を収集することによって他
の車両を監視する。いくつかの実施形態では、ＶＯＢＣは、ガイドウェイマウンテッドデ
ータベースの加速およびブレーキシステムを制御するための信号を生成し、他の車両とガ
イドウェイマウンテッド車両との間の距離を、ガイドウェイマウンテッド車両の停止距離
以下に維持する。いくつかの実施形態では、ガイドウェイマウンテッド車両は、他の車両
がガイドウェイマウンテッド車両からＣＩＤよりも遠くに離れるまで、他の車両を引き続
き監視する。
【００２６】
　動作２１０では、車両間通信システムに沿った通信が終了する。ＶＯＢＣは、車両間通
信システムに命令を送って他の車両との間の通信を停止することにより、他の車両とガイ
ドウェイマウンテッド車両との間の通信を終了する。
【００２７】
　いくつかの実施形態では、ＶＯＢＣは、ガイドウェイマウンテッド車両と他の車両との
間の距離がＣＩＤを超える場合、通信を終了する。いくつかの実施形態では、ＶＯＢＣは
、ガイドウェイマウンテッド車両がガイドウェイに沿って方向を変更する場合、すなわち
他の車両がもはやガイドウェイマウンテッド車両の移動方向の前方にない場合、通信を終
了する。いくつかの実施形態では、ＶＯＢＣは、ガイドウェイマウンテッド車両が横切る
許可を持たない転轍機を他の車両が横切る場合、通信を終了する。いくつかの実施形態で
は、ＶＯＢＣは、他の車両が他のガイドウェイに切り替わる場合、すなわち他の車両がも
はやガイドウェイマウンテッド車両と同一のガイドウェイ上にない場合、通信を終了する
。
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【００２８】
　この説明の範囲から逸脱することなく、追加の動作を追加することができ、または方法
２００から動作を省略することができることを当業者なら理解されよう。動作の順序は方
法２００内で調節可能であることも当業者なら理解されよう。
【００２９】
　図３は、１つまたは複数の実施形態による、メモリアレイについての設計を変更し、ま
たは浮遊ゲートメモリアレイもしくは電荷トラッピングメモリアレイについての製造プロ
セスを実行するためのシステム３００の概略図である。システム３００は、ハードウェア
プロセッサ３０２と、コンピュータプログラムコード３０６、すなわち実行可能命令のセ
ットで符号化され、すなわちそれを記憶する非一時的コンピュータ可読記憶媒体３０４と
を含む。コンピュータ可読記憶媒体３０４はまた、制御システム通信システムおよび車両
間通信システムとインターフェースするための命令３０７で符号化される。プロセッサ３
０２は、バス３０８を介してコンピュータ可読記憶媒体３０４に電気的に結合されている
。プロセッサ３０２はまた、バス３０８によってＩ／Ｏインターフェース３１０に電気的
に結合されている。ネットワークインターフェース３１２も、プロセッサ３０２にバス３
０８を介して電気的に接続されている。ネットワークインターフェース３１２はネットワ
ーク３１４に接続され、したがってプロセッサ３０２およびコンピュータ可読記憶媒体３
０４は、ネットワーク３１４を介して制御システム通信システムまたは車両間通信システ
ムなどの外部要素に接続することができる。プロセッサ３０２は、方法２００で説明した
動作の一部またはすべてを実施するためにシステム３００を使用可能にさせる目的で、コ
ンピュータ可読記憶媒体３０４内に符号化されているコンピュータプログラムコード３０
６を実行するように構成されている。
【００３０】
　いくつかの実施形態では、プロセッサ３０２は中央演算処理装置（ＣＰＵ）、マルチプ
ロセッサ、分散処理システム、特定用途向け集積回路（ＡＳＩＣ）、および／または適切
な処理装置である。
【００３１】
　いくつかの実施形態では、コンピュータ可読記憶媒体３０４は、電子、磁気、光学、電
磁、赤外線、および／または半導体システム（もしくは装置またはデバイス）である。例
えば、コンピュータ可読記憶媒体３０４は、半導体もしくは固体メモリ、磁気テープ、取
外し可能コンピュータディスケット、ランダムアクセスメモリ（ＲＡＭ）、読取り専用メ
モリ（ＲＯＭ）、硬質磁気ディスク、および／または光ディスクを含む。光ディスクを使
用するいくつかの実施形態では、コンピュータ可読記憶媒体３０４は、コンパクトディス
ク読取り専用メモリ（ＣＤ－ＲＯＭ）、コンパクトディスク読取り／書込み（ＣＤ－Ｒ／
Ｗ）、および／またはデジタルビデオディスク（ＤＶＤ）を含む。
【００３２】
　いくつかの実施形態では、記憶媒体３０４は、システム３００に方法２００を実施させ
るように構成されているコンピュータプログラムコード３０６を記憶する。いくつかの実
施形態では、記憶媒体３０４はまた、ガイドウェイデータベースパラメータ３２０、ＣＩ
Ｄパラメータ３２２、通信周波数パラメータ３２４、および／または方法２００の動作を
実施するための実行可能命令のセットなどの、方法２００を実施するのに必要な情報なら
びに方法２００を実施中に生成された情報を記憶する。
【００３３】
　いくつかの実施形態では、記憶媒体３０４は、製造機械とインターフェースするための
命令３０７を記憶する。命令３０７は、プロセッサ３０２が車両間通信システムによって
読取り可能な通信命令を生成し、動作中に方法２００を効果的に実装することを可能にす
る。
【００３４】
　システム３００はＩ／Ｏインターフェース３１０を含む。Ｉ／Ｏインターフェース３１
０は外部回路に結合されている。いくつかの実施形態では、Ｉ／Ｏインターフェース３１
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０は、プロセッサ３０２に情報およびコマンドを通信するためのキーボード、キーパッド
、マウス、トラックボール、トラックパッド、および／またはカーソル方向キーを含む。
【００３５】
　コンピュータシステム３００はまた、プロセッサ３０２に結合されているネットワーク
インターフェース３１２をも含む。ネットワークインターフェース３１２は、システム３
００がネットワーク３１４と通信することを可能にし、ネットワーク３１４には１つまた
は複数の他のコンピュータシステムが接続されている。ネットワークインターフェース３
１２は、ＢＬＵＥＴＯＯＴＨ、ＷＩＦＩ、ＷＩＭＡＸ、ＧＰＲＳ、ＷＣＤＭＡなどのワイ
ヤレスネットワークインターフェース、またはイーサネット、ＵＳＢ、ＩＥＥＥ－１３９
４などのワイヤードネットワークインターフェースを含む。いくつかの実施形態では、方
法２００は２つ以上のシステム２００で実装され、ガイドウェイデータベース情報、ＣＩ
Ｄ、または通信周波数などの情報が、ネットワーク３１４を介して相異なるシステム３０
０間で交換される。
【００３６】
　システム３００は、ネットワークインターフェース３１２を通じてガイドウェイデータ
ベースに関する情報を受信するように構成されている。情報は、バス３０８を介してプロ
セッサ３０２に転送され、ガイドウェイデータベース情報が決定される。次いでガイドウ
ェイデータベース情報は、コンピュータ可読媒体３０４内にガイドウェイデータベースパ
ラメータ３２０として記憶される。いくつかの実施形態では、システム３００は、Ｉ／Ｏ
インターフェース３１０を通じてＣＩＤに関する情報を受信するように構成されている。
いくつかの実施形態では、システム３００は、ネットワークインターフェース３１２を通
じてＣＩＤに関する情報を受信するように構成されている。情報は、コンピュータ可読媒
体３０４内にＣＩＤパラメータ３２２として記憶される。いくつかの実施形態では、シス
テム３００は、Ｉ／Ｏインターフェース３１０を通じて通信周波数に関する情報を受信す
るように構成されている。いくつかの実施形態では、システム３００は、ネットワークイ
ンターフェース３１２を通じて通信周波数に関する情報を受信するように構成されている
。情報は、コンピュータ可読媒体３０４内に通信周波数パラメータ３２４として記憶され
る。
【００３７】
　動作の間、システム３００は、車両間通信システムを通じて、ガイドウェイマウンテッ
ド車両とガイドウェイ沿いの他の車両との間で通信を確立するように構成されている。シ
ステム３００はまた、他の車両を監視するように構成されている。いくつかの実施形態で
は、システム３００は、車両間通信システムを通じて他の車両から受信した情報に基づい
て、加速およびブレーキシステムがガイドウェイマウンテッド車両の速度を制御するため
の命令を生成するようにさらに構成されている。システム３００は、ガイドウェイマウン
テッド車両と他の車両との間の車両間通信を終了するようにさらに構成されている。
【００３８】
　この説明の一態様は、ガイドウェイマウンテッド車両のための通信システムに関する。
通信システムは、ガイドウェイマウンテッド車両と外部制御システムとの間で情報を交換
するように構成されている制御システム通信システムを含む。通信システムは、ガイドウ
ェイマウンテッド車両とガイドウェイ沿いの他の車両との間で情報を交換するように構成
されている車両間通信システムをさらに含み、車両間通信システムは、制御システム通信
システムとは別個であり、車両間通信システムは、ガイドウェイマウンテッド車両と他の
車両との間で直接的に情報を交換するように構成されている。通信システムは、制御シス
テム通信システムを通じたガイドウェイマウンテッド車両と制御システムとの間の情報の
交換を制御するための命令を生成し、ガイドウェイマウンテッド車両と他の車両との間の
交換情報を制御するための命令を生成するように構成されているバイタルオンボードコン
トローラ（ＶＯＢＣ）をさらに含む。
【００３９】
　この説明の別の態様は、ガイドウェイマウンテッド車両のための通信システムを使用す
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る方法に関する。方法は、他の車両がガイドウェイマウンテッド車両の通信開始距離（Ｃ
ＩＤ）内にあるかどうかを判定することを含む。方法は、他の車両がガイドウェイマウン
テッド車両のＣＩＤ内にある場合、他の車両との間で通信を確立することをさらに含む。
方法は、車両間通信システムを使用して他の車両を監視することをさらに含み、車両間通
信システムは、ガイドウェイマウンテッド車両と他の車両との間の直接通信のために構成
されている。
【００４０】
　この説明のさらに別の態様は、ガイドウェイマウンテッド車両のための制御システムに
関する。制御システムは、プロセッサと、プロセッサに接続されている非一時的コンピュ
ータ可読媒体とを含む。他の車両がガイドウェイマウンテッド車両の通信開始距離（ＣＩ
Ｄ）内にあるかどうかを判定するための命令を記憶するように構成されている非一時的コ
ンピュータ可読媒体。他の車両がガイドウェイマウンテッド車両のＣＩＤ内にある場合、
他の車両との間で通信を確立するための命令を実行するようにさらに構成されている非一
時的コンピュータ可読媒体。車両間通信システムを使用して他の車両を監視するための命
令を実行するようにさらに構成されている非一時的コンピュータ可読媒体であって、車両
間通信システムが、ガイドウェイマウンテッド車両と他の車両との間の直接通信のために
構成されている。
【００４１】
　開示する実施形態は前述の利点のうちの１つまたは複数を実現することが当業者には容
易に理解されよう。上記の明細書を読んだ後、当業者なら本明細書で広範に開示される均
等物および様々な他の実施形態の様々な変更、置換を行うことができよう。したがって、
本明細書に対して与えられる保護は、添付の特許請求の範囲に含まれる定義およびその均
等物のみによって限定されるものとする。
 

【図１】 【図２】



(12) JP 6363203 B2 2018.7.25

【図３】



(13) JP 6363203 B2 2018.7.25

10

フロントページの続き

(72)発明者  ファース　ホイットワム
            カナダ　Ｍ４Ｇ　１Ｈ７　オンタリオ州　トロント　サザーランドドライブ　１００

    審査官  笹岡　友陽

(56)参考文献  特開平１１－２４５８２０（ＪＰ，Ａ）　　　
              特開昭５１－０９８８０７（ＪＰ，Ａ）　　　
              特開平０９－１７５３９２（ＪＰ，Ａ）　　　

(58)調査した分野(Int.Cl.，ＤＢ名)
              Ｂ６１Ｌ　　２３／３４　　　　
              Ｇ０８Ｇ　　　１／００　　　　
              Ｇ０８Ｇ　　　１／０９　　　　


	biblio-graphic-data
	claims
	description
	drawings
	overflow

