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Oppfinnelsen angér en fremgangsméte for & hindre
oversvemmelse i et inngangsdatafelt i hukommelsen for et
kollisjonsunngadelsessystem, for & unngd kollisjoner mellaom
sjegaende farteyer i vann nar.landomréder ved benyttelse
av en radar som er montert p& et fartey med en viss kurs,
hvor radaren manevreres slik at den avseker farteyets bane
og tilveiebringer posisjonsdata angldende landomrdder og
andre farteyer i narheten av farteyet som barer radaren,
og disse posisjonsdata behandles p& radarens utgang og de
behandlede daté tilferes til en regnemaskin, idet posisjons-
data som angdr landomrader nar farteyets bane, lagres, og
de lagrede data tilferes til regnemaskinen i overensstemmel-
se med et fast innstilt program og ved hjelp av regnemaskinen
sammenliknes med de behandlede posisjonsdata.

Videre angar oppfinnelsen et system for unngdelse
av kollisjoner mellom-sjegdende farteyer i vann nar land-
omréder,. i overensstemmelse med fremgangsmaten,

Oppfinnelsen angdr sdledes automatisk deteksjon
og automatisk felging av et mdl i et kollisjonsunnglelses-
system som er basert p&d et radar- og regnemaskinsystem
som er montert pd et sjegiende fartay.

I de tidligere benyttede kolllsgonsunngéelses—
systemer var det ikke mulig & skjelne mellom maldataene
som ble mottatt fra radaren, ogAlandrefleksjonsdataene.

N&r et fartey navigerte i narheten av landomrdder, ble der-~
for et stort antall landrefleksjonédata tilfert til et
inngangsdatafelt i regnemaskinen, hvilket resulterte i
oversvemmelse av dafafeltet, slik at funksjonen med auto-
matisk deteksjon ikke kunne utnyttes tilstrekkelig i nar-
heten av slike landomradder. N&r et fartey navigerer i
narheten av lahdomréder, er péd den annen side offiserene pa
broen mest opptatt, slik at det er i slike tilfeller det

er sterst behov for automatisk'deteksjon. :

Fra GB-PS 643 521 0g US-P5 2 532 566 er det kjent
radaranlegg hvor posisjonsdata som angdr faste mal, f.eks.
landomré&der, lagres, og-de lagrede data benyttes til & ut-
slette posisjonsdata angdende faste m&l i det mottatte radar-
signal. Det dreier seqg altsd om radarstasjoner som har
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fast beliggenhet p& bakken, f.eks. radiobeliggenheten pa
en flyplass, og man tar sikte p& utsletting av objekter
som ikke trenger & vises som indikasjoner (f.eks. bakke-
bireflekser), og & gjere lett synlige ting som trenger &
bli sett. Det omrdde som skal utslettes, er altsd fast,
0og en operasjon av en operater er nedvendig for & forandre
dette, ‘

‘ Fra US-PS 3 328 795 er det videre kjent et system
for neyaktig bestemmelse av posisjonen av et bevegelig
legeme, f.eks, et luftfartey, hvor data over omrédet som
farteyet beveger seg i,iagres pa forh&nd og en regnemaskin
benyttes til & sammenlikne de lagrede posisjonsdata med de
opptatte posisjonsdata etter et fast innstilt program.

I dette kjente system blir luftfarteyets heyde tiliagt
viktighet ved‘posisjonsbe;temmelsen, og posisjonenq males

.ved & minimere avvikelsene mellom de tidligere tilveie~

brakte data og felt-dataene som er basert pad mélinger. Det
foretas sdledes en sammenlikning mellom tidligere tilveie-
brakte data og data som er basert pa méiinger, slik som

ved den innledningsvis angitte fremgangsmdte, men forevrig
er teknikken og anvendelsesomriddet vesentlig forskjellig
fra den foreliggende oppfinnelsé som angar antikollisjons-
systemer for unngdelse av kollisjoner mellom sjegdende
farteyer. ) .

For 4 eliminere den innledningsvis omtalte ulempe
med tilfersel 'av et stort antall landrefleksjonsdata til
regnemaskinen og resulterende datafeltoversvemmelse, har
det vart gjort store bestrebelser pd & bestemme posisjonen
av land i overensstemmelse med signalets sterrelse, men
man er ikke blitt helt forneyd med resultatene.

Formadlet med oppfinnelsen er & tilveiebringe en
fremgangsmate som gjeor det mulig & oppfange automatisk det
mal som er oppfanget av radaren ved & hindre oversvemmelse
av inngangsdatafeltet i hukommelsen for et kollisjonsunn-
gdelsesprogram, idet landomrddedataene elimineres ved be~
handling av et kartprogram ved hjelp av en regnemaskin,
slik at en automatisk deteksjon kan realiseres ogsd i ner-

heten av landomrader.
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Ovennevnte form&l oppnas hed en fremgangsmdte av
den innledningsvis angitte art som ifelge oppfinneisen er
kjennetegnet ved at den nevnte sammenlikning benyttes til
4 utslette posisjonsdata angdende landomréder
ner farteyets bane fra de behandlede posisjonsdata, og de
resulterende posisjonsdata tilferes til et kollisjonsunn-
gdelsesprogram, idet landomrddene fremvises ndr farteyet
er tilstrekkelig nar land, _

Det ifelge oppfinnelsen tilveiebrakte kollisjons~
unngaelsessystem omfatter en p& et fartey anordnet radar
som avseker objekter i farteyets bane, en databehandlings-
enhet som har en inngang forbundet med radaren og som be-
handler posisjonsdata for landomrdder og for andre omrader
som avsekes av radarén, en regnemaskin som er koplet til
databehandlingsenhetens utgang, og en hjelpehukommelse
som er koplet til en inngang til- regnemaskinen og har lagret'
et sett sjeposisjonsdata angéendé landomréder ner fartoyets
bane, idet hjelpehukommelsen er innrettet til & tilfere
de lagrede data til regnémaskinen i overensstemmelse med
et fast innstilt program, for sammenlikning i regnemaskinen
med de behandlede posisjonsdata fra databehandlingsenheten,
og er kjennetegnet ved-at regnemaskinen, som reaksjon pa
om den nevnte sammenlikning indikerer at farteyet befinner

'seg p& storre avstand fra landomrdder enn grenser som er

definert ved de lagredé posisjonsdata, utsletter behandlede
posisjonsdata angéende'landomréder ner farteyets bane fra
posisjonsdata som tilferes til et kollisjonsunngéelses—h
program, og at det er anordnet en fremvisningsenhet for
fremvisning av data som er behandlet ved hjelp av kollisjons-
unngdelsesprogrammet. \

Oppfinnelsen skal beskrives narmere i det felgende
ved hjelp av et utfzrelsesekéempel uﬁder henvisning til
tegningene, der fig. 1 er et blokkdiagram som viser et
radar-antikollisjonssystem som utnytter oppfinnelsen, og
fig. 2 er en grafisk representasjon som viser landomréde-
data som skal lagres pd forhdnd i systemet p& fig. 1.

P& fig, 1 er en databehandlingsenhet 2 koplet
til utgangen av en radar.1 med det formdl é undertrykke7
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stey, og utgangen av behandlingsenheten 2 er koplet til en
regnemaskin 3. En hjelpehukommelse 4 er koplet til regne-
maskinen 3 og i denne hukommelse er lagret posisjonsdata
angdende landomréder langs farteyets kurs eller bane. En
fremvisningsenhet (katodestralerer). vist ved 5 er koplet
til regnemaskinens 3 utgang.

Videosignalet fra radaren 1 innskrives i1 den stoy-
undertrykkede signalbehandlingsenhet 2, sdsom f,eks., et
lagringsrer. I denne operasjon innskrives to eller tre
bilder eller felter i overlagret tilstand i enheten 2 ved
(R-8)-avsekning i synkronisme med radarsignalet., Ved (R-B)-
avszkning avseker elektronstdlen i radarens posisjonsindi-
kator (PPI) fra sentrum mot periferien, dvs. i R-retning
(avstand). N&r avsekningen n&r den ytre omkrets, gar stralen
pad et syeblikk tilbake til sentrum og avseker pd nytt i R-
retningen i en noe endret vinkel (8). Ved & gjenta denne
avsekning avsekes hele PPI-skjermen,

Hvert felt i lagringsreret kan inneholde data
som svarer til et felt i radaren 1. Hvert felt inndeles
i kvantumarealer ved at hvert felt bd&de i bredden og heyden,
dvs., bdde i x- og y-retningen, deles med 1000, slik at hvert
felt er inndelt i 1000 x 1000 kvantumfelter, og de kvanti-
serte data utleses ved hjelp av et fjersynsavseskningssystem,
1 hvert kvantumareal hvor signalet ligger over en viss ters-
kelverdi, er dettes tilstand "1", og der hvar signalet ligger
under den samme terskelverdi, er dets tilstand "0O". Koor-
dinatene (x,, yqa)s (%55 ¥5)s eeey (X,
arealer hvor signalets tilstand er "1" i hvert felt, til-

yn) i de kvantum=-

fores til regnemaskinen 3.

Et sett sjedata som vist p& fig. 2 og som represen-
terer landomrdder nar farteyets bane, blir pd forhdnd pro-
grammert og lagret i regnemaskinens hjelpehukommelse 4,
Bevegelsen av farteyet som medbringer radaren, og de til-
svarende sjedata fra det nevnte sett, tas ut automatisk fra
regnemaskinen og fremvises pa fremvisningsenheten 5, Pa
fig. 2 er omrddene utenfor de segmenterte linjer omradet

i nzrheten av landomradder, og er programmert som. felger:
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A

X a4 + b1>y>a3x + b3

ceveas (1)

X > Xq asx + b2>y>a3x + b3
Signalene (x1, y1), (XZ’ y2), ceny (xn, yn), som er blitt
tilfert fra radaren 1 til regnemaskinen 3 via databehandlings-
enheten 2, sammenliknes med den ovenfor angitte, programmerte
betingelse (1). Som et resultat av denne operasjon blir
eventuelle signaler fra radaren 1 som mottas av regnemaskinen
3 via databehandlingsenheten 2 og som ikke oppfyller betingel-
sen eller ulikheten (1), eliminert som et avsokt landomr&de-
signal. Alle andre signaler tilferes til et kollisjons-
unngdelsesprogram, slik at behandlingen ved hjelp av.dette
kollisjonsunngéelsesprogram blir mer palitelig. Etter
behandling ved hjelp av disse programmer blir data fremvist
pd fremvisningenheten, ) . ) . A

Med andre ord, nar Fartayetlsom medbringer anti-
kollisjonssystemet, befinner seg p& en sterre avstand fra
landomrdder langs sin bane enn grenser som er definert ved
de lagrede posisjonsdata i hukommelsen 4, blir alle land-
omrdde-posisjonsdata som avsekes ‘av radaren 1 og behandles
i enheten 2 for de overferes til regnemaskinen 3, elimihert
fra det signal som tilferes av regnemaskinen 3 til et kolli-
sjonsunngdelsesprogram, ) . .

Koordinatsystemet er et "nord opp"-system som
har sitt origeo 0 ved posisjonen for det respektive fartey
p&d kartet. Det sett sjedata som er vist p& fig. 2, blir
felgelig medfert med bevegelsen av farteyet.
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Patentkrayv

1. Fremgangsma&te for & hindre oversvemmelse i et
inngangsdatafelt i hukommelsen for et kollisjonsunngidelses-
system, for & unngd kollisjoner mellom sjegi3ende farteyer

i vann nazr landomrdder ved benyttelse av en radar som er
montert p& et fartey med en viss kurs, hvor radaren manov-
reres slik at den avsweker farteyets bane og tilveiebringer
posisjonsdata angdende landomrdder og andre farteyer i
nearheten av farteyet som bzrer radaren, og disse posisjons-
data behandles p& radarens utgang og de behandlede data
tilferes til en regnemaskin, idet posisjonsdata som angar
landomr&der nar farteyets bane, lagres, og de lagrede data
tilfores til regnemaskinen i overensstemmelse med et fast
innstilt program og ved hjelp av regnemaskinen sammenliknes
med de behandlede posisjonsdata, k arak terisert
ved at denne sammenlikning benyttes til & utslette posisjons-
data angdende landomrdder nar farteyets bane fra de behand-
lede posisjonsdata, og de resulterende posisjonsdata til-
feres til et kollisjonsunngéelsesprogram, idet landomrddene
fremvises ndr farteyet er tilstrekkelig nzr land.

2. Kollisjonsunngdelsessystem for unngéelse av kol-
lisjoner mellom sjegdende farteyer i vann nar landomr&der,
i overensstemmelse med fremgangsmédten ifelge krav 1, om-
fattende en pd et fartey anordnet radar (1) som avseker
objekter i farteyets bane, en databehandlingsenhet (2)

som har en innéang forbundet med radaren (1) og som behandler
posisjonsdata for landomrdder og for andre omrdder som av-
seokes av radaren, en regnemaskin (3) som er koplet til
databehandlingsenhetens (2) utgang, og en hjelpehukommelse
(4) som er koplet til en inngang til regnemaskinen (3)

og har lagret et sett sjoposisjonsdata angldende landomrader
nezr farteyets bane, idet hjelpehukommelsen (4) er innrettet
til & tilfere de lagrede data til regnemaskinen (3) i over-
ensstemmelse med et fast innstilt program, for sammenlikning
i1 regnemaskinen med de behandlede posisjonsdata fra data-
behandlingsenheten (2), karakterisert vedat
régqemaskinen (3), som reaksjon p& om den nevnte sammen-
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likning indikerer at farteyet befinner seg p& sterre avstand
fra landomradder enn grenser som er definert ved de lagrede
posisjonsdata, utsletter behandlede posisjonsdata angdende
landomrdder nzr farteyets bane fra posisjonsdata som til-
fores til et kollisjonsunng&elsesprogram, og at det er an-
ordnet en fremvisningsenhet (5) for fremvisning av data som
er behandlet ved hjelp av kollisjonsunngdelsesprogrammet,
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